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1. Onsoz UNIVERSAL ROBOTS

1. Onsoz

Yeni Universal Robots e-Series robotunuzu satin aldiginiz igin sizi tebrik ederiz.

Robot, bir araci hareket ettirmek ve elektrik sinyallerinin kullanimiyla diger makinelerle iletisim
kurmak tGizere programlanabilir. Bu, cekme aliiminyum tiplerden ve eklemlerden olusan bir koldur.

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

Kullanici Kilavuzu 1 UR5e
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Wrist 1 joint

Wrist 2 joint

/ Wrist 3 joint
/

/ Tool flange
/

g/

Base/
Base jointff
Shoulder joint/

Elbow joim/
2.1: Robot Kolunun eklemleri, tabani ve alet flansi.

Alti eklem ve genis bir esneklik kapsamiyla Universal Robots e-Series'in isbirlikgi robot kollari, insan
kolunun hareket araligini taklit edecek sekilde tasarlanmistir. Patentli programlama arabirimimiz
PolyScope'u kullanarak robotu, aletleri hareket ettirecek ve elektrik sinyallerini kullanarak diger
makinelerle iletisim kuracak sekilde programlamak kolaydir. Sekil 2.1: Robot Kolunun eklemleri,
tabani ve alet flansi. above, robot kolunun ana bilesenlerini gdstermektedir, butiin kilavuzda bir
referans olarak kullanilabilir.

1.1. Kutular Ne iceriyor

Bir robot siparis ettiginizde, iki kutu alirsiniz. Biri Robot Kolunu icerir, digeri sunlari igerir:

El Kumandali Kontrol Kutusu
Kontrol Kutusu igin braket montaiji
El Unitesi icin montaj braketi
Kontrol Kutusunu agma anahtari

Robot kolunu ve Kontrol kutusunu baglama kablosu (16. Teknik Ozellikler on page90 iginde
seceneklere bakin)

Bolgenizle uyumlu sebeke kablosu veya Elektrik kablosu

Bu kilavuz

URSe
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1. Onsoéz UNIVERSAL ROBOTS

1.2. Onemli Giivenlik Bildirimi

Robot, kismen tamamlanmis bir makinedir (bakin 9. Sertifikalar on page63) ve bu nedenle,
robotun her kurulumu icin bir risk degerlendirmesi gereklidir. Bolim 2. Glvenlik on page7 altindaki
tim guvenlik talimatlarina uymaniz gerekir.

1.3. Bu Kilavuzu Okuma

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

Donanim Kurulum Kilavuzu
Robotun mekanik ve elektrikli kurulumu.

PolyScope Kilavuzu
Robotu programlama.

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

1.4. Daha fazla bilgi alabileceginiz yerler

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

* Bu kilavuzun diger dil surimleri
* PolyScope Kilavuzu
* Hizmet Kilavuzu ile sorun giderme, bakim ve onarim talimatlari

* Gelismis kullanicilar icin Komut Dosyasi Kilavuzu

1.4.1. UR+

URH+ sitesi (www.universal-robots.com/plus/) UR robot uygulamanizi 6zellestirmek igin son teknoloji
urlinler sunan bir gcevrimici sergi salonudur. U¢ elemanlardan ve aksesuarlardan gorinti
kameralarina ve yazilima kadar, ihtiyaciniz olan her seyi tek yerde bulabilirsiniz. Tim Grinlerin UR
robotlariyla entegre edilmesi test edilmis ve onaylanmis olup, basit kurulum, glvenilir calisma,
dizgln kullanici deneyimi ve kolay programlama saglanir. UR robotlar igin kullanimi kolay daha
fazla Grlin tasarlamanizi saglayan yeni yazilim platformumuz (plus.universal-robots.com) yoluyla
UR+ is Ortag Programimiza da erisebilirsiniz.

1.4.2. myUR

myUR, tim robotlarinizi kaydedebilmenizi, robotlariniz ve genel destek sorulariyla ilgili hizmet
vakalarini takip edebilmenizi saglar. myur.universal-robots.com adresini ziyaret edin ve portala
erisim saglamak i¢in kaydolun. Vakalar tercih ettiginiz distrib(tér tarafindan islenir veya Universal
Robots Musteri Hizmetleri ekiplerine iletilir.

Kullanici Kilavuzu 3 UR5e
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Bu 6zelliklere ek olarak, robot izlemeye abone olabilir ve sirketinizdeki ek kullanici hesaplarini
yoénetebilirsiniz.

1.4.3. UR Forums

UR Forumlarn sitesi (forum.universal-robots.com) tiim beceri seviyelerindeki robot meraklilarinin UR
ile ve birbirleriyle baglanti kurmasina, soru sormasina ve bilgi alisverisinde bulunmasina vb. olanak
tanir. UR Forumu UR+ tarafindan yaratiimig ve yoneticileri UR ¢alisanlar olsa da icerigin buyuk bir
bélimi siz UR Forumu kullanicilar tarafindan olusturulmustur.
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2. Guvenlik UNIVERSAL ROBOTS

2. Guvenlik
2.1. Ons6z

Bu bdlim, robot ilk defa ¢alistinimadan énce Universal Robots e-Series robotlarinin entegrasyonunu
yapan kisi tarafindan okunup anlasgiimasi gereken 6nemli givenlik bilgileri icerir.

Bu bdlimdeki ilk alt kisimlar geneldir. Daha sonraki alt bélimler, robotu kurmayi ve programlamayi
saglamayla ilgili 6zel miihendislik verileri igerir. Bélim 3. Giivenlikle Ilgili islevier ve Arabirimler on
pagel7altinda 6zellikle isbirlik¢i uygulamalar icin gegerli olan guvenlikle ilgili islevler tarif edilmis ve
tanimlanmigtir.

Boliim 3. Giivenlikle ilgili islevler ve Arabirimler on page17 ve ayrica 2.7. Risk degerlendirmesi on
page13 kismi altinda sunulan talimatlar ve rehberlik 6zellikle cok 6nemlidir.

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

Uyar simgeleriyle iligkili metne 6zellikle dikkat edilmelidir.

NOT

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

2.2. Gegerlilik ve Sorumluluk

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

S6z konusu Ulkedeki gegerli glivenlik yasa ve yonetmeliklerine uyulmasini ve bitin robot
uygulamasindaki dnemli tiim tehlikelerin ortadan kaldiriimasini saglamaktan Universal Robots e-
serisi robotlarinin entegrasyonunu yapan kisiler sorumludur. Bunlar, agsagidakileri icerebilir, ancak
bunlarla sinirli degildir:

* Butdn robot sistemi icin bir risk degerlendirmesi gerceklestirme

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

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

* Toplam sistemin diizgtn bir bicimde tasarlandigini ve kuruldugunu dogrulama
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* Kullanim talimatlarini belirleme

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

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

2.3. YUkUmluligun Sinirlandiriimasi

Guvenlikle ilgili olarak bu kilavuzda verilen tim bilgiler, endistriyel manipulator tim glivenlik
talimatlanina uydugunda bile yaralanmaya veya hasara neden olmayacagina dair UR tarafindan
verilmis bir garanti olarak goérilmemelidir.

2.4. Bu Kilavuzdaki Uyar Simgeleri

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

UYARI
Bu, kacinilimamasi halinde dliime ya da ciddi yaralanmalara yol acacak direkt risk
teskil eden bir elektrik durumunu belirtir.

UYARI

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

UYARI

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

UYARI

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

UYARI

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

UR5e 8 Kullanici Kilavuzu
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DIKKAT
Bu, kacinilimamasi halinde ekipmanda hasara yol agacak bir durumu belirtir.

2.5. Genel Uyari ve lkazlar

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

. UYARI
Robotu ve tum elektrikli ekipmani, bélum 4. Mekanik Arabirim on page25 ve
5. Elektrikli Arabirim on page31 altinda bulunan spesifikasyonlara ve uyarilara gére
kurdugunuzdan emin olun.

Kullanici Kilavuzu 9 UR5e

Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



UNIVERSAL ROBOTS 2. Guvenlik

Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tiim Haklan Saklidir.

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

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

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

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

5. Robotu asla hasarliysa, 6rnegin eklem kapaklari gevsek, kopuk veya
kaldinimigsa kullanmayin.

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

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

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

9. Serbest siiris islevi sadece risk degerlendirmesinin izin verdigi kurulumlarda
kullanilacaktir.

10. Aletin/ug elemanlarin ve engellerin keskin kenarlari veya sikma noktalari
bulunmamalidir.

11. Baslanni ve ylzlerini galisan robotun veya calismak lizere olan robotun
ulagamayacagi bir yerde tutmalari igin insanlar uyarmayi unutmayin.

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

13. Risk degerlendirmesiyle belirlendiginde, robotun giivenlik araligina girmeyin
veya sistem c¢alisirken robota dokunmayin.

14. Farkli makineleri birlestirmek, tehlikeleri artirabilir veya yeni tehlikeler
olusturabilir. Tam kurulum icin her zaman bir genel risk degerlendirmesi
yapin. Degerlendirilen riske bagli olarak, farkl calisma glivenligi seviyeleri
gecerli olabilir; 6rnegin farkl glivenlik ve acil durum durdurma performans
seviyeleri gerektiginde her zaman en ylksek performans seviyesini secin. Her
zaman kurulumda kullanilan tim ekipmanlar icin kilavuzlarn okuyup
anladiginizdan emin olun.

15. Robotu asla degistirmeyin. Bir degistirme, entegrasyonu yapan kisi tarafindan
ongorulmeyen tehlikeler olusturabilir. Tim yetkili yeniden birlestirme, ilgili tim
hizmet kilavuzlarinin en yeni stiriimine gore yapiimalidir.
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kilavuzda o modiile bakin.

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

17. Robotun kullanicilarinin, acil durum durdurma diigmesinin (digmelerinin)

1

konumunu bildiginden ve acil veya anormal durumlarda acil durum
durdurmasini etkinlestirme konusunda gerekli bilgileri aldigindan emin olun.

UYARI
. Robot ve denetleyici kutusu, islem sirasinda isi olusturur. Robotu ¢aligirken

veya caligtiktan hemen sonra kullanmayin veya ona dokunmayin, giinki uzun
sire temas, rahatsizlik verebilir. Robotu kullanmadan veya ona dokunmadan
Once, gunluk ekranindan sicakligi da kontrol edebilir veya robotu sogutmak
icin kapatip, bir saat bekleyebilirsiniz.

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

DIKKAT
1. Robot, robota zarar verebilecek makinelerle birlestirildiginde veya

calistiginda, tiim islevlerin ve robot programinin ayri ayri test edilmesi 6zellikle
Onerilir.

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

Kullanici Kilavuzu
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2.6. Kullanim Amaci

Universal Robots e-sersi, aleti/ug elemanlar ve baglantilari islemek ya da bilesen veya Urinleri
islemek veya aktarmak igin kullaniimasi planlanan endustriyel robotlardir. Robotun galistirlacagi
cevre kosullar hakkindaki ayrintilar icin bakin ekler 11. Beyanlar ve Sertifikalar on page69 ve

16. Teknik Ozellikler on page90.

Universal Robots e-serisi, igbirligi igslemi icin 6zel olarak tasarlanmig olan ve robotun ¢itler olmadan
ve/veya bir insanla birlikte olmadan galistigi 6zel guvenlik fonksiyonlariyla donatiimigtir.

isbirligi halindeki calisma sadece 6zel uygulamanin risk degerlendirmesine gore alet/ug elemani, is
parcasl, engel ve diger makineler de dahil butiin uygulamada édnemli hi¢bir tehlikenin bulunmadig,
tehlikeli olmayan uygulamalar igin kullanilabilir.

Planlanan kullanimindan sapan her tirli kullanim veya uygulama, izin verilmeyen bir kétl kullanim
kabul edilir. Bunlar, asa@idakileri icerebilir, ancak bunlarla sinirl degildir:

* Patlama potansiyeli bulunan ortamlarda kullanim.
* Tibbi ve kritik yagam uygulamalarinda kullanim.

* Yiyecek, icecek ve/veya ilaglarla ilgili Grinlerle dogrudan temasin oldugu uygulamalarda
kullanim.

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

* izin verilebilir isletme parametrelerinin disindaki islem.

UR5e 12 Kullanici Kilavuzu
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UYARI
* Bu endistriyel robotu ancak planlanan kullanimina ve Kullanim Kilavuzunda
belirtilen spesifikasyonlara uygun bir sekilde kullanin.

* Uriin, tehlikeli konumlarda veya patlayici ortamlarda kullaniimak icin
tasarlanmamis veya planlanmamistir.

* Uriin, hastalara temas eden veya yakin olan tibbi uygulamalar icin
tasarlanmamisg ve planlanmamistir.

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

* Kullanim amaci, spesifikasyonlar ve sertifikalardan sapan herhangi bir
uygulama veya kullanim 6lime, yaralanmaya ve/veya maddi hasara yol
acabileceginden yasaklanmistir.

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

2.7. Risk degerlendirmesi

Entegrasyonu gerceklestiren kisinin en 6énemli islerinden biri risk degerlendirmesi yapmaktir. Birgok
ulkede bu bir yasal zorunluluktur. Robot kurulumunun guvenligi, robotun nasil entegre edildigine
bagli oldugundan (6rnegin alet/ug elemani, engeller ve diger makineler), robotun kendisi kismen
tamamlanmis bir makinedir. Entegrasyonu yapan Kiginin risk degerlendirmesini gerceklestirmek igin
ISO 12100 ve ISO 10218-2 kullanmasi dnerilir. Ayrica entegrasyonu yapan kisi, Teknik
Spesifikasyon ISO/TS 15066'y1 ek kilavuz olarak kullanmayi da segebilir. Entegrasyonu yapan
kisinin gerceklestirdigi risk degerlendirmesinin, asagidakiler de dahil, ancak onlarla sinirli
olmaksizin, robot uygulamasinin dmri boyunca yapilacak tim is gorevlerini dikkate almasi gerekir:

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

* Robot kurulumunun normal ¢alismasi

Robot kolu ilk defa ¢alistinrimadan énce bir risk degerlendirmesi gergeklestiriimelidir. Entegrasyonu
yapan kisi tarafindan gergeklestirilen risk degerlendirmesinin bir kisminin amaci, uygun gavenlik
yapilandirmasi ayarlarini, 6zel robot uygulamasi icin gereken ek acil durum durdurma diigmelerine
ve/veya diger koruyucu énlemlere ihtiyaci tanimlamaktir.

Dogru guvenlik yapilandirmasi ayarlarini tanimlama, igbirlikgi robot uygulamalar gelistirmenin
dzellikle dnemli bir kismidir. Ayrintili bilgi icin bakin, bélim 3. Givenlikle Ilgili islevier ve
Arabirimler on page17 ve altbélim Bolim [l PolyScope Kilavuzu on page109.
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Guvenlik fonksiyonlarinin bazilari 6zellikle isbirlikgi robot uygulamalari icin tasarlanmistir. Bu
Ozellikler, guvenlik yapilandirmasi ayarlariyla yapilandirilabilir ve 6zellikle entegrasyonu yapan kisi
tarafindan gercgeklestirilen risk degerlendirmesindeki 6zel riskler ele alinirken énemlidir:

* Kuvvet ve gi¢ sinirlama: Robotla operatdr arasindaki carpigsma durumlarinda robot Gizerinde
hareket yoniinde uygulanan sikma glglerini ve basinglarn azaltmak igin kullanilir.

* Momentum sinirlama: Robotun hizini azaltarak, robotla operatér arasindaki carpisma
durumlarinda yuiksek gegici enerjiyi ve etki glclerini azaltmak igin kullanilir.

* Eklem, dirsek ve alet/ug elemani konumu sinirlandirmasi:: Ozellikle belli viicut kisimlariyla
iligkili riskleri azaltmak igin kullanilir. Ornegin bas ve enseye dogru hareketi 6nlemek igin.

* Alet/ug elemani yénii sinirlandirmasi:: Ozellikle alet/ug elemani ve is parcasinin belli alan ve
dzellikleriyle iligkili riskleri azaltmak igin kullanilir. Ornegin keskin kenarlarin operatére
dogrultulmasini 6nlemek igin.

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

Entegrasyonu yapan kisinin, parola korumasini kullanarak, givenlik yapilandirmasina yetkisiz
erisimi 6nlemesi gerekir.

Kasith olan ve/veya makul dl¢iide 6ngoérilebilir kdtlye kullanimdan kaynaklanan temaslar icin bir
isbirlik¢i robot uygulamasi risk degerlendirmesi yapilmasi ve sunlari ele almasi gerekir:

* Bireysel potansiyel ¢carpismalarin derecesi

* Bireysel potansiyel garpismalarin olugma ihtimali

* Bireysel potansiyel ¢carpismalar énleme ihtimali
Robot, (6rnegin tehlikeli bir alet/ug elemani kullanilirken) guvenlikle ilgili timlesik islevler kullanilarak
tehlikelerin makul bir sekilde giderilemedigi veya risklerin yeterince azaltilamadiqi, isbirlik¢i olmayan
bir robot uygulamasina kuruldugunda, entegrasyonu yapan kisi tarafindan gerceklestirilen risk

degerlendirmesinin, ek koruyucu dnlemler (6rneg@in kurulum ve programlama sirasinda
entegrasyonu yapan kisiyi korumak icin bir etkinlestirme cihazi) gerektigini géstermesi gerekir.

Universal Robots, asagida listesi verilen olasi dnemli riskleri, entegrasyonu yapan Kisi tarafindan
g6z énlinde bulundurulmasi gereken riskler olarak tanimlar. Belirli bir robot kurulumunda baska
o6nemli tehlikeler olabilir.

1. Alet/u¢ elemani veya alet/u¢ elemani baglanti elemani Gstlindeki keskin kenarlarin ve keskin
uclarin cilde girmesi.

2. Robotun izledigi yolun yakininda bulunan engellerin tsttindeki keskin kenarlarin ve keskin
uclarin cilde girmesi.

3. Robota temastan kaynaklanan morarma.

4. AJir bir tagima kapasitesi ile sert bir ylizey arasinda darbe almaya bagli incinme veya kemik
king.

5. Robot kolunu veya aleti/u¢ elemani tutan gevsek civatalardan kaynaklanan sonuclar.

6. Ornegin diizgiin kavrayamamasindan veya elektrik kesintisinden dolayi aletten/ug
elemanindan asagi disen dgeler.

UR5e 14 Kullanici Kilavuzu
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7. Farkl makineler icin farkli acil durum durdurma diigmeleri kullanilmasindan kaynaklanan
yanilgilar.

8. Guvenlik yapilandirma parametreleri Uzerinde yapilan yetkisiz degisikliklerden kaynaklanan
hatalar.

Durdurma siireleri ve durdurma mesafeleri hakkindaki bilgiler igin bakin bélim 3. Givenlikle Ilgili
islevler ve Arabirimler on page17 ve ek 10. Durma Siiresi ve Durma Mesafesi on page65.

2.8. Kullanim Oncesi Degerlendirmesi

Asagidaki testler, robot ilk kez kullanilmadan énce veya herhangi bir degisiklik yapildiktan sonra
yapilmaldir. Tim glvenlik giris ve ¢ikiglari uygun oldugunu ve dogru baglandigini dogrulayin. Birden
fazla makine veya robotun ortak cihazlan da dahil, bagh tim gavenlik giris ve cikiglarn galisip
calismadigini test edin. Bu baglamda asagidakileri yapmaniz gerekir:

* Acil durum durdurma digmelerinin ve girisinin robotu durdurup durdurmadigini ve frenleri
calistirip calistirmadigini test edin.

* Koruma amagli girisin, robotun hareketini durdurup durdurmadigini test edin. Koruma amagli
sifirlama yapilandinimissa, harekete devam etmeden énce etkinlestiriimesi gerekip
gerekmedigini kontrol edin.

* Azaltilmis modun givenlik modunu azaltilmis moda gecirebildigini test etmek icin, baslatma
ekranini inceleyin.

* Calisma modunun ¢alisma modunu agip agmadigini test edin; kullanici arabiriminin sag Uist
kdsesindeki simgeye bakin.

* Manuel modda hareketi etkinlestirmek icin 3 konumu etkinlestirme cihazina basilmasi gerekip
gerekmedigini ve robotun azaltiimis hiz kontroll altinda olup olmadigini test edin.

* Sistem Acil Durum Durdurma c¢ikiglarinin gercekten de bitin sistemi gtivenli bir duruma
getirebilecek kapasitede olup olmadigini test edin.

* Robot Hareket Ediyor ¢ikisina, Robot Durmuyor gikisina, Azaltilmis Mod c¢ikisina veya
Azaltimamis Mod cikisina bagli sistemin, ¢ikis degisikliklerini gercekten de algilayip
algilayamadigini test edin

2.9. Acil Durum Durdurma

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

IEC 60204-1 ve ISO 13850'a gére acil durum aygitlari, koruma amagli degildir. Bunlar, tamamlayici
koruyucu dnlemlerdir ve yaralanmayi 6nlemek icin planlanmamigtir.

Ek acil durum durdurma diigmelerinin gerekip gerekmedigini robot uygulamasinin risk
degerlendirmesi belirleyecektir. Acil durum durdurma basma digmelerinin IEC 60947-5-5'e uygun
olmasi gerekir (bakin bélim 5.4.2. Guvenlik G/C on page36).
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2.10. Tahrik Gucu Olmayan Hareket

Gok dusik bir ihtimalle de olsa, zorunlu geri strtis kullanabilirsiniz; bu durumda robot eklemlerini
hareket ettirmeniz gerekir ancak robotu ¢alistirmak ya mimkiin degildir veya istenmeyen bir seydir.

Zorunlu geri slrus gerceklestirirken eklemi hareket ettirmek igin robot kolunu sert bir sekilde
cekmeniz veya itmeniz gerekir. Her eklem freninin, yiiksek kuvvetli tork sirasinda hareketi saglayan
bir stirtinme kavramasi vardir.

Zorunlu geri stirlis, sadece acil durumlar igindir.
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3. Guvenlikle llgili Islevler ve Arabirimler
3.1. Onsoz

Universal Robots e-Series robotlari, diger makinelere ve ek koruyucu cihazlara baglanmak igin bir
dizi timlesik guvenlik islevinin yaninda, guvenlik G/C'leriyle ve elektrik arabirimine giden veya ondan
gelen dijital ve analog kontrol sinyalleriyle de donatilmistir. EN ISO13849-1'e goére her glivenlik islevi
ve G/C, kategori 3 mimarisini kullanan Performans Seviyesi d (PLd) ile yapilmistir (sertifikalar icin
bakin bolim 9. Sertifikalar on page63).

Kullanici arabiriminde guvenlik islevleri, girigleri ve ¢ikiglarn yapilandirma icin bakin, bélim
22. Glvenlik Yapilandirmasi on page133, kisim Bolim Il PolyScope Kilavuzu on page109. Gilvenlik
cihazlarini G/C'ye baglamayla ilgili agiklamalar igin bakin bélim 5. Elektrikli Arabirim on page31.

NOT
@ 1. Gilvenlik islevlerinin ve arabirimlerinin kullanim ve yapilandirmasinin, her
robot uygulamasinin risk degerlendirmesi prosedurlerine uymasi gerekir.
(bakin boliim 2. Guvenlik on page7 kisim 2.7. Risk degerlendirmesi on
page13)

2. Robot, givenlik sisteminde bir ariza veya ihlal tespit ettiginde (6rnegin Acil
Durum Durdurma devresindeki tellerden biri kesilmisse veya bir glivenlik sinir
asilmissa), bir Durdurma Kategorisi 0 baslatilir.

3. Uygulama risk degerlendirmesinin bir parcasi olarak, durma suresinin dikkate
alinmasi gerekir

. UYARI
1. Risk degerlendirmesiyle belirlenenlerden farkli glivenlik yapilandirmasi
parametrelerinin kullaniimasi, makul olarak ortadan kaldirnlamayan tehlikelere
veya yeterince azaltilamayan risklere neden olabilir.

2. Alet ve makaslar, bir glic kesintisi oldugunda hicbir tehlike olusmayacak
sekilde baglandigindan emin olun

3. Programcinin yaptigi bir hata, voltajin 24 V olarak degismesine, bunun da
ekipmanda hasara ve yangina neden olabileceginden, 12 V kullanirken
dikkatli olun.

4. Ug elemani, UR givenlik sistemi tarafindan korunmaz. Ug elemaninin ve/veya
baglanti kablosunun galigmasi izlenmiyor
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3.2. Durdurma Kategorileri

Robot, kosullara bagh olarak, IEC 60204-1'e gore tanimlanmisg G¢ tip durdurma kategorisini
baslatabilir. Bu kategoriler, asagidaki tabloda tanimlanmistir.

0 Glictini hemen keserek, robotu durdurun.

Robotu dlizgtin, kontrolli bir sekilde durdurun. Robot durduruldugunda gii¢
kaldirilir.

*Gezingeyi korurken, robotu tahriklerin kullanilabilir gtictiyle durdurun. Robot
durdurulduktan sonra tahrik gict korunur.

*Universal Robots robotlarinin Kategori 2 durdurmalarinin daha ayrintili agiklamasini IEC 61800-5-
2'ye gore SS1 veya SS2 tipi durdurmalar seklinde bulabilirsiniz.

3.3. Yapilandirilabilir Glvenlik Islevleri

Asagidaki tabloda belirtildigi gibi, Universal Robots robot glivenlik islevleri robottadir, ancak robot
sistemini yani robot ile ona bagl aleti/u¢ elemanini kontrol etmek igin tasarlanmigtir. Robotun
glvenlik islevleri, robotun risk degerlendirmesiyle belirlenen sistem risklerini azaltmak icin kullanilir.
Konumlar ve hizlar, robotun tabanina gére degisir.

Eklem - . . .
Izin verilen eklem konumlarinin Ust ve alt sinirlarini belirler.
Konum Sinir
Eklem Hiz C .
Eklem hizi icin bir Gst sinir belirler.
Sinin
Guvenlik Alandaki robot konumunu sinirlayan dizlemleri tanimlar. Givenlik diizlemleri ya tek
Duzlemleri  basina aleti/u¢ elemani, ya da hem aleti/u¢ elemani hem de dirsegi sinirlar.
Ucg Ekipman
Yonelme Aletin izin verilebilir ydn sinirlarini tanimlar.
Acisi
Hiz Limiti Maksimum robot hizini sinirlar. Hiz, dirsekte, alette/uc elemani flanginda ve kullanici

tanimli alet/ug elemani konumunun merkezinde sinirlanir.

Robot aletinin/ug elemaninin ve dirsegin sikkma durumlarinda uyguladigi maksimum
Gug Sinin gucu sinirlar. Gug, alette/ug elemaninda, dirsek flanginda ve kullanici tanimh alet/u¢
elemani konumunun merkezinde sinirlanir.

Momentum )
Sinin Robotun maksimum momentumunu sinirlar.
Guc Sinin Robot tarafindan gerceklestirilien mekanik isi sinirlar.
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Durma
Sdresi Siniri

Koruyucu bir durdurma baslatildiktan sonra robotun durmak icin kullandigi

maksimum sdreyi sinirlar.

Durma
Mesafesi

sinirlar.
Siniri

Koruyucu bir durdurma baslatildiktan sonra robotun gittigi maksimum mesafeyi

Uygulamanin risk degerlendirmesini gergeklestirirken, robotun bir durdurma baslatildiktan sonraki
hareketinin de dikkate alinmasi gerekir. Bu islemi kolaylastirmak icin, Durma Stiresi Sinirive Durma
Mesafesi Siniri guvenlik islevleri kullanilabilir.

Bu guivenlik iglevleri, robot hareketinin hizini dinamik bir sekilde azaltarak, her zaman sinirlari

dahilinde durdurulabilmesini saglar. Eklem konumu sinirlari, gtivenlik diizlemleri ve alet/ug eleman

yona sinirlar beklenen durma mesafesi yolunu hesaba katar, yani sinira ulagiimadan énce robot

hareketi yavaslar.

Calisma guvenligi asagidaki sekilde 6zetlenebilir:

Acil Durdurma
Emniyetli Durdurma
Eklem Konum Siniri
Eklem Hiz Sinin
Guvenlik Duzlemleri
Uc¢ Ekipman Yonelme Agcisi
Hiz Limiti

Guc Sinin

Momentum Sinir

Gug Sinin

Durma Sdresi Siniri
Durma Mesafesi Siniri

Safe Home

5o
1.15°/sn
40 mm
3o

50 mm/sn
25N

3 kg m/sn
10W

50 msn
40 mm
1.7°

O O O o O o O O o o o a Ao

W W W W W W W W W wWw w wow
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A

UYARI

Gicu sinirlandirma islevinin, bir uygulama tasarlanirken 6nemli olan iki istisnasi
vardir (Sekil 4.1). Robot uzatildiginda, diz eklemi etkisi radyal ydonde (tabandan
uzaga) disuk hizlarda ylksek glcler saglayabilir. Benzer sekilde, alet/ug elemani
tabana yakinsa ve tabanin etrafinda hareket ediyorsa, kisa kaldirag kolu diigtk
hizlarda yuiksek gigclere neden olabilir. Robotun ¢alisma alanindaki bu bélgeye
gitmesi 6nlenerek, bu alanlardaki engeller giderilerek, robot farkli yerlestirilerek veya
tehlikeyi gidermek icin giivenlik dizlemleriyle ve eklem sinirlarinin bir
kombinasyonunu kullanarak sikistirma tehlikeleri dnlenebilir.

UYARI

Robot, dogrusal hareketlerle el kullanilan manuel uygulamalarda kullanildiginda, bir
risk degerlendirmesi, daha ylksek hizlarin kabul edilebilecegini géstermedigi strece
hiz sininnin alet/ug elemani ve dirsek igin maksimum 250 mm/sn olarak ayarlanmasi
gerekir. Bu, robot dirseginin tekilliklerin yakinindaki hizli hareketlerini dnler.

Robot kolunun fiziksel 6zelliklerinden dolayi, bazi calisma alanlarina sikistirma tehlikeleriyle
ilgili olarak dikkat edilmesi gerekir. Bilek 1 eklemiyle robot tabani arasinda en az 750 mm
oldugunda, radyal hareketler icin bir alan (sol) tanimlanir. Diger (sagdaki) alan, teget hareket

ederken robotun tabaninin 200 mm yakinindadir.

Robotun ayrica asagidaki gtivenlik girisleri de vardir:

Acil durum O cikis tanimhysa, Sistem Acil Durum Durdurma gikisini kullanarak diger
durdurma makinelere haber vererek bir Durdurma Kategorisi 1 (IEC 60204-1) gerceklestirir.
digmesi Cikisa baglanan her tlrlli seyde bir durdurma baslatilir.
Robot Acil O cikis tanimhysa, Sistem Acil Durum Durdurma ¢ikisini kullanarak diger
Durum makinelere haber vererek, Kontrol Kutusu girisinden bir Durdurma Kategorisi 1
Durdurma (IEC 60204-1) gerceklestirir.
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[ Acil
[S)Ij:jnn: “ Her modda, sadece robotta bir Durdurma Kategorisi 1 (IEC 60204-1)
Durdurmasi gerceklestirir ve tim diger komutlarin 6niine geger.
Tim modlarda Durdurma Kategorisi 2 (IEC 60204-1) gerceklestirir; bunun tek
Emniyetli istisnasi 3 Konumlu Etkinlestirme Cihazi ve mod segici kullanilan durumdur. Oyle
Durdurma bir durumda, Manuel Modda, Koruma Amacli Durdurma sadece Otomatik Modda
calisacak sekilde ayarlanabilir.
ik M
%?Tr:z °d \ALNIZCA Otomatik modda bir Durdurma Kategorisi 2 (IEC 60204-1)
Amacli gerceklestirir. Otomatik Modu Koruma Amagl Durdurma, yalnizca bir Ug Konum
Durdurma Etkinlestirme Cihazi yapilandiriimis ve yliklenmis ise secilebilir.
Koruma L . .
Amacl Koruma Amacl Sifirlama girisinde ylkselen bir kenar olusursa, Koruma Amacli
¢ Durdurma durumundan geri déner.
Sifirlama
Azaltilmig . o . .
modu Guvenlik sistemini Azaltilmis mod sinirlarini kullanmaya gegirir.
(e Konumu Etkinlestiren cihaz yalnizca manuel modda tam basildigi veya tam birakildig
f : . zaman bir Durdurma Kategorisi 2 (IEC 60204-1) baslatir. Bir giris asagi indiginde
Etkinlestirme . . : . . Lo
. Ug¢ Konumu Etkinlestirme Cihazini Durdurma tetiklenir. Bir Koruma Amacli
Cihazi )
Sifirlamadan etkilenmez.
Galisma Modu Q_gllsma modlar arasina gegis yapar. Giris diistikse robot Otomatik moddadir,
yliksekse Manuel moddadir.
Automatic
Mode Otomatik Modu Koruma Amacl Sifirlama girisinde yikselen bir kenar olusursa,
Safeguard Otomatik Modu Koruma Amacli Durdurma durumundan geri déner.
Reset

Robot, diger makinelerle arabirim olusturmak icin asagidaki gtvenlik cikiglaryla donatilmistir:

[ Acil
[S)Ij:jnn: “ Bu sinyal icin mantik distikse, Robotun Acil Durum Durdurma girisinde mantik
Durdurmasi disuk veya Acil Durum Durdurma diigmesine basiimigtir.
Robot : . o I .
Hareket Bu sinyal mantik yiiksek oldugunda, robotun higbir eklemi tek basina 0,1
e rad/sn'den uzaga gitmez.
Robot durduruldugunda veya bir Acil Durum Durdurmasi veya Koruma Amach
Robot . . o N . . .
Durdurma nedeniyle durmak lizere oldugunda mantik ytiksektir. Aksi takdirde
Durmuyor

mantik disuk olur.
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Azaltil

mzoa(‘jﬂ mi3 Giivenlik sistemi Azaltiimis Moddayken mantik diistiktiir,

Azaltlmamig . . o

Mod Sistem Azaltiimis Modda degilken mantik dusuktar.

Safe Home Robot, Guivenli Baslangic Konumunda yapilandinldiginda mantik ytiksektir.

Tam gavenlik G/C'leri gift kanallidir, yani bunlar distk oldugunda glivenlidir (6rnegin sinyaller disik
oldugunda, Acil Durum Durdurmasi etkindir).

3.4. Givenlik islevi

Guvenlik sistemi, givenlik sinirlarinin herhangi birinin agilip asiimadigini veya bir Acil Durum
Durdurmasi ya da Koruma Amacl Durdurma baslatilip baslatiimadigini izleyerek devreye girer.
Guvenlik sisteminin reaksiyonlar asagidaki sekildedir:

Acil Durdurma Durdurma Kategorisi 1.
Emniyetli Durdurma Durdurma Kategorisi 2.
Sinir ihlali Durdurma Kategorisi 0.
Arzayi Algilama Durdurma Kategorisi 0.

NOT
@ Guvenlik sistemi herhangi bir hata veya ihlal algiladiginda, tum guvenlik cikislar
yeniden disuk olarak ayarlanir.

3.5. Modlar

Normal ve Azaltilmis Modu

Guvenlik sisteminin yapilandirilabilir iki Modu Modlar vardir: Normal ve Azaltiimig. Bu iki modun her
biri icin guvenlik sinirlar yapilandirilabilir. Azaltilmig Mod, robot aleti/u¢ elemani bir Tetikleyici
Azaltilmig Modu dizleminin Azaltilmis Mod tarafina yerlestirildigi veya bir givenlik girisi kullanilarak
tetiklendiginde etkindir.

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

Azaltilmig modu tetiklemek igin bir girig kullanma: Bir giris (Azaltilmis Modu basglatmak veya
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durdurmak icin) kullanildiginda, yeni mod siniri degerleri uygulanmadan 6énce maksimum 500msn
gecebilir. Bu, Azaltilmis Modu Normal Moda degistirirken VEYA Normal Modu Azaltilmis Moda
degistirirken olusabilir. Robotun, érnegin hizi, yeni glivenlik sinirlarina uyarlamasina izin verir.

Kurtarma Modu

Bir gtivenlik siniri asildiginda, glivenlik sisteminin yeniden baslatiimasi gerekir. Sistem, baslatma
sirasinda bir giivenlik sininnin disindaysa (6rnegin bir eklem konumu sinirn disindaysa), 6zel
Kurtarma moduna girilir. Kurtarma Modunda, robotun programlarini ¢calistirmak miamkiin degildir,
ancak robot kolu, Serbest siirlis Serbest siiriis Modu ya da PolyScope'daki Hareket sekmesi
kullanilarak, manuel olarak sinirlar dahilinde arkaya kaydirilabilir (bakin bélim Boélim [l PolyScope
Kilavuzu on page 109 PolyScope Kilavuzu). Kurtarma Modunun givenlik sinirlar asagidaki
sekildedir:

Eklem Hiz Sinir 30 °/sn

Hiz Limiti 250 mm/sn
G Sinin 100N
Momentum Sinir 10 kg m/sn
Gug Sinin 80W

Bu sinirlann bir ihlali gérulduginde glvenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirir.

UYARI

Kurtarma Modunda eklem konumlarinin, givenlik dizlemlerinin ve alet/u¢ eleman
yonunun sinirlar devre disi birakilir. Robot kolunu sinirlar dahilinde geriye
kaydirirken dikkat edin.
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4. Mekanik Arabirim
4.1. Onsoz

Bu bélimde, robot sisteminin pargalarini takmanin temelleri agiklanmistir. Bolim 5. Elektrikli
Arabirim on page31 altindaki elektrik tesisati talimatlarina uyulmasi gerekir.

4.2. Robotun Calisma Alani

Robotun ¢alisma alani, taban ekleminden 850 mm seklinde uzanir. Robot icin montaj yeri segilirken,
robot tabaninin dogrudan Ustiindeki ve dogrudan altindaki silindirik hacmin géz éniinde
bulundurulmasi 6nemlidir. Aletin silindirik hacmin yakinina gelmesi 6nlenmelidir, cinku alet yavas
hareket etse bile baglantilarin hizli hareket etmesini saglayarak, robotun verimsiz bir sekilde
calismasina neden olur ve risk degerlendirmesini gergeklestirmeyi zorlastirir.

On Egik

4.3. Montaj

Robot Kolu

Robot kolu, 8.8 giiciinde doért M8 civatasi ve tabandaki dort 8,5 mm montaj deligi ile takilr.

UYARI
Robot kolunun diizglin ve saglam bir bigcimde yerine vidalandigindan emin olun.
Dengesiz montaj, kazalara neden olabilir.
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Robot Kolunu Sikma

Sekil 5.1, nereye delik delinmesi ve vida takilmasi gerektigini gosterir. Ayrica, aksesuar olarak tam
6zdes bir taban satin alinabilir.

1. Robotu taban ekleminin tam torkunun en az on katina ve robot kolunun agirhiginin en az bes
katina dayanabilecek saglam ve titresimsiz bir ylizeye kurun.

Robot dogrusal bir eksene veya hareketli bir platforma takildiginda, hareketli montaj tabaninin

hizlanmasi ¢ok duisik olur. Yiksek hizlanma, robotun bir glivenlik durdurmasi yapmasina
neden olur.

2. 10 Nm torkuyla civatalar sikin.

3. Robot kolunun hassas olarak yeniden yerlestirmek icin, saglanan iki adet @8 deligi bir pimle
kullanin.

A

A\

UYARI

Monte etme ve montaji sbkme sirasinda beklenmeyen baslatmalar dnlemek icin
robot kolunun glictinu kesin.
Robot kolunun gicini kesmek igin:

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

3. Robotun birikmis enerjiyi bosaltmasi icin 30 saniye bekleyin.

DIKKAT

Robotu IP degerlendirmesi i¢in uygun bir ortamda kurun. Robotun, robotun (IP54),
El Kumandasinin (IP54) ve Kontrol Kutusunun (IP44) IP degerlendirmelerine tekablil
edenleri asan ortamlarda calistirimamasi gerekir

URSe
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Surface on which the robot is fitted

7] 0.05)

2X 5 1

D132

B8 FG8 +0.008 T 8.5 min.

FG8 10:066 X 10 V' 8.5 min.

Robotun montaj delikleri. Dért M8 civata kullanin. Blitiin éi¢tiler mm cinsindendir.

Arag

Robot arag tablasinda, robota arag takmak icin kullanilan dért M6 dis deligi bulunur. M6 civatalarinin
8.8 gl¢ sinifinda olup, 8 Nm ile sikilmasi gerekir. Aleti dogru bir sekilde yeniden yerlestirmek igin,
saglanan @6 delikte bir pim kullanin. $ekil 5.2, alet flansinin boyutlarini ve delik desenini gdsterir.
Net konumu korurken fazla sikmaktan kaginmak amaciyla pim igin radyal yuvali bir delik kullaniimasi
Onerilir. Aleti takmak icin 8mm’yi asan civatalar kullanmayin. Cok uzun M6 civatalari, alet flansinin
altina ve robotun kisa devresine dogru bastirilabilir.

UYARI
1. Aletin dizgun ve saglam bir bigcimde yerine vidalanmasini saglayin.

2. Aletin, beklenmedik bigcimde bir pargayi dislrerek tehlikeli bir durum
olusturamayacak sekilde yerlestirildiginden emin.

3. Biraleti, 8mm'den fazla genisleyen M6 civatalarla robota takmak, alet flansina
bastirabilir ve onarilmaz arizalara, bunlarsa ug eklemini degistirmeye neden
olabilir.
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Lumberg RKMW 8-354 connector

31,55

@ 6 H7 ¥ 6,20 +0,20

4x P57 8
Mé - 6H 1 8

NN

45,75

®31,50 H7
@50 0,1

SECTION A-A

?63 h8
(}75+0,1

5.2: Aletin ¢ikis flangi (ISO 9409-1-50-4-M6), aletin robotun ucuna takildigi yerdir. Buttn élgtimler
mm cinsindendir.

Kontrol Kutusu

Kontrol Kutusu bir duvara asilabilir veya zemine yerlestirilebilir. Yeterli hava akisinin olmasiigin,
Kontrol Kutusunun her iki tarafinda da 50 mm bosluk olmasi gerekir.

Ogretim El Unitesi

El Kumandasi bir duvara veya Kontrol Kutusunun tstine asilabilir. Kablonun takilma tehlikesine
neden olmadigini dogrulayin.

Kontrol Kutusunu ve El Kumandasini takmak icin ek braketler de satin alabilirsiniz.

UYARI
1. Kontrol kutusunun, 6gretim el Gnitesinin ve kablolarin sivilara temas
etmemesini saglayin. Islak bir Kontrol Kutusu 6liimcil yaralanmaya neden
olabilir.

2. El Kumandasini (IP54) ve Kontrol Kutusunu (IP44), IP degerlendirmesi igin
uygun bir ortama yerlestirin.

4.4. Maksimum Tasima Kapasitesi

Robot kolunun nominal tagima kapasitesi, tagsima kapasitesinin agirlik merkezi ofestine baghdir,
bakin Sekil 4. Mekanik Arabirim on page25
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Agirlik merkezi ofseti, alet flansinin merkezinden takili tasima kapasitesinin agirlik merkezine kadar
olan mesafe olarak tanimlanir.

Ornegin, bir alma ve yerlestirme uygulamasinda yiik kapasitesini hesaplarken, hem tutucuyu hem
de tutucunun kullandigi nesneyi g6z éniinde bulundurmak gerekir.

Payload [kg]

6

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

0 100 200 300 400 500 600

Agirlik merkezini saptirma [mm]

Nominal tasima kapasitesiyle agirlik merkezini saptirma arasindaki iliski.

4.4.1. Tasima Kapasitesi Eylemsizligi

Robot, yuksek eylemsizlige sahip tasima kapasiteleriyle kullanilabilir. PolyScope'a asagidaki bilgileri
dogru sekilde girerseniz, kontrol yazilimi hizlanmalar otomatik olarak ayarlar (bakin: 24.11.14.
Tasima kapasitesi ayarla on page185):

* Tasima kapasitesi kitlesi
* Yercgekimi merkezi

* Eylemsizlik
URSim'i, belirli bir tagima kapasitesi ile robot hareketlerinin hizlanmalarini ve ¢evrim sirelerini
degerlendirmek i¢in kullanabilirsiniz.
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5. Elektrikli Arabirim
5.1. Onsoz

Bu bélimde, Kontrol Kutusundaki Robot Kolunun elektrik arabirim gruplar tarif edilmistir. Cogu G/C
tipi icin 6rnek verilmistir. G/ ifadesiyle, asagidaki listede verilen elektrik arabirimi gruplarina giden
ve onlardan gelen dijital ve analog kontrol sinyalleri kastedilir.

* Sebeke Baglantisi
* Robot Baglantisi
* Denetleyici G/C
* Ug Ekipman G/C
* Ethernet

5.1.1. Kontrol Kutusu Braketi

G/C arabirim gruplarnnin altinda, (asagida gosterilen) ek baglantilari destekleyen baglanti
noktalariyla bir braket vardir. Kontrol Kutusunun tabaninin kolay baglanti icin kapakh bir deligi vardir
(bakin 5.2. Ethernet below).

Mini Displayport, Displayport'lu ekranlar destekler ve ekranlari DVI/HDMI arabirimiyle baglamak igin
etkin bir Mini Ekrandan DVI'ye veya HDMI'ya donustiriclsi gerektirir. Pasif dondstiriciler,
DVI/HDMI baglanti noktalariyla calismaz.

Sigortanin UL isaretli, maksimum akim degerlendirmesinde Mini Bigak tipinde olmasi gerekir: 10A ve
minimum voltaj degerlendirmesi: 32V

5.2. Ethernet

Ethernet arabirimi asagidakiler icin kullanilabilir:

* MODBUS, EtherNet/IP ve PROFINET (bakin boliim Bolum Il PolyScope Kilavuzu on
page109).

* Uzaktan erisim ve kontrol.
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Ethernet kablosunu, Kontrol Kutusunun tabanindaki delikten gecirip, braketin alt kismindaki Ethernet
baglanti noktasina takarak baglamak igin.

Kabloyu Ethernet baglanti noktasina baglamak icin, Kontrol Kutusunun tabanindaki kapagi uygun bir
kablo kilifiyla degistirin.

Elektrik spesifikasyonlari asagidaki tabloda gosterilmistir.

iletisim hizi 10 - 1000 Mb/sn

5.3. Elektrik uyari ve ikazlar

Robot uygulamasinin tasarlanip kuruldugu zamana ek olarak, yukarida belirtilen tim arabirim
gruplari icin asagidaki uyarilara uyun.

Aksi belirtiimedigi strece tiim voltaj ve akimlar, DC (Dogrudan Akim) seklindedir.
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A

A

UYARI

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

2. Giivenlikle ilgili tiim sinyaller artik seklinde yapilmistir (iki bagimsiz kanal). Tek

bir anzanin glvenlik islevinin kaybina neden olmamasi igin, iki kanali ayri
tutun.

3. Kontrol kutusunun igindeki bazi G/C'ler, normal veya givenlikle ilgili G/C icin
yapilandinlabilir. 5.4. Denetleyici G/C on the next page. bolumin tamamini
okuyup anladiginizdan emin olun.

UYARI

1. Suya maruz kalma icin degerlendiriimeyen tiim ekipmanin kuru kalmasini
saglayin. Uriine su kagmasina izin verilirse, tim giici kilitleyin-etiketleyin,
sonra destek almak icin yerel Universal Robots servis saglayicinizla irtibata
gegin.

2. Ancak robotla birlikte gelen orijinal kablolari kullanin. Robotu kablolarin
esnemeye maruz kalacaklar uygulamalar icin kullanmayin.

3. Eksibaglantilar GND (toprak) olarak anilir ve robotun kilifina ve Kontrol
Kutusuna baglanir. S6zi gecen tim GND baglantilar yalnizca glic saglamak
ve sinyal gdndermek igindir. PE (Koruyucu Topraklama) i¢in, kontrol kutusu
icinde bulunan toprak simgeli M6 boyutundaki vida baglantilarini kullanin.
Topraklama iletkeni, en azindan sistemdeki en yuksek akimin akim degerine
sahip olacaktir.

4. Arabirim kablolarini robot G/C'ye takarken dikkat edilmesi gerekir. Alttaki

metal plaka, arabirim kablolari ve konektdrleri icindir. Delikleri delmeden énce

plakay sokun. Plakayi tekrar takmadan 6nce tim talaslar temizlendiginden
emin olun. Dogru kilif boyutlarini kullanmayi unutmayin.
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if DIKKAT
1. Robot, uluslararasi IEC standartlarina gére Elektromanyetik Uyumluluk

(EMC) agisindan test edilmistir. Seviyeleri 6zel IEC standartlarinda
tanimlananlardan daha yiiksek olan rahatsiz edici sinyaller, robotun
beklenmedik davranisina neden olabilir. Cok yliksek sinyal seviyeleri veya
asin maruz kalma, robota kalici hasar verebilir. EMC sorunlarinin genellikle
kaynak islemlerinde goérildigui ve normalde glinliikte hata mesaijlariyla
belirtildigi goraldi. Universal Robots, EMC sorunlarindan kaynaklanan
herhangi bir hasardan sorumlu tutulamaz.

2. Ektestler uygulanmadigi siirece, Kontrol Kutusundan diger makinelere ve
fabrika ekipmanina giden G/C kablolarinin 30 m'den uzun olamayacagina
dikkat edin.

9.4. Denetleyici G/C

Kontrol Kutusunun igindeki G/G'yi, pndmatik roleler, PLC'ler ve acil durum durdurma diigmeleri de
dahil, genis bir ekipman yelpazesi i¢in kullanabilirsiniz.

Asagidaki sekilde, Kontrol Kutusunun igindeki elektrik arabirim gruplarinin yerlesimi gésterilmistir.

Safety Remote Power Configurable Inputs| [Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g [24v 12vV(H PWR! 24V|IH||124viH ov|H|/ ov|H| [24V(H||24V|H ov (M|l ov | g AG |H
ugw EIO GND|H| [GND ‘ CIO|(H|[Cl4|H| [COO|H||CO4/H| [DIO|H||DI4|H| [DOO|H||DO4H 5 Al0|H
> |24V on [m| 2av[W) [24v[m|[2av[m| [ov [m|[ ov[m] [24v[m]|[24v[m] [ov [m]|[ov[m]| [E[Ac[m
§ ElI1l OFF|H| | OV Cl1|{H|[Ci5|H| [CO1/M||CO5/H| [DI1|H||/DI5|H| [DO1/H||DO5/H <|An u
g 24V 24V(H||124v|H ov (M| ov|H| |24V|H||24v|H ov |H|/ ov |l Xl |
% S10 “Slalel=]> Cl2|Hl|[Ci6|H| [cCOo2/H||cOo6/H| DI2|H||/DI6|H| DO2|H||DO6|H gAOO u
3 [24v alale|a|d|2|[24v|m|[24v(H]| oV |H|| oV |H| |24V(H|[24V|H| |oV [H|[ oV |H| [Z]|AG|H
& |si1 (N NN NN C3/H||C7| N |CO3M|CO7/H||DI3M D7 H|H DO3M|DO7H E AOl|H

Asagidaki sekilde gdsterilen yatay Dijital Girisler blokunu (DI8-DI11), Tasiyici Takibi (bakin 5.4.1.
Tum dijital G/C'ler icin ortak spesifikasyonlar on the facing page) bu tip girisler icin timlev kodlama
amaciyla kullanabilirsiniz.

Sl2lele(z|>
ala|e[e]|~|°
EEEEEN

Asagidaki listede verilen renk semalarinin anlamina uyulmasi ve onun korunmasi gerekir.

Kirmizi metinle sari Atanmis glvenlik sinyalleri
Siyah metinle san Guvenlik icin yapilandinlabilir
Siyah metinle gri Genel amagli dijital G/C
Siyah metinle yesil Genel amagli analog G/C

GUl'de, yapilandinlabilir G/C'yi ya giivenlikle ilgili G/C ya da genel amagh G/C olarak
ayarlayabilirsiniz (bakin bélim Bolum Il PolyScope Kilavuzu on page109).
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5.4.1. Tum dijital G/C'ler icin ortak spesifikasyonlar

Bu bdlim, Kontrol Kutusunun asagidaki 24V dijital G/C'leri icin elektrikli spesifikasyonlari tanimlar.
* Giuvenlik G/C.
* Yapilandinlabilir G/C.
* Genel amach G/C.

Robotu, (¢ giris icin de ayni olan elektrik spesifikasyonlarina gére takin.
Gi¢ terminal blogunu yapilandirarak dijital G/C'yi 24V'luk dahili veya harici bir gi¢ kaynagiyla
galistirmak miimkiindiir. Bu blok, dért ugtan olusur. Ustteki ikisi (PWR ve GND), 24V ve dahili 24V

girisinden kara seklindedir. Blokta alttaki iki ug (24V ve 0V), G/C'yi beslemek igin kullanilacak 24V
girisidir. Varsayilan yapilandirma, dahili gi¢ kaynagini kullanmaktir (asagiya bakin).

Power

PWR
IGND
[24v
oV

Daha fazla akim gerektiginde, harici bir gli¢ girisini asagida gosterildigi sekilde baglayin.
’_( Power
PWR| Il

GND|H
24V|B-
\ ov | H

Dahili ve harici glic kaynaginin elektrik spesifikasyonlar agsagida gosterilmigtir.

Dahili 24V gii¢ girigi
[PWR — GND] Voltaj 23 24 25 \
[PWR - GND] Akim 0 - 2* A

Harici 24V giris gereklilikleri
[24V - 0V] Voltaj 20 24 29 \Y,
[24V - 0V] Akim 0 - 6 A

*500msn veya %33 gorev dongusu igin 3,5A.
Dijital G/C, IEC 61131-2'ye uygun olarak yapilmistir. Elektrik spesifikasyonlari asagida gosterilmistir.

Dijital ¢cikiglar
[COx / DOx] Gegerli* 0 - 1 A
[COx / DOx] Voltaj disusu 0 - 0.5 \%
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[COx / DOx] Kacgak akimi 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Fonksiyon - PNP - Tip
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Tip
Dijital Girisler

[EIx/SIx/CIx/DIx] Voltaj -3 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] KAPAT bdlgesi -3 - 5 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] AC bolgesi 11 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIX] Akim (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Fonksiyon - PNP + - Tip
[EIx/SIx/CIx/DIX] IEC61131-2 - 3 - Tip

* Maksimum 1H direncli yukler veya enduktif yukler igin.

NOT
@ Yapilandirilabilir kelimesi, guvenlikle ilgili G/C veya normal G/C olarak
yapilandirilabilen G/C icin kullanilir. Bunlar, siyah metinli sari uclardir.

5.4.2. Givenlik G/C

Bu bélimde, atanmis guvenlik girisi (Kirmizi metinli sari ug) ve glivenlik G/C'leri olarak
yapilandiriidiginda yapilandirilabilir G/C (Siyah metinli san uclar) tarif edilmistir. BOIum 5.4.1. Tim
dijital G/C'ler icin ortak spesifikasyonlar on the previous page altindaki tim dijital G/C'lerin Ortak
spesifikasyonlarina uyun.

Guvenlik cihazlarinin ve ekipmanlarin, giivenlik talimatlarina ve risk degerlendirmesine goére
kurulmasi gerekir bakin boélim 2. Glvenlik on page?.

Tim guvenlik G/C'leri eslenmistir (artik) ve iki ayri dal olarak saklanmalari gerekir. Tek bir ariza,
guvenlik iglevinin kaybina neden olmaz.

ki stirekli glivenlik girisi tipi vardir:
* Robot Acil Durum Durdurma sadece acil durum durdurma ekipmanlari igindir

* Emniyetli Durdurma koruyucu cihazlar igin

islevsel fark, asagida gosterilmistir.

Robotun hareketi durur Evet Evet
Program yiritme Duraklar Duraklar
Tahrik guicu Kapali Acik

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

izleme islevinin

performans seviyesi (ISO 13849-1) PLd PLd

Ek glivenlik G/C islevlerini, 6rnegin Acil Durum Durdurma Cikigini ayarlamak igin yapilandirilabilir
G/C'yi kullanin. Guvenlik islevleri icin yapilandirilabilir G/C'lerin bir setini yapilandirma, GUI
Uzerinden gergeklestirilir; bakin bélim Bolum Il PolyScope Kilavuzu on page109).

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

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

3. Gulvenlik islevlerinin, robot ¢alistinrimadan énce dogrulanmasi gerekir.
Guvenlik iglevlerinin dizenli olarak test edilmesi gerekir.

4. Robot kurulumu, bu spesifikasyonlara uygun olacaktir. Bunun yapilmamasi,
guvenlik islevi gecgersiz kilinabileceginden, agir yaralanmaya ve 6lime neden
olabilir.

OSSD Sinyalleri

Tam yapilandinimis ve surekli gavenlik girisleri, pals boylar 3ms altindaki OSSD guvenlik
ekipmaninin kullanimina olanak saglamak icin stizilir. Guvenlik girisi her milisaniyede bir 6rneklenir
ve girisin durumu son 7 milisaniye boyunca en sik gorulen girig sinyali ile belirlenir. Gavenlik
cikislarindaki OSSD palsleri, bolim Bolim Il PolyScope Kilavuzu on page109 altinda
ayrintilandinimistir.

Varsayilan giivenlik yapilandirmasi

Robot, herhangi bir ek glivenlik ekipmani olmadan ¢alismasini saglayan varsayilan bir
yapilandirmayla gonderilir; asagidaki sekle bakin.
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Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SIo
24V
S

Emergency Stop

Safeguard Stop

Acil durum durdurma diigmelerini baglama

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

Safety Safety

=y [
4

EI0

24V
£ || El
24v || N 24V
SI0 SI0
24V 24V
si1

Sl

Safeguard Stop | Emergency Stop
Safeguard Stop | Emergency Stop

Diger makinelere acil durum durdurmasini paylagsma

GUI Gizerinden asagidaki G/C iglevlerini yapilandirarak, robotla diger makinelerin arasinda
paylasilmis bir acil durum durdurma islevi ayarlayabilirsiniz. Robot Acil Durum Durdurma Girisi,
paylasma amaglari igin kullanilamaz. ikiden fazla UR robotunun veya diger makinelerin baglanmasi
gerektiginde, acil durum durdurma sinyallerini kontrol etmek icin bir giivenlik PLC gerekir.

* Yapilandinlabilir giris cifti: Harici acil durum durdurmasi.

* Yapilandirilabilir ¢ikis cifti: Sistem acil durum durdurmasi.

Asagidaki sekilde, iki UR robotunun acil durum durdurma iglevlerini nasil paylastigi gosterilmistir. Bu
ornekte kullanilan yapilandiriimis G/C'ler CI0-Cl1 ve CO0-CO1dir.

[/

CONfiQUfab“{PUty Configurable Outputs : Configurable Inputs on?\urable Outputs

24V [Bf]24¢ [m| [ov [m][ov [m f 24v [W][[24v [m] [ &y ][ ov [m
cio [d||£4 [m]| [coo[m|[cos|m A : B cio [m|[ci [m]| [coy[M]|cos|m
24v [Wf|24v [m| [ ov ov | : 24v J|[24v (| [ov \m|[ov |m
ci1 |H||ci5 [m]| [cot1|mN\cos |l cliy/|j|(ci5 |M| [co1|M|(cos|m
24v | ||24v M| | ov ov |l 24/ |/ |[24v (M| [ov [m|[ov |m
ci2 [m|[cie M| [co2|m\Jps|m 12//m|[cic M| [co2|m||cos|m
24v [H|[24v M| | ov [H|\o\ [ fof [m|j2av (M| [ov [m| ov |
ci3 |m|{ci7 |m| [co3|m||CoN B\ Jﬁs m|[ci7 [m]| [co3[m|[co7|m

)
-

\

—
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Otomatik devam etmeli koruma amach durdurma

Temel koruma amach durdurma cihazinin bir érnegi, bir kapi acgildiginda robotun durduruldugu bir
kapi dugmesidir (asagidaki sekle bakin).

Safety
24V
EIO
24V
El1

)y
. IR

24v | HN_ )—'
si

Bu yapilandirma sadece operatdriin kapidan gecip onu arkasindan kapatamayacagi uygulama igin
tasarlanmistir. Yapilandinlabilir G/C, robot hareketini yeniden etkinlestirmek igin, kapinin disindaki
bir sifilama digmesini ayarlamak igin kullanilir.

Emergency Stop

O Ra00c

Safeguard Stop

Otomatik devam etmenin uygun oldugu diger bir 6rnek, bir glivenlik paspasinin veya guvenlikle ilgili
bir lazer tarayicisinin kullaniimasidir (asagiya bakin).

y 4
Safety /
24V l2av (W] [ov W]
EI0
24V
El1

24v [

ov [m

Emergency Stop

24V
SI0
24V
Si1

R000C

.

A\

g \

Safeguard Stop

]

UYARI
1. Sinyal yeniden olusturuldugunda robot otomatik olarak harekete devam eder.
Sinyal glvenlik ¢cevresinin icinden yeniden olusturulamiyorsa, bu
yapilandirmayi kullanmayin.

Sifilama digmeli Koruma Amach Durdurma

Koruma amacli arabirim, bir isik perdesiyle arabirim olusturmak icin kullanildiginda, givenlik cevresi
disinda bir sifirlama gerekir. Sifirlama diigmesinin iki kanal tipinde olmasi gerekir. Bu 6rnekte
sifirlama icin yapilandinlmis G/C, CI0-Cl1'dir (asagiya bakin).
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]
I/ //

Sarety B Hi
_[eav]m 24V lﬂl ave] [ov]m] N\, \ | [-7==="
3 [E0 [m [cio (&|[cia [m] 24V
S [2av|m 24v [@|favim] | |4 A | |7 ov
HENC [ cis [m

2av [l 24v [W|2av[m|  \ L1 1 [ [=======
&[sio ci2 [H|[cie [m
§[2av] 2 (W|[avim| \ /J [ Ld====---
3[sn q\ ciz [m|[cr7 [m

Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi

Asagidaki sekilde, Ug Konumu Etkinlestirme Cihazini baglama gésterilmistir. Ug Konumu
Etkinlestirme Cihazi hakkinda daha fazla bilgi icin bakin: bélim 21.2. U¢ Konumu Etkinlestirme
Cihazi on page131.

NOT
Universal Robots giivenlik sistemi, birden fazla Ug Konumu Etkinlestirme Cihazini
desteklemez.
ciof[ <y [m
24v Nl | [2aV) W — —
cit [mcis[m
24v |H|[2pv]E "
ci2 |l 16|
24v |H|[24viE
CI3 (H||C!
NOT

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

Calisma Modu Digmesi

Asagidaki sekilde bir Calisma Modu Anahtari gosterilmistir. Calisma Modlan hakkinda daha fazla
bilgi icin bakin bolim 21.1. Calisma Modlari on page129.

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

Cio| cl4 ;

24V] 24v — —

Cl1
24

ClI2|
24V
CI3

[IOCI0D
OIRIAIR
N <Jo|<
(:illlllll
[_}\
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5.4.3. Genel amaclh dijital G/C

Bu bdélimde, genel amacl 24V G/C'ler (Gri uglar) ve givenlik G/C'leri olarak yapilandirimadiginda
yapilandirilabilir G/C (Siyah metinli san uglar) tarif edilmistir. Bolim 5.4.1. Tum dijital G/C'ler igin
ortak spesifikasyonlar on page35 altindaki ortak spesifikasyonlara uyulmasi gerekir.

Genel amach G/C'ler, pndmatik réleleri gibi ekipmanlar dogrudan tahrik etmek veya diger PLC
sistemleriyle iletisim kurmak icin kullanilabilir. Program yuritmesi durduruldugunda Tum Dijital
Cikislar otomatik olarak devre disi birakilabilir, diger bilgiler icin bakin: bélim Bolim Il PolyScope
Kilavuzu on page109. Bu modda, program calismadidi zamanlarda ¢ikis her zaman distik olur.
Asagidaki alt bélimlerde érnekler gosterilmistir. Bu drnekler normal Dijital Cikislari kullanir, ancak bir
guvenlik iglevini gerceklestirmeye ayarlanmadiginda yapilandirilabilir tim c¢ikislar da kullanilabilir.

Dijital ¢ikig ile kontrol edilen yiik

Bu drnekte, bir yikin bagliyken Dijital Cikiglardan nasil kontrol edildigi gosterilmistir.
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Digital Outputs 4
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5.4.4. Bir dugmeden dijital giris

Bu drnekte basit bir digmeyi Dijital Girislere baglama gdésterilmistir.

Digital Inputs
24V|H|[24v|H
DIO|H || DI4
2av|m|[2av(H T
DI1|H||DI5 || N U ]
24v|H|[2av|m)
DI2|H|[Di6|W| \ VJ
24V|H|[24v|H
DI3|H|(DI7 (W

5.4.5. Diger makineler ve PLC'lerle iletisim

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

5. Elektrikli Arabirim

5.4.6. Genel amach analog G/C

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

En ylksek dogruluga ulagsmak igin asagidakiler tavsiye edilir.

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

* Ekipmanla Kontrol Kutusu i¢in aynt GND (0 V) kullanin. Analog G/C, Kontrol Kutusundan

galvanize olarak yalitiimamistir.

* Yalitilmis bir kablo veya bukimli ¢ift kullanin. Kalkani Gii¢ adli terminaldeki GND terminaline

baglayin.

* Gecerli modda c¢alisan ekipmani kullanin. Gegerli sinyaller, cakismalara karsi daha az

hassastir.

GUl'de giris modlarini secebilirsiniz (bakin bolum Bolum Il PolyScope Kilavuzu on page109). Elektrik

spesifikasyonlari asagida gosterilmistir.

Akim modunda Analog Giris

[ATx - AG]
[AIx - AG]
[AIx - AG]

Voltaj modunda Analog Giris

[ATx - AG]
[AIx - AG]
[AIx - AG]

Akim modunda Analog Cikis

[AOx - AG]
[AOX - AG]
[AOx - AG]

Voltaj modunda Analog Cikis

[AOx - AG]
[AOX - AG]
[AOx - AG]
[AOx - AG]

Bir Analog Cikisi Kullanma

Akim
Direng

Cozunurluk

Voltaj
Direng

Cozunirlik

Akim
Voltaj

Cozunirlik

Voltaj
Akim
Direng

Cozunirlik

20
12

10
12

12

20

20
24

10
20

Bu dérnekte bir tastyici bandini analog hiz kontrol girisiyle kontrol etme gésterilmistir.
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URSe

42

Kullanici Kilavuzu
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Bir Analog Girisi Kullanma

Bu 6rnekte analog bir sensort baglama gosterilmistir.
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5.4.7. Uzaktan AC/KAPAT kontrol

El Kumandasini kullanmadan Kontrol Kutusunu agip kapatmak igin uzaktan AG/KAPAT kontrolln(

kullanin. Genellikle kullanildigi alan:
* El Kumandasina erigilemediginde.
* Bir PLC sisteminin tam kontrole sahip olmasi gerektiginde.

* Ayni anda birden fazla robotun acilip kapanmasi gerektiginde.

Uzaktan ACMA/KAPATMA kontroli, Kontrol Kutusu kapandiginda aktif kalan bir yardimci 12V girigi
saglar. AG girisi ancak kisa siireli bir etkinlestirmek icin tasarlanmistir ve GUG diigmesiyle ayni
sekilde calisir. KAPALI girisini istediginiz sekilde basili tutabilirsiniz. Programlarn otomatik olarak
yuklemek ve baglatmak igin bir yazilim 6zelligi kullanin (bakin bélim Bolum Il PolyScope Kilavuzu on

page109).

Elektrik spesifikasyonlar asagida gosterilmistir.

[12V - GND] Voltaj 10 12 13 \Y,
[12V - GND] Akim - - 100 mA
[ON / OFF] Etkin olmayan voltaj 0 - 0,5 \Y
[ON / OFF] Etkin voltaj 5 - 12 \Y
[ON / OFF] Giris akimi - 1 - mA
[ON] Etkinlestirme saati 200 - 600 msn
Uzaktan AG diigmesi
Bu drnekte, uzaktan KAPATMA dugmesini baglama gosterilmigtir.
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Remote J/* }_I

12v|H T

= U

Uzaktan KAPAT digmesi
Bu 6rnekte, uzaktan KAPATMA dugmesini baglama gosterilmistir.
Remote‘,
12v[d ml-I
GND|H Y ]
ON | H
OFF P

DIKKAT

Kontrol Kutusunu kaydetmeden kapattigindan, AGIK girisini veya GUG diigmesini
basip, basil tutmayin. Bu sinyal, kontrol kutusunun acik dosyalar kaydetmesini ve
diizglin kapanmasini sagladigindan, uzaktan kapatma kontrol icin KAPAT girisini
kullanmaniz gerekir.

9.5. Sebeke Baglantisi

Kontrol Kutusundan gelen sebeke kablosunun ucunda standart bir IEC fig vardir. IEC figine Ulkeye
0zgu bir elektrik fisi veya kablosu baglayin.

Robota gl¢ vermek igin Kontrol Kutusunun, Kontrol Kutusunun altindaki standart IEC C20 fisiyle,
uygun bir IEC C19 kablosundan gecerek sebekeye baglanmasi gerekir (asagidaki cizime bakin).

Sebeke kaynagi agsagidakilerle donatiimigtir:
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* Toprak baglantisi
* Anasigorta
* Artik akim cihazi
Hizmetteki kilittemenin ve guicl ¢ikartmanin kolay bir yolu olarak robot uygulamasindaki tim

ekipmanlarin glictinii saglamak icin bir ana salter kurulmasi tavsiye edilir. Elektrik spesifikasyonlar
asagidaki tabloda gosterilmigtir.

Girig voltajl 100 - 240 VAC
Harici sebeke sigortasi (@ 100-200V araliginda) 8 - 16 A
Harici sebeke sigortasi (@ 200-265V araliginda) 8 - 16 A
Giris frekansi 47 - 440 Hz
Bekleme guict - - <15 w
Nominal ¢alisma glcu 90 150 325 w

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

2. Kontrol Kutusuna giden girig gtictintin bir Artik Akim Cihazi (RCD) ve dogru bir
sigortayla korunmasini saglayin.

3. Butdn robot kurulumu igin servis sirasinda tiim guici kilitleyin ve kapatin.
Sistem kilitlendiginde diger ekipmanlar robot G/C'sine voltaj vermeyecektir.

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

5.6. Robot Baglantisi: Robot Kablosu

Bu alt bélim, sabit 6 metrelik Robot Kablosuyla yapilandirilan bir robot kablosu igin baglantiyi
gosteriyor. Taban Flans Kablosu konektoriyle yapilandiriimis bir robot kolunu baglamaya dair
bilgiler icin bakin 5.7. Robot Baglantisi: Taban Flans Kablosu on the next page.

5.6.1. Robot Baglantisi konektoru

Robot kolunu Robot Kablosuyla Kontrol Kutusuna baglayarak robot baglantisini gerceklestirin.

Robottan gelen kabloyu, Kontrol Kutusunun alt kismindaki baglanti elemanina takin (asagidaki sekle
bakin). Robot kolunu ¢evirmeden 6nce, dogru kilitlendiginden emin olmak igin konektéri iki kez
kKivirin.
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Kablo takildiktan sonra kilittemesini kolaylastirmak icin, konektéri saga cevirebilirsiniz.

DIKKAT
Uygunsuz robot baglantisi, robot kolunda gu¢ kaybina neden olabilir.
* Robot Kolu acgikken robot kablosunun baglantisini kesmeyin.

* Orijinal Robot Kablosunu uzatmayin veya degistirmeyin.

5.7. Robot Baglantisi: Taban Flans Kablosu

Bu alt bélium, Taban Flang Kablosu konektoriyle yapilandirilan bir robot kablosu igin baglantiyi
gOsteriyor. Sabit 6 metrelik Robot Kablosuyla yapilandiriimis bir robot kolunu baglamaya dair bilgiler
icin bakin 5.6. Robot Baglantisi: Robot Kablosu on the previous page.

5.7.1. Taban Flang Kablosu konektor
Robot kolunu Robot Kablosuyla Kontrol Kutusuna baglayarak robot baglantisini gerceklestirin.
Robot Kablosu Taban Flans Kablosuna ve Kontrol Kutusu konektériine baglanir.

Robot baglantisi kuruldugunda her bir konektoéri kilitleyebilirsiniz.

DIKKAT
Robot kolundan Kontrol Kutusuna maksimum robot baglantisi 12 m'dir. Uygunsuz
robot baglantisi, robot kolunda gli¢ kaybina neden olabilir.

* 6 m'lik Robot Kablosu uzatmayin.
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BILDIRIM
Taban Flans Kablosunu dogrudan herhangi bir Kontrol Kutusuna baglamak,
ekipmanda veya mallarda hasara neden olabilir.

* Taban Flans Kablosunu dogrudan Kontrol Kutusuna baglamayin.

5.8. Uc Ekipman G/C

Bilek #3 Gizerindeki alet flansinin yaninda, robota takilabilecek farkli makas ve sensérlere gig ve
kontrol sinyalleri veren sekiz pimli bir konektdr vardir. The Lumberg RKMV 8-354 uygun bir
endustriyel kablodur. Kablonun igindeki sekiz telin her birinin farkli islevleri temsil eden farkli renkleri
vardir.

Bu baglanti elemani, belirli bir robot aracinda bulunabilecek tutucular ve sensoérler icin gu¢ ve kontrol
sinyalleri saglar. Asagidaki listede belirtilen endustriyel kablo uygundur:

* Lumberg RKMV 8-354.

NOT
@ Alet Konektoriiniin manuel olarak maksimum 0,4Nm sikilmasi gerekir.

Kablonun igindeki sekiz telin farkli islevleri temsil eden farkh renkleri vardir. Asagidaki tabloya bakin:

Kirmizi GND Ground
Gri GUC 0V/12V/24V

Mavi TOO/PWR Dijital Cikiglar 0 veya 0V/12V/24V
Pembe TO1/GND Dijital Cikiglar 1 veya Topraklama

Sarn TIO Dijital Girisler 0

Yesil T Dijital Girigler 1
Beyaz Al2 / RS485+ 2 veya RS485+'da analog

Kahverengi AlI3 / RS485- 3 veya RS485-'de analog

Dahili gu¢ kaynagini OV, 12V veya 24V olarak ayarlamak i¢in, Kurulum Sekmesi Gizerinden Alet
G/C’ye erisin (bk. boélim Bolim Il PolyScope Kilavuzu on page109). Elektrik spesifikasyonlari
asagida gosterilmigtir:
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24V modunda kaynak voltaji 23,5 24 24 .8 V
12V modunda kaynak voltaji 11,5 12 12,5 \Y,
Kaynak akim (tek pim)* - 1000 2000** mA
Kaynak akim (cift pim)* - 1500 2000** mA
Kaynak kapasitif yuk - - 8000*** uF

*Enduktif yikler icin koruyucu bir diyot kullaniimasi 6zellikle énerilir.

**1 saniye icin maks pik, maks. gérev déngusi: 10%. 10 saniye boyunca ortalama akim, tipik
akimdan yiksek olmamalidir.

***Alet calistinldigi zaman, 400ms siren bir yavas baslatma siresi devreye girer ve aletin glg
kaynag@ina baslangicta 8000uF degerinde bir kapasitif ylikiin baglanmasini saglar. Kapasitif yikin
alet ¢calisirken baglanmasina izin verilmez.

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

5.8.1. Alet Gug Kaynagi

5.8.2. Gug Kaynagi

Dahili gu¢ kaynagini OV, 12V veya 24V olarak ayarlamak i¢in, Kurulum Sekmesi Gizerinden Alet
G/C’ye erisin (bk. bolim Bolum |l PolyScope Kilavuzu on page109).

POWER

o

GND (RED) P

5.8.3. Cift Pim Gug¢ Kaynagi
Cift Pim Glici modunda ¢ikis akimi, (5.8. U¢ Ekipman G/C on the previous page tablo iki) altinda
siralandigi sekilde artinlabilir.

1. Baslikta Kurulum segenegine basin.

2. Soldaki listede, Genel se¢enegine dokunun.

3. Alet G/C secenegine dokunun ve Cift Pin Giicli secenegini secin.

4. Qg (gri) tellerini TOO0 (mavi) ve Topraklama (kirmizi) tellerini de TO1 (pembe) ile baglayin.
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POWER (GRAY)

TOO/PWR (BLUE

TO1/GND (PINK) g

NOT
@ Robot Acil Durum Durdurmasi gergeklestirdiginde, her iki Gug¢ Pimi icin voltaj OV
olarak ayarlanir (gui¢ kapal).

5.8.4. Arag Dijital Cikislari

Dijital Cikiglar t¢ farkh modu destekler:

Batma (NPN) Alcak Ac
Kaynak olusturma (PNP) Yiksek Ac
itme / Cekme Yiiksek Alcak

Her pimin ¢ikis modunu yapilandirmak igin, Kurulum Sekmesi Gzerinden Alet G/C’ye erigin (bakin
bélim Bolim Il PolyScope Kilavuzu on page109). Elektrik spesifikasyonlan asagida gosterilmistir:

Acik durumda voltaj -0,5 - 26 V
Batma durumunda voltaj 1 A - 0,08 0,09 \
Kaynak olusturma/batma durumunda akim 0 1000 1000 mA
GND'den gecen akim 0 1000 3000* mA

*1 saniye i¢in maks pik, maks. gorev dongusu: %10. 10 saniye boyunca ortalama akim, tipik
akimdan yiksek olmamalidir.

devre disi birakilir (Yiksek 2Z).

NOT
| @ Robot Acil Durum Durdurmasi gerceklestirdiginde, Dijital Cikiglar (DOO0 ve DO1)

DIKKAT
Aletteki Dijital Cikislarin akimi sinirl degildir. Belirtilen verileri baypas etmek, kalici
hasara neden olabilir.
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Arag Dijital Cikiglarini Kullanma

Bu 6rnekte, dahili 12 V veya 24 V gl kaynagini kullanarak yiki agma gosterilmistir. G/C
sekmesindeki ¢ikis voltaji tanimlanmalidir. Yiik kapali oldugunda bile, GUC baglantisi ile
kalkan/toprak arasinda voltaj vardir.

Enduktif ylkler igin, asagida gdsterildigi gibi koruyucu bir diyot kullaniimasi dnerilir.

POWER
}l%
TOO P

5.8.5. Arag Dijital Girisleri

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

Girig voltajl -0,5 - 26 Vv
Mantiksal duglik voltaj - - 2,0 Vv
Mantiksal ylksek voltaj 5,5 - - \
Giris direnci - 47k - Q

Arag Dijital Giriglerini Kullanma
Bu drnekte basit bir digmeyi baglama gdsterilmigtir.

POWER
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5.8.6. U¢ Ekipman Analog Girisi

Aletin Analog Girisi, diferansiyel degildir ve G/C sekmesinde voltaja (0-10V) veya akima (4-20mA)
ayarlanabilir (bakin boliim Bolum Il PolyScope Kilavuzu on page109). Elektrik spesifikasyonlari
asagida gosterilmigtir.

Voltaj modunda girig voltaji -0,5 - 26 \Y,
0 Vila 10V araliginda giris direnci - 10,7 - kQ
Cozinurlik - 12 - bit
Akim modunda giris voltaji -0,5 - 5,0 Vv
Akim modunda giris akimi -2,5 - 25 mA
4mA ila 20mA aralginda giris direnci - 182 188 Q
Cozinurlik - 12 - bit

Asagidaki alt bélimlerde, Analog Girisi kullanmanin iki drnegi gosterilmistir.

DIKKAT
1. Gegerli modda analog girisler, asiri voltaja karsi korunmamistir. Elektrik
spesifikasyonundaki sinirt asmak, giriste kalici hasara neden olabilir.

Alet Analog Girislerini Kullanma, Diferansiyel Olmayan

Bu 6rnekte, diferansiyel olmayan cikisli bir analog sensér baglantisi gdsterilmistir. ilgili Analog
Girigin giris modu G/C sekmesinde ayni ayarlandidi slirece, sensoérin ¢ikisi akim veya voltaj olabilir.
Not: Voltaj cikisi olan bir sensoériin aletteki dahili direnci tahrik edip edemeyecegini kontrol
edebilirsiniz; yoksa 6l¢uim gecersiz olabilir.

POWER
T
A2 | -
1 &
e
GND =

Alet Analog Giriglerini Kullanma, Diferansiyel

Bu drnekte, diferansiyel cikigli bir analog sensoér baglantisi gosterilmigtir. Negatif ¢ikis kismini
GND'ye (0 V) bagladiginizda, diferansiyel olmayan bir sensér ile ayni bicimde ¢alisacaktir.
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Al

5.8.7. Alet iletisim G/C

* Sinyal talepleri RS485 sinyalleri dahili fail-safe (glivenli) 6n beslemesi kullanir. Bagh cihaz bu
fail-safe'i desteklemiyorsa, sinyal 6n beslemesinin ya baglh alette yapilmasi, ya da RS485+'ya
yukari gekmeli, RS485-'ye ise asagdi cekmeli rezistorler ekleyerek disaridan eklenmesi gerekir.

* Gecikme Alet konektdrtiinden génderilen mesajlarin, mesajin PC'de yazildigi andan, mesajin
RS485'te basladi§i ana kadarki gecikme araligi 2msn ile 4msn arasidir. Bir arabellek, hat bosa
¢ikana kadar alet konektdriine génderilen verileri saklar. 1000 bayt veri alindiktan sonra,
mesaj cihaza yazilir.

Baud Oranlari 9,6k, 19,2k, 38,4k, 57,6k, 115,2k, 1M, 2M, 5M
Dur Biti 1,2
Parite Yok, Tek, Cift
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6. Bakim ve Onarim

Gozle kontroll veya her turlt calisma durumu incelemesini bu kilavuzdaki tiim glvenlik talimatlarina
uygun bir sekilde gerceklestirin.

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

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

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

6.1. Glvenlik Bilgileri

Bakim ve onarim isinden sonra, gerekli glivenlik seviyesini saglamak icin kontroller
gerceklestiriimelidir. Kontrollerin, gecerli ulusal veya bélgesel is guvenligi yonetmeliklerine uygun
olmasi gerekir. Tim guvenlik islevlerinin dogru ¢alisip ¢calismadigi da test edilecektir.

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

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

fnf UYARI
1. Yazihmin givenlik yapilandirmasinda hicbir sey degistirmeyin (6rnegin giic
sinirt). Guvenlik yapilandirmasi, PolyScope Kilavuzunda agiklanmistir.
Herhangi bir glivenlik parametresi degistirildiginde, bltlin robot sisteminin
yeniden dusindlmesi gerekir, yani risk degerlendirmesi de dahil, genel
guivenlik onayi islemi ona gore glincellenecektir.

2. Buamag igin ayni Griin numaralari olan yeni bilesenleri veya Universal Robots
tarafindan onaylanmis esdegeri bilesenleri kullanarak arizali bilesenleri
degistirin.

3. is tamamlandiktan hemen sonra, devre disi birakilan tiim giivenlik énlemlerini
yeniden etkinlestirin.

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

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

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

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

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

6.2. Temizleme

Ginlik temizlik

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

Ek temizlik

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

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

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

CAMASIR SUYU KULLANMAYIN. Seyreltilmis herhangi bir temizlik sollisyonunda ¢amasir suyu
kullanmayin.

6.3. Denetim

6.3.1. Robot Kolu Denetim Plani

Asagidaki tablo Universal Robot tarafindan tavsiye edilen denetim tlirlerinin kontrol listesidir. Listede
belirtilen aralikta, diizenli olarak denetimler yapin. Kabul edilemez durumda oldugu kesfedilen
listedeki herhangi bir parca onarilmali veya degistiriimelidir.

Denetimlerin nasil gergeklestirilecekgine dair daha fazla bilgi icin Hizmet Kilavuzuna
(http://'www.universal-robots.com/support) erisebilirsiniz.
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5 : Zaman Cercevesi
enetim eylemi tiru -
Aylik | Iki Yillik | Yillik

1 Mavik kapaklari kontrol edin* \ X

2 Diz halkalari kontrol edin \Y X
3 Robot kablosunu kontrol edin | V X
4 Robot kablo baglantisi kontroli  V X

V = Gorsel denetim  * = Sert garpigsmadan sonra da kontrol edilmelidir

6.3.2. Robot Kolu Gorsel Denetimi

BILDIRIM
Robot kolunu temizlemek icin sikistinimis hava kullanimi robot kolunun bilesenlerine
zarar verebilir.

* Robot kolunu temizlemek igin asla sikistirilmis hava kullanmayin.

é

atg

S

bt

Mimkiinse, robot kolunu Sifir konumuna hareket ettirin.

—

Robotu kapatin ve gli¢ kablosunu Kontrol Kutusundan ¢ikarin.
Kontrol Kutusu ile robot kolu arasindaki kabloyu hasara karsi inceleyin.

Tabandaki montaj civatalarinin uygun sekilde sikildigindan emin olun.

a &~ 0N

Asinma ve hasara karsi diiz halkalari kontrol edin.

* Asinmig veya hasarli haldelerse diz halkalar degistirin.
6. Catlama veya hasara kargi tim eklemlerdeki mavi kapaklari kontrol edin.
* Catlak veya hasarli olan mavi kapaklar degistirin.

7. Mavi kapaklari sabitlemek igin kullanilan vidalar kontrol edin.
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BILDIRIM
Garanti suresi icinde bir robotta herhangi bir hasar goérilirse, robotun satin alindigi
distribtorle iletisime gegin.

6.3.3. Kontrol Kutusu Denetim Plani

Asagidaki tablo Universal Robot tarafindan tavsiye edilen denetim tirlerinin kontrol listesidir. Listede
belirtilen aralikta, diizenli olarak denetimler yapin. Kabul edilemez durumda oldugu kesfedilen
listedeki herhangi bir parga onarilmali veya degistiriimelidir.

Denetimlerin nasil gerceklestirilecekgine dair daha fazla bilgi i¢in Hizmet Kilavuzuna
(http://www.universal-robots.com/support) erisebilirsiniz.

Zaman Cercevesi

Denetim eylemi tura

><.

1 El Kumandasi lizerinde Acil Durdurma kontrolii F

283 Geri Siriis modu kontroli F X
Serbest Siriis modu kontroli F X

4 &5 El Kumandasi kablosunu ve konektori kontrol edin V X

6 Kontrol Kutusundaki hava filtrelerinin kontrolii ve Y X
temizligi

V = Gorsel denetim  F = Fonksiyonel denetim

6.3.4. Kontrol Kutusu Gorsel Denetimi

1. Gic¢ kablosunu Kontrol Kutusundan ¢ekin.
2. Kontrol Kutusu digindaki kiri/tozu kontrol edin.

* Gerekirse ESD elektrik stpurgesiyle temizleyin.
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BILDIRIM
Kontrol Kutusunun igin temizlemek igin sikistirnlmis hava kullanimi bilesenlere zarar
verebilir.

* Kontrol Kutusunun igini temizlemek icin sikistirlmis hava kullanmayin.

6.3.5. Serbest Surts Denetimi

1. Alet teknik spesifikasyonlarina gore eki cikarin veya TCP/Payload/CoG'yi ayarlayin.
2. Robot kolunu Serbest slirliste hareket ettirmek igin:
* Standart El Kumandasinda, Serbest Suris digmesine basili kalin.

* 3PE El Kumandasinda, hizlica hafif dokunun, daha sonra 3PE digmesine basili kalin.

—

——

T
Standart EK 3PE EK

6,0
09

4. Robot kolunun, serbest suris digmesine hala basiimisken, tutulmamis halde kendi
pozisyonunda kalabildiginden emin olun.
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/. Tasima

Robotu yalnizca orijinal ambalajinda tasiyin. Robotu daha sonra tagimak istiyorsaniz ambalaj
malzemesini kuru bir yerde saklayin.

Robotu ambalajindan kurulum alanina tasirken, ayni anda robot kolun iki hortumunu da tutun. Tim
montaj civatalari robotun tabaninda iyice sikilana kadar robotu yerinde tutun.

Kontrol Kutusunu kolundan kaldirin.

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

2. Robotu béliim 4. Mekanik Arabirim on page25 altindaki montaj talimatlarina
gore taktiginizdan emin olun.
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8. Bertaraf ve Cevre

Universal Robots e-Series robotlarinin gecerli ulusal yasa, yonetmelik ve standartlara uygun bir
sekilde bertaraf edilmesi gerekir.

Universal Robots e-Series robotlari, 2011/65/AB sayili Avrupa RoHS direktifinde belirtildigi gibi,
cevreyi korumak icin tehlikeli maddelerin kullanimi kisitlanarak Uretilmistir. Bu maddeler civa,
kadmiyum, kursun, krom VI, polibromine bifenil ve polibromine difenil eterler icerir.

Danimarka piyasasinda satilan Universal Robots e-Series robotlarinin elektronik atiklarinin bertaraf
ve islem Ucreti, DPA sistemine Universal Robots A/S tarafindan 6nceden 6denmistir. Avrupa WEEE
Direktifi 2012/19/AB kapsamindaki ulkelerdeki ithalatcilarin, Glkelerinin ulusal WEEE kaydina kendi
kayitlarini yaptirmasi gerekir. Ucret genellikle en fazla 1€/robot seklindedir. Ulusal kayitlarin bir
listesini burada bulabilirsiniz: https://www.ewrn.org/national-registers.

Asagidaki simgeler, Ustteki yasalara uygunlugu belirtmek icin robota yapistiriimistir;

_— Ro H S Iead-freeﬂ

Kullanici Kilavuzu 61 UR5e

Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.


https://www.ewrn.org/national-registers

Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tim Haklari Saklidir.

I
UNIVERSAL ROBOTS

8. Bertaraf ve Cevre

URSe

62

Kullanici Kilavuzu



R
9. Sertifikalar UNIVERSAL ROBOTS

9. Sertifikalar

Uclincii kisi belgelendirmesi istege baghdir. Ancak Universal Robots, robot entegrasyonu yapan
kisilere en iyi hizmeti sunabilmek icin, robotlarini asagidaki taninmig test kurumlarindan
belgelendirmeyi secer.

Sertifikalar bélimunde tim sertifikalarin birer kopyasini bulabilirsiniz

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

Cin RoHS Universal Robots e-Series robotlari, elektronik bilgi
artinleriyle kirliligi kontrol etme konusundaki CIN RoHS
y6netim yodntemlerine uygundur.

KCC Guvenlik Universal Robots e-Series robotlari KCC isareti glvenlik
standartlari icin degerlendirilmis ve uyumlu bulunmustur.

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

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

Tedarikgi Uglincii Taraf Sertifikasi

Cevre Tedarikgilerimiz tarafindan saglandidi gibi, UR Universal
Robots e-Series robotlarinin sevkiyat paletleri,
Danimarka'nin ahsap paketleme malzemesi tiretmeyle ilgili
ISMPM-15 sayil kosullarina uygundur ve bu semaya uygun
bir sekilde isaretlenmistir.

Uretici Testi Sertifikasi

Universal Universal Robots e-Series robotlari stirekli dahili testlerden
Robots ve seri sonu test prosedurlerinden gecer.

UR test iglemleri stirekli inceleme ve gelistirmeye tabidir.

D
E S
[@ KC Tescili Universal Robots e-Series robotlari is ortaminda kullanim igin
‘ =
+
L]
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AB direktiflerine gére beyanlar

Avrupa direktifleri Avrupa icin gecerli olmalarina ragmen, Avrupa disindaki bazi tlkeler de AB
beyanlarni kabul eder ve/veya bunlara gerek duyar. Avrupa direktifleri resmi ana sayfalarindan
bulunabilir: http://eur-lex.europa.eu.

Makine Direktifine gore, Universal Robots robotlan kismen tamamlanmisg robotlardir, bu nedenle

CE isareti takilmaz.
Makine Direktifine gore Birlestirme Beyanini Beyanlar ve Sertifikalar béliminde bulabilirsiniz.
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10. Durma Suresi ve Durma Mesafesi

Kullanici tanimh giivenlik degerlendirmeli maksimum durma suresi ve mesafesi ayarlayamazsiniz.
Bakin 3.1. Ons6z on page17 ve 22.6. Giivenlik Mentisii Ayarlari on page135.

Kullanici taniml ayarlar kullanildiginda, program hizi dinamik olarak her zaman segilen sinirlara
uymaya ayarlanir.

Tasima kapasitesi yergekimi merkezi, alet flansidir.

Eklem 0 (taban), Eklem 1 (omuz) ve Eklem 2 (dirsek) icin saglanan grafik veriler, durma mesafesi
ve durma siresi icin gecerlidir:

* Kategori0

* Kategori 1

* Kategori 2
Eklem 0 testi, dobnme ekseninin zemine dikey oldugu bir yatay hareket yapilarak gerceklestirilmistir.
Eklem 1 ve Eklem 2 testleri sirasinda robot, déndiirme eksenlerinin karaya paralel oldugu ve

durdurmanin, robot asagi dogru hareket ederken gerceklestirildigi bir dikey gezingeyi izledi. Y
ekseni, durdurmanin baslatildigi yerden son konuma kadar olan mesafedir.

0.15 —@— 100% extended —@— 100% extended
—8— 66% extended 0.15| —e— 66% extended
0.10{ —* 33% extended —e— 33% extended

%

0.00
speed 33% speed 66% speed 100%

0.00
speed 33% speed 66% speed 100%

5kg agirhginin %33'l icin metre cinsinden
durdurma mesafesi

5kg agirhginin %66's! icin metre cinsinden
durdurma mesafesi

0.201 _@— 100% extended
—8— 66% extended
0.151 _o— 33% extended

%

0.00
speed 33% speed 66% speed 100%

5kg maksimum tasima kapasitesi icin metre cinsinden durdurma mesafesi
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Eklem 0 igin durdurma siiresi (TABAN)

012 —@— 100% extended
! —8— 66% extended
0.10{ —— 33% extended
0.08 /a/v
0.06
‘ / 0.06 ./
0.04 V 0.04 /

T

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

speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%
5kg agirhginin %33'l i¢in saniye cinsinden 5kg agirhginin %66's! icin saniye cinsinden
durdurma suresi durdurma siresi

_®

0.150{ —@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

0.125

0.100

0.075
0.050 :%
0.025

speed 33% speed 66% speed 100%

5kg maksimum tasima kapasitesi i¢in saniye cinsinden durdurma siresi

Eklem 1 icin durdurma mesafesi (OMUZ)

0.061 —@— 100% extended —@— 100% extended
' —8— 66% extended 0.081 —¢— 66% extended
—e— 33% extended 0.06 —e— 33% extended
0.04{ :
0.04 ./
0.02 Py
0.02 /'
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%
5kg agirliginin %33'U icin metre cinsinden 5kg agirliginin %66's! icin metre cinsinden
durdurma mesafesi durdurma mesafesi
0
0.125{ —@— 100% extended
—8— 66% extended
01001 —e— 33% extended
0.075 ./
0.050
0.025 ./_——0———0
0.000
speed 33% speed 66% speed 100%

5kg maksimum tagima kapasitesi i¢cin metre cinsinden durdurma mesafesi
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Eklem 1 igin durdurma siresi (OMUZ)

‘ ——————o ——— —9o
—@— 100% extended —@— 100% extended
0.08 —8— 66% extended 0.12 —8— 66% extended
—e— 33% extended 0.101 —e— 33% extended
 J
0.06 ‘/ 0.08
0.06
0.04 e
0.04 .._’//
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%
5kg agirhginin %33'l i¢in saniye cinsinden 5kg agirhginin %66's! icin saniye cinsinden
durdurma suresi durdurma suresi
—————o

—@— 100% extended
0.154- —8— 66% extended
—e— 33% extended

0.10
0.05 /=
o~ —
speed 33% speed 66% speed 100%

5kg maksimum tasima kapasitesi i¢in saniye cinsinden durdurma siresi

Eklem 2 igin durdurma mesafesi ve siiresi (DIRSEK)

0.0225
0.0200
0.0175
0.0150
0.0125

0.0100

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

Tum tasima kapasiteleri icin metre cinsinden Tum tasima kapasiteleri icin saniye cinsinden

) @
—@— 100% payload /‘_’—‘ 0.06 —@— 100% payload

—8— 66% payload —8— 66% payload
| —— 33% payload 0.051 —e— 33% payload

P
/ o
0.03

—

durdurma mesafesi durdurma siresi
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11. Beyanlar ve Sertifikalar

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

Universal Robots A/S
Manufacturer Energivej 25
DK-5260 Odense S Denmark

Person in the Community David Brandt

Authorized to Compile the

iversal Robots A/
Technical File ST REl et/ s

Description and ldentification
of the Partially-Completed
Machine(s):

Product and Function

Model

applicable Directives.

Technology Officer, Research and Development

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Industrial robot (multi-axis manipulator with control box and with
or without Teach Pendant). Function is determined by the
completed machine (with end-effector and intended use).

UR3e, UR5e, UR10e,UR16e (e-Series). Below cited
certifications and this declaration include:

* Effective October 2020: Teach Pendants with 3-Position
Enabling (3PE TP) and standard Teach Pendants (TP).

* Effective May 2021: UR10e specification improvement to
12.5kg maximum payload.
Serial Number Starting 20205000000 and higher
Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e and UR16e)
shall only be put into service upon being integrated into a final
Incorporation: complete machine (robot system, cell or application), which
conforms with the provisions of the Machinery Directive and other

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

detailed below:

(When this incomplete machine is integrated and becomes a complete machine, the
integrator is responsible for determining that completed machine fulfils all applicable

Directives and update the harmonized and other standards.)

| Machine Directive 413

Directive.
Il Low-voltage Directive

The following essential requirements of the EU Machinery Directive have been fulfilled:

1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.24.3,1.2.5,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,
1.3.9,1.5.1,15.2,15.5,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3,

2006/42/EC It is declared the relevant technical documentation has been
compiled in accordance with Part B of Annex VIl of the Machinery

Reference the LVD and the harmonized standards used below.

2014/35/EU
11 EMC Directive Reference the EMC Directive and the harmonized standards used
2014/30/EU below.
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It is declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following Directives as
detailed below:

(When this incomplete machine is integrated and becomes a complete machine, the
integrator is responsible for determining that completed machine fulfils all applicable
Directives and update the harmonized and other standards.)

(I) EN ISO 10218-1:2011 TUV Nord Certificate # 44 708 14097607,
(I) EN ISO 13849-1:2015 TUV Nord Certificate # 44 207 14097610,
_ (I) EN ISO 13732-1:2008, (1) EN ISO 13849-2:2012,
Reference the harmonized | |) N 150 13850:2015, (1) EN 1SO 14118:2018, (I) EN 60204-
St?”dards L_'Sid’_ 72 or 12018, (1) EN 60947-5-5:1997+A1:2005 +A11:2013+A2:2017
:Eee;;eod;:JnLvrg?r:cti(ve): (I1) EN 60320-1:2015+AC:2016, (Il) EN 61131-2:2007
and Article 6 of the EMG (I) EN 60529:1991+A1:2000:A2:2013, (Il) EN 61140:2016
Directive: (1) EN 61000-3-2:2019, (Ill) EN 61000-3-3:2013,
(I1) EN 61000-6-2:2019, (I1) EN 61000-6-4:2019,
(1) EN 61000-6-1:2019 UR3e & UR5e ONLY
(1) EN 61000-6-3:2007+A1: 2011 UR3e & UR5e ONLY
(1) 1ISO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6], (1) ISO/TS 15066 as
applicable, (1) EN 60947-5-8:2020
(1) EN 60664-1:2007, (Il) EN 60664-5:2007, (I1) EN 61784-3:2010
[SIL2]
Reference to other technical = (|11) EN 60068-2-1: 2007, (I1l) EN 60068-2-2:2007, (I1l) EN 60068-
standards and specifications = 2.27:2008
used: (1) EN 60068-2-64:2008+A1:2019, (I1l) EN 61326-3-1: 2017
[Industrial locations SIL 2]
ISO 14664-1:2015 [Cleanroom Class 6 for control assembly with
enclosure and Class 5 for UR3e, UR5e UR10e and UR16e
manipulators]

The manufacturer, or his authorised 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 #DK013489.

T A
QOdense Denmark, 13 June 2022 Cidferte AdPons oo
Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
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12. Beyanlar ve Sertifikalar(orijinalin

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

Uretici

Toplulukta Teknik Dosyayi
Derleme Yetkisi Bulunan Kisi
Kismen Tamamlanmis
Makinenin(lerin) Aciklamasi ve
Kimligi:

Uriin ve islev

Model

Seri Numarasi

Birlestirme:

Universal Robots A/S

Energivej 25

DK-5260 Odense S Danimarka

David Brandt

Teknoloji Memuru, Arastirma ve Gelistirme
Universal Robots A/S

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Endustriyel robot (kontrol kutusu ve el kumandasi olan ¢ok
eksenli manipulatér). Calisma, bitiin makine tarafindan belirlenir
(u¢ eleman ve planlanan kullanimla).

UR3e, UR5e, UR10e,UR16e (e-Series). Asagida belirtilen
sertifikalar ve bu beyanname sunlari igerir:

* Gegerlilik EKim 2020: 3-Konumlu Etkinlestirme ile El
Kumandalari (3PE EK) ve standart El Kumandasi (EK).

* Gegerlilik Mayis 2021: 12,5 kg maksimum tagima
kapasitesi konusunda UR10e teknik 6zelliklerinde
iyilestirme.

Baslangi¢ 20205000000 ve daha ustu

Universal Robots UR3e, UR5e, UR10e ve UR16e ancak Makine
Yonetmeliginin ve gecerli diger Yonetmeliklerin hikiimlerine
uygun olan son komple makineye (robot sistemi, hiicre veya
uygulama) entegre edildikten sonra devreye sokulmalidir.

Ustteki triinlerin, saglananlar igin agagidaki Direktifleri, Asagidaki Ayrintilara gére sagladig

beyan edilir:

Bu tamamlanmamig makine entegre edildiginde ve eksiksiz bir makine haline geldiginde,

entegrasyonu yapan kisi tamamlanmis makinenin gegerli tim Direktifleri kargiladiginin
belirlenmesinden ve uyumlagtiriimig standartlarin ve diger standartlarin giincellenmesinden
sorumludur.

| Makine Direktifi 2006/42/AT
AB Makine Direktifinin
asag@idaki temel kosullar
saglanmis:

Il Dislik Voltaj Direktifi
2014/35/AB

1.1.2,11.3,1.15,1.2.1,1.24.3,1.2.6,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,
1.5.2,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3,4.1.3

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

LCD Direktifine ve asagida kullanilan uyumlastiriimis
standartlara basvurun.

Kullanici Kilavuzu
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Ustteki driinlerin, saglananlar igin asagidaki Direktifleri, Asagidaki Ayrintilara goére sagladig

beyan edilir:

Bu tamamlanmamig makine entegre edildiginde ve eksiksiz bir makine haline geldiginde,

entegrasyonu yapan kisi tamamlanmis makinenin gegerli tim Direktifleri kargiladiginin
belirlenmesinden ve uyumlastiriimig standartlarin ve diger standartlarin giincellenmesinden
sorumludur.

[l EMC Direktifi 2014/30/AB

IV RoHS Direktifi
2017/2102/AB
V WEEE Direktifi
2019/2193/AB.

Kullanilan uyumlastinimis
standartlara basvurun,

MD ve LV Direktiflerinde
Madde 7(2)

ve EMC Direktifinde Madde 6
altinda:

Kullanilan diger teknik
standartlara ve
spesifikasyonlara bagvurun:

EMC Direktifine ve asagida kullanilan uyumlastiriimis
standartlara bagvurun.

RoHS Direktifine bagvurun.

WEEE Direktifine bagvurun.

(I) EN1SO 10218-1:2011 TUV Nord Sertifikasi # 44 708
14097607, (1) EN 1ISO 13849-1:2015 TUV Nord Sertifikasi # 44

207 14097610
(I) EN ISO 13849-2:2012, (1) EN ISO 13850:2015, (1) EN ISO

14118:2018
(I) EN 60204-1:2018, (I) EN ISO 13732-1:2008, (I) EN 60947-5-
5:1997+A1:2005 +A11:2013+A2:2017

(I1) EN 60204-1:2006/A1:2010, (Il) EN 60320-1:2001/A1:2007
(I1) EN 60529:1991/A2:2013, (Il) EN 60947-5-5:1997/A11:2013
(Il) EN 61000-3-2:2019, (I1l) EN 61000-3-3:2013, (IIl) EN
61000-6-1:2019

(Il) EN 61000-6-2:2019, (I1l) EN 61000-6-4:2019, (IIl) EN

61000-6-3:2007+A1: 2011

() 1SO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6], (1) ISO/TS 15066, gecerli
oldugunda, (I) EN 60947-5-8:2020

(1) EN 60664-1:2007, (II) EN 60664-5:2007, (Il) EN 61784-
3:2010 [SIL2]

(111) EN 60068-2-1: 2007, (l11) EN 60068-2-2:2007, (IIl) EN
60068-2-27:2008

(111) EN 60068-2-64:2008+A1:2019, (lll) EN 61326-3-1: 2017
[Endustriyel konumlar SIL 2]

ISO 14664-1:2015 [Mahfazali kontrol diizenegi icin Temiz Oda
Sinif 6 ve R3e, UR5e UR10e ve UR16e manipulatoérleri igin Sinif
5]

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

Onaylanmis kurulus Bureau Veritas tarafindan tam kalite gtivence sisteminin (ISO 9001)
onaylanmasi, sertifika #DK013489.

Odense Denmark, 1 May 2021

| L,/w,—{ Mo St

Name: Roberta Nelson Shea
Position/ Title: Global Technical Compliance Officer

UR5e
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13. Garanti Bilgileri

13.1. Uriin Garantisi

Garantiyle ilgili sorgularniniz myUR'deki trtnle ilgili bilgilere yonlendirin.

13.2. Kullanim Kilavuzu Sorumluluk Reddi

Universal Robots A/S Urlnlerinin glavenilirligini ve performansini iyilestirmeye devam etmektedir ve
dolayisiyla, 6nceden uyarida bulunmaksizin Grlnd ve Uriin belgelerini yikseltme hakkini sakli tutar.
Universal Robots A/S Kullanim Kilavuzunun/Kilavuzlarinin igeriginin kesin ve dogru olmasini
saglamak igin her tarlt 6zeni gosterir, ancak herhangi bir hata veya eksik bilgi igin sorumluluk kabul
etmez.
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TOV 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
45141 Essen

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstrafte 20

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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Cin RoHS

Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products
Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R ESHEYFRATRENMEEETINER
Product/Part Name Toxic and Hazardous Substances and Elements
e FEEEYEIILE
_ A% e %R KB
& xR %m. Hexavalent 5.;@.221: Polybrominated
Lead | Mercury | Cadmium Chromium Polybrominated e e
(Pb) | (Hg) (Cd) (Cr+5) biphenyls (PBB) (PEDE)

UR Robots
HEBEA BERE

UR3/URs/URI0/ | X 0 X 0 X X

UR3e / URSe /
UR10e, UR16e

0: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in SJ/T11363-20086.
0: ERZASAESNEE LT HFAAETH PN = SHESIT 11363-2006 A =FIEEEFRLLT -

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 ZRRZASESVREV/ERTENR—HEMH POS R BEESNT 1136320061 ERIRE K -

(BWITFE IR » FEXGEERNE LRPTXHEARRE#TH—FRE - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
TIHERR#ER EMEINERTRESHUEETELRRANTRRENEHANE:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
BT IEDNEE, P, e, TR, B05, 405, N3EE, #0
Refer to product manual for detailed conditions of use.

HAEEEBRERETRFH.

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.

Universal Robots 5B EIH B a7 fIEFT 58188 FIES7 &, {8 Universal Robots FAEAHTERZNLF

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
Poallution 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 https:/www.universal-robots.com/media/18 17553/2020-corporate-social-responsibility-report. pdf
and http:/fwww.teradyne.com/about-teradyne/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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KCC Giivenligi

NEpS SES
rees Universal Robots A/S rEEEREE g 6e110070
T
Alxel  (ARIA ®  016E110079 AP M e
R G A e
M Energwm 25 SEED Ddense S, Denmark
At eHHQI S A 7| A « 7| 7+H MR D2
—_ =S e
B A ] =
Al(rE) URSe Z2HS2) & axis
AEeldaeE 5 18-AB2EQ-01603
H=EX L :
d Universal Robots A/S
TS TEY

Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark

"AreiobE A, WIsEM1E U 22 W Al Fa He1=HMasto wfa)
Agertifiel tl nEaM g pfaEct,

20184 118 06¢
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KC Kaydi

6C8D-81FA-93C2-784A

A % hy3
FEEANAAT AG5S 25
Registration of Broadcasting and Communication Equipments

AFrE = Au \
g ET BT Universal Robots A/S
Tiade Name or Registrant | .

712473 A (A F = A)

) UR e-Series robot
Equipment Name

7)& 2w
Basic Moddl Numbr

SRRk
Series Model Number

==2WF

o 71w

T | R-R-URK-URS5e
Registration No.

ﬂlfax}/xﬂz:(i%‘)%ﬂ: e

Manufacturer/Country of Origin

Universal Robots A/S / gl v}=

==
E5q4
Date of Registration

= |

Others

2018-10-23

9 717 (v Asgze) A3gtel] wel 555355 59 g
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

201841 (Yea 2! (Month) 23 (Day)

STRATGATAA
Director General of National Radio Research Agency

A7 A g A A AL A

P SHel B A 9 5 o] 49 4 GgvIeh

2 R aksol S stolo} gy
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Cevre Testi Sertifikasi

A PART OF

Climatic and mechanical assessment

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

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

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

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

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

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

Other document(s)

Conclusion

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

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h

TEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

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

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

Date Assessor

Hgrsholm, 25 August 2017 W % %

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

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

1 A PART OF

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 DELTA - a part of
EN/(IEC) 61000-6-3:2007+A1 FORCE Technology
EN/(IEC) 61000-6-4:2007+A1
EN/(IEC) 61000-3-2:2014
EN/(IEC) 61000-3-3:2013

Venlighedsvej 4
2970 Horsholm

Denmark

The product identified above has been assessed and complies with the specified standards/normative docu- Tel. +457219.40 00
ments. The attestation does not include any market surveillance. It is the responsibility of the manufacturer Fax +4572 19 40 01
that mass-produced apparatus have the same properties and quality. This attestation does not contain any www.delta.dk
statements pertaining to the requirements pursuant to other standards, directives or laws other than the VAT No. 55117314
above mentioned.

Hgrsholm, 15 August 2017

Michael Nielsen
Specialist, Product Compliance

20aoctest-uk-j
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15. Uygulanan Standartlar

Bu boliimde robot kol, Kontrol Kutusu ve El Kumandasi da dahil olmak lGizere UR robotun
gelistiriimesi ve Uretimi icin uygulanan ilgili standartlar aciklanir.

Standart bir kanun degil, belirli bir endlstride paydaslar arasinda gelistirilmis bir belgedir.
Standartlar bir Grlin veya Grin grubu icin gereklilikleri ve kilavuzu icerir.

Bu kilavuzdaki kisaltmalar ve anlamlari asagidaki tabloda listelenmektedir:

ISO
IEC
EN
TS
TR
ANSI
RIA
CSA

Avrupa Standardi
Teknik Ozellikler
Teknik Rapor
Amerikan Ulusal Standartlar Enstitlist
Robotik Endustrisi Dernegi
Kanada Standartlar Dernegi

Uluslararasi Standardizasyon Kurulusu
Uluslararasi Elektroteknik Komisyonu

Robotun asagidaki standartlara uygun sekilde tutulmasi bu kilavuzdaki montaj talimatlari, givenlik
talimatlan ve ydnergelere uyulmasini gerektirir. Robot uygulamasinin gtivenligi icin entegre edicinin
ISO 10218-2'ye uymasi gerekir. izin verilmeyen modifikasyonlar, Birlestirme Beyani (DOI),
sertifikalar ve robotun uyumlulugunu gegersiz kilar.

UR robotlan uygulanan standartlardaki ilgili gerekliliklere uygundur. Bu kilavuza ve standartlara
dahil edilen gecerli test raporlar ve sertifikalar Birlestirme Beyani'nda listelenmektedir.

Bu kilavuz icin gecerli standartlar asagidaki tabloda listelenmektedir:

ISO 13849-1
ISO 13849-2

ISO 13850

1ISO 12100

Makine guvenligi -
Kontrol sistemlerinin
guvenlikle ilgili bélimleri
1. Bolim: Tasarim icin
genel prensipler 2.
Bolim: Dogrulama
Safety of machinery -
Emergency stop -
Principles for design
Makinenin guvenligi -
Genel tasarnm prensipleri
- Risk degerlendirmesi
ve risk azaltma

Guvenlik kontrol sistemi, bu standartlarin
gerekliliklerine gére tasarlanmistir. Guivenlik
islevleri bu islevsel glivenlik standartlarina
belgelenir.
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Bu standart, entegrasyonu yapan kisiye degil,
robotun Ureticisine yéneliktir. ISO 10218-2,
robot sistemi, uygulamasi ve hicresiyle iliskili

Robotlar ve robotik
cihazlar - Endustriyel

IS0 10218-1 robotiar icin gvenlik giivenlik gereklilikleridir. Robot
gereklilikleri 1. Bolim:
uygulamasinin tasarimi ve entegrasyonuyla
Robotlar LT
ilgilidir.
Bu Amerikan ulusal standardi, hem
ISO 10218-1 hem de ISO 10218-2'nin sapma
olmadan tek bir belgede birlestirilmis ulusal
Industrial Robots and bir kabultdur. Dil, ingiliz Uluslararasi
ANSI/RIA R15.06 Robot Systems - Safety  ingilizcesinden Amerikan ingilizcesine
Requirements degistirilmistir, ancak teknik icerikler aynidir.

Bu standardin 2. Bolimu, Universal Robots'a
degil, robot sistemi / robot uygulamasinin
entegre ediciye yoneliktir.
Bu Kanada ulusal standardi, hem ISO 10218-
1 hem de ISO 10218-2'nin tek bir belgede
Endustriyel Robotlar ve | birlestirilmis ulusal bir kabullddr. 2.
CAN/CSA-Z434 Robot Sistemleri - Genel | Bdélimdeki maddelere CSA Kullanici ekledi.
Givenlik Gereklilikleri Bu standardin 2. Boliim, Universal Robots'a
degil, robot sistemi / robot uygulamasinin
entegre ediciye yoneliktir.
Elektromanyetik

uyumluluk (EMC) 6-2. Bu standartlar, elektrikli ve elektromanyetik
Bolim: Genel standartlar | parazitlerin gerekliliklerini tanimlar. Bu

IEC 61000-6-2 - Endustriyel cevrelericin = standartlara uymak, UR robotlarinin

IEC 61000-6-4 muafiyet 6-4. Bolim: endustriyel ortamlarda iyi bir performans
Genel standartlar - gOstermesini ve diger ekipmanlara zarar

Endustriyel cevrelericin | vermemesini saglar.
emisyon standardi

Olciim, kontrol ve

laboratuvar kullanimi igin

elektrikli ekipmanlar -

EMC gereklilikleri 3-1. Bu standart, guvenlikle ilgili islevlerin
Bolim: Givenlikle ilgili uzatilmis EMC bagisiklik gerekliliklerini
islevleri (islevsel tanimlar. Bu standarda uymak, diger

IEC 61326-3-1 glvenlik) yerine getirmek = ekipmanlar IEC 61000 standartlarinda
icin hazirlanan tanimlanan EMC emisyon sinirlarini astiginda
ekipmanlar ve giivenlikle | bile givenlik islevlerinin gerceklestiriimesini
ilgili sistemler igin saglar.

muafiyet gereklilikleri -
Genel endustriyel
uygulamalar
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15. Uygulanan Standartlar

IEC 61131-2

IEC 14118

IEC 60204-1

IEC 60947-5-5

IEC 60529

IEC 60320-1

1SO 9409-1

ISO 13732-1

Programlanabilir kontrol
cihazlan 2. Bolim:
Ekipman gereklilikleri ve
testler

Makinenin guvenligi -
Beklenmeyen
baglamanin énlenmesi

Makinenin guvenligi -
Makinelerin elektrikli
ekipmanlan 1. Bélim:
Genel gereklilikler

DusUk voltlu ana salter
ve kumanda tesisi 5-5.
Bolum: Devre kontrol
cihazlarn ve anahtarlama
elemanlari - Mekanik
mandallama fonksiyonlu
elektrikli acil durum
durdurma cihazi
Mahfazlarla saglanan
koruma dereceleri (IP
Kodu)

Hane ve benzer genel
amaclar icin cihaz fig ve
prizleri 1. Bolim: Genel
gereklilikler

Otomatik kumandali
sanayi robotlari -
Mekanik araylzler 1.
Bolum: Plakalar

Isil gevrenin ergonomisi -
Yuzeylerle temasa
insanlarin verdigi
tepkilerin
degerlendirilmesi icin
yéntemler 1. Bélim:
Sicak yuizeyler

Hem standart hem de glivenlik puanli 24V
G/C'leri diger PLC sistemleriyle glvenilir
iletisim saglamak icin bu standardin
gerekliliklerine uygundur.

Guc¢ kaybi veya gug kesintisi sonucunda
beklenmedik baslama ve tekrar baglamayi
onlemek icin guvenlik gereklilikleri.

Acil durum durdurma islevi, bu standarda
gore bir Durdurma Kategorisi 1 olarak
tasarlanmistir. Durdurma Kategorisi 1,
durdurmayi gerceklestirmek icin motorlara
giden glcle kontrol edilen bir durdurmadir ve
ardindan durdurma gerceklestirildiginde gug
kaldirilir.

Bu standart, toz ve suya kargi korumayla ilgili
muhafaza degerlendirmelerini tanimlar.

Sebeke giris kablosu bu standarda uygundur.

UR robotlarindaki arac flansi bu standarda
gOre bir tipe uygundur. Robot aracglan (ug
islevcileri), belirli UR robotunun mekanik
araylzune dizgtin bir sekilde uymasini
saglamak icin ayni tipe gore hazirlanmalidir.

URSe
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IEC 61140

IEC 60068-2-1
IEC 60068-2-2
IEC 60068-2-27
IEC 60068-2-64

IEC -61784-3

IEC 61784-3

IEC 60664-1
IEC 60664-5

EUROMAP 67:2015,
V1.1

Elektrikli soka karsi
koruma - Kurulum ve
ekipmanlar icin ortak
Ozellikler

Cevresel test 2-1. Bolim:
Testler - Test A: Soguk
2.2. Bolim: Testler - Test
B: Kuru sicak 2-27.
Bolim: Testler - Test Ea
ve kilavuz: Sok 2-64.
Bolum: Testler - Test Fh:
Titresim, genis bant
rastgele ve kilavuz
Endustriyel iletisim aglar
- Profiller 3. Bolim:
islevsel giivenlik ag
sistemleri - Genel
kurallar ve profil
aciklamalari

Makinenin guvenligi -
Makinelerin elektrikli
ekipmanlar 1. Bolim:
Genel gereklilikler
Dusun voltajli
sistemlerdeki ekipmanlar
icin yalitim
koordinasyonu 1. Bolim:
Prensipler, gereklilikler
ve testler 5. Bélim: 2 mm
veya altindaki acgiklik ve
kacak mesafelerini
belirlemek icin kapsamli
yontem

Enjeksiyon Kaliplama
Makinesi ve isleme
Cihazi / Robotu
arasindaki Elektrikli
Araylz

[. Bolim Donanim Kurulumu Kilavuzu'nda
tanimlandigi gibi, koruyucu toprak/kara

baglantisi zorunludur.

Enjeksiyon kalip makineleriyle arayiz
olusturan E67 aksesuar moduli bu standarda

uygundur.
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16. Teknik Ozellikler

16. Teknik Ozellikler

Robot tipi

Agirlik

Maksimum tagima kapasitesi
Mesafe

Eklem araliklar
Speed

System Update Frequency
Gl Torku Sensor Dogrulugu
Poz Tekrarlanabilirligi

Ayak izi

Serbestlik dereceleri

Kontrol Kutusu Boyutu (G x Y x D)

Kontrol kutusu G/C Baglanti noktalar

Alet G/C Baglanti noktalari
Alet iletisimi

Alet G/C Gucg Kaynag
G/C Gig Kaynagi

iletisim

Programlama

Garalta

IP siniflandirmasi
Temiz oda siniflandirmasi
Maksimum Ortalama Gii¢

Guc tiketimi

Kisa Devre Akim Degerlendirmesi (SCCR)

isbirligi islemi

UR5e
20,7 kg/45,71b
5kg/111b (4. Mekanik Arabirim on page25)
850 mm/33,5in
Tdm eklemlerigin + 360 °

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

500 Hz
4N
ISO 9283'e gore £ 0,03 mm /£ 0,0011 in (1,1 mil)
F149 mm/5,9in
6 doner eklem
460 mm x 449 mm x 254 mm/18.2in x 17.6 in x
10in
16 dijital giris, 16 dijital ¢ikis, 2 analog giris, 2 analog
cikis
2 dijital giris, 2 dijital ¢cikis, 2 analog giris
RS
12V/24V 1,5 A (Cift pim) 1 A (Tek pim)
24V 2 A'in 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

Robot Kolu: 65dB(A)'dan az Kontrol Kutusu: 50dB
(A)'dan az

IP54

Robot Kol: ISO Sinif 6, Kontrol Kutusu: ISO Sinif 6
570 W

Approx. 250 W using a typical program

200A

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

URSe
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Malzemeler
Sicaklik
Gui¢ kaynagi

TP Cable: Teach Pendant to Control Box

Robot Kablosu: Robot Kolundan Kontrol
Kutusuna (segenekler)

Aliminyum, PC/ASA plastik
Robot 0-50 °C oda sicakhgi araliginda calisabilir.

100-240 VAC, 47-440 Hz
45m/177in

Standart (PVC) 6 m/236 in¢ x 13,4 mm
Standart (PVC) 12 m/472,4 in¢g x 13,4 mm
HiFlex (PUR) 6 m/236 in¢ x 12,1 mm
HiFlex (PUR) 12 m/472,4inx 12,1 mm
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17. Glvenlik Islevleri Tablolari

Universal Robots e-Series guvenlik islevleri ve glivenlik G/C ar PL d, 3. Kategori'de (ISO 13849-1)
her glivenlik iglevi 1.8E-07'den diigtk bir PFHp degerine sahiptir (1.8x1 0. PFHp degerleri tedarik
zinciri mukavemeti icin daha buyulk tasarim esnekligi dahil edilecek sekilde guincellendi.

All safety functions are individual safety functions.
islevsel giivenlik sertifikasi TUV NORD (sertifika #44 207 14097610) tarafindan verilmistir.
Giivenlik islevi (GI) Agiklamalari iin bakiniz: 3. Giivenlikle Ilgili islevler ve Arabirimler on page17)

Guvenlik G/C'si icin harici cihaz veya ekipmanlar dahil elde edilen glivenlik islevi, genel mimari ve
UR robot gavenligi islevi PFHp dahil tim PFHp degerlerinin toplamina gore belirlenir.

NOT

a ISO 13849-1'e gore guvenlik islevinde veya kontrol sisteminin gtivenlikle iligkili
bélimunde bir hata tespit edilir veya herhangi bir glivenlik islevi limiti agilirsa sonug,
bir dur kategorisi 02 (hemen giciin kesilmesi) olur.
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17.1. Table 1

SF# and
Safety
Function
SF1
1,2,3,4
Emergency
Stop
(according to
ISO 13850)

Description

Pressing the Estop PB on
the pendant! or the External
Estop (if using the Estop
Safety Input) results in a
Stop Cat 1 3with power
removed from the robot
actuators and the tool 1/0.
Command! all joints to stop
and upon all joints coming to
a monitored standstill state,
power is removed.

For the integrated functional
safety rating with an external
safety-related control system
or an external emergency
stop device that is
connected to the Emergency
Stop input, add the PFH of
this safety-related input to
the PFH[ of this safety
function’s PFHp value (less
than 1.8E-07).

What happens?

Category 1 stop (IEC
60204-1)

Tolerance
and PFHp

Tol: --
PFHp: 1.8E-
07

Affects

Robot

including
robot tool

I/0
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17. Givenlik islevleri Tablolari

SF# and
SE WY
Function

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

Description

This safety function is
initiated by an external
protective device using
safety inputs that initiate a
Cat 2 stop3. The tool I/O are
unaffected by the safeguard
stop. Various configurations
are provided. If an enabling
device is connected, it's
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.

What happens?

Category 2 stop (IEC
60204-1) SS2 stop
(as described in IEC
61800-5-2)

Tolerance
and PFHp

Tol: --
PFHp: 1.8E-
07

Affects

Robot

SF3
Joint Position
Limit (soft
axis limiting)

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. It is 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.

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.

Tol: 5°
PFHp: 1.8E-
07

Joint
(each)

UR5e
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SF# and

Safety
Function

SF4
Joint Speed
Limit

Description

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 setin the
safety setup part of the User
Interface. Used to limit fast
joint movements, e.g. risks
related to singularities.

What happens?

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.

Tolerance
and PFHp

Tol: 1.15 °/s
PFHp: 1.8E-
07

Affects

Joint
(each)

Joint Torque
Limit

Exceeding the internal joint torque limit (each joint) results in a Cat 03. This is not
accessible to the user; it is a factory setting. Itis NOT shown as an e-Series safety

function because there are no user settings and no user configurations.
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SF# and
SE WY Description
Function
SF5 Monitors the TCP Pose
Called (position and orientation)
various and will prevent exceeding a
names: Pose  safety plane or TCP Pose
Limit, Tool | Limit. Multiple pose limits are
Limit, possible (tool flange, elbow,
Orientation | and up to 2 configurable tool
Limit, Safety | offset points with a radius)
Planes, Orientation restricted by the
Safety deviation from the feature Z
Boundaries | direction of the tool flange
OR the TCP. This safety
function consists of two
parts. One is the safety
planes for limiting the
possible TCP positions. The
second is the TCP
orientation limit, which is
entered as an allowed
direction and a tolerance.
This provides TCP and wrist
inclusion/ exclusion zones
due to the safety planes.
SF6 Monitors the TCP and elbow
Speed Limit | speed to prevent exceeding
TCP & Elbow | a speed limit.

What happens?

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

torques 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.

Tolerance

and PFH,  Affects
Tol: 3°40 mm | TCP
PFHp: 1.8E- | Tool flange
07 Elbow
Tol:50 mm/s TCP
PFHp: 1.8E-

07

UR5e
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SF# and

SE WY
Function

SF7
Force Limit
(TCP)

Description

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 control their torque
output to stay within the
allowed torque range. This
means that the forces at the
TCP or elbow will stay within
the defined force limit. When
a monitored stop is initiated
by the Force Limit SF, the
robot will stop, then “back-
off” to a position where the
force limit was not
exceeded. Then it will stop
again.

SF8
Momentum
Limit

The momentum limit is very
useful for limiting transient
impacts. The Momentum
Limit affects the entire robot.

What happens?

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

torques 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.

Tolerance
and PFHp

Tol: 25N
PFHp: 1.
07

Affects

TCP
8E-

Tol: 3kg m/s

PFHp: 1.
07

Robot
8E-

SF9
Power Limit

This function monitors the
mechanical work (sum of
joint torques times joint
angular speeds) performed
by the robot, which also
affects the current to the
robot arm as well as the
robot speed. This safety
function dynamically limits
the current/ torque but
maintains the speed.

Dynamic limiting of
the current/torque

Tol: 10W

PFHp:1.8E-07

Robot
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SF# and

Safety
Function

SF10
UR Robot
Estop
Output

Description

When configured for a Robot
<Estop> output and there is a
robot stop, the dual outputs
are LOW. If there is no Robot
<Estop> Stop initiated, dual
outputs are high. Pulses are
not used but they are
tolerated.

These dual outputs change
state for any external Estop
that is connected to
configurable safety inputs
where this input is configured
as an Emergency Stop input.
For the integrated functional
safety rating with an external
safety-related control system,
add the PFHD of this safety-
related output to the PFHD of
the external safety-related
control system.

For the Estop Output,
validation is performed at the
external equipment, as the
UR output is an input to this
external Estop safety function
for external equipment.
NOTE: If the IMMI (Injection
Moulding Machine Interface)
is used, the UR Robot Estop
output is NOT connected to
the IMMI. There is no Estop
output signal sent sent from
the UR robot to the IMMI.This
is a feature to prevent an
unrecoverable stop condition.

What Happens

Dual outputs go low in
event of an Estop if
configurable outputs are
set

1.8E-07

Affects

External
connection
to logic
and/or
equipment

UR5e
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SF# and
SE WY Description What Happens Affects
Function
SF11 Whenever the robot is moving | If configurable outputs 1.8E-07 External
UR Robot | (motion underway), the dual are set: connection
Mqv?ng: digital outputs are LOW. - When the robot is to logic
Digital Outputs are HIGH wh'en no moving (motion and(or
Output movemer.1t. The functlor_1al underway), the equipment
szilfe.ty rating is for what is dual digital
within the UR robot. The outputs are LOW.
integrated functional safety
performance requires adding * Outputs are HIGH
this PFHd to the PFHd of the Tl e
external logic (if any) and its movement.
components.

SF12 When the robot is STOPPING (in process of stopping or | 1.8E-07 External
UR Robot | in a stand-still condition) the dual digital outputs are connection
Not HIGH. When outputs are LOW, robot is NOT in the to logic
stopping: | process or stopping and NOT in a stand-still condition. and/or

Digital The functional safety rating is for what is within the UR equipment
Output robot. The integrated functional safety performance
requires adding this PFHd to the PFHd of the external
logic (if any) and its components.
SF13 When the robot is in reduced mode (or reduced mode is | 1.8E-07
UR Robot | initiated), the dual digital outputs are LOW. See below.
Reduced | The functional safety rating is for what is within the UR
Mode: robot. The integrated functional safety performance
Digital requires adding this PFHd to the PFHd of the external
Output logic (if any) and its components.
SF14 Whenever the robot is NOT in reduced mode (or the 1.8E-07
UR Robot | reduced mode is not initiated), the dual digital outputs
Not are LOW. The functional safety rating is for what is within
Reduced | the UR robot. The integrated functional safety
Mode: performance requires adding this PFHd to the PFHd of
Digital the external logic (if any) and its components.
Output
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SF# and

Safety
Function

SF15
Stopping
Time Limit

Description

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
exceeded.

The stopping capability of the
robot in the given motion(s)
is continuously monitored to
prevent motions that would
exceed the stopping limit. If
the time needed to stop the
robot is at risk of exceeding
the time limit, the speed of
motion is reduced to ensure
the limit is not exceeded. A
protective stop will be
initiated to prevent
exceeding the limit.

The safety function performs
the same calculation of the
stopping time for the given
motion(s) and initiates a cat 0
stop if the stopping time limit
will be or is exceeded.

What happens?

Will not allow the
actual stopping
time to exceed the
limit setting.
Causes decrease
inspeedora
protective stop so
as NOT to exceed
the limit

Tolerances
and PFHp:

TOL: 50 ms
PFHp: 1.8E-07

Affects

Robot

UR5e
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SF# and

SE WY
Function

SF16
Stopping
Distance

Limit

Description

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
will not be exceeded.

The stopping capability of the
robot in the given motion(s)
is continuously monitored to
prevent motions that would
exceed the stopping limit. If
the time needed to stop the
robot is at risk of exceeding
the time limit, the speed of
motion is reduced to ensure
the limit is not exceeded. A
protective stop will be
initiated to prevent
exceeding the limit.

The safety function performs
the same calculation of the
stopping distance for the
given motion(s) and initiates
a cat 0 stop if stopping time
limit will be or is exceeded.

What happens?

Will not allow the
actual stopping
time to exceed the
limit setting.
Causes decrease
inspeedora
protective stop so
as NOT to exceed
the limit

Tolerances
and PFHp:

TOL: 40 mm

PFHp: 1.8E-07

Affects

Robot

SF17
Safe Home
Position
"monitored
position"

Safety function which
monitors a safety rated
output, such that it ensures
that the output can only be
activated when the robot is in
the configured and monitored
“safe home position”.

A stop cat 0 is initiated if the
output is activated when the
robot is not in the configured
position.

The “safe home
output” can only
be activated when
the robot is in the
configured “safe
home position”

TOL:1.7°

PFHp: 1.8E-07

External

connection

to logic
and/or

equipment
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1. Tablo dipnotlari

1El Kumandasi, kontrol cihazi ve robot (eklemler arasinda) arasindaki iletisim IEC 61784-3'e gore
guvenlik verileri icin SIL 2'dir.

2Acil Durdur dogrulamasi: El Kumandasi Acil Durdur basma digmesi, el kumandasi dahilinde
degerlendirilir ve ardindan SIL2 iletisimleriyle guvenlik kontrol cihazina iletilir&#185;. El kumandasi
Acil Durdur islevini dogrulamak icin El Kumandasi Acil Durdur basma digmesine basin ve Acil
Durdur'un sonug verdigini dogrulayin. Bu, Acil Durdur'un el kumandasi dahilinde bagli oldugunu, Acil
Durdur'un uygun sekilde ¢alistigini ve el kumandasinin kontrol cihazina bagh oldugunu dogrular.

3|IEC 60204-1'e (NFPA79) gore Durma Kategorileri. Acil Durdur icin IEC 60204-1'e gére yalnizca
durma kategorisi 0 ve 1'e izin verilir.

* Durma Kategorisi 0 ve 1, suirlis glcunun kaldirimasiyla sonuglanir; durma kat 0 ANINDA ve
durma kat 1 kontrollii bir durma (6r. yavaslayarak durma, ardindan stirlis glictiniin
kaldinimasi) anlamina gelir. UR robotlarda bir durma kategorisi 1, izlenen bir hareketsizlik
tespit edildiginde glictin kesildigi kontrolll bir durmadir.

* Durma Kategorisi 2, siiriis gliciiniin KESILMEDIGiI bir durmadir. Durma kategorisi 2, IEC
60204-1'de aciklanmaktadir. STO, SS1 ve SS2 aciklamalari IEC 61800-5-2'dedir. UR
robotlarda bir durma kategorisi 2, yériingeyi korur, ardindan durma sonrasinda surislere glicu
korur.

4UR E-series'in Durma Siiresi ve Durma Mesafesi Giivenlik islevlerinin kullaniimasi tavsiye edilir. Bu
limitler uygulamanizin durma stiresi / glivenlik mesafesi degerleri igin kullaniimalidir.
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17.2. Table 1A

Reduced
Mode
SF
parameter
settings
change

Safeguard
Reset

3 Position
Enabling
Device
INPUT

Reduced Mode can be initiated by a safety
plane/ boundary (starts when at 2cm of the
plane and reduced mode settings are achieved
within 2cm of the plane) or by use of an input to
initiate (will achieve reduced settings within
500ms).

When the external connections are Low,
Reduced Mode is initiated. Reduced Mode
means that ALL reduced mode limits are
ACTIVE.

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

Reduced mode is a means of parameterization
of safety functions in accordance with ISO
13849-1.

All parameter values need to be verified and
validated as to whether they are appropriate for
the robot application.

When configured for Safeguard Reset and the
external connections transition from low to high,
the safeguard stop RESETS. Safety input to
initiate a reset of safeguard stop safety 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 connected to the safety inputs, then
the robot mode will be determined by the User
Interface. If the User Interface is in:

* “run mode”, the enabling device will not
be active.

* “programming mode”, the enabling
device will be active. It is possible to use
password protection for changing the
mode by the User Interface.

Less than 1.8E-07 | Robot

Less than 1.8E-07 | Robot
Input to SF2

Less than 1.8E-07 | Robot
Input to SF2

Kullanici Kilavuzu

103

UR5e

Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tim Haklari Saklidir.

R
UNIVERSAL ROBOTS

17. Givenlik islevleri Tablolari

Safety
Function

Mode switch
INPUT

Description

When the external connections are Low,
Operation Mode (running/ automatic operation
in automatic mode) is in effect. When High,
mode is programming/ teach.
Recommendation: Use with a 3-position
enabling device. When in teach/program,
initially the TCP speed will be limited to
250mm/s. The speed can manually be
increased by using the pendant user interface
“speed-slider”, but upon activation of the
enabling device, the speed limitation will reset
to 250mm/s.

PFHp Affects

Less than 1.8E-07 | Robot
Input to SF2

17.3. 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.

# 1SO 10218-1 Technique Explanation UR e-Series

1 Collaborative Safety-rated | Stop condition where positionis | UR robots’ safeguard
Operation 2011 | monitored held at a standstill and is stop is a safety-rated
edition, clause | stop monitored as a safety function. monitored stop, See
5.10.2 Category 2 stop is permitted to SF2on page 1. ltis

hazardous conditions.

auto reset. In the case of
resetting and restarting
operation after a safety -rated stop” will not be called a
monitored stop, see ISO 10218- | form of collaborative

2 and ISO/TS 15066 as
resumption shall not cause

likely, in the future, that
“safety-rated monitored

operation.

UR5e
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# 1SO10218-1

2 | Collaborative
Operation 2011
edition, clause
5.10.3

Technique

Hand-guiding

Explanation

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

* asettable safety-rated
monitored speed function

UR e-Series

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.

Kullanici Kilavuzu

105

UR5e

Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tiim Haklan Saklidir.

UNIVERSAL ROBOTS

17. Giivenlik iglevleri Tablolari

Collaborative
Operation 2011
edition, clause
5.10.4

Speed and
separation
monitoring
(SSM) safety
functions

SSM is the robot maintaining a
separation distance from any
operator (human). This is done
by monitoring of the distance
between the robot system and
intrusions to ensure that the
MINIMUM PROTECTIVE
DISTANCE is assured. Usually,
this is accomplished using
Sensitive Protective Equipment
(SPE), where typically a safety
laser scanner detects intrusion
(s) towards the robot system.
This SPE causes:

1. dynamic changing of the
parameters for the limiting
safety functions; or

2. a safety-rated monitored
stop condition.

Upon detection of the intrusion
exiting the protective device’s
detection zone, the robot is
permitted to:

1. resume the “higher”
normal safety function
limits in the case of 1)
above

2. resume operation in the
case of 2) above

In the case of 2) 2), restarting
operation after a safety -rated
monitored stop, see ISO 10218-
2 and ISO/TS 15066 for
requirements.

To facilitate SSM, UR
robots have the
capability of switching
between two sets of
parameters for safety
functions with
configurable limits
(normal and reduced).
See Reduced Mode on
page 4. Normal
operation can be when
no intrusion is detected.
It can also be caused by
safety planes/ safety
boundaries. Multiple
safety zones can be
readily used with UR
robots. For example,
one safety zone can be
used for “reduced
settings” and another
zone boundary is used
as a safeguard stop
input to the UR robot.
Reduced limits can also
include a reduced
setting for the stop time
and stop distance limits
- to reduce the work
area and floorspace.

URSe
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4 | Collaborative Power and How to accomplish PFL is leftto | UR robots are power
Operation 2011 | force limiting | the robot manufacturer. The and force limiting robots
edition, clause | (PFL) by robot design and/or safety specifically designed to
5.10.5 inherent functions will limit the energy enable collaborative

design or transfer from the robot to a applications where the

control person. If any parameter limitis | robot could contact a
exceeded, a protective stop person and cause no
happens. PFL applications injury. UR robots have

require considering the ROBOT | safety functions that
APPLICATION (including the can be used to limit

end-effector and workpiece(s), motion, speed,

so that any contact will not cause | momentum, force,
injury. The study performed power and more of the
evaluated pressures to the robot. These safety

ONSET of pain, not injury. See functions are used in

Annex A. See ISO/TR 20218-1 the robot application to

End-effectors. thereby lessen
pressures and forces
caused by the end-
effector and workpiece

(s)-
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18. Onsoz

Bu bdlim, Universal Robots robotunuzu kullanmaya baglamak igin ihtiyag duyacaginiz temel bilgileri
saglar.

NOT
a Robotu ilk defa caligstirmadan énce, belirtilen Universal Robots robotunun
entegrasyonunu yapan kisinin sunlar yapmasi gerekir:

1. Donanim Kurulum Kilavuzu altindaki guivenlik bilgilerini okuyun.

2. Risk degerlendirmesiyle tanimlanan guvenlik yapilandirmasi parametrelerini
ayarlayin (bakin 22. Guvenlik Yapilandirmasi on page133).

18.1. Robot Kolu Temelleri

Universal Robots robot kolu, tliplerden ve baglantilardan olusur. PolyScope robot kolunu hareket
ettirmek adina bu eklemlerin hareketini koordine etmek icin kullanilir. Aletleri, robot kolunun ucuna,
Uc¢ Ekipman Flangina takarsiniz. Robot kolunu hareket ettirmek aleti konumlandirir. Aleti, Tabanin
dogrudan Ustlne veya dogrudan altina konumlandiramazsiniz.

* Taban : robotun takildigi yer.
* Omuz ve Dirsek: daha buyuk hareketler yapar.
* Bilek 1 ve Bilek 2: daha ince hareketler yapar.

* Bilek 3: aletin U¢ Ekipman Flansina takildigi yerdir.

18.2. Polyscope Temelleri

PolyScope, robot kolunu bir dokunmatik ekran ile ¢calistiran El Kumandasi tizerindeki Grafik
Kullanici Araylziine (GUI) verilen isimdir. PolyScope'ta robot icin programlar olusturabilir,
yukleyebilir ve calistirabilirsiniz. PolyScope araylizi asagidaki sekilde gosterildigi gibi bolinmustar:

* A: Etkilesimli ekranlarn kullanmanizi saglayan simgeli/sekmeli Baglik.
* B: Yiklenen program(lar)inizi kontrol eden digmeleri olan Alt Bilgi.

* C: Robot eylemlerini ydnetme veya izleme secenekleri ve alanlariyla Ekran.
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18.2.1. Dokunmatik Ekran

El Kumandasi dokunmatik ekrani endustriyel ortamlarda kullanim igin optimize edilmistir. Tlketici
elektroniginin aksine, El Kumandasi dokunmatik ekran hassasiyeti, tasarim geregi asagidakiler gibi
cevresel faktérlere daha dayanikhdir:

* su damlaciklar ve/veya makine sogutma suyu damlaciklari
* radyo dalgasi emisyonlari

* c¢alisma ortamindan kaynakl olarak iletilen diger garultiler

Dokunmatik hassasiyeti, PolyScope tGzerinde yanhs secimleri dnlemek ve robotun beklenmedik
hareketini engellemek igin tasarlanmigtir.

Dokunmatik Ekrani Kullanma

En iyi sonuglar icin ekranda bir segim yaparken parmaginizin ucunu kullanin.
Bu kilavuzda bu isleme "dokun" adi verilir.

istenirse ekranda secimler yapmak icin ticari olarak temin edilebilen bir dokunmatik kalem
kullanilabilir.

Asagidaki bdlim, PolyScope arayiiziindeki simgeleri/sekmeleri ve diigmeleri listeler ve tanimlar.
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18.2.2. Baslik Simgeleri/Sekmeleri

Caligtir, robotu 6nceden yazilmig programlari kullanarak galistirmanin kolay bir yoludur.

== Program, robot programlarini olusturur ve/veya degistirir.

el Kurulum, robot kolu ayarlarini ve 6rnegin montaj ve guvenlik gibi harici ekipmanlari
yapilandirir.

rl G/C, robotun kontrol kutusuna giden ve oradan gelen canli Giris/Cikis sinyallerini izler ve
ayarlar.

mmll Glinlik, robotun saghgini her tirli uyar veya hata mesaijlarini belirtir.

ABCDE D ﬁ E

ereut il Program ve Kurulum Ydneticisi, etkin program ve kurulumu
secer ve goruntiler (bakin 29.4. Dosya yoneticisi on page276). Program ve Kurulum Yoéneticisi
sunlariigerir: Dosya Yolu, Yeni, A¢ ve Kaydet.

Yeni.. yeni bir Program veya Kurulum olusturur.

EA(}... daha énce olusturulmus ve kaydedilmis bir Programi veya Kurulumu acar.

Kaydet... bir Programi, Kurulumu veya her ikisini birden kaydeder.

@)

e Otomatik robotun galistirma modunun Otomatik olarak ayarlandigini gésterir. Manuel
calistirma moduna gegmek icin ona dokunun.

By

moduna ge¢mek i¢in ona dokunun.

Yerel mod ve Uzak mod simgelerine ancak Uzaktan Kumanda etkinlestirildiginde erisilebilir.

¥l Manuel robotun ¢alistirma modunun Manuel olarak ayarlandigini gésterir. Otomatik ¢alistirma
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Yerel robotun yerel olarak kontrol edilebilecegini gosterir. Uzaktan kumandaya gegmek igin
ona dokunun.

Uzak robotun uzaktan kontrol edilebilecegini gosterir. Yerel kumandaya ge¢gmek igin ona
dokunun.

CCcCC
Givenlik Kontrol Toplami, etkin guivenlik yapilandirmasini gérintdiler.

E Hamburger Meniisii Uzerinden PolyScope Yardim, Hakkinda ve Ayarlar se¢ceneklerine
erisilebilir.

18.2.3. Alt Bilgi Dugmeleri

E Baslat robot durumunu yénetir. KIRMIZI oldugunda, robotu ¢aligir hale getirmek i¢in ona
basin.

Hiz 100% Hiz Kaydiricisi gergcek zamanli olarak, robot kolunun gtivenlik ayarlarini da
dikkate alarak hareket ettigi goreli hizi gosterir.

SimUlAt N

Simaton . Similasyon digmesi, Similasyon Modu ile Gergek Robot arasinda program
ylrutmesi gecisi yapar. Similasyon Modunda calisirken, Robot Kolu hareket etmez. Bbylece
carpisma sonucu kendisine veya yakin ekipmana zarar veremez. Robot kolunun ne yapacagindan
emin degilseniz, programlar test etmek icin Simulasyon Modunu kullanin.

)
sl ululilsl Manuel Yiksek Hiz, alet hizinin gegici olarak 250mm/sn'yi agmasina izin verir. Bu basili
tutma islevi ancak U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilandirimissa Manuel modda kullanilabilir.

E] Oynat ylklenen gecerli robot Programini baslatir.
EAdlm, bir Programin tek adimda galigtirnilmasini saglar.

Durdur yiklenen gecerli robot Programini durdurur.
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18.3. Kurulum

18.3.1. Robot Kolunu ve Kontrol Kutusunu Kurma

PolyScope'u kullanmaya baslamak icin robot kolunu ve Kontrol Kutusunu kurun ve ¢alistirin.
Ayrintil kurulum talimatlari igin bakin: Donanim Kurulum Kilavuzu.

1. Robot kolunu ve Kontrol Kutusunu ambalajindan cikarin.

2. Robot kolunu saglam ve titresimsiz bir ylizeye takin.

Yzeyin, taban ekleminin tam torkunun en az 10 katina ve robot kolunun agirhginin en az 5
katina dayanabildiginden emin olun.

3. Kontrol Kutusunu Ayagina yerlestirin.
4. Robot kablosunu robot koluna ve Kontrol Kutusuna baglayin.

5. Kontrol kutusunun sebeke fisini takin.

UYARI
Devirme tehlikesi. Robot saglam bir ylizeye gtvenli bir sekilde yerlestiriimediginde,
robot devrilebilir ve bir yaralanmaya neden olabilir.

18.3.2. Kontrol Kutusunu Agma/Kapatma

Kontrol Kutusu genellikle robot kolunu, EI Kumandasini ve tim gevresel cihazlarn baglayan fiziksel
elektrik Giris/Cikisi icerir. Robot kolunu ¢alistirabilmek igin, Kontrol Kutusunu agmaniz gerekir.

1. Kontrol kutusunu a¢gmak icin, EI Kumandanizdaki gli¢ digmesine dokunun.

2. Ekranda, digmelerin de izledigi taban isletim sisteminden gelen metnin gériinmesini bekleyin.

Baslangi¢ penceresi goriinecek ve sizi robotu programlamaya baslamaya ydnlendirecektir.

Once ne yapmak istersiniz?

R 1= 4

BIR PROGRAM CALISTIR ROBOTU PROGRAMLA ROBOT KURULUMUNU
YAPILANDIR

O Bu mesaji bir daha géisterme
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18.4. Baslatma

ilk calistirmanizda Devam Edilemiyor iletisim kutusu goériinebilir. Baslatma ekranina erismek icin
Baslatma ekranina git se¢cenegini segin.

Soldaki Alt Bilgide, Baslat diigmesi, robot kolunun durumunu renkler kullanarak gésterir:
* Kirmizi Kapali. Robot kolu durdurulmus bir durumdadir.

* Sari Bosta. Robot kolu aciktir ancak normal ¢alismaya hazir degildir.

* Yesil Normal. Robot kolu agiktir ve normal ¢alismaya hazirdir.

s 2 ¢ QM

Robot Durumu

Gg Onyukleme Robot Frenler Robot, Normal
ACIK Tamamland! Etkin Birakildi Modunda

@ BASLAT @ KAPAT

Tasima kapasitesi Robot

Aktif Tagima Kapasitesi, Kurulum Tagima Kapasitesinin gegici clarak
*  lzerine yazmak igin kullanulryor.

Altif Tasima Kapasitesi ‘\/ Payload v A
Tasima kapasitesi 0,000 IL'

O Normal

18.4.1. Robot Kolunu Baslatma

UYARI

Robot kolunu basglatmadan énce her zaman gecerli tagsima kapasitesi ve kurulum
dogru oldugunu dogrulayin. Bu ayarlar yanligsa, robot kolu ve Kontrol Kutusu
duzglin calismaz ve insanlar ve ekipmanlar icin tehlikeli hale gelir.

DIKKAT

Robot kolunun bir nesneye (6rnegin bir masaya) dokunmadigindan emin olun,
¢cunku robot koluyla bir engel arasindaki bir carpigsma, bir eklem digli kutusuna zarar
verebilir.

Robotu baglatmak igin:
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1. Baslatma islemini baslatmak icin, yesil LED'li AC diigmesine dokunun. Sonra LED, glictin acik
ve Bosta oldugunu belirtmek igin sariya doner.

2. Frenleriindirmek icin BASLAT dugmesine dokunun.
3. Robot kolunu kapatmak icin, kirmizi LED'li KAPAT diigmesine dokunun.
* PolyScope calistiinda, robot kolunu baslatmak icin AC diigmesine dokunun. Sonra durum,
robotun acgik ve bosta oldugunu belirtmek i¢in sariya déner.

* Robot kolu durumu Bogta oldugunda, robot kolunu basglatmak icin BASLAT diigmesine
dokunun. Bu noktada sensor verileri, robot kolunun yapilandiriimig montajiyla karsilastirihr.

Bir uyumsuzluk bulundugunda (30° toleransiyla), digme devre disi birakilir ve altinda bir hata
mesaiji goruntalenir.

* Montaj dogrulandiginda Baslat digmesine dokunmak, tim eklem frenlerini indirir ve robot
kolu, normal ¢calismaya hazir olur.

Robot kolunu baslatmanin yaninda ses ve eklem frenleri birakildiginda hafif hareketler olusur.

18.5. Hizl Sistem Baslangici
PolyScope'u kullanmadan énce, Robot Kolunun ve Kontrol Kutusunun dogru kuruldugunu
dogrulayin.

1. El Kumandasindaki acil durum durdurma digmesine basin.

2. El Kumandasindaki gluic digmesine basin ve sistemin baglayarak, PolyScope'taki metni
goruntilemesini saglayin.

3. Dokunmatik ekranda, sistemin hazir oldugunu ve robotun baslatiimasi gerektigini belirten bir
acllan pencere gorundar.

4. Baslat ekranina erismek icin, agilan iletisim kutusundan Baglat Ekranina Git Gizerine
dokunun.

5. Robotun durumunu Acil Durum Durduruldu durumundan Gicii Kapali durumuna degistirmek
icin, acil durum durdurma digmesinin Kilidini agin.

6. Robotun ulastigi yerin (caligma alaninin) digina gikin.

7. Robotu Baglat ekraninda, AG dugmesine dokunun ve robot durumunun Bosta olarak
degismesini saglayin.

8. Tasima Kapasitesi alanindaki Etkin Tasima Kapasitesi altindan tagima kapasitesi kutlesini
dogrulayin. Robot alaninda montaj konumunun dogru olup olmadigini da dogrulayabilirsiniz.

9. Robotun fren sistemini birakmasi icin, Baslat diigmesine dokunun. Robot titrer ve
programlanmaya hazir oldugunu gésteren tiklama sesleri ¢ikarir.
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NOT

www.universal-robots.com/academy/ boéliminde Universal Robots
robotunuzu programlamayi 6grenin

18.6. Ik Program

Bir program, robota ne yapmasi gerektigini sdyleyen komutlarin bir listesidir. Cogu gorev igin
programlama, tamamen PolyScope kullanilarak yapilir. Robot Kolunun izleyecegi bir yolu ayarlamak
icin, Robot Kolunun bir gegis noktalar serisini kullanarak nasil hareket edecegini ayarlayin.

Robot Kolunu istediginiz bir konuma getirmek igin Hareket Ettir sekmesini (bakin 26. Hareket Ettir
Sekmesi on page259) kullanin veya El Kumandasinin Gstlindeki Serbest stris dugmesini basil
tutarak, Robot Kolunu yerine ¢cekerek, konumu ayarlayin.

Robotun izledigi yol Gzerindeki belirli noktalarda diger makinelere G/C sinyalleri gdndermek igin bir
program olusturabilir ve degiskenlere ve G/C sinyallerine bagli olarak if...then ve loop gibi komutlan
uygulayabilirsiniz.

Asagidaki, bir Robot Kolunun iki gecis noktasi arasinda hareket etmesine izin veren basit bir
programdir.

Basit bir program olusturmak igin
1. PolyScope'ta Baslik b6limindeki Dosya Yolunda, Yeni... segenegine dokunun ve Program
secenegini segin.
2. Program agacina bir gecis noktasi eklemek i¢in Temel altindaki Gegis Noktasina dokunun.
Program agacina varsayilan bir Hareket Ettir J de eklenir.
3. Yeni gecis noktasini secin ve Komut sekmesinde Gegis Noktasina dokunun.

4. Aleti Hareket Ettir ekraninda, hareket ettir oklarina basarak robot kolunu hareket ettirin.
Ayrica Serbest siris diigmesini basili tutarak ve Robot Kolunu istediginiz konumlara gekerek,
robot kolunu da hareket ettirebilirsiniz.

5. Robot kolu konumda oldugunda, Tamam tusuna dokunun ve yeni gegis noktasi Gegis
Noktasi_1 olarak gorintilenir.

6. Gecis Noktasi_2'yi olusturmak icin 2 ile 5 arasindaki adimlari izleyin.

7. Hareketlerin sirasini degistirmek icin, Gegis Noktasi_2'yi secgin ve Gegis Noktasi_2'nin Gstline
gelene kadar, Yukari Hareket Ettir okuna basin.

8. Uzak durun, acil durum durdurma digmesine basili kalin ve PolyScope Alt Bilgisindeki Oynat
digmesine basarak, Robot Kolunun Gegis Noktasi_1 ile Gegis Noktasi_2 arasinda hareket
etmesini saglayin.

Tebrikler! Simdi Robot Kolunu verilen iki gegis noktasi arasinda hareket ettiren ilk robot
programinizi yaptiniz.
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NOT
a 1. Robotu kendi Gizerine veya baska nesnelere yénlendirmeyin, yoksa robotta
hasara neden olabilir.

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

UYARI
Basinizi ve gévdenizi robotun ulastigi yerin (¢calisma alaninin) disinda tutun.
Parmaklarinizi sikisabilecekleri bir yere koymayin.

18.7. Robot Kaydi ve Lisans dosyasi

Lisans dosyasl mevcut tim yazilim lisanslarini icereceginden, robotu kaydettirmek ve Lisans
Dosyasini indirip kurmak gereklidir.

18.7.1. Uzak TCP ve Takim Yolu URCap'i web yoluyla etkinlestir

Uzak TCP ve Takim Yolu URCAP'i dogrudan www.universal-robots.com/activate tGzerinden
etkinlestirmek mimkundur.

Sadece Uzak TCP ve Takim Yolu URCap i¢in mimkindur. myUR yoluyla baska lisanslar almayi
planliyorsaniz liitfen énce Uzak TCP ve Takim Yolu URCap'i etkinlestirin.

18.7.2. Yazilim Lisanslarini myUR yoluyla etkinlestir

NOT

Birden fazla aktif lisansiniz varsa, tiim lisanslar indirilen lisans dosyasinda
bulunacaktir.
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2% M

> Tercihler Lisanslar
Robotunuz igin yaziim lisanslarin etkinlestirmel< icin bu 3 lkolay adimi takip edin.

W Sistem
1. Adim

Sistem
Yedeklemesi

Lisanslar

URCap'ler

Uzaktan

2. Adim
Kontrol
Sinirlandiri...

E —
L8 o 4 ﬂ
Elle Yonlend... .

A§ Oturum acgin

myur.Universalrobots. com * Robat lisans dosyasini indir

Glincelle

> Guvenlik

*To activate only the Remote TCP & Toolpath URCap use:

_ www.universal-robots.com/activate

3. Adim

Simulasyon

O Normal

Robotunuzu kaydetmediyseniz, litfen 1. adimdaki ekranda bulunan URL'ye gidin ve robotunuzu

kaydedin.

1. Lisans dosyasini bilgisayariniza indirin.

2. Lisans dosyasini USB'ye kopyalayin ve El Kumandasina baglayin.

3. Ayarlar ekranindaki 3. Adimda, Lisans dosyasini se¢ ekranini agmak icin Dosyayi yiikle

digmesine dokunun.

4. Listeden, icerigini gostermek istediginiz USB'yi secin ve lisans dosyasina gidin.

5. Robot kaydini onaylamak igin lisans.p7b secenegini secgin ve A¢ digmesine dokunun.

6. Sol altta, Cikis digmesine dokunun.

A2 +H

D license.p7b

Dosya ad: Filtre:

Universal Robots Lisans Dosyalar

O Normal

Simulasyon .
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18.7.3. Yazilim Lisanslarini devre disi birak

* Robot sahibi degistiginde yeni bir lisans dosyasi gerekir. Bu durumda, lisans dosyasi devre
disi birakiimalidir.

* Robotunuz igin yeni bir yazihm lisansi satin alirsaniz, yeni yazilim lisansini eklemek igin eski
lisans dosyasini devre disi birakmaniz ve yeni lisansi etkinlestirmeniz gerekiyor.

—

. Baslikta, Hamburger Meniisii simgesine dokunun ve Ayarlar segenegini segin.
Soldaki mentide Sistem tusuna dokunun ve Lisanslar secenegini secin.

Ayarlar ekraninin sag alt kdsesindeki Devre digi birak tusuna dokunun.

0D

Lutfen suraya bakin: 18.7.2. Yazilim Lisanslarini myUR yoluyla etkinlestir on page119

18.8. Robot Siber Guvenligi

Siber glivenligi uygulamadan 6nce, asagidakiler igin bir risk degerlendirmesi yapmalisiniz:
* Kimlik tehditleri
* Guvenli bolgeleri ve davraniglar tanimlayin

* Uygulamadaki her bilesenin gerekliliklerini belirleyin.

18.8.1. Siber Giivenlik On Kosullari

Sisteminizin guvenli bir calisma durumuna ulasabilmesi icin agsagidakilerden emin olun:

* Universal Robots robotunuzda kullanilan genel siber gtivenlik ilkelerini ve gelismis teknolojileri
tam olarak anliyorsunuz.

* Yalnizca gtivenilir personelin robota fiziksel erisimine izin vermek igin fiziksel glivenlik
Onlemleri aldiniz.

* Robotunuzu yalnizca internete/internetten hem gelen hem de giden erisimi kisitlayan bir
guvenlik duvarinin arkasinda, guvenilir bir aga bagladiniz.

18.8.2. Siber Guvenligi Katilagstirma
PolyScope, ag baglantisini glivende tutmak icin bir¢cok 6zellik icerse de asagidaki yénergelere
uyarak glvenligi artirabilirsiniz:

* Robotunuzu herhangi bir aga baglamadan énce daima bir Y6netici parolasi belirleyin (bkz.
30.3.2. Admin Password on page281).

* Robota ag erigsimini olabildigince kisitlamak icin yerlesik ayarlari kullanin.

* Baziiletisim araylzlerinde, kurulan baglantilarin kimlik dogrulamasi igin bir yéntem yoktur.
Bazi uygulamalarda bu bir glivenlik riskidir.

Kullanici Kilavuzu 121 UR5e

Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tiim Haklan Saklidir.

It
UNIVERSAL ROBOTS 18. Onsdz

* Robotun hareket kontrol araytizlerine uzaktan erisime ihtiyaciniz varsa, kimligi dogrulanmis ve
guvenli bir baglanti kurmak icin yerel baglanti noktasi yonlendirmesi kullanin (bkz. SSH
erisimini etkinlestirme on page288). Ornegin: Pano Sunucusu ve Birincil/ikincil/Gergek
Zamanl istemci Arayiizleri.

* Devre disi birakilmadan énce hassas verileri robottan kaldirin. URCap'lere (bkz. 24.14.
URCaps on page209) ve program klasériindeki verilere 6zellikle dikkat edin.
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19. Elle Yonlendir

Bu bdlim, robot kolunu nasil Serbest Surlis modunda kullanabileceginizi agiklamaktadir.
Serbest Siiris, robot kolunun istediginiz konumlara ve pozlara manuel olarak ¢ekilmesini saglar.

Siz serbest surlisi kullandikga, robot kolu bir eklem sinirina veya glivenlik diizlemine yaklastiginda
bir itme gtict olusturur (bakin 22.11. Diuzlemler on page139).

Robot kolu Serbest siirlisteyken, asagida gosterilen sekilde bir panel PolyScope'ta gorindir.

Hareket Etti
areke r 1 X Degiskenler Kurulumu

Gegis noktasi 2 ¥ Robot Program
= = <bos:>

Program
Buradan robotunuzu gérevier yapmasi icin programlayabilirsiniz.

Yo
on Robotunuzu programlamak igin DUgam Listesindeki digimleri sectiginizde,
Bekle Program Agacinda gérindrler.
Ayarla - . . N
DGgam Listesi Program Agaci
Popup NV
Durdur = [ Elle Yénlendir
Bas ve Basill Tut
Yorum
Klasor J L sinirlandinimis Kontrol
Etkin TCP: TCP
Tasima
kapasitesi a... Ozellik: Taban A4
.
)Geliqmig s oo xEBER
E o %7
) Sablonlar "d;‘ ‘j‘ = o
Ttim eksenler serbest
O Baslamadan Gnce Dizisi Ekle
El=vl
& Sonsuz Program Doénguist
— — RZ
28O XBEEZD [z CO )~z CO

O Gii¢ kapal — u w U S\r‘rw.llas-'_‘."-:m.

Serbest siiris panelinin durum ¢cubugundaki LED sunu gosterir:
* Bir veya daha fazla eklem, eklem sinirina yaklastiginda.

* Robot kolu pozisyonu tekillige yaklastiginda. Robot tekillie yaklasirken direnc artar,
konumlandirma igin agir hissedilmeye baslanir.
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Freedrive

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

L s X

All axes are free

| x CO rx C
(2 CO rz (O

Asagidaki tabloda tanimlandigi gibi, TCP'nin belirli bir yénde hareket etmesine izin vermek icin bir
veya daha fazla ekseni kilitleyebilirsiniz.

(o]

. Tum eksenler boyunca harekete izin verilir.
Tam eksenler

serbest
k:‘,:-r:fj Sadece X ekseni ve Y ekseni boyunca harekete izin verilir.
Dizlem
./L Doéndiirme olmadan tiim eksenler boyunca harekete izin verilir.
Cevir
g : ) : . .
{_.:,':f A TCP cevresinde, kiiresel bir hareketle, tim eksenler boyunca harekete izin
verilir.
Rotasyon

UYARI
Bir alet takiliyken robot kolunun bazi eksenlerde hareket etmesi bir sikma noktasi
yaratabilir.

19.1. Serbest Surusu Etkinlestirme: Standart El
Kumandasi

Serbest Sirisi asagidaki sekilde etkinlestirebilirsiniz:
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* Serbest Siris diigmesini kullanin.

* Hareket Ettir Sekmesi ekranindaki Serbest siiriis digmesini kullanin (bakin 26.2.4. Elle
Yonlendir on page260).

* G/C Eylemlerini Kullan (bakin 25.5.3. G/C Eylemleri ve G/C Sekmesi Kontrolli on page228).

UYARI
* Robotu iterken veya ¢ekerken Serbest stiriisu etkinlestirmeyin, aksi takdirde
robot siriklenebilir.

* Robotu Serbest suriis modunda hareket ettirirken eksenleri degistirmeyin,
aksi takdirde robot strlklenebilir.

19.1.1. Serbest Suris Dugmesini Kullanma

1. El Kumandasi lizerindeki Serbest siiriis diigmesine dokunun ve basili tutun.

2. Serbest siirtis panosu PolyScope'ta gorindiginde, robot kolu eklemleri icin istenen hareket
turdnu secin. Veya hareket tlruind 6zellestirmek igin eksen listesini kullanin.

3. Sekil acilan listesinden bir segenek secerek gerektiginde sekil tiriini tanimlayabilirsiniz.
Robot bir tekillik senaryosuna yaklasirsa, hareket etmeyi birakir. Hareketi yeniden baglatmak
icin Serbest siriis panelinde Tim eksenler serbest secenegine dokunun.

4. Robot kolunu istediginiz gibi hareket ettirin.

19.1.2. Hareket Sekmesi Ekraninda Serbest Sitrus Digmesini
Kullanma

1. Baslikta Hareket secenegine basin.
2. Robot panelinde, Serbest siirlis secenegine dokunun.

3. Serbest siirlis panosu goriindiiglinde, robot kolu eklemleri icin istenen hareket tiiriini secin.
Veya hareket turtini 6zellestirmek icin eksen listesini kullanin.

4. Sekil acilan listesinden bir secenek segerek gerektiginde sekil tiriint tanimlayabilirsiniz.
Robot bir tekillik senaryosuna yaklasirsa, hareket etmeyi birakir. Hareketi yeniden baglatmak
icin Serbest siriis panelinde Tim eksenler serbest secenegine dokunun.

5. Serbest sliriis panelinde, robot kolunu hareket ettirmek icin Serbest siirlig secenegine basili
kaln.

19.2. Serbest Surtsu Etkinlestirme: 3PE El Kumandasi

3PE digmesini kullanarak robot kolunu serbest stirmek igin:
1. 3PE diugmesine hizlica hafif basin, sonra hafif basip birakin.

Artik hafif basmaya devam ederken robot kolunu istenen bir pozisyona ¢ekebilirsiniz.
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20. Geri surus

Geri slirlig, robot kolundaki tim frenleri serbest birakmadan belirli eklemleri istenen konuma zorla
hareket ettirmek icin kullanilir.

Bu durum, robot kolu carpismaya yakinsa ve tam yeniden baslatmaya eslik eden titresimler
istenmiyorsa bazen gereklidir.

20.1. Geri Surusu Etkinlestirme: Standart El
Kumandasi

1. Gi¢ agma sirasini baslatmak igin, Baglat ekraninda, ACIK digmesine dokunun.

2. Robot durumu Bosta oldugunda, Serbest siirlis digmesine basili tutun. Robot durumu Geri
siurdsg olarak degisir.

3. Artik istenen bir eklemde freni serbest birakmak icin blylk miktarda basing uygulayabilirsiniz.

Serbest siiris diigmesi calistirnimissa/etkinlestiriimisse, Geri siirls etkinlesir, robot
eklemlerinin hareket etmesi guclesir.

20.2. Geri Surusu Etkinlestirme: 3PE El Kumandasi

3PE digmesini kullanarak robot kolunu geri surmek igin:
1. Gug agma sirasini baglatmak igin, Baglat ekraninda, AGIK digmesine dokunun.
2. Robot durumu "Bosta oldugunda, 3PE digmesine dnce hafif basin, sonra hafif basip birakin.
Robot durumu Geri siiriis olarak degisir.
3. Artk istenen bir eklemde freni serbest birakmak icin bliylik miktarda basing uygulayabilirsiniz.

3PE digmesinde hafif basma sirdiruldigi muddetge, Geri Siris etkindir. Robot eklemleri,
hareket icin agirlarmis gibi hissettirecektir.

20.3. Geri Surtus Modu Denetimi

Robot bir seyle carpismaya yakinsa, baslatmadan dnce Robot Kolunu glvenli bir konuma hareket
ettirmek icin Geri suris fonksiyonunu kullanabilirsiniz.

1. Gictu etkinlestirmek icin A¢ diigmesine dokunun. Durum Robot Etkin olarak degisir
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o O

Power Booting Robot Brake Robot
ON Complete Active Release Operational

@ START @® OFF

' Warning! Stand clear of the robot when starting it!

Y Active Payload i used to temporarily ovemwrite the Installation Payload.

Active Payload Installation Payload r

. Okg 0.00 (g

2. Serbest siirtis diigmesine basin ve basili tutun. Durum Geri Siirtis olarak degisir

BACKDRIVE

@ OFF

1 Active Payload ks used to temporarily overwrite the Installation Payload.

Power ON the robot first
Active Payload Installation Payload

Ok 0.00 kg

3. Robotu Serbest siirlis modundaki gibi hareket ettirin. Serbest siiriis digmesi
etkinlestirildiginde eklem frenleri istendiginde serbest birakilir.

BILDIRIM
Geri Siris Modunda, robotun gevrede hareketi "agirdir".

ZORUNLU EYLEM
Tam eklemlerde Geri slrlis modunu test etmelisiniz.
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Givenlik ayarlan
Robot glivenlik ayarlarinin robot kurulumu risk degerlendirmesiyle uyumlu oldugundan emin olun.
Ek givenlik girisleri ve ¢ikiglari hala g¢alisiyor

Hangi gtivenlik girisleri ve c¢ikislarinin aktif oldugunu ve Polyscope ya da harici cihazlar yoluyla
tetiklenip tetiklenmediklerini kontrol edin.
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21. Calisma Modu Secimi
21.1. Calisma Modlan

Calisma Modlari, bir U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazini yapilandirdiginizda, bir parola
ayarladiginizda, bir Caligma Modu Yapilandinlabilir G/C'si tanimladiginizda veya Pano Sunucusu
aracihgiyla etkinlestirilir (bakin Pano Sunucusunu Kullanma on page131).

Otomatik Mod Etkinlestirildikten sonra robot sadece dnceden taniml gérevleri gerceklestirebilir. Bir
Uc¢ Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilandinimissa, Hareket Ettir Sekmesi ve Serbest Siiriis Modu
kullanilamaz. Programlari ve kurulumlar degistiremez veya kaydedemezsiniz.

UYARI
Otomatik Modu Koruma Amach Durdurma ancak Otomatik Modda etkinlestirilebilir,
bu nedenle glvenlik koruma islevi sadece Otomatik Modda etkin olabilir.

Manuel Mod Etkinlestirildiginde, Hareket Sekmesini, Serbest Striis Modunu ve Hiz Kaydiriciy!
kullanarak robotu programlayabilirsiniz. Programlar ve kurulumlarn degistirebilir ve
kaydedebilirsiniz.

Elle Yénlendir X *
Robotu Hareket Sekmesindeki oklarla hareket ettirin X *
Hiz Cubugu X X**
Programi ve kurumu diizenleyin ve kaydedin X

Programlan yur(t Azaltilmig hiz*** X
Programi secilen diiglimden baslatin X

* Sadece higbir U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilandirnimamigsa.

** Calistir Ekranindaki Hiz Kaydiricisi, PolyScope Ayarlarinda etkinlestirilebilir.

*** Bir Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilandinimissa, Manuel Yiiksek Hiz etkinlestiriimedigi
surece robot, Manuel Azaltilmis Hizda ¢alisir.

NOT
@ * Bir Universal Robots robotu, U¢ Konumu Etkinlestirme Cihaziyla donatilmis
olabilir. Risk degerlendirmesi cihazi gerektiriyorsa, robot kullanilmadan énce
baglanmasi gerekir.

* Bir U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilandirimigsa, Manuel Modda hiz
azaltiimaz.
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UYARI
* Otomatik Mod secilmeden 6nce, askiya alinan tim korumalarin tekrar tam
calisir hale getirilmesi gerekir.

* Mumkin oldugunca, ¢alismanin Manuel Modu, tim kisiler korunmus alanin
disindayken gerceklestiriimelidir.

* Calisma Modlari arasinda gecis yapmak icin kullanilan cihazin, korunmus
alanin digina yerlestiriimesi gerekir.

* Otomatik Modu Koruma Amacl giris yapilandinimadigi sirece, robot Otomatik
Moddayken kullanicinin korunmus alana girmemesi gerekir.

Calisma Modu secimini yapilandirmanin yontemleri, agagidaki alt bolimlerde aciklanmistir. Her
ydntem, digerlerini diglar, yani bir ydntem kullanildiginda, diger iki ydbntem devre digi kalir.

Caligma Modu Giivenlik Girigini Kullanma

1. Kurulum Sekmesine dokunun ve Giivenlik G/C'yi segin.

2. Cahsma Modu Girisini yapilandirin. Agilan menude yapilandirma secenegi goéranur.
* Calistirma Modu Girisi dlistik oldugunda robot Otomatik moddadir.
* Calistirma Modu Girisi yiksek oldugunda robot Manuel moddadir.

NOT
@ Fiziksel mod secici kullanildiginda, secim i¢in ISO 10218-1: madde 5.7.1'e tam
uygun olmaldir.

Modlar Arasinda Geg¢is Yapma

1. Modlarin arasindaki gegis icin, Baslkta profil simgesini segin.
* Otomatik robotun g¢alistirma modunun Otomatik olarak ayarlandigini gésterir.

* Manuel robotun ¢alistirma modunun Manuel olarak ayarlandigini gésterir.

Uc¢ Konumu Etkinlestirme Cihaziyla Giivenlik G/C yapilandirmasi etkin oldugunda, PolyScope
otomatik olarak Manuel Moddadir.
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Pano Sunucusunu Kullanma

1. Pano sunucusuna baglanin.

2. Galisma Modunu Ayarla komutlarini kullanin.
* Calisma Modunu Otomatik Olarak Ayarla
* Galisma Modunu Manuel Olarak Ayarla

* Calisma Modunu Silin

Pano sunucusunun kullanimina dair daha fazla bilgi i¢in bakin: http://universal-robots.com/support/

21.2. Uc Konumu Etkinlestirme Cihazi

Bir Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilandinimissa ve Galisma Modu Manuel Moddaysa, robot
sadece Ug Konumu Etkinlestirme Cihazina basilarak hareket ettirilebilir. U¢ Konumu Etkinlestirme
Cihazini baglama ve yapilandirma, Otomatik Modu Koruma Amagcli Durdurmaya erigilebilmesini
saglar.

Ug Konumu Etkinlestirme Cihazinin Otomatik Mod iizerinde higbir etkisi yoktur.

21.2.1. Manuel Yuksek Hiz

Tut-¢calistir islevi, Manuel Yiksek Hiz, alet hizinin gegici olarak 250mm/sn'yi agmasina izin verir.
Sadece robotunuz Manuel moddaysa ve bir U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilandinimissa
kullanilabilir. Bir U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilandirildigi, ancak basiimadiginda robot,
Manuel modda bir Koruma Amagcli Durdurmada gergeklestirir. Otomatik modla Manuel mod
arasindaki gegis icin, U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazi tam birakilip, robotun hareket etmesine izin
vermek igin tekrar basiimalidir.

Robotun hareket alanini sinirlandirmak i¢in, Manuel Yiiksek Hizi kullanirken glvenlik eklem
sinirlanni (bakin 22.10. Eklem Limitleri on page138) veya guvenlik dizlemlerini (bakin 22.11.
Duzlemler on page139) kullanin.
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22. Guvenlik Yapilandirmasi

22.1. Guvenlik Ayarlari Temelleri

Bu kisim, robotun guvenlik ayarlarina nasil erisilecegini gosterir. Robot Givenlik Yapilandirmasini
ayarlamaniza yardimci olan 6gelerden olusur.

UYARI
Robotunuzun glvenlik ayarlarini yapilandirmadan énce, entegrasyonu yapan

kisinizin robotun etrafindaki personel ve ekipmanlarin glivenligini garanti etmek igin
bir risk degerlendirmesini gerceklestirmesi gerekir. Bir risk degerlendirmesi, dogru
guvenlik yapilandirma ayarlarini uygulamak amaciyla, robotun buttin kullanim émra
boyunca yapilan tiim is prosedurlerinin bir degerlendirmesidir (see Donanim
Kurulum Kilavuzu).Asagidakileri, entegrasyonu yapan kisinin risk
degerlendirmesine uygun bir sekilde ayarlamaniz gerekir.

1. Entegrasyonu yapan Kiginin, drnegin parola korumasini kurarak, yetkisiz
kisilerin gtivenlik yapilandirmasini degistirmesini 6nlemesi gerekir.

2. Guvenlikle ilgili iglevlerin ve arabirimlerin 6zel bir robot uygulamasi igin
kullanim ve yapilandirmasi (see Donanim Kurulum Kilavuzu).

3. Robot kolu ilk kez galistirlmadan énceki kurulum ve ayarlama igin guvenlik
yapilandirma ayarlari.

4. Bu ekrandan ve alt sekmelerinden tiim givenlik yapilandirmasi ayarlarina
erisilebilir.

5. Entegrasyonu yapan kisinin, glivenlik yapilandirmasi ayarlarinda yapilan tim
degisikliklerin risk degerlendirmesine uygun olmasini saglamasi gerekir.

22.1.1. Guvenlik Yapilandirmasina Erisme

Not: Guvenlik Ayarlari, parola korumalidir ve ancak bir parola ayarlandiginda ve ardindan
kullanildiginda yapilandirilabilir.

1.

PolyScope basliginizda Kurulum segenedine basin.

2. Ekranin solundaki Yan Mentde Givenlik se¢cenegine dokunun.
3.
4

. Daha 6nce bir Glvenlik parolasi ayarlandiysa, ayarlara erismek i¢in parolayi girin ve Kilidi ag

Robot Sinirlar ekraninin gériindiguine, ancak ayarlara erisilemedigine dikkat edin.

tusuna basin. Not: Guvenlik ayarlarinin kilidi agildiktan sonra, artik tim ayarlar etkindir.

Tam Gulvenlik 6gesi ayarlarini tekrar kilitlemek icin, Kilit sekmesine basin veya Guvenlik
mendisinden ¢ikin.
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N Glvenlile
——- Rislc degerlendirmesiyle tanimlananlardan farkh glvenlik parametrelerinin kullaniimasi, tehlikelere veya risklere neden olabilir.
obo
Limitleri
Eklem |
Fabrika Ayarlar
Limitleri ® v @
| ! | |
Diizlemler En Col< Kisith En Az Kisith
Ug Ekipman
Pozisyonu .
= O Ozel

Ug Ekipman
Yonii

Limit Normal Azaltimis
G/C o

uc

Donanim .

Momentum %
ARk Durma Siresi
gu"le"” Durma Mesafesi

aslangig
Ug Ekipman Hizi .

U¢ Konumlu
Ug Ekipman Kuwveti

> Ozeliikler )
Niresle Hizt I

Robotun devam etmesi igcin glcundn ACILMASI gerekir.

Agmal icin Baslat digmesine basin.

Glig kapal :
Hiz 100%

Hardware Installation Manual iginde daha fazla guvenlik sistemi bilgisini bulabilirsiniz.

22.2. Guvenlik bir Parola Ayarlama
Guvenlik Yapilandirmanizi olusturan tim gavenlik ayarlarinin Kilidini agmak icin bir parola
ayarlamaniz gerekir. Hicbir gtivenlik parolasi uygulanmadiginda, onu ayarlamaniz istenir.

1. PolyScope basgliginin sag kdsesinde, Hamburger menisuine tiklayin ve Ayarlar secenegini
segin.

2. Ekranin solundaki mavi menude Parola secenegine dokunun ve Glvenlik segenegini segin.

3. Yeni parola bélimine parolanizi yazin.

4. Simdi, Yeni parolayi dogrula bélimuine ayr parolayi yazin ve Uygula secenegine tiklayin.

5. Bir dnceki ekrana donmek i¢in, mavi meniinin sol altinda Gikig tusuna dokunun.

Tam Guvenlik ayarlarini tekrar kilittlemek veya dogrudan Guvenlik mendsinin digindaki bir ekrana
gitmek icin, Kilit sekmesine basabilirsiniz.

22.3. Guvenlik Yapilandirmasini Degistirme

Guvenlik Yapilandirmasi ayarlarindaki degisikliklerin, entegrasyonu yapan kisi tarafindan yapilan
risk degerlendirmesine uygun olmasi gerekir (see Donanim Kurulum Kilavuzu).
Tavsiye edilen proseddir:

UR5e 134 Kullanici Kilavuzu



22. Guvenlik Yapilandirmasi UNIVERSAL ROBOTS

1. Degisikliklerin, entegrasyonu yapan kisi tarafindan yapilan risk degerlendirmesine uygun
oldugunu dogrulayin.

2. Glvenlik ayarlarini, entegrasyonu yapan kisi tarafindan gergeklestirilen risk
degerlendirmesiyle tanimlanan uygun seviyeye ayarlayin.

3. Ayarlarin uygulandigini dogrulayin.

4. Asagidaki metni kullanim kilavuzlarina ekleyin:

“Robotun yakininda ¢alismadan 6énce, glivenlik yapilandirmasinin beklendigi gibi olmasini saglayin.
Bu, 6rnegin herhangi bir degisiklik icin PolyScope'un sag Ust kdsesindeki kontrol toplami
incelenerek dogrulanabilir.

22.4. Yeni Guvenlik Yapilandirmasini Uygulama

Yapilandirmada degisiklik yaptiginizda robot kapalidir. Degisiklikleriniz ancak Uygula diigmesine
bastiktan sonra devreye girer. Robot, Uygula ve Yeniden Baslat veya Degisiklikleri Geri Cevir
arasindan birini yapmadiginiz siirece tekrar calistirilamaz. Onceki, robotunuzun giivenlik
nedenlerinden 6tird acilan bir pencerede Sl Birimlerinde gérintilenen Guvenlik Yapilandirmasini
gozle denetlemenizi saglar. Gozle denetiminiz tamamlandiginda, Giivenlik Yapilandirmasini
Onaylayabilirsiniz ve degisiklikler otomatik olarak gecerli robot kurulumunun bir pargasi olarak
kaydedilir.

22.5. Guvenlik Kontrol Toplami

cccc
EEEE

Givenlik Kontrol Toplami simgesi, uygulanmis glvenlik yapilandirmanizi gérintiler. Dort veya
sekiz rakamli olabilirler. D6rt basamakli saglama toplami yukaridan asagiya ve soldan saga
okunurken, sekiz basamakl saglama toplami soldan sa@a, Ust sira édnce olacak sekilde okunmalidir.
Farkl metin ve/veya renkler, uygulanan givenlik yapilandirmasinda degisiklik yapildigini gdsterir.

Giivenlik Kontrol Toplami sadece glivenlik ayarlar tarafindan olusturuldugundan, Giivenlik
islevleri ayarlanini degistirdiginizde, Giivenlik Kontrol Toplami da degisir.

Giivenlik Kontrol Toplaminin degisikliklerinizi yansitmasi icin, degisikliklerinizi Glvenlik
Yapilandirmasina uygulamaniz gerekir.

22.6. Guvenlik Menusu Ayarlari

Bu kisim, robotunuzun Glvenlik yapilandirmasini olugsturan Givenlik menisu ayarlarini tanimlar.

22.7. Robot Limitleri

Robot Sinirlar, genel robot hareketlerini sinirlar. Robot Sinirlari ekraninin iki yapilandirma segenegi
vardir: Fabrika On Ayarlan ve Ozel.
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1. Fabrika On Ayarlarindan, 6nceden taniml bir giivenlik ayarini segmek icin kaydiriciyi
kullanabilirsiniz. Tablodaki degerler, En Sinirli ile En Az Sinirli arasinda degisen 6énceden
ayarlanan degerleri yansitacak sekilde glincellenir

NOT

Kaydirici degerleri sadece tavsiyelerdir ve gergek bir risk degerlendirmesi

yerine gegmez.

1 TEHLIKE
Risk degerlendirmesiyle tanimlananlardan farkl glvenlilk parametrelerinin kullanimasi, tehlikelere veya risldere neden olabilir
Robot
Limitleri
EiI:\I’leiE?eri @ Fabrika Ayarlar .
Diizlemler En CD\‘( Kisith ‘ En Az‘ Kisith
Ug Ekipman
Pozisyonu
U¢ Ekipman O ozel
Yonii
Limit Normal Azaltimis
G/C Gc
LTI Mormeniturm * .
PROF|safe Durma Stresi
gg;’l:rr:glc Durma Mesafesi
= Ug Ekipman Hizi .
T Rt Ug Eldpman Kuwveti
I Robotun devam etmesi icin glclinin ACILMASI gerekir. .
Acmalc igin Baglat dldmesine basin
O — ——
Hiz 100%
2. Ogzelile, robotun calismasiyla ilgili Sinirlari ayarlayabilir ve iligkili Toleransi izleyebilirsiniz.
Glg
robotun ortamda olusturdugu maksimum mekanik igi sinirlar. Bu sinir, tagima
kapasitesinin robotun bir pargasi olup, ortamin parcasi olmadigini distndar.
Momentum
maksimum robot momentumunu sinirlar.
Durma Stiresi
robotun, érnegin bir acil durum durdurmasi etkinlestirildiginde durmasi igin gecen
maksimum sireyi sinirlar.
Durma Mesafesi
robot aletinin veya dirsegin dururken hareket edebilecegi maksimum mesafeyi sinirlar.
NOT
Durdurma siiresini ve mesafeyi sinirlama, genel robot hizini etkiler. Ornegin
durdurma siiresi 300 ms olarak ayarlandiginda, maksimum robot hizi
sinirlandirilarak, robotun 300 ms i¢cinde durmasini saglar.
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Uc¢ Ekipman Hizi
maksimum robot alet hizini sinirlar.

Uc Ekipman Kuvveti
robot aletinin sikma durumlarinda uyguladigi maksimum gucu sinirlar.

Dirsek Hizi
maksimum robot dirsek hizini sinirlar.

Dirsek Giicli
dirsegin ortama uyguladigi maksimum gticu sinirlar.

Aletin hizi ve glicl, alet flansinda ve kullanici tanimli iki alet konumunun merkezinde sinirlanir,
bakin 22.14. U¢ Ekipman Pozisyonu on page143.

1 TEHLIKE

W Guvenlik
z Risk degerlendirmesiyle tanimlananlardan farldi glvenlilk parametrelerinin kullanimasi, tehlikelere veya risldere neden olabilir
Robot
Limitleri
Eklem
Fabrika Ayarlari
Limitleri ) v
Diizlemler
Ug Ekipman
Pozisyonu .
sy- @ Ozel
Ug Ekipman
Yonii
Limit Normal Azaltiimis
G/C
Glg 300/ W 200w .
D
onanim Mormentum 25,0| kg mis 10,0|Icg m/s ®
PROFsafe Durma SUresi 400| msn 300| msn
Givenli Durma Mesafesi 500 mm 300(mm
Baslangic .
. Ug Ekipman Hizi 1500, mmysr 750| mm/sr
U¢ Konumilu
~ Ug Ekiprman Kuvveti 150,0 N 120,0/N
Ogzellikl:
1500] et 78]
I 150,0|N 120,0|M .

Robotun devam etmesi icin glclnin ACILMASI gerekir,
Acmalc igin Baslat dligmesine basin

O Gii¢ kapah

NOT

Varsayilan ayarlarina sifirlamak igin, tiim robot sinirlarini Fabrika On
Ayarlarina geri alabilirsiniz.

22.8. Guvenlik Modlarn

Normal kosullar altinda, hicbir koruyucu durdurma devrede olmadiginda, guivenlik sistemi bir
guvenlik sinirlan setiyle iliskili bir Glivenlik Modunda calisir:

Normal mod, varsayilan olarak etkin olan giivenlik modudur

Azaltilmig mod, robotun Alet Merkez Noktasi (TCP) bir Tetikleyici Azaltilmis modu duzleminin
(bakin 22.11. Duzlemler on page139) 6tesine yerlestirildiginde veya yapilandirilabilir bir girig
(bakin 22.16. G/C on page146) kullanilarak tetiklendiginde etkindir
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Etkin sinir setinin bir gtivenlik siniri ihlal edildiginde Kurtarma modu etkinlestirilir, robot kolu bir
Durdurma Kategorisi O gerceklestirir. Robot kolu galistinldiginda 6rnegin bir eklem konum siniri veya
guvenlik sinin gibi etkin bir givenlik siniri zaten ihlal edilmisse, Kurtarma modunda baslar. Bu, robot
kolunu guvenlik sinirlan dahilinde geri kaydirma imkani verir. Kurtarma modundayken, robot kolunun
hareketi, 6zellestiremeyeceginiz bir sabit sinirla sinirlidir. Kurtarma modu sinirlan hakkindaki
ayrintilarigin bakin (see Donanim Kurulum Kilavuzu).

UYARI
Eklem konumu, alet konumu ve alet yénii sinirlari Kurtarma modunda devre digidir,
dolayisiyla robot kolunu sinirlar dahilinde geri kaydirirken dikkat edin.

Guvenlik Yapilandirmasi ekraninin menusu, kullanicinin Normal ve Azaltilmis modu icin ayr glivenlik
sinir setleri tanimlamasina izin verir. Alet ve eklemler, hiz ve momentum igin Azaltilmis mod
sinirlarinin, Normal modu i¢in olanlardan daha kisitlayici olmasi gerekir.

22.9. Toleranslar

Guvenlik Yapilandirmasinda, glvenlik sistem sinirlari belirtiimistir. Giivenlik Sistemi, degerleri giris
alanlarindan alir ve bu degerler asildiginda her turli ihlali algilar. Robotun kontrol birimi, koruyucu bir
durdurma yaparak veya hizi dusirerek tim ihlalleri dnlemeye calisiyor.

22.10. Eklem Limitleri

Eklem Sinirlar, eklem alanindaki bireysel robot eklem hareketlerini, drnegin eklem dénme
konumunu ve eklem dénme hizini sinirlandirmanizi saglar. iki Eklem Sinirlari segenegi vardir:
Maksimum hiz ve Konum araligi.

Bilek 3 konum araligi varsayilan olarak sinirsizdir. Robota bagh kablolarn kullanirken, kablo
gerilmesini ve koruyucu durdurmalar 6nlemek igin 6nce Bilek 3 igin Sinirsiz Aralik onay
kutusundaki isareti kaldirmaniz gerekir.

1. Maksimum hiz, her eklemin maksimum agisal hizini tanimlayacaginiz yerdir.

2. Konum araligi, her eklem icin konum araligini tanimladiginiz yerdir. Ayrica onu tetiklemek icin
bir glivenlik dizlemi veya yapilandirilabilir giris ayarlanmadiginda Azaltilmis modunun giris
alanlari da devre disi birakilir. Bu sinir, robotun givenlikle ilgili yumusak eksen
sinirlandirmasini saglar.
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v Guvenlik Eklemler Aralik Normal Mod Azaltilmis modu
Robot Minirum Malksimum Minimum Malcsimum
Limitleri
kI Taban -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Eklem
Limitleri Omuz -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Buzlemes Dirsek -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Uc Ekipman Bilek 1 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Pozisyonu Bilelk 2 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Ug Ekipman —  giel 3 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Yonii
G/C
D Maksimum hiz
onanim
PROFl|safe Eklemler Maksimum Normal Mod Azaltilmis modu
& Taban mals: 191 °/sn 191 191 -11 °/sn
Baslangic Omuz malks: 191 °/sn 191 191 -11 °/sn
Ug Konumlu Dirsek malcs: 191 °fsh 191 191 -11 °/sn
) Ozellikler Bilek 1 mals: 191 °/sn 191 191 -11 °/sn
I ‘ 191 -11 */sn
Robotun devam etmesi icin glicunin ACILMASI gerekir. 191 211 °fsn

Agmal icin Baslat digmesine basin.

—— /’l"
—— " 000 -
O tic kapali > 100% 250mm/sn d

22.11. Duzlemler

NOT

Yapilandirma diizlemleri tamamen sekillere dayanir. Glvenlik Sekmesinin kilidi
acildiginda robot kapandigindan ve robotu hareket ettirmek imkansiz olacagindan,
guvenlik yapilandirmasini dizenlemeden énce tim 6zellikleri olusturmanizi ve
adlandirmanizi éneririz.

Guvenlik duzlemleri, robotun ¢aligma alanini sinirlar. Maksimum sekiz glvenlik dizlemini
tanimlayarak, robot alet ve dirsegini sinirlayabilirsiniz. Ayrica dirsek hareketini her glivenlik dizlemi
icin de sinirlayabilir ve onay kutusundaki isareti kaldirarak devre disi birakabilirsiniz. Glvenlik
dizlemlerini yapilandirmadan énce, robot kurulumunda bir sekil tanimlamaniz gerekir (bakin 25.5.
G/C Ayarlari on page227). O zaman 6zellik, gtivenlik diizlem ekranina kopyalanabilir ve
yapilandirilabilir.

UYARI

Guvenlik diuzlemleri tanimlamak sadece Alet kirelerini ve dirsegi tanimlayip, robot
kolunun genel sinirlarini tanimlamaz. Bu, bir glivenlik dizlemini belirtmenin, robot
kolunun diger parcalarinin bu sinirlamaya uyacagini garanti etmedigi anlamina gelir.

22.11.1. Modlar

Asagida siralanan simgeleri kullanarak, her dizlemi kisitlayici Modlarla yapilandirabilirsiniz.
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Devre digi
Guvenlik duzlem bu durumda hig etkin degildir.

IO Normal
Guvenlik sistemi Normal modundaysa, normal bir diizlem etkindir ve konumda bir kesin sinir
olarak davranir.

Guvenlik sistemi Azaltilmig modundaysa, bir azaltilmig modu dizlemi etkindir ve konumda bir
kesin sinir olarak davranir.

IE Normal & Azaltilmig
Giuvenlik sistemi Normal veya Azaltiimis modundaysa, bir normal ve azaltiimis modu diizlemi
etkindir ve konumdaki kesin bir sinir olarak davranir.

K Tetikleyici Azaltilmis Modu
Robot Aleti veya Dirsegi arkasina yerlestirildiginde gtvenlik diizlemi, glivenlik sisteminin
Azaltilmig moda ge¢cmesini saglar.

@ Goster
Bu simgeye basarak, grafik bélmesindeki glivenlik diizlemi gizlenir veya gdsterilir.

m Sil
Olusturulan guvenlik dizlemini siler. Geri al/Yeniden yap eylemi yoktur. Bir dizlem yanhslkla
silinirse, tekrar olusturulmasi gerekir.

¢ Yeniden Adlandir
Bu simgeye basarak diizlemi yeniden adlandirabilirsiniz.

22.11.2. Guvenlik Duzlemlerini Yapilandirma

1. PolyScope bashginizda Kurulum secenegine basin.

2. Ekranin solundaki Yan Menude Glvenlik se¢cenegine dokunun ve Dizlemler secenegini
secin.
3. Ekranin sag Ust kdsesindeki Dizlemler alaninda, Diizlem ekle tusuna basin.

4. Ekranin sag alt késesindeki Ozellikler alanindan Adi, Ozelligi Kopyala ve Sinirlamalari
ayarlayin.

Ozelligi Kopyala altinda sadece Tanimlanmamis ve Taban kullanilabilir. Tanimlanmamis
secenegini segerek, yapilandiriimis bir giivenlik dizlemini sifirlayabilirsiniz

Kopyalanan ézellik, Ozellikler ekranindan degistirildiginde, Ozelligi Kopyala metninin saginda bir
uyari simgesi gorunar. Bu, 6zelligin senkronizasyon digi oldugunu, yani 6zellikler kartindaki
bilgilerin, Sekil Gizerinde yapilan degisiklikleri yansitmak tizere glincellenmedigini gésterir.
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N Glvenlile

Nl
(2] 5
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=]
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Robot
Limitleri

Eklem
Limitleri

Diizlemler

Ug Ekipman
Pozisyonu

Ug Ekipman
Yonii

G/C
Donanim
PROFIsafe

Giivenli
Baslangic

U¢ Konumlu

> Ozeliikler

Robotun devam etmesi igcin glcundn ACILMASI gerekir.
Agmal icin Baslat digmesine basin.

O Glig kapal

g

=]

Kilidi Ac
i

250mm/sn

Diizlemler (3 of 8)

Duizlerm 1 O e
Duzlem 2 K e
Duzlem 3 I e m

+ Duzlemn ekle

Ozellikler

Diizlern 3

Ozeligi Kopyala 1

+ toolBoundary v|
Kisitlamalar
I Her ikisi -|
Kaydirma

[& Dirsegi Sinrla

000 -

22.11.3. Dirsek

Robotun dirsek ekleminin, tanimladiginiz diizlemlerden herhangi birinden gegmesini 6nlemek icin,
Dirsegi Sinirla secenegini etkinlestirebilirsiniz. Dirsegin duzlemlerden ge¢gmesi igin, Dirseg@i Sinirla

secenegini devre disi birakin.

22.11.4. Renk Kodlar

Kuruleim | Har ket Ettir

N Glvenlik

Robot
Limitleri

Eklem
Limitleri

Diizlemler

Ug Ekipman
Pozisyonu

Ug Ekipman
Yonii

G/C
Donanim
PROFIsafe

Giivenli
Baslangig

Ug¢ Konumlu

> Ozellikler

Robotun devam etmesi igin glcindn ACILMASI gerekir.
Agmal icin Baslat digmesine basin.

SN

Iy [
i
UL
s
e

i

=

Kilidi Ac
i

Dilizlemler (3 of 8)
Duazlem 1

Duzlem 2

Duzlem 3

+ Duzlemn ekle

Ozellikler

Diizlern 3

Ozellgi Kopyala (&)

+ toolBoundary v |

Kisitlamalar
[ Her kisi ~|

Kaydirma

& Dirsedi Sinrla
Uygula
° 0 O S\r‘rw.tlasy'-:wm.

O Giic kapal

Gri
Dizlem yapilandiriimis, ancak devre disi (A)

250mm/sn
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Sari & Siyah
Normal Dizlem (B)
Mavi & Yesil
Tetikleyici Duzlem (C)
Siyah Ok
Aletin ve/veya dirsegin Gzerinde olmasina izin verilen diizlemin kenari (Normal Dlzlemler igin)
Yesil Ok
Aletin ve/veya dirsegin (izerinde olmasina izin verilen diizlemin kenari (Tetikleyici Dizlemleri
icin)
Gri Ok

Aletin ve/veya dirsegin Gzerinde olmasina izin verilen dizlemin kenar (Devre Digi Birakilan
Duzlemler igin)

22.12. Elle Yonlendir

Serbest Surls, robot kolunun istediginiz konumlara ve/veya pozlara manuel olarak ¢ekilmesini
saglar. Frenler indirildigi icin eklemler, az direncgle hareket eder. Robot kolu manuel olarak hareket
ettirilirken, Serbest Strtis modundadir (bakin 21.1. Calisma Modlari on page129). Robot kolu
Serbest Suris Modunda 6nceden tanimli bir sinir veya dizleme yaklastik¢a (bakin 22.11.
Duzlemler on page139), direng artar. Bu, robotu yerine gekmenin agir gelmesini saglar. Serbest
Sirisi asagidaki sekilde etkinlestirebilirsiniz:

* Serbest Siris Digmesini Kullanma
* G/C Eylemlerini Kullan (bakin 25.5.3. G/C Eylemleri ve G/C Sekmesi Kontroll on page228)

* Hareket Ettir Sekmesi ekranindaki Serbest stirtis diigmesini kullanin (bakin 26.2.4. Elle
Ydnlendir on page260)

22.12.1. Serbest Surig Dugmesini Kullanma

1. El Kumandasinda bulunan Serbest Siiriis Diigmesine basil tutun.

2. Robot kolunu istediginiz gibi hareket ettirin.

22.13. Geri surus

Robot frenleri indirildiginde, robot kolunu baslatma sirasinda ufak titresimler gézlemlenebilir.
Ornegin robotun garpismaya yaklasmasi gibi bazi durumlarda bu titresimler istenmez ve robot
kolunun tiim frenlerini indirmeden belirli baglantilan zorla istediginiz bir konuma hareket ettirmek igin
Geri Suris 6zelligi kullanilabilir.
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22.13.1. Geri surusu etkinlestirme

1. Gilg agma sirasini baslatmak igin, Baglat ekraninda, ACIK diigmesine dokunun.

2. Robot durumu Bosta oldugunda, Serbest stirlig digmesine basili tutun. Robot durumu Geri
siris olarak degisir.

3. Yalnizca 6nemli bir basing uygulanan baglantilardaki frenler indirilir. Serbest stirlis digmesi
devrede/basil oldugu strece. Geri siiriis kullanildiginda, robot kolu zor hareket ettirilir.

22.14. Uc Ekipman Pozisyonu

Alet Konumu ekrani, robot kolunun ucuna yerlestirilen alet ve/veya aksesuarlarin daha kontroll{ bir
sekilde sinirlanmasini saglar.

Robot , degisikliklerinizi gorintlleyebileceginiz yerdir.

Alet, bir aleti, maksimum iki aleti tanimlayabileceginiz ve yapilandirabileceginiz yerdir.

Alet_1, x=0,0, y= 0,0, z=0,0 ve yarigap=0,0 degerleriyle tanimlanan varsayilan alettir. Bu degerler,
robotun alet flansini temsil eder.

TCP'yi Kopyala altindan Alet Flangini da secebilir ve alet degerlerinin 0'a geri ddnmesini
saglayabilirsiniz.

Alet flansinda varsayilan bir kiire tanimlanir.

<isimsiz>*

default_1*

Yeni ——
i [— Gic o
v Gavenlik Ug Ekipman Flansi
+ Ug Ekipran Ekle
Robot ¢ =P
Limitleri +
Eklem
Limitleri
Diizlemler
Ug¢ Ekipman
Pozisyonu
Ug¢ Ekipman ® | Ug Ekipman Flans!
Yonii
G/C Yarigap (maks: 300mm)
Donanmim
PROFIsafe TCP'i Kopyala (&)
Giivenli
Baslangi¢
o —_ Pozisyonu Dlzenle
Ug¢ Konumlu
" X
> Ozellikler
Y
Robotun devam etmesi icin glcindn ACILMASI gerekir.
Agmak icin Baslat dugmesine basin.

O Glig kapal b ° 0 o Sirwjlasy-:m.

Kullanici tanimli aletler icin kullanici, sunlari degistirebilir:

Yarigap , alet kiresinin yarigapini degistirir. Yarigap, gtivenlik dizlemleri kullanildiginda diasanular.
Kuredeki bir nokta, azaltilmig modu tetikleme dizleminden gecerse robot, Azaltiimis moduna geger.
Guvenlik sistemi, kiiredeki herhangi bir noktanin bir giivenlik diizleminden ge¢gmesini 6nler (bakin
22.11. Duzlemler on page139).
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Konum , aletin konumunu robotun alet flansina gére degistirir. Konum, aletin hizi, aletin gicd,
durdurma mesafesi ve glvenlik dizlemleri icin guvenlik islevlerine gore planlanmistir.

Mevcut bir Alet Merkez Noktasini, yeni alet konumlarini tanimlamak igin bir taban olarak
kullanabilirsiniz. Mevcut TCP'nin, TCP ekranindaki Genel meniide 6nceden tanimlanmis olan bir
kopyasina, Alet Konumu menusiinden, TCP'yi Kopyala acilan listesinden erigilebilir.

Konumu Diizenle giris alanlarindaki degerleri diizenlediginizde veya ayarladiginizda, agilan
menude gorinen TCP'nin adi, 6zel olarak degiserek, kopyalanan TCP ile gegerli sinir girigi arasinda
bir fark oldugunu gésterir. Orijinal TCP, acilan listede halen mevcuttur ve degerleri orijinal konuma
geri gevirmek icin tekrar secilebilir. TCP'yi kopyala acilan mentsiindeki se¢im, alet adini etkilemez.
Alet Konumu ekran degisikliklerinizi uyguladiktan sonra, TCP yapilandirma ekranindaki kopyalanan
TCP'yi degistirmeyi denediginizde, TCP'yi Kopyala metninin saginda bir uyar simgesi gorundr. Bu,
TCP'nin senkronizasyon disi oldugunu, yani 6zellikler alanindaki bilgilerin, TCP Uizerinde yapilan
degisiklikleri yansitmak tizere gincellenmedigini gdsterir. TCP, senkronizasyon simgesine basilarak
senkronize edilebilir (bakin 25.2. TCP Yapilandirmasi on page221).

Bir aleti bagariyla tanimlamak ve kullanmak icin TCP'nin senkronize edilmesi gerekmez.
Gorintllenen alet adinin yanindaki kursun kalem sekmesine basarak, aleti yeniden
adlandirabilirsiniz. Ayrica 0-300 mm arasinda izin verilen bir aralikla Yaricapi da belirleyebilirsiniz.
Sinir, yarigap boyutuna bagli olarak, grafik bélmesinde ya bir nokta, ya da bir kiire olarak gorinir.
$ QM prali PR I e =

Kurulbim || Hareket Ettir G/

N Glvenlik Ug Ekipman Flansi

+ Ug Ekipman Ekle

Robot

Limitleri IE

Eklem
Limitleri

Diizlemler

Ug Ekipman
Pozisyonu

Ug Ekipman | Ug Ekipman Flangi

Yonii
G/C Yarigap (maks: 300mm)
Donanmim
PROFIsafe TCP'i Kopyala 1 (@]
Giivenli

Baslangig

- - Pozisyonu Dlzenle
Ug Konumlu D i

- X

> Ozellikler
Y
[ .

Robotun devam etmesi icin glcindn ACILMASI gerekir.
Agmak icin Baslat dugmesine basin.
Kilitle Uygula
O Giic kapali : ° o o Simulasyon .

22.15. Uc¢ Ekipman Yonu

Alet YOnu ekrani, aletin baktigi aciy sinirlamak icin kullanilabilir. Sinir, robot kolu Tabanina goére sabit
bir yéni olan bir koniyle tanimlanir. Robot kolu hareket ettikge, alet yoni tanimli koni icinde kalacak
sekilde sinirlanir. Aletin varsayilan yonda, aletin ¢ikis flansinin Z eksenine uygun. EGim ve pan agilari
belirtilerek 6zellestirilebilir.
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Sinirt yapilandirmadan 6nce, robot kurulumunda bir nokta veya diizlem tanimlamaniz gerekir
(bakin 25.17. Ozellikler on page240). O zaman 6zellik kopyalanabilir ve Z ekseni, siniri tanimlayan
koninin merkezi olarak kullanilir.

NOT

Alet yoninin yapilandirmasi, sekillere dayanir. Giivenlik Sekmesinin kilidi
acildiginda robot kolu kapanarak, yeni 6zellikler tanimlamanizi imkansiz hale
getireceginden, guvenlik yapilandirmasini dizenlemeden dnce istediginiz 6zelligi
(6zellikleri) olusturmanizi 6neririz.

Robot Limit Ozellikleri

Ozellgi Kopyala [&]
R_ob_ot . + toolBoundary A ‘
::I::\e” IE Kisitlarnalar
Limitleri ‘IE Her ikisi - ‘
Diizlemler Sapma
Ug Ekipman El 5—181,-30°
Pozisyonu #

YU,g"Eﬂklpman ®
G/C L
Donanmim |_1;_)
L I Ug Ekipman Ozellikleri
w
Giivenli = TCP'yi Kopyala (.‘)
l-i.aslanglg: ‘ E ‘Ug Ekipman Flansi v |
O Gty Yénu Diizerle
I Yatay Kaydirma 0 °
Robotun devam etmesi icin glcindn ACILMASI gerekir.
Agmak icin Baslat dugmesine basin.

O Giig kapah : ° 0 O SH‘\'\UldSy‘EW’\.
Hiz 100%

22.15.1. Limit Ozellikleri

Alet Yona sinininin yapilandirilabilir G¢ 6zelligi vardir:

1. Koni merkezi: Koninin merkezini tanimlamak igin, agilan mentden bir nokta veya dizlem
Ozelligi secebilirsiniz. Secilen 6zelligin Z ekseni, koninin etrafinda merkezlendigi yon olarak
kullanilir.

2. Koni agisi: Robotun merkezden kag derece sapmasina izin verildigini tanimlayabilirsiniz.

Devre Digi Birakilmis Alet y6ndi sinirt
hicbir zaman etkin degildir

Normal Alet yéndi siniri
yalnizca givenlik modu Normal modda oldugunda etkindir.

Azaltilmis Alet yéndi sinir
yalnizca glvenlik modu Azaltiimis modda oldugunda etkindir.

Normal & Azaltilmis Alet yénli siniri
guvenlik sistemi hem Normal modda hem de Azaltilmig modda oldugunda etkindir.
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Degerleri varsayilan degerlerine sifirlayabilir veya kopya 6zelligini tekrar “Tanimlanmamis” olarak
ayarlayarak, Alet Yéni yapilandirmasini geri alabilirsiniz.

22.15.2. Ug Ekipman Ozellikleri

Varsayilan olarak alet, aletin ¢ikis flansinin Z ekseniyle ayni ydne donuk olur. Bu, iki agi belirtilerek
degistirilebilir:

Egim acisi: Cikis flansinin Z ekseninin, cikis flansinin X eksenine dogru ne kadar egilecegi

Karter agisi: Egik Z ekseninin orijinal ¢ikis flansi Z ekseni etrafinda ne kadar dondurilecegi.

Alternatif olarak, mevcut bir TCP'nin Z ekseni, agilan menlden o TCP segilerek kopyalanabilir.

22.16. G/C

G/C'ler, giriglerle gikislar arasinda bdlinmus ve her iglev bir Kategori 3 ve PLd G/C saglayacak
sekilde eslestirilmistir.

22.16.1. Girig Sinyalleri

Asagidaki Giivenlik islevleri, giris sinyalleriyle kullanilabilir:

Sistem Acil Durum Durdurmasi
Bu, El Kumandasindaki alternatif olan bir acil durum durdurma diigmesi olup, cihaz, ISO
13850'ye uygunsa ayni islevselligi sunar.

Azaltilmis modu
Tdam gavenlik sinirlar, Normal modda veya Azaltilmig modunda uygulanabilir (bakin 22.8.
Guvenlik Modlari on page137). Bu yapilandirildiginda, girislere génderilen bir diistik sinyal,
glvenlik sisteminin Azaltilmig moduna ge¢gmesine neden olur. Azaltilmis modu sinir setini
saglamak icin robot kolu yavaslar. Glivenlik sistemi, robotun giris tetiklendikten sonra 0,5sn'den
kisa bir surede Azaltilmis modu sinirlarinda olmasini garanti eder.

Robot kolu Azaltilmig modu sinirlarindan herhangi birini ihlal etmeye devam ederse, bir
Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirilir. Normal moda ge¢gme de ayni sekilde gerceklesir.
Tetikleyici dizlemleri, Azaltiimis moduna bir gecise de neden olabilir.

3 Konumu Etkinlestirme Cihazi
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Manuel Modda, harici bir 3 Konumlu Etkinlestirme Cihazi bulunmali ve robotu hareket ettirmek
icin ona basiimali ve merkezi bir konumda tutulmalidir.

Entegre bir 3 Konumlu Etkinlestirme Cihazi kullaniyorsaniz, robotu hareket ettirmek igin
digmeye basiimali ve orta konumda tutulmaldir.

Calisma Modu
Tanimlandiginda bu girig, Otomatik Mod ile Manuel Mod arasinda gegis yapmak igin
kullanilabilir (bakin 21.1. Calisma Modlari on page129).

Koruma Amacli Sifirlama
Bir Koruma Amacli Durdurma olustugunda bu ¢ikis, Koruma Amacl Durdurma durumunun bir
sifirlama tetiklenene kadar devam etmesini saglar.

Otomatik Mod Emniyet Durdurmasi
Bu yapilandirildiginda, giris pimleri diisiik ve YALNIZCA robot Otomatik modda oldugunda bir
Otomatik Modu Koruma Amag¢h Durdurma bir Koruma Amach Durdurma gerceklestirir.

Otomatik Mod Emniyet Sifilamasi
Bir Otomatik Modu Koruma Amagcl Durdurma olusursa, giris pimlerindeki bir yiikselen kenar bir
sifirlama tetikleyene kadar robot, Otomatik Modda koruma amacl durdurulur.

if UYARI
* Varsayilan Koruma Amacli Sifirlama girisini devre digi birakirsaniz, Robot Kolu
artik giris ylksek olur olmaz Koruma Amagcli Durdurmada durdurulmaz.
Koruma Amacl durdurmayla sadece duraklatilan bir program, calismaya
devam eder.

* Koruma Amagli Sifirlamaya benzer sekilde, varsayilan Otomatik Modu
Koruma Amacl Sifirlamayi devre disi birakirsaniz, Otomatik Modu Koruma
Amacl Durdurma girisi yiksek oldugunda Robot Kolu artik Koruma Amacli
Durdurmada durdurulmaz. Otomatik Modu Koruma Amach Durdurma ile
sadece duraklatilan bir program, ¢calismaya devam eder.

22.16.2. Cikis Sinyalleri

Cikis sinyalleri icin, asagidaki Glvenlik iglevlerini kullanabilirsiniz. Yuksek sinyali tetikleyen durum
sona erdiginde tim sinyaller tekrar disik olur:

Sistem Acil Durum Durdurmasi
Guvenlik sistemi, Robot Acil Durum Durdurma girigiyle veya Acil Durum Durdurma Dugmesiyle
bir Acil Durum Durduruldu durumuna tetiklendiginde sinyal Dlisdktiir. Kilitlemelerden kaginmak
icin, Sistem Acil Durum Durdurma girisi tarafindan Acil Durum Durduruldu durumu
tetiklendiginde distik sinyal verilmez.

Robot Hareket Ediyor
Robot hareket ediyorsa sinyal Duisdiktiir, aksi takdirde yliksektir.

Robot Durmuyor
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Robot durduruldugunda veya bir acil durum durdurmasi veya koruma amach durdurma
nedeniyle durmak lizere oldugunda sinyal Yiksektir. Aksi takdirde mantik diisik olur.

Azaltilmis modu
Robot kolu Azaltilmig moduna getirildiginde veya guvenlik girisi bir Azaltiimis Modu girisiyle
yapilandirildiginda ve sinyal o sirada dusuk oldugunda sinyal Dusdiktiir. Aksi takdirde sinyal
yuksektir.

Azaltilmamis Mod
Bu, yukarida tanimlanan Azaltilmis Modun tersidir.

Glivenli Baglangi¢
Robot Kolu, yapilandinimis Glvenli Baslangic Konumunda durduruldugunda sinyal Yiiksektir.
Aksi halde, sinyal Ddgtiktir.

NOT

a Sistem Acil Durum Durdurma c¢ikisi zerinden robottan Acil Durum Durdurma
durumunu alan tiim harici makinelerin ISO 13850'ye uygun olmasi gerekir. Bu
Ozellikle Robot Acil Durum Durdurma girisinin harici bir Acil Durum Durdurma
aygitina bagh oldugu kurulumlarda gereklidir. Béyle durumlarda, harici Acil Durum
Durdurma aygiti birakildiginda Sistem Acil Durum Durdurma cikigi yiksek olur. Bu,
robotun operatdrinin herhangi bir manuel eylem yapmasi gerekmeden harici
makinedeki acil durum durdurma durumunun sifirlanacagina isaret eder. Dolayisiyla,
guvenlik standartlarina uymasi icin harici makinenin devam etmek i¢in manuel
eylem gerektirmesi gerekir.

22.16.3. OSSD Gulvenlik Sinyalleri

Kontrol Kutusunu bir glivenlik ¢ikisi devre disi/yliksek ise OSSD palsleri verecek sekilde
yapilandirabilirsiniz. OSSD palsleri Kontrol Kutusunun glivenlik ¢ikiglarini etkin/diistk yapabilme
kabiliyetini tespit eder. Bir ¢cikisin OSSD palsleri etkinlestirildigi zaman, guvenlik ¢ikisinda her 32
ms’de bir 1 ms’lik diistk bir pals olusturulur. Givenlik sistemi, bir ¢ikis bir kaynaga bagh oldugunda
bunu algilar ve robotu kapatir.

Asagidaki sekilde; bir kanal Gizerindeki palsler arasindaki stre (32 ms), pals uzunlugu (1 ms) ve bir
kanaldeki palsten diger kanaldeki palse kadar gegen sure (18 ms) gosterilmektedir.

0.0 ms 10.0 ms 20.0 ms 30.0 ms 40.0 ms 50.0 ms

SafetyA _LI

32 ms

1ms

>

SafetyB U
18 ms

Guvenli Cikisi icin OSSD'’yi Etkinlestirme
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1. Baslikta, Kurulum simgesine dokunun ve Giivenlik se¢cenegini secin.
2. Guvenlik bolimu altinda, G/G segenegini segin.

3. G/C ekraninda, Cikis Sinyali bélimiinde istenilen OSSD kutucugunu isaretleyin. OSSD
kutucuklarini etkinlestirmek icin ¢iks sinyalini atamalisiniz.

22.17. Donanim

Robotu, El Kumandasini takmadan kullanabilirsiniz. El Kumandasini kaldirmak, baska bir Acil Durum
Durdurma kaynaginin tanimlanmasini gerektirir. El Kumandasinin, bir guvenlik ihlalini tetiklemeyi
onlemek icin takilip takilmadigini belitmeniz gerekir.

22.17.1. Kullanilabilir Donanimi Se¢me

Robot, programlama arabirimi olarak PolyScope olmadan kullanilabilir.
1. Baslikta Kurulum secenegine basin.
2. Soldaki Yan Menlde Giivenlik se¢genegine dokunun ve Donanim segenegini segin.
3. Guvenlik parolasini girin ve ekranin Kilidini agin.
4. Robotu PolyScope arabirimi olmadan kullanmak icin, EI Kumandasi secimini kaldirin.
5

. Degisikliklerin uygulamak igin, Uygula ve Yeniden Baslat se¢cenegine dokunun.

DIKKAT

El Kumandasi robottan cikartildigi veya sokuildigi takdirde, Acil Durum Durdurma
digmesi artik etkin olmaz. El Kumandasini robotun yakin ¢evresinden
uzaklastirmaniz gerekir.

22.18. Guvenli Baslangic Konumu

Giuvenli Baslangig, kullanici tanimli Baslangic Konumu kullanilarak tanimlanan bir donis
konumudur. Robot Kolu Guvenli Baslangic Konumunda oldugu ve bir Guvenli Baslangi¢c G/C'si
tanimlandiginda, Givenli Baslangi¢ G/C'leri etkindir. Eklem konumlari belirtilen eklem acilarinda
veya onun 360 derecelik bir katindaysa Robot Kolu, Guvenli Baglangic Konumundadir. Guvenli
Baslangic¢ Giivenlik Cikisi, robot Giivenli Baslangic Konumunda hareketsiz olarak durdugu zaman
etkindir.
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R 122+ 2 M e b

Hareket Ettir Gnlak - b
Robot Glvenli Baslangic
N Glvenlile
| (:) Baslangictan senkroniz... |
Robot
Limitleri
Eklem | sil |
Limitleri
Diizlemler GUvenli Baslangic Pozisyonunu
Ki sildiginizde herhangi bir Glvenli
Ug Ekipman Baslangi¢ clkisinin atamasi
Pozisyonu ‘ l kaldiriacaltir
Ug Ekipman
Yonii
G/C
T — Eksen Pozisyonu (0-360°)
PROFIsafe Taban g0,00°
Givenli | 1 omuz 270,00°
Baslangi f
SBasiol & Dirsek 270,00°
Ug Konumlu
g Bilelc 1 270,00°
> Ozeliikler Bilelc 2 90,00°
) Endustriyel Ha... Bilels 3 0,00°

O Glig kapal

22.18.1. Baslangictan Senkronize Etme

1. Baslikta Kurulum segenegine basin.

2. Ekranin solundaki Yan Menulde Giivenlik segenegine dokunun ve Giivenli Baslangig
secenegini segin.

3. Giivenli Baslangi¢ altinda, Baslangi¢ Senkronize Et secenegine dokunun.

4. Uygula diugmesine basin ve gérunen iletisim kutusunda Uygula ve yeniden baglat
secenegini secin.

22.19. Guvenli Baslangi¢ Cikisi

Guvenli Baslangic Konumu, Guvenli Baslangi¢ Cikisindan énce tanimlanmalidir (bakin 22.16.2.
Cikis Sinyalleri on page147).

22.19.1. Guvenli Baslangi¢ Cikisini Tanimlama

1. Baslikta Kurulum secenegine basin.
2. Ekranin solundaki Yan Meniide Givenlik altinda G/C segenegini segin.

3. Acilan meniideki islev Atamasi altindaki Cikis Sinyalindeki G/C ekraninda, Giivenli Baglangig
secenegini secin.

4. Uygula dugmesine basin ve gorunen iletisim kutusunda Uygula ve yeniden baglat
secenegini secin.
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22.20. Guvenli Baslangici Duzenleme

Baslangici Diizenleme, énceden tanimlanan bir Guvenli Baslangic konumunu otomatik olarak
degistirmez. Bu degerlerin senkronizasyonu bozulmussa, Baslangi¢c programi digimu tanimsizdir.

22.20.1. Guvenli Baslangici Duzenleme

1.
2.
3.

Baslikta Kurulum segenegine basin.
Ekranin solundaki Yan Menlide Genel altinda Baglangi¢ secenegini segin.

Konumu Diizenle diigmesine dokunun ve yeni robot kolu konumunu ayarlayip, Tamam
digmesine dokunun.

Yan Menude Giivenlik altinda, Giivenli Baglangig¢ secenegini segin. Glvenlik Ayarlarinin
Kilidini Agmak icin bir Glvenlik parolasina ihtiyaciniz var (Bakin 22.2. Glvenlik bir Parola
Ayarlama on page134).

Givenli Baslangig altinda, Baglangi¢ Senkronize Et secenegine dokunun
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23. Calistir Sekmesi

Calistir sekmesiyle basit operasyonlari gergeklestirebilir ve robotunuzun durumunu izleyebilirsiniz.
Program yikleyebilir, programi oynatabilir, duraklatabilir ve durdurabilir ve degiskenleri
izleyebilirsiniz. Calistir Sekmesinden program olusturuldugunda ve robot operasyona hazir
oldugunda en iyi sekilde faydalanabilirsiniz.

— ]
e z+2H on O @ H
Cahstir Prograr Kurdlum  Hareket Ettir  G/C Giinlik -
Program Degiskenler
Ad ~  Deger - Aciklama [I»
ABCDE var_1 p[-0.13523, -0.72508, 0.... ~
var_2 10

Durduruldu

Kontrol

O [valnizca favori degiskenleri géster]

O Normal Simulasyon .

Program:

Program bélmesi, mevcut programin adini ve durumunu gésterir.

Yeni bir program yiiklemek igin
1. Program bélmesinde Program Yiikle'ye dokunun.
2. Listeden dilediginiz programi segin.
3. Yeni programi yiklemek icin Ag'a dokunun.

Mevcutsa degiskenler programi oynattiginizda goésterilir.

Degiskenler:

Degiskenler, calistirma siresi boyunca degerleri depolamak ve giincellemek igin programlar
tarafindan kullanilr.

* Program degiskenleri programlara aittir.

* Kurulum degiskenleri farkli programlar arasinda paylasilabilen kurulumlara aittir. Ayni kurulum
birden fazla programla kullanilabilir.
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Varsayilan olarak tiim program degiskenleri ve programinizdaki kurulum degiskenleri Degiskenler
bdélmesinde gosterilir.

Ayrica Yalnizca favori degigkenleri goster secenegini kullanarak segcili degiskenleri de
gOsterebilirsiniz.
Favori degigkenleri gbstermek igin

1. Degiskenler altindaki Yalnizca favori degiskenleri gdster kutucugunu isaretleyin.

2. Tum degiskenleri gostermek icin Yalnizca favori degiskenleri géster'i tekrar isaretleyin.

Calistir Sekmesine favori degiskenleri atayamaz, onlan yalnizca gosterebilirsiniz. Favori
degiskenleri atamak degisken tlrtine dayalidir.

Program variables Kurulum degiskenleri

Favori program degiskenleri atamak icin Favori kurulum degiskenleri atamak icin

1. Baslikta Program secenegine basin. 1. Baslikta Kurulum secenegine basin.
Degiskenler Degisken Kurulumu altinda 2. Genel altinda Degiskenler'i segin.
[ et hifztell Degiskenler Kurulum Degigkenleri

2. |stediginiz degigkenleri segin. altinda listelenmektedir.

3. Favori degisken kutucugunu isaretleyin. 3. istediginiz degiskenleri secin.

4. Degisken ekraniniza dénmek igin 4. Favori degisken kutucugunu isaretleyin.
Galistira dokunun. 5. Degigken ekraniniza donmek icin

Galigtir'a dokunun.

Program degiskenleri hakkinda daha fazla bilgi igin 24.6. Degiskenler Sekmesi on page163
bdlimunu inceleyin.

Kurulum degiskenleri hakkinda daha fazla bilgi icin 25.6. Kurulum Degiskenleri on page230
boliminl inceleyin

Kontrol:

Kontrol bélgesi, caligsan programi kontrol edebilmenizi saglar. Asagidaki tabloda listelenen
dugmeleri kullanarak bir programi oynatabilir ve durdurabilir ya da duraklatabilir ve devam
ettirebilirsiniz.

Oynat diigmesi, Duraklat diigmesi ve Devam Ettir Digmesi birlestirilmistir. Oynat diigmesi program
calisirken Duraklat olarak degisir. Duraklat digmesi Devam Ettir olarak degisir.

Fonksiyon
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Dugme Fonksiyon

Devam ettir

Stop

Duraklat

Programi oynatmak igin

1. Bir programi baslangigtan ¢alistirmaya baslatmak icin Kontrol altindaki Oynat'a dokunun.

Programi durdurmak igin

1. Calisan programi durdurmak i¢in Durdur'a dokun
* Durdurulan bir programi devam ettiremezsiniz.

* Programi yeniden baslatmak i¢in Oynat'a dokunabilirsiniz.

Programi duraklatmak igin
1. Programi belirli bir noktada duraklatmak icin Duraklat'a dokun.
* Duraklatiimis bir programi devam ettirebilirsiniz.
Duraklatilmis bir programi devam ettirmek igin

1. Duraklatiimig programi calistirmaya devam etmek icin Devam Ettir'e dokunun.
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24. Program Sekmesi

Program sekmesi, dizenlenmekte olan gecerli programi gosterir.

Q - Grafik Degiskenler

Program
Buradan robotunuzu gérevler yapmasi icin programlayabilirsiniz.

Hareket Etti
areke " 1 X Degiskenler Kurulumu

Gecis noktasi 2 ¥ Robot Program
Yon 3 =/ <bog>
Robotunuzu programlamalk icin DUgam Listesindeki diglmleri sectidinizde,

Bekle Program Agacinda gdrundrler.
Ayarla P : " &
DGgam Listesi Program Agaci
Popup a
Durdur E
Yorum
I I
Klasor
Tasima
kapasitesi a...
-
> Gelismis
> | 48 S xXxEBARNZ
) Sablonlar

O Baslamadan Ance Dizisi Ekle

& Sonsuz Program Dénglist

O Normal

24.1. Robotu Pozisyona Getir

Robot Kolunun bir programi ¢alistirmadan énce belli bir baslangi¢ konumuna gitmesi gerektiginde
veya Robot Kolu bir programi degistirirken bir gecis noktasina gittiginde Robotu Pozisyona Getir
ekranina erisin.

Robotu Pozisyona Getir ekraninin Robot Kolunu programi baglatma konumuna getiremedigi
durumlarda, program agacindaki ilk gecis noktasina gider.

Robot Kolu yanlis bir poza gidebilir, eger:

* Ik hareket gerceklestirimeden énce, programi yiiriitme sirasinda ilk hareketin TCP'si, sekil
pozu veya gecis noktasi pozu degistirilir.

* Ik gecis noktasi bir Eger veya Degistir program agaci diigiiminiin icindedir.

24.1.1. Robotu Pozisyona Getir Ekranina Erisim

1. Alt Bilgi béluminde, Oynat diigmesine dokunarak Robotu Pozisyona Getir ekranina
erisebilirsiniz.

2. Animasyon ve gercek robot ile etkilesimde bulunmak icin ekrandaki talimatlari izleyin.
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e 2 4 QM

Harzket Ettir G ik

Robotu Pozisyona Getir.

Gosterilen hareketi gerceklestirmek icin 'Robotu suraya tas!’ butonuna basili tutun, iptal etmek igin butonu birakin.
Robotu pozisyonuna manuel getirmek igin ‘Manuel' butonuna basin.,

v Uyar: Tasima kapasiteniz Ylkleme selkkmesinde sifir olarak ayarlandi

.—f |
|
Robotu suraya tase:
-LA
! | Manuel
- I
by
f @ iptal

O Normal

24.1.2. Robotu hareket ettir:

Robot kolunu baslangi¢ konumuna getirmek icin Robotu hareket ettir: Robotu hareket ettir
secenegini basili tutun. Ekrandaki animasyondaki robot kolu, istenilen hareketin yapiimaya
baslayacagini gésterir.

NOT

@ Carpisma, robot veya diger ekipmana zarar verebilir. Animasyonu, gercek Robot
Kolunun pozisyonu ile karsilastirin ve Robot Kolunun hareketi hi¢bir engele
carpmadan glvenli bir sekilde yapabileceginden emin olun.

24.1.3. Manuel

Manuel secenegine dokunarak Hareket ekranina erisin. bu ekranda Aleti Hareket Ettir digmeleri
ve/veya Alet Konumu ve Eklem Konumu koordinatlari kullanilarak Robot Kolu hareket ettirilebilir.

24.2. Program Tree

Ekranin sag tarafindaki listeden Robot Programina program digimleri ekleyerek bir program agaci
olusturun. Bos bir Program Agacinin caligmasina izin verilimediginden Robot Programi program
diagumleri icermelidir. Yanlis yapilandinimis veya gecersiz program diigiimleri iceren programlarin
da galismasina izin verilmez. Programin ¢calismasina izin verilmeden dnce duzeltiimesi gerekenleri
gOstermek icin, gegersiz program digimleri sari renkte vurgulanir.
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default*

Q - Grafik Degiskenler

Gelismis = ~ =

> 1 X/ Degiskenler Kurulumu Degiskenler Kurulumu

N Sablonlar 2 ¥ Robot Program

3 @ & Eksenel Hareleet | % Ad -~ Baslangic Degeri =~ Aciklama “'

® Start ~

StartABCDE
L @ |
Yeni Ac Kaydst.

Arama

Kuvvet
®B
ec
®@D
®E

Paletleme

Konveyor
Takibi

© 0~ o U

Civatalama

Ad ifade

Aciklama

24.2.1. Program Agaci Ara¢ Cubugu
Program Agacini degistirmek i¢in, Program Agacinin tabanindaki ara¢ cubugunu kullanin.

Geri Al/Yinele | © ve ¢ digmeleri, komutlardaki degisiklikleri geri almak ve yeniden yapmak icin
Digmeleri kullanilir.

Yukan & 4 ve 8 digmeleri, bir digimiin konumunu degistirir.

Asag Hareket

Ettir

Kes &K dugmesi, bir digimu keser ve onun farkli eylemler (6rnegin onu Program
Agacindaki farkli bir yere yapistirma) icin kullanilmasina izin verir.

Kopyala ® digmesi, bir digumun kopyalarina ve onun farkl eylemler (6rnegin onu
Program Agacindaki farkh bir yere yapistirma) icin kullanilmasina izin verir.

Yapisgtir digmesi, daha dnce kesilen veya kopyalanan bir digimu yapistirmanizi
saglar.

Sil Bir digumu Program Agacindan kaldirmak icin @ digmesine dokunun.

Baskila Program Agacindaki belirli digumleri bastirmak icin = digmesine dokunun.

Ara Digmesi | Program Agacinda bir arama gergeklestirmek icin Q dugmesine basin.
Aramadan ¢cikmak igin x simgesine dokunun.

24.3. Degisken Kurulumu

Degisken Kurulumu her zaman program agacindaki ilk digumdur.
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Degiskenler Kurulumunun baslica amaci degiskenleri baslatmaktir. Degisken Kurulumunu asagidaki
sekilde kullanabilirsiniz:

* Baslangic deg@eri atamak.
* Favori Degisken olarak atamak.

* Degisken aciklamasi eklemek.

* Yeniden adlandirma secgenegi.

Pragram | Kurulum Hareket Ettir G

Hareket Ettir

1 X Degigkenler Kurulumu

- Program
Gecis noktasi 2 ¥ Robot Program

Buradan robotunuzu gérevler yapmasi icin programlayabilirsiniz.

Yén 3 == var_l=get_actual_tcp_pose()
4 o= var 2:=10 Robotunuzu programlamalk icin DUgam Listesindeki diglmleri sectidinizde,
- Program Agacinda gorinurler.
Bekle 5 § +«» Eksenel Hareket | 9 9 9
6 ® A
aale 7 ®B DGgam Listesi Program Agaci
Popu a
i 8 @c N
Durdur 9 ®D B
Yorum 10 OE
I I
Klasor
Tasima
kapasitesi a...
£
) Gelismis
48 oo x@BRZ
) Sablonlar

O Baslamadan Ance Dizisi Ekle

& Sonsuz Program Dénglist

O Normal

Favori degisken belirlemek, degiskeninin, Program Sekmesi ekraninda ve Calistir Sekmesi
ekranindaki Degiskenler sekmesinde yalnizca favori degiskenleri gosteri sectiginizde gdsterilen
favori degiskenler dizisinin bir pargasi olmasini saglar.

Program degiskenini favori olarak atamak igin

1. Baglikta Program secenegine basin.
2. Degiskenler Kurulumu altinda bir degisken secin.

3. Secili degiskeni favori olarak atamak icin Favori dedisken kutucugunu isaretleyin.

Program degigkenlerini diizenleme

Program degiskenlerini diizenleme, yeniden adlandirma, agiklama ve bir ifadeyle bir baslangi¢
degeri belirlemeyi icerir.

Bir program degiskenini yeniden adlandirmak igin

1. Degiskenler Kurulumu altinda bir degisken segin.
2. Ad alanini segin.

3. Beliren ekran klavyesini kullanarak bir ad yazin.
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Bir program degigkenini agiklamak igin
1. Degiskenler Kurulumu altinda bir degisken segin.

2. Agiklama bdlimuni segin.

3. Beliren ekran klavyesini kullanarak bir agiklama yazin.

Bir program degigkeni igin baglangi¢ degeri belirlemek igin
1. Degiskenler Kurulumu altinda bir degisken segin.

2. [fade bélimiini segin.

3. Beliren ekran klavyesini kullanarak ifadeyi yazin.

Baslangi¢ Degeri

Baslangic degeri, bir programi baslattiginizda bir program degiskenine atadiginiz ilk degerdir.

Baslangic degerini daha énceden galistiriimis bir programdan bir degerle degistirmek icin Onceki
calistirmadan degeri koru kutucugunu isaretleyebilirsiniz. Ancak yeni bir program yuklerseniz daha
Onceden galistinlan bir programdan bir deger kullandiktan sonra baslangi¢ degeri geri getirilir.

24.3.1. Program YUurutmesi Gostergesi

rogra

Gelismis o o
1 X Degiskenler Kurulumu Deg|$ken|er Kurulumu
N/ Sablonlar 2 ¥ Robot Program
Arama 3 ¢ b Elcsenel Hareket | % Ad -~ Baslangic Degeri =~ | Aciklama >
4 © Start ~
Kuvvet 5 »® A
Paletleme 6 ©B
Konveyor ! olc
Takibi 8 oD
E
Civatalama ° @
I b
v
Ad ifade
Aciklama

O Calisiyor _: m 0 o ‘-’:uw.ll-ﬁ-::.‘--:w'w.

Program calisiyorsa, o sirada yuratulen program dagumu, didgiman yanindaki kiguk B bir
simgeyle gosterilir. Furthermore, the path of execution is highlighted using a blue color.
Programin késesindeki @ simgesine basildiginda, yuritilen komutun izlenmesi saglanir.
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24 4. Komut Sekmesi

Komut altindaki béimelerden program agacini olusturan dugimleri yapilandirabilirsiniz.

Bu kilavuz, her Program Duigumu tipi hakkindaki tim ayrintilan kapsamaz. Robot Program Dagamai,
programin genel davranigini kontrol eden t¢ onay kutusu igerir.

2 siz>*
Q - Grafik Degiskenler
Gelismi
2 ¥ Robot Program ~

N/ Sablonlar Prog ram
3 @ b Eksenel Hareket | Buradan robotunuzu gérevler yapmasi icin programlayabilirsiniz.

Arama 4 ® Gegis_roktasi_1

5 = Ayarla Robotunuzu programlamalk icin DUgam Listesindeki diglmleri sectidinizde,

Program Agacinda gorinurler.

Kuvvet 6 B Gekle gl g g

7 Popu
Peftsiitzns 8 g o pdp DGgam Listesi Program Agaci
Konveydr L a
Takibi 9 ® Yorum
Civatalama 10 ¢ w Kiasor

11 - <hos

1 12 ¢ & Dongd 3

1= - <hos

14 1, Cagir

15 2= var_2:=2 *force()

16 ¢ ¥ Eder.

177 L= <bos> *8 oo xEBECD

18 5 Skript

19 = SV ...

20 ® zamaniayici_1 O Baslamadan Once Dizisi Ekle

21 9 o stiften Al [ Sonsuz Program Dénglsi

22 ® Basl._Poz.

~
o s v

TS 1 =

O Normal : o o O Sir‘r‘w.]lasy-::wm.

24.4.1. Baslamadan Once Dizisi Ekle

Select this check-box to add a special section to the program which is run once when the program
starts.

Degisken, adinin bos olarak ayarlanmasiyla (yalnizca bosluklar) programdan silinebilir.

24.4.2. Sonsuz Program Dongusu

Programi surekli hale getirmek igin bunu segin.

Baskilanan program satirlari, program c¢aligirken atlanir. Baskilanan bir satirin baskilamasi sonradan
tekrar kaldinlabilir. Bu, orijinal icerigine zarar vermeden programda degisiklik yapmanin hizh bir
yoludur.

24 .5. Grafik Sekmesi

Gegerli robot programinin grafik gosterimi. TCP'nin izledigi yol, hareket kesimleri siyah ve gegisme
kesimleri (hareket kesimleri arasindaki gegisler) yesil olacak sekilde 3B gorinimde gdsterilir. Yesil
noktalar, programdaki gecis noktalarinin her birinde TCP'nin pozisyonlarini belitmektedir. Robot
kolunun 3B ¢izimi robot kolunun gecerli pozisyonunu gdsterir ve robot kolunun gélgesi de, ekranin
sol tarafinda secilen gecis noktasina robot kolunun nasil ulagsmayi hedefledigini gosterir.
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Y ‘i. ( ’ <isimsiz>*
lm u 72N E default* D i E
Calistr | Pregram | Kurulum Hareket Ettir GG Giinlik e -8 Caydet
Q  comur [[Grafiel| oeaikenier
Hareket Etti
— Brae BREVE
Gegis noktasi 3 ¢ + Proses Hareket P 2
Yén 4 ® Gegis_roktasi_1 E‘
5 ® Degisken
Bekle 6 9 ¥ Daire Hareketi
Ayarla 7 @® Ara_Nokta_1
8 ® Bitis_Noktas_1
Popup - -
9 = Ayarla
Durdur 10 B Bekle
Yorum 11 @ Popup ®
o q 12 © Durdur 3
[ctily 13 ® Yorum
Tasima 14 ¢ m Kiasor
kapasitesia... 15 = <bos
> Gelismis 16 ¢ & Déngl
> Sablonlar 17 =] <bos=
18 Ve Cagir
19 a= var_2:=2 *force() EI

20 9 b Eger..
21 - <hos
22 & Skript

v
2 Qi

Y 11 =

O Normal

Robot TCP'nin gecerli konumu bir glivenlik veya tetikleyici duzlemine yaklasirsa veya robot aletinin
yond, alet yonu alan sinirina yakinsa (bakin 22.11. Dizlemler on page139), yakin alan sinirinin bir 3B
gorunima gosterilir.

Robot bir program c¢alistirdiginda, sinir limitlerini gériintileme devre disi birakilir.

Guvenlik duzlemleri sar ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve robot TCP'nin
yerlestiriimesine izin verilen diizlem tarafini belirten kiiguk bir okla gdsterilir.

Tetikleyici diizlemleri mavi ve yesil renkte ve Normal modu sinirlarinin (bakin 22.8. Guvenlik
Modlari on page137) etkin oldugu, diizlemin yanina déniik olan kii¢lk bir okla goérintilenir.

Arac oryantasyonu alan siniri, kiiresel bir koniyle, robot aracinin gecgerli oryantasyonunu belirten bir
vektorle gosterilir. Koninin ici, takim oryantasyonu (vektdru) icin izin verilen alani temsil eder.

Hedef robot TCP'si artik sinirin yakininda degilse, 3B gérintisi kaybolur. TCP, bir alan sininniihlal
ediyorsa veya ihlal etmeye ¢ok yaklagsmigsa, sinir géstergesi kirmizi olur.

3B goérinim yakinlastirilip déndurilerek robot kolunun daha iyi bir gérinimu elde edilebilir. Ekranin
sag ust kenarindaki digmeler, 3B goérinimdeki gesitli grafik bilesenlerini devre disi birakabilir.
Alttaki dugme, yakin alan sinirlarini gérintilemeyi acar/kapatir.

24.6. Degiskenler Sekmesi
Degiskenler altindaki bélme, ¢alisan programdaki tim degiskenlerin canl degerlerini gbsterir ve
program calistirmalari arasindaki degiskenlerin ve degerlerin listesini tutar.

Degiskenler bélmesinde asagidaki secenekleri de kullanabilirsiniz:

Degiskenler listesindeki gegis noktasi komut dosyasi degiskenlerini gostermek icin Gegis
Noktalarini Géster'i segin. Robot programi, gegis noktalarn hakkindaki bilgileri saklamak igin komut
dosyasi degiskenleri kullanir. Degiskenler listesindeki komut dosyasi degiskenlerini gdstermek igin
Degiskenler altindaki Gecis Noktalarini Géster onay kutucugunu isaretleyin.

Degiskenler Sekmesinde sadece favori degiskenleri goriintilemek icin Yalnizca favori degiskenleri
goster'i secin. Bu, Calistir Sekmesindeki Degiskenler bélmesindekiyle aynidir (23. Calistir
Sekmesi on page153 bélimine bakin).
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O\ Komut Grafik _

2 ¥ Robot Program ~ | Ad -+ Deger ~ Aclklama 3
Gegis noktasi 3 ¢ + Proses Hareket P

Hareket Ettir

Yon 4 ® Gegis noktas_1
5 ® Degisken
Bekle 6 9 ¥ Daire Hareketi
Ayarla 7 @ Ara_MNokta_1
8 @® Bitis Noktas_1
Popup
- Avarla
Durdur 10 8 Bekle
Yorum 11 @ Popup
" 4 12 © Durdur b
Klasor 13 2] Yorum
Tasima 14 9

= Kiasér
kapasitesia... 15 =| <bos

> Gelismis 16 ¢ & Déngl
) Sablonlar 17 =] <bos=
18 Ve Cagir

19 a= var_2:=2 *force()

20 9 b Eger..

21 - <hos ~
22 & Skript

4= S ~ O Gecis Noktalarini Géster

23
' ‘ b d K |! m’ : O valnizca favori degiskenleri géster

O Normal - o o O Sir‘r‘w.]lasy-::wm.

Bir robot programi, ¢calisma siresi sirasinda gesitli degerleri saklamak ve giincellemek igin
degiskenlerini kullanir. Degiskenler yalnizca gosterilecek bilgi oldugunda gérinir. Degisken tirleri
sunlari igerir:

Program degiskenleri - Bunlar sadece ¢alisan program icin kullanilabilirdir ve program durdurulur
durdurulmaz degerleri kaybolur.

Kurulum degiskenleri - Bunlar birden fazla program tarafindan kullanilabilir ve adlari ve degerleri
robot kurulumuyla birlikte kalir (25.6. Kurulum Degiskenleri on page230 bélimune bakin).

Komut dosyasi degiskenleri - Bunlar komut dosyalarindan gelir ve farkh degisken tirlerine atanabilir.
Komut dosyasi degiskenleri Program sekmesinde veya Kurulum sekmesinde goérinmez. Robot
programi, gecis noktalar hakkindaki bilgileri saklamak icin komut dosyasi degiskenlerini kullanir.
Degiskenler listesindeki komut dosyasi degiskenlerini gostermek igin Degiskenler altindaki Gegis
Noktalarini Géster onay kutucugunu isaretleyebilirsiniz.

Asagidaki tabloda degisken degeri turleri listelenmektedir:

Degeri True veya False olan bir Boolean degiskeni
-2147483648 ile 2147483647 araligindaki bir tam sayi (32 bit)
Yuzen nokta numarasi (ondalik) (32 bit)

Karakter sirasi

Kartezyen alanindaki konum ve oryantasyonu aciklayan vektér.p [x, vy, =z,
rx, ry, rz] seklindeyazilan oryantasyonu temsil eden bir konum vektori (x,
y, z) ve birrotasyon vektoérinin (rx, ry, rz) birkombinasyonudur

Degiskenler sirasi
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24.7. Ifade Diizenleyicisi

rogra

Gelismi
1 X Degiskenler Kurulumu

Veri A, Kaydet
Q - Grafik Degiskenler
Atama

BXLEM 2 ¥ Robot Program Secilen degiskeniifadenin dederiyle atar
AltProg 3 9 ¢ Eksenel Hareket |
4 @ Gegis_noktasi_1 . i
Atama 5 = Ayaria Degisken Ifade
Eger 6 B Bekle | V Hvar72 v| = ‘
. 7 P
Skript @ Popup
8 O Durdur
Olay 9 ® Yorum
2 * force()
Input °
True (HI) False (LO) 4= Backspace
output
and or xor not 7 8 9

Variable

, * = ( ) < > / 4 5 6
<Degislken> hd
Pose

_ " [ 1 = = , + 1 2 3 o
aonde
Function
ABC [ [+]

= « o

ifadenin kendisi metin olarak girilirken, ifade diizenleyicisinde carpma icin * ve kiiciik veya esittir icin
< gibi 6zel ifade simgelerini eklemeye ydnelik bazi digmeler ve fonksiyonlar bulunur. Ekranin sol st
kosesindeki klavye simgeli buton ifadeyi metin diizenleme moduna gecirir. Tanimlanan tim
degiskenleri Variable segicide bulabilirsiniz, giris ve ¢ikis baglanti noktalarinin adlariniise Input
ve Output segicilerde bulabilirsiniz. Function altinda bazi 6zel islevler bulunur.

Ok digmesine basildiginda ifade gramer hatalari agisindan denetlenir. Cancel digmesini
tiklattiginizda, tim degisiklikler g6z ardi edilerek ekrandan cikilir.

ifade asagidaki gibi gorinebilir:

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

24.8. Bir Programi Secilen Dugumden Baslatma

Robot Manuel Moddaysa (bakin 21.1. Calisma Modlari on page129), Segimden Calistir ile bir
programi segilen diigimden baslatabilirsiniz. Bagtan Calistir bir programi normal olarak ¢alistirir. Bir
program belli bir digimden ¢alistinlamiyorsa, Segimden Caligtir secenegi devre disi birakilir.
Secimden Calistir bir dizeyle etkinlestirilemez, ¢linku dizinler her zaman bastan baslar.
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<isimsiz>*
default*

Hareket Ettir

Gegis noktasi
Yon

Bekle

Ayarla

Popup
Durdur

Yorum

Klasor

Tasima
kapasitesi a...

> sonen

) Sablonlar

X Degigkenler Kurulumu
¥ Robot Program
9 +b Eksenel Hareket |

® Gegis_noktasi_1

B ow o e

‘S XKBET

Degiskenler

Hareket Ettir

Eksenel Hareket | v

Robotun gegis nolctalar! arasinda nasil hareket edecedgini belirtin.

Asadidaki dederler, tUm alt gecis noktalar icin gecerlidir ve secili harelet tlrtine gére

degisir.
TCP'i ayarlayin Elklermn Hizi
[t TEPY uitan -] | 60,0| %/sn
Ozellk Eklem Ivmesi
5 |Taban v | | 80,0| °/sn?
O Eldem agilarini kullan
Baslangigtan yurit J

Robot Program

Segimden yUrt
3: Eksenel Hareket |

O Normal

24.8.1. Secimden Calistirmayi Kullanma

° o O Siﬂ"\‘.‘llﬂsy-jm.

Program agacindaki bir digimdeki bir programi ¢alistirmak igin Galigtir digmesine dokunun ve
Secgimden Caligtir secenegini segin.

NOT
a * Kullanilirsa, Baglatma éncesi kismi her zaman hem Se¢imden Calistir, hem
de Bagtan Caligtir icin yuratalur.

* Atanmayan bir degisken bulundugunda program durur ve bir hata mesajini
goruntdler.

* Bir Program sadece Robot Programindaki bir digimden baslayabilir.

* Secgimden Calistir, bir alt program icinde kullanilabilir. Alt program sona
erdiginde, programi yirttme durur.

24.9. Programlarda Kesme Noktasi Kullanmak

Kesme noktasi, yuratulen bir programi duraklatir. Robotun konumunu, degiskenleri vs. denetlemek
amaciyla, kesme noktalar kullanarak yirttilen bir programi belirli bir noktada duraklatip
surdirebilirsiniz. 21.1. Calisma Modlari on page129 bdlimine bakin.

1. Bir kesme noktasi belirlemek veya silmek i¢in, Program agacinda bir satir numarasina

dokunun.

URSe
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Hareket Ettir

1 X Degigkenler Kurulumu
Gecis noktasi 2 ¥ Robot Program

3 == var_l=get_actual_tcp_pose()

Yon
4 %= var_2=10
Beld B0 @ + Eksenel Hareket |
Ayarla 6 @A
Popu ’ os
pup g ec
Durdur 9 ®D
Yorum 10 ©E
A
Klasor
Tasima
kapasitesi a...
) Gelismis
) Sablonlar

Degiskenler

Program

Buradan robotunuzu gérevler yapmasi icin programlayabilirsiniz.

Robotunuzu programlamalk icin DUgam Listesindeki diglmleri sectidinizde,
Program Agacinda gdrundrler.

DGgam Listesi

Program Agaci
Q

+8% oo xXxBBAWZ

O Baslamadan Ance Dizisi Ekle

& Sonsuz Program Dénglist

O Normal

Programi duraklatacak bir kesme noktasi belirlendigi zaman, bir dugumuin ya Gzerinde ya da altinda
kirmizi bir gizgi olur. Digumlerin cogu, asagidaki istisnalar harig, yuritilmeden énce duraklatilir:

* Gegis noktalari: Bir gecis noktasi dugimiinin tzerinde bulunan bir kesme noktasi, robot gecis
noktasina ulastiginda harmani yok sayarak programi duraklatir.

* Kadar dugumleri: Bir kadar dugimunin Gzerinde bulunan bir kesme noktasi, kosul yerine
getirilene kadar programi duraklatir. Kadar diiglimiindeki harmanlar yok sayillmaz. Robot
harman yaricapina ulastigi zaman duraklatilir.

Hareket Ettir

1 X Degiskenler Kurulumu
Gegis noktasi 2 ¥ Robot Program
Yon 3 == var_l=get_actual_tcp_pose()
4 »g= var 2:=10
Bekle Il ¢ < Eksenel Hareket |
Ayarla 6 (CIF
5 7 ®B
opu
[ 8 ®c
Durdur g ®D
Yorum 10 ®F
A
Klasor
Tasima
kapasitesi a...
) Gelismis
) Sablonlar

49 X BRI

O Duraklatilch

Degigkenler

Atama

Secilen degiskeniifadenin dederiyle atar

Degigken

| V Hvar_z

v| = \ 10

Hiz 100%
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24.10. Programda Tek Adim

Tek Adim digmesi, robot manuel moddayken dugumlerin teker teker yuritlilmesini saglar. Tek Adim
digmesini, program duraklatildigi zaman kullanabilirsiniz. Tek Adim diigmesine dokundugunuz
zaman, program yuritilmeye devam eder ve programdaki bir sonraki digime ulastigi zaman
duraklatilir. Eger bir digim Kesme Noktalarini desteklemiyorsa, Tek Adim digmesine dokunarak
yaruttlen program o digumde duraklatiimaz. Program, Kesme Noktalarini destekleyen bir digime
erisene kadar yuritlilmeye devam eder.

24.11. Temel program dugumileri

24.11.1. Hareket Ettir

ahstr | SBragram | Kurulum  Harsket Ettir

Giinlik

CE ¥ Yeni, Ag.. aydet...
Q - Grafik Degiskenler

Geligmi
2 ¥ Robot Program

-~ Hareket Ettir Elcsenel Hareket | A4
3 Eksenel Hareket) Robotun gecls nolttalar! arasinda nasil hareket edecedini belirtin
. 4 ® Gegis_noktasi_1
5 = Ayarla A§§Ql§a\<\ degerler, tUm alt gecis noktalar! icin gegerlidir ve segili harelcet tlrine gbre

Kuvvet 6 = Beke degisir.
Paletleme 7 @ Popup TCP'i ayarlayin Eklemn Hizi
Konveyor 8 @ Durour [eactif TCPyi Ieutan v | 60.0| “/sn
Takibi 9 ® Yorum

10 9 m Klasér . . . .
Civatalama 11 = <bos Ozellik Eklem lvmesl

1 12 9 2 Déngtl I |Taban v| | 80,0| °/sn?

13 - <hos>

14 Y. Cagir

15 3= var_2:=2 *force() O Eklem agilarini kullan

16 9 b Eger ..

17 - <hos

18 & Skript

19 o Suic ...

20 ® zamaniayici_1 Sifirla

21 ¢ © Jstiften Al

22 ® Basl._Poz.

v
O a VES

23S xEBEZ

O Normal - ° 0 o Simulasy-:m.

Hareket Ettir komutu, temeli olusturan gecis noktalari boyunca robotun hareketini denetler. Gegis
noktalarinin bir Hareket Ettir komutu altinda olmasi gerekir. Hareket Ettir komutu, robot kolunun bu
gecis noktalarn arasinda hareket edecegi ivmeyi ve hizi tanimlar.

Hareket Tlrleri

Uc hareket tipinden birini secebilirsiniz: Hareket Ettir J, Hareket Ettir L ve Hareket Ettir P. Her
hareket tipi, asagida aciklanmistir.

* Hareket Ettir J robot kolunun eklem alaninda hesaplanan hareketleri yapar. Hareketlerini
ayni anda tamamlamak icin, eklemler kontrol edilir. Bu hareket tiirliyle, arac icin egri bir
yoriinge elde edilir. Bu hareket tiiriine uygulanan ortak parametreler, sirasiyla deg/s ve deg/s?
olarak belirtilen maksimum eklem hizi ve eklem ivmesi degerleridir. Aracin gecis noktalari
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arasinda izledigi yol dikkate alinmaksizin, robot kolunun bu gecis noktalar arasinda hizlh
hareket etmesi istenirse en iyi tercih bu hareket tartdar.

Hareket Ettir L, Alet Merkez Noktasinin (TCP) gecis noktalari arasinda dogrusal hareket
etmesini saglar. Bu da her bir eklemin, araci diz ¢izgi halindeki yériinge Gizerinde tutmak igin
daha karmasik bir hareket gergeklestirmesi anlamina gelir. Bu hareket tird icin
ayarlanabilecek ortak parametreler, istenen arag hizi ve arag ivmesi (sirasiyla, mm/s and
mmi/s? olarak belirtilirler) ve bunun yani sira bir 6zelliktir.

Hareket Ettir P, sabit hizla ve dairesel gegismelerle aleti dogrusal olarak hareket ettirir ve
yapistirma veya dagitma gibi bazi proses ¢alismalarina yéneliktir. Gegisme yarigapinin
blyuklGga varsayilan olarak tiim gecis noktalari arasinda ortak bir degerdir. Kli¢lk bir deger
yoruingeyi keskinlestirirken, yliksek deger yériingenin daha diizgin olmasini saglar. Robot
kolu gecis noktalari boyunca sabit hizla ilerlerken, bir G/C islemini ya da operatér eylemini
bekleyemez. Bunun yapilmasi robot kolunun hareketini durdurabilir ya da koruyucu bir durusa
neden olabilir.

Daire hareketi, dairesel bir hareket yapmak icin bir Hareket Ettir P'ye eklenebilir. Robot,
hareketi gecerli konumundan veya baslangi¢ noktasindan baslatir, dairesel yayda belirtilen bir
Ara Nokta ve dairesel hareketi tamamlayan bir Bitis Noktasi Gizerinden gecer.

Aletin yonuni dairesel yayla hesaplamak icin bir mod kullanilir. Mod séyle olabilir:

* Sabit: aletin ydonunl tanimlamak icin sadece baslangi¢ noktasi kullanilir

* Sinirlandinimamig: basglangi¢ noktasi, tanimlamak icin alet yéniinl tanimlamak igin Bitig
Noktasina donusur

CE a Yeni
Geligmi
2 ¥ Robot Program -~
N Sablonlar 3 ¢ «b Proses Hareket P

Degigkenler

Daire Hareketi

4 ® Gegis_roktasi_1
bR 5 Daire harelceti Ug gecis noltasiyla o
Ki t v-1v) EaellekEn olusturulur: Daire Harelketi dugimdnden

o 6 ®© Ara_Nokta_1 Bnceld gegls noktasl, Gecis Noktasi (1), Ara (9 \I
Paletleme 7 ® Bitis_Noktasi_1 MNolta (2) ve Bitis Noktasi (3). — —_
e 8 = Avarla Sabit rmoddayken: /
Takibi 9 B Bekie Bu hareketin yonelme agisi, robotun ),
baslangig noktasi tarafindan belirlenir, ,”

Civatalama 10 @ Popup dolayisiyla robot, yénelme agisin hareketin ,‘

11 O Durdur gegis ve bitis noktalarindan gecen daireye 1

q 12 ® Yorum I+ gére tutacalktr, [
13 ¢

™ Kiastr ~
14 - <hos
15 ¢ & Dongtl
16 - <hos
17 Y. Cadir

Daireye gore yonelme agi modunu segin
18 3= var_2:=2 *force() @ Sabit
19 ¢ & Eger.. QO sinrlandrrimarnis
20 - <hos
21 & Skript
22 & Svig ...

v
M _zamanlzas 1

° 0 o S“'\'\masygm.

O Normal

Paylasilan parametreler

Hareket Ettir ekraninin sag alt kdsesindeki paylasiimis parametreler, robot kolunun bir 6nceki

konumundan komut altindaki ilk gegis noktasina kadar izleyecegi yok ve buradan da sonraki her bir
gecis noktasina kadar izleyecegi yol icin uygulanir. Hareket Ettir komutunun ayarlar, ilgili Hareket
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Ettir komutu kapsamindaki son gecis noktasindan itibaren devam eden yérlinge icin gecerli degildir.

TCP secimi

Robotun gecis noktalari arasinda gittigi yol, TCP'nin kullanici tanimli bir TCP veya etkin bir TCP
kullanilarak ayarlanip ayarlanmadigina bagli olarak ayarlanir. Etkin TCP'yi Géz Ardi Et, bu
hareketin Alet Flangina gére ayarlanmasina izin verir.

TCP'yi bir Harekette Ayarlama

1. Gegis noktalariicin kullanilan TCP'yi ayarlamak icin Program Sekmesi ekranina erisin.
2. Komut altinda, sagdaki acilan kutu menlstnden Hareket Ettir tipini segin.

3. Hareket Ettir altinda, TCP'yi ayarla acilan kutu menlsinden bir segenek segin.

4

. Etkin TCP'yi kullan segenegini secin veya bir kullanici tanimh TCP segin.
Ayrica Etkin TCP'yi G6z Ardi Et secenegini de secebilirsiniz.

Ozellik segimi

Sekil, bu gegis noktalan belirtilirken temsil edilmesi gereken gegis noktalarinin alanini Hareket Ettir
komutunda verir (bakin kisim 25.17. Ozellikler on page240). Yani, bir gecis noktasi ayarlanirken,
program, secili 6zelligin 6zellik uzayindaki arag koordinatlarini hatirlayacaktir. Ayrintil olarak
aciklanmasi gereken birka¢ durum vardir:

Secilen 6zelligin goreli gecis noktalar Gzerinde higbir etkisi yoktur. Goreli hareket her zaman Taban
yonine goére gerceklestirilir.

Robot kolu bir degisken gecis noktasina hareket ettiginde, Alet Merkez Noktasi (TCP) secili 6zellik
uzayinda degiskenin koordinatlari olarak hesaplanir. Bu nedenle, degisken bir gecis noktasi igin
robot kolu hareketi, baska bir 6zellik secildiginde degisir.

ilgili degiskenine bir poz atayarak, program galisirken bir seklin konumunu degistirebilirsiniz.

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time
Bir hareketin hiz profili. Egri, lic kesime ayrilir: ivme, seyir ve yavaslama. Seyir asamasinin
seviyesi, hareketin hiz ayariyla belirlenirken, hizlanma ve yavaglama asamalarinin dikligi,
hizlanma parametresiyle belirlenir.

Eklem agilarini kullan

Robotun eklem acilarini kullanarak gecis noktalarini tanimlamak igin Hareket Ettir J segenegini
kullandiginizda, 3B pozuna bir alternatif olarak, Eklem agilarini kullan onay kutusunu da
isaretleyebilirsiniz. Eklem agcilarnni kullan etkinse, TCP ve sekil se¢enekleri kullanilamaz. Program,
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robotlarin arasinda hareket ettirildiginde, Eklem agilarini kullan kullanilarak tanimlanan gegis
noktalari ayarlanmaz.

24.11.2. Sabit Gecis Noktasi

- - - veni Ag Kaydzt
Calstir Har G GUnlik
) Gelismis 2 ~
¥ Robot Program Gegis noktasi Sabit pozisyon -
N/ Sablonlar 3 ¢ « Proses Hareket P
Arama 4 © Gegls noktasi 1 Gegis_noktasi_1
5 ¢ ¥ Daire Hareketi
Kuvvet 6 ® Ara_Nokta_l
Paletleme 7 @ Bitis_Noktasi_1 N
Konveyor 8 Ayarla
Takibi B Bekle | Pozu dizenleyin |
Civatalama 10 @ Popup
11 © Durdur
q 12 ® Yorum I Buraya Harek...
13 9 m Klasor
14 - <bos>
15 ¢ & Dongd @ Paylasian gegis varicapini kullan (@) Paylagian paramstreleri kullan
16 = <bos= O Yarigapla gecig O Ug Ekipman Hizi
17  Ya Gagir " i ‘
Ug Ekipman lvmesi
18 a= var_2:=2 *force()
19 ¢ b Eger.. O
20 =| <bos
21 & Skript
22 = SV ...

T~ e — _V Kadar Ekle
L R AoNea- o Nl =

Normal ° 0 o SH‘\'\UldSy‘EW’\.
z 100%

Robotun izledigi yol Gizerindeki bir noktadir. Gegis noktalari, robot programinin en merkezi bileseni
olup, robot koluna nerede bulunmasi gerektigini bildirir. Sabit pozisyon gegis noktasi, robot kolunun
fiziksel olarak ilgili pozisyona getiriimesiyle ayarlanir.

Gegis Noktalarini Ayarlama

Ayarlama, robota bir uygulama icin bir sekle referansla TCP'yi nasil konumlandirmasi gerektigini
goOstermek icin kullanilan terimdir. Robota bir gegis noktasini ayarlamak icin, asagidaki talimatlari
izleyin:

1. Program Sekmesinde, bir Hareket Digiimii ekleyin.

2. TCP'yi ayarlamak icin, Hareket Diguminde TCP'yi Ayarla acilan menusuni kullanin.
3. Birsekil segmek icin, Hareket Dugimunde Sekil agilan menilsind kullanin.
4

Robotu istediginiz bir yapilandirmaya konumlandirmak igin, Ge¢is Noktasi Digiminde Modu
Ayarla veya itme secenegini kullanin.

Gegis Noktalarini Kullanma

Bir gecis noktasini kullanmak, mevcut durumdaki sekille TCP arasinda ayarlanan iliskiyi uygulamak
anlamina gelir. O sirada segili olan sekle uygulanmis olan, sekille TCP arasindaki iligki, istediginiz
TCP konumunu saglar. Sonra robot, o sirada etkin olan TCP'nin o TCP konumuna ulasmasini
saglamak icin nereye konumlanmasi gerektigini bulur. Bir gecis noktasini kullanmak icin, asagidaki
talimatlar izleyin:
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1. Bir Hareket Dugumiinde mevcut bir gecis noktasini kullanin veya gecis noktasini farkh bir
Hareket DUgimine
ekleyin(6rnegin kopyala-yapistir ile veya gegis noktasindaki “Baglanti” digmesini kullanin).

2. lIstediginiz TCP'yi ayarlayin.
3. lIstediginiz sekli ayarlayin.

Gegis noktasini ayarlama

Gegcis noktasi adlari

Gegis noktalarina otomatik olarak benzersiz bir ad verilir. Ad, kullanici tarafindan degistirilebilir.
Baglanti simgesi secildiginde, gecis noktalarina baglanti kurulur ve konum bilgileri paylasilir.
Baglantili olsa bile, 6rneg@in harman radyusu, alet/eklem hizi ve alet/eklem hizlanmasi gibi diger
gecis noktasi bilgileri bireysel gecis noktalari icin yapilandirilir.

Harmanlama

Harmanlama, robotun aralarindaki gecis noktasinda durmadan iki gezinge arasinda takilmadan
gecis yapmasini saglar.

Ornek

Bir 6rnek olarak (bakin sekil 23.2), robotun su an Gegis Noktasi 1'de ((WP_1) ) oldugu ve Gegis
Noktasi 3'teki (WP _3) bir nesneyi almasi gereken bir alip yerlestirme uygulamasini diasinan.

Nesneyle ve diger engellerle ( (0) ) garpigmayi dnlemek igin robotun, Gegis Noktasi 2'den ((Wp_2)

) gelen yonde yaklagmasi (WP_3) gerekir.

Boylece, kosullari saglayan bir yol olusturmak igin (i¢ gecis noktasi tanitilir.

s B

Wp_1

@ wp_3

(wP_1) :baglangi¢ konumu, (WP _2) :nokta lizerinden, (wP_3) :alma konumu, (0) :
engel.
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Diger ayarlan yapilandirmadiginizda robot, hareketi devam ettirmeden dnce her gegis noktasinda
durur. Bu gorevigin (WP_2) 'de durmak ideal degildir, cinkd diiz bir donis, kogullar saglamakla
birlikte daha az zaman ve enerji gerektirir. Hatta ilk gezingeden ikincisine gegis, bu konumun
yakininda gerceklestigi strece, robotun (WP_2) 'ye tam ulagsmamasi bile kabul edilebilir.

Gegis noktasi igin bir harman yapilandirilarak, (wp_2) 'de durdurma engellenebilir ve robotun bir
sonraki gezingeye diz bir gecis hesaplamasina izin verir. Harmanin birincil parametresi bir
radyustur. Robot, gecis noktasinin harman radyusundaysa, harmanlamaya ve orijinal yoldan
sapmaya baslayabilir. Bu, daha hizli ve daha diizglin hareketlere izin verir, ¢cinkl robotun
yavaslayip sonra tekrar hizlanmasi gerekmez.

Harman parametreleri

Gegis noktalarinin disinda, harman gezingesini ¢coklu parametreler de etkiler (bakin sekil 23.3):
* harman yarigapi (r )
* robotun baslangi¢ ve son hizi (sirayla p1 ve p2 konumlarinda)

* hareket saati (6rnegin bir gezinme igin belirli bir saat ayarlandiginda, bu robotun baslangi¢/son
hizini etkiler)

* harmanlamanin kaynak ve hedefi olan gezinge tipleri (Movel, Moved)

We_1 ! \

o

©,
™
)

® yp 3

(WP_2) Uzerinde harman, radyus r , baslangic harman konumu p1 'te ve son harman
konumu p2 'te. (0) bir engeldir.

Gegisme yarigapi ayarlanirsa robot kolu gezingesi gegis noktasinin etrafina gegiserek robot kolunun
ilgili noktada durmamasini saglar.

Harmanlar cakisamaz, dolayisiyla sekil 23.4'de gdsterildigi gibi, bir 6nceki veya sonraki gecis
noktasinin bir harman radyusuyla ¢akisan bir harman radyusu ayarlanamaz.
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Harman radyus ¢akismasina izin verilmez (*).

Sarth harman gezingeleri

Harman gezingesi, harman radyusunun ayarlandigi gecis noktasiyla program agacinda ondan sonra
gelen gecis noktasinin her ikisinden de etkilenir. Yani sekil 23.5'teki programda (WP _1) etrafindaki
harman, (WP_2) 'den etkilenir. Bu 6rnekte (WP _2) 'nin etrafinda harmanlama yapildiginda, bunun
sonucu daha belirgin olur.

iki olasi bitis konumu vardir ve bunlardan hangisinin harmanlama yapilacak bir sonraki gecis noktasi
oldugunu belirlemek igin robotun, digital input[1] gegerli degerini, daha harman radyusuna
girerken degerlendirmesi gerekir.

Bu ise, if...then ifadesinin (veya asagidaki gecis noktasini belirlemek i¢in gereken diger komutlarin,
yani degisken gecis noktalarinin), program sirasina bakildiginda ¢ok da kolay anlagiimayan (Wp_2)
'e gercekten de ulasmadan dnce degerlendirildigi anlamina gelir. Bir gecis noktasi bir durdurma
noktasiysa ve onu bir sonraki gegis noktasini (6rnegin G/C komutunu) belirlemek igin sarth ifadeler
izliyorsa, robot kolu gecis noktasinda durdugunda yurGtalir.

MoveL

WP I

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

if (digital input[l]) then
WP F 1

else
WP F 2
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@1l i

WP_F_2

WP _I baglangi¢ gecis noktasidir ve sartli bir ifadeye bagli olarak iki potansiyel son gegis
noktasiwp_F 1 veWP F 2 vardir. Robot kolu ikinci harmana (%) girdiginde, i £ kogul ifadesi
degerlendirilir.

Gezingeleri Harmanla

Wp_3

Eklem alani (Hareket Ettir J) ve kartezyen alan (Hareket Ettir L) hareket ve harman.
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Hareket tipine (6rnegin Hareket Ettir L, Hareket Ettir J veya Hareket Ettir P) bagl olarak farkli
harman gezingeleri olusturulur.

* Hareket Ettir P'deki Harmanlar yaparken harmanin konumu bir dairenin yayini sabit hizda
izler. YOn, iki gezinge arasindaki diizgiin bir interpolasyonla harmanlanir. Bir Hareket Ettir J'yi
veya bir Hareket Ettir L'yi bir Hareket Ettir P ile harmanlayabilirsiniz. Boyle bir durumda robot,
Hareket Ettir P'nin dairesel yay harmanini kullanir ve iki hareketin hizinin interpolasyonunu
yapar. Bir Hareket Ettir P'yi bir Hareket Ettir J veya Hareket Ettir L ile harmanlayamazsiniz.
Onun yerine Hareket Ettir P'nin son gegis noktasi, harmansiz bir durdurma noktasi kabul edilir.
iki gezinge, (ters ydnde) 180 dereceye yakin bir agidaysa bir harman gergeklestiremezsiniz,
¢unkud robotun sabit hizda izleyemeyecegi ¢cok kiguk yaricapli bir dairesel yay olusturur. Bu,
programda, gecis noktalarini daha az keskin bir a¢i olusturacak sekilde ayarlayarak
dizeltilebilecek bir calisma siresi istisnasi olusturur.

* Hareket Ettir J ile ilgili Harmanlar Hareket Ettir J harmanlari eklem alaninda diizgiin bir
egriye neden olur. Bu, Hareket Ettir J'den Hareket Ettir J'ye, Hareket Ettir J'den Hareket Ettir
L'ye ve Hareket Ettir L'den Hareket Ettir J'ye olan harmanlar igin gecerlidir. Harman,
harmansiz hareketlerden daha dlizgiin ve daha hizl bir gezinge saglar (see Figure
15.6) . Hiz profilini belirlemek icin hiz ve ivme kullanildidinda harman, harmanlama sirasinda
harman yaricapi icinde kalir. Her iki hareketin hiz profilini belirtmek icin hiz ve ivme yerine
zaman kullaniyorsaniz, harman gezingesi orijinal Hareket Ettir J'nin gezingesini izler. Her iki
hareketin zamani da sinirliysa, harmanlar kullanmak zamandan tasarruf saglamaz.

* Hareket Ettir L'deki Harmanlar Hareket Ettir L'de harman yaparken harmanin konumu bir
dairenin yayini sabit hizda izler. Y&n, iki gezinge arasindaki diizglin bir interpolasyonla
harmanlanir. Robot, (6rnegin iki gezinge arasindaki ac¢i, 180 dereceye yakinsa) ¢ok yliksek
ivmeleri 6nlemek igin, dairesel yayi izlemeden dnce gezingede yavaslayabilir.

24.11.3. Goreli Gegis Noktasi

Q - Grafik Degiskenler

2 ¥ Robot Program -~ Gegis noktasi Bagil pozisyon v
N Sablonlar 3 ¢ «b Proses Hareket P

JR— 4 @ Gegis_noktasi_1 Gegis_noktasi 1 )

5 § ¥ Daire Hareketi
Kuvvet 3 @ Ara Nokta 1 Nereden ile Nereye pozisyonlan arasindaki fark ile belirtilen Bagil Mesafe

T - Harelet

Paletleme 7 @ Bitis_Noktasi_1 Noktadan noktaya
Konveyor 8 = Avarla 0.0 mm
Takibiy g 2 Sekie Noktayi Ayarla | Noktay! Ayarla |

10 Agi
Civatalama @ Popup

11 @ Durdur Buraya Hareke... 178,9 °

412 (@ Yorum 3

13 9 = Klasor

14 - <hos

15 ¢ & Dongtl @ Paylagilan gegig yaricapini lullan @ Paylasilan parametreleri lullan

16 = <bos O Yaricapla gecis o Ug Ekipman Hizi

17 Y. Cadir :

- Ug Ekipman Ivmesi

18 = var_2:=2 *force()

19 ¢ b Eger .. O

20 - <hos

21 & Skript

22 & Svig ...

™ —araniae 1 ¥ Kadar Ekle

285 xmpmz
O Normal : ° 0 o Simwjlasy-:m.
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Konumu, robot kolunun énceki konumuna bagil olarak verilen bir gecis noktasidir ("iki santimetre
sola" gibi). Bagil konum verilen iki nokta arasindaki fark olarak tanimlanir (soldan saga).
Not: Yinelenen bagil konumlar, robot kolu ¢alisma alaninin disina ¢ikarabilir.

Buradaki mesafe, iki konumda TCP arasindaki Kartezyen mesafesidir. Agl, iki konum arasinda TCP
yonundn ne kadar degistigini belirtir. Daha dogrusu, yonelimdeki degisimi agiklayan donme
vektorinin uzunlugudur.

24.11.4. Degisken Gegis Noktasi

T

Hareket Ettir 2 Robot P ~
- ¥ Robot Program Ge‘;is noktasi Degiglen pozisyon W%

Gegis noktasi 3 9 +b Proses Hareket P

Yén 4 ® Gegis_noktas_1 Robotu degigken bir pozisyona hareket ettir
| | o - Degien ulon Dugsien> 7]

Bekle 6  ® ¥ Daire Hareket e

Ayarla 7 ®© Ara_Nokta_1
8 @ Bitis_MNoktas)_1

Popup - -
9 = Ayarla

Durdur 10 B Bekle

Yorum 11 @ Pocup

o a4 12 © Durdur 3

Klasgr 13 ® Yorum

Taslmla . 14 ¢ m Kilasor

kapasitesia... g - <bos @ Paylasian gegis varicapini kulan @) Paylasian parametreleri kullan

> Gelismis 16 ¢ & Déngu QO Yaricapla gegis O uc Exiprman Hiz:
17 = <bos i
) Sablonlar T Ug Ekipman lvmesi

18 Y. Cadir
19 == var_2:=2 *force() O
20 9 b Eger..
21 - <hos
22 5 Skript

- - v Kadar Ekle

t¥scoxmBn
O Normal m ° 0 o S\mulasy-:wm.

Konumu bir degisken tarafindan verilen bir gecis noktasi, bu durumda hesaplanan konum.
Degiskenin bir poz olmasi gerekir, 6rnegin

var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. ilk (icii, x,y,z olup, son (icli de rx,ry,rz vektorilyle verilen déndiirme
vektort olarak verilen yondir. Eksenin uzunlugu radyan cinsinden dénilecek agidir ve vektorin
kendisi de donlilecek ekseni belirler. Pozisyon her zaman, secili 6zellik ile tanimlanan bir referans
cerceveye ve koordinat sistemine iliskin olarak verilir. Sabit bir gegis noktasina bir harman radyusu
ayarlandiginda ve ondan énceki ve sonraki gecis noktalari degisken oldugu ta da harman radyusu
degisken bir gecis noktasina ayarlandiginda, o zaman harman radyusu ¢akisma icin kontrol edilmez
(bakin Harman parametreleri on page173). Program c¢alistirilirken harman radyusu bir noktayla
cakistiginda, robot bunu géz ardi eder ve bir sonrakine gecer.

Ornegin, robotu aracin z ekseni boyunca 20 mm hareket ettirmek icin:

var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Movel
Waypoint 1 (variable position):
Use variable=var 1, Feature=Tool
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24.11.5.YOn

Yoén program digumd, 6zellik eksenleri veya TCP'lere gore bir hareket belirler. Robot, hareket bir
Kadar kosulu ile durduruluncaya kadar, Yon Program Dugimu tarafindan belirlenen yol boyunca
hareket eder.

Harsket Ettir

d £+
G il Yeni Ag... aydet...

Hareket Ettir

1 X Degiskenler Kurulumu Yon
Gegig noktasi 2 ¥ Robot Program Robot, secilen ¢zellie gore bir lineer hareleti vapacaktir
Y5 3 ¢ «b Lineer Hareket L
on
4 ? ¥ [Yon. Taban X+ .
Bekle 5 3 Kadar Ozellik Yén
Ayarla @ Ortalc Ozellilc kullan @
Popup o O Yén velktoru
Durdur
Yorum
I I
Klasor
Tasima
kapasitesi a...
@ Paylasilan parametreleri lkullan
elismis
O Ug Ekipman Hizi
ablonlar
Ug Ekipman Ivmesi

Kadar Ekle

O Normal

Yon Hareketi ekleme
1. Program Agaciniza bir dogrusal hareket eklemek icin, Temel altindaki Yén segenegine
dokunun.

2. Yoén alaninda, Ozellik seceneginin altinda, dogrusal hareketi tanimlayin.

Yo6n Hareketini durdurma

1. Program Agaciniza bir durdurma kriteri tanimlamak ve eklemek icin, Yon alaninda, Kadar
Ekle digmesine dokunun.

ileri seviye kullanicilarin su islemleri gerceklestirmesine olanak saglamak amaciyla, dogrusal
hareket icin vektdr yéni tanimlamak (izere, Alet Hizi ve Alet ivmesi icin Yon Vektorii ayarlari
ekleyebilirsiniz:

* birden fazla 6zellik eksenine gbre dogrusal hareket tanimlama

* ybnl matematiksel ifade olarak isleme

Yo6n Vektorleri, bir birim vektériine ¢éziimlenen ézel bir kod ifadesi tanimlar. Ornegin, [100,0,0] ve
[1,0,0] YOn vektoérlerinin robot Gzerindeki etkisi aynidir; x ekseni boyunca istenen hizda hareket
etmesi icin Hiz Kaydiricisini kullanin. Yon vektériindeki sayilarin degerleri yalnizca birbirlerine bagil
olarak dikkate alinir.
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24.11.6. Kadar

Kadar program digimu, hareket icin bir durdurma kriteri tanimlar. Robot bir yol boyunca hareket
eder ve bir temas algilandiginda durur. Program Agacinda, Y6n Dugtmleri ve Gegis Noktasi
Dugumleri altinda Kadar Dagumleri ekleyebilirsiniz. Tek bir harekete birden fazla durdurma kriteri
ekleyebilirsiniz. Birinci Kadar kosulu kargilandiginda, hareket durur.

i Gtk veni A Kaydet.

Hareket Etti
areke Ir 1 X Degiskenler Kurulumu Kadar
Sl el 2 ¥ Robot Program Durdurma kogulunu belirle
Yén 3 9« Lineer Hareket L Robot, durdurma kosuluna ulasilana Kadar secilen ydnde harelket edecektir
4 ¢ ¥ Ybn: Taban X+

Bekle 5 3 Kadar ifade f(x)

Ayarla

Popup

Durdur Mesafe Q Q

Yorum

I b

Klasor

Tasima Uc¢ Ekipman Temasi 7

kapasitesi a...

0 Bir temasi tespit etmelk igin 100,0 mm/s hizindan duglk bir arag hizi tavsiye edilir
) Gelismis
) Sablonlar
G/C Girisi
Y\
Kadar Ekle Eylem EI<Ie<)

—
O Normal : ° 0 O SH‘\'\UldSy‘EW’\.

Kadar alaninda, asagidaki durdurma kriterlerini tanimlayabilirsiniz:

* Mesafe Bu diigiim, robot belirli bir mesafe hareket ettiginde bir Yon hareketini durdurmak igin
kullanilabilir. Robot tam olarak belirtilen mesafede duracak sekilde hiz disurdlir.

* Alet Temasi (bakin24.11.7. Alet Temasina Kadar below) Bu digum, robot aleti bir temasi
algiladiginda bir hareketi durdurmak icin kullanabilirsiniz.

* [fadeKadar Bu diigiim, hareketi 6zel bir program ifadesine gére durdurmak igin kullanilabilir.
Durdurma kosulunu belirtmek icin, G/C, degiskenler veya komut dosyasi iglevlerini
kullanabilirsiniz.

* G/C Girisi Bu digim, bir G/C Girisindeki sinyal kontrolll bir hareketi durdurmak icin
kullanabilirsiniz.

24.11.7. Alet Temasina Kadar

Alet Temasina Kadar program digimu, alete temas ettiginde robotun hareketinin durmasina izin
verir. Aletin durdurulmasi ve geri gekilmesine iliskin yavaslamayi tanimlayabilirsiniz.
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DIKKAT

Varsayilan hareket hizi temas algilamasi icin ¢ok yiksek. Yiksek bir hareket hizi,
Alet Temasi kosulu gerceklesmeden, bir Koruyucu Durdurmayi tetikler. Koruyucu
Durdurmanin tetiklenmesini 6nlemek igin, hareket hizini diisiiriin. Ornek: 100m/s.

Hareket Ettir

1 gi -
: X! Degiskenler Kurulumu Kadar - Uc Ekipman Temasi -
Gecis noktasi 2 ¥ Robot Program
Yén 3 ¢ «b Eksenel Hareket Robot, cihaz bir darbe tespit edene Kadar harelcet edecektir. Robot, belirli bir
4 ¢ @ Gegis_noktasi_1 vavaslamayla duracaldtir.
Bekle o
5 ELd] Ve Leareters (O gt LE Rk § Bir temasi tespit etmek igin 100,0 mmy/s hizindan dlsuk bir arag hizi tavsiye edilir
Gaatil Eylem ekliyse, Kadar kosuluna ulasildidinda bu eylem ylritllecelktir
Popup
Durdur
F— [ Temas noktasina hareket ettirin s Mesafe

N Termas nolktasindan mesafe

Klasor — Temas
[ owm
+,

Tasima
kapasitesi a...

) Gelismis
O Qrtalc Yavaslamay lkullan
Sablonlar .
@ Ozel Yavaslamay! kullan
2000,0 °/s?

Robot durmasi

¢ >
Kadar Ekle Eylem Ekle
IRy N = seme(CJD)

O fopmay = o 0 O S\r‘\‘\\.tlasgf--:wr'\.
Hiz 100%

NOT

Takilan aletin titresim yapmasi durumunda, Alet Temasina Kadar digimu
calismayabilir. Ornek: dahili pompa bulunan bir vakumlu makas hizli titresimlere
neden olabilir.

Alet Temasinin yiginlanan nesnelerin ylksekligini belirledigi, Yiginlama/Yigindan alma gibi
uygulamalar i¢in Alet Temasina Kadar DUgimun( kullanabilirsiniz.

URSe
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Temasa Geri Cekme

Robotun ilk temas noktasina geri dénmesi icin, Temasa Geri Gek ayarini kullanin. Robotun serbest,
ileri veya temas yoéniinde hareket etmesini saglamak icin, baska bir geri hareket ayarlayabilirsiniz.
Bu, hareket etmek i¢in serbest alana ihtiya¢ duyan bir makas olmasi durumunda veya bir sikma
eyleme gerektiginde faydali olacaktir.

Eylem

Eylem ekleme islevi, belirli bir Kadar kosulu karsilaniyorsa, bir program digimui eklenmesine
olanak saglar. Ornegin, Alet Temasina Kadar bir makas aleti sikma eylemi ekleyebilir. Hicbir Eylem
tanimlanmadiginda, programi yiriitme Program AJacindaki bir sonraki program digimiinden
devam eder.

24.11.8. Bekle

arakst Ettir

G inkik dctaldit
_ Temel Q - Grafik Degiskenler

Hareket Ettir

1 X Degiskenler Kurulumu Bekle
Gegis noktasi 2 v Robot Program Lttfen, robotun bir sonrali eylemini tetikleyecek dgeyi secin;
Yon 3 § « Fksenel Hareket |
4 ® Gegis_roktasi_1
Bekle 5 = Ayarla O Bekleme yol
Ayarla 6 B Bekle O Beke saniye
Popup O pital Giis Bekle
Durdur
Osece
Yorum
= o I» O Bekle ‘
Klasor
Tasima
kapasitesi a...
) Gelismis
) Sablonlar

IS XBRTT
O e : ° 0 o Simwlas«,-.gm.

Beklet G/C sinyalini veya ifadeyi belli bir siire boyunca bekletir. Bekleme Yok seciliyse higbir sey
yapilmaz.

Alet iletisim Arabirimi TCI etkinlestirildiginde, Beklet secim ve ifadeleri icin aletin analog girisi
kullanilamaz.
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24.11.9. Ayarla

Hareket Ettir
Gegis noktasi
Yon

Bekle

Ayarla
Popup
Durdur

Yorum

Klasor

Tasima
kapasitesi a...

[C TV

X Degiskenler Kurulumu

¥ Robot Program
9 «b Eksenel Hareket |
® Gegis_noktasi_1
- Avarla

Q - Grafik Degiskenler

Ayarla

Programin bu asamasinda robotun gerceklestirmesini istediginiz eylemi secin. Robotun
tasima kapasitesindeki dedisiklikleri de belirtebilirsiniz.

O Eylem yok
O Dijical Cllis Ayarla
O Analog Cilkis Ayarla 4,0
O Ayarla f(x)
O Telk Pals Ayarla 0,500
t O Kurulum degiskenini bir artirin:

ﬂ Tasima kapasitesini ayarlamal igin Utfen Tasima Kapasitesini Ayarla' dagimunt kul...

O TCPYi ayarlayin

'S R 11 =

O Normal

Program yazildidi sirada belli bir hareketin etkin TCP'si biliniyorsa, soldaki Yan Menusulndeki
Hareket Ettir diigmesine basarak TCP secimini kullanabilirsiniz, (bakin 24.11.1. Hareket Ettir on
page168). Adlandinimis TCP'yi yapilandirma hakkinda daha fazla bilgi i¢in (bakin 25.2. TCP
Yapilandirmasi on page221).

24.11.10. Popup

Hareket Ettir
Gegis noktasi
Yon

Bekle

Ayarla

Popup
Durdur
Yorum
Klasor

Tasima
kapasitesi a...

> s

) Sablonlar

1 X Degigkenler Kurulumu

2
3
4
5
6
7

¥ Robot Program
9 b Eksenel Hareket |
® Gegis_noktas_1
- Ayarla
X Bekle
@ Popup

Q - Grafik Degiskenler

Popup Metin -
Ekranda asadidald mesaij gésterir ve kullanicinin OK'e basmasini bekler

Popup Onizleme

Popup tlri:

@ Mesaj
(3 o Uyari

O Hata

O Normal

URSe
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Acilan pencere, program, programa agacinda Acilir pencere digumine ulastiginda ekranda beliren
bir mesajdir. Komut sekmesi altinda, bos alana dokunun ve agilir pencere mesajinin metin igerigini
olusturmak icin ekran klavyesini kullanin. Mesajlar, maksimum 255 karakterle sinirlidir.

Acilir pencere mesajinizda bir metin yerine bir degiskenin gdsterilmesini tercih ederseniz, Metin
acllir listesini segebilirsiniz.

Acilir pencere goérinduginde programin durmasi igin Bu agilir pencerede programi yiritmeyi
durdur secenegini de segebilirsiniz.

Program ylritmesi sirasinda, acilir pencere goriindiiglinde, programi devam ettirmek icin acilir
pencere iletisim kutusunda Tamam secgenegine dokunun.

24.11.11. Durdur

Program | Kurulurm
Hareket Ettir
Gegis noktasi
Yon
Bekle
Ayarla
Popup
Durdur

Yorum

Klasor

Tasima
kapasitesi a...

> sonen

) Sablonlar

O Normal

1

2
3
4
5
6
7
8

Hareket Ettir  GIg

Q - Grafik Degiskenler

X Degiskenler Kurulumu D urd ur
¥ Robot Program
9 «b Eksenel Hareket | Programin yaritmesi bu noktada durur
® Gegis_noktas_1

- Avarla

E Bekle

@ Popup

O Durdur

Programin yuritmesi bu noktada durur.
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24.11.12. Yorum

Hareket Ettir

1 X Degiskenler Kurulumu Yorum
Gecis noktasi 2 ¥ Robot Program
Yén 3 9 b Eksenel Hareket |

4 ® Gegis_noktasi_1 LUtfen agiklama girin:
Bekle 5 - Ayarla |
Ayarla 6 B Bekle

7 P
R @ Popup

8 O Durdur
Durdur 9 ® Yorum
Yorum

I b

Klasor
Tasima
kapasitesi a...

O Normal

Programciya, programa metin satir ekleme segenegini sunar. Bu metin satirinin, program
yaratalirken hicbir etkisi olmaz.

24.11.13. Klasor

Q - Grafik Degiskenler

Klasor
Klas®r, program satirlarini kolayca bir araya toplamay sadlar.

Hareket Etti
areke " 1 X Degiskenler Kurulumu

Gegis noktasi 2 ¥ Robot Program

Yon 3 9 b Eksenel Hareket |

4 ® Gegis_roktasi_1 . ) o )
Bekle 5 = Ayarla LUtfen program agacinda gdsterilecelc metni girin:
Ayarla 6 E Bekle Klasor
7 P
Popup @ Popup
8 © Durdur
Durdur 9 @ Yorum
Yorum 10 ¢ m Kiasor
n q 11 - <bos> [3
Klasor
Tasima
kapasitesi a...

O Kasér Program Agacini Gizle

43S XKBREZ

O Normal

Bir Klasér, programin belirli bélimlerini diizenlemek ve etiketlemek, program agacini temizlemek ve
programin okunmasini ve programda gezintiyi kolaylastirmak amaciyla kullanilir.

Klasérlerin, program ve yuritilmesi Gzerinde etkisi yoktur.
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24.11.14. Tasima kapasitesi ayarla
L R

igtr | Prgram | Kurubm Hareket Bt G/C Gunlik

Hareket Ettir

1 X Degiskenler Kurulumu
Gecis noktasi 2 ¥ Robot Program

Select Payload

Yén 3 = Tasima kapasitesi ayarla: Payload Payload objects are defined in installation
Bekle Toplam tasima kapasitesini ayarla
Ayarla |\/ Payload v
Popup Tasima kapasitesi
Durdur Kiitle
Yorum Agirlik Merlcezi
Al (3
Klasor CX
Tasima Cy
kapasitesi a... cz
) Gelismis
) Sablonlar 1 Toplam tagima kapasitesi kitlesini ayarlamay unutmayin

v

O bonmal - o o O Sir‘r‘w.]lasy-::wn.
o,
z 100%

Robot kolunun tagima kapasitesini ayarlamak icin Tagima Kapasitesini Ayarla komutunu kullanin.
Aletteki agirlik beklenen tasima kapasitesinden farkli oldugunda, robotun bir koruyucu durdurmasini
tetiklemesini dnlemek icin tagima kapasitesi agirhgini ayarlayabilirsiniz.

BILDIRIM
Tasima kapasitesinin dogru sekilde ayarlanmasi, optimum hareket performansi
saglar ve koruyucu durdurmalari énler.

* Tasima kapasitesini kavrayici ile nesneleri alirken ve birakirken ayarlayin.

Tasima Kapasitesini Ayarla komutunu kullanmak igin:

* Kurulumda zaten yapilandiriimis tagima kapasitelerinden birini segmek igin Tagima
Kapasitesi Se¢ altindaki acilir mentydu kullanin.

* Yada Ozel Tasima Kapasitesi secenegini secip kiitle ce CoG alanlarini doldurarak yeni bir
tasima kapasitesi yapilandirmak icin acilir mentyt kullanin.

Dugimdeki degerleri aktif tagima kapasitesi olarak ayarlamak icin Etkin Olarak Ayarla digmesini
de kullanabilirsiniz.
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UNIVERSAL ROBOTS 24. Program Sekmesi

24.12. Gelismis program dagumleri

24.12.1. Déng(i

.
Q - Grafik Degiskenler

Gelismi
1 X Degiskenler Kurulumu

Dongii

Dongii 2 ¥ Robot Program
3 ¢ b Eksenel Hareket |
AltProg -- T PG | LS
4 © Gecis_noktasi 1 éggsm, programin bu dénglide kag kez ylrttlimesi gerektidini
S 5 = Ayarla
Eger 6 E Bekle
9 @ Her zaman déngl
Skript 7 @ Pobup
rip 8 © Durdur O Doéngu X lkere:
Olay 9 ® Yorum Déngul sayist Degisken adi
Sabit Denetgi 10 ¢ ™ Kiasdr |:| Dongii_1
. q 11 =| <bos I» ; . - A
Svig 12 ¢ & Déngti O Ifade Dodiru oldugunda déngl yapin

Zamanlayici 13 - <hos> ‘

Ana konum O

O bonmal — o o O Sir‘r‘w.]lasy-::wn.

Temeli olugturan program komutlarini ddngu haline getirir. Secime bagl olarak, temeldeki program
komutlar sonsuz olarak, belirli bir tekrar sayisiyla veya verilen kosul dogru oldugu siirece déngu
haline getirilir. Belirli bir tekrar sayisiyla dongu olustururken, dongu icindeki ifadelerde
kullanilabilecek 6zel bir ddngl degiskeni (yukaridaki ekran goriintisinde 1oop 1 olarak
gecmektedir) olusturulur. DOngl degiskeni, 0'dan N -1'e kadar sayar.

Bitis kosulu olarak bir ifade kullaniimasiyla "déngu" (loop) olustururken, dénginiin her tekrardan
sonra degil de yuritme sirasinda herhangi bir zamanda kesintiye ugratilabilmesi icin, PolyScope
yazilimi s6z konusu ifadenin sirekli degerlendiriimesi segcenegini sunar.

24.12.2. EQer

If ve If...Else komutlari, sensér girislerine veya degisken degerlerine dayal olarak robotun
davranigini degistirir.
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N Gelismis 1

Dongii 2
3

4
5
6
7
8
9

AltProg
Atama
Eger
Skript
Olay
Sabit Denetgi 10
. q 11
Svig 12
Zamanlayici 15

Ana konum 14
15

EET

17

O Normal

Q - Grafik Degiskenler

Eger

X Degigkenler Kurulumu
¥ Robot Program
9 «b Eksenel Hareket | Verilen sensor girisinin veya program dedisleninin durumuna badh olarak agagidaki
® Gegis noktasi 1 satirlar yaritaiar
- Ayarla E@er‘
E Bekle
@ Popup
© Durdur
® Yorum
¢ m Kiasdr

O ifadeyi strekli denetle

- <bos> [3
9 £ Déngl
Ve Cagir
a= var_2:=2 *force()
9 b Eger ..

| Eger Baska ekleyin ” Eger Baska kaldirin |

Bir If komutunu kullanarak ifadeleri olusturan ifade Diizenleyicisindeki kosullari segin. Bir kosul,
Dogru olarak degerlendirilirse, bu If komutundaki komutlar gergeklestirilir. If ifadesi, sadece bir Else
ifadesi alabilir. Elself ifadeleri eklemek veya kaldirmak icin Elself ekle and Elself kaldir

seceneklerini kullanin.

icindeki satirlar yiiritiilirken If, Elself ve Loop komutlarinin degerlendiriimesini saglamak icin
ifadeyi Siirekli Denetle secenegini secin. If komutundaki bir ifade Yanlis olarak degerlendirilirse,
Elself veya Else komutlarina uyulur.

NOT

Bir If ifadesinin veya bir Loop ifadesinin iginde ifadeyi Siirekli Denetle segenegine
sahip gecis noktalari varsa, robot kolunu nazikge yavaslatmak igin ifadenin arkasina
bir stopj() veya stopl() ekleyebilirsiniz. Bu hem If, hem de Loop Komutlari igin
gecerlidir (bakin kisim 24.12.1. Déngu on the previous page).
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24.12.3. Alt Program

N Gelismis .
1 X Degiskenler Kurulumu Alt Program 1 Yeniden Adlandir

DX 2 ¥ Robot Program Alt program, disl<teki bir dosyayi isaret edebilir yva da bu programin

AltProg 2 iginde bulunabilir,

4
Atama

B Alt Program dosyasi
Eger

<Highir Dosya Segilmedi>

Lyt Dosya Y Ukle

Olay

Sabit Denetgi

S I (3
Zamanlayici

Ana konum

) Sablonlar
Alt Programi Kaydet Alt Programi temizle

O Alt Program Dosyasini Bu Program ile Giincel Tut
O Alt Program Adacini Gizle

O Normal

Alt Program, farkl yerlerde gereken program bdlimlerini tutabilir. Alt Program disk tzerinde ayn bir
dosya olabilir ve ayrica, Alt Programin kazara degistiriimesine karsi koruma igin gizlenebilir.

Alt rutin Gagir

Gelismi
1 X Degiskenler Kurulumu Alt rutin caglr

Dongii 2 ¥ Robot Program
AltProg 3 ¢ «b Eksenel Hareket
4 ® Gegis_noktasi_1 Program yUritmede, bu nolcada cagrilacalk alt rutini segin
(YT 5 = Ayarla
v |Figoir -
Eger 6 E Bekle
. 7 P
Skript @ Popup
8 O Durdur
Olay 9 @ Yorum
Sabit Denetgi 10 ¢ m Kilasor
. q 11 =| <bos> s
=iy 12 ¢ & Déngli
Zamanlayici 15 - <bos>
Ana konum 14 L Cagir

O Normal

Alt rutine yapilan bir ¢cagn, alt programdaki program satirlarini galistirir ve sonra siradaki satira geri
doner.
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24.12.4. Atama

Gelismi
1 X Degiskenler Kurulumu

Dongii 2 ¥ Robot Program

AltProg 3 ¢ «b Eksenel Hareket
4 ® Gegis_roktasi_1
Atama 5 = Ayaria
Eger 6 E Bekle
Skript ’ 0 Fepup
8 O Durdur
Olay 9 @ Yorum
Sabit Denetgi 10 ¢ ® Kiasor
) a 11 = <DOS>
=iy 12 ¢ & Déngli
Zamanlayici 15 - <bos>
14 Y Cagr

Ana konum

15 2= var_2:=2 *force()

O Normal

Degiskenler

Atama
Secilen degiskeniifadenin degeriyle atar.

Degisken

| Y Hvar}

2 * forcel()

Degiskenlere deger atar. Degisken degeri, ifade Diizenleyicisinde olusturulan ifadelerin sonucu
olabilir (bakin béliim 24.7. ifade Diizenleyicisi on page165).

Operatdrden bir degisken degeri de talep edebilirsiniz. Operatérden bir deger talep ederken, girigi
ortak degisken tlirlerine gére dogrulamak icin bir Operator Mesaiji da gdsterilebilir.

24.12.5. Skript

Gelismi
1 X Degiskenler Kurulumu

Dongii 2 ¥ Robot Program
3 9 b Eksenel Hareket |

AltProg

4 ® Gegls_noktasi_1
Atama 5 = Ayaria
Eger 6 B Bekie

7 P
Skript @ Popup

8 O Durdur
iy 3 —(® Yorum
Sabit Denetci 10 ¢ m Kiasor

) a4 11 = <bos>

s 12 ¢ & Dongd
Zamanlayici 1= = <bos>
Ana konum 14 L Cagr

15 2= var_2:=2 *force()

> Sablonlar 16 ¢ b Eger ..

17 = <pos>
18 8 Skript

O Normal

Degiskenler

Skript Kodu

URKontrolér tarafindan skript lkodu olaralc ylritllecek metni asadiya girebilirsiniz.

Asagidaki secenekler, Komut altindaki acilan kutu listesinde kullanilabilir:
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* Satir, ifade Diizenleyicisini kullanarak (24.7. ifade Diizenleyicisi on page165) tek bir satir
URscript kodu yazmanizi saglar

* Dosya, URscript dosyalarini yazmanizi, diizenlemenizi veya yuklemenizi saglar.

URscript yazma talimatlarini destek web sitesindeki (http://www.universal-robots.com/support)
Komut Dosyasi Kilavuzunda bulabilirsiniz.

Bir URscript dosyasinda belirtilen iglevler ve degiskenler, PolyScope'taki biitlin programda
kullanmak icin hazirdir.

24.12.6. Olay

Q - Grafik Degiskenler

1 X Degiskenler Kurulumu
— Olay
Dongu 2 ¥ Robot Program
3 - <hos= Olay ile Kesinti benzer olmalkla birlikte, claylarda, olay kodu
AltProg . Z. -
4 % Olay yUrdedlduga sirada ana programin yaridtmesi devam eder. Olay
Atama 5 = <bos> yUraelldagh sirada, yeni alaylarin higbir etkisi olmaz.
Eger Verilen sensor girisinin veya program degisl<eninin durumuna bagh
olaralc agadidaki satirlar yardtaldr.
Skript
Olay

Sabit Denetgi

Al (3
Svig
Zamanlayic

Ana konum

Normal ° 0 O S\m\.tlasy-:wn.
z 100%

Olaylar, bir giris sinyalini izlemek ve bu giris sinyali yikseldiginde bazi eylemleri gerceklestirmek
veya degisken ayarlamak igin kullanilabilir. Ornegin, bir ¢ikis sinyalinin yiikselmesi durumunda, olay
programi 200 msn bekleyebilir ve sonra sinyali yeniden diistik olarak ayarlayabilir. Bu durum,
yuksek bir giris dizeyinden ziyade artan bir kanat icin harici makine tetiklemesi oldugu durumda,
ana program kodunun ¢ok daha basit olmasini saglayabilir. Her kontrol déngtisiinde olaylar kontrol
edilir (2msn) .
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24.12.7. Sabit Denetgi

Gelismi
1 X Degiskenler Kurulumu

Dongii 2 ¥ Robot Program
AltProg 3 = <bog>

4 s} Sabit_Denetgi_1
Atama 5 = <bos>
Eger
Skript
Olay

Sabit Denetgi
I

Svig

Zamanlayici

Ana konum

Degiskenler

Sabit Denetci

Sabit Denetgi, ana program ile birlicte calisan paralel bir programdir. Bir sabit denetgi,
G/ yapabilir, sinyalleri bekleyebilir ve dediskenleri ayarlayabilir.

Robot galisirken dider makineleri lontrol etmelc icin lcullanilabilir,

& Sonsuz Déngl

O Program yaritmeyi izle

O Normal

is parcacigi robot programina paralel bir prosestir. is pargacig, harici bir makineyi robot kolundan
bagimsiz olarak denetlemek icin kullanilabilir. is parcacigi robot programiyla degiskenler ve cikis

sinyalleri aracihgiyla iletisim kurabilir.

24.12.8. Svig
IR

caiztr [N

Gelismi
1 X Degiskenler Kurulumu

Dongii 2 ¥ Robot Program
AltProg 3 ¢ «b Eksenel Hareket
4 ® Gegis_roktasi_1
i 5 = Ayarla
Eger 6 E Bekle
N 7 P
Skript @ Popup
8 O Durdur
Olay 9 @ Yorum
Sabit Denetgi 10 ¢ m Kilasor
. q 11 -
=iy 12 ¢ & Déngli
Zamanlayici 15 - <bos>
Ana konum 14 L. Cagir

15 == var_2:=2 *force()
19 ¢ b &g
17 -
18
19

: R B-Na Nl g=

O Normal

Degiskenler

Svig

Programinizin akisini lkontrol etmelk icin bir svic komutunu kullanabilirsiniz
Bunlar, karmasik Eger...Yoksa Eger lkomutlarinin yerine gecebilir ve
ifadeniz icin bir deger aralgini test edebilir

Svig

O varsayilan Durum

[=] oo

I

|Se§im Yak hd
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24. Program Sekmesi

Bir Salter Kutusu yapisi, sensor giriglerine veya degisken degerlerine dayal olarak robotun
davranisini degistirmesini saglayabilir. Temel kosulu tarif etmek ve robotun bu Switch alt
komutlarina devam etmesini istediginiz durumlari tanimlamak icin ifade Diizenleyicisini kullanin.
Kosulun, durumlardan biriyle eslestigi degerlendirildiginde, Case igindeki gizgiler yarutultr. EGer bir
Default Case belirtiimisse, o zaman cizgiler ancak eslesen baska hi¢bir durum bulunmadiginda

yarataldr.

Her Switch birden fazla Cases ve birDefault Case igerebilir. Switches herhangi bir Case
degerinin ancak bir tanimh érnegini icerebilir. Cases, ekrandaki digmeler kullanilarak eklenebilir. O
digme igin ekrandan bir Case komutu kaldinlabilir.

24.12.9. Zamanlayici

Gelismi
1 X Degiskenler Kurulumu
Dongii 2 ¥ Robot Program
AltProg 3 9 b Eksenel Hareket |
4 ® Gegis_roktasi_1
Atama 5 = Ayarla
Eger 6 E Bekle
7 P
Skript @ Popup
8 © Durdur
Olay 9 ® Yorum

Sabit Denetgi 10 ¢ ® Kiassr
" q 11 == <bos>
Svic 12 9 & Doéngd
Zamanlayici 1= - <hos
Ana konum 14 L Cagr
15 2= var_2:=2 *force()
17 - <bos
18 F Skript
19  Svic ...
20 8 zamanlayici_1

Degiskenler

Zamanlayici
Streyi olger, Olgulen stre degiskende gérinur

| / Hzaman\ay\cwil v

O Baslat
O Durdur
o Sifirla

O Normal

° 0 o Simﬂlasy-:.wr‘w.

Hiz 100%

Bir Zamanlayici, programin belli pargalarinin galismasi icin gereken zamani élger. Bir program
degiskeni, Zamanlayici baslatildigindan beri gecen zamani igerir ve Degiskenler Sekmesinde ve

Calistir sekmesinde gorulebilir.
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24.12.10. Ana konum

2 ¥ Robot Program

Dongii 3 M Ana kenum
AltProg 4 @« Proses Hareket P
5 ® Gegis_roktasi_1
G 5 © Dedisken
Eger 7 ¥ Daire Hareketi
Skript 8 (o] A‘réiNoktail
9 @ Bitis_Noktasi_1
Olay 10 = Ayarla
Sabit Denetgi| 11 B Bekie
. q 12 @ Popup
DY 13 © Durdur
Zamanlayici 14 ® Yorum
P — 15 ¢ m Kiasor
16 - <hos
17 ¢ @ Do
18 - <hos
19 e Cadi
20 3= var_2:=2 *force()

21 @ b Eder.
22 - <hos

[ Clrint

2SS xBER

O Glig kapal

Degiskenler

~ Ana konum

Kurulumda tanimlanan Baslangic Pozisyonuna getirin

Eksenel Hareket )

@ Eklem Hizi

Eklem Ivmesi

O Zamah

60| 7

°/sn?

Buraya Harek...

GUvenlilk Yaplandirmasinda Glvenli Baslangig pozisyonuna Cilis atayin

Guvenli Baslangic

Yapllandirimamig

Hiz 100%

Cikislar

Atanmamis

Baslangi¢ digumu, robotu dnceden tanimli bir Baslangic konumuna hareket ettirmek icin eklem
acilarini kullanir. Bir Glivenli Baslangi¢ konumu olarak tanimlanmissa, Baslangi¢ diigiimi Program
Agacinda Baglangi¢ (Glvenlik) olarak goruntulenir. Baslangic konumunun Glvenlikle
senkronizasyonu bozulmussa, digim tanimlanmamistir.

24.13. Sablonlar

24.13.1. Paletleme

Paletlestirme, programi paletlestirme ve paletten ¢ikarma gérevlerinin kolayca gerceklestiriimesini,
parcalarin (6rnegin tepsiler, baglantilar vs.) alinip yerlestirilmesini, robotun farkli modellerde ¢oklu
katmanlarda farkh 6geler icin tekrarlanabilir eylemler gerceklestirmesini saglayan bir sablondur.
Farkh modeller olusturabilir ve bunlari belirli katmanlara uygulayabilirsiniz. Her katmanin arasina bir
ayirici da yerlestirebilirsiniz (bakin Paletlestirme Sirasindaki Katmanlar Arasina Ayirici Ekleme on
page197). Ayrica, paletinizin yerlesimini kolayca ayarlamak icin Palet Ozelliklerindeki Sekiller
dgesini de kullanabilirsiniz. Sekiller hakkinda bilgi edinmek icin bakin 25.17. Ozellikler on page240.
Paletlestirme sablonunu kullanmak icin asagidaki Bir Paletlestirme Programi Olusturma kismini

izleyin.
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Bir Paletlestirme Programi Olusturma

<t Ettir Giinlik

> Q - Grafik Degiskenler

) Gelismis

1 X Degiskenler Kurulumu

Paletleme
N Sablonlar 2 ¥ Robot Program
Arama 3 ¢ 8 Paler 1 B Paletlerne, robotun belirli alanlardan parcalart alma-birakma gibi paletleme/paletten
4 ?-|¥ Paletlerne ncesi eylem bogaltma gorevlerini gerceklestirmesini ve goklu katmanlarda farkl parcalar igin ayni
Kuvvet 5 =| <bos> eylemleri uygulamasini sadlar.
Paletleme 6 ¢ = Modeller
= =| <bos> Palet]
Konveyor 7 T @ aletieme l A
Takibi 8 = Katmaniar o Paletten bosaltma Ll
9 .
Civatalama ? 1 Her ErrrPargada T
a4 11 ¢ ¥ Paletleme sonrasi eylem [3 (et el
12 = <bos: Ad Pallet_1
Obje Yllcseldigi I:l mm }
Parca Sayaci Pallet_1_cnt

O Son parga konumunu hatirla
Eylemler

& Paletleme dncesine eylem ekleyin
[ [Paletleme sonrasina eylem eldeyin

O Normal - ° 0 o Simulasy-:m.
z 100%

1. Bir Sekil (bakin 25.17. Ozellikler on page240) mi ayarlamak, yoksa bir Tabani referans
dizlemi olarak mi kullanmak istediginize karar verin.

2. Program Sekmesinde, Sablonlar altinda, Paletlestirme secenegine dokunun.

3. Paletlestirme ekraninda, istenen eyleme gore asagidaki eylemlerden birini segin.
1. Bir palet Gizerindeki 6geleri dizenlemek icin Paletlestirme secenegini secin.
2. Bir paletteki 6geleri cikarmak icin Paletten gikarma secenegini segin.

4. Palet Ozellikleri altindan, programiniz icin Ad, Sekil (bakin Adim 1), Nesne Yiiksekligi ve Oge
Sayag adini belirtin. Robotun, durduruldugunda islemekte oldugu 6geden yeniden
baslatiimasini istiyorsaniz, Son 6§e konumunu hatirla kutusunu isaretleyin.

5. Paletlestirme ekraninda, Eylemler altindan, asagidakileri segerek, paletlestirme sirasindan
once veya sonra gerceklestirilecek baska eylemler ekleyin:

1. Paletlestirmeden Once Eylem Ekle: Bu eylemler, paletlestirme baslamadan énce
gerceklestirilir.

2. Paletlestirmeden Sonra Eylem Ekle: Bu eylemler, paletlestirme tamamlandiktan sonra
gerceklestirilir.

6. Program Agacinda, katmanlarinizin modelini belirlemek icin Modeller diigimiine dokunun.
Asagidaki model tlrlerini olusturabilirsiniz: Satir, Izgara veya Dizensiz (asagidaki sekle
bakin). Bu ekranda, katmanlar arasina bir ayirici eklemek isteyip istemediginizi segebilirsiniz
(bakin Paletlestirme Sirasindaki Katmanlar Arasina Ayirici Ekleme on page197).
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7. Robotun katmana 6zel pozisyonlarini ayarlamak icin (6rnegin, baslangi¢/bitis noktalari, izgara
kdseleri ve/veya 6ge sayisi), Program Agacinda model digimua/digimlerine dokunun.
Ayarlama talimatlari icin bakin 24.11.1. Hareket Ettir on page168. Tliim pozisyonlar, paletin alt
kisminda ayarlanmalidir. Bir modeli gogaltmak icin, cogaltmak istediginiz Model dugima
ekranindaki Modeli gogalt digmesine dokunun.

Satir Pozisyonlarn ayarlamak igin, Program Agacindaki her bir 6geyi
segin:

' r * BaslangicOgesi1
l * BitisOgesit
Ekranin alt kismindaki (")geler metin kutusunu kullanarak, siranizdaki
6de sayisini girin.
Izgara Pozisyonlar ayarlamak icin, Program Agacindaki her bir 6geyi
segin:
* KoseOgesit
ﬁ * KoseOgesi2
* KoseOgesi3
* KoéseOgesi4
Modelin boyutlarini ayarlamak igin, ilgili metin kutularina satir ve sttun
sayisini girin.
Dizensiz Pozisyonlar ayarlamak icin, Program Agacindaki her bir 6geyi
segin:
* Ogel
@ o
* Oge3
Siraya yeni bir e eklemek ve tanimlamak igin, Oge Ekle segenegine
dokunun.

8. Paletlestirme siranizin katmanlarini yapilandirmak icin, Program Agacinda, Katmanlar
digumine dokunun. Her bir katmanin modelini se¢gmek igin, Model Se¢ acilir menisini
kullanin. Programiniza baska katmanlar eklemek icin, Katman ekle digmesine dokunun.
Daha sonra yeniden siralanabileceklerinden, katmanlarin dogru siraya gore eklenmesi
gerekir.

9. Program Agacinda, Her Ogede diigiimiine dokunun. Varsayilan secenek olan (A) Her Ogede
Sihirbazini kullanmayi veya (B) Her Ogede Manuel Yapilandirmayi secin. Her bir secenek icin
talimatlar agsagida belirtilmistir.

(A) Her Ogede Sihirbazi

Her Ogede Sihirbazi, bir palette, Referans Noktasi, Yaklasma Gegis Noktasi, AletEylemiNoktasi
Gegis Noktasi ve Cikis Gegis Noktasi gibi (agsagidaki tabloda agiklanmistir), her bir 6gede
gerceklestirilen eylemin tanimlanmasina yardimci olur. Her bir 6ge icin Yaklasma ve Cikis Gegis
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Noktalari, farkl 6ge oryantasyonundan bagimsiz olarak, ayni oryantasyon ve yénde kalir.
1. Program Agacinda Her Ogede diigiimiine dokunun.
2. Her Ogede ekraninda, Sonraki secenegine dokunun.

3. Buraya Hareket Ettir digmesine dokunun. Ardindan, robotu Referans Noktasina getirmek
icin, Otomatik diigmesini basil tutun veya Manuel digmesini kullanin. Devam diigmesine
dokunun. Sonraki segenegine dokunun.

4. Yaklagsma Gegis Noktasini ayarlamak icin, Gegig Noktasini Ayarla secenegine dokunun
(bakin 24.11.1. Hareket Ettir on page168). Sonraki se¢cenegine dokunun.

5. 3. Adimi tekrarlayin.

6. Cikis Gegis Noktasini ayarlamak icin, Gegis Noktasini Ayarla segcenegine dokunun (bakin
24 .11.1. Hareket Ettir on page168). Sonraki segenegine dokunun.

7. Bitig segcenegine dokunun.

8. Artik, Program Agacindaki Alet Eylemi klasdriine uygun makas eylemi dagumleri
ekleyebilirsiniz.

AletEylemiNoktasi Gegig Noktasi Bir katmandaki her bir ge i¢in bir eylem
yuratalirken, robotun olmasini istediginiz konum ve pozisyon.
AletEylemiNoktasi Gegis Noktasi, varsayilan olarak Referans Noktasidir,
ancak Program Agacinda, AletEylemiNoktasi Gegis NoktasI digumune
[ dokunularak diizenlenebilir. Sihirbaz kullanilirken Referans Noktasi, palette
ilk tanimlanan katmandaki ilk konumdur. Referans Noktasi, robota bir
katmandaki her bir nokta icin Yaklagsma Gegis Noktasini, AletEylemiNoktasi

ToolEylemNoktasi Gegis Noktasini ve Cikis Gegis Noktasini ayarlamak icin kullanilir.

Yaklagma Gegis Noktasi: Robotun, bir katmandaki bir 6geye yaklasirken
bulunmasini istediginiz carpismasiz pozisyon ve yon.

Ny
Yaklagim
Alet Eylemi: Robot atagsmaninin her bir 6ge icin gergeklestirmesini
Vi istediginiz eylem.
Alet Eylemi
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T A Cikis Gegis Noktasi: Robotun, bir katmandaki bir 6geden uzaklasirken
o bulunmasini istediginiz pozisyon ve yon.
Cikis

(B) Manuel Yapilandirma

1. Program Adacinda, Her Ogede diigiimiine dokunun.
2. Her Ogede baslatma ekraninda, Manuel Yapilandirma secenegine dokunun.

3. Bir Model ve bir Referans Noktasi 6gesi secmek icin acilir mendleri kullanin. Referans
Noktasini ayarlamak icin, Bu Referans Noktasini Kullan diigmesine dokunun.

4. Buraya Tasl secenegine dokunarak, robotu Referans Noktasina getirin.

5. Robota Yaklagsma Gecis Noktasini ayarlamak icin, Program Agacinda, Yaklasma digiumiine
dokunun (bakin 24.11.1. Hareket Ettir on page168). Yaklasma Gegis Noktalari, farkl 6ge
oryantasyonundan bagimsiz olarak, ayni oryantasyon ve yénde kalir.

6. Program Agacinda, Her Ogede diigiimiine dokunun. 4. Adimi tekrarlayin.

7. Robota Cikis Gegis Noktasini ayarlamak igin, Program Agacinda, Cikis digimine dokunun
(bakin 24.11.1. Hareket Ettir on page168).

8. Artik, Program Agacindaki Alet Eylemi klasdriine uygun makas eylemi digumleri
ekleyebilirsiniz.

Paletlestirme Sirasindaki Katmanlar Arasina Ayirici Ekleme

Paletlestirme sirasindaki katmanlarin arasina, kagit veya Strafor gibi ayiricilar yerlestirilebilir.
Katmanlarin arasina ayirici eklemek igin, asagidaki talimatlar izleyin:

1. Program Agacinda, Modeller digimiini secin.

2. Modeller ekraninda, Ayirici secenegini secin ve Ayircl Yiksekligi metin kutusunu kullanarak
yuksekligi tanimlayin. Yikseklik tanimlanmazsa, program calismaz.
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3.

Program Agacinda, Katmanlar segenegini secin. Katmanlar ekraninda, ayiricilar yerlestirmek
istediginiz katmanlari segin (ayiricilar her bir katmanin arasina otomatik olarak yerlestirilir).

. Program Agacinda, Ayirici digimune dokunun. Ayirici Pozisyonunu ayarlamak igin, Ayiriciyl

Ayarla segenegine dokunun.

Varsayilan segenek olarak (A) Ayirici Sihirbazini kullanmayi veya (B) Ayirici Sirasini Manuel
Yapilandirmayi segin. Her bir segenek icin talimatlar asagida belirtilmistir.

Sihirbaz tamamlandiginda veya sihirbazi iptal etmeniz durumunda, Program Adacinda, Ayirici
Eylemi altinda bir sablon gorinar. Ayinci Eylemi digimu altindaki Alet Eylemi klasériine ek olarak,
asagidaki klasorlerden birini secgebilirsiniz:

* Robotu, paletlestirme ayiricilarini almak icin programlamak adina Ayiriclyi Al secenegi

* Paletten gikarma ayiricilarini birakmak icin Ayiriciyi Birak secenegi

(A) Ayirici Sihirbazi

. Program Agacinda, Ayirici Eylemi digimune dokunun.

Ayirici Eylem ekraninda, Sonraki secenegine dokunun.

Robotu Ayirici Noktasina getirmek icin, Buraya Tagi digmesine dokunun ve Otomatik
digmesini basili tutun veya Manuel diigmesini kullanin. Devam digmesine dokunun. Sonraki
secenegine dokunun.

Yaklasma Gegis Noktasini ayarlamak igin, Gegig Noktasini Ayarla secenegine dokunun
(bakin 24.11.1. Hareket Ettir on page168). Sonraki se¢cenegine dokunun.

3. Adimi tekrarlayin.

Cikis Gegis Noktasini ayarlamak igin, Gegis Noktasini Ayarla secenegine dokunun (bakin
24 .11.1. Hareket Ettir on page168). Sonraki segenegine dokunun.

Bitis secenegine dokunun.

Artik, Program Agacindaki Ayiriciyi Al, Ayiriciyl Birak ve Alet Eylemi klasériine uygun eylem
dagumleri ekleyebilirsiniz.

(B) Manuel Yapilandirma

—_—

> LD

o

. Program Agacinda, Ayirici Eylemi digimune dokunun.

Ayirici Eylem baslatma ekraninda, Manuel Yapilandirma segenegine dokunun.
Ayirici Noktasina Tasi secenegine dokunarak, robotu Ayirici Noktasina getirin.

Robota Yaklasma Gegis Noktasini ayarlamak icin, Program Agacinda, Yaklasma digimiine
dokunun (bakin 24.11.1. Hareket Ettir on page168).

Program Agacinda, Ayirici Eylemi diiglimiine dokunun. 3. Adimi tekrarlayin.

Robota Cikis Gegis Noktasini ayarlamak icin, Program Agacinda, Cikis diigiimiine dokunun
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(bakin 24.11.1. Hareket Ettir on page 168).

7. Artik, Program Agacindaki Ayiriciyi Al, Ayiriciy1 Birak ve Alet Eylemi klasériine uygun eylem
dagumleri ekleyebilirsiniz.

Paletlestirme Programini Ozellestirme Segenekleri

Paletlestirme programinizi asagidaki sekilde 6zellestirebilirsiniz:

* Bir paletlestirme programi olusturduktan sonra paletinizin ayarlanmasi veya yeniden
yerlestiriimesi gerekirse, paletlestirme sirasi Sekle gére sabit oldugundan, sadece palet
Seklini (bakin 25.17. Ozellikler on page240) yeniden ayarlamaniz yeterlidir. Bu yiizden, diger
tim program bilesenleri otomatik olarak yeni ayarlanan konuma ayarlanir.

* Hareket komutlarinin 6zelliklerini duzenleyebilirsiniz (bakin 24.11.1. Hareket Ettir on
page168).

* Hizlan ve harmanlarin yarigaplarini degistirebilirsiniz (bakin 24.11.1. Hareket Ettir on
page168).

* Her Ogede sirasina veya Ayirici Eylemi sirasina baska program diigiimleri ekleyebilirsiniz.

24.13.2. Arama

Ara fonksiyonu, bir 6geyi kavramak veya birakmak igin dogru pozisyonu belirlemek adina sensor
kullanir. Bu fonksiyon, farkh kalinlktaki 6ge yiginlari Gizerinde; 6gelerin tam konumlarinin bilinmedigi
ya da programlanmasinin ¢ok zor oldugu durumlarda ¢alismaya izin verir.

Sensor; bir basma diigmeli anahtar, basing sensori ya da kapasitif sensor olabilir.

=

| e
® Ol ®
L o ®

Ara iglemi programlamak i¢in asagidakileri tanimlayin:
* A-baslangi¢ noktasi.

* B'den C'ye - istif yonii. Bu durum, istifleme yapilirken istifin artmasi ve Yigindan Alma
yapilirken istifin daralmasi anlamina gelir.

* D-istifteki 6gelerin kalinlig.
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Ayrica, sonraki yigin konumuna ne zaman ulasilacagina iliskin kosulu ve her yigin konumunda
gerceklestirilen 6zel bir program sirasini tanimlamaniz gerekir.

Y1gin iglemiyle ilgili hareket igin hiz ve ivme degerleri de verilmelidir.

istifleme

) Gelismis

1 gi P -
> Sebien X Degiskenler Kurulumu Arama Tlplnl segln
SRR 2 ¥/ Robot Program Bir arama islemi tanimlandh

J— 3 § « Fksenel Hareket | )
4 @ Gegis_noktasi_1 fé: E@s\arég\g‘pgzwsyonu

Kuvvet 6n - Basl. Poz.
5 =| Ayaria C: YO - Hedef Poz,

Paletleme 6 B Bekie D: Parga kalinh

Konveyir 7 @ Popup Lltfen Istifleme ile Istiften alma arasinda bir segim yapin.

Takibi 8 O Durdur

Civatalama ° ®| Yorum
10 9 = Klasor

q 11 - hHoss >
12 ¢ £ Dongd
13 - <hos>
: | | I i

14 Y. Cadir ‘(€ .
15 o= var_2:=2 *force()
16 @ b Eger.. \©
17 - <bos= B DL e A
18 & Skript DL o A
19 o Suic ...

20 ® zamanlayici_1

21 e frama istifleme istiften Alma

2SS XKBBETE

O fopmay = o 0 O Simulasyon .
Hiz 100%

istifleme yapilirken robot kolu A noktasina gider ve ardindan bir sonraki yigin konumunu aramak icin
ters yonde hareket eder. Bir sonraki yigin konumu bulundugunda, robot bunu hatirlar ve 6zel diziyi
gerceklestirir.

Sonraki turlarda robot aramayi, yén boyunca 6ge kalinhgi kadar artis yapilmis olarak animsanan
pozisyondan baslatir.

Y1gin yuksekligi tanimh bir sayidan fazla oldugunda veya bir sensor sinyal verdiginde istifleme iglemi
tamamlanir.
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istiften Alma

) Gelismis

Q

1 X Degiskenler Kurulumu ~
N Sablonlar 2 ¥ Robot Program
. 3 § « Fksenel Hareket |
4 ® Gegis_roktasi_1
Kuvvet 5 - Ayarla
Paletleme 6 B Bekle
Konveyor 7 @ Popup
Takibi 8 O Durdur
Civatalama ¢ @) Yorum
S ® Kilasor
a4 11 - <hos:
12 ¢ & Dongl
13 - <hos
14 1, Cagir
15 2= var_2:=2 *force()
16 ¢ ¥ Eger.
17 - <hos>
18 5 Skript
19  Svic ..

20 ©® zamanlayici_1

21 9 © /[stiften Al
@ Rasl_Prz

;"DC’KI!]Mﬁ

O Normal

- Grafik Degigkenler

istiften Al

r ‘ istiften alma, asadidald parametrelerle tanimlanir:

A Baslangig pozisyonu

B B: Y&n - Bagl. Poz.
C: ¥6n - Hedef Poz.
I ‘c D: Parga kalinhg

Sonrali pozisyon su durumda bulunur

Parga kalinhg

0.0 mm

O Baslamadan Gnceki sira
O Bittikten sonrald sira

Paylasilan Parametreler
Ug Ekipman Hizi 250 mm/sn
Ug Ekipman ivmesi 1200 mm/sn?

| Varsayllan degerlere getir |

Yigindan ayirma yapilirken robot kolu, bir sonraki parcayi aramak izere A noktasindan hareketle
verilen yone gider. Ekrandaki kosul, bir sonraki 6geye ne zaman ulasilacagini belirler. Kosul
saglandiginda, robot pozisyonu animsar ve 6zel diziyi uygular.

Sonraki turlarda robot aramayi, yon boyunca 6ge kalinh§i kadar artis yapilmis olarak animsanan

pozisyondan basglatir.

Baglangi¢ pozisyonu

Baslangi¢ pozisyonu, yigin isleminin basgladigi yerdir. Baslangi¢ pozisyonu belirtiimezse yigin robot

kolunun gecerli pozisyonundan baslar.
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Yoén

) Gelismis

Z | ¥ HoboT Frogram ~ .
3 9 b Eksenel Hareket | Yon
N Sablonlar PR . . A . .

4 ® Gecis noktasi 1 Yon, iki gecis noktasinin TCP pozisyonu arasindaki ¢cizgiyle belirlenir

Arama 5 = Ayarla

Kuvvet 6 B Bekie O Sundan sorrad... 500,00 mm

Paletleme 7 @ Popup O Su durumda dur.
8 © Durdur

Konveyor 9 —® vorum

UeLd 10 ¢ m Kiasor

Civatalama 11 - <bos>

! 12 ¢ & Déngd \

1= - <hos:
14 1, Cagir
15 &= var_2:=2 *force()
16 ¢ b Eger..
17 =| <bos:
18 B Skript Paylasilan Parametreler
12 ] Svig ... Ug Ekipman Hizi 10,0/ mm/s
20 ® zamaniayici_1 f
21 ¢ @ Jstften Al Ug Ekipman ivmesi 1200 mmy/s?

22 ® Basl._Poz.
23 & = Yon v

| Varsayilan degerlere sifirla |

O Normal

B'den C'ye konumlariyla sunulan yon, B'nin TCP'sinden C'nin TCP'sine konum farki olarak
hesaplanir.

Yo6n, noktalarin yonelimlerini dikkate almaz.

Sonraki Yiginlama Pozisyonu ifadesi

Robot kolu yén vektdri boyunca hareket ederken, stirekli olarak bir sonraki yigin pozisyonuna
ulasilip ulasiimadigini degerlendirir. ifade True olarak degerlendirildiginde 6zel dizi yGritilir.

“Baslatma Oncesi”

istege bagl BeforeStart dizisi, islemin baslamasindan hemen énce calistirilir. Bu dizi, hazir
sinyallerini beklemek icin kullanilabilir.

“Bitis SonrasI”

istege bagh AfterEnd dizisi, islem tamamlandiginda calistinilir. Bu dizi, tasiyici hareketini baslatma
sinyalini vererek, bir sonraki yigina hazirlanmak icin kullanilabilir.

Alma/Yerlegtirme Dizisi

Alma/Yerlestirme Sirasi, her yigin konumunda gercgeklestirilen, Palet islemine benzer 6zel bir
program sirasidir.
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24.13.3. Kuvvet

NOT
a Bu fonksiyonu Konvey6r Takibi ve/veya Yol Ofseti ile ayni anda kullanmak program
cakismasina neden olabilir.

* Bu fonksiyonu Konveyoér Takibi ve/veya Yol Ofseti ile birlikte kullanmayin.

Kuvvet modu, dnceden tanimli bir eksen boyunca gercek TCP (alet merkez noktasi) konumunun
6nemli olmadigi, ancak bunun yerine s6z konusu eksen boyunca arzu edilen bir kuvvetin gerektigi
uygulamalar igin kullanighdir. Ornegin, robotun TCP'sinin egri bir ylizeye dogru yuvarlandiginda
veya bir is parcasini ittiginde veya cektiginde.

Kuvvet modu ayrica 6nceden taniml eksenlerin etrafindaki bazi torklarn da destekler. Robot kolu,
sifirdan farkl bir kuvvetin ayarlandigi bir eksende hicbir engelle karsilasmazsa, o eksen boyunca
hizlanmaya calisir. Uyulmasi icin bir eksen secilmis olmasina karsin, robot programi yine de robotu
bu eksen boyunca ilerletmeye calisir. Bununla birlikte, kuvvet kontroll robot kolunun yine de
belirtilen kuvvete yaklasmasini temin eder.

NOT

Bir If, ElseIf veya Loop i¢inde bir Gig¢ digimdi varsa ve Check Expression
Continuously seg¢enedi secildiyse, gli¢c kontrolliinden ¢ikmak igin ifadenin sonuna
birend force mode () komut dosyasi ekleyebilirsiniz.

UYARI
1. Kuvvet moduna girmeden hemen 6nce ylksek yavaslamadan kacinin.

2. Gug kontrolinun dogrulugunu azalttigindan, kuvvet modunda yiksek
hizlanmadan kacginin.

3. Kuvvet moduna girmeden dnce uygun eksenlere paralel hareketlerden
kacinin.
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Degiskenler

UGy _1IUKLas)_L

Q [emEl cen
~ .
Kuvvet

Bu lkuvvet lkomutu kapsamindaki program, kuvvet modunda caligtiriir, Kuwwvet
modunda, robot segilen eksen yéntinde belirtien kuwveti uygulamalcta serbest olacaltir,

) Gelismis o4
5 = Avarla
6 E Bekle
7
8

N Sablonlar

Arama

@ Popup
Kuvvet © Durdur )
® Yorum Ozellik
Paletleme N
10 ¢ w Kiasor Taban -
Konveyor 11 = <bos
Takibi 12 9 & Dongo
Civatalama 13 = <bos
i 14 Y. Cadir . /F Kuwwvet
15 == var_2:=2 *force() 0.0 N
16 9 b Eger. P
17 - <hos>
18 B Skript
19  SVic ..

20 ©® zamanlayici_1
21 9 © /[stiften Al

22 ® Basl._Poz.
23 & = Yon

26 @i Alma Dizisi

31 9 F Kuwet v Kuwvet modunu test etmek igin, Teach Pendant

arkasindaki Elle Yénlendir butonuyla birlikte asadidaki
test dugmesini kullanin.

O Normal

Ozellik segimi

Ozellik meniisii, robotun kuvvet modunda calisirken kullanacagi koordinat sistemini (eksenler)
secmek icin kullanilir. Menadeki 6zellikler, kurulumda tanimlanmis olan 6zelliklerdir (bakin 25.17.

Ozellikler on page240).

Kuvvet modu tiri

Asagida listelenen glic modu ttirleri secilen 6zelligin nasil yorumlanacagini belirtir.

* Basit : Kuvvet modunda yalnizca bir eksen uyumlu olur. Bu eksen boyunca kuvvet

ayarlanabilir. istenen kuvvet, secili 6zelligin yalnizca z ekseni boyunca uygulanir. Ancak, Cizgi
Ozellikleri icin kuvvet y ekseni boyuncadir.

Cergeve : Cergeve tiirt daha ileri diizey kullanimi saglar. Burada, alti serbestlik derecesinin
timinde uyum ve kuvvetler bagimsiz olarak segilebilir.

Nokta : Nokta secildiginde, gbrev gercevesinin y ekseni robot TCP'sinden secili 6zelligin
orijinine dogru ydnelir. Robot TCP ile secilen 6zelligin orijini arasindaki mesafenin en az 10
mm olmasi gerekir. Robot TCP konumu degistiginde gorev gercevesi de galisma siresi
sirasinda degisir. Gérev gercevesinin x ekseni ve z ekseni, segili 6zelligin orijinal ydnelimine
bagimidir.

Hareket Hareket, TCP hareketinin yonuyle gérev gercevesinin degisecegdi anlamina gelir.
TCP hareket yoniintin, secili 6zelligin x ve y eksenlerinin kapsadigi dliizlem lizerine
projeksiyonu gorev cercevesinin x ekseni olur. Y ekseni robot kolu hareketine dik olur ve segili
Ozelligin x-y diizleminde bulunur. Bu, TCP hareketine dik bir kuvvetin gerektigi karmasik bir
yoringe boyunca purizleri alirken (deburr) yararli olabilir.
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Robot kolu hareketsizken: Robot kolu hareketsiz olarak dururken kuvvet moduna girilirse TCP
hiz1 sifirn Gzerine ¢ikana kadar uyum eksenleri olmaz. Daha sonra halen kuvvet
modundayken robot kolu yine hareketsiz olursa gérev ¢ergevesi, TCP hizinin en son sifirin
uzerinde oldugu andaki ayni yonelime sahip olur.

Son (g tur igin gercek gorev cercevesi, robot kuvvet modunda galisirken, grafik sekmesinde ¢alisma
zamaninda gorlntilenebilir (bakin 24.5. Grafik Sekmesi on page162).

24.13.4. Kuvvet degeri secimi
* Uygun eksenler icin kuvvet veya tork degeri ayarlanabilir ve robot kolu, secilen kuvvete
ulasmak i¢in konumunu ayarlar.

* Uygun olmayan eksenler icin robot kolu, programla ayarlanan gezingeyi izler.

Dénlstumsel parametreler agisindan kuvvet Newton [N] cinsinden belirtilir ve donts parametreleri
acisindan tork Newton metre [Nm] cinsinden belirtilir.

NOT
Asagidakileri yapmaniz gerekir:

* Gegerli kuvveti ve torku okumak igin, ayri siradaki get tcp force () komut
dosyasi islevini kullanin.

* Gecerli kuvvet ve/veya tork, istenilenden diisikse, anahtar vektorini
duzeltin.

24.13.5. Hiz sinirlan

Uyumlu eksenler icin Maksimum Kartezyen hizi ayarlanabilir. Herhangi bir nesneye temas etmedigi
sirece robot, gu¢ kontroliinde bu hizda gider.

24.13.6. Kuvvet ayarlar testi

Test etiketiyle isaretli agma/kapama digmesi, El Kumandasi arkasindaki Serbest siiriis diigmesinin
davranisini normal Serbest slriis modundan kuvvet komutunu test etme moduna donustirdr.

Test diigmesi acik oldugunda ve El kumandasinin arkasindaki Serbest siriig digmesine
basildiginda, robot, program bu kuvvet komutuna ulasmis gibi davranir ve bu sayede, tam programi
fiili olarak calistirmadan énce ayarlar dogrulanabilir. Bu imkan 6zellikle, uyumlu eksenlerin ve
kuvvetlerin dogru segcildigini dogrulamak agisindan yararhdir. Bir elinizi kullanarak robot TCP'sini
tutarken, diger elinizle Serbest siiriig digmesine basin ve robot kolunun hangi yénlere hareket
edebildigine/edemedigine dikkat edin.

Bu ekrandan c¢iktiktan sonra Test diigmesi otomatik olarak kapatilir; bir baska ifadeyle El
kumandasinin arkasindaki Serbest siiriis diigmesi yine normal Serbest siiriis modu igin kullanilr.

Serbest siirlis digmesi, ancak Kuvvet komutu igin gecerli bir sekil segildiginde etkin olur.

Kullanici Kilavuzu 205 UR5e

Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tim Haklari Saklidir.

R
UNIVERSAL ROBOTS 24. Program Sekmesi

24.13.7. Konveyor Takibi

5

NOT

Bu fonksiyonu Kuvvet ve/veya Yol Ofseti ile ayni anda kullanmak program
cakismasina neden olabilir.

* Bu fonksiyonu Kuvvet ve/veya Yol Ofseti ile birlikte kullanmayin.

Konveyér Takibi, Robot Kolunun maksimum iki konveydriin hareketini izlemesine izin verir.
Konveyér Takibi, Kurulum Sekmesinde tanimlanmistir (bakin kisim 25.14. Konveyor Takibi
Ayarlari on page236).

R Be 2 H

Hareket Ettir Ginlik

Konveyor Takibi Ayarlan

el ‘Con\/eyor 1 (devre disl) - ‘

TaS“’"? ) O Konveyér takibini etikinlestir
kapasitesi

Montaj
G/C Ayarlar

Ug Ekipman
G/C

Degiskenler
Baslangi¢

Yumusak
Gegis

Baslangic

Konveyor
Takibi

Civatalama

> Guveniik

> Ozeliikler

) Endustriyel Ha...

O Duraklatilch

Tasiyicl Takibi program dugumd, Sablonlar altindaki Program Sekmesinde kullanilabilir. Tasiyici
takip edilirken bu diigiimiin altindaki tim hareketlere izin verilir, ancak bunlar, tasiyici bandin
hareketine baglidir. Konveyoér Takibinden ¢ikarken harmanlara izin verilmez, dolayisiyla bir sonraki
hareketi yapmadan 6nce robot tamamen durur.

Taslyici Takibi

1. Baslikta Program secenegine basin.

2. Program Agacina Konvey0r Takibi digumi eklemek icin Sablonlar bélimine dokunun ve
Konveydér Takibi segenegini segin. Konveydr Takip digimdndn altinda siralanan tiim
hareketler, konveyorin hareketini izler.

3. Hangi konveyorln izlenmesi gerektigini belirtmek icin, Konveydr Takibi altindaki agilan
listeden Konveyér 1 veya Konveyér 2 secenegini segin.
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NOT

a Bir If, ElseIf veya Loop iginde bir Tagiyici Takibi digimu varsa ve Check
Expression Continuously segenegisecildiyse, tasiyici takibinden ¢ikmak icin
ifadenin sonuna bir end conveyor tracking () komutdosyasi ekleyebilirsiniz.

24.13.8. Tornavida hareketi

Vidalama program dugumu, bagh bir tornavida icin bir vidalama uygulamasi eklemenin kolay bir
yolunu sunar. Tornavidayi ve robot baglantilarini yapilandirma, Kurulum Sekmesinde tanimlanmistir
(bakin 25.1. Genel on page221).

<isimsiz>*
default* D i ; E
castir [ Pragra [ areket G/ Gnlil e € e
) Gelismis .
1 X Degiskenler Kurulumu Civatalama
N Sablonlar 2 ¥ Robot Program
3 9 v Cwatalama
Arama ;
a © 3 Kadar Tornavida: Kullanici Tarimh
Kuvvet 5 @ 'Asadidald bu Isleyici cin eylemie 1 Baslatma G/C'si ve TCP, ylklemede tanimlanmalidir
Paletleme Yén
Konveyor @ Sikma
kL] O Gewvsetme
Civatalama

O Baslangic noktasini Etkinlestir

Proses

O Sunu kullanaralk viday takip et

<
2935  XBHEGTZS |+ |redaree

O Normal

Tornavida Hareketi Digumu Ekleme

1. Baslikta Program secenegine basin.
2. Sablonlar altindan Vidalama secenegine dokunun.

3. Vidayi bir sikma (igeri) yoniinde izlemek icin Sikin secenegini secin veya vidayi gevsetme
(cdisan) yonunde izlemek icin Gevset secenegini secin. Bu segim ancak robotun vidayi izleme
hareketini ve 6lcim hesaplamalarini etkiler.

4. Program Secimi alaninda, Kurulumdaki Program Segimi sinyallerine gore bir tornavida
programi segebilirsiniz.

5. Tornavida galisirken yuratilen Program Agacina bir Hareket Ettir L eklemek icin Baglatma
Noktasini Etkinlestir secenegini secin.
Gerektigi takdirde, vidalama faaliyeti baslamadan dnce Program Agacina diizeltici bir tedbir
eklemek icin Makine Hata isleyicisini Etkinlestir secenegini secin.

Vidalama eylemini asagidaki sekilde etkilemek icin islem altindaki Vidayi izle secenegini segin:
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* Kuvvet: Bir vidaya ne kadar kuvvet uygulanacagini tanimlamak icin Kuvvet'i segin. Sonra
robotun vidaya temas etmedigi slirece bu hizda devam etmesi i¢in Hiz Sinin segenegini segin.

DIKKAT

Bir vidalama programini baslatmadan énce tornavida ucunu vidanin tstline
yerlestirin. Vidaya herhangi bir gi¢ uygulamak, vidalama programinin
performansini etkileyebilir.

* Hiz: Robotun viday! takip etmesi icin sabit bir Alet Hizi ve ivme secin.

* ifade: Eger komutuna benzer sekilde (bakin24.12.2. Eger on page186), robotun vidayi izledigi
kosulu agiklamak icin ifade segenegini segin.

24.13.9. Kadar Tornavida

Vidalama program dugumi, vidalama isleminin durdurma kriterlerini tanimlayan zorunlu bir kadar
basarili Kadar diugimanui igerir.

Q - Grafik Degiskenler

) Gelismis

1 X Degiskenler Kurulumu Kadar
N Sablonlar 2 ¥ Robot Program
LR 3 9 v Cwatalama
4 ¢ I Kadar Kadar kosulunu belirtin. Robot, belirtilen Kadar kosulu sadlanana kadar islemni takip
deceldir.
Kuvvet 5 @ ‘Asadidald bu isleyici icin eylemle eaecertr
Paletleme 6 Basari
Konveyor 7 !
Takibi TAMAM
\. .

[ Tomemaest | i‘
[ Ve ]

[ zemenssm ]

L+

O Normal ° 0 O S\m\.tlasy-:wn.

Asagidaki durdurma kriterlerini tanimlayabilirsiniz:

* Basarnili: Tornavida kullanma, segtiginiz segenek kullanilarak tamamlama algilanana kadar
devam eder. Yalnizca bir basari kosulu ekleyebilirsiniz.

* Hatali: Tornavida kullanma, segtiginiz segenek(ler) kullanilarak bir hata algilanana kadar
devam eder. Birden fazla hata kosulu ekleyebilirsiniz.
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Basari

* Tamam: Tornavida kullanma, tornavidadan gelen bir TAMAM sinyali
algilanana kadar devam eder.
* Saat: Tornavida kullanma, taniml bir stireye kadar devam eder.
l * Mesafe: Tornavida kullanma, tanimli bir mesafeye kadar devam eder.

* [fade: Tornavida kullanma, 6zel bir ifade kosulu saglanana kadar devam

eder.

Tamam Degil: Tornavida kullanma, tornavidadan gelen bir TAMAM
DEGIL sinyali algilandiginda durur.

Mesafe: Tornavida kullanma, tanimli mesafe asildiginda durur.

Zaman Asimi: Tornavida kullanma, tanimli stire asildiginda durur.

24.14. URCaps

24.14.1. Uzak TCP ve Takim Yolu UPCap

Uzak TCP ve Takim Yolu UPCap, alet merkezi noktasinin robotun tabanina gére alanda sabitlendigi
Uzak Alet Merkez Noktalarn (RTCP) tanimlamanizi saglar. Uzak TCP ve Takim Yolu UPCap, ayrica
gecis noktalarinin ve dairesel hareketlerin programlanabilmesini ve lictincu kisi CAD/CAM
yazilimlarinda tanimlanip iceri aktarilan takim yolu dosyalari ile robot hareketi olusturulabilmesini
saglar.

Uzak TCP URCap i¢in robotunuzun kullanmadan dnce kaydedilmesi gerekir (bakin 18.7. Robot
Kaydi ve Lisans dosyasi on page119). RTCP, sabit bir alete gére robotun 6geleri kavramasi ve
hareket ettirmesi gereken uygulamalarda ¢alisir. Kavranan bir pargayi sabit alete gore sabit hizda
hareket ettirmek icin RTCP, RTCP_Hareket Ettir P ve RTCP_Daire Hareket Ettir komutlaryla birlikte
kullanilir.
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Y <unnamed> D i E
I 1 default = \
Hew. Open Save
Log

Run installstion | Move 110

Remote TCP & Toolpath
) Safety
Start the controller before using this URCap:

Controller Status: STOPPED

> Fieldbus

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 .

Normal bir TCP'ye (bakin 25.2. TCP Yapilandirmasi on page221) benzer sekilde bir RTCP'yi de
Kurulum Sekmesi Ayarinda tanimlayabilir ve adlandirabilirsiniz. Ayrica asagidaki eylemleri de
tamamlayabilirsiniz:

* RTCP'ler ekleme, yeniden adlandirma, degistirme ve kaldirma
* Varsayilan ve etkin RTCP'yi anlama
* RTCP konumunu ayarlama

* RTCP yo6ninu kopyalama

Bir Sekilden RTCP ayarlama
RTCP Gegis Noktalarini ve RTCP Daire Hareketlerini olustururken robotun RTCP'ye gore itilmesini
saglamak icin bir Sekil kullanarak bir RTCP'yi ayarlayin.

1. Yeni bir RTCP RTCP olusturmak icin arti simgesine dokunun. Veya meniden mevcut bir
RTCP'yi secin.

2. Bir nokta seklindeki degerleri kopyala acilan menisiine dokunun ve bir Sekil secin. RTCP
yonu degerlerinin, secilen Seklinkilerle eslesecek sekilde glincellendigini dogrulayin.
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IR
UNIVERSAL ROBOTS

General

<unnamed>
default*

B e

Remote TCP & Toolpath

) Safety
) Features
: Remote Tool Center Point |I|
Fieldbus . .
Defined with respect to the robot base frame.
e [ 7 | @rwe - WIENIN |
Remote TCP
& Toolpath Position
Set position using the wizard:

X 0.00 mm

v 0.00| mm “n oz

z 0.00 mm

Remote TCP
Orlentation
py values from a feature:

RX 0.0000  rad

RY 0.0000 rad

RZ 0.0000  rad

Simulation .

o Power off

24.14.2. Uzak TCP Hareket Tipleri

RTCP_HareketP

Normal bir Hareket Ettir P'ye benzer sekilde RTCP_Hareket Ettir P, Robot Kolunun Uzak TCP'ye
gOre hareket ettigi alet hizini ve hizlanmasini tanimlar. 25.2. TCP Yapilandirmasi on page221
bélimune goz atin.

RTCP Daire hareketi

Normal bir Daire hareketine benzer sekilde RTCP Daire hareketi de bir RTCP_Hareket Ettir P'ye
eklenerek dairesel hareketler olusturabilir. 25.2. TCP Yapilandirmasi on page221 béliimiine g6z
atin.

5

24.14.3. Uzak TCP Gegis Noktasi

Normal gegis noktalarina benzer bir sekilde RTCP Gegis Noktalari da bir aletin sabit hizi ve dairesel
harmanlari kullanarak dogrusal olarak hareket etmesini saglar. varsayilan harman yarigcapi boyutu,
tlim gecis noktalan arasinda paylasiimis bir dederdir. Daha kuiglk bir harman yarigapi boyutu yol
donisuni keskinlestirir. Daha buiyik bir harman yarigapi boyutu yolu diizlestirir. RTCP Gegis
Noktalari, Robot Kolu istediginiz bir konuma fiziksel olarak hareket ettirilerek ayarlanir.

NOT

Maksimum Daire Hareketi hiz1 belirtilen degerin altinda olabilir. Daire yaricapi r'dir,
maksimum hizlanma A'dir ve maksimum hiz, santriftj hizlanmasindan dolayi Ar'yi
asamaz.
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default*

Q - Graphics Variables

<unnamed=* D ﬁ E
+
Hew. Open Save.

> L 1 ¥ Robot Program

) Templates 2 @ v RTCP MoveP Remote TCP wayp°|nt
' URCaps 3 = RTCPWaypoint_1
B RTCPWaypoint_1

Toolpath

Move

Move

@ Use shared blend radius @ Use shared parameters

O Blend with radius O Tool speed 250 |mm

I+ 25 |mm Tool acceleration 200 |rmm/s®

~+ Waypoint
+ CircleMove k
=+ Toolpath

23S XKBRERTZ

Speed

o Power off Simulation .

RTCP Gegis Noktalarini Ayarlama

1. Program Sekmesinde, bir RTCP_Hareket Ettir P digumu ekleyin.
2. Hareket Ettir ekranini agmak icin RTCP_Hareket Ettir P digumuinde Ayarla tizerine dokunun.

3. Robotu istediginiz bir yapilandirmaya konumlandirmak igin, Hareket Ettir ekraninda Modu
Ayarla veya itme secenegini kullanin.

4. Dogrulamak icin yesil onay isaretine dokunun.

Bir RTCP Gegig Noktasini Yapilandirma

Robotun iki gezinge arasinda diizglin bir sekilde gecis yapmasini saglamak icin harmanlari kullanin.
Bir RTCP_Hareket Ettir P'den bir gecis noktasinin harman yaricapini ayarlamak icin Paylagiimis
Harman Yarigapini Kullan veya Yarigapla harmanla diigmesine dokunun.

NOT

a Fiziksel bir zaman digimi (6rneg@in Hareket Ettir, Bekle), bir RTCP_Hareket Ettir P
diguimunun alti olarak kullanilamaz. Desteklenmeyen bir digim, bir RTCP_Hareket
Ettir P digimiine bir alt olarak eklendiginde, program dogrulayamaz.

24.14 4. Uzak TCP UcEkipmanyolu

Uzak TCP ve Takim Yolu UPCap robot hareketlerini otomatik olarak olusturur ve karmasik
gezingelerin hassas bicimde izlenebilmesini kolaylastirmaktadir.
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Bir Uzak TCP Takim Yolu Yapilandirma

1. Is akigini girmek igin, Uzak TCP & Takim Yolu URCap Ana Sayfasinda Uzak TCP Takim Yolu
hareketleri secenegini segin.

2. Talimatlar sekmesindeki talimatlar izleyin.

Bir Uzak TCP Takim Yolu Hareketi, asagidaki baslica bilesenleri gerektirir:
* Takim Yolu dosyasi
* Uzak TCP
* Uzak TCP PCS

CAD/CAM Yazilimi Kullanarak bir Takim Yolunu Yapilandirma

Takim yolu, aletin yoniinU, gezingesini, hizini ya da (besleme oranini) ve gittigi yoénu tanimlar.
1. Bir parganin CAD modelini olusturun ya da iceri aktarin.

Parcaya sabitlenmis bir Parga Koordinasyon Sistemi (PCS) ayarlayin.

Parcanin 6zellikleri temelinde PCS’ye goére bir takim yolu olusturun

Beklentileri karsiladigini dogrulamak igin, bir takim yolu hareketini simule edin.

o &~ 0N

Takim yolunu .nc dosya uzantisi ile bir G koduna aktarin.

Bir G kodu Takim Yolunu PolyScope’a Aktarma

<unnamed:>* D ﬁ E
+
New Open Save.

default*
Run

Move og
Q _ Graphics Variables
) Advanced
_ 1 ¥ Robot Program
) Templates 2 @ v RTCP_MoveP Remote TCP TOOIPath
' URCaps 3 = RTCPToolpath_1
G RTCPToolpath_1 Fixed PCS A
Toolpath
Move Select Toolpath File Select PCS
Remote TCP <toolpath file= e Use active PCS hd
Move
@ Use shared blend radius O Use feed rate
O Blend with racius @ Use shared tool speed
4 I’ o Tool speed
~+ Waypoint @ Use shared tool acceleration
+ CircleMove O Tool acceleration
=+ Toolpath
1 Atoolpath file must be selected
= f—
48> XBHET=

Speed |

O Normal Simulation .
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1.

Takim yolu dosyalarini bir USB ¢ubugunun kék dizinine yiikleyin. Takim yolunu .nc dosya
uzantisina sahip olmaldir

USB ¢ubugunu El Kumandasina takin.

Baslikta kurulum secenegine dokunun, URCaps’a dokunun, Uzak TCP & Takim Yolu'nu
segin, Uzak TCP - Takim Yolu Hareketleri’ni secin ve Takim Yolu’nu Segin.

PolyScope’a aktarilacak takim yolu dosyalarini segin.

24.14.5. Uzak TCP

Takim Yolu Hareketleri icin Uzak TCP Yapilandirma

1.

o 0o~ w DN

~

CAM ortaminda ilk gecis noktasinda aletin yéninu belirleyin.

Parcayi kavrayici ile tutmak igin serbest siris kullanin.

Uzak TCP’nin konumunu segin

Pozifit degerleri almak i¢in konum sihirbazini kullanin.

Uzak TCP’ye yaklasmak icin istenen parca pozuna erisilene kadar robotu ayarlayin.

ilk gecis noktasinda aletin yéniinti fiziksel pargada aklinizda canlandirin. Pozitif Z ekseni yonii,
parcanin ylzeyine dénis olmamal.

Onceki adimda aklinizda canlandirdiginiz yéniin aynist ile bir Diizlem Sekli olusturun.

Uzak TCP yéniini, Diizlem Seklinden degerleri kopyalayarak belirleyin. istenen parca pozu,
takim yolu yuratalirken korunur.

24.14.6. Uzak TCP PCS

Uzak TCP Parca Koordinasyon Sistemi (PCS), robotun alet flangina gére sabit olarak
tanimlanmistir. Usaz TCP PCS’yi ayarlama sihirbazini etkinlestirmek icin, PolyScope ekraninda
degnege dokunun. Asagida tanimlanan ayarlama yéntemlerinden birini kullanabilirsiniz.
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default*

<unnameds* D ﬁ E (5 (5
New o G

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 Sp O —— )% Simulation .

Bir Uzak TCP PSC'yi Yapilandirma

Egder PCS parcanin ylizeyine uygulanabiliyorsa bu yéntemi kullanin.

1.
2.

Parcgayi kavrayici ile tutmak igin Serbest surts kullanin.

Referans noktalarni ayarlamak icin bir Uzak TCP secin. Yiksek hassasiyet icin, ayarlama
islemini tamamlamak amaciyla gecici olarak keskin bir Uzak TCP olusturun.

Robotu yuritin ve parganin zerindeki PCS ydninin kaynak pozitif X ve Y eksenlerine Uzak
TCP’nin dokunmasini saglayin.

Ogrenme islemini tamamlamak igin Ayarla izerine dokunun. Konum ve yén degerleri otomatik
olarak tamamlanir.

Aksi takdirde asa@idaki yéntemi kullanin.

1.
2.

Parga ylizeyinde U¢ veya dort referans noktasi segin.

Secilen referans noktalarinin PCS’sine goére X, Y, Z koordinatlarint CAD/CAM yaziliminda
kaydedin.

Parcayi kavrayici ile tutmak icin serbest surts kullanin.

Referans noktalarini ayarlamak icin bir Uzak TCP secin. Yiiksek hassasiyet icin, ayarlama
islemini tamamlamak amaciyla gecici olarak keskin bir Uzak TCP olusturun.

ilk referans noktasinin koordinatlarini girin.

Robotu yiritin ve Uzak TCP’nin parcanin izerindeki ilk referans noktasina dokunmasini
saglayin.

Diger referans noktalari icin besinci ve altinci adimlari tekrarlayin.
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Degisken bir PCS Ayarlama

Parganin yiksek tutarlilikla tutmadidi ileri seviyeli durumlar icin, Degisken PCS belirleyip, takim yolu

hareketlerini robot alet flanginin par¢ca konumuna ve ydniine uygun bir sekilde ayarlayabilirsiniz.
PCS’nin konumunu ve yonuni algilayabilecek harici bir sensére bagl bir poz degiskeni
olusturabilirsiniz.

1. PCS’nin konumunu ve yoniinu algilayabilecek harici bir sensér kurun. Sensor ¢ikisini robot
alet flansinin ¢ercevesine donustirmeniz gerekir.

2. PCS’nin pargaya gore ayarlandigini ve konum ile yénin harici sensér tarafindan
algilanabildigini dogrulayin.

3. PolyScope’ta, harici sensor ¢ikisina bagli bir poz degiskeni olusturun. Onu taniyabileceginiz
sekilde adlandinn (6rnegin degisken_rtcp_pcs_1 seklinde).

Bir RTCP Takim Yolu Digimii ekleyin.
Program sayfasinin sag ust késesindeki acilir mentden Degisken PCS secenegini segin.

PCS Segin acilan mentusiinden degisken_rtcp_pcs1 segenegini segin.

N o g &

ya da Komut dosyasi olusturun.

Asagidaki bélim, degisen PCS’nin Uzak TCP Takim Yolu’nda nasil kullanildigini anlatmaktadir.

Bir Uzak TCP Takim Yolu Diagimi Yapilandirma

2% QM pririaa PO B |

Run R g
> RENERECE 1 ¥ Robot Program

nn
nn

) Templates 2 ¢ ¥ Toolpath_MoveP Toolpath
W URCaps 3 = Toolpath 2
G Toolpath_2 Fixed PCS -
Toolpath
Move Select Toolpath File Select Plane as PCS
Remote TCP <toolpath file> A <plane feature> A
Move
o Use feed rate
@ Use shared tool speed
! I O Tool speed
=+ Toolpath @ Use shared tool acceleration

O Tool acceleration

! Atoolpath file must be selected.

23S XKBREATZ

O Normal Speed 00% Stz .

UR5e 216 Kullanici Kilavuzu

RTCP Takim Yolu Dugimiinden énce degisken_rtcp_pcs_1’i glincellestirmek igin bir Atama



24. Program Sekmesi UNIVERSAL ROBOTS

1. Program Sekmesine erigin ve URCaps se¢enegine dokunun.
2. Bir RTCP_Hareket Ettir P dugimu eklemek igin, Uzak TCP Hareketi secenegini secin.

3. Bir TCP secin ve su hareket parametrelerini ayarlayin: Alet hizi, alet ivmesi ve harman
yaricapl.

4. Bir RTCP Takim Yolu digimi eklemek igin +Takim Yolu se¢cenegine dokunun. Varsayilan
RTCP Takim Yolu digiumu gerekli degilse onu silin.

5. Agcilir menilerden bir takim yolu dosyasi ve ilgili Uzak TCP PCS’yi segin.

6. RTCP Takim Yolu digimiine farkh degerler uygulanacaksa, hareket parametrelerini
ayarlayin.

7. Tutulan parcanin Uzak TCP’ye beklendigi gibi yaklastigini dogrulamak icin ilk Noktaya
Hareket Et segenegine dokunun.

8. Yapilandirmalari dogrulamak icin, programi diistik hizda similasyon modunda test edin.

NOT

@ Takim yolu her yuratuldigunde robotun ayni hareketleri yaptigindan, Eklem
Acllarini Kullan (takim yolunu yiritmeden énce sabit bir eklem yapilandirmasina
hareket edecek sekilde ayarlanmis olarak) ile bir Hareket Ettir J ekleyerek emin
olabilirsiniz. 24.11.1. Hareket Ettir on page 168 bélimune gbéz atin

24.14.7. Duzenli TCP UgEkipmanyolu Hareketleri

Bir Uzak TCP Takim Yolu Hareketinin yapilandiriimasina benzer sekilde, normal bir TCP Takim Yolu
Hareketi sunlarn gerektirir:

* Takim Yolu dosyasi
* Dizenli TCP
* PCS olarak Dizlem Sekli

Bir Takim Yolu Dosyasini Yapilandirma ve igeri Aktarma

Bu islem, Takim Yolu yapilandirma (bakin CAD/CAM Yazihmi Kullanarak bir Takim Yolunu
Yapilandirma on page213) ve Takim Yolu igeri aktarma (bakin Bir G kodu Takim Yolunu
PolyScope’a Aktarma on page213) islemlerine benzemektedir.

Bir Normal TCP’yi Yapilandirma

* Normal bir TCP yapilandirmak igin, 25.2. TCP Yapilandirmasi on page221 bélimundeki
talimatlar izleyin.

* Aletin pozitif Z ekseninin parcanin ylizeyine dénis olmadigindan emin olun.
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Bir Diizlem Sekli PSC'yi Yapilandirma

1. Bir dizlem ekleme veya Bir dizlem ayarlama ile bir diizlem sekli olusturun. 25.17.5. Dlzlem
Sekli on page243 bolimiine géz atin.

2. Parcgayi robot tabanina goére sabitleyin.

3. Duzlem seklini olusturmada dogru TCP’nin kullanildigini dogrulayin. Yiksek hassasiyet icin,
ayarlama islemini tamamlamak amaciyla gegici olarak keskin bir Uzak TCP olusturun.

4. Robotu yirutin ve parcanin tzerindeki PCS yoninin kaynak pozitif X ve Y eksenlerine Uzak
TCP’nin dokunmasini saglayin.

5. Ayarlama islemini tamamlayin ve PCS konumunu ve yonunu onaylayin.

Bir Takim Yolu DiGgimu Yapilandirma

1. Program Sekmesine erigin ve URCaps secenegine dokunun.

2. Bir TCP segin ve su hareket parametrelerini ayarlayin: Alet hizi, alet ivmesi ve harman
yaricapl. Aleti Z ekseni etrafinda serbestge dondiir secenegini secin. Alet takim yolu
dosyasinda tanimlanan Z ekseni etrafindaki ydonunu takip etmesi gerekiyorsa se¢cmeyin.

Bir Takim Yolu digimu eklemek i¢in +Takim Yolu se¢cenegine dokunun.
Acilan mentden bir takim yolu dosyasi ve ilgili PCS’yi (Duzlem Sekli) segin.

Takim Yolu diigumuine farkh degerler uygulanacaksa, hareket parametrelerini ayarlayin.

o a0 &~ w

Aletin takim yolu (izerindeki ilk noktaya hareket edebildigini dogrulamak icin ilk Noktaya
Hareket Et secenegine dokunun.

7. Yapilandirmalarin dogru oldugunu dogrulamak icin, programi diistik hizda similasyon
modunda yurtin.
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NOT

a Takim yolu her yuratuldigunde robotun ayni hareketleri yaptigindan, Eklem
Acllarini Kullan (takim yolunu yiritmeden énce sabit bir eklem yapilandirmasina
hareket edecek sekilde ayarlanmis olarak) ile bir Hareket Ettir J ekleyerek emin
olabilirsiniz. 24.11.1. Hareket Ettir on page 168 bélimune géz atin
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25. Kurulum Sekmesi
25.1. Genel

Kurulum Sekmesi, robotun ve PolyScope'un genel performansini etkileyen ayarlar ayarlamanizi
saglar.

25.2. TCP Yapilandirmasi

Bir Alet Merkez Noktasi (TCP), robotun aleti tizerindeki bir noktadir. Her TCP bir ¢eviri ve alet ¢ikis
flansinin merkezine gore bir déndirme icerir.

Daha 6nce saklanan bir gegis noktasina dénmeye programlandiginda bir robot, TCP'yi gecis
noktasinda kaydedildigi konum ve yone hareket ettirir. TCP, dogrusal hareket icin
programlandiginda dogrusal olarak hareket eder.

v ‘*’ ( ’ <isimsiz>*
Lm ; A E default D ﬁ E
Calistr_Program | KuRlUMm | Hareket Ettir GG Gk = i~ bt
Ug Ekipman Merkez Noktasi TCP Géruntulemesi
TCP =
[ ] e M RN B
A Tasima
kapasitesi Pozisyon
Montaj X 0.0/ mm
G/C Ayarlan Y 0.0/ mm F# Olgumunu Yap
Ug Ekipman z 0.0/ mm *
G/C ,
Degiskenler [1-;_.
Eesles Y &nelme Agisi
Birimler |Rotasyon Velktdru [rad] v |
Yumusak -
Gegis
RX 0.0000
Baslangic o
= RY 0.0000 # Sleimana Yap
Konveyar 0.0000
ibi RZ .
Takibi Ug Ekipman Flangi

Civatalama

Y \J
> Gaveniik
> Ozellikler
X, Z
) Endustriyel Ha...

O Normal

25.2.1. Pozisyon

X, Y, z koordinatlari TCP pozisyonunu belirtir. Tim degerler (yon de dahil) sifir oldugunda TCP, alet
cikis flansinin merkez noktasiyla ¢akisir ve ekranda gdsterilen koordinat sistemini kabul eder.

25.2.2. YOnelme Acisi

RX, RY, RZ koordinat kutulari, TCP yonini belirtir. Yon koordinatlarini segmek icin, Hareket Ettir
Sekmesine benzer sekilde, RX, RY, RZ kutularinin Gstlindeki Birimler agilan mentsind kullanin
(bakin).
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25.2.3. TCP'leri ekleme, yeniden adlandirma, degistirme ve kaldirma

Asagidaki eylemlerle yeni bir TCP yapilandirmaya baglayabilirsiniz:

* Benzersiz isimli yeni bir TCP tanimlamak igin digmesine dokunun. Yeni TCP agilan
menide mevcut olacaktir.

* TCP'yi yeniden adlandirmak igin diigmesine dokunun.

* Segcilen TCP'yi kaldirmak igin @ ' dligmesine dokunun. Son TCP'yi kaldiramazsiniz.

Aktif TCP

Dogrusal olarak hareke ederken robot, TCP sapmasini belirlemek i¢in her zaman etkin TCP'yi
kullanir. Etkin TCP, bir Hareket Ettir komutu (bakin 24.11.1. Hareket Ettir on page 168) veya bir
Ayarla komutu kullanilarak degistirilebilir. Etkin TCP'nin hareketi Grafik Sekmesinde goérintilenir
(bakin 24.5. Grafik Sekmesi on page162).

Varsayilan TCP

Bir program caligtinimadan 6nce, Varsayilan TCP, etkin TCP olarak ayarlanmalidir.

* Bir TCP'yi varsayilan olarak ayarlamak igin, istediginiz TCP'yi se¢in ve Varsayilan olarak
ayarla dugmesine dokunun.

Kullanilabilir agilan menideki yesil simge, varsayilan yapilandinimis TCP'yi gOsterir.

25.2.4. TCP konumunu ayarlama

<isimsiz>* D E E
o Ac Kaydet

default

Cahstir K G/ G Linlidk
Ug Ekipman Merkez Noktasi . L
TCP Pozisyonunu Ogret

ep 7 | B’ CHIERIN

Tasima . Daha fazla nokta gereliyor

g kapasitesi

TCP'yi farkli agllardan ayni lkonuma getirin.
Montaj

G/C Ayarlan 7 Noktay! ayaria 1

Ug Ekipman
G/C

Degiskenler
Baslangic

Yumusak
Gegis

Baslangig

Konveyor
Takibi

Civatalama

> Gaveniik (V]

> Ozellikler

Normal ° 0 O SH‘\'\UldSy‘EW’\.
z 100%

) Endustriyel Ha...

TCP konumu koordinatlari, asagidaki sekilde otomatik olarak hesaplanabilir:
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1. Olgiim segenegine dokunun.
2. Robotun galisma alani iginde sabit bir nokta segin.

3. TCP'yi en az (g farkli agidan hareket ettirmek ve aletin ¢ikis flansinin ilgili konumlarini
kaydetmek icin, ekranin sag tarafindaki konum oklarini kullanin.

4. Dogrulanan koordinatlan uygun TCP'ye uygulamak icin, Ayarla digmesini kullanin.
Hesaplamanin diizgiin ¢alismasi icin konumlarin yeterince farkli olmasi gerekir. Bunlar
yeterince farkl degilse, digmelerin tGstlindeki durum LED'i kirmiziya déner.

TCP'yi belirlemek icin ¢ konumun yeterli olmasina ragmen, hesaplamanin dogru oldugunu
dogrulamak icin dérdiinci bir konum kullanilabilir. Kaydedilen her noktanin, hesaplanan TCP'ye
gore kalitesi, ilgili dugmedeki yesil, sar veya kirmizi bir LED kullanilarak belirtilir.

25.2.5. TCP oryantasyonunu ayarlama

R B= s 2

Hareket Ettir Ginlik

Sttt Veni As. Kaydst.
Ug Ekipman Merkez Noktasi N L
TCP Ydnelme Acisini Odret

TCP —
A B || o el cacmed]
Tasima . Higbir &zellik segilmedi

= kapasitesi

Bir 6zelli</eksen takimi segin ve ug ekipmani, segilen dzelligin Z elkseni
Montaj yonlyle ayni olacak sekilde bir nokta avarlayin

/¢ Ayarlan 7

Ug Ekipman
G/C Nokta ayarla

Degiskenler
Baslangic

Yumusak
Gegis

Baslangic

Konveyor
Takibi

[ ]

Civatalama

> Gaveniik
> Ozellikler

) Endustriyel Ha...

O Normal

1. Olgiim secenegine dokunun.

2. Agllan listeden bir 6zellik segin. Yeni sekilleri tanimlama hakkinda daha ayrintil bilgiler igin
(bakin 25.17. Ozellikler on page240)

3. Noktayi ayarla digmesine dokunun ve Alet oklarini hareket ettir segenegini kullanarak, alet
yonuyle ilgili TCP'nin, secilen sekillerin koordinat sistemiyle kesistigi bir yere gidin.

4. Hesaplanan TCP ydnini dogrulayin ve Ayarla digmesine dokunarak onu secilen TCP'ye
ayarlayin.
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25.3. Tasima kapasitesi

Robotun optimal olarak ¢alismasi icin Tasima Kapasitesini, CoG'yi ve eylemsizligi ayarlamaniz
gerekir.

Birden fazla Tasima Kapasitesi tanimlayabilir ve bunlar arasinda gegis yapabilirsiniz. Bu dzellikle
Tut ve Yerlestir uygulamalarinda, 6érnedin robotun bir nesneyi tutup biraktigi durumlarda, faydaldir.

<isimsiz= EE uﬁ E

default* Kaydet. ggds

Ui | Hareket Ettir GIC Siinkik
Tasima kapasitesi Tagima Kapasitesi Goruntulemesi

TCP oo

! o
, Tasima

* kapasitesi Tasima kapasitesi v

Montaj Kitle 0,000 kg

G/C Ayarlan Adirlik Merkezi

Ug Ekipman [0 0,00 mm | & Olgimuni Yap
G

/e cy 0,00 mm
Degiskenler

CZ 0,00 mm

Baslangig
Yun?“ak 1 Toplam tasima kapasitesi kitlesini ayarlamay unutmayin EI
Gecis
Baslangi¢ Eylemsizlik (kg m?)
Konveyor O Ozel Eylemsiz Matrisi kullan
Takibi

Ug Ekipman Flansi
Civatalama

Y Y
> Guveniik
> Ozellikler
X Z
) Endustriyel Ha...

CoG'de orijin ile verilen eylemsizlik ve takim flang eksenleriile
hizalanan eksenler.

O Normal

25.3.1. Tasima Kapasitelerini Ekleme, Yeniden Adlandirma,
Degistirme ve Kaldirma

Asagidaki eylemlerle yeni bir Tagima Kapasitesi yapilandirmaya baslayabilirsiniz:

* Benzersiz isimli yeni bir Tasima Kapasitesi tanimlamak igin diigmesine dokunun. Yeni
tasima kapasitesi a¢ilan menlide mevcut olacaktir.

+ Tasima Kapasitesini yeniden adlandirmak igin digmesine dokunun.

* Secilen Tasima Kapasitesini kaldirmak i¢cin @ ' diigmesine dokunun. Son Tasima
Kapasitesini kaldiramazsiniz.

Aktif Tagima Kapasitesi

Acilan meniideki onay isareti hangi tagima kapasitesinin aktif oldugunu gosterir &~ payosd ~ . Etkin
Tasima Kapasitesi,  ~ s=trvew [ kullanilarak degistirilebilir.

Varsayilan Tagima Kapasitesi

Varsayilan Tagima Kapasitesi, program baslamadan 6nce aktif Tasima Kapasitesi olarak ayarlanir.
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* Bir Tasima Kapasitesini varsayilan olarak ayarlamak icin, istediginiz Tasima Kapasitesini
secin ve Varsayilan olarak ayarla digmesine dokunun.

Acilan meniideki yesil simge, varsayilan yapilandinimig Tagima Kapasitesini [ pavia ~ | gsterir.

25.3.2. Agirlik Merkezini Ayarlama

Agirlik merkezini ayarlamak igin CX, CY ve CZ alanlarina dokunun. Ayarlar, secilen Tasima
Kapasitesi i¢in gecerlidir.

25.3.3. Tasima Kapasitesi Tahmini

Bu sekil, robotun dogru Tasima Kapasitesinin ve Agirlik Merkezinin (Center of Gravity, CoG)
ayarlanmasina yardimci olmasini saglar.

Tagima Kapasitesi Tahmin Sihirbazini Kullanma

1. Kurulum Sekmesinde, Genel altinda, Tagima Kapasitesi'ni secin.
2. Tasima Kapasitesi ekraninda, Olglim segenegine dokunun.

3. Tasima Kapasitesi Tahmin Sihirbazinda ileri tusuna dokunun.

4

. Dért konumu ayarlamak icin Tasima Kapasitesi Sihirbazindaki adimlari izleyin.
Dort konumu ayarlamak igin, robot kolunun doért farkl konuma hareket ettirilmesi gerekir.
Tasima kapasitesi yiku her pozisyonda ol¢uliir.

5. Tum élgimler tamamlandiktan sonra, sonucu dogrulayabilir ve Bitig digmesine
dokunabilirsiniz.

NOT
a En iyi Tagima Kapasitesi Tahmini sonuglarini almak igin bu talimatlara uyun:
* TCP konumlarinin da birbirinden olabildigince farkh oldugundan emin olun
* Olciimleri kisa bir zaman araliginda gerceklestirin

* Tahminden dnce ve tahmin sirasinda aleti ve/veya bagl tagima kapasitesini
cekmekten kaginin

* Robotun montaj ve acgisinin kurulumda dogru tanimlanmasi gerekir

25.3.4. Eylemsizlik

Eylemsizlik Degerlerini Ayarlama

Eylemsizlik degerlerini ayarlamak igin Ozel Eylemsizlik Matrisi segenegini segebilirsiniz.

Su alanlara dokunun: IXX, IYY, 177, IXY, IXZ ve IYZ ve segilen Tagima Kapasitesi igin
eylemsizligi ayarlayin.
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Eylemsizlik, orijin tasima kapasitesinin Yercekimi Merkezinde (Center of Gravity, CoG) ve eksenler
alet flansi eksenleriyle hizali olarak bir koordinat sisteminde belirtilir.

Varsayilan eylemsizlik, kullanicinin tanimladig kiitleye ve 1g/cm3 kiitle yogunluguna gére bir kiirenin
eylemsizligi olarak hesaplanir

25.4. Montaj

Robot Montaji ve Acisi

TCP T’

A Tasima

* kapasitesi (\.ﬂ
Montaj ?
G/C Ayarlan —_—
Ug¢ Ekipman Egillil
G/C / '
Degiskenler 45°
Baslangig '
Yumusak § 0,0°
Gegis
Baslangi¢ '
Konveyor 45
Takibi A 4

Civatalama
» Guvenlik [

> Ozeliikler

» Endustriyel Ha...

Robot Taban Montajini Donddr «45“ ” « | 0,0°| . || 45“. |
: ° 0 O Eir'mlllas;--:w'w.

O Normal

Robot kolunun montajini belirlemek, iki amaca hizmet eder:
1. Robot kolunun ekranda dogru gérinmesini saglamak.
2. Yercekiminin ydnuni denetleyiciye bildirmek.
Geligmis bir dinamik model, Robot koluna dizgiin ve hassas hareketler kazandirmanin yaninda,

Robot kolunun kendini Serbest Siiriis Modunda tutmasini da saglar. Bu nedenle, Robot kolunun
montajinin dogru yapilmasi énemlidir.
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UYARI

Robot kolunun montajinin dogru yapilamamasi, sik Koruyucu Duruglara neden
olabilir ve/veya Robot kolu, Serbest Siiriig digmesine basildiginda hareket eder.

Robot kolu diiz bir tezgaha veya yere monte edilirse, bu ekranda hicbir degisiklik yapilmasina gerek
kalmaz. Ancak Robot kolu tavana montajli, duvara montajli veya belirli bir agiyla montajli ise,
bunun digmeler kullanilarak ayarlanmasi gerekir.

Ekranin sag tarafindaki digmeler Robot kolunun montaj acisini ayarlamak igindir. Sag ust taraftaki
ug digme, tavanin (180°), duvarin (90°), yerin (0°) acisini ayarlar. Egiklik digmeleri rasgele bir agi
belirler.

Ekranin alt kismindaki digmeler, Robot kolu montajini gergcek montaja uyacak sekilde dondiirmek
icin kullanilir.

UYARI

Dogru kurulum ayarlarini kullanin. Programla birlikte kurulum dosyalarini kaydedin
ve yukleyin.

25.5. G/C Ayarlar

Calistir v urulur i
N Genel
Gorantm

TCP

[piital -
A Tasima
kapasitesi Girls Cikis
Montaj DI[D] digital_in[0] ~ Do[o] digital_out[0] ~
G/C Ayarlan DI[1] digital in[1] % DO1] digital out[1] Prog-Running
- DI[2) digital in[2] Start-Prog Do[2) digital out[2]
(L:J;chklpman DI[3] digital in[3] Stop-Prog DO[3] digital out[3]
DIl4] digital in[4] DO4] digital out[4]
Degiskenler DI[5] digital_in[5] Do[s] digital_out[s]
Baslangig DIjg] digital_in[6] DO|8] digital out[6]
DIl7] digital in[7] DO[7] digital out[7]
Yumusak
Gegis Tifo] tool in[0] Toro] tool_out[0]
N hd
Tl toolin[1] To[L] tool_out[1]
Baslangic
Konveyir Secili G/C: digital_out[1]
Takibi
Yeniden Adlandir
Civatalama
> Gaveniik
> Ozellikler
Programda Eylem
) Endustriyel Ha... - -
‘Callwken vllksel< - durduruldugunda algak v ‘

O Normal

G/C sinyallerini tanimlamak ve eylemleri G/C sekmesi kontrollyle yapilandirmak igin G/C Ayar
ekranini kullanin. G/C sinyal turleri Girig ve Gikig altinda listelenmisgtir.

Genel amagli kayitlara, 6rnegin bir alan veri yolu (6rnegin Profinet ve EtherNet/IP) Gzerinden
erisilebilir.

Alet iletisim Arabirimini (TCI) etkinlestirdiyseniz, aletin analog girisi kullanilamaz.
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25.5.1. G/C Sinyal Tipi

Giris ve Cikis kisimlarinda siralanan sinyallerin sayisini sinirlamak igin, gériintilenen igerigi sinyal
tipine gore degistirmek icin, Gériinim acilan menusinu kullanin.

25.5.2. Kullanici Tanimh Adlari Atama

Kullanilanlarin hangileri oldugunu kolayca ayirt edebilmek icin Giris ve Cikis sinyallerini
isimlendirebilirsiniz.

1. Istediginiz sinyali segin.
2. Sinyal adi yazmak i¢in metin alanina dokunun.

3. Adi varsayilan olarak sifilamak icin, Temizle digmesine dokunun.

Programda genel amaclh bir kaydin (6rnegin bir Bekle komutu veya bir E§er komutunun sarth ifadesi
icin) kullanilabilmesini saglamak igin, kayda kullanici taniml bir ad vermelisiniz.

Bekle ve Eger komutlar sirasiyla (24.11.8. Bekle on page181) ve (24.12.2. Eger on page186)
bslimlerinde aciklanmistir. Adi belirtilen genel amagli kayitlarp, ifade Diizenleyicisi ekranindaki
Girig veya Cikig segicisinde bulabilirsiniz.

25.5.3. G/C Eylemleri ve G/C Sekmesi Kontrolu

Giris ve Cikis Eylemleri
Fiziksel ve Veri Yolu dijital G/C'leri, eylemleri tetiklemek veya bir programin durumuna tepki
gostermek icin kullanabilirsiniz.

Kullanilabilir Giris Eylemleri:

Girig Eylem

Baglat Yukselen bir kenarda gecerli programi baslatir veya devam eder
(Bu islev yalnizca Uzaktan Kumandadan etkinlestirilir (bakin
30.4.5. Uzaktan Kontrol on page285)

Durdur Yukselen bir kenarda gecerli programi durdurur
Duraklat Yikselen bir kenarda gecerli programi bekletir
Elle Yénlendir Giris yuksek oldugunda, robot serbest siristedir (serbest suris

digmesine benzer sekilde).
Diger kosullar serbest siriise izin vermiyorsa, giris goz ardi
edilir.
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. UYARI
Robot, Baglatma girisi eylemi kullanilirken durdurulursa, ilgili programi yiritmeden
yavascga programin birinci gecis noktasina gider. Robot, Baslatma girisi eylemi
kullanilirken bekletilirse, ilgili programa devam etmeden yavasca bekletildigi yerden
pozisyona gider.

Kullanilabilir Cikig Eylemleri:

Eylem Cikis durumu Program durumu
Calismadiginda algak Alcak Durduruldu veya duraklatildi
Calismadiginda yiksek Yiksek Durduruldu veya duraklatildi
Calisirken ytiksektir, Algak Calisiyor
durduruldugunda dusuktur Yiksek Durduruldu veya duraklatildi
Planlanmamis durdurmada Algak Program sonlandirildi,
disuk programlanmamis
Planlanmamig durdurmada Algak Program sonlandiridi,
disuk, aksi halde Yiiksek Yiksek programlanmamis
Calisiyor, durduruldu veya duraklatildi

Surekli Pals Yuksek ve algak Calisiyor (pals durumunu korumak

arasinda gidip geliyor icin, programi bekletin veya durdurun)

NOT
a Asagidakilerden herhangi biri meydana gelirse, program sonlandirilir:
* Koruyucu durdurma
* Anza
* ihlal

* Calisma zamani hatasi

G/C Sekmesi Kontrolii

Bir cikisin G/C sekmesinden mi (programlayicilar tarafindan ya da hem operatérler hem de
programlayicilar tarafindan) yoksa robot programlari tarafindan mi kontrol edilecegini belirlemek icin
G/C Sekmesini kullanin.

Kullanici Kilavuzu 229 URb5e

Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tim Haklari Saklidir.

R
UNIVERSAL ROBOTS 25. Kurulum Sekmesi

25.6. Kurulum Degiskenleri
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kapasitesi
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Kurulum Degigkenleri béimesinde olusturulan degiskenlere kurulum degiskenleri denir ve bunlar,
normal program degiskenleri gibi kullanilir. Kurulum degdiskenleri 6zeldir, ¢iink(i bir program durup
ardindan tekrar bagladiginda ve robot kolu ve/veya Kontrol kutusu kapatilip tekrar ¢alistinidiginda
bile degerlerini korurlar.

Kurulum degiskenlerinin adlarn ve degerleri, kurulumla saklanir, béylece birden fazla programda ayni
degiskenleri kullanmak mimkan olur.

Kurulum degiskenleri ve bunlarin degerleri program ydritilirken her 10 dakikada bir, program
duraklatildiginda ve durduruldugunda otomatik olarak kaydedilir.

Kurulum degiskeni olusturmak igin

1. Yeni Olustur'a dokundugunuzda Ad alaninda yeni bir degisken adi 6nerilir.
Degisken adini dilediginiz gibi diizenleyebilirsiniz.
2. Deger alaninda yeni degisken icin bir deger belirleyin.
Once Deger belirlemeden degisken kaydedemezsiniz.
3. Acliklama alaninda yeni kurulum degiskenini tarif edebilirsiniz.
4. Favori degisken kutucugunu isaretleyerek yeni degiskeni favori olarak belirleyebilirsiniz.

5. Kurulum Degiskenleri listesine yeni degisken eklemek i¢cin Tamam'a dokunun.
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Favori degisken belirlemek, kurulum degiskeninin, Program Sekmesi ekraninda ve Calistir Sekmesi
ekranindaki Degiskenler sekmesinde yalnizca favori degiskenleri gosteri sectiginizde gdsterilen

favori degiskenler dizisinin bir parcasi olmasini saglar.

Kurulum degiskenini favori olarak atamak icin

1. Baslikta Kurulum segenegine basin.
2. Genel altinda Degiskenler'i segin.
Degiskenler Kurulum Degiskenleri altinda listelenmektedir.
3. istediginiz degiskenleri secin.
4. Favori degisken kutucugunu isaretleyin.

5. Degisken ekraniniza dénmek igin Galigtir'a dokunun.

Degiskeni diizenlemek igin
1. Kurulum Degigkenleri listesinden dilediginiz degiskeni segin.

2. Degeri, Agiklamay veya Favori degigkeni diizenleyebilirsiniz.

Bu adimda degisken adini diizenleyemezsiniz.

Duzenlenen kurulum degiskenlerine yapilan degisiklikler aninda gecerli olur.

Degisken silmek igin
1. Dilediginiz deg@iskeni segcin ve Sil'e dokunun.

2. Onay acllir penceresinde Degigkeni Sil'i segin

25.7. Baslangi¢
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Calstr . Giinki
| Kurulum kaydedimeden dnce, dedisiklikler etkili olmaz
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O Normal

Baglatma ekrani, bir varsayilan programi otomatik olarak yikleme ve baslatma ile baglatma
sirasinda Robot kolunu otomatik olarak baslatma ayarlarini igerir.

UYARI

1. Otomatik olarak yukle, otomatik olarak baslat ve otomatik olarak ¢alistir
etkinlestirildiginde robot, giris sinyaliyle secilen sinyal seviyesi eslestigi
siirece, Kontrol Kutusu baslatilir baglatiimaz programi galistinir. Ornegin bu
durumda kenarin secilen sinyal seviyesine gecisi gerekmez.

2. Sinyal seviyesi DUSUK olarak ayarlandiginda dikkatli olun. Giris sinyalleri
varsayllan olarak disuk olup, programin harici bir sinyal tarafindan
tetiklenmeden otomatik olarak ¢alismasina neden olur.

3. Otomatik start ve otomatik baslatma etkinlestirilen bir programi ¢calistirmadan
once Uzaktan Kumanda Modunda olmaniz gerekir.

25.7.1. Bir Baglatma Programini Yukleme

Kontrol Kutusu ¢alistinldiktan sonra varsayilan bir program yUklenir. Ayrica varsayilan program,
Programi Galigtir ekranina (bakin 23. Calistir Sekmesi on page153) girildigi ve higbir program
yuklenmediginde otomatik olarak ytklenir.

25.7.2. Bir Baslatma Programini Baslatma

Varsayilan program, Programi Caligtir ekraninda otomatik olarak baslatilir. Varsayilan program
yukliyse belirtilen harici giris sinyali kenar gecisi algilanirsa, program otomatik olarak baglatilir.
Baslatma sirasinda gecerli giris sinyali seviyesi tanimlanmamistir. Baslatma sirasinda sinyal
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seviyesine uygun bir gecis se¢cme, programi hemen baslatir. Ayrica Programi Galigtir ekranindan
cikildiginda veya Panoda Durdurma digmesine dokunuldugunda, Calistir digmesine tekrar
basilana kadar otomatik baslatma 6zelligi devre disi birakilir.

25.8. Uc Ekipman G/C
2 P QM

+ |t | Hareket Ettr  GIC Gunlik

TCpP Arac G/C arayUzUntn nasil kontrol edildigini se¢in. URCap araylzU kkontrol ederse, kullanict taniml seceneller gecersiz lalinir
A Tasima
it Kontrol eden: Kullaruc v
Montaj
G/C Ayarlan  Analog Girisler - iletisim Araytiz Dijital Cikis Modu
g;:cEkipman o Analog Girisler Ug Ekipman Dijital Cikis modu, takill ug ekipmana badgh
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Degiskenler analog_Inf2] N s Vol
analog_in[3] rag Gikig \oltaj __
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Y”"?“ﬁ"k @ letisim Araytzu * sadece 12V'ye yapillandirimissa ona zarar verebilir
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ekipmanla iletigim sadlar - -
Konveydr O Il Pin Glct
Takibi Baud Hizi 115200 -
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) Endustriyel Ha... TX Belkleme Karalkterleri 3,5
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25.9. G/C Arayuz Kontroll

G/C Arabirim Kontrolii, kullanici kontroltiyle URcap kontrolli arasinda gegis yapmanizi saglar.
1. Kurulum sekmesine dokunun ve Genel altinda Alet G/C diigmesine basin

2. Alet Analog Girigleri ve/veya Dijital Cikis Modu ayarlarina erismek icin, G/C Arabirim Kontroli
altindan Kullanici segenegini secin. Bir URCap secilmesi durumunda, Alet Analog Girigleri
ve/veya Dijital Cikis Modu ayarlarina erisim kaldirilir.

NOT

Bir URCap, kavrayici gibi bir u¢ elemani kontrol ediyorsa, URCap icin Aletin G/C
Arabiriminin kontroli de gerekir. Alet G/C Arabirimini kontrol etmesine izin vermek
icin, listedeki URCap'l secin.
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25.10. Arac¢ Analog Girigleri

25.10.1. Alet iletisim Arabirimi

Alet iletisim Arabirimi (TCI), robotun bagl bir aletle, robot aletinin analog girisi tizerinden iletigim
kurmasini saglar. Bu, harici kablolama ihtiyacini ortadan kaldirir.
Alet iletisim Arabirimi etkinlestirildiginde, aletin biitiin analog girisleri kullanilamaz.

25.10.2. Alet iletisim Arabirimini (TCI) Yapilandirma

1. Kurulum sekmesine dokunun ve Genel altinda Alet G/C dugmesine basin.

2. TCl ayarlanini diizenlemek igin iletisim Arabirimi secenegini secin.
TCI etkinlestirildiginde, Kurulumun G/C Ayari icin aletin analog girisi kullanilamaz ve giris
listesinde gérinmez. Aletin analog girisi ayrica Beklet segenekleri ve ifadeleri gibi programlar
icin de kullanilamaz.

3. lletisim Arabirimi altindaki acilan meniilerde gerekli degerleri secin.
Degerlerde yapilan tiim degisiklikler hemen alete génderilir. Herhangi bir kurulum degeri,
aracin kullandigindan farkliysa, bir uyari géranuir.

25.11. Dijital Cikis Modu

Alet iletisim arabirimi, iki dijital ¢ikisin bagimsiz olarak yapilandiriimasini saglar. PolyScope'ta her bir
pimin, ¢ikis modunun ayarlanmasina izin veren bir acilan menusu vardir. Asagidaki secenekleriniz
vardir:

* Batma: Bu, pimin bir NPN veya Batma yapilandirmasinda yapilandiriimasini saglar. Cikis
kapallysa, pim bir akimin zemine akmasina izin verir. Bu, tam bir daire olusturmak icin, PWR
pimiyle birlikte kullanilabilir. Donanim Kurulum Kilavuzu iginde besinci bélime bakin.

* Kaynak olusturma: Bu, pimin bir PNP veya Kaynak olusturma yapilandirmasinda
yapilandiriimasini saglar. Cikis acgiksa pim, (G/C Sekmesinde yapilandirilabilir) pozitif bir voltaj
kaynagi sunar. Bu, tam bir daire olusturmak igin, GND pimiyle birlikte kullanilabilir.

* itme / Cekme: Bu, pimin bir itme / Cekme yapilandirmasinda yapilandirimasini saglar. Cikis
aclksa pim, (G/C Sekmesinde yapilandirilabilir) pozitif bir voltaj kaynagi sunar. Bu, tam bir
daire olusturmak icin, GND pimiyle birlikte kullanilabilir. Cikis kapaliysa, pim bir akimin zemine
akmasina izin verir.

Yeni bir ¢ikis yapilandirmasi sectikten sonra degisiklikler devreye girer. YUkl olan gecerli kurulum,
yeni yapilandirmayi yansitacak sekilde degistirilir. Arag cikiglarinin istendigi gibi calistigini
dogruladiktan sonra, degisiklikleri kaybetmemek igin kurulumu kaydettiginizden emin olun.

25.11.1. Ikili Pin Giici

Cift Pim Gilcu, aletin bir gic kaynagi olarak kullanilir. Cift Pim Glictini Etkinlestirme, varsayilan
aletin dijital ¢ikiglarini devre disi birakir.
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25.12. Guvenlik Modlari Arasinda Duzgin Gegis

Robot Kolu, olaylar sirasinda guivenlik modlar (6rnegin Azaltilmig Mod Girisi, Azaltiimig Mod
Tetikleyici Diizlemleri, Koruma Amacli Durdurmalar ve U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazi) arasinda
gecis yaparken, bir “yumusak” gecis olusturmak icin 0,4sn kullanmaya galigir. Mevcut
uygulamalarin, “sert” ayara tekabiil eden degismemis davranisi vardir. Yeni kurulum dosyalari
varsayllan olarak “yumusak” ayarindadir.

25.12.1. Hizlanma/Yavaslama Ayarlarini Ayarlama

1. Baslikta Kurulum segenegine basin.
2. Soldaki Yan Menude Genel altinda Dlizgiin Gegig secenegini segin.

3. Daha yiliksek hizlanma/yavaslama icin Sert secenegini segin,
daha diizglin varsayilan gegis ayari icinse Yumusgak secenegini segin.

25.13. Ana konum

1 $ ‘ ' <isimsiz>*
lm ; 72N E default_1* D i E
Calstr  Program | KuPLm | Hareket Ettir  GIC Giinlik e -8 Caydet
TCP
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A Tasima
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Baslangi¢, Robot Kolu icin kullanici tanimh bir donliis konumudur. Baslangi¢ Konumu tanimlandiktan
sonra, bir robot programi olusturulurken kullanilabilir. Bir Glivenli Baslangic Konumunu tanimlamak
icin Baslangic Konumunu kullanabilirsiniz. (Bakin 22.18. Guvenli Baslangic Konumu on page 149)
Baslangi¢ ekranini asagidakiler icin kullanin:

* Konumu Diizenle Baslangi¢c Konumunu degistirir.
* Buraya Tasl, Robot Kolunu tanimlanan Baglangi¢ Konumuna hareket ettirir.

* Sifir Konum, Robot Kolunu dik bir konuma geri déndrtr.
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25.13.1. Baslangici Tanimlama

1. Baslikta Kurulum segenegine basin.

2. Genel bolumu altinda, Baglangi¢ secenegini secin.
3. Konumu Ayarla secenegine dokunun.
4

. Serbest Siiriig veya Gegis diigmeleri kullanarak robotu egitin.

25.14. Konveyor Takibi Ayarlari

Konveyor Takibi Ayari, maksimum iki ayri konveyoérin hareketinin yapilandiriimasina izin verir.
Taslyici Takibi Ayari, robotun mutlak veya artan kodlayicilarla ve dogrusal veya dairesel
konveydrlerle calismasi icin yapilandirma segenekleri sunar.

25.14.1. Bir Konveyoru Tanimlama

1. Baslikta Kurulum secenegine basin.
2. Genel altinda, Konveyor Takibi secenegini secin.

3. Konveyor Takip Ayari altinda, acilan listeden Konveyér 1 veya Konveyor 2'yi secin.
Ayni anda sadece bir konveyorl tanimlayabilirsiniz.

4. Konveyor Takibini Etkinlestir secenegini segin

5. Konveyér Parametreleri'ni (kisim 25.14.2. Konveyor Parametreleri below) ve Takip
Parametreleri'ni (kisim 25.14.3. izleme Parametreleri below) yapilandirin.

25.14.2. Konveyor Parametreleri

Artimsal
kodlayicilar, O ile 3 arasindaki Dijital Girislere 8'den 11'e. Dijital sinyallerin kodunu ¢6zme,
40kHz ile caligir. Bir Timlev kodlayicisi (iki giris gerektirir) kullanildiginda robot, tagiyicinin hizini
ve yoninu belirleyebilir. Taglyicinin yoni sabitse, tasiyicinin hizini belirlemek icin Cikan, Diisen
veya Cikma ve Diisme kenarlarindan birini algilamak igin tek bir giris kullanilabilir.

Mutlak
kodlayicilar, bir MODBUS sinyaliyle baglanabilir. Bunun igin, (kisim 25.19. MODBUS istemci
G/C Ayarlari on page249) altinda bir Dijital MODBUS Cikis kaydinin 6nceden yapilandinimasi
gerekir.

25.14.3. izleme Parametreleri

Dogrusal Konveyérler
Dogrusal bir tasiyic secildiginde, tasiyicinin yéniinii belirlemek igin, kurulumun Ozellikler
kisminda bir satir 6zelliginin yapilandiriimasi gerekir. Satir seklini konveydr yéniine paralel
olarak, satir seklini tanimlayan iki noktanin arasinda buiyuk bir mesafe kalacak sekilde
yerlestirerek, dogrulugu saglayin. iki nokta programlanirken aleti sikica tasiyicinin kenarina
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yerlestirerek, ¢izgi seklini yapilandirin. Satir 6zelliginin yona, tasiyicinin hareketinin tersineyse,
Yonu ters gevir digmesini kullanin. Metre bagina isaret alani, tasiyici bir metre gittiginde
kodlayicinin olusturdugu isaret sayisini gosterir.

Dairesel Konveydrler
Bir dairesel tasiyici takip edildiginde, tasiyicinin merkez noktasi tanimlanmalidir.

1. Kurulumun Sekiller kismindaki merkez noktasini tanimlayin. Devir basgina igaretin degeri,
tasiyici bir tam tur dondiglnde kodlayicinin olusturdugu isaret sayisi olmalidir.

2. Konveyo6riun dénusunu izlemek icin, alet yoni icin Aleti konveyérle déndiir onay kutusunu
isaretleyin.

25.15. Tornavida Hareketi Ayari

Vidalama Ayari, robotu bir endUstriyel tornavidayla veya bir endistriyel somun sikma aletiyle
calisacak sekilde yapilandirma secenekleri sunar. Robotun alet flangina ve elektrik arabirimine gére
tornavidanin konumunu ayarlayabilirsiniz.

TCP

Civatalama Ayarlar

A
(] l:slm.at . Vidalayicl ucu ve vidalama yontnt belirlermede TCP'i yapilandirmalc icin TCP I
Basiesy sayfasini kullanin, Dogru yaplldidin anlamal ve yonelme agisini ayarlamal< igin
Montaj sagdaki grafidi lkullanin. '
G/C Ayarlan Sec v
Ug Ekipman : [ ’
G/C z
Degiskenler G/C Sinyalleri Girig Cikis
Baslangi
BN Araylz TAMAM Program secimi 1 Basglat
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Ffs Tumu A ‘ ‘Seg - | ‘Seg v ‘ ‘Seg v
Program Secim
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25.15.1. Tornavida Yapilandirma

1. Baslikta Kurulum segenegine basin.

2. Genel altindan Vidalama secenegini secin veya Genel altindaki TCP diigmesine dokunarak,
vidalama icin kendi TCP'nizi olusturun.
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3. Girig ve Cikis altindan, tornavidanizin G/C'lerini yapilandirin. Giris ve Cikis altinda
gorintilenen G/C tiplerini filtrelemek icin Arabirim listesini kullanabilirsiniz.

4. Baslat altindan, vidalama eylemini baglatan G/C'yi secin.

Cikis altindaki herhangi bir ¢ikis Program Secimi listesinde, Program Secimini (bakin 24.13.8.
Tornavida hareketi on page207) bir numara alanina gegirmek igin bir tam sayi ¢ikigi secebilirsiniz.

25.15.2. Tornavida Konumunu Yapilandirma

1. Konum ve Yénun asagidaki sekilde ayarlandigi, daha dnce tanimlanan bir TCP'yi (bakin 25.2.
TCP Yapilandirmasi on page221) se¢mek igin, Vidalama Ayarn altindaki acilan menuyu
kullanin:

* Konumu, tornavida aletinin vidaya temas ettigi yerdeki ucu olacak sekilde yapilandirin.
* YOnd, art1 Z yéni, sikilacak olan vidalarin uzunluguyla hizalanacak sekilde yapilandirin.

Aletin ucuyla veya yuvasiyla eslestigini dogrulamak igin, secilen TCP'nin X, Y ve Z
koordinatlarini gérintileyebilirsiniz.

Vidalama program digumu (bakin 24.13.8. Tornavida hareketi on page207), viday! izlemek
ve mesafeleri hesaplamak icin secilen TCP'nin arti Z yénina kullanir.

(Déndirme Vektori [rad] gosterimindeki) Tipik Yon degerleri asagidaki tabloda gosterilmistir.

Yonelme Acisi

Tornavida kullanma ekseni, robot aleti flansinin =~ AII% * RX:1.5708 rad
eksi Y yonine paralel IP * RY:0.0000 rad

* RZ:0.0000 rad

Ydnelme Agisi

A
Tornavida kullanma ekseni, robot aleti flansginin l —> * RX:-1.5708 rad
art1'Y yonlne paralel \i_} * RY:0.0000 rad
* RZ:0.0000 rad
Yonelme Acisi
Tornavida kullanma ekseni, robot aleti flansinin -~ 4.4 * RX:0.0000 rad
arti X yoniine paralel j_i * RY:1.5708 rad
* RZ:0.0000 rad
Yénelme Agisi
Tornavida kullanma ekseni, robot aleti flansinin l * RX:0.0000 rad
eksi X yonune paralel \i:f * RY:-1.5708 rad

* RZ:0.0000 rad
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Ydnelme Agisi

Tornavida kullanma ekseni, robot aleti flansginin l J(‘—l * RX:0.0000 rad
arti Z yénune paralel ] * RY:0.0000 rad

* RZ:0.0000 rad

Yonelme Acisi

eksi Z yoniine paralel * RY:0.0000rad
* RZ: 0.0000 rad

Tornavida kullanma ekseni, robot aleti flansinin & (i—l * RX:3.1416 rad

25.15.3. Tornavida Arabirimini Yapilandirma
1. Gorintilenen igerigi sinyal tipine gére degistirmek icin, ekranin Ustiindeki Arabirim acilan
menusunu kullanin.
2. Girig altindan, robotun tornavidadan aldigi sinyalleri yapilandirin:

* OK: Sikma, basaril bir sekilde sona eriyorsa yliksektir; secilmediginde, bu kosul
Vidalama programi digimunde kullanilamaz

* NOK: Sikma, hatalarla sona eriyorsa ylksektir; secilmediginde, bu kosul Vidalama
programi digimuande kullanilamaz

* Hazir: Tornavida baglatiimaya hazirsa yuksektir, secili degilse bu kosul
isaretlenmemistir

3. Cikis altindan, robotun tornavidaya génderdigi sinyalleri yapilandirin:
* Baslangi¢: kablo baglantisina gére aleti sikkmayi veya bir vidayi gevsetmeyi baslatir.

* Program Secimi: tornavidada saklanan farkli sikkma yapilandirmalarini etkinlestirmek
icin bir tamsayi veya maksimum dért ikili sinyal segilebilir

* Program Sec¢imi Gecikmesi: etkin oldugundan emin olmak igin, tornavidanin konumu
degistirildikten sonra kullanilacak olan bekleme siiresi

25.16. Guvenlik

Bakin bélim 22. Glvenlik Yapilandirmasi on page133.
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25.17. Ozellikler

Calbgtr P Rurulbim | Hareket Ettir Glinlik

apan
> Gavenlik L JEEERD
= @®| Ug Ekipman
W Ozellikler

- Nokta E‘

/ Cizgi
@ Diizlem

) Endustriyel Ha...

-

Dazenle Buraya Hareket Ettir

Normal : ° 0 O S\r‘\‘\\.llas-gf--:wr'\.
z 100%

Sekil, robot tabanina gore alti boyutlu pozla (pozisyon ve yén) tanimlanan bir nesneyi temsil eder.
Gelecekte bagvurmak Uzere bir sekle isim verebilirsiniz.

Bir Robot programinin bazi alt kisimlari, robot kolunun tabanindaki disindaki 6zel nesnelere gore
gerceklestirilen hareketlerden olusur. Bu nesneler; tezgahlar, bagka makineler, is parcalari, vizyon
sistemleri veya robot kolunun ¢evresinde bulunan boslar veya sinirlar olabilir.

Robotta agagida listelenen iki 6n tanimli sekil vardir, bunlarin pozlari robot kolunun yapilandirmasi
tarafindan tanimlanmistir:

* Taban sekli orijini, robot tabaninin merkezinde olarak bulunur (bakin sekil 24.1).

* Alet sekli orijini, gegerli TCP'nin merkezinde olarak bulunur (bakin sekil 24.2).
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274 1: Taban ozelligi

24.2: Takim (TCP) 6zelligi

Bir Sekil pozunu tanimlamak icin Nokta seklini, Cizgi seklini ve/veya duzlem seklini kullanin.

Bu sekiller, calisma alanindaki TCP'nin gecerli pozunu kullanan bir ydontemle yerlestirilir. Yani,
Serbest sliris Modunu kullanarak veya robotu istenilen poza getirmek igin "iterek" sekillerin
konumlarini ayarlayabilirsiniz.

Bir sekil secimi, kullanilan nesne tipine ve hassasiyet kosullarina baghdir. Daha fazla giris noktasina
dayali olduklarindan Cizgi seklini ve Dizlem seklini kullanin. Daha fazla nokta, daha fazla
hassasiyet anlamina gelir.

Ornegin, olabildigince fazla fiziksel ayrilikla bir Cizgi seklinin iki noktasini tanimlayarak dogrusal bir
konveydrun yoninu dogru tanimlayabilirsiniz. Ayrica dogrusal bir konveyo6r tanimlamak igin de
Nokta seklini kullanabilirsiniz, ancak TCP'yi konveyoér hareketi yoniine gevirmeniz gerekir.

Bir tablonun pozunu tanimlamak igin birden fazla nokta kullanmak, yéntin tek bir TCP'nin yoniinden
¢ok, konumlara dayali oldugu anlamina gelir. Tek bir TCP yénini yiksek hassasiyetle
yapilandirmak daha zordur.

Sekil ekleme hakkinda daha fazla bilgi icin bakin (kisim: on the next page), ( on page243) ve
(25.17.5. Duzlem Sekli on page243).

25.17.1. Bir 6zelligi kullanma

Robot hareketlerini (6rn. Hareket Ettir J, Hareket Ettir L ve Hareket Ettir P komutlar) sekillerle
iliskilendirmek icin robot programinin kurulumunda tanimlanan 6zelliklere géz atin (bakin kisim
24.11.1. Hareket Ettir on page168).

Bu, 6rnegin birden fazla robot istasyonu oldugunda, programin ¢alisma stiresi sirasinda bir nesne
hareket ettirildiginde veya bir nesne sahnede kalici olarak hareket ettirildiginde bir robot programinin
kolayca kabul edilmesini saglar. Bir nesnenin sekli ayarlandiginda, nesneye gére tim program
hareketleri de ona goére ayarlanir. Diger érnekler igin bakin (kisim 25.17.6. Ornek: Bir Programi
Ayarlamak icin bir Sekli Manuel Olarak Giincelleme on page244) ve (25.17.7. Ornek: Bir Sekil
Pozunu Dinamik Olarak Guncelleme on page245). Bir referans gergevesi olarak bir sekil
secildiginde, secilen sekil alaninda gecis ve dontslerin Aleti Hareket Ettir digmeleri (bakin 26.3. Uc
Ekipman Pozisyonu on page260) ve (26.1. U¢ Ekipmani Hareket Ettir on page259) calisip, TCP
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koordinatlarini okur. Ornegin bir tablo, bir sekil olarak tanimlanmis ve Hareket Sekmesinde bir
referans olarak secilmigse, (6rnegin yukari/asagi, sola/saga, ileri/geri) gcevirme oklari robotu tabloya
gore bu yonlerde hareket ettirir. Ayrica TCP koordinatlari, tablo ¢ergevesinde olur.

* Sekiller agacinda kursun kalem diigmesine dokunarak bir Nokta, Cizgi veya Diizlemi yeniden
adlandirabilirsiniz.

* Sekiller agacinda Sil digmesine dokunarak bir Nokta, Cizgi veya Dizlemi silebilirsiniz.

25.17.2. Buraya Hareket Ettir kullanimi

Robot kolunu secilen sekle dogru hareket ettir icin Buraya Tagi secenegine dokunun. Bu hareketin
sonunda, 6zelligin ve TCP'nin koordinat sistemleri cakisir.

Robot kolu sekle ulasamazsa, Buraya Tagi devre digi birakilir.

25.17.3. Nokta sekii

Nokta sekli, Robot kolunun bir givenlik sinirini veya kiresel baglangi¢ yapilandirmasini tanimlar.
Nokta seklinin pozu, TCP'nin konum ve y6nu olarak tanimlanir.

Bir Nokta ekleme

1. Kurulumda, Sekiller segcenegini segin.

2. Sekiller altinda, Nokta secenegini segin.

<isimsiz>*

A Vem.  Ac.  Kaydet. ccce —

arakst Giinlik

Calstir I |Har ket
Nokta 1 -
okta
> Gaveniikc A&| Taban - =
@®| Ug Ekipman

v Ozellikler + [Nolta 1
= Nokta +]

/ Cizgi
@ Diizlem

) Endustriyel Ha...

=

Duzenle || Buraya Hareket Ettir ” Bu noktayi 6gret |

O Normal
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25.17.4. Satir sekii

Cizgi sekli, robotun izlemesi gereken cizgileri tanimlar. (6rnegin konveydr takibi kullanildiginda). Bir /
satir, 24.3 seklinde gosterildigi gibi, iki nokta 6zelligi p7 ve p2 arasindaki bir eksen olarak tanimlanir.

Bir Cizgi ekleme

1. Kurulumda, Sekiller segenegini segin.

2. Sekiller altinda, Gizgi secenegini segin.

24.3: Definition of the line feature

Sekil 24.3'de, birinci noktadan ikinci noktaya dogru yénlendirilen eksen, ¢izgi koordinat sisteminin y
eksenini teskil eder. Z ekseni, p1'in z ekseninin satira dikey olan dizlemine yansitiimasiyla
tanimlanir. Satir koordinat sisteminin konumu, p7 konumuyla aynidir.

<isimsiz>* D i E cccC —

defaulr* e CCCC

) Gulvenlik M| Taban
. @®| Ug Ekipman
W Ozellikler /[Cizgl

« Nokta_1

« Nokta_2 +

Ozellikler (;izgi

- Nokta
/ Cizgi
@ Diizlem

) Endustriyel Ha...

=

Dazenle Buraya Hareket Ettir
Normal : ° 0 O Simulasyon .
00%

25.17.5. Duzlem Sekli

Yiksek hassasiyette bir cerceve gerektiginde, dizlem seklini segin: 6érnedin bir vizyon sistemiyle
calisirken veya hareketleri tabloya gore gergeklestirirken.
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Bir diizlem ekleme

1. Kurulumda, Sekiller secenegini secin.

2. Sekiller altinda, Diizlem secenegini segin.

Bir diizlemi ayarlama
Yeni bir dizlem olusturmak igin dizlem digmesine bastiginizda, ekrandaki kilavuz bir dizlem
olusturmada size rehberlik eder.

1. Origo segenegini segin

2. Duazlemin arti x ekseninin yonina tanimlamak igin robotu hareket ettirin

3. Duizlemin arti y ekseninin yonind tanimlamak icin robotu hareket ettirin

Duzlem, asagida gosterildigi gibi z- ekseni, x ekseniyle y ekseninin ¢apraz Grini olacak sekilde, sag
el kurall kullanilarak tanimlanir.

NOT
Duzlemin zit ydbnde normal olmasini istiyorsaniz, duzlemi x ekseninin ters yoninde
yeniden ayarlayabilirsiniz.

Duizlemi secip, Diizlemi Degistir diigmesine basarak mevcut bir diizlemi degistirin. Sonra yeni bir
dizlemi ayarlamak icin olanla ayni kilavuzu kullanirsiniz.

25.17.6. Ornek: Bir Programi Ayarlamak icin bir Sekli Manuel Olarak
Guncelleme

Bir robot programinin birden fazla kisminin bir tezgaha géreli oldugu bir uygulama disinan. Sekil
24 4, gecis noktasi wp1 ile wp4 arasindaki hareketi gésterir.
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Robot Program

Moved
S1

MoveL # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4

<}
wpl
]
wpd

@
wp2

-
wp3

B

Ozellik degistirilerek manuel olarak giincellenen bir ézellik diizlemine gére dért gecis
noktali basit program

Uygulama icin programin, tablonun konumunun biraz farklilik gésterecegi birden fazla robot
kurulumu igin yeniden kullaniimasi gerekir. Tezgaha gore hareket aynidir. Kurulumda tablonun
konumunu bir P17 sekli olarak tanimlayarak, dizleme gére yapilandiriimis olan bir Hareket Ettir L
komutu olan program, sadece kurulum, tablonun gecgerli konumuyla glincellenerek ek robotlara
kolayca uygulanabilir.

Calisma alanindaki diger yerler, kurulumlar arasinda farklilik gésterdiginde bile konsept, birden fazla
robot Uzerinde ayni gérevi ¢dzebilecek esnek bir programi gerceklestirmesi icin bir uygulamadaki bir
dizi Sekil icin gecerlidir.

25.17.7. Ornek: Bir Sekil Pozunu Dinamik Olarak Giincelleme

Robotun belli bir gérevi ¢ézmek icin bir tablonun Gstlindeki belli bir desende de hareket etmesi
gerektigi benzer bir uygulama disiiniin (bakin 24.5).
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P1

wpd

24.5: Bir dlzlem sekline gére dért gecis noktall bir Hareket Ettir L komutu

Robot Program

Moved
wpl
y = 0.01

o = p[OIYIOIOIOIO]
Pl var = pose trans (Pl var, o)
MoveL # Feature: Pl var

. Y
Q( wpl

\.\?52
R o °
— o
(é. wp3 [ :
®
wpd -
or e .
ety

24.6: Bir ofseti diizlem ézelligine uygulama

Robot Program

Moved
S1

if (digital input[0]) then
Pl var = P1

else
Pl var = P2

MovelL # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4
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Bir diizlem 6zelliginden digerine gecis

P1'ye goreli olan hareket birkag kez, her defa o ofsetiyle tekrarlanir. Bu 6rnekte ofset, Y yoniinde 10
cm olarak ayarlanir (bakin sekil 24.6, ofset O7ve O2). Bu, degiskeni maniple etmek icin, pozekle()
veya pozgeg¢() komut dosyasi islevleri kullanilarak gerceklestirilir. Bir ofset eklemek yerine, program
calisirken farkh bir sekle ge¢gmek mimkindur. Bu, Hareket Ettir L komutu P7varreferans 6zelliginin
P1ve P2 seklindeki iki diizlem arasinda gecis yapilabilen asagidaki 6rnekte gosterilmistir (bakin
sekil 24.7).

25.17.8. Sekil Duzenleme

Sekil Dizenleme, kurulumunuza sekil eklemek ve/veya var olan sekilleri dizenlemek icin alternatif
bir yontemdir.

Robot kolunu hareket ettirmeden sekilleri yerlestirmek ve hareket ettirmek igin Dlizenle secenegini
kullanin, bu sekilde sekil, robot kolunun menzili disina yerlestirilebilir.

Bir Nokta Diizenleme

Tanimli bir noktayi veya tanimsiz bir noktayi diizenleyebilirsiniz. Tanimsiz bir noktayi diizenlemek
onu tanimli hale getirir.
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. Kurulumda, Sekiller secenegine dokunun.

Program agacina bir nokta eklemek i¢in Sekiller altinda, Nokta segenegini segin.

Noktanin konumunda veya ddnigtinde bir degisiklik yapmak isterseniz Diizenle ekranina
erismek icin Dlizenle secenegine dokunun

Bir Cizgiyi Diizenleme

Cizgi, program agacinizda iki nokta olarak gértnur. Her noktayi tanimlamalisiniz.

1.
2.
3.

Kurulumda, Sekiller secenegine dokunun.
Program agacina bir gizgi eklemek icin Sekiller altinda, Cizgi secenegini segin.
Cizgi, iki noktadan olusur:

* Koordinatlari diizenlemek icin bir notkaya dokunun, daha sonra diger cizgi noktasina
dokunarak koordinatlarini dizenleyin

Bir Diizlemi Diizenleme

. Kurulumda, Sekiller segenegine dokunun.

Program agacina bir diizlem eklemek icin Sekiller altinda, Diizlem se¢enegini segin.

Dizlemin konumunda veya dénisiinde bir degisiklik yapmak isterseniz Diizenle ekranina
erismek icin Dlizenle se¢enegine dokunun
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25.18. Endustriyel Haberlesme

Burada, PolyScope tarafindan kabul edilen, gercek zamanli olarak dagitilan kontrol i¢in kullanilan
endustriyel bilgisayar ag iletisim kurallari ailesini ayarlayabilirsiniz: MODBUS, Ethernet/IP ve
PROFINET.

25.19. MODBUS Istemci G/C Ayarlari
R EZ + QMW pree O WO ceee —

Caligt

MODBUS Client G/C Ayarlan
> Guveniik ~

Kuruh araket

W Endustriyel Ha...
MODBUS IP adresi 10.0.0.2 [ Sira mod Oniteyi sil
PROFINET
EtherNet/IP Tip Adres Ad Deger
® [kayit Gikusi - 18] MoDBUS_1 [ ¢ E
Frekans [Hz] MODBUS Slave Adresi|  255|
Yanit siresi [ms]: ----, Sire asimlar: 0, Istek basanisizoldu: 0, Avg. resp. fi ----
® [piiital Giris - 260 MODBUS_2 E
Frekans [Hz] MODBUS Slave Adresi| 255|
Yanit sdresi [ms]: ----, Slre asimlar: 0, istek basarisiz oldu: 0, Avg. resp. fi ----
Yeni Sinyal Ekle
v
[ Geligmis secenelderi gdster Listeyi Yenile

O Normal ° 0 O S\m\.tlasy-:wn.

Burada, MODBUS istemcisi (ana) sinyalleri ayarlanabilir. Belirtilen IP adreslerindeki MODBUS
sunuculari (veya bagiml birimler) ile olan baglantilar, giris/¢ikis sinyalleri ile olusturulabilir (kayitlar
veya dijital). Programlarda kullanilabilmesi icin her sinyalin benzersiz bir adi vardir.

25.19.1. Yenile

Bu digmeye bastiginizda, tim MODBUS baglantilar yenilenir. Yenileme, tim modbus birimlerinin
baglantisini keser ve bunlari tekrar baglar. Tum istatistikler silinir.

25.19.2. Birim ekle

Yeni bir MODBUS birimi eklemek icin bu diigmeye basin.

25.19.3. Birimi sil

MODBUS birimini ve o birimdeki tiim sinyalleri silmek igin bu digmeye basin.
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25.19.4. Birim IP ayarla

Burada, MODBUS biriminin IP adresi gosterilir. Degistirmek icin digmeye basin.

25.19.5. Sirali mod

Sadece Gelismis Secenekleri Goster (bakin 25.19.13. Gelismis Secenekleri Goster on page252)
secildiginde kullanilabilir. Bu onay kutusu secildiginde, modbus istemcisi bir sonraki istegi
goéndermeden 6nce bir yaniti beklemeye zorlanir. Bu mod, bazi fieldbus birimleri icin gerekir. Bu
secenegin aclimasi, birden fazla sinyal oldugunda yardimci olabilir ve artan istek siklidi, sinyal
kesintilerine neden olur.

Sirali modda birden fazla sinyal tanimlandiginda, gecerli sinyal frekansi, istenenden daha dusuk
olabilir. Gegerli sinyal frekansi, sinyal istatistiklerinde gézlemlenebilir (bakin kisim 25.19.14.
Gelismis Secenekler on page252). Gegerli sinyal frekansi, Frekans acilan listesinde secilen degerin
yarisindan azsa, sinyal gostergesi sariya doner.

25.19.6. Sinyal ekle

iIgili MODBUS birimine bir sinyal eklemek icin bu diigmeye basin.

25.19.7. Sinyal sil

iigili MODBUS biriminden bir MODBUS sinyalini silmek igin bu diigmeye basin.

25.19.8. Sinyal turtna ayarla

Sinyal tiriint se¢gmek igin bu acilan mentyud kullanin. Kullanilabilir tirler sunlardir:

Dijital giris
Dijital giris (bobin), sinyalin adres alaninda belirtilen bobin tizerindeki MODBUS biriminden
okunan bir bitlik miktardir. Fonksiyon kodu 0x02 (Ayrik Girigleri Oku) kullanilir.

Dijital ¢ikis
Dijital cikis (bobin), tek bit miktari olup, ylksek veya disiik olarak ayarlanabilir. Bu ¢ikisin degeri
kullanici tarafindan ayarlanmadan 6nce, uzak MODBUS birimindeki deger okunur. Bu ise, iglev
kodu 0x01 (Okuma Bobinleri) kullanildigi anlamina gelir. Cikis bir robot programiyla veya sinyal
degerini ayarla diigmesine basilarak ayarlandiginda, islev kodu 0x05 (Tek Bobin Yaz) ve Usti
kullanilir.

Girisi kaydedin
Kayit girisi, adres alaninda belirtilen adresten okunan 16 bitlik bir miktardir. Fonksiyon kodu 0x04
(Giris Kayitlanini Oku) kullanilir.

Cikisi kaydedin
Kayit ¢ikisi, kullanici tarafindan ayarlanabilen 16 bitlik bir miktardir. Kaydin degeri ayarlanmadan
once, uzak MODBUS birimindeki degeri okunur. Bu ise, islev kodu 0x03 (Okuma Tutma
Kayitlan) kullanildigi anlamina gelir. Cikis bir robot programiyla veya sinyal dederini ayarla
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alaninda bir sinyal degeri belirlenerek ayarlandiginda, uzak MODBUS birimindeki degeri
ayarlamak icin islev kodu 0x06 (Tek Kayit Yaz) kullanilir.

25.19.9. Sinyal adresini ayarla

Bu alanda uzak MODBUS sunucusunun adresi gosterilir. Farkl bir adres se¢gmek igin ekran tus
takimini kullanin. Gegerli adresler (reticiye ve uzak MODBUS biriminin yapilandirmasina gore
degisir.

25.19.10. Sinyal adini ayarla

Kullanici, ekrandaki klavyeyi kullanarak, sinyale bir ad verebilir. Sinyal, programlarda kullanildiginda
bu ad kullanilir.

25.19.11. Sinyal degeri

Burada, sinyalin o anki degeri gdsterilir. Kayit sinyalleri icin bu deder isaretsiz tamsayi olarak ifade
edilir. Cikis sinyallerinde, diigmeyi kullanarak istenen sinyal degeri ayarlanabilir. Kayit gikisl icin
yine, birime yazilacak deder isaretsiz tamsayi olarak saglanmalidir.

25.19.12. Sinyal baglanti durumu

Bu simge, sinyalin dogru okunabilir/yazilabilir oldugunu (yesil) ya da birimin beklenmedik sekilde
yanit verdigini veya ulasilamaz oldugunu (gri) goésterir. Bir MODBUS istisna yaniti alindiginda, yanit
kodu gériintilenir. MODBUS-TCP istisna yanitlar:

E1
YASAK ISLEV (0x01) Sorguda alinan fonksiyon kodu, sunucu (veya bagiml birim) icin izin
verilebilir bir eylem degildir.

E2
YASAK VERI ADRESI (0x02) Sorguda alinan fonksiyon kodu, sunucu (veya bagimli birim) igin
izin verilebilir bir eylem degildir; girdiginiz sinyal adresinin uzak MODBUS sunucusunun
ayarlarina uygun olup olmadigini kontrol edin.

E3
YASAK VERI DEGERI (0x03) Sorgu veri alaninda bulunan bir deger, sunucu (veya bagimli
birim) igin izin verilebilir bir deger degildir, girilen sinyal degerinin uzak MODBUS sunucusundaki
belirtilen adres icin gecerli olup olmadigini kontrol edin.

E4
BAGIMLI CIHAZ ARIZASI (0x04) Sunucu (veya bagimli birim), istediginiz eylemi
gerceklestirmeye calisirken, kurtarilamayacak bir hata olustu.

E5
ONAY (0x05) Uzak MODBUS birimine génderilen programlama komutlariyla birlikte
Ozellestirilmis kullanim.

E6
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BAGIMLI CiIHAZ MESGUL (0x06) Uzak MODBUS birimine génderilen programlama
komutlariyla birlikte 6zellestirilmis kullanim, bagimli birim (sunucu) su an yanitlayamiyor.

25.19.13. Geligsmis Segenekleri Goster

Bu onay kutusu, her bir sinyale iliskin gelismis secenekleri gosterir/gizler.

25.19.14. Gelismis Secenekler

Glincelleme Sikligi
Bu men, sinyalin giincelleme sikligini degistirmek igin kullanilabilir. Gincelleme sikhgi, sinyal
degerini okumak veya yazmak tzere uzak MODBUS birimine istek gdonderilme sikhigini ifade
eder. Frekans 0 olarak ayarlandiginda, modbus istekleri bir modbusalsinyaldurumu,
modbusayarlacikiskaydi ve modbusayarlacgikissinyali komut dosyasi islevi kullanilarak istek
Uizerine baslatilir.

Bagimh Birim (Slave) Adresi
Bu metin alani, belirli bir sinyale karsilik gelen istekler icin belirli bir bagimli birim (slave) adresi
ayarlanmasi amaciyla kullanilabilir. Deger, 0-255 araliginda (sinirlar dahil) olmalidir ve
varsayllan 255'ir. Bu degeri degistirirseniz, bagimli birim (slave) adresi degistirildigi durumdaki
fonksiyonunu dogrulamak amaciyla MODBUS cihazinin kilavuzuna basvurmaniz énerilir.

Yeniden baglanma sayisi
TCP baglantisinin kapanip ve tekrar baglanma sayisi.

Baglanti durumu
TCP baglanti durumu.

Yanit siresi [ms]
Modbus isteginin génderilmesiyle yanitin alinmasi arasindaki stire - bu ancak iletisim etkin
oldugunda giincellenir.

Modbus paket hatalari
Alinan paketler arasindan hata igcerenlerinin sayisi gegersiz uzunluk, eksik veriler, TCP soket
hatasi).

Stire asimlari
Yanitlanmayan modbus talebi sayisi.

Istek basarisiz oldu
Gecersiz soket durumundan dolayi1 gonderilemeyen paketlerin sayisi.

Gegerli frek.
istemci (ana) sinyal durum giincellemelerinin ortalama sikligi. Bu deger, sinyalin sunucudan
(veya bagimli birimden) bir yanit aldigi her defasinda tekrar hesaplanir.

Tim sayaclar, 65535'e kadar artarak sayar ve sonra dontip 0'a kadar geri sayar.

UR5e 252 Kullanici Kilavuzu



25. Kurulum Sekmesi UNIVERSAL ROBOTS

25.20. EtherNet/IP

EtherNet/IP robotun bir endlistriyel EtherNet/IP Tarayici Cihazina baglantisini etkinlestiren bir agd
protokoludur.

Baglanti etkinlestirilirse, bir program EtherNet/IP Tarayici Cihazi baglantisini kaybettiinde meydana
gelecek eylemi secgebilirsiniz.

Mevcut olan secenekler:
Hicbiri
PolyScope EtherNet/IP baglantisinin kaybini géz ardi eder ve program ¢alismaya devam eder.

Duraklat
PolyScope, gecerli programi duraklatir. Program durdugu noktadan yeniden baslar.

Durdur
PolyScope, gecerli programi durdurur.

25.21. PROFINET

PROFINET robotun endustriyel bir PROFINET GC-Denetleyicisine baglantisini etkinlestiren veya
devre digiI birakan bir ag protokoltddir.

Baglanti etkinlestirilirse, bir program PROFINET GC-Denetleyicisi baglantisini kaybettiginde
meydana gelecek eylemi secebilirsiniz.

Mevcut olan segenekler:
Hicbiri
PolyScope PROFINET baglantisinin kaybini géz ardi eder ve program ¢alismaya devam eder.

Duraklat
PolyScope, gecgerli programi duraklatir. Program durdugu noktadan yeniden baslar.

Durdur
PolyScope, gecgerli programi durdurur.

PROFINET muhendislik araci (6r. TIA portal) robotun PROFINET'ine veya PROFISAFE cihazina
DCP Flas sinyali yayar, PolyScope'ta bir acilir pencere gorinir.

25.22. PROFlsafe

PROFIsafe ag protokolii robot kolunun ISO 13849, Kat. 3 PLd gerekliliklerine gére emniyet PLC'si
ile iletisim kurmasina izin verir. Robot, giivenlik durumu bilgilerini bir giivenlik PLC'sine iletir,
ardindan acil durdurma veya azaltiimis moduna girme gibi gtivenlikle ilgili islevleri tetiklemek igin
bilgileri alir.

PROFIsafe araytizl, robot kontrol kutusunun gtivenlik GG pinlerine kablo baglamak igin glivenli, ad
tabanli bir alternatif sunar.
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PROFIsafe, yalnizca yerel satis temsilcinizle iletisime gecerek edinebilecediniz etkinlestirme
lisansina sahip robotlarda mevcuttur; bu etkinlegtirme lisansi alindiktan sonra ilgili lisans myUR'de
indirilebilir.

Lutfen robot kaydi ve lisans aktivasyonu hakkinda bilgi igin 18.7. Robot Kaydi ve Lisans dosyasi on
page119 bélumine goz atin.

25.22.1. PROFIsafe ile iletisim

Guvenlik PLC'sinden alinan bir kontrol mesaji asagidaki tablodaki bilgileri icerir.

Sistem acil durdurmasini tetikler.

Emniyetli durdurmayi tetikler.

Emniyetli durdurma girisi 6nceden temizlenmisse emniyetli
durdurma durumunu (otomatik modda distkten yiiksege geciste)
sifirlar.

Robot Otomatik modda calisiyorsa emniyetli durdurmayi tetikler.
Otomatikte emniyetli durdurma yalnizca 3 Konumlu Etkinlestirme
(3PE) Cihazi yapilandirildiginda kullaniimalidir. 3PE Cihazi
yapilandirimamigsa, otomatikte emniyetli durdurma, normal bir
emniyetli durdurma girisi olarak davranir.

Otomatikte emniyetli durdurma girigleri nceden temizlenmisse
otomatikte emniyetli durdurma durumunu (otomatik modda
dislikten yliksege gegiste) sifirlar.

Azaltilmis modu guvenlik sinirlarini tetikler.

Manuel veya otomatik calisma modlarini etkinlestirir. "PROFIsafe
yoluyla ¢alisma modu secimi" glvenlik yapilandirmasi devre
disiysa, bu alan PROFIsafe kontrol mesajindan cikarilir.

Guvenlik PLC'sine gdénderilen bir durum mesaji asagidaki tablodaki bilgileri igerir.

Robot, 0 kategorisinde bir emniyetli durdurma ¢alistiriyor veya
tamamladi; Kola ve motorlara giiciin hemen kesilmesiyle sert bir
durdurma.

Robot, 1 kategorisinde bir emniyetli durdurma calistiriyor veya
tamamladi; Frenlerin kullanimiyla motorlarin elektriksiz durumda
birakildigi kontrollii bir durdurma.

Robot, 2 kategorisinde bir emniyetli durdurma calistiriyor veya
tamamladi; Motorlarin elektrikli durumda birakildigi kontrollG bir
durdurma.
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Guvenlik sistemi su anda tanimli gavenlik sinirlarina uymadigi igin
robot durduruldu.

Giuvenlik sisteminde beklenmedik bir istisnai hata nedeniyle robot
durduruldu.

Robot asagidaki kosullardan biri nedeniyle durduruldu:

* PROFIsafe yoluyla bagl bir giivenlik PLC'si, sistem
diizeyinde acil durdurma tetikledi.

* Kontrol kutusuna bagli bir IMMI moduli, sistem dlizeyinde
bir acil durdurma tetikledi.

* Kontrol kutusunun sistem acil durdurma yapilandirilabilir
guvenlik girisine bagh bir birim, sistem diizeyinde bir acil
durdurma tetikledi.

Robot agagidaki kosullardan biri nedeniyle durduruldu:
* El kumandasinin acil durdurma digmesine basild.

* Kontrol kutusunun robot acil durdurma yapilandirilamaz
guvenlik girisine bagh bir acil durdurma digmesine basildi.

Robot asagidaki kosullardan biri nedeniyle durduruldu:

* PROFIsafe yoluyla bagl bir glivenlik PLC'si, emniyetli
durdurma tetikledi.

* Kontrol kutusunun emniyetli durdurma yapilandirilamaz
girisine bagh bir birim, emniyetli durdurma tetikledi.

* Kontrol kutusunun emniyetli durdurma yapilandirilabilir
guvenlik girisine bagl bir birim, emniyetli durdurma tetikledi.

Sinyal, koruma amagh sififama semantigini takip eder.
Yapilandiriimis emniyetli durdurma sifirlama islevselligi, bu sinyali
sifilamak icin kullanilir.

PROFIsafe emniyetli sifirlama iglevselliginin kullanimini gerektirir.

Robot, Otomatik modda calistigi icin ve asagidaki kosullardan biri
nedeniyle durduruldu:

* PROFIsafe yoluyla bagl bir glivenlik PLC'si, otomatikte
emniyetli durdurma tetikledi.

* Kontrol kutusunun otomatikte emniyetli durdurma
yapilandirilabilir glvenlik girisine bagl bir birim, otomatikte
emniyetli durdurma tetikledi.

Sinyal, koruma amach sifilama semantigini takip eder.
Yapilandiriimis emniyetli durdurma sifirlama islevselligi bu sinyali
sifilamak icin kullanihr

PROFIsafe, emniyetli sifirlama islevselliginin kullanimini gerektirir
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Robot, Manuel modda c¢alistigi icin ve asagidaki kosullardan biri
nedeniyle durduruldu:

* 3PE TP kullaniyorsunuz ve diigmelerin hicbiri orta konumda
degil.

* Kontrol kutusunun yapilandirilabilir giivenlik girisine bagh 3
konum etkinlestirme cihazi 3pe durdurma tetikledi.

Robotun gecerli calisma modunun gésterimi.
Bu mod su sekilde olabilir: Devre digi (0), Otomatik (1) veya
Manuel (2).

Azaltilmis modu guvenlik sinirlar su anda etkin.

Guvenlik sinir limitlerinin aktif ayar.
Bu su durumlarda olabilir: Normal (0), Azaltilmis (1) veya Kurtarma

(2).
Robot hareket ediyor. Herhangi bir eklem 0,02 rad/sn veya Usti bir
hizda hareket ederse, robotun hareket ettigi distnuldr.

Robot beklemede (robot hareket etmiyor) ve Glivenli Baslangic
Konumu olarak tanimlanan konumda.

25.22.2. PROFIsafe Yapilandirmasi

PROFIsafe yapilandirmasi, guvenlik PLC'sini programlamayla iligkilidir ancak minimum robot ayari
gerektirir.

<isimsiz>*
default_1*

Calistr  Prog urulum |Harskst Bt G/C
Gulvenlik
()PROF\safe‘i etkinlestin

Robot
Limitleri

Eklem

Limitleri Kaynalc Adres 0

Konfiglirasyon v

Diizlem|er Hedef Adres 0

Ug¢ Ekipman '
Pozisyonu Calsma Modunu Kontrol Edin

Ug¢ Ekipman
Yonii

G/C

Donanmim

PROFIsafe

Giivenli
Baslangi¢

U¢ Konumlu

> Ozellikler

Robotun devam etmesi icin glcindn ACILMASI gerekir.
Agmak icin Baslat dugmesine basin.

Kilitle Uygula
S — s
— ~ M. 000 i@
O tic kapali 00% SR imulasyon

URSe
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1. Robotu, glivenlik uyumluluguna sahip bir PLC'ye erisimi olan glivenilir bir aga baglayin.
2. PolyScope'ta, Ust Baglikta, Kurulum bélimiine dokunun.

3. Guvenlik bélimine dokunun, PROFIsafe secenegini secin ve gerekli sekilde yapilandirin.

25.22.3. PROFIsafe'i Etkinlestirme

1. Robot glivenlik parolasini girin ve Kilidi Ag segenegdine dokunun.
2. PROFIsafe'i etkinlestirmek igin anahtar diigmesini kullanin.
3. llgili kutulara bir kaynak adresi ve hedef adres girin.

Bu adresler, robot ve givenlik PLC'si tarafindan birbirini tanimak icin kullanilan rastgele
sayilardir.

4. PROFIsafe'in robot calisma modunu kontrol etmesini istiyorsaniz Calisma Modunu Kontrol
Edin segenegini ACIK hale getirin.

Sadece tek bir kaynak robotun ¢alisma modunu kontrol edebilir. Bu nedenle ¢alisma modu
secimi PROFIsafe yoluyla etkinken diger mod segim kaynaklari devre digi birakilmaldir.

Robot su anda guvenlik PLC'si ile iletisim kurmak i¢in ayarl durumdadir.

PLC yanit vermiyorsa veya yanlis yapilandiriimigsa robot frenlerini serbest birakamazsiniz.
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26. Hareket Ettir Sekmesi

Bu ekranda, robot aracini ¢cevirmek/déndiirmek ya da robot eklemlerini tek tek hareket ettirmek
suretiyle, robot kolunu dogrudan hareket ettirebilirsiniz (yuritebilirsiniz).

<isimsiz>*
default* Il;? NE ] E
TCP Pozisyonu Robot Ug Ekipman Pozisyonu
Ozeliik Aletif TCP
Garuntm ~| Tcp x[ -143,50/mm Rx| 0,002|rad

v| -512,94mm Rv| -3,160]rad

[+

z| -18473mm Rz| -0,047|rad
Eksen Pozisyonu
Taban -91,34 °
L ] [ i ]
TCP Y&nelme Agisi

Omuz -106,32 ~
[ i ]
Dirsek -113,77 ~
[ i ]
E Bilek 1 -51,63 °
[ i ]
Bilek 2 91,05 °
[ A ]
Bilek 3 -1,42 °
Q?Ana konum AHizaIa ;i' Elle Y &nlendir I 1 ]

O Normal

26.1. Uc Ekipmani Hareket Ettir

Robot kolunu belli bir ydnde hareket ettirmek icin, Aleti Hareket Ettir oklarinin herhangi birini basili
tutun.

* Cevirme oklari (list), robotun alet ucunu belirtilen yénde hareket ettirir.

* Dondirme oklari (alt), robot aletinin yonina belirtilen yénde degistirir. Dondirme noktasi, Alet
Merkez Noktasi (TCP), yani robot aleti Gzerinde karakteristik bir nokta saglayan, robot
kolunun ucundaki noktadir. TCP, ki¢tik bir mavi top olarak gosterilir.

26.2. Robot

Robot TCP'nin gecerli konumu bir glivenlik veya tetikleyici diizlemine yaklasirsa veya robot aletinin
yoéna, alet yoni alan sinirina yakinsa (bakin 22.11. Dizlemler on page139), yakin alan sinirinin bir 3B
g6rinimi gosterilir. Robot bir program calistirdiginda, sinir limitlerini gériintileme devre disidir.

Guvenlik duzlemleri san ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve robot TCP'nin
yerlestiriimesine izin verilen diizlem tarafini belirten ktiguk bir okla gdsterilir. Tetikleyici dizlemleri
mavi ve yesil renkte ve Normal modu sinirlarinin (bakin 22.8. Giivenlik Modlari on page137) etkin
oldugu, dizlemin yanina dénuk olan kuguk bir okla gértntulenir. Arag oryantasyonu alan siniri,
kiUresel bir koniyle, robot aracinin gegerli oryantasyonunu belirten bir vektdrle gosterilir. Koninin ici,
takim oryantasyonu (vektort) icin izin verilen alani temsil eder.
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Robot TCP'si artik sinirin yakininda degilse, 3B gorintiisi kaybolur. TCP, bir alan sininni ihlal
ediyorsa veya ihlal etmeye ¢ok yaklagsmigsa, sinir géstergesi kirmizi olur.

26.2.1. Ozellik

Sekil altinda, robot kolunu Gériiniim, Taban veya Alet 6zelliklerine goreceli olarak nasil kontrol
edeceginizi tanimlayabilirsiniz. Robot kolu istediginiz sekilde kontrol etmek igin, Gériiniim 6zelligini
secin, sonra Déndiirme oklarini, 3B resmini goriintileme agisini gercek robot kolu gérdiiglintiz
aclyla ayni olacak sekilde degistirmek icin kullanin.

26.2.2. Aktif TCP

Robot alaninda, Aktif TCP altinda, gecerli Alet Merkez Noktasi (TCP) gosterilir.

26.2.3. Ana konum

Baslangi¢ diigmesi robotu Kurulum altinda daha énce tanimlanmis olan konuma geri dondiirmek
icin, Otomatik diigmesini (bakin 24.1.2. Robotu hareket ettir: on page158) basili tutabileceginiz
Robotu Pozisyona Getir ekranina erisim saglar (bakin25.13.1. Baslangici Tanimlama on page236).
Baslangi¢ diigmesinin varsayilan yapilandirmasi, Robot Kolunu dik bir konuma geri donddrtr (bakin
25.13. Ana konum on page235).

26.2.4. Elle Yonlendir

Ekrandaki Serbest stirlis digmesi, Robot Kolunun istediginiz konumlara/pozlara ¢ekilmesine izin
verir.

26.2.5. Hizala

Hizalama digmesi, etkin TCP’nin Z ekseninin secilmis olan bir 6zellige goére hizalanmasini saglar.

26.3. Uc Ekipman Pozisyonu

Metin kutulari, secilen 6zellikle ilgili TCP'nin tam koordinat degderlerini gosterir. Adi verilen birden
fazla TCP'ye yapilandirabilirsiniz (bakin 25.2. TCP Yapilandirmasi on page221). Ayrica Poz
Diizenleyicisi ekranina erismek icin Pozu diizenle secenegini de secebilirsiniz.

26.4. Eksen Pozisyonu

Eklem Konumu alani, bireysel eklemleri dogrudan kontrol etmenizi saglar. Her bir eklem, yatak bir
cubuk ile belirlenmis sekilde — 360° ile + 360° arasinda bir varsayilan eklem sinir araligi boyunca
hareket eder. Sinira ulasildiginda, bir eklemi artik daha fazla hareket ettiremezsiniz. Eklemleri,
varsayllandan farkli bir konum araliginda yapilandirabilirsiniz (bakin 22.10. Eklem Limitleri on
page138), bu yeni aralik, yatay cubugun icindeki kirmizi bolgeyle belirtilir.

UR5e 260 Kullanici Kilavuzu



R
26. Hareket Ettir Sekmesi UNIVERSAL ROBOTS

. UYARI
1. Ayarlar sekmesindeki yercekimi ayari (bakin 25.4. Montaj on page226)
yanligsa veya robot kolu agir bir ylk taslyorsa, Serbest siiriig sekmesine
bastiginizda robot kolu hareket etmeye (dismeye) baslayabilir. Bu durumda,
Serbest siiriis digmesini tekrar serbest birakin.

2. Dogru kurulum ayarlarini kullanin (6rnegin Robot montaj acisi, tasima
kapasitesi kutlesi ve tagima kapasitesinin agirlik merkezi sapmasi). Programla
birlikte kurulum dosyalarini kaydedin ve yikleyin.

3. Serbest siirlis digmesine basmadan 6nce, tagima kapasitesi ayarlari ile
robot montaj ayarlarinin dogru ayarlanmasi gerekir. Bu ayarlar dogru degilse,
Serbest Siris digmesine basildiginda robot kolu hareket eder.

4. Serbest siirlis islevi sadece risk degerlendirmesinin izin verdigi kurulumlarda
kullanilmalidir. Aletlerin ve engellerin keskin kenarlari veya sikma noktalari
bulunmamalidir. Tiim personelin robot kolunun ulasamayacagi yerde olmasini
saglayin.

26.5. Poz Duzenleyicisi Ekrani

Poz Diizenleyicisi ekranina eristiginizde, TCP i¢in hedef eklem konumlarini veya hedef pozu
(konum ve yonu) net bir sekilde yapilandirabilirsiniz. Not: Bu ekran gevrimdisi ve Robot Kolunu
dogrudan kontrol etmiyor.

(RET-rd  [ART bl ¥

Kurulum 5| ik

Robot Ozellik

|Gt‘>rL‘JnUm hd

TCP
[+] x -143,50/mm [+ |[—
Y -512,94mm [+ [ -]
z -184,73mm |+ |[ —|
4 ‘Rotasyon Vektord [rad] -
® RX 0,002/ rad ; L—|
RY -3,160|rad + || -
|"- RZ 0,047 rad |+ |[—|

ll ? Eklem Pozisyonlari

Taban -91,34 ° [+][-]
5 E omuz| -106,32° |+|[—]
[ 3 Drsek| -113,77)¢  [+][—]
o e Bilek 1 -51,63|° [+][-]
Blek 2 91,05° [+]|[—|
TAMAM - lptal Blek 3 142e 4[]

O Normal
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UNIVERSAL ROBOTS 26. Hareket Ettir Sekmesi

Robot

3B resmi, gegerli Robot Kolunun konumunu gésterir. Gélge, ekranda belirtilen degerlerle kontrol
edilen Robot Kolu hedef konumunu gdsterir. Blylte¢ simgelerine basarak
yakinlagstirma/uzaklastirma yapabilir veya parmag surtkleyerek gérinimu degistirebilirsiniz.

Robot TCP'nin belirtilen hedef konumu bir glivenlik veya tetikleyici dizlemine yaklasirsa veya robot
aracinin oryantasyonu, arag oryantasyonu alan sinirina yakinsa (bakin 22.11. Dizlemler on
page139), yakin alan sinirinin bir 3B gérinumu goésterilir. Glvenlik duzlemleri sar ve siyah renkte,
normal diizlemi temsil eden ve robot TCP'nin yerlestiriimesine izin verilen diizlem tarafini belirten
kiicuk bir okla gosterilir. Tetikleyici diizlemleri mavi ve yesil renkte ve Normal modu sinirlarinin
(bakin 22.8. Guvenlik Modlari on page137) etkin oldugu, diizlemin yanina déniik olan kiguk bir okla
goOruntilenir. Arag oryantasyonu alan siniri, kiiresel bir koniyle, robot aracinin gecerli
oryantasyonunu belirten bir vektdrle gosterilir. Koninin ici, takim oryantasyonu (vektori) igin izin
verilen alani temsil eder. Hedef robot TCP'si artik sinirin yakininda degilse, 3B goériintisi kaybolur.
Hedef TCP, bir alan sininni ihlal ediyorsa veya ihlal etmeye ¢ok yaklagmissa, sinir géstergesi kirmizi
olur.

Ozellik ve arag pozisyonu

Etkin TCP ve secilen seklin koordinat degerleri goéruntulenir. X, Y, Z koordinatlar ara¢ pozisyonunu
belirtir. RX, RY, RZ koordinatlar yonu belirtir. Adlandiriimis birden fazla TCP'yi yapilandirma
hakkinda daha fazla bilgi igin (bakin 25.2. TCP Yapilandirmasi on page221).

Yon temsili tipini segcmek icin, RX, RY ve RZ kutularinin Gstiindeki agilan kutu mentsini kullanin:

* Déndirme Vektéri [rad] YoOn bir déndiirme vektériiolarak verilir. Eksenin uzunlugu radyan
cinsinden donilecek acidir ve vektorin kendisi de donilecek ekseni belirler. Bu varsayilan
ayardir.

* Doéndiirme Vektéri [°] YOn, déndlrme vektérd olarak verilmis olup, vektdriin uzunlugu ise
derece olarak dondurilecedi acidir.

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

Rroyy, B, a) = RZ(a) - RY(B) - RX(y)
* RPY[°] Yuvarlama, aralik ve savrulma (RPY) acilari; burada acilar, derece cinsindendir.
Koordinatlan diizenlemek icin degerlere dokunabilirsiniz. Ayrica gecerli degere bir miktar
eklemek/gecerli degerden bir miktar ¢cikarmak icin, bir kutunun sagindaki + veya - digmelerine de

dokunabilirsiniz. Veya degerini dogrudan artmak/azaltmak icin bir digmeyi de basip, basili
tutabilirsiniz.

Eklem Pozisyonlar

Ayri ayri eklem konumlari dogrudan belirtilir. Her eklem konumunun - 360° ile + 360° arasinda
Eklem Siniri araligi olabilir. EkKlem Konumlarini agagidaki sekilde yapilandirabilirsiniz:
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* Degerleri dlizenlemek icin eklem konumuna dokunun.

* Gegerli degere bir miktar eklemek/gecerli degerden bir miktar gikarmak igin, bir kutunun
sagindaki + veya - digmelerine dokunun.

* Birdigmeyi basip basil tutmak, degeri dogrudan artirir/azaltir.

Tamam digmesi

Bu ekrani Hareket Ettir ekranindan etkinlestirirseniz (bakin 26. Hareket Ettir Sekmesi on page259),
Tamam diugmesine dokunarak Hareket Ettir ekranina geri dénebilirsiniz. Robot Kolu, belirtilen
hedefe gider. Belirtilen son deger bir alet koordinatiysa, Robot Kolu Hareket Ettir L hareket tipini
kullanarak hedef konuma gider veya en son bir eklem konumu belirtildiyse, Hareket Ettir J hareket
tipini kullanir (bakin Hareket Turleri on page168).

iptal diigmesi

iptal diigmesini tiklatuginizda, tim degisiklikler géz ardi edilerek ekrandan gikilir.
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27. G/IC Sekmesi
27.1. Robot

‘*’ ( \ <isimsiz>*
; 72 E default*
Calistr  Program  Kurulum  Hareket Ettin Gle Ginlik
N Dahili Y apilandinlabilir Giris Y apilandirilabilir Cikis Dijital Giris Dijital Cikis
Robot S Guard Reset 4 o4 0 4 o 4
Harici
bt onet [ (5 \00s L g g (] (15
2 6 21 e Start-Prog 6 2] [e
3 7 37 Stop-Prog 7 30117
Analog Giris Ug Ekipman Dijital Girisi Uc Ekipman Dijital Cikisi
analog_in[0] asov 0 1 o1
ov 10v
Alkim
analog_in[1] 0,00V 000 mA
ov 10v
Analog Cikis Ug Ekipman Analog Girisi
analog_in(2] 0.00% Voltgj
analog_outt0] () ov 10v
4,00 mA
analog_in[3] 0,00% Voltaj
analog_out[1 m -
aoutll @ pwm_ | o 1o

4,00 mA

O Normal

Bu ekranda her zaman, robot kontrol kutusuna giden veya robottan gelen canli G/C sinyallerini
izleyebilir ve ayarlayabilirsiniz. Ekran, programin yuritildigia zaman dilimi de dahil olmak tzere,
G/C'nin gegerli durumunu géruntiler. Program yuratmesi sirasinda herhangi bir degisiklik yapilirsa
program durur. Program durdugunda, tim ¢ikis sinyalleri durumlarini korur. Ekran yalnizca 10 Hz ile
guncellendiginden, ¢ok hizli bir sinyal diizgun gérantilenemeyebilir.

Yapilandirilabilir G/C'ler, kurulumun gtvenlik G/C yapilandirma béliminde tanimlanmis 6zel
guvenlik ayarlari igin ayrilabilir (bakin 22.16. G/C on page146 ); ayrilanlar, varsayilan veya kullanici
tanimh ad yerine guvenlik islevi adina sahip olacaktir. Glvenlik ayarlan icin ayrilan yapilandinlabilir
cikislar degistirilemez ve sadece LED'ler olarak goruntulenir.

Sinyallerin elektrik ayrintilar 5.4. Denetleyici G/C on page34 béliminde acgiklanmistir.

Voltaj

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

Analog Etki Alani Ayarlar

Analog G/C, akim [4-20 mA] veya voltaj [0-10 V] ¢ikis olarak ayarlanabilir. Program kaydedilirse
sonradan robot denetleyicisinin yeniden baslatildigi durumlarda ayarlar hatirlanir. Alet Cikisinda, bir
URCap secilmesi durumunda, analog Alet Girigleri Etki Alani Ayarlarina erigim kaldinlr.
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UNIVERSAL ROBOTS 27. G/G Sekmesi

Alet iletigsim Arabirimi

Alet iletisim Arabirimi (TCI) etkinse, aletin analog girisi kullanilamaz. G/G ekraninda, Alet Giris
alani asagida gosterildigi gibi degisir.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One

RX Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3.50

NOT
@ Cift Pim Giicii etkinse, aletin dijital ¢cikislar asagidaki sekilde adlandiriimahdir:
* alet_cikisi[0] (Gug)
* alet_cikisi[1] (GND)
Alet Cikigi alani asa@ida gosterilmistir.

Tool Digital Output
FPower GND

Current

000 mA

27.2. MODBUS

Kurulumda ayarlandiklarindan, asagidaki ekran gérintileri MODBUS istemcisinin G/C sinyallerini
gOsterir. Sayfanin ustundeki agilan mendleri kullanarak, goruntilenen igerigi sinyal tipine ve birden
fazlasi yapilandirimissa MODBUS birimine goére degistirebilirsiniz. Listelerdeki her sinyal, onun
baglantilarinin durumunu, degerini, adini ve sinyal adresini icerir. G/C sekmesi kontrollinin baglanti
durumu ve secimi buna izin veriyorsa, ¢ikis sinyalleri degistirilebilir (bakin 25.5. G/C Ayarlari on
page227).
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N/ Harici

MODBUS

Ginlik

» Danhili

Girigler Cikiglar
MODBUS Gnitesi: 10.0.0.2 MODBUS dinitesi: 10.0.0.2
(. ] MODBUS_4 [250] %] 0 MODBUS_3[18]

MODBUS dnitesi: 127.0.0.1
%] 0/ MODBUS_1 [0]

MODBUS dnitesi: 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. Gunluk Sekmesi

Okunan Degerler Eklem YOk
Kontrolsr Sicalidi 24.0 °C o Taban TAMAM —ic 0,0V ' ;
Ana Voltaj 48,0V 1 Omuz TAMAM — i 0,0V 4 il 3
ort. Robot Gucti ow 2) Dirsek TAMAM — 0,0V
Alam 0,0A 3) Bilek 1 TAMAM —rc oov 2z |
G/C Alami 0A 1) Bllek 2 TAMAM —_— e 0,0V
Ug Ekiprnan Alimi 0maA 5 Bilek 3 TAMAM = 00V 1 I 0
Tarih Ginligo
L ook

A 20221128 02:02:41.603 Palyscope C0AD ~

Daha ayrintih bilgiler gérmek igin Tarih
gunltgiinden bir olay secin

Normal : ° 0 o S\mulasy-:wm.
z 100%

Giinliik sekmesi, robot kolu ve Kontrol Kutusu hakkinda bilgileri gosterir.

28.1. Okumalar ve Eklem Yuku

Okumalar panosu, Kontrol Kutusu bilgilerini gosterir. Eklem Yliklemesi panosu, her robot kolunun
eklem bilgilerini gésterir. Her eklem sunu goésterir:

* Sicaklik
* Yik
* Durum

* Voltaj

28.2. Tarih Gunlagu

ilk stitun, giinlik girdilerini Snem derecesine gére kategorize ederek gdsterir. ikinci siitun giinliik
girisine eklenmis bir Hata Raporu varsa bir atag gosterir. Sonraki iki situn, mesajlarin gelis zamanini
ve mesaj kaynagini gosterir. Son siitun, mesajin kendisinin kisa bir aciklamasini gésterir.

Bazi gunluk mesaijlar, glnlik girisi secildikten sonra sagda gorintilenen daha fazla bilgiyi
saglamak icin tasarlanmistir.

Mesaj Onem Derecesi

Mesaijlari gunluk girisinin nem derecesine karsilik gelen agma/kapama digmelerini secerek ya da
bir ekin var olup olmadigina gore filtreleyebilirsiniz. Asagidaki tablo mesaj 6nem derecesini agiklar.
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UNIVERSAL ROBOTS 28. Gunlik Sekmesi

Program durumu, denetleyicideki degisiklikler ve denetleyici stirimi gibi genel bilgileri
verir.

! Meydan geldiklerinde sistemin yeniden ¢alismaya devam edebildigi sorunlar.

Guvenlik limiti asildiginda bir ihlal meydana gelir. Bu durum robotun gtivenlik
degerlendirmeli bir durdurma gergeklestirmesine neden olur.

Sistemde geri kurtarilamaz bir hata olursa bir ariza meydana gelir. Bu durum robotun
guvenlik degerlendirmeli bir durdurma gerceklestirmesine neden olur.

Bir guinlik girigini sectiginizde, ekranin sag tarafinda ek bilgiler gortunir. Ek dosya filtresi secildiginde
ya sadece tum ekli girisler gdsterilir ya da tim girisler gosterilir.

28.3. Hata Raporlan Kaydediliyor

Gunlak gizgisinde bir kagit klipsi simgesi gorindrse, ayrintili bir durum raporu kullanilabilir.

NOT
a Yenisi olusturuldugunda, en eski olan rapor silinir. Sadece son bes rapor saklanir.

1. Bir gunlik gizgisini secin ve raporu bir USB bellegine kaydetmek icin Raporu Kaydet
digmesine dokunun.

Bir program calisiyorken raporu kaydedebilirsiniz.

Asagidaki hata listesini takip edebilir ve disa aktarabilirsiniz:
* Acil durdurma
* Anza
* Dahili PolyScope istisnalan
* Koruyucu Durdurma
* URCap'ta beklenmeyen bir hata
* ihlal

Disar aktarilan rapor, asagidakileri icerir: bir kullanici programi, bir gegmis gunltgu, bir kurulum ve
calisan servislerin bir listesi.

28.4. Teknik Destek Dosyasi

Rapor dosyasi, sorunlari tespit etmeye ve yeniden olusturmaya yardimci olan bilgiler icerir. Dosya
Onceki robot arizalarinin kayitlariyla birlikte gecerli robot yapilandirmalarini, programlari ve
kurulumlari icerir. Rapor dosyasi harici bir USB siricUstine kaydedilebilir. Glinlik ekraninda,
Destek dosyasina dokunun ve isleve erismek icin ekrandaki talimatlari izleyin.
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NOT

Disa aktarma islemi USB sirticistnin hizina ve robot dosya sisteminden toplanan
verilerin boyutlarina bagh olarak 10 dakika kadar surebilir. Rapor normal bir zip
dosyasi olarak kaydedilir, parola korumali degildir ve teknik destege gdndermeden
Once uzerinde duzeltme yapilabilir.
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29. Program ve Kurulum Yoneticisi

ABCDE I:':'] i E

default

el |I

Program ve Kurulum Yoéneticisi, Program ve Kurulumlarn olusturmanizi, yiklemenizi ve
yapilandirmanizi saglayan (¢ simgeye isaret eder: Yeni..., AG... ve Kaydet.... Dosya Yolu, yliklenen
gecerli Program adinizi ve Kurulum tipini gorintiler. Dosya Yolu, yeni bir Program veya Kurulum
olusturdugunuzda veya yiklediginizde degisir. Bir robot i¢in birden fazla kurulum dosyaniz olabilir.
Olusturulan programlar etkin kurulumu otomatik olarak yikler ve kullanir.

29.1. Ac...

Bir Program ve/veya Kurulum ylklemenizi saglar.

RE2+QH

Caligtic | Frog urulum  Hareket Ettir

Program Degiskenler

Ad = | Dn 2 Kurulum A “’
ABCDE var_1 p[-0.13523, -0.72508, 0.... ~
var_2 10

Durduruldu

Kontrol

O vYalnizca favori degiskenleri géster

fopmay - Simulasyon .
z 100%

Bir Programi Agma

1. Program ve Kurulum Yoneticisinde Ag... secenegine dokunun ve Programi segin.
2. Programi Yiikle ekranindan mevcut bir programi secin ve Ag tusuna basin.

3. Dosya Yolunda, istediginiz program adinin gérintilendigini dogrulayin.

Bir Kurulumu A¢gma.
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1. Program ve Kurulum Yd&neticisinde Ag... segenegine dokunun ve Kurulumu segin.
2. Robot Kurulumunu Yiikle ekranindan mevcut bir kurulumu segin ve Ag tusuna basin.

3. Robotun yeniden baslatiimasini istemek icin, Guvenlik Yapilandirmasi kutusundan Uygula
secenegini secin ve yeniden baslatin.

4. Gegerli Programin kurulumunu ayarlamak i¢in, Kurulumu Ayarla segenegini segin.

5. Dosya Yolunda, istediginiz kurulum adinin géruntilendigini dogrulayin.

29.2. Yeni...

Yeni bir Program ve/veya Kurulum olusturmanizi saglar.

Calstr P | Hareket Ettir G,

Giinlik

Program Degiskenler Program

Ad l Kurulum - Aciklama I»
ABCDE var 1 pl-0.13523, -0.72508, O.... ~
var_2 10

Durduruldu

Kontrol

O valnizca favori degiskenleri géster

O Normal SimUlasyon .

Yeni bir Program olusturma
1. Program ve Kurulum Yoneticisinde Yeni... segenegine dokunun ve Programi segin.
2. Program ekraninda, yeni programinizi istediginiz sekilde yapilandirin.

3. Program ve Kurulum Yoneticisinde Kaydet... secenegine dokunun ve Tumuiini Kaydet veya
Programi Farkli Kaydet... secenegini segin.

4. Programi Farkli Kaydet ekraninda bir dosya adi atayin ve Kaydet tusuna basin.

Dosya Yolunda, yeni program adinin goriintilendigini dogrulayin.

Yeni Kurulum olusturma

Robotun glcini kapattiktan sonra kullanim icin kurulumunuzu kaydedin.
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o

1. Program ve Kurulum Yd&neticisinde Yeni... se¢cenegine dokunun ve Kurulumu segin.
2. Giuvenlik Yapilandirmasini Onaylaya Basin.

3.
4

. Program ve Kurulum Yéneticisinde Kaydet... segenegine dokunun ve Kurulumu Farkh

Kurulum ekraninda, yeni kurulumunuzu istediginiz sekilde yapilandirin.

Kaydet... segenegini segin
Robot Kurulumunu Kaydet ekraninda bir dosya adi atayin ve Kaydet tusuna basin.
Gegerli Programin kurulumunu ayarlamak igin, Kurulumu Ayarla segenegini segin.

Dosya Yolunda, yeni kurulum adinin géruntilendigini dogrulayin.

29.3. Kaydet...

ABCDE D ] E
Yeri A Kayeet

default

Program Degiskenler

Ad
ABCDE var 1

[I»

var_2

Durduruldu

Kontrol

00 v

O vYalnizca favori degiskenleri géster

O fopmay - Simulasyon .

Kaydet... Gi¢ secenek sunar. Yiklediginiz-olusturdugunuz programa/kuruluma bagh olarak sunlar
yapabilirsiniz:

Timini Kaydet ile gecerli Program ve Kurulumu hemen, sistemin farkli bir konuma veya farkli bir
adla kaydetmesi gerekmeden kaydedin. Program veya Kurulumda hi¢bir degisiklik yapilmadiginda,
TUmuna Kaydet... digmesi devre disi olarak gérinr.

Programi Farkli Kaydet... ile yeni Program adini ve konumunu degistirin. Gegerli Kurulum da
mevcut ad ve konumla kaydedilir.

Kurulumu Farkh Kaydet... ile yeni Kurulum adini ve konumunu degistirin. Gegerli Program, mevcut
ad ve konumla kaydedilir.
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29.4. Dosya yoOneticisi

RS2 ¢ QHE
xBBE & -
ﬁ
[B A8coEUrp

StartABCDE.urp

Dosya ad: Filtre:

StartABCDE.urp Universal Robots Program dosyalar! v ‘

o — 000 @

Bu resim, asagidaki digmelerden olusan yukleme ekranini gésterir:

Ekmek Kingi Yolu

Ekmek kingi yolu, mevcut konuma giden bir dizin listesi gosterir. Ekmek kirginda bir dizin adi
secildiginde, konum o dizine degisir ve onu dosya sec¢im alaninda gérintdler.

Dosya se¢im alani

Acmak istediginiz bir dosyanin adina dokunun. Dizinler, adlari yanim saniye basili tutularak segilir.

Dosya filtresi

Gdsterilen dosya tiplerini belirtebilirsiniz. Yedekleme Dosyalarini segtikten sonra bu alan, en son
kaydedilen 10 program siriiminud goéruntiler ve burada en yenisi’.old0’, en eskisiyse *.old9’ olarak
belirtilir.

Dosya adi
Secilen dosya burada gosterilir. Bir dosyay kaydederken, dosya adini manuel olarak girmek icin
metin alanini kullanin.

Eylem digmeleri

Eylem ¢ubugu, dosyalari ydénetmenizi saglayan bir dizi digmeden olusur.
Eylem ¢cubugunun sagindaki 'Yedekle' eylemi, o sirada secili olan dosya ve dizinlerin o konuma ve
bir USB'ye yedeklenmesini destekler. 'Yedekle™ eylemi ancak USB baglanti noktasina harici bir
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30. Hamburger menusi

30.1. Yardim

PolyScope, robot kol, kontrol kutusu igin ¢evrimici yardim agiklamalarina ve yardimci olabilecek
diger belgelere erigebilirsiniz. Yardim bélimune bir QR kod araciligiyla veya asagidaki URL'yi bir
tarayiciya girerek erisebilirsiniz: help.universal-robots.com

Asagidaki belgeleri bulabilirsiniz:

Robot kol donanim agiklamasi
Kontrol kutusu donanim agiklamasi
PolyScope yazilim kilavuzu
Service manual

Script manual

Hata kodlari referansi.

30.1.1. QR kodu ve URL'yi bulma:

1.

PolyScope'un herhangi bir yerinden sag Ust k6§edekiE simgesine dokunun

2. Asagi acilir menideki simgesine dokunun

3. Artik QR kodunu tarayip help.universal-robots.com adresine erigebilirsiniz
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Help

The following information is sent when scanning the QR code.
Software version: 5130

Robot type: URS5e

Language: Int'l English

Serialnumber: 20175599999

It is also possible to access the online help with this direct link:
https:/iwww. universal-robots . com/help

Scan QR code

| Close |

O Normal

NOT
a QR kodunu taradiginizda QR koduyla birlikte asagidaki bilgiler génderilir ve
Universal Robots bolimiinde musteri analizi i¢in kullanilabilir:

* Yuklenen PolyScope yazilim surimu
* Robot tiirl ve boyutu
* PolyScope'taki dil

* Robot kolun seri numarasi

30.2. Hakkinda

Sirdm ve Yasal verilerini gérintileyebilirsiniz.
1. Hamburger menustine dokunun ve Hakkinda secenegini segin.
2. Surim veya Yasal seceneklerinden birini segerek verileri gérintileyin.

3. Ekraniniza geri donmek icin Kapat tusuna basin.
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30.3. Ayarlar

PolyScope Ayarlarini Kigisellestirme

1. Baslikta, Hamburger menisiine dokunun ve Ayarlar segcenegini segin.

2. Soldaki Yan Menlde, kisisellestirilecek bir 6ge secin. Yan Mentide bir calisma modu parolasi
ayarlandiysa, Sistem sadece programci tarafindan kullanilabilir.

3. Degisikliklerinizi uygulamak icin, sag alttaki Uygula ve Yeniden Baslat segcenegine basin.

4. Ayarlar ekranini higbir degisiklik yapmadan kapatmak igin, sol alttaki Cikis se¢cenegine basin.

30.3.1. Tercihler
Dil
PolyScope dilini ve 8lgiim birimini (Metrik veya ingiliz) degistirebilirsiniz.

Zaman

PolyScope'da goérintiilenen gecerli saate ve tarihe erigebilir ve/veya bunlari ayarlayabilirsiniz.
1. Baslikta, Hamburger meniisi simgesine dokunun ve Ayarlar segenegini segin.
2. Tercihler altinda, Saat segenegini segin.
3. Saat'i ve/veya Tarih'i dogrulayin ve/veya istediginiz gibi ayarlayin.

4. Degisikliklerinizi uygulamak icin, Uygula ve Yeniden Baslat secenegine dokunun.

Tarih ve Saat, Gunlik sekmesinde (bakin 28.2. Tarih Gunlugu on page269), Tarih Giinligi altinda
gorintilenir.

Speed Slider

Calistir sekmesi ekraninin tabaninda bulunan Hiz Kaydiricisi, operatériin ¢alisan bir Programin hizini
degistirmesine izin verir.

Hiding the Speed Slider

1. Baslikta, Hamburger menisui simgesine dokunun ve Ayarlar secenegini segin.
2. Tercihler altinda, Galigtirma Ekrani bélimuine dokunun.

3. Hiz Kaydiricisini gostermesi veya gizlemesi igin onay kutusunu isaretleyin.

30.3.2. Admin Password

Ag erisimi dahil, sistemin glivenlik yapilandirmasini degistirmek icin Yoénetici parolasini kullanin.
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Yoénetici parolasi, SSH veya SFTP gibi bazi ag kullanim durumlarinda gerekli olabilecek, robot
uzerinde galigan Linux sistemindeki kok (root) kullanici hesabi icin kullanilan parolaya esittir.

UYARI
Kayip bir Ydnetici parolasini kurtaramazsiniz.

* Yonetici parolanizin kaybolmamasini saglamak igin uygun énlemleri alin.

R 2P QM fome- [ @@ H

> Tercihler Y8netici

Yénetici Admin parolasi sistem glvenilil ayarlarin dedistirmeyi etlinlestirir

Mod Mewveut parola

Giivenlik

> Guvenlik

Yeni parolayl dodrula

1 Kayip bir yénetici paralasini kurtarmanin bir yolu olmadi@indan parolanizi lkesinlikle unutmayin!

O Glig kapal

Yonetici Parolasi belirleme

1
2
3.
4

. Yeni parola altinda, yeni bir parola olusturun.

o

Baslikta, Hamburger menlsi simgesine dokunun ve Ayarlar segenegini segin.

Parola altinda, Yonetici'ye dokunun.

Gegerli parola altinda, varsayilan parolanizi girin: easybot.

Gugld, gizli bir parola olugturmak, sisteminiz igin en iyi glivenligi saglar.

Yeni parolayi onayla bélimiinde, yeni parolayi tekrar yazin.

Parola degisikligini onaylamak i¢in Uygula secenegine dokunun.

Giivenlik

Guvenlik parolasi, Glivenlik ayarlarinin yetkisiz olarak degistirilmesini 6nler.
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30.4. Sistem

30.4.1. Yedekle ve Geri Yukle

Sisteminizin tam bir kopyasini bir USB diske kaydedin ve sisteminizin énceki bir durumunu geri
yuklemek i¢in kullanin. Bu, disk bozulduktan veya yanliglikla silindikten sonra gerekebilir.

NOT

@ Bir Yedekleme ve Geri Ylkleme islemini gerceklestirirken, Kontrol Kutusunun (CB)
icindeki USB baglanti noktalarindan birini kullanin. Bir CB USB baglanti noktasini
kullanmak daha saglamdir ve bir Yedeklemeyi gerceklestirmek daha az zaman alir.

NOT

a Bir sistemi yeni bir SD kartla geri ylklerseniz, Polyscope'u baslattiginizda yeni SD
kart gorintusindeki Seri Numarasini eslestirmeniz gerekir. Seri Numarasinin
eslesmemesi, eksik bir geri ylikleme islemine neden olabilir. A restore error appears
for not finding the matching serial number

Sistemi Yedekleme

1. Baslikta, Hamburger menisi simgesine dokunun ve Ayarlar secenegini segin.
2. Sistem altinda, Yedekle\nGeri Yiikle bolimine dokunun.

3. Yedeklemeyi saklayacaginiz Konumu segcin ve Yedekle tusuna basin.

4.

Tam sistemi yeniden baslatmak icin Tamam digmesine dokunun.

Sistemi Geri Yikleme

1. Baslikta, Hamburger menisui simgesine dokunun ve Ayarlar secenegini segin.
2. Sistem altinda, Yedekle\nGeri Yiikle boliimiine dokunun.

3. Yedekleme dosyanizi secin ve Geri Yiikle secenegine basin.

4

. Onaylamak icin Tamam digmesine dokunun.

30.4.2. Software Update

Robot yaziliminin giincel olmasini saglamak icin, gtincellemeleri bir USB'den kurabilirsiniz.
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Yazilimi Giincelleme

1.

2
3.
4

Baslikta, Hamburger menlsi simgesine dokunun ve Ayarlar segenegini segin.

. Sistem altinda, Giincelle secenegine dokunun.

Bir USB takin ve gecerli glincelleme dosyalarini listelemek igin Ara segenegine dokunun.

. Kurmak icin gegerli glincelleme dosyalari listesinden istediginiz stirimu secin ve Giincelle

tusuna basin.

UYARI
Bir yazim yikseltmesinden sonra her zaman program(lar)inizi kontrol edin.

Ylkseltme, programinizdaki gezingeleri degistirebilir.

30.4.3. A§

Kullanilabilir Gi¢ ag ydnteminden birini secerek, robotun bir adla olan baglantisini yapilandirabilirsiniz:

DHCP
Statik Adres

Devre disi ag (robotunuzu bir aga baglamak istemiyorsaniz)

Sectiginiz ag yéntemine gore ag ayarlarinizi yapilandirin:

IP Adresi

Alt Ag Maskesi

Varsayilan Ag Gegidi

Tercih edilen DNS Sunucusu

Alternatif DNS Sunucusu

Degisikliklerinizi uygulamak icin Uygula segenegine dokunun.

30.4.4. URCap'lar Yonetme

Mevcut URCap'larinizi ydnetebilir veya robotunuzda yenisini kurabilirsiniz.

1.

2
3.
4

Baslikta, Hamburger menistine basin ve Ayarlar secenegini segin.

. Sistem altinda, URCaps segenegine dokunun.

+ digmesine dokunun, .urcap dosyasini segin ve Ag secenegine dokunun.

. O URCap'in kurulumuna devam etmek istiyorsaniz, Yeniden Baglat tusuna basin. Bu

adimdan sonra URCap'lar yiklenmistir ve kullanima hazirdir.

Yukli URCap'lan kaldirmak icin, onu Etkin URCap'lardan secin, - diigmesine basin ve
degisikliklerin devreye girmesi icin Yeniden Baslat tusuna basin.

URSe
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Yeni URCap hakkindaki ayrintilar, Aktif URCap'lar alaninda gérinur. Bir durum simgesi, asagida

listelendigi gibi URCap durumunu gdsterir:

* o URCap normal: URCap yiklendi ve normal ¢alisiyor.

* @ URCap arizasi: URCap yliklendi, ancak baslamiyor. URCap gelistiricisiyle irtibata gecin.

* © URCap yeniden baslatmasi gerekli: URCap yeni yuklendi ve yeniden baslatma gerekir.

URCap hakkinda hata mesaijlari ve bilgiler URCap'larin Bilgileri alaninda goriinir. Tespit edilen
hata tiirlerine bagl olarak farkli hata mesaijlari gértnr.

30.4.5. Uzaktan Kontrol

Bir robot ya Yerel Kontrolde olabilir (EIl Kumandasi ile kontrol edilir) ya da Uzaktan Kumandada
olabilir (disaridan kontrol edilir).

Robotu Hareket Sekmesinden

Gug aclik ve freni indirme agdan robota gonderildi hareket ettirin

Robota agdan génderilen robot programlarini ve kurulumu

. El Kumandasindan baglatma
alma ve ylritme

Dijital girislerle kontrol edilerek, 6n ytkleme sirasinda El Kumandasindan programlari ve

programlari otomatik baslatma kurulumlan yikleyin

Dijital girislerle kontrol edilerek, 6n ylikleme sirasinda

. L Elle Yonlendir
otomatik fren indirme

Dijital girislerle kontrol edilerek, programlar baslatma

Robotun agdan veya dijital girisle kontrolii varsayilan olarak sinirlanmistir.
* Uzaktan Kumanda 6zelligini etkinlestirme ve secme, bu sinirlamayi ortadan kaldirir.

* Robotun Yerel Kontrol profiline (PolyScope kontroliine) gecerek Uzaktan Kumandayi

etkinlestirin ve ¢alisan programlarin ve yUriten komut dosyalarinin tim kontrolliniin uzaktan

gerceklestiriimesini saglayin.
* Profildeki Uzaktan moduna ve Yerel moduna erismek icin, Ayarlardaki Uzaktan Kumanda
Ozelligini etkinlestirin.

Uzaktan Kumandayi Etkinlegtirme

1. Baslikta, Hamburger menisiine dokunun ve Ayarlar segenegini segin.

2. Sistem altinda, Uzaktan Kumanda secene{ine dokunun.

3. Uzaktan Kumanda 6zelligini kullanilabilir hale getirmek icin, Etkinlestir digmesine dokunun.
PolyScope, etkin olarak kalir. Uzaktan Kumandayi Etkinlestirme, 6zelligi hemen baslatmaz.
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Yerel Kontrolden Uzaktan Kumandaya gecmenizi saglar.

4. PolyScope'u degistirmek icin, profil menustnden Uzaktan Kumanda secenegini segin. Profil
mendustlinde geri giderek Yerel Kontrole geri donebilirsiniz.

NOT
a * Uzaktan Kumanda, PolyScope'taki eylemlerinizi sinirlasa bile, robotun
durumunu yine de izleyebilirsiniz.

* Birrobot sistemi Uzaktan Kumandada kapatildiginda, Uzaktan Kumandada
baslar.

30.4.6. Guvenlik

Genel

Genel secenegi, Sihirli Dosyalari ve robota ag erisimini yapilandirmaniza izin verir.

Sihirli dosyalar

Bir Sihirli Dosya, sisteme takildiktan sonra ¢alisan ve USB siirlictide bulunan bir komut dosyasidir.

Sihirli dosyalar, sistem degisiklikleri yapma konusunda sinirsiz ayricaliklara sahiptir, bu nedenle bir
guvenlik riski olarak kabul edilmelidir.

2P QM

> Tercihler Cesitli Ayarlar
C’ Sihirli Dosyalari Calstir
N Giivenlik Gelen Baglantilar

Genel

Bu alt aga gelen ag erigimini sinirla
Secure Shell

Servisler

El araylzlere gelen erigimi devre disi biralan (baglanti noktasina gére)

Admin Parolasi Kilidi Ac

O e — 000 @
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Running Magic Files
1. Baslikta, Hamburger menusiine dokunun ve Ayarlar segenegini segin.
2. Guvenlik béluminde, Genel secenegini segin.
3. Yonetici parolanizi girin.
4

. Sihirli Dosyalari Galigtir secenegini etkinlestirin.

Gelen Baglantilar
Belirtilen alt ag disindaki bir IP adresinden kaynaklanan ag baglantilarinin reddedileceginden emin
olmak icin Gelen ag erigimini belirli bir alt agla sinirla secenegini kullanin. Ornegin:

* Yalnizca 192.168.1.0 - 192.168.1.255 araligindaki ana bilgisayarlardan erisime izin vermek
icin 192.168.1.0/24'G kullanin.

* Yalnizca bir ana bilgisayardan gelen erisime izin vermek igin 192.168.1.96'y1 kullanin.

Alt ag kisittamasini devre disi birakmak igin alani bos birakin.

Belirtilen baglanti noktalarina gelen baglantilarin reddedileceginden emin olmak icin Ek arayiizlere
gelen erisimi devre disi birakin (baglanti noktasina gére) kullanin.

Ornegin:
* Tdm baglanti noktalarini engellemek icin 0-65535'i kullanin. Belirli bir baglanti noktasini
engellemek igin 564'G kullanin.

* Belirli baglanti noktalarini ve belirli baglanti noktasi araliklarini engellemek igin 2318-
3412,22,56-67"yi kullanin.

Baglanti noktalarini engellemekten kacinmak igin alani bos birakin. Etkinlestirilen herhangi bir servis
(Ayarlar->Gilvenlik->Servisler bolimine bakin) baglanti noktasi engellemenin éniine gececektir.

UYARI
URCap'ler, calismak icin belirli ag araylizlerinin acgik olmasini gerektirebilir.

* URCap'lerinizin herhangi bir belirli ag arayizlerinin (baglanti
noktalari/servisler) acik olmasini gerektiriyorsa, URCap saticiniza veya
saticilariniza danisin.

Configuring Inbound Connections

1. Baslikta, Hamburger meniisiine dokunun ve Ayarlar secenegini segin.
2. Guvenlik béliminde, Genel se¢enegini segin.

3. YOnetici parolanizi girin.
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4. Gelen ag erisimini belirli bir alt agla sinirla seceneginin altindaki alt ag sinirlamalarini girin.

5. Ek arayiizlere gelen erisimi devre digi birakin (baglanti noktasina goére) seceneginde

kapatilacak arayuzleri girin.

Secure Shell (SSH)

Secure Shell (SSH), robota 6zel (sifreli) ve kimligi dogrulanmis bir baglanti saglar:

* igletim sistemi erisimi

* dosya kopyalama

* ag arayuzlerinin tlinellenmesi

NOT

SSH, amacina uygun kullanilirsa giicli bir aragtir. Bir robot uygulamasinin
guvenligini saglamak icin SSH teknolojisini kullanmadan 6énce SSH teknolojisini

nasil kullanacaginizi anladiginizdan emin olun.

A2 +H

> Tercihler Secure Shell Ayarlan
& SSH Erisimini etkinlestir
[ Badlanti Noktasi Yonlendirmeye Izin Ver {uzaltan lkumanda modundaylcen)

W Guvenlik
Y etkilendirme
Genel
Secure Shell o
O Parola Temell O Anahtar Temell @ Her ikisi
Servisler
Y etkilendirilmis Anahtarlan Y énet
Etiket Anahtar tara Anahtar
alex@example.com ssh-rsa AAAAB3NzZaClyc2EAAAADAQA.  IIQw)FBTX0ApWAQPV|tGQ==
john@example.com ssh-rsa AAAAB3INzaClyc2EAAAADAQA. . QOALRrFAOBecE/keBINB+t1
phil@example.com ssh-rsa AAAAB3NzaClyc2EAAAADAQA.  H1+/z2786n7YKnBanX7w==
_ Admin Parolasi Kilidi Ag

° 0 O Similasy

O Glig kapal

SSH erigimini etkinlestirme

—

0D

Baslikta, Hamburger menlsine dokunun ve Ayarlar segenegini segin.

Guvenlik bélimiinde, Secure Shell secenegini segin.
Ydnetici parolanizi girin.

Secure Shell Ayarlarnni yapilandirin:
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* SSH Erisimini Etkinlestir secenegini secin.

* Baglanti Noktasi Yénlendirmeye izin Ver (uzaktan kumanda modundayken)
Ozelligini etkinlestirmeyi/devre disi birakmayi segin.

Baglanti noktasi yonlendirme yalnizca uzaktan kumanda modunda kullanilabilir.

Baglanti noktasi ydnlendirme, acik arayuzleri (6rn. Pano servisi), kimlik dogrulama
gerektiren givenli ve sifreli bir tiinele sarmak icin dnerilen bir tekniktir.

5. Yetkilendirme tiri segcin.

Yetkilendirme

Herhangi bir SSH baglantisi, baglanti kuruldugunda baglanan kullanicinin kimligini dogrulamasini
gerektirir. Kimlik dogrulamayi bir parola ve/veya énceden paylasilan, yetkili bir anahtarla
ayarlayabilirsiniz.

Yetkilendiriimis Anahtarlari Yonetme

Anahtar tabanli kimlik dogrulama, 6nceden paylasilan anahtarlara dayanir.

Kullanilabilir anahtarlar, listeden secilen bir anahtar kaldirmak ve yeni anahtarlar eklemek icin
dugmelerle birlikte burada listelenir.

1. Dosya se¢im kutucugunu agmak icin Ekle secenegine dokunun.
2. Dosyadan bir anahtar segin.

Dosya, yalnizca bos olmayan ve yorum (# ile baslayan) olarak tanimlanmayan satirlar
eklenerek satir satir okunur. Eklenen satirlara dair hi¢cbir dogrulama yapilmadi.

3. authorized_keys icin kullanilan bigim ile uyumlu olmalidirlar.

Servisler

Servisler, robotta calisan standart servisleri listeler. Her servisi etkinlestirebilir veya devre disi
birakabilirsiniz.

Etkinlestirilmis bir servis, o servisle iliskili baglanti noktalari engellendiginde kullanilabilir durumda
kalr. Bu nedenle, yalnizca bir baglanti noktasini engellemek, etkinlestiriimiglerse listelenen
servislere erisimi engellemek icin yeterli degildir.

Erisimi engellemek icin dnce Genel, sonra Gelen Baglantilar secilerek listelenen servisler devre
digi birakilmahdir.

Kullanici Kilavuzu 289 UR5e

Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tim Haklari Saklidir.

R
UNIVERSAL ROBOTS

30. Hamburger mendsi

29 QM

W Guvenlik

) Tercihler Servis Ayarlar
Glwvenligi artirmak icin kullanimayan araylzleri devre disi birakmaniz tavsive edilir

Standart araylzlere gelen erisimi etlinlestirin veya devre disi biralkin

Durum  Araytz
Genel .

Etkin Dashboard Server
Secure Shell Etkin Primary Client Interface
Servisler Etkin Secondary Client Interface

Etkin Real-Time Client Interface

Etkin Real-Time Data Exchange (RTDE)

Etkin Interpreter Mode Socket

Etkin Modbus TCP

Etkin PROFINET

Etkin EtherNet/IP

Aciklama Use the Dashboard Server for remote control of the robot (TCP ports 29919, 29999)

Kilidi Ag

Admin Parolas

Devre

O Glig kapal

e ——

Hiz 100%

000 @

Bir Servisi Etkinlegtirme

Baslikta, Hamburger menlsiine dokunun ve Ayarlar secenegini secin.

Guvenlik béliminde, Servisler segenegini segin.

y
2
3. Yonetici parolanizi girin.
4

Listede bir segcenek secin ve Etkinlestir ya da Devre DigiI Birak secenegini secin.

30.5. Robotu kapat

Robotu Kapat digmesi, robotun kapatilmasini veya yeniden baslatiimasini saglar.

Robotu Kapatma

1. Baslikta, Hamburger mentisiine dokunun ve Robotu Kapat secenegini segin.

2. Robotu Kapat iletisim kutusu gérinurse, Giicli Kapat digmesine basin.
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31. Sozluk

Durdurma Kategorisi 0
Robota giden glclin hemen kaldiriimasiyla, robot hareketi durduruldu. Her eklem olabildigince
hizli frenlendiginden, robotun programlanan yoldan sapabilecegi kontrolstz bir durdurmadir. Bu
koruyucu durdurmasi, gtivenlikle ilgili bir sinir asildiginda veya kontrol sisteminin glivenlikle ilgili
bélimlerinde bir hata oldugunda kullanilir. Daha fazla bilgi icin bakin: ISO 13850 veya
IEC 60204-1.

Durdurma Kategorisi 1
Durdurmayi gergeklestirmek icin robota gidecek kullanilabilir gticle robot hareketi durduruldu ve
ardindan durdurma gerceklestirildiginde glg kaldinidi. Robotun programlanan yol boyunca
devam edecegi kontrolll bir durdurmadir. Gig, robot durur durmaz kaldinhr. Daha fazla bilgi igin
bakin: ISO 13850 veya IEC 60204-1.

Durdurma Kategorisi 2
Robot icin kullanilabilir gticle bir kontrollii durdurma kalir. Glvenlikle ilgili kontrol sistemi, robotun
durdurma konumunda kalmasini izler. Daha fazla bilgi i¢in bakin: IEC 60204-1.

Kategori 3
Kategoriteriminin Durdurma Kategorisiterimiyle karistirlmamasi gerekir. Kategori, belli bir
Performans Seviyesinin temeli olarak kullanilan mimari tipine isaret eder. Bir Kategori 3
mimarisinin 6nemli bir 6zelligi, tek bir arizanin givenlik islevinin kaybina neden olamamasidir.
Daha fazla bilgi icin bakin: ISO 13849-1.

Performans Seviyesi
Bir Performans Seviyesi (PL), 6ngdrulebilir kogullar altinda givenlik iglevlerini gergeklestirmek
icin kontrol sistemlerinin glivenlikle ilgili pargalarinin yetenegini belirtmek icin kullanilan gizli bir
seviyedir. PLd, en ylksek ikinci glvenilirlige sahip siniflandirmadir, yani givenlik iglevi cok
guvenilirdir. Daha fazla bilgi igin bakin: ISO 13849-1.

Teshis kapsami (DC)
nominal performans seviyesine ulagsmak i¢in kullanilan teghisin verimliliginin bir dl¢tsudur. Daha
fazla bilgi igin bakin: ISO 13849-1.

MTTFd
Tehlikeli hataya kadarki ortalama stire (MTTFd), nominal performans seviyesine ulasmak igin
kullanilan hesaplamalara ve testlere dayali bir degerdir. Daha fazla bilgi igin bakin: ISO 13849-
1.

Entegrasyonu yapan Kisi
Entegrasyonu yapan kisi, son robot kurulumunu tasarlayan tiizel kisiliktir. Entegrasyonu yapan
kisi, son risk degerlendirmesini yapmaktan sorumludur ve son kurulumun yerel yasa ve
yonetmeliklere uygun olmasini saglamalidir.

Risk Degerlendirme
Bir risk degerlendirmesi, tim riskleri tanimlamanin ve bunlari uygun bir seviyeye indirgemenin
genel iglemidir. Bir risk degerlendirmesinin belgelendirilmesi gerekir. Ayrintili bilgi i¢in ISO
12100 belgesine bagvurun.

Kullanici Kilavuzu 291 UR5e

Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tiim Haklan Saklidir.

UNIVERSAL ROBOTS 31. Sézlik

Isbirlikgi robot uygulamasi
Isbirlikgi terimiyle, bir robot uygulamasinda operatérle robot arasindaki isbirligi kastedilir. Hassas
tanimlar ve agiklamalar icin bakin ISO 10218-1 ve ISO 10218-2.

Glivenlik Yapilandirmasi
Guvenlikle ilgili islevler ve arabirimler, glivenlik yapilandirmasi parametreleriyle yapilandirilabilir.
Bunlar, yazilim arabirimiyle tanimlanir, bakin bélim Bolim [l PolyScope Kilavuzu on page109.

31.1. Index

A

About 280

Align 260

Automatic mode 129

Automatic Mode Safeguard Reset 147
Automatic Mode Safeguard Stop 147

B

Base 65,111, 170
Blend parameters 173
Blending 172
Bracket 31

C

Cone angle 145

Cone center 145

Configurable I/O 35

control box 115, 265

Control Box 2, 28, 31, 34, 43-44, 84, 230
Conveyor Tracking 34, 206

Conveyor Tracking Setup 236

Custom 136
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D

Delete 140

Direction Vector 178

Disabled 140-141

Disabled Tool direction limit 145

E

Edit Position 144

Elbow 65, 111

Elbow Force 137

Elbow Speed 137

Error 208

Ethernet 31, 249
EtherNet/IP 31, 227, 253
Expression Editor 192

F

Factory Presets 136

Feature 236, 240, 260

Feature menu 204

File Path 273

Folder 184

Footer 111, 157

Frame 204

Freedrive 23, 129, 205, 226, 241, 260-261

G

General purpose I/0 35
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H

Hamburger Menu 114
Header 111
Home 260

I/0 31, 36, 113, 146, 227, 229, 265
Initialize 114, 116

Installation 113, 274

input signals 146

integrator 13

J

Joint Limits 138

joint space 168

K

Kontrol 154
Kurulum 273
Kurulum degigkenleri 230

L

Log 113, 269

M

Manual High Speed 114, 131
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Manual mode 129
Mini Displayport 31
MODBUS 31, 236, 249, 251, 266
mode
Automatic 113, 130
Local 114
Manual 113,130
Remote 114
Modes 22, 139
Momentum 136
Motion 204
Mounting bracket 2
Move 113, 129, 168-169, 182, 263
Move robotto 158
Move Tool 259
MovedJ 168, 241, 263
MovelL 168, 241, 263
MoveP 168, 241

N

New... 113, 273

Normal 140

Normal & Reduced 140

Normal & Reduced Tool direction limit 145
Normal mode 137, 145, 163, 262

Normal Plane 142

Normal Tool direction limit 145

Not Reduced mode 148

O

Open... 113,273

output signals 147

Kullanici Kilavuzu 295 UR5e

Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



Telif Hakki © 2009-2022 - Universal Robots A/S. Tiim Haklan Saklidir.

UNIVERSAL ROBOTS 31. Sézlik

P

Pan angle 146

Play 114, 157

Point 204

PolyScope 1, 23, 111, 115, 117, 149, 186, 221, 249, 253, 286
popup 183

Pose Editor 260-261

Position 144

Position range 138

Power 136

Profinet 253

Profisafe 253

Program 113, 153, 206, 273-274

Program and Installation Manager 113, 273
program node 158

Program Node 162

Program Tree 162

R

Radius 143

Recovery mode 23, 138

Reduced 140

Reduced mode 22, 137, 143, 145-146, 148
Reduced Tool direction limit 145

Relative waypoint 170

Remote Control 232, 285

Rename 140

Restrict EIbow 141

risk assessment 3,7, 13, 15, 19

Robot 143, 259

robotarm 111, 116, 200-201, 205, 230, 259
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Robot arm 84

robot cable 45-46

Robot Kolu 31

Robot Limits 135

Robot Moving 147

Robot Not Stopping 148
robot program 158
Robot Program Node 162
Run 113, 153

S

safe Home 148

Safeguard Reset 147
Safety Checksum 114, 135
Safety Configuration 14, 133-135, 138
Safety functions 17-18
Safety I/0 17, 22, 35-36
Safety instructions 53
Safety planes 139, 259, 262
Safety Settings 7, 133, 282
Save... 113, 273, 275
Screen 111

Script manual 3

Service manual 3

Settings 281

Setup 261

Shoulder 65, 111

Show 140

Shut Down 290

Simple 204

Simulation 114

Speed Slider 114, 129
Step 114
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Stop 114

stopped state 116

Stopping Distance 136
Stopping Time 136

Success 208

Switch Case construction 192
System Emergency stop 146
System Emergency Stop 147

S

Sablonlar 206

T

Taban 6zelligi 240

TCl 181

Teach Pendant 2, 28, 43, 84, 111, 115, 149, 205, 285
Test button 205

Tilt angle 146

Tool 143

Tool Center Point 137, 170, 221, 260
Tool Center Position 144

Tool Communication Interface 234
Tool Direction 144-145

Tool feature 240

Tool Flange 111

Tool Force 137

Tool /O 47

Tool Position 143-144

Tool Speed 137

Trigger Plane 142

Trigger Reduced Mode 140
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U

Until 178

Until Distance 179
Until Expression 179
Until Tool Contact 179
UR Forums 4

UR+ 3

UR+ Partner Program 3

URCaps 284

Vv

Variable feature 170
Variable waypoint 170
Variables 153, 163
Voltaj 265

W

Wait 181

Warning signs 8

Waypoint 168, 170-172, 177
Waypoints 118

Wrist 111
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