UNIVERSAL ROBOTS

PolyScope Kilavuzu

Sirim 3.2 (rev. 21833)

Orijinal talimatlarin gevirisi (tr)



Telif hakki © 2009-2016, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.

UNIVERSAL ROBOTS

Burada yer alan bilgiler Universal Robots A/Snin miilkiyetindedir ve énceden Universal Robots
A/S'nin yazili onay1 alinmaksizin tiimiiyle ya da kismen ¢ogaltilamaz. Buradaki bilgiler bildirimde
bulunulmaksizin degisiklige ugrayabilir ve Universal Robots A/Snin bir taahhiidii olarak yorum-
lanmamalidir. Bu kilavuz diizenli araliklarla gézden gegirilmekte ve revize edilmektedir.

Universal Robots A/S, bu belgedeki hatalar veya eksikliklerden dolay1 hi¢bir sorumluluk kabul et-

mez.
Telif hakki © 2009-2016, Universal Robots A/S

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

CB3 ii Sidrim 3.2




II PolyScope Kilavuzu II-1
10 Giivenlik Yapilandirmas: II-3
10.1 Giris . . 11-3
10.2  Guvenlik Yapilandirmasini Degistirme II-5
10.3  Giivenlik Senkronizasyonu ve Hatalar. II-5
10.4 Toleranslar. II-6
10.5 Giivenlik Kontrol Toplami . II-6
10.6 Giivenlik Modlar: . 1I-6
10.7 Serbest Stirtis Modu 1I-7
10.8 Parola Kilidi . 1I-7
10.9 Uygulayn . II-8
10.10 Genel Simuirlar. 11-9
10.11 Eklem Limitleri . II-11
10.12 Siurlar . Ce e I1-12
10.12.1 Yapilandirilacak bir siir segme II-13

10.12.2 3B goriinttilemesi . . . . . . 1I-13

10.12.3 Giivenlik diizlemi yapilandirmas:. 1I-14

10.12.4 Arag Sinir1 yapilandirmasi I-17

10.13 Guvenlik G/C 11-18
10.13.1 Giris Sinyalleri 1I-19

10.13.2 Cikis Sinyalleri 11-20

11 Programlamay1 baslatin I1-23
11.1 Giris . 11-23
11.2 Baslarken . e 11-24
11.2.1 Robot Kolunu ve Kontrol Kutusunu Kurma . 11-24

11.2.2 Kontrol Kutusunu A¢ma ve Kapatma I1-24

11.2.3 Robot Kolunu A¢ma ve Kapatma . 11-24

11.2.4 Hizh Baslangig II-25

11.2.5 Tk Program. 11-25

11.3 PolyScope Programlama Arabirimi . 1I-27
114 Karsilama Ekranm 11-28
11.5 Baslatma Ekrani . 1I-29

12 Ekran Diizenleyicileri I1-31
12.1 Ekran Tus Takimi 1I-31
12.2  Ekran Klavyesi . 1-32
12.3  Ekran Ifade Diizenleyicisi 11-32
12.4 Poz Diizenleyicisi Ekrani II-33
Siriim 3.2 iii CB3

Telif hakki © 2009-2016, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.



Telif hakki © 2009-2016, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.

UNIVERSAL ROBOTS

13

14

Robot Denetleyicisi

13.1 Hareket Ettir Sekmesi .
13.1.1 Robot . .
13.1.2 Ogzellik ve Arag P021syonu
13.1.3 Araci Hareket Ettir .
13.1.4 Eklemleri Hareket Ettir
13.1.5 Serbest stiriis .

132 G/C Sekmesi .

13.3 MODBUS istemci G/ C

13.4 Otomatik Hareket Ettir Sekmesi .

13.5 Kurulum— Yiikle/Kaydet .

13.6 Kurulum — TCP Yapilandirmasi.

13.6.1 TCP’leri ekleme, degistirme ve kaldirma .

13.6.2 Varsayilan ve etkin TCP .
13.6.3 TCP konumunu 6gretme .

13.6.4 TCP oryantasyonunu 6gretme .

13.6.5 Tasima kapasitesi.
13.6.6 Agirhik merkezi .
13.7 Kurulum — Montaj
13.8 Kurulum— G/C Ayarlar1
13.9 Kurulum — Giivenligi
13.10 Kurulum — Degiskenler.

13.11 Kurulum — MODBUS istemci G/C Ayarlarl

13.12 Kurulum — Ozellikleri .
13.13 Tastyic1 Takibi Ayari
13.14 Kurulum— Varsayilan Program .

13.14.1 Varsayilan Programi Yiikleme .
13.14.2 Varsayilan Programi Baslatma .

13.14.3 Otomatik Baslatma .
13.15 Giinliik Sekmesi .
13.16 Yitikle Ekrani .
13.17 Calistir Sekmesi .

Programlama

14.1 Yeni Program .

14.2 Program Sekmesi
14.2.1 Program Agaci

14.2.2 Program Yiiriitmesi Gostergesi.

14.2.3 AraDiigmesi .
14.2.4 Geri Al/Yinele Dugmelerl
14.2.5 Program Panosu .
14.3 Degiskenler
14.4 XKomut: Bos .
14.5 Komut: Hareket Ettir .
14.6  Komut: Sabit Gegis Noktasi.
14.7 Komut: Goreli Gegis Noktast .
14.8 Komut: Degisken Gegis Noktas1 .

I1-37
I1-37
11-37
II-38
I1-38
II-38
II-38
1I-39
11-40
11-40
11-42
11-43
11-43
11-43
11-44
11-45
11-45
11-45
1I-46
11-47
11-48
11-48
11-49
I1-52
II-55
II-56
II-57
II-57
II-57
II-58
I1-58
II-61

I1-63
II-63
1I-64
1I-64
II-65
II-65
II-65
1I-66
I1-66
1I-67
II-68
II-71
II-73
1I-74

CB3

iv

Sirim 3.2



UNIVERSAL ROBOTS

149 Komut: Bekle . 1I-75
14.10 Komut: Ayarla II-75
14.11 Komut: Agilan Pencere II-76
14.12 Komut: Durdur . II-77
14.13 Komut: Yorum 1-77
14.14 Komut: Klasor I1-78
14.15 Komut: Dongti I1-79
14.16 Komut: Alt Program . 11-80
14.17 Komut: Atama I1-81
14.18 Komut: Eger . 11-82
14.19 Komut: Betik . 11-83
14.20 Komut: Olay . 11-84
14.21 Komut: Is Parcacig. 11-85
14.22 Komut: Salter. I1-85
14.23 Komut: Model 11-86
14.24 Komut: Kuvvet . I1-87
14.25 Komut: Palet . I1-90
14.26 Komut: Ara . . . . 1191
14.27 Komut: Tasiyic1 Takibi 1I-95
14.28 Komut: Baskila . 11-95
14.29 Grafik Sekmesi . I1-95
14.30 Yap1 Sekmesi . . 11-96
14.31 Degiskenler Sekmesi . . 11-97
14.32 Komut: Degiskenleri Baglatma 11-98
15 Ayarlar Ekrami I1-99
15.1 Dil ve Birimler 11-100
15.2 Robotu Giincelle. 1I-101
15.3 Parola Ayarla . 11-102
15.4 Ekran Kalibre Et 11-103
155 Ag Ayarlan 1I-103
15.6 Saati Ayarla 1I-104
Sdrdm 3.2 CB3

Telif hakki © 2009-2016, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.



UNIVERSAL ROBOTS

JIPIPES LEPEH WNL "S/V SI000Y [BSISAIUN ‘9102-6002 © BREy JiaL

Sirim 3.2

vi

CB3



Kisim 11

PolyScope Kilavuzu






10.1 Giris

Robot, gelismis bir giivenlik sistemiyle donatilmistir. Robotun ¢alisma alaninin be-
lirli 6zelliklerine baglh olarak, giivenlik sisteminin ayarlarinin, tiim personelin ve
robotun etrafindaki ekipmanin giivenligini garanti edecek sekilde yapilandirilmas:
gerekir. Entegrasyonu yapan kisinin yapmasi gereken ilk is, risk degerlendirmesi
tarafindan tanimlanan ayarlari uygulamaktir. Giivenlik sistemi hakkindaki ayrintilar

icin bakin Donanim Kurulum Kilavuzu.

TEHLIKE:

1. Giivenlikle ilgili islevlerin ve arabirimlerin kullanim ve
yapilandirmasi, entegrasyonu yapan kisinin 6zel bir robot
uygulamasi igin gerceklestirdigi risk degerlendirmesine gore
gerceklestirilmelidir, bakin Donanim Kurulum Kilavuzu.

2. Entegrasyonu yapan kisi tarafindan gergeklestirilen
risk degerlendirmesine gore ve robot kolu ilk defa
cabistirilmadan once, kurulum ve programlamayla ilgili

glivenlik yapilandirmasi ayarlar1 uygulanmalidir.

3. Bu ekrandan ve alt sekmelerinden erisilebilir tiim giiven-
lik ayarlarinin, entegrasyonu yapan kisi tarafindan
gerceklestirilen risk degerlendirmesine gore ayarlanmasi

gerekir.

4. Entegrasyonu yapan kisinin, giivenlik yapilandirmasi ayar-
larindaki tiim degisikliklerin, entegrasyonu yapan kisinin
risk degerlendirmesine uygun bir sekilde gerceklestirilmesini

saglamasi gerekir.

5. Entegrasyonu yapan kisinin, Ornegin parola korumas:
kullanarak, yetkisiz kisilerin giivenlik yapilandirmasinm

degistirmesini 6nlemesi gerekir.

Glivenlik Yapilandirmasi ekranina Hos Geldiniz ekranindan (bakin 11.4),
Robotu Programla diigmesine basarak, Kurulumsekmesinisecerek ve Glivenlik
tizerine dokunarak erigebilirsiniz. Giivenlik yapilandirmasi parola korumalidir, bakin
10.8.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.1 Girig
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& Dosya 15:18:33 CCcCcC O

[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
TCP Yapilandirmasi Giivenlik Yapilandirmasi
Montaj [ Genel Simirlar [ Eklem Limitleri | Sinwrlar [© Guvenlik G/C |
G/C Ayarlari TEHLIKE: Risk dederlendirmesiyle tanimlananiardan farkl gtivenlik
@ Giivenlik yapilandirmas! parametrelerinin kullanimas:, makul olarak ortadan

(=] kaldirlamayan tehlikelere veya yeterince azaltilamayan risklere
Degiskenler neden clabilir,

MODBUS istemcisi
Giivenlik On Ayarini Segin:

Ozellikler
Taswyici Takibi L
EtherNet/IP

\Varsayilan Program Bu tabloda secilen én ayarn degerleri bulunuyor:
@ Yiikle/Kaydet

Simir Maksimum Normal Mod
Kuwvet maks: 250 N 150
Glg maks: 1000 W 300
Hiz maks: 5000 mm/s 1500
Momentum maks: 100 kg m/sn 25

| Gelismis Ayarlar...

Glwvenlik paroIaS|| || Kilidini Ac |

Giivenlik ayarlari, robot kolunun hareketlerini sinirlandirmak icin kullanilan bir
dizi sinir degerlerinden ve yapilandirilabilir girislerin ve ¢ikislarin giivenlik islevi
ayarlarindan olusur. Bunlar, giivenlik ekranimin asagidaki alt sekmelerinde tanimlanmaistir:

® Genel Sinirlar altsekmesi, robot kolunun maksimum giiciinii, giicii, hizini
ve momentumuny tanumlar. Bir insana ¢arpma veya gevresindeki bir esyayla
carpigma riski Ozellikle ¢ok ytiksekse, bu ayarlarin diisiik degerlere ayarlan-
masi gerekir. Risk diisiikse, daha yiiksek genel sinirlar, robotun daha hizli ha-
reket etmesini ve ¢evresine daha fazla gii¢c harcamasini saglar. Diger ayrintilar
i¢in bakin 10.10.

e Eklem Sinirlara altsekmesi, eklem hiziile eklem konumu sinirlarindan olusur.
Eklem hizi sinurlari, bireysel eklemlerin maksimum agisal hizini tanimlar ve ro-
bot kolunun hizin1 daha fazla sinirlamak i¢in kullanilir. Eklem konumu sinirlar,
bireysel baglantilarin (eklem alanindaki) izin verilen konum araligimi tanimlar.

Diger ayrintilar i¢in bakin 10.11.

* Sinirlar altsekmesi, robot TCP’siicin (Kartezyen alaninda) giivenlik diizlem-
lerini ve bir takim oryantasyonu sinirini tamimlar. Giivenlik diizlemleri ya ro-
bot TCP’sinin konumu i¢in sert smirlar olarak, ya da Azalt:lmis modu giiven-
lik sinirlarmi etkinlestirmek igin tetikleyiciler olarak yapilandirilabilir (bakin
10.6)). Arag oryantasyonu siniri, robot TCP’sinin oryantasyonuna bir sert sinir

getirir. Diger ayrintilar i¢in bakin 10.12.

® Giuvenlik G/ alt sekmesi, yapilandirilabilir girisler ve ¢ikislar icin giiven-
lik iglevlerini tanimlar (bakin 13.2). Ornegin Acil Durum Durdurma, bir giris
olarak yapilandirilabilir. Diger ayrintilar i¢cin bakin 10.13.

CB3 11-4 Sidrim 3.2



10.2 Giivenlik Yapilandirmasini Degistirme UNIVERSAL ROBOTS

10.2 Giivenlik Yapilandirmasini Degistirme

Giivenlik yapilandirmasi ayarlari ancak entegrasyonu yapan kisi tarafindan gergeklestirilen

risk degerlendirmesine uygun bir sekilde degistirilmelidir.

Giivenlik yapilandirmasini degistirmek i¢in 6nerilen prosediir asagidaki sekildedir:

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

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

3. Giivenlik ayarlar1 uygulandigini dogrulayin.

4. Asagidaki metni kullamim kilavuzlarina ekleyin: “Robotun yakininda ¢alismadan
once, giivenlik yapilandirmasmin beklendigi gibi olmasini saglayin. Bu, 6rnegin

PolyScope’un sag tist kosesindeki kontrol toplami incelenerek dogrulanabilir
(bakin 10.5, PolyScope Kilavuzu).”

10.3 Givenlik Senkronizasyonu ve Hatalar

GUTI'nin ytiikledigi robot kurulumuyla karsilastirildiginda, uygulanan giivenlik yapilandirmasinin
durumu, ekranin sol tarafindaki Giivenlik metninin yanindaki kalkan simgesiyle

gosterilir. Bu simgeler, gegerli duruma hizli bir gosterge sunar. Bunlar asagida tanimlanmustir:
O Yapilandirma Senkronize Edilmis: GUI kurulumunun o sirada uygulanmis giiven-
lik yapilandirmastyla ayni oldugunu gosterir. Higbir degisiklik yapilmada.
@ Yapilandirma Degistirilmis: GUI kurulumunun o sirada uygulanmis giivenlik
yapilandirmasindan farkli oldugunu gosterir.
Giivenlik yapilandirmas: diizenlenirken, kalkan simgesi size gegerli ayarlarmn uy-
gulanip uygulanmadigin bildirir.
Glivenlik sekmesindeki metin alanlarinin herhangi biri, gegersiz herhangi bir giris
igeriyorsa, giivenlik yapilandirmasi hatali bir durumdadir. Bu birkag yontemle belirtilmistir:
1. Ekranin sol tarafindaki Gtivenlik metninin yaninda kirmizi bir hata simge-
sini gortintiilenir.
2. Hatal alt sekme(ler), iistte kirmizi bir hata simgesiyle isaretlidir.
3. Hata igeren metin alanlari kirmizi bir arka planla isaretlenmistir.

Hatalar oldugunda ve XKurulum sekmesinden ¢ikmaya cahisildiginda, asagidaki

seceneklerin bulundugu bir iletisim kutusu goriiniir:

Telif hakki © 2009-2016, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.

1. Sorunu(lari) tiim hatalar giderilecek sekilde ¢6ziin. Bu, ekranin sol tarafindaki
Glivenlik metninin yaninda artik kirmizi hata simgesini goriintiilenmediginde

goriintiilenir.

2. Daha 6nce uygulanan giivenlik yapilandirmasina geri déniin. Bu, tiim degisiklikleri

g6z ard1 eder ve istediginiz hedefe devam etmenize izin verir.

Higbir hata olmadig1 ve uzaklasmaya calisildiginda, asagidaki segeneklerin bu-

lundugu farkl bir iletisim kutusu goriiniir:

Sidrim 3.2 1I-5 CB3
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UNIVERSAL ROBOTS 10.6 Giivenlik Modlari

1. Degisiklikleri uygulayin ve sistemi yeniden baslatin. Bu, giivenlik yapilandirmasi
degisikliklerini sisteme uygular ve yeniden baslatilir. Not: Bu, herhangi bir
degisikligin kaydedildigi anlamina gelmez; bu sirada robot kapandiginda, Giiven-
lik yapilandirmasi da dahil, robot kurulumu tizerinde yapilan tiim degisiklikler
kaybolur.

2. Daha 6nce uygulanan giivenlik yapilandirmasina geri doniin. Bu, tiim degisiklikleri
goz ard1 eder ve istediginiz segilen hedefe devam etmenize izin verir.

10.4 Toleranslar

Giivenlik Yapilandirmas: altinda fiziksel siirlar ayarlanir. Bu sinirlarin giris alan-
larinda toleranslar harigtir: alanin yaninda gegerli toleranslar gortinttilendiginde.
Giivenlik Sistemi, degerleri giris alanlarindan alir ve bu degerlerdeki her tiirlti ihlali
algilar. Robot Kolu, giivenlik sisteminin her tiirlii ihlalini 6nlemeye ¢alisir ve sinir
eksi toleransa ulasildiginda program yiirtitmesini durdurarak bir koruyucu dur-
durma saglar. Bunun, bir programin bir limite cok yakin hareketleri gergeklestiremeyebilecegi,
Ornegin robotun, bir eklem hiz1 sinir1 veya TCP hiz1 siniri ile belirtilen tam maksi-

mum hiza ulasamayabilecegi anlamina geldigini unutmayin.

UYARI:
Toleranssiz smir degerleri kullanilarak her zaman bir risk

degerlendirmesi gereklidir.

UYARI:
Toleranslar, yazilim stirtimtiine 6zeldir. Yazilimi giincelleme, tole-
ranslar1 degistirebilir. Stirtimler arasindaki degisiklikler i¢in yayin

notlarina basvurun.

10.5 Giuvenlik Kontrol Toplami

Ekranin sag iist kosesindeki metin, robotun o sirada kullandig giivenlik yapilandirmasmin
0zel bir temsilini sunar. Metin degistiginde, bu durum gegerli giivenlik yapilandirmasinin
da degistirildigini belirtir. Kontrol toplamina tiklandiginda, gegerli giivenlik yapilandirmasi

hakkindaki ayrintilar goriintiilenir.

10.6 Giuvenlik Modlari

Normal kosullar altinda (6rnegin hicbir koruyucu durdurma devrede olmadiginda),
glivenlik sistemi, her birinin iligkili bir gtivenlik sinurlar: seti bulunan asagidaki

gtivenlik modlarindan birinde ¢alisir:

Normal mod: Varsayilan olarak etkin olan gitivenlik modu;

Azaltilmig modu: Robot TCP bir Tetikleyici Azaltilmis modu diizleminin (bakin 10.12)
Otesine yerlestirildiginde veya yapilandirilabilir bir giris (bakin 10.13) kul-
lanilarak tetiklendiginde etkindir.

CB3
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10.7 Serbest Siiriis Modu UNIVERSAL ROBOTS

Kurtarma modu: Robot kolu diger modlardan birini (6rnegin Normal veya Azaltilmig
modunu) ihlal ettigi ve bir Durdurma Kategorisi 0 olustugu takdirde,! robot
kolu Kurtarma modunda baslar. Bu mod, tiim ihlaller giderilene kadar robot
kolunun manuel olarak ayarlanmasina izin verir. Bu modda robot i¢in prog-

ramlar ¢alistirilamaz.

UYARI:
Eklem konumu, TCP konumu ve TCP oryantasyonu smirlarinin Kur-
tarma modunda devre digi birakildigini unutmayin ve robot ko-

lunu sinurlar dahilinde geri kaydirirken dikkat edin.

Givenlik Yapilandirmasi ekraninn alt sekmeleri, kullanicinin Normal ve Azaltilmig
modu i¢in ayr giivenlik sinir1 setleri tanimlamasina izin verir. Arag ve eklemler
i¢in, hiz ve momentumla ilgili Azaltilmis modu smirlariin, Normal modu i¢in olan-

lardan daha kisitlayici olmasi gerekir.

Etkin sinir setinin bir giivenlik smir1 ihlal edildiginde, robot kolu bir Durdurma
Kategorisi 0 gerceklestirir. Robot kolu ¢alistirilldiginda 6rnegin bir eklem konum
smir1 veya giivenlik sinir1 gibi etkin bir giivenlik smur1 zaten ihlal edilmigse, Kur-
tarma modunda baslar. Bu, robot kolunu giivenlik sinirlar: dahilinde geri kaydirma
imkan1 verir. Kurtarma modundayken, robot kolunun hareketi, kullanic1 tarafindan
ozellestirilemeyen bir sabit sinir setiyle sinirlidir. Kurtarma modu smirlari hakkidaki

ayrintilar i¢in bakin Donanim Kurulum Kilavuzu.

10.7 Serbest Siris Modu

Serbest siiriis modundaysa (bakin 13.1.5) ve robot kolunun hareketi bazi sinirlara
yaklasirsa, kullanici bir itme giicti hisseder. Bu giig, robot TCP’sinin konum, oryan-

tasyon ve hizindaki sinirlar ve baglantilarin konum ve hizi igin olusturulur.

Bu itme giiciiniin amaci, kullanicrya gegerli konum veya hizin bir sinira yakin oldugunu
bildirmek ve robotun bu sinir1 ihlal etmesini 6nlemek. Ancak kullanici tarafindan
robot koluna yeterli giic uygulandiginda, smir ihlal edilebilir. Robot kolu sinira
yaklastikca, giictin biiyiikliigii artar.

10.8 Parola Kilidi

Ekranin altindaki beyaz metin alanina dogru giivenlik parolas: (bakin 15.3) giri-
lene ve Kilidi Ag diigmesine basilana kadar bu ekrandaki tiim ayarlar kilitlenir.
Kilitle diigmesi tiklanarak ekran tekrar kilitlenebilir. Giivenlik yapilandirmasi
ekranindan uzaklasildiginda Giivenlik sekmesi otomatik olarak kilitlenir. Ayar-
lar kilitliyse, ekranin sol tarafindaki Glivenlik metninin yanunda bir kilit simgesi
gortiniir. Ayarlarin kilidi agildiginda, bir kilit agma simgesi gosterilir.

EC 60204-1'e gore, ayrintilar icin Sozliige bakin.

Sidrim 3.2 11I-7 CB3
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UNIVERSAL ROBOTS 10.9 Uygulayin

NOT:
Gtivenlik Yapilandirmasi ekraninin kilidi agildiginda robot kolu

kapandigini unutmayin.

10.9 Uygulayin

Giivenlik yapilandirmasmin kilidi agildiginda, degisiklikler yapilirken robot kolu
kapanir. Degisiklikler uygulanmadan veya geri yliklenmeden ve baslatma ekranindan
bir manuel giicti agma gergeklestirilmeden 6nce robot kolu ¢alistirilamaz.

Kurulum sekmesinden ayrilmadan 6nce, giivenlik yapilandirmasiyla ilgili tiim degisikliklerin
uygulanmasi veya geri alinmasi gerekir. Uygula diigmesine basilmadan ve onay-
lama gerceklestirilmeden 6nce bu degisiklikler devreye girmez. Onay, robot ko-
lundaki degisikliklerin gozle kontroliinii gerektirir. Gosterilen bilgi, giivenlik ne-
deniyle SI Birimlerinde verilmistir. Onay iletisim kutusunun bir 6rnegi asagida

gosterilmistir.
(Genel Simirlar | Eklem Limitleri | Simirlar | Givenlik G/C | Muhtelif |

Sinmir Normal Mod Azaltilmis Mod

Kuwwet 150.00 120.00 N

Glg 300,00 200,00 W

Hiz 1.58 0.75 mfsn

Momentum 25.00 10.00 kg m/sn

Givenlik Yapilandirmasini Onayla || Reddet

Ayrica onaylandiginda degisiklikler otomatik olarak gegerli robot kurulumunun

CB3
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10.10 Genel Sinirlar UNIVERSAL ROBOTS

bir pargasi olarak kaydedilir. Robot kurulumunu kaydetme hakkinda daha fazla
bilgi i¢in bakin 13.5.

10.10 Genel Sinirlar

Genel giivenlik smirlari, robot TCP’sinin dogrusal hizin1 ve onun ¢evreye uygu-
ladig: giicti simirlamak icin kullanilir. Bunlar asagidaki degerlerden olusur:

Kuvvet: Robot TCP’sinin ortam tizerinde uyguladigi maksimum giiciin bir siniri.

Gii¢: Tasima kapasitesinin, gevrenin degil, robotun bir parcasi oldugu diistiniildiigiinde,

robotun ¢evrede olusturdugu maksimum mekanik is siniri.
Hiz: Robot TCP'nin maksimum dogrusal hizi i¢in bir smuir.

Momentum: Robot kolunun maksimum momentumu i¢in bir sinir.

Kurulum dahilindeki genel giivenlik sinurlarmi yapilandirmanin iki yolu vardir;
ileride daha ayrintili olarak agiklanacak olan Temel Ayarlar ve Gelismis Ayarlar.

Genel gtivenlik sinirlarini tanimlamak sadece aracin sinirlari tanimlayip, robot ko-
lunun genel smirlarini tanimlamaz. Bu, bir hiz smniri1 belirtilmesine ragmen, robot
kolunun diger parcalarinin bu sinirlamanin aynisina uyacagini garanti etmedigi an-

lamina gelir.

Serbest siiriis modundaysa (bakin 13.1.5) ve robot TCP’sinin gegerli hiz1 Hiz siniria
yakinsa, kullanici, hiz sinira yaklastik¢a biiytikliigii artan bir itme giicti hisseder.
Giig, gecerli hiz yaklagik 250 mm/s sinirinda oldugunda olusturulur.

Temel Ayarlar Varsayilan ekran olarak gosterilen baslangic genel sinirlari alt pa-
nosunda, Normal ve Azaltilmis modlarindaki kuvvet, giig, hiz ve momentum sinurlar:
icin 6nceden tanimlanmus asagidaki dort deger takimina sahip bir kaydiric1 vardir.

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

Gelismis Ayarlara Gegis Onceden ayarlanan deger setlerinin hicbiri tatmin edici
olmadiginda, gelismis genel sinirlar ekranina gegmek igin Gelismis Ayarlar. ..

diigmesine basilabilir.

Gelismis Ayarlar

Sirim 3.2
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UNIVERSAL ROBOTS 10.10 Genel Sinirlar

@ Dosya 15:18:33 CCcCcC O

[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
TCP Yapilandirmasi Glivenlik Yapilandirmasi
Montaj [ Genel Siwrlar | Eklem Limitleri | Sinrlar [ Guvenlik G/C_|
GlEpevarlas Sinir Maksimum Mormal Mod Azaltilmis Mod
@ aiivenlik

Kuwvet maks: 250 N 150 25 N
Degiskenler

Glg maks: 1000 W 300 0w
MODBUS istemcisi
s ; Hiz maks: 5000 mm/s -150 mm/s
Ozellikler
Tastyici Takibi Momentum maks: 100 kg m/sn -25 -3 kg m/sn
EtherNet/IP

Varsayilan Program

@ Yiikle/Kaydet

| Temel Ayarlar... |

| Kilitle | | Uygulayin |

Burada, 10.10 altinda tarif edilen genel smirlarmn her biri, digerlerinden bagimsiz
olarak degistirilebilir. Bu, ilgili metin alanina dokunularak ve yeni deger girilerek
yapilir. Sinirlarin her biri igin kabul edilen en yiiksek deger, Maksimum adindaki
stitunda siralanmigtir. Kuvvet sinuri, 100N ile 250 N arasindaki bir deger olarak
ayarlanabilir, gii¢ siniriysa 80 W ile 1000 W arasindaki bir deger olarak ayarlanabi-

lir,

Onu tetiklemek icin bir giivenlik diizlemi veya yapilandirilabilir giris ayarlanmadiginda

Azaltilmis modundaki sinirlarin alanlari devre dist birakildigini unutmayin (daha
fazla ayrint1i¢in bakin 10.12 ve 10.13). Ayrica Azaltilmig modundaki Hiz ve Momen-

tum sinurlar1, Normal modundakilerden daha yiiksek olmamalidir.

Her smirin toleransi ve birimi, ona tekabiil eden siranin sonunda siralanmistir. Bir
program calisirken, robot kolunun hizi otomatik olarak, tolerans disinda girilen
tiim degerleri agmayacak sekilde ayarlanir (bakin 10.4). Tolerans degeriyle birlikte
goriintiilenen eksi isaretinin ancak toleransin gercekte girilen degerden ¢ikartildigin
belirtmek i¢in kullanildigin1 unutmaymn. Robot kolu (toleranssiz) simr1 agtig1 tak-
dirde giivenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirir.

UYARI:
Hiz smur1 sadece robot TCP’ye uygulanir ve bu nedenle robot ko-
lunun diger kisimlarinin tanimlanan degerden daha hizh hareket
edebilir.

Temel Ayarlara Gegis Temel Ayarlar... diigmesine basildiginda, temel ge-
nel sinirlar ekranina déner ve tiim genel smarlar Varsayilan 6n ayarlarina sifirlanir.
Bu, 6zellestirilmis herhangi bir degerin kaybolmasina neden olursa, eylemi onay-

lamak i¢in agilan pencere iletisim kutusu gosterilir.

CB3
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10.11 Eklem Limitleri

@ Dosya 15:18:34 Ccccc O
[ Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
TCP Yapilandirmas Giivenlik Yapilandirmasi
Montaj [ Genel Sinirlar Eklem Limitleri [ Simrlar | Givenlik G/¢ |
G/C Ayarlari Asagidaki eklem sinirlanindan her biri bagimsiz olarak yapilandiniabilir:
@ Glivenlik G Maksimum hiz
Dediskenler @ Konum arald:

MODBUS istemcisi

Ozellikler
Tasiyici Takibi Eklemler Arahk Normal Mod Azaltilmis Mod
EtherNet/Ip Minimum  Maksimum Minimum  Maksimum
Taban -363 — 363 ° | _353” 353| S
Varsayilan Program
. omuz -363 — 363 ° —363” 363| +3°/3°
Yiikle/Kaydet
Dirsek -363 — 363 ° | -363” 363| GEl D =2l
Bilekl  -363 —363° _363” 363| +3°/3°
Bllek2z  -363 —363° | _363” 363| +3°/3°
Bilek3  -363 —363° _363” 363| +3°/3°
| Kilitle | ‘ Uygulayin |

Eklem sinirlari, eklem alanindaki bireysel eklemlerin hareketini kisitlar, yani Kar-
tezyen alanina degil, daha ¢ok eklemlerin dahili (dongiisel) konumuna ve dongiisel
hizlarina isaret ederler. Alt panonun {iist kisimdaki radyo diigmeleri sayesinde ek-

lemler icin bagimsiz olarak Maksimum Hiz ve Konum Araligi ayarlanabilir.

Serbest siiriis modundaysa (bakin 13.1.5) ve bir eklemin gegerli konumu veya hizi
sinira yakinsa, kullanici, eklem sinira yaklastikca biiytikligti artan bir itme gticii his-
seder. Giig, eklem hiz1 yaklasik 20 °/s hiz1 sinirinda oldugunda veya eklem konumu
yaklasik 8 ° konum sinirinda oldugunda olusturulur.

Maksimum Hiz Bu secgenek, her eklemin maksimum agisal hizin1 tanimlar. Bu,
ilgili metin alanina dokunularak ve yeni deger girilerek yapilir. Kabul edilen en
yliksek deger, Mak s imum adindaki stitunda siralanmistir. Degerlerden higbiri tole-

ransi degerinin altinda ayarlanamaz.

Onu tetiklemek icin bir giivenlik diizlemi veya yapilandirilabilir girig ayarlanmadiginda
Azaltilmis modundaki smirlarm alanlar1 devre dist birakildigimi unutmayin (daha
fazla ayrinti i¢in bakin 10.12 ve 10.13). Ayrica Azaltilmig modundaki sinirlar, Normal

modundakilerden daha ytiksek olmamalidir.

Her sinirin toleransi ve birimi, ona tekabiil eden siranin sonunda siralanmistir. Bir
program calisirken, robot kolunun hizi otomatik olarak, tolerans disinda girilen

tiim degerleri asmayacak sekilde ayarlanir (bakin 10.4). Her tolerans degeriyle bir-

likte goriintiilenen eksi isaretinin ancak toleransin gercekte girilen degerden cikartildigin
belirtmek i¢in kullanildigini unutmayin. Yine de bazi baglantilarin agisal hizi, (tole-
ranssiz) girilen degeri asarsa, gtivenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirir.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.12 Sinirlar

Konum Araligi Bu ekran, her eklemin konum araligini tanimlar. Bu, ilgili metin
alanlar1 dokunularak ve alt ve iist eklem konumu sinir1 igin yeni degerler girilerek
yapilr. Girilen araligin, Aralik baghgindaki siitunda siralanan degerler dahilinde

olmasi gerekir ve alt sinir, ist smir1 gecemez.

Onu tetiklemek icin bir giivenlik diizlemi veya yapilandirilabilir giris ayarlanmadiginda
Azaltilmis modundaki smirlarin alanlar1 devre dist birakildigimi unutmayin (daha
fazla ayrinti i¢in bakin 10.12 ve 10.13).

Her sinirin toleranslar: ve birimi, ona tekabiil eden siranin sonunda siralanmistir.
[lk tolerans degeri, minimum deger icin, ikincisiyse maksimum deger igin gegerlidir.
Onggoriilen gezinge boyunca hareket etmeye devam ederse, bir eklemin konumu,
ilk toleransin girilen minimum degerine eklenip, ikinci toleransin girilen maksi-
mum degerden ¢ikartilmasindan elde edilen menzili agmak {izere oldugunda prog-
ram yiirtitmesi iptal edilir. Tolerans degeriyle birlikte goriintiilenen eksi isaretinin
ancak toleransin gercekte girilen degerden gikartildigini belirtmek i¢in kullanildigin:
unutmayin. Yine de baglanti konumu girilen aralig1 asarsa, giivenlik sistemi bir

Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirir.

10.12 Sinirlar

Bu sekmede, giivenlik diizlemlerinden olusan alan smirlarini ve robot araci oryan-
tasyonunun izin verilen maksimum sapmasi sinirmi yapilandirabilirsiniz. Ayrica

Azaltilmis moduna gegisi tetikleyen diizlemler tanimlamak da miimkiindyir.

Givenlik diizlemleri, robot TCP’yi tanimlanan diizlemlerin dogru tarafinda kal-
maya ve bunlarin icinden gegmemeye zorlayarak, robotun izin verilen ¢caligma alanimi
kisitlamak i¢in de kullanilabilir. Maksimum sekiz giivenlik diizlemi yapilandirilabilir.
Aracin oryantasyonu tizerindeki sinirlama, robot aracinin oryantasyonunun, is-
tediginiz oryantasyondan belirtilen bir miktardan daha fazla sapmamasini saglamak

i¢in kullanilabilir.

UYARI:

Giivenlik diizlemlerini tanimlamak sadece TCP’yi sinurlayip, robot
kolu i¢in genel simir1 sinirlamaz. Bu, bir giivenlik diizlemi belirtil-
mesine ragmen, robot kolunun diger parcalarinin bu smirlamaya

uyacagin garanti etmedigi anlamina gelir.

Her alan smnirmin yapilandirmasi, gegerli robot kurulumunda tanimlanan 6zellik-
lerden birine dayarur (bakin 13.12).

NOT:
Istediginiz tiim sinir limitlerini yapilandirmak icin gereken tiim

Ozellikleri olusturmaniz ve giivenlik yapilandirmasini diizenle-

meden 6nce bunlara uygun adlar atamaniz tavsiye edilir. Giiven-
lik sekmesinin kilidi agildiginda robot kolu kapandigindan, (robot
TCP’nin gegerli konumunu ve yoniinii igeren) Arac 6zelliginin ve
Serbest Siiriis modunun (bakin 13.1.5) kullanilamayacagin unut-

mayin.
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Serbest siiriis modundaysa (bakin 13.1.5) ve robot TCP’sinin gegerli konumu bir
gilivenlik diizlemine yakinsa veya robot aracinin oryantasyonunun istediginiz or-
yantasyondan sapmasi belirtilen maksimum sapmaya yakinsa, kullanici TCP bu
sinira yaklastik¢a biiytikliigii artan bir itme giicii hisseder. Gii¢, TCP yaklasik 5cm
gilivenlik diizleminde veya aracin oryantasyonunun sapmast belirtilen maksimum

sapmadan yaklasik 3 ° uzakta oldugunda olusturulur.

Tetikleyici Azaltilmis modu diizlemi bir diizlem tanimlandig: ve TCP bu sinir1 astiginda,
gtivenlik sistemi Azaltilmis moduna geger ve bu da Azaltilmig modu giivenlik ayar-
larmi uygular. Tetikleyici diizlemleri, robot kolunun bunlarin i¢cinden ge¢gmesine

izin vermeleri disinda, normal giivenlik diizlemleriyle ayn1 kurallara uyar.

10.12.1 Yapilandirilacak bir sinir secme

Sekmenin sol tarafindaki Giivenlik Sinirlari panosu, yapilandirilacak alan

sinurmni se¢mek icin kullanilir.

Bir giivenlik diizlemini ayarlamak icin, panoda siralanan {iistteki sekiz giristen bi-

rini tiklatin. Segilen giivenlik diizlemi zaten yapilandirilmissa, diizlemin ilgili 3B
goriintiisii bu panonun sagindaki 3B Goriiniimi icinde vurgulanur (bakin 10.12.2).
Giivenlik diizlemi, sekmenin altindaki Giivenlik Diizlem Ozellikleri bdliimiinde
ayarlanabilir (bakin 10.12.3).

Robot aracinin oryantasyon alan sinirini yapilandirmak i¢in Takaim Siniri girisini
tiklatin. Sinirin yapilandirmasi, sekmenin altindaki Takim Sinira Ozellikleri
boliimitinde belirtilebilir (bakin 10.12.4).

Alan sinirmin 3B gortintiilemesini agmak /kapatmak i¢in <® / <& diigmesini tiklatin.
Bir alan sinir1 etkinse, giivenlik modu (bakin 10.12.3 ve 10.12.4), asagidaki simgeler-
den biriyle belirtilir IC / » / / 8.

10.12.2 3B goriintiilemesi

3B Goriuntmi, yapilandirilmis giivenlik diizlemlerini ve robot araci i¢in oryantas-
yon alan smnuriyla birlikte robot kolunun gecerli konumunu goriintiiler. Givenlik
Sinirlari boliimiindeki gortintirliigii degistirmenin segildigi (yani ® simgesi
goriinen) yapilandirilmis tiim alan girisleri, o sirada segilen alan siniriyla birlikte

goriintiilenir.

(Etkin) gtivenlik diizlemleri sar1 ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve
robot TCP'nin yerlestirilmesine izin verilen diizlem tarafini belirten kiiciik bir okla
gosterilir. Tetikleyici diizlemleri mavi ve yesil renkte gortintiilenir. Kiigtik bir ok,
diizlemin Azaltilmis moduna gegisi tetiklemeyen tarafini gosterir. Sekmenin sol ta-

rafindaki panoda bir giivenlik diizlemi segildiginde, ilgili 3D sunumu vurgulanir.

Arag oryantasyonu alan siruri, kiiresel bir koniyle, robot aracinin gecerli oryantas-
yonunu belirten bir vektorle gosterilir. Koninin ici, takim oryantasyonu (vektorii)

i¢in izin verilen alani temsil eder.

Bir diizlem veya takim oryantasyonu alan sinir1 yapilandirilmigsa, ancak etkin degilse,

ekran gri olur.

Sidrim 3.2 1I-13 CB3

Telif hakki © 2009-2016, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.



Telif hakki © 2009-2016, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.
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10.12 Sinirlar

Biiytiite¢ simgelerine basarak yakinlastirma/uzaklastirma yapabilir veya parmag:

siiriikleyerek goriintimii degistirebilirsiniz.

10.12.3 Giivenlik dizlemi yapilandirmasi

Sekmenin altindaki Giivenlik Diizlem Ozellikleri boliimii, sekmenin sol iist

kismindaki Glivenlik Sinirlari panosunda segilen giivenlik diizleminin yapilandirmasin

tanimlar.
@ Dosya 15:18:37 CCcCcC O
[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
TCP Yapilandirmasi Glivenlik Yapilandirmasi
Montaj [ Genel Sinirlar | Eklem Limitleri |~ Sinrlar | Guvenlik G/C_|
G/C Ayarlan Givenlik Simirlan 3B Gorunuama
@ Giivenlik Glvenlik dizlemi 0 U Y .
Degiskenler Glvenlik dizlemi 1 U g
MODBUS istemcisi Glvenlik dizlemi 2 9) 1 }H
m . Glvenlik dizlemi 3 l:l ) 1
Ozellikler 1=
Glvenlik dizlemi 4 l:l e \
Taswyici Takibi o
stvenlik dizlemi 5 l:l
EtherNet/IP _ e
Glvenlik dizlemi 6 l:l - i w
\Varsayilan Program Glvenlik dizlemi 7 l:l —
@ Yiikle/Kaydet
Arag Sinin l:l K
Givenlik Dazlemi Ozellikleri
Adi Givenlik Modunu Segin:
|GU\.ienHk duzlemi 1 ‘ |I:] Normal |v|
Ozelligi Kopyalayin Saptirma
o - e
| Kilitle | | Uygulayin

Adi  Adi metin alani, kullanicinin segilen giivenlik diizlemine bir ad atamasini
saglar. Metin alanina dokunarak ve yeni bir ad girerek, ad1 degistirin.

6zelli§]i Kopyalayin Giivenlik diizleminin konumu ve normali, gecerli robot ku-
rulumundan bir 6zellik (bakin 13.12) kullanilarak belirtilir. Bir 6zelligi se¢mek igin,
Glivenlik Diizlemi Ozellikleri panosunun sol alt kismindaki agilan kutuyu
kullanin. Sadece nokta ve diizlem tipi 6zellikleri kullanilabilir. <Tanimlanmamis>

6gesini segmek, diizlemin yapilandirmasini temizler.

Secilen 6zelligin z ekseni, izin verilmeyen alana isaret edecek ve normal diizlem,
kars1 yone isaret edecektir, ancak Taban 6zelligi segildiginde normal diizlem ayni
yone isaret edecektir. Diizlem, bir Tetikleyici Azaltilmis modu diizlemi (bakin 10.12.3)
olarak yapilandirildiginda, diizlem normali, d{izlemin Azaltilmis moduna gegisi te-

tiklemeyen tarafini gosterir.

Giivenlik diizlemi, bir 6zellik secilerek yapilandirildiginda, konum bilgilerinin sa-
dece giivenlik diizlemine kopyalandigi; diizlemin bu 6zellikle baglanti kurmadig

unutulmamalidir. Bu, bir giivenlik diizlemini yapilandirmak i¢in kullanilan bir 6zelligin

konum veya oryantasyonunda degisiklikler oldugunda, giivenlik diizleminin oto-
matik olarak giincellenmeyecegi anlamina gelir. Ozellik degistirildiyse, bu durum
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ozellik segicinin tistiinde bulunan bir 4 simgesiyle belirtilir. Giivenlik diizlemini
ozelligin gegerli konumu ve oryantasyonuyla giincellemek i¢in, segicinin yanindaki
& digmesini tiklatin. Bu 4 simgesi, segilen 6zellik kurulumdan silindiginde bile

gortintiilenir.

Givenlik modu Asagidaki modlarin kullanilabilecegi giivenlik diizlemi i¢in giiven-
lik modunu segmek icin, Giivenlik Dizlemi Ozellikleri panosunun sag ta-

rafindaki agilan mentiyii kullanin:

Devre disi Givenlik diizlemi hi¢ etkin degildir.

0 Normal Glvenlik sistemi Normal modundaysa, bir
Normal modu diizlemi etkindir ve robot TCP'nin
konumunda bir kesin sinir olarak davranir.

® Azaltilmis Guvenlik sistemi Azaltilmis modundaysa, bir
Azaltilmis modu diizlemi etkindir ve robot
TCP'nin konumunda bir kesin sinir olarak dav-
ranir.

Normal & Azaltilmis Glivenlik sistemi Normal veya Azaltilmis mo-
dundaysa, bir Normal & Azaltilmis modu
diizlemi etkindir ve robot TCP'nin konumunda bir
kesin sinir olarak davranir.

B Tetikleyici Gtvenlik sistemi Normal veya Azaltilmis modun-

Azaltilmis modu daysa, bir Tetikleyici Azaltilmis modu diizlemi et-
kindir ve robot TCP onun Gtesine yerlestirildigi
stirece gtivenlik sisteminin Azaltilmis moduna

ge¢mesine neden olur.

Secilen giivenlik modu, Givenlik Sinirlari panosundaki ilgili giristeki bir sim-
geyle belirtilir. Giivenlik modu Devre Disi Birakildi olarak ayarlanmissa hicbir

simge gorliinmez.

Saptirma Giivenlik Diizlemi Ozellikleri panosunun solaltkismimndakibir
agilan kutudan bir 6zellik secildiginde, giivenlik diizlemi bu panonun sag alt kismindaki
Saptirma metin alanina dokunularak ve bir deger girilerek gevrilebilir. Bir pozitif
deger girmek, diizlemi normal diizlemin kars: yoniinde kaydirarak, robotun izin
verilen ¢alisma alanin artirirken, negatif deger girmekse diizlemi normal diizlem

yoniinde kaydirarak, izin verilen alani azaltir.

Metin alaninin saginda sinir diizleminin toleransi ve saptirma birimi gosterilir.

Kesin sinir diizlemlerinin etkisi Ongoériilen gezinge boyunca hareket etmeye
devam ederse, TCP konumu, toleransin ¢ikartildig: etkin, kesin sinirh bir giivenlik
diizlemini kesmek tizere oldugunda program ytiriitmesi iptal edilir (bakin 10.4).
Tolerans degeriyle birlikte goriintiilenen eksi isaretinin ancak toleransin gercekte
girilen degerden cikartildigini belirtmek icin kullanildigini unutmaym. TCP ko-
numu (toleranssiz) belirtilen sinur giivenlik diizlemini astig1 takdirde giivenlik sis-

temi bir Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirir.
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Tetikleyici Azaltilmis modu diizlemlerinin etkisi Hicbir koruyucu durus dev-
rede degilse ve giivenlik sistemi 6zel Kurtarma modunda degilse (bakin 10.6), ya
Normal modda, ya da Azaltiimis modunda ¢alisir ve robot kolunun hareketleri, il-

gili sinir setiyle smnirlanur.

Varsayilan olarak, giivenlik sistemi Normal moddadir. Asagidaki durumlardan biri

gortildiigii her defasinda Azaltilmis moduna gegis yapar:

a) Robot TCP, belli bir Tetikleyici Azaltilmig modu diizleminin Gtesine yerlestirilir,
yani diizlemin, diizlemin goriintiilemesindeki kiiciik ok yoniine ters yondeki

tarafinda bulunur.

b) Azaltilmis Modu giivenlik girisiislevi yapilandirilir ve giris sinyalleri diistikttir
(diger ayrintilar i¢in bakin 10.13).

Artik yukaridakilerden higbiri soz konusu degilse, giivenlik sistemi Normal moda

geri doner.

Bir Tetikleyici Azaltilmis modu diizleminden ge¢me sonucunda Normal moddan Azaltilmis
moduna gegis gergeklestirildiginde, Normal mod smir setinden Azaltilmis modu

siir setine gecis gerceklestirilir. Robot TCP, Tetikleyici Azaltilmis modu diizlemine

20 mm veya daha yakma (ancak her durumda da Normal modu tarafina) yerlestirilir
yerlestirilmez, her smir deger icin Normal ile Azaltilmig modu sinurlarindan daha
fazla izin veren uygulanir. Robot TCP, Tetikleyici Azaltilmis modu diizleminden gegctiginde,
Normal mod sinir seti artik etkin olmaz ve Azaltilmig modu sinr seti zorla uygulanr.

Bir Tetikleyici Azaltilmis modu diizleminden ge¢gme sonucunda Azaltilmis modun-
dan Normal moda gecis gerceklestirildiginde, Azaltilmis modu smir setinden Normal
mod sinir setine gegis gerceklestirilir. Robot TCP, Tetikleyici Azaltilmis modu diizle-
minden gecer gecmez, her sinir deger igin Normal ile Azaltilmis modu siurlarindan
daha fazla izin veren uygulanir. Robot TCP, (Normal mod tarafinda) Tetikleyici Azaltilmis
modu diizleminin 20 mm veya daha uzagma yerlestirildiginde, Azaltilmis modu smir

seti artik etkin olmaz ve Normal mod simur seti zorla uygulanr.

Onggoriilen gezinge robot TCPyi bir Tetikleyici Azaltilmig modu diizleminden alirsa,
robot kolu yeni smir setindeki eklem hizini, ara¢ hizin1 veya momentum sinir
asmak tizereyse, daha diizlemden gegmeden 6nce yavaslamaya baslar. Azaltilmis
modu sinir setinde bu simirlarin daha kisitlayici olmasi gerektiginden, bu tiir erken
yavaslamanin ancak Normal moddan Azaltilmis moda gecerken goriilebilecegini

unutmayin.
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10.12.4 Arac Siniri yapilandirmasi

@ Dosya

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

15:18:40

ccce @

TCP Yapilandirmasi
Montaj

G/C Ayarlan

@ aivenlik
Dediskenler
MODBUS istemcisi
Ozellikler

Tasiyici Takibi
EtherNet/IP

Varsayilan Program

Yikle/Kaydet

Giivenlik Yapilandirmasi

[ Genel sinirlar |

Eklem Limitleri |

sinirlar |

Glvenlik G/¢ |

Gavenlik Sinirlar
Glvenlik dizlemi 0
Glvenlik dizlemi 1
Glvenlik dizlemi 2

Glvenlik dizlemi 3

ik dizlemi 4

ik dizlemi 5
Glvenlik dizlemi 6
Glvenlik dizlemi 7
Arag sinir

Arac Alani Ozellikleri
Sapma

3B Gorinamo
De 2838
D@
8]

Givenlik Modunu Segin:

Sekmenin altindaki Ara¢ Siniri Ozellikleri panosu,istediginiz takim yoniinden

olusan robot aracinin yoniinde bir sinir tanumlar ve bu ydnden izin verilen maksi-

mum sapma igin bir deger.

Sapma Sapma metin alani, robot aracinin oryantasyonunun istediginiz oryantas-

yondan izin verilen maksimum sapmasinin degerini gosterir. Metin alanina doku-

narak ve yeni degeri girerek, bu degeri degistirin.

Metin alaninin yaninda, kabul edilen deger aralig ile birlikte tolerans ve sapma

birimi siralanr.

Ozelligi Kopyalayin Robot aracimin istediginiz oryantasyonu, gecerli robot ku-
rulumundan bir 6zellik (bakmn 13.12) kullanilarak belirtilir. Bu siirin istediginiz

5—181,-1.0° | ikisi |v|
Ozellidi Kopyalayin
| <Tanimlanmadi= |v|

| Kilitle | ‘ Uygulayin |

takim oryantasyonu vektorti olarak, secilen 6zelligin z ekseni kullanilacaktr.

Bir 6zelligi secmek igin, Ara¢ Siniri Ozellikleri panosunun solalt kismindaki

agilan kutuyu kullanin. Sadece nokta ve diizlem tipi 6zellikleri kullanilabilir. <Tanimlanma

0gesini se¢gmek, diizlemin yapilandirmasini temizler.

Sinir, bir 6zellik segilerek yapilandirildiginda, oryantasyon bilgilerinin sadece sirina

Telif hakki © 2009-2016, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.

kopyalandigi; sinirin bu 6zellikle baglanti kurmadigi unutulmamalidir. Bu, sinir1 yapilandirmak

i¢in kullanilan bir 6zelligin konum ve oryantasyonunda degisiklikler oldugunda,
sinirin otomatik olarak giincellenmeyecegi anlamina gelir. Ozellik degistirildiyse,
bu durum o6zellik segicinin tistiinde bulunan bir 4 simgesiyle belirtilir. Smnir

ozelligin gecerli oryantasyonuyla giincellemek igin, secicinin yanindaki & diigmesini

tiklatin. 4 simgesi, secilen 6zellik kurulumdan silindiginde bile goriintiilenir.
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Gilvenlik modu Arag yonii siniri igin giivenlik modunu segmek igin, Ara¢ Sinira

Ozellikleri panosunun sag tarafindakiagilan ment kullanilir. Mevcut olan secenekler:

Devre disi
D Normal

® Azaltilmis

Arag simnir1 limiti asla etkin degildir.

Giivenlik sistemi Normal modundaysa, arag sinir1
limiti etkindir.

Guvenlik sistemi Azaltiimis modundaysa, arag

sinir1 limiti etkindir.

Normal & Azaltilmis Glivenlik sistemi Normal veya Azaltilmis modun-

daysa, arag sinur1 limiti etkindir.

Secilen giivenlik modu, Givenlik Sinirlari panosundaki ilgili giristeki bir sim-

geyle belirtilir. Giivenlik modu Devre Disi Birakildi olarak ayarlanmigsa higbir

simge goriinmez.

Etkisi Ongoriilen gezinge boyunca hareket etmeye devam ederse, arag oryantas-

yonunun sapmasl, toleransin ¢ikartildigi maksimum sapmay1 asmak tizere oldugunda

program yliriitmesi iptal edilir (bakin 10.4). Tolerans degeriyle birlikte goriintile-

nen eksi isaretinin ancak toleransin gergekte girilen degerden ¢ikartildigini belirt-

mek i¢in kullanildi$in1 unutmayin. Arag yoniiniin sapmasi (toleranssiz) smniri agtig1

takdirde giivenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi 0 gergeklestirir.

10.13 Guvenlik G/C

@ Dosya

15:18:42 CCCC O

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

TCP Yapilandirmasi
Montaj

G/C Ayarlan

@ aiivenlik
Degiskenler
MODBUS istemcisi
Ozellikler

Tasiyici Takibi
EtherNet/IP
Varsayilan Program

Yiikle/Kaydet

Guvenlik Yapilandirmasi
Genel Sinirlar |~ Eklem Limitleri [~ Sinrlar [ Guvenlik G/¢ |

Giris Sinyali islev Atamasi

config_in[0]. config_in[1] Azaltiimis Mod -
config_in[2], config_in[3] Koruma Amach Sifirlama -
config_in[4], config_in[5] Atanmamis -
config_in[8], config_in[7] Atanmamis -
Cikis Sinyali islev Atamasi

config_out[0], config_out[1] Robot Hareketli -
config_out[2], config_out[3] Sistern Acil Durumu Durduruldu |+
config_out[4], config_out[5] Atanmamis -
config_out[&], config_out([7] Atanmamis -

| Kilitle | | Uygulayin |

Bu ekran, yapilandirilabilir girislerin ve ¢ikislarin (G/C’ler) Giivenlik islevlerini tanimlar.

G/C'ler, girislerle ¢ikiglar arasinda boliinmiistiir ve her islev, bir Kategori saglayacak

CB3
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sekilde eslestirilmistir? 3 ve PLd G/C.

Her Giivenlik iglevi sadece bir ¢ift G/C’yi kontrol edebilir. Ayri giivenlik islevini
ikinci kez se¢gmeye ¢alismak, onu daha 6nce tanimlanan ilk G/C ¢iftinden kaldirir.

Giris sinyalleri i¢in 5, gikis sinyalleri iginse 4 Giivenlik iglevi vardar.

10.13.1 Giris Sinyalleri

Giris sinyalleri i¢in, asagidaki Giivenlik islevleri segilebilir: Acil Durum Durdurma,
Azaltilmis Modu,Koruma Amag¢li Sifirlama,3 Konum SalteriveCalisma

Modu.

Acil Durum Durdurmasi Busegildiginde, El Kumandasinda bulunanin yaninda
bir de alternatif bir Acil Durum Durdurma diigmesine sahip olma secenegine
izin verir. Bu, ISO 13850:2006ya uygun bir cihaz baglandiginda Teach Pendant’taki
Acil Durum Durdurma diigmesinin sundugu ayni islevi sunar.

Azaltilmig Modu Tiim giivenlik smirlarinin uygulanabilecekleri iki mod vardar:
Varsayilan giivenlik yapilandirmasini belirten Normal mod ve Azaltilmig modu (daha
ayrintili bilgiler i¢in bakin 10.6). Bu giris gtivenlik islevi secildiginde, girislere veri-
len diisiik bir sinyal, giivenlik sisteminin Azalt:lmis moduna ge¢mesine neden olur.
Gerekirse, Azaltilmig modu sinir setini saglamak icin robot kolu yavaslar. Robot
kolu halen Azaltilmis modu sinurlarindan herhangi birini ihlal ederse, bir Durdurma
Kategorisi 0 gerceklestirilir. Normal moda geri ge¢me de ayni sekilde gerceklesir.
Giivenlik diizlemlerinin Azaltilmis moduna bir gegise neden olabilecegini de unut-

mayin (ayrintilar i¢in bakm 10.12.3).

Koruma Amagli Sifirlama Koruma Amacli Durdurma, giivenlik G/ lere
baglandiginda, Koruma Amagh Durdurma durumunun bir sifirlama tetiklenene
kadar devam etmesini saglamak i¢in de bu kullanilir. Robot kolu, Koruma Amagclh

Durduruldu durumundayken hareket etmez.

UYARI:

Varsayilan olarak, giris pimi 0 ve 1 igin Koruma Amagli
Sifirlama giris islevi yapilandirilmistir. Onu tamamen devre
dis1 birakma, Koruma Amag¢li Durdurma girisi yiikselir ytiiksel-
mez robot kolunun Koruma Amagli Durdurulmasmin sona
erdigini gosterir. Yani bir Koruma Amac¢li Sifirlama girisi ol-
madiginda, Koruma Amach Durdurma durumunun etkin olup ol-
madigini Koruma Amag¢li Durdurma girisi SI0 ve SI1 (bakin Do-
nanim Kurulum Kilavuzu) belirler.

3 Konum Salterive Galisma Modu Bunlar, robotun kurulum ve programla-
masi sirasinda ek koruyucu 6nlem olarak bir 3 konumu etkinlestirme cihazini kul-

lanma segenegini destekler. 3 Konum Salteri girisi yapilandirildiginda robot ya

2ISO 13849-1'e gore, diger ayrintilar icin bakin Sozliik.
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“calisma modunda”, ya da “programlama modunda” olur. Sag tist kdsede, gegerli

¢alisma modunu gosteren bir simge goriintir:

Q Caligma modu: Robot sadece 6nceden tanimli gorevleri gerceklestirebilir. Hare-
ket sekmesi ve Serbest Siiriis modu kullanilamaz.

O Programlama modu: Calisma modunda bulunan smirlamalar kaldirildi. Ancak 3
Konum $Salteri girisi diisiitk oldugunda, robot Koruma Amagh Durdurulur.
Ayrica hiz kaydiricisi, 250 mm/sn degerine tekabiil eden bir baslangic degerine
ayarlanmistir ve daha ytiiksek hiza ulagmak i¢in adim adim artirilabilir. 3 Konum
Salteri girisi diisiikten yiiksege degistiginde hiz kaydiricisi, diisiik degere

sifirlanir.
Calisma modu segenegini yapilandirmanin iki yontemi vardar:

1. Bir harici modu se¢gme cihazi kullanilarak ¢alisma modunu se¢gmek i¢in, Calisma
Modu girisgini yapilandirin. 3 Konum Salteri girisi yapilandirildiktan sonra,
acilan meniilerde onu yapilandirma segenegi goriiniir. Calisma Modu girisi
diisiikse robot, Calisma modunda olacaktir, yiiksekse Programlama modunda ola-

caktir.

2. Polyscope ile ¢alisma modunu se¢gmek i¢in, Giivenlik Yapilandirmasinda sa-
dece 3 Konum Salteri girisinin yapilandirilmasi ve uygulanmas: gerekir.
Bu durumda varsayilan mod Calisiyordur. Programlama moduna ge¢mek igin,
Hos Geldiniz ekraninda “Robotu Programla” diigmesini segin. Calisma mo-
duna geri donmek icin dogrudan “Robotu Programla” ekranindan ¢ikin.

NOT:
3 Konum Salteri etkinken Giivenlik G/C yapilandirmasi
onaylandiktan sonra otomatik olarak Hos Geldiniz ekrani gosteri-

lir. Calisma modu Programlama yerine Calisma olarak degistiginde,

Hos Geldiniz ekrani da otomatik olarak goriintiilenir.

10.13.2 Cikis Sinyalleri

Cikis sinyalleri igin, asagidaki Giivenlik islevleri kullanilabilir. Yiiksek sinyali tetik-
leyen durum sona erdiginde tiim sinyaller tekrar diistik olur:

Sistem Acil Durum Durdurmasi GiivenliksistembirAcil Durum Durduruldu
durumuna tetiklendiginde diisiik sinyal verilir. Aksi takdirde yiiksek sinyal duru-

munda olur.

Robot Hareketli Robotkolunun tasnabilir bir durumda oldugu her defasinda

disiik bir sinyal verilir. Robot kolu sabit bir konumdaysa, bir yiiksek sinyal verilir.

Robot Durmuyor Robot kolunun durmas: istendiginde, istekle kolun durmas:
arasinda biraz zaman geger. Bu siire i¢inde sinyal yiiksek olur. Robot kolu hareket
ediyorsa ve durmasi istenmediyse veya robot kolu durdurulmus konumundaysa,

sinyal dtistik olur.

CB3
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Azaltilmig Modu Robot kolu Azaltilmis moduna getirildiginde veya giivenlik
girisibir Azalt1lmis Modu girisiyle yapilandirildiginda ve sinyal o sirada diisiik
oldugunda bir diisiik sinyal gonderir. Aksi takdirde sinyal yiiksektir.

Azaltilmamis Mod Bu, yukarida tanimlanan Azaltilmis Modun tersidir.
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Giris

Universal Robot kolu, tiiplerden ve baglantilardan olusur. Eklemlerle normal ad-

lari, Sekil 11.1 altinda gosterilir. Taban, robotun monte edildigi yerdir ve diger uca

ise (Bilek 3) robotun araci takilir. Eklemlerin her birinin hareketi koordine edilerek,

tabanin dogrundan tistiinde ve altinda bulunan alan harig, robot arac1 serbest bir
sekilde hareket ettirebilir.

PolyScope, robot kolunu ve kontrol kutusunu kullanmanizi, robot programini ytiriitme-

nizi ve kolaylikla yenilerini olusturmaniz: saglayan grafik kullanici arabirimidir

(GUD).

Asagidaki boliimde robotun baslangicini 6grenirsiniz. Sonra PolyScope’un ekran-

lar1 ve islevselligi daha ayrintili bir sekilde agiklanir.

TEHLIKE:

1.

Bu Donanim Kurulum Kilavuzu, Robot ilk defa
calistirlmadan once UR robotlarinin entegrasyonunu
yapan kisi tarafindan okunup anlasilmasi gereken 6nemli

glivenlik bilgileri igerir.

. Entegrasyonu yapan kisinin, robot kolunu ilk defa

calistirmadan 6nce, giivenlik yapilandirmas1 parametrelerini

risk degerlendirmesiyle tanimlandii sekilde ayarlamasi

gerekir, bakin boliim 10.

Sekil 11.1: Robotun eklemleri. A: Taban, B: Koge, C: Dirsek ve D, E, F: Bilek 1, 2, 3

Sirim 3.2
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11.2 Baslarken

PolyScope’u kullanmadan 6nce, robot kolunun ve kontrol kutusunun takilmas: ve

kontrol kutusunun acilmas: gerekir.

11.2.1 Robot Kolunu ve Kontrol Kutusunu Kurma

Robot kolunu ve kontrol kutusunu kurmak igin, asagidakileri yapm:

Robotu ve kontrol kutusunu ambalajindan ¢ikarin.
Robot kolunu saglam ve titresimsiz bir yiizeye takin.
Kontrol kutusunu ayag: tizerine yerlestirin.

Robotla kontrol kutusu arasindaki robot kablosunu takin.

S A

Kontrol kutusunun sebeke fisini takin.

UYARI:
Devirme tehlikesi. Robot saglam bir ytiizeye giivenli bir sekilde
yerlestirilmediginde, robot devrilebilir ve bir yaralanmaya neden

olabilir.

Ayrintili kurulum talimatlar: igin bakin Donanim Kurulum Kilavuzu. Robot ko-
lunu herhangi bir is yapmak icin kullanmadan 6nce bir risk degerlendirmesi ge-

rektigini unutmayn.

11.2.2 Kontrol Kutusunu A¢cma ve Kapatma

Kontrol kutusu, dokunmatik ekranli panonun 6n tarafinda bulunan gii¢ diigmesine
basilarak agilir. Bu panoya genellikle Teach Pendant denir. Kontrol kutusu agildiginda,
dokunmatik ekranda dayandigi isletim sisteminin metni goriiniir. Yaklasik bir da-
kika sonra ekranda birkag¢ diigme belirir ve bir acilan pencere, kullaniciy: baglatma

ekranina yonlendirir (bakin 11.5).

Kontrol kutusunu kapatmak igin, ekrandaki yesil gii¢ diigmesine basmn veya hos
geldiniz ekranindaki Kapat diigmesini kullanin (bakin 11.4).

UYARI:
Gl¢ kablosunu duvardaki prizden cekerek kapatmak robotun
dosya sisteminin bozulmasina neden olabilir ve bu da robotun

arizalanmasiyla sonuglanabilir.

11.2.3 Robot Kolunu Acma ve Kapatma

Robot kolu, kontrol kutusu agiksa ve hi¢bir acil durum durdurma diigmesi etkinlestirilmemis
durumdaysa agilabilir. Robot kolu, baslatma ekraninda (bakin 11.5), o ekrandaki
A¢ diigmesine dokunup, sonra Baslat diigmesine basilarak agilir. Bir robot baslatildiginda,

frenleri acarken ses ¢ikarir ve biraz hareket eder.

Baslatma ekranindaki KAPAT diigmesine dokunularak robot kolunun giicti kesile-

bilir. Robot kolu ayrica kontrol kutusu kapandiginda da otomatik olarak kapanir.
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11.2.4 Hizli Baslangic
Kurulduktan sonra robotu hizli bir sekilde baglatmak i¢in, asagidaki adimlari izle-
yin:
1. El kumandasimin 6n tarafindaki acil durum durdurma diigmesine basin.
2. Teach Pendant’in iizerindeki gii¢ diigmesine basin.

3. Sistem baslatilip dokunmatik ekranda metinler goriintiilendigi sirada bir da-
kika bekleyin.

4. Sistem hazir oldugunda, dokunmatik ekranda robotun baslatilmasi gerektigini

belirten bir acilan pencere gosterilir.
5. Agcilan pencere iletisim kutusundaki diigmeye dokunun. Baslatma ekranina
goturtlirsiniiz.

6. Uygulanan Glivenlik Yapilandirmasinin Onaya iletisim kutusunu bek-
leyinve Givenlik Yapilandirmasini Onayla diigmesine basin. Bu, risk
degerlendirmesine gore ayarlanmasi gereken bir baglangi¢ giivenlik paramet-

releri ayar1 uygular.

7. Acil durum durdurma diigmesinin kilidini a¢gin. Robotun durumu 2cil Durum

Durduruldu durumundan Glicti Kapali durumuna degisir.

8. Robotun ulastig1 yerin (¢alisma alaninin) disina ¢ikin.

9. Dokunmatik ekrandaki A¢ diigmesine basin. Robot durumunun Bosta olarak
degismesi icin birkag saniye bekleyin.

10. Tasima kapasitesi kiitlesinin ve se¢ilen montajin dogru oldugunu dogrulaym.
Sensor verilerine gore algilanan montaj, secilen montajla eslesmediginde size
bilgi verilir.

11. Dokunmatik ekrandaki Baslat diigmesine basin. Robot bu sirada, frenleri

agarken ses cikarir ve biraz hareket eder.

12. Tamam diigmesine dokunup, Hos Geldiniz ekranini agin.

11.2.5 ik Program

Bir program, robota ne yapmasi gerektigini soyleyen komutlarin bir listesidir. PolyS-
cope, sadece ¢ok az programlama deneyimi olan insanlarin da robotu programla-
masina izin verir. Cogu gorevde programlama, hicbir sifreli komut girilmeksizin,

tamamen dokunmatik panelin kullanimiyla yapilir.

Aracin yaptig1 hareket robot programinin ¢ok dénemli bir parcasi oldugundan, ro-
bota nasil hareket edecegini 6gretme yontemi 6nemlidir. PolyScope’da aracin hare-
ketleri bir dizi ge¢is noktasi, yani robotun ¢alisma alanindaki noktalar kullanilarak
belirtilir. Gegis noktas1 robotun belirli bir pozisyona getirilmesiyle verilebilir veya
yazilim tarafindan hesaplanabilir. Robot kolunu belli bir konuma getirmek i¢in, ya
Hareket sekmesini kullanin (bakin 13.1) veya Serbest siiriis diigmesini 6gretim el

iinitesinin arkasinda tutarak dogrudan robot kolunu yerine gekin.

Gegis noktalar tizerinden ilerlenmesinin yani sira, program, robotun izledigi yol
tizerindeki belirli noktalarda diger makinelere G/C sinyalleri génderebilir ve degiskenlere
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ve G/C sinyallerine bagli olarak 1 £ . . . then (eger... Oyleyse) ve dongi gibi komut-

lar1 uygulayabilir.

Baslatilan robotta basit bir program olusturmak i¢in, asagidakileri yapin:

1.

N

© N o o oa W

13.
14.

15.

Robotu Programla diigmesine dokunun ve Bos Programi segin.

Ileri diigmesine (sag alt) dokunarak, ekranin sol tarafindaki aga¢ yapisinda

<bos> satirnin segilmesini saglaym.
Yap1 sekmesine gidin.
Hareket Ettir diigmesine dokunun.

Yorum sekmesine gidin.

. Ileri diigmesine basarak, Ge¢is noktasi ayarlarina gidin.

“?” resminin yanindaki Bu ge¢is noktasini ayarla diigmesine basin.

. Hareket Ettir ekraninda, mavi oklara basarak robotu hareket ettirin ya

da 6gretim el tinitesinin arka tarafinda bulunan Serbest siiriis diigmesini
basili tuttugunuz sirada robotun kolunu ¢ekerek robotu hareket ettirin.

. Tamam tusuna basin.
10.
11.
12.

digmesine basin Oncesine gecis noktas ekle.
“?” resminin yanindaki Bu ge¢is noktasini ayarla diigmesine basin.

Hareket Ettir ekraninda, farkli mavi oklara basarak robotu hareket ettirin
ya da Serbest siiriis diigmesini basil tuttugunuz sirada robotun kolunu

cekerek robotu hareket ettirin.
Tamam tusuna basin.

Programiniz hazirdir. “Oynat” simgesine bastiinizda robot iki nokta arasinda
hareket eder. Mesafeli durun, eliniz acil durdurma diigmesinde olsun ve “Oy-

nat”a basin.

Tebrikler! Robotu verilen iki gecis noktas: arasinda hareket ettiren ilk robot

programinizi yaptlmz.

UYARI:

1. Robotu kendi tizerine veya baska nesnelere yonlendirmeyin,

yoksa robotta hasara neden olabilir.

2. Basimizi ve govdenizi robotun ulastigi yerin (calisma
alaninin) disinda tutun. Parmaklariniz1 sikisabilecekleri bir

yere koymayin.

3. Bu sadece bir UR robotunu kullanmanin ne kadar kolay
oldugunu gosteren bir hizli baglangi¢c kilavuzudur. Zararsiz
bir ortam ve ¢ok dikkatli bir kullanic1 varsayar. Hizim
veya hizlanmasini varsayilan degerlerin tistiine ¢ikartmayin.
Robotu kullanmaya baglamadan &nce her zaman bir risk

degerlendirmesi gerceklestirin.
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11.3 PolyScope Programlama Arabirimi

PolyScope, denetim kutusuna bagli, dokunmaya kars: duyarl ekranda galisir.

PolyScope Robot Kullanici Arabirimi o

Litfen secin

Programi Cahistir

UNIVERSAL
ROBOTS

Robot Ayarlan

Robotu kapat

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

O Dosya 15:17:11 CCcccC O
(Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
=unnamed= [ Komut | Grafik | Yapi | Degigkenler |

Bu 6rnekte, en {ist seviyede P rogram sekmesi segilir, onun altinda da Yap1 sekmesi
secilir. Program sekmesi, o anda yiiklii olan programla ilgili bilgileri barmdirir.
Hareket Ettir sekmesi secilirse, ekran degiserek robot kolunun hareket ettirile-
bilecegi Hareket Ettir ekrani olur. Benzer sekilde, G/¢ sekmesi secildiginde, elekt-

riksel G/C'nin gegerli durumu izlenebilir ve degistirilebilir.

Kontrol kutusuna veya Teach Pendant’a bir fare ve klavye baglamak miimkiindiir;
ancak bu gerekli degildir. Hemen tiim metin alanlar1 dokunmatik 6zellikli oldugundan,
bu alanlara dokunuldugunda bir ekran tus takimi veya ekran klavyesi agilir. Do-
kunmatik 6zellikte olmayan metin alanlarmin yaninda, ilgili giris diizenleyicisini

baslatan bir diizenleyici simgesi bulunur.

e fx) B2

Ekran tus takimindaki simgeler, klavye ve ifade diizenleyicisi yukarida gosterilmistir.

Cesitli PolyScope ekranlari agsagidaki boltimlerde agiklanmaktadir.

Sirim 3.2
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UNIVERSAL ROBOTS 11.4 Karsilama Ekrani

11.4 Karsilama Ekrani

PolyScope Robot Kullanici Arabirimi o

Liitfen secin

Programi Calistir

UNIVERSAL
ROBOTS

Robot Ayarlari

Robotu kapat

Denetleyici bilgisayar1 baslatildiktan sonra karsilama ekran gosterilir. Ekranda asagidaki

secenekler sunulur:

* Programi Calistir: Varolan bir programi segin ve c¢alistirin. Bu, robot kolunu

ve kontrol kutusunu ¢alistirmanin en kolay yoludur.
* Robotu Programla: Programi degistirin veya yeni bir program olusturun.
* Robotu Ayarla: Dili degistirin, parolalar1 ayarlayin, yazilimi yiikseltin, vs.
* Robotu Kapat: Robot kolunun giictinti keser ve kontrol kutusunu kapatur.

¢ Hakkinda: Yazilim stirtimleri, ana bilgisayar adi, IP adresi, seri numarasi ve

yasal bilgilerle ilgili ayrintilar sunar.
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11.5 Baslatma Ekrani

Robotu baslat 2

Kurulum ve tasima kapasitesi dogru oldugundan emin olun ve robotu baslatmak icin yesil simgeli didmeye basin,

Robot & Normal

Gecerli Tasima Kapasitesi kg

@ KAPALI

Kurulum dosyas! default | | Kurulum Yakle

3B Gérdniamuo

Q&8

| TCP'yi Yapilandirnin |

| Montaji Yapilandinin |

Bu ekranda, robot kolunun baglatilmasini denetlersiniz.

Robot kolu durum gostergesi

Durum LED'leri, robot kolunun ¢alisma durumunu gosterir:
e Parlak kirmizi LED robot kolunun o anda durmus halde oldugunu belirtir;
bunun ¢esitli nedenleri olabilir.

e Parlak sar1 LED, robot kolunun calistigini belirtir, ancak normal islem igin

hazir degildir.

* Son olarak yesil bir LED, robot kolunun ¢alistigini ve normal islem i¢in hazir

oldugunu belirtir.

LED’in yaninda goriinen metin, robot kolunun gegerli durumunu da belirtir.

Etkin tasima kapasitesi ve kurulum

Robot kolu calistirildiginda, kii¢iik beyaz metin alaninda robot kolu kullanulirken
denetleyici tarafindan kullanilan tagima kapasitesi kiitlesi gosterilir. Bu deger, me-
tin alanina dokunularak ve yeni bir deger girilerek degistirilebilir. Bu degeri ayarla-
manin, robotun kurulumundaki tasima kapasitesini degistirmedigini (bakin 13.6),
sadece denetleyici tarafindan kullanilacak olan tasima kapasitesi kiitlesini ayar-

ladigini unutmayin.

Benzer sekilde, o sirada yiiklii olan kurulum dosyasmin adi, gri metin alaninda
gosterilir. Metin alanina dokunularak veya yanindaki Yiikle diigmesi kullanilarak
farkli bir kurulum ytiklenebilir. Alternatif olarak, ytiklii kurulum, ekranin alt kismindaki

3B goriinimiiniin yanindaki diigmeler kullanilarak 6zellestirilebilir.

Sirim 3.2
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UNIVERSAL ROBOTS 11.5 Baglatma Ekrani

Robot kolunu baslatmadan 6nce, etkin tasima kapasitesiyle etkin kurulumun, robot
kolunun o sirada bulundugu gegerli duruma uygun oldugunu dogrulamak c¢ok

onemlidir.

Robot kolunu baslatma

TEHLIKE:

Robot kolunu baslatmadan 6nce her zaman gegerli tasima kapasi-
tesi ve kurulum dogru oldugunu dogrulayin. Bu ayarlar yanhssa,
robot kolu ve kontrol kutusu diizgiin ¢alismaz ve etrafindaki in-

sanlar ve ekipmanlar i¢in tehlikeli hale gelir.

DIKKAT:
Robot kolu bir engele veya masaya dokunuyorsa ¢ok dikkat edil-
melidir, ¢tinkii robot kolunun engele stiriilmesi, bir eklem disli ku-

tusuna zarar verebilir.

Uzerinde yesil simge bulunan biiyiik diigme, robot kolunun asil baglatmasini gerceklestirmek
icin kullanilir. Uzerindeki metin ve gergeklestirdigi eylem, robot kolunun gegerli

durumuna bagh olarak degisir.

¢ Kontrol birimi PC’si baglatildiktan sonra, robot kolunu ¢alistirmak i¢in diigmeye
dokunulmas: gerekir. Robot kolu durur, sonra Giicii agar ve sonra da Bogta
ayarmna geger. Bir acil durum durdurmasi gerceklestiginde, robot kolunun ¢alistirilamayaca;

ve bu nedenle diigmenin devre dis1 birakilacagini unutmayin.

* Robot kolu durumu Bosta oldugunda,robot kolunu baslatmak i¢in d{igmeye
tekrar dokunulmas: gerekir. Bu noktada sensor verileri, robot kolunun yapilandirilmig
montajiyla karsilastirilir. Bir uyumsuzluk bulundugunda (30° toleransiyla),
diigme devre dig1 birakilir ve altinda bir hata mesaji1 goriintiilenir.
Montaj dogrulamas: gectiginde, diigmeye dokunmak, tiim eklem frenlerini
¢ozer ve robot kolu normal islem igin hazir olur. Robotun, frenleri agarken ses

¢ikaracagini ve biraz hareket edecegini unutmayin.

¢ Robot kolu ¢alistirildiktan sonra giivenlik sinirlarindan birini ihlal ettiginde,
ozel bir Kurtarma modunda ¢alisir. Bu modda diigmeye dokunmak, robot ko-
lunun gtivenlik smirlarina geri tasinabilecegi bir kurtarma hareketi ekranina
gecirir.

* Bir ariza olusursa, diigme kullanilarak kontrol birimi yeniden baslatilabilir.

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

Son olarak tizerinde kirmizi simge bulunan kiigiik diigme, robot kolunun giiciinii ka-

patmak i¢in kullanilir.
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12.1 Ekran Tus Takimi

0.0l s
7 | 8 <<
4| 5 +/-
1| 2

oK
0

Basit say1 girme ve diizenleme kolayliklari. Cogu durumda, girilen degerin birimi

sayinin yaninda goriintiilenir.
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UNIVERSAL ROBOTS 12.3 Ekran ifade Diizenleyicisi

12.2 Ekran Klavyesi

@)
| abcdef <<
1 2 3 i | 5 6 7 8 9 0 _ +
Q | W | E R |\ T|Y u | (0] P ~

X/

Basit metin yazma ve diizenleme kolayliklar1. Bazi 6zel karakterleri elde etmek igin
shift (Ust Karakter) tusu kullanilabilir.

12.3 Ekran ifade Diizenleyicisi

S | 2 * force()| <<

and or xor | not True (HI) (| ) |/ *

< > = # = = False (LO) 7 8 9 )

4| 5|6 | +
=Input= w [ | =Output> -
<Variable=> w | |<Pose=> - 1 2 3 o
<Function= i 0 ]
Kaydir 0
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[fadenin kendisi metin olarak girilirken, ifade diizenleyicisinde ¢arpma icin * ve
kiiciik veya esittir i¢in < gibi 6zel ifade simgelerini eklemeye yonelik bazi diigmeler
ve fonksiyonlar bulunur. Ekranin sag iist kosesindeki klavye simgeli buton ifa-
deyi metin diizenleme moduna gegirir. Tanimlanan tiim degiskenleri Degisken
secicide bulabilirsiniz, giris ve ¢ikis baglanti noktalarinin adlarimi ise Giris ve
Cikis segicilerde bulabilirsiniz. Fonksiyon altinda bazi 6zel islevler bulunur.

Tamam diigmesine basildiginda ifade gramer hatalar agisindan denetlenir. Iptal
diigmesini tiklattiginizda, tiim degisiklikler g6z ardi edilerek ekrandan ¢ikilir.

[fade asagidaki gibi goriinebilir:

2
dijital_girigs[l]=Gercek ve analog.giris[0]<0,5

12.4 Poz Duzenleyicisi Ekrani

Bu ekranda, hedef eklem konumlarini veya robot aracinin bir hedef pozunu (ko-
num ve yonii) belirtebilirsiniz. Bu ekran “Cevrimdis1” ve fiziksel robot kolunu

dogrudan kontrol etmiyor.

@

Robot Ozellik

aqQ Gorinam]

TCP

-120.11) mm

x

=<

-431.76| mm

N

300.00| mm

|Db’ndLere Vektdrl [rad] |v

g

b
=
2

0.0012

.'|;

-3.1664

FlElE BlEE

-0.0385

=
N

'y

Baglanti Konumlan.

Taban -
Omuz
Dirsek -
Bilek 1 -
Bilek 2

Bilek 3 -

MEEERE D BEE ERE

= 1
w|lw| wlwl|l o
=llellallallol|l -
Nilw|l ool v~
w|o| &l r]| ~
e o o o o o

X
°
-
E
%
=]
~

Robot

Robot kolunun gegerli pozisyonu ile belirtilen yeni hedef pozisyonu 3B grafikte

Telif hakki © 2009-2016, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.

gosterilir. Robot kolunun 3B ¢izimi robot kolunun gecerli pozisyonunu gosterir ve

robot kolunun “golgesi” de, robot kolunun, ekranin sag tarafinda belirtilen degerlerle

kontrol edilen hedef konumunu gosterir. Biiytite¢ simgelerine basarak yakinlastirma/uzaklagtirma
yapabilir veya parmag siiriikleyerek gortiniimii degistirebilirsiniz.

Robot TCP'nin belirtilen hedef konumu bir giivenlik veya tetikleyici diizlemine

yaklasirsa veya robot aracinin oryantasyonu, arag oryantasyonu alan sinirina yakinsa

(bakin 10.12), yakin alan sinirinin bir 3B gérintiimii gosterilir.
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UNIVERSAL ROBOTS 12.4 Poz Diizenleyicisi Ekrani

Giivenlik diizlemleri sar1 ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve robot
TCP’nin yerlestirilmesine izin verilen diizlem tarafin belirten kiiciik bir okla goste-
rilir. Tetikleyici diizlemleri mavi ve yesil renkte ve Normal modu simirlarimin (bakin
10.6) etkin oldugu, diizlemin yanina doniik olan kiigiik bir okla gortintiilenir. Arag
oryantasyonu alan siniri, kiiresel bir koniyle, robot aracinin gegerli oryantasyonunu
belirten bir vektorle gosterilir. Koninin i¢i, takim oryantasyonu (vektorii) igin izin

verilen alari temsil eder.
Hedef robot TCP’si artik sinirin yakininda degilse, 3B goriintiisii kaybolur. Hedef
TCP, bir alan smirini ihlal ediyorsa veya ihlal etmeye ¢ok yaklasmigsa, sinir goster-

gesi kirmiz olur.

Ozellik ve arag pozisyonu

Ekranin sag iist kosesinde 6zellik segici bulunur. Ozellik segici, robot kolunun hangi

ozellige gore denetlenecegini belirler

Ogzellik secicinin altinda, o sirada etkin olan Ara¢ Merkez Noktasmmn (TCP) ad:
gortintiilenir. Adlandirilmig birden fazla TCP’yi yapilandirma hakkinda daha fazla
bilgi i¢in bakin 13.6. Metin kutulari, secilen 6zellikle ilgili TCP’nin tam koordinat
degerlerini gosterir. X, Y ve z, aletin konumunu kontrol ederken, RX, RY ve RZ ise

aletin yontinii kontrol eder.

Yon temsilini segmek i¢in, RX, RY ve RZ kutularmin tistiindeki agilan kutu mentistinti kul-

lanin. Kullanilabilir tiirler sunlardir:

¢ Dondiirme Vektorii [rad] YOn, bir dondiirme vektorii olarak verilmistir. Ek-
senin uzunlugu radyan cinsinden doniilecek agidir ve vektoriin kendisi de

doniilecek ekseni belirler. Bu varsayilan ayardir.

* Doéndiirme Vektorii [°] YOn, dondiirme vektorii olarak verilmis olup, vektoriin

uzunlugu ise derece olarak dondiiriilecegi agidir.

* RPY [rad] Yuvarlama, aralik ve savrulma (RPY) agilari; burada agilar, radyan
cinsindendir. RPY déndiirme matrisi (X, Y’, Z” dondiirme), asagidakilerle ve-

rilir:

Rypy(7,B,&) = Rz(a) - Ry(B) - Rx ()

e RPY [°] Yuvarlama, aralik ve savrulma (RPY) agilari; burada agilar, derece cin-

sindendir.

Koordinat tiklatilarak degerler diizenlenebilir. Bir kutunun hemen sagindaki + veya
- diigmelerini tiklatarak, gegerli degere bir miktar ekleyebilir/gecerli degerden bir
miktar ¢ikarabilirsiniz. Bir diigmeyi basip basili tutmak, degeri dogrudan artirir /azaltir.

Diigme ne kadar basilh tutulursa, artig/azalma da o kadar biiyiik olur.

Baglanti konumlari

Ayri ayr1 eklem konumlarinin dogrudan belirtilmesini saglar. Her eklem konu-
munun —360° ile +360° arasindaki aralikta bir degeri olabilir ve bunlar da eklem
stnirlaridir. Eklem konumu tiklatilarak degerler diizenlenebilir. Bir kutunun hemen
sagindaki + veya — diigmelerini tiklatarak, gecerli degere bir miktar ekleyebilir/ gegerli

CB3
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degerden bir miktar ¢ikarabilirsiniz. Bir diigmeyi basip basili tutmak, degeri dogrudan
artirir/azaltir. Diigme ne kadar basili tutulursa, artis/azalma da o kadar biiytik

olur.

Tamam diigmesi

Bu ekran, Hareket Ettir sekmesinden etkinlestirildiginde (bakin 13.1), Tamam

diigmesine basildiginda Hareket Ettir sekmesine doniiliir ve burada robot kolu,
belirtilen hedefe dogru hareket eder. Belirtilen son deger bir arag koordinati idiyse,

robot kolu, hedef konuma, Hareket Ettir L hareket tiiriinti kullanarak hareket eder-

ken, en son bir eklem konumu belirtildiginde ise robot kolu, hedef konuma, Hareket

Ettir | hareket tiirinti kullanarak hareket eder. Farkli hareket tiirlerinin tarifi i¢cin

bakin 14.5.

iptal diigmesi

Iptal diigmesini tiklattigimizda, tiim degisiklikler g6z ard1 edilerek ekrandan gikilur.

Sirim 3.2
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UNIVERSAL ROBOTS

12.4 Poz Diizenleyicisi Ekrani
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13.1

Hareket Ettir Sekmesi

Bu ekranda, robot aracini ¢evirmek/dondiirmek ya da robot eklemlerini tek tek
hareket ettirmek suretiyle, istediginiz zaman robot kolunu dogrudan hareket etti-

rebilirsiniz (ytiriitebilirsiniz).

ccce @

5] 15:17:27

(Program |'Kurulum | Hareket Ettir | G/C_| Gunluk |
Araci Hareket Ettir Robot Ozellik

a8ss [Gorunam ]
TCP
-120.11 mm
o -431.76] mm
| | f{_}‘ <
\/ \/ L

-253.9
Eklemleri Hareket Ettir

0.001
-3.166
-0.039

E]
E]

NEEN<x

Taban<:| N |::> -91.71| @
omee (R L T Imm)[ 9859
pirsek (@I T B ) [12677°
Bilek 1 <::Il;—||:>|W| o
siek 2 1 ) [ o139
IR o | ) S 7

£

N
4

Serbest suris

p
N

N

Hiz =—=—=1_100% | ¥ iptal || W 0K |

o Gergek Robot

13.1.1

Robot

Robot kolunun o anki pozisyonu 3B grafikte gosterilir. Biiytite¢ simgelerine basarak

yakinlastirma/uzaklastirma yapabilir veya parmag; stirtikleyerek gortintimii degistirebilirs

Robot kolu istediginiz sekilde kontrol etmek icin, Goriinim 6zelligini se¢in ve 3B
¢izimin goriintiileme agisini gergek robot kolu gordiigiiniiz acryla ayni olacak sekilde

dondiirin.

Robot TCP'nin gegerli konumu bir giivenlik veya tetikleyici diizlemine yaklasirsa

veya robot aracinin oryantasyonu, arag¢ oryantasyonu alan sinirina yakinsa (bakin

10.12), yakin alan sinirinin bir 3B goriiniimii gosterilir. Robot bir program ¢alistirdiginda,

sinir limitlerini goriintiileme devre dis1 birakilacagini unutmayin.

Giivenlik diizlemleri sar1 ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve robot
TCP’nin yerlestirilmesine izin verilen diizlem tarafini belirten kiigtik bir okla goste-
rilir. Tetikleyici diizlemleri mavi ve yesil renkte ve Normal modu sinirlarinin (bakin
10.6) etkin oldugu, diizlemin yanina doniik olan kiigiik bir okla goriintiilenir. Arag

oryantasyonu alan sinuri, kiiresel bir koniyle, robot aracinin gegerli oryantasyonunu

Sirim 3.2
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UNIVERSAL ROBOTS 13.1 Hareket Ettir Sekmesi

belirten bir vektorle gosterilir. Koninin i¢i, takim oryantasyonu (vektorii) igin izin

verilen alani temsil eder.

Robot TCP’si artik sinirin yakininda degilse, 3B goriintiisii kaybolur. TCP, bir alan
smurmi ihlal ediyorsa veya ihlal etmeye ¢ok yaklasmigsa, siur gostergesi kirmizi

olur.

13.1.2 Ozellik ve Arac Pozisyonu

Ekranin sag {ist kosesinde 6zellik secici bulunur. Robot kolunu kontrol edecek goreli

ozelligi tanimlar.

Ozellik segicinin altinda, o sirada etkin olan Ara¢c Merkez Noktasimn (TCP) ad:
goriintiilenir. Metin kutular, secilen 6zellikle ilgili TCP'nin tam koordinat degerlerini
gosterir. Adlandirilmis birden fazla TCP’yi yapilandirma hakkinda daha fazla bilgi
i¢in bakin 13.6.

Koordinat veya eklem pozisyonu tiklatilarak degerler elle diizenlenebilir. Bu sizi
poz diizenleyicisi ekranina gotiiriir (bakin 12.4) ve burada arag veya hedef eklem

konumlari i¢in bir hedef konum ve yonii belirleyebilirsiniz.

13.1.3 Araci Hareket Ettir

® Bir cevirme oku (iist) basili tutuldugunda, robotun arag ucu belirtilen yonde
hareket eder.

* Bir déndiirme oku (buton) basili tutuldugunda, robot aracinin yonii belirti-
len yonde degisir. Dondiirme noktasi, Ara¢ Merkezi Noktas1 (TCP), yani ro-
bot araci tizerinde karakteristik bir nokta saglayan, robot kolunun ucundaki
noktadir. TCP, kiigiik bir mavi top olarak gosterilir.

Not: Hareketi herhangi bir anda durdurmak icin diigmeyi birakin!

13.1.4 Eklemleri Hareket Ettir

Ayri ayr eklemlerin dogrudan denetlenmesini saglar. Her eklem, —360°’tan +-360°"a
hareket edebilir ve bunlar da her eklem i¢in yatay ¢ubukla gosterilen eklem sinirlaridir.
Bir eklem, eklem simirina ulastiinda, daha fazla siiriilemez. Bir eklemin simnirlar:
varsayilandan farkli bir konum araligiyla yapilandirilmigsa (bakin 10.11), bu aralik

yatay ¢ubukta kirmizi renkte belirtilir.

13.1.5 Serbest siirlus

Serbest siiriis tusu basili tutulurken, robot kolunu fiziksel olarak kavramak ve is-
tediginiz yere cekmek miimkiindiir. Ayarlar sekmesindeki yercekimi ayari (bakin
13.7) yanligsa veya robot kolu ag1r bir ytik tasiyorsa, Serbest siiriis diigmesine basildiginda
robot kolu hareket etmeye (diismeye) baslayabilir. Bu durumda, yalnizca Serbest

siiriig digmesini serbest birakin.
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UYARI:

1.

Dogru kurulum ayarlarini kullandigmizdan emin olun
(6rnegin Robot montaj agis1, TCP agirligi, TCP ofseti). Prog-
ramla birlikte kurulum dosyalarmi kaydedin ve ytikleyin.

. Serbest siirtis diigmesine basmadan &nce TCP ayar-

lar1 ile robot montaj ayarlar1 dogru ayarlandigindan emin
olun. Bu ayarlar dogru degilse, Serbest Siiriis diigmesine
basildiginda robot kolu hareket eder.

. Serbest siiriis islevi (empedans/geri siiriis) sadece risk

degerlendirmesinin  izin verdigi kurulumlarda kul-
lanilacaktir. Araglarin ve engellerin keskin kenarlar1 veya
sikma noktalar1 bulunmamalidir. Tiim personelin robot

kolunun ulasamayacag1 yerde olmasini saglayin.

13.2 G/C Sekmesi

& Dosya

15:18:12 CcCcCccC O

[Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Ganluk |

(‘Robot | MODBUS istemcisi |

Yapilandirilabilir Giris Sayisal Giris Arac Girisi
S-Guard @ | @ 4 [ ™. I
S |
SGuard @ @5 19| @5 "’39;
2 6 2 6
o 9 Q|9 o1
39 Q7 39| D7
Analog giris
analog in[0] analog inf1] volta] |+
0.00) | [vora [~] ooov | [votal [v] | Srapginp
oV 10V o 10V 000 v
Yapilandinlabilir Cikis Sayisal Cikisi Arac Cikisi
0@ | @2 0@ | @4
5 |
1@ @5 1@ |@5 oo
2@ @s 2@ | @s 61
3@ @7 3@ @7
Analog cikis Voltaj Gecerli
analog out[0] analog out[1]
Geceri [ Geeen[s] =
ama 20ma ama 20ma 012 2
(3 Benzetim

o Gergek Robot

Bu ekranda her zaman, robot kontrol kutusuna giden veya robottan gelen canl
G/(C sinyallerini izleyebilir ve ayarlayabilirsiniz. Ekran, programin ytirtittildiigii za-
man dilimi de dahil olmak tizere, G/C'nin gegerli durumunu goriintiiler. Prog-
ram yiiriitmesi sirasinda herhangi bir degisiklik yapilirsa program durur. Prog-
ram durdugunda, tiim ¢ikis sinyalleri durumlarini korur. Ekran yalnizca 10 Hz ile

glincellendiginden, ¢ok hizli bir sinyal diizgiin goriintiilenemeyebilir.

Telif hakki © 2009-2016, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.

Yapilandirilabilir G/C’ler, kurulumun giivenlik G/C yapilandirma béliimiinde tanimlanmig

ozel givenlik ayarlari i¢in ayrilabilir (bakin 10.13); ayrilanlar, varsayilan veya kul-

Sirim 3.2

I1-39 CB3



Telif hakki © 2009-2016, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.

UNIVERSAL ROBOTS 13.4 Otomatik Hareket Ettir Sekmesi

lanict taniml ad yerine giivenlik islevi adina sahip olacaktir. Giivenlik ayarlari igin
ayrilan yapilandirilabilir ¢ikislar degistirilemez ve sadece LED’ler olarak goriintiile-
nir.

Sinyallerin elektriksel ayrintilar1 kullanic1 kilavuzunda agiklanmaktadir.

Analog Etki Alani Ayarlari Analog G/C, akim [4-20 mA] veya voltaj [0-10 V]
cikis olarak ayarlanabilir. Program kaydedilirse sonradan robot denetleyicisinin ye-

niden baslatildig1 durumlarda ayarlar hatirlanir.

13.3 MODBUS istemci G/C

Kurulumda ayarlanan dijital MODBUS istemcisinin G/C sinyalleri burada gosteri-
lir. Sinyal baglantis1 kaybolursa, bu ekranda karsilik gelen giris devre dig1 birakilir.

& Dosya 15:18:12 CCcCcC O
[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir [ G/C | Gunlik |

[ Robot | MODBUS istemcisi |

Girisler Cikaslar

[]

(O Benzetim
o Gercek Robot

Girisler

Dijital MODBUS istemci giriglerinin durumu gortintiilenir.

Cikislar

Dijital MODBUS istemci ¢ikiglarinin durumu goriintiilenir ve degistirilir. Bir sinya-
lin degistirilebilmesi i¢in, G/C sekmesi denetimindeki tercihin ( 13.8 iginde agiklanmaktadir)

buna izin vermesi gerekir.

13.4 Otomatik Hareket Ettir Sekmesi

Otomatik Hareket Ettir sekmesi, robot kolunun ¢alisma alani igerisinde belirli bir

pozisyona getirilmesi gerektiginde kullanilir. Buna 6rnek olarak, bir programi ¢alistirmadan
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once robot kolunun bu programin baslangi¢ pozisyonuna getirilmesi veya 6nce ro-
botun bu programin baslangi¢ pozisyonuna getirilmesi veya programi degistirirken

bir gecis noktasina getirilmesi verilebilir.

o 15:17:05 CCCcC O
[ Cahstir | Hareket Ettir | G/C f Gonlik | Otomatik Hareket Ettir |

Robotu Pozisyona Getir.

Gosterilen hareketi gergeklestirmek igin 'Otomatik’ digmesini basih tutun, |ptal etmek icin digmeyi birakin,
Robotu pozisyonuna elle getirmek icin 'Elle’ digmesine basin.

Otomatik

Elle

Animasyon

Animasyon, robot kolunun gerceklestirmek tizere oldugu hareketi gosterir.

DIKKAT:
Animasyonu, gercek robot kolunun pozisyonu ile karsilastirin
ve robot kolunun hareketi hicbir engele ¢arpmadan gitivenli bir

sekilde yapabileceginden emin olun.

DIKKAT:
Otomatik kaydir islevi, golge gezingesi boyunca robot boyunca
hareket eder. Carpisma, robot veya diger ekipmana zarar verebi-

lir.

Otomatik

Robot kolu, animasyonda gosterildigi sekilde hareket ettirmek i¢in Ot omat ik diigmesini
basil1 tutun. Not: Hareketi herhangi bir anda durdurmak igin diigmeyi birakin!

Elle

Elle diigmesine basarak, robot kolunun elle hareket ettirilecegi Hareket Sekmesine
gidebilirsiniz. Bu sadece animasyondaki hareket tercih edilmediginde gereklidir.

Sirim 3.2
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13.5 Kurulum— Yukle/Kaydet

& Dosya 15:17:42 CCcc O
[Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

TCP Yapilandirmasi

Robot Kurulumunu Yukle/Dosyaya Kaydet

Robot Kurulumu, robotun ¢alisma ortamina nasil yerlestirilecedi konusunun tim noktalann
G/C Ayarlari kapsar. Robotun mekanik montajin, difer ekipmanlarla elektrik baglantilanin ve robot
programinin dayandidi tum secenekleri kapsar. Programin kendisini icermez.

Montaj

L, Giivenlik

2
Degiskenler Gegerli kurulumu kaydet
MODBUS istemcisi |defau\t |
Ozellikler

| Kaydet | | Farkh Kaydet... |

Tasiyici Takibi
EtherNet/IP Farkl bir kurulum dosyasi yiikle

Varsayilan Program

3

Robot Kurulumu, robot kolunun ve kontrol kutusunun ¢alisma ortamina nasil yerlestirilecegi
konusunun tiim noktalarini kapsar. Robot kolunun mekanik montajini, diger ekip-
manlarla elektrik baglantilarin1 ve robot programinin dayandig: tiim secenekleri

kapsar. Programin kendisini icermez.

Bu ayarlar, G/¢ sekmesinde ayarlanan G/C etki alanlar1 i¢in olanlar hari¢, Kurulum
sekmesindeki farkli ekranlar kullanilarak ayarlanabilir (bakin 13.2).

Robot i¢in birden fazla kurulum dosyas: bulundurma imkén: vardir. Olusturulan
programlar etkin kurulumu kullanir ve kullanildiginda bu kurulumu otomatik ola-

rak yiikler.

Kurulumda yapilan herhangi bir degisikligin gii¢ kapatildiktan sonra korunmas:
i¢in kaydedilmesi gerekir. Kurulumda kaydedilmemis degisiklikler varsa, Kurulum
sekmesinin sol tarafindaki Yiikle/Kaydet metninin yaninda bir disket simgesi
gosterilir.

Bir kurulum, Kaydet veya Farkli Kaydet... diigmesine basilarak kaydedi-
lebilir. Alternatif olarak, bir programi kaydetmek, etkin kurulumu da kaydeder.
Farkli bir kurulum dosyasi yiiklemek icin, Yiik 1e diigmesini kullanin. Yeni Olustur
diigmesi, Robot Kurulumundaki tiim ayarlar fabrika varsayilanlarina sifirlar.

DIKKAT:

Robotu bir USB siiriiciisiinden yiiklenen bir kurulumla kullan-
maniz dnerilmez. Bir USB stiriiciistinde sakli bir kurulumu kullan-
mak i¢in, 6nce onu yiikleyin ve Farkli Kaydet... diigmesini

kullanarak yerel programlar klasoriine kaydedin.
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13.6 Kurulum — TCP Yapilandirmasi

& Dosya 15:17:37 CCCC O
[Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
CP Yapilandirmasi Arac Merkez Noktasi icin ayarlar
Montaj Kullanilabilir TCP'ler: ]
(é;; Ayarla:lk @ TCP v | varsayilan olarak a... | — ~
fa, Giivenli
Degiskenler . m o * '

. L ¥ 0.0 mm | % Pozisyon | | | |
MODBUS istemcisi § \

Ozellikler z 0.0 mm | \ Yonelim | __

. @ @/
Taban RX| 0.0000 N
Tasiyici Takibi RY| 0.0000| | Yeni | o
EtherMNet/IP Rz | 0.0000
Y

Varsayilan Program
viikle/Kaydet Tasima kapasitesi: kg 7

[ Agirhk merkezi:

Bir Ara¢ Merkez Noktas: (TCP), robotun araci tizerinde karakteristik bir noktadir. Bu
ekranda birden fazla adlandirilmig TCP tanimlanabilir. Her TCP bir ¢eviri ve ekran
grafiklerinde gosterildigi gibi, ara¢ gikis tablasinin merkezine goére bir dondiirme
icerir. Konum koordinati X, Y ve 7z, TCP'nin konumunu belirtirken, RX, RY ve RZ
ise oryantasyonunu belirtir. Belirtilen tiim degerler sifir oldugunda TCP, takim ¢ikis
tablasindaki merkez noktasiyla ¢akisir ve ekranin saginda gosterilen koordinat sis-

temini kabul eder.

13.6.1 TCP’leri ekleme, degistirme ve kaldirma

Yeni bir TCP tanimlamak i¢in, Yeni diigmesine basin. Sonra, olusturulan TCP oto-

matik olarak benzersiz bir ad alir ve agilan mentide secili hale gelir.

Segilen TCP'nin gevirisi ve doniisti, ilgili beyaz metin alanlarma dokunularak ve
yeni degerler girilerek degistirilebilir.

Secilen TCP"yi kaldirmak igin, dogrudan Kaldir diigmesine dokunun. Kalan son
TCP silinemiyor.

13.6.2 Varsayilan ve etkin TCP

Yapilandirilmig TCP’lerin tam bir tanesi, varsayilan olur. Varsayilan TCP, agilan TCP

mentisiindeki adinin solundaki yesil bir simgeyle isaretlenir. O sirada segili olan

TCP’yivarsayilan olarak ayarlamak i¢in, Varsayilan olarak ayarladiigmesine

basin.

Kartezyen alanindaki tiim dogrusal hareketleri belirlemek i¢in bir TCP ofseti her

zaman etkin olan olarak kullanilir. Ayn1 zamanda, Grafik sekmesinde gorsellestirilen
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etkin TCP hareketidir (bakin 14.29). Herhangi bir program calistirilmadan ve bir
programi baslatmadan 6nce varsayilan TCP, etkin olarak ayarlanir. Bir programda,
robotun belli bir hareketi i¢in, belirtilen TCP’lerden herhangi biri etkin olarak ayar-
lanabilir (bakin 14.5 ve 14.10).

13.6.3 TCP konumunu 6gretme

& Dosya 15:17:37 CCCC O
[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
CP Yapilandirmasi Arac Merkez Noktasi icin ayarlar
Montaj

TCP Konumunu Ogret

P [ee ]
& Daha fazla nokta gerekiyor

-, Giivenlik
=

Degiskenler TCP'yi farkll_a_gllardan ayni konuma
MODBUS istemcisi hareket ettirin.

Ozellikler

Taban
Arag

Tasiyici Takibi

Noktayr ayarla 1

EtherNet/IP

Varsayilan Program

Yiikle/Kaydet

TCP konumu koordinatlari, asagidaki sekilde otomatik olarak hesaplanabilir:

1. ¥ Pozisyon diigmesine dokunun.
2. Robotun calisma alani i¢inde sabit bir nokta segin.

3. TCP’yi en az {i¢ farkl1 agidan segilen noktaya dogru hareket ettirmek ve takim
¢ikis tablasinin ilgili konumlarini kaydetmek icin, ekranin sag tarafindaki diigmeleri

kullanin.

4. Hesaplanan TCP koordinatlarini dogrulayin ve Ayarla diigmesini kullana-

rak bunlari secilen TCP'nin tizerine ayarlayin.

Hesaplamanin diizgiin ¢calismasi i¢in konumlarin yeterince farkli olmasi gerektigini

unutmayin. Aksi takdirde diigmelerin tistiindeki durum LED’i kirmiziya dontistir.

Ayrica dogru TCP’yi belirlemek icin genellikle ti¢ konumun yeterli olmasina ragmen
doérdiincii konum, hesaplamanin dogru oldugunu dogrulamak igin kullanilabilir.
Kaydedilen her noktanin, hesaplanan TCP’ye gore kalitesi, ilgili diigmedeki yesil,
sar1 veya kirmizi bir LED kullanilarak belirtilir.
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13.6.4 TCP oryantasyonunu 6gretme

O Dosya 15:17:38 Ccccc O

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

CP Yapilandirmasi Arac Merkez Noktasi icin ayarlar
Montaj

TCP Oryantasyonunu Ogret

o e
O\ Gilivenlik @ Hichir dzellik secilmedi

=
Dediskenler

Bir dzellik secin ve aracg, secilen
: i dzelligin Z ekseni yontne donlk olarak

RICEHLISHSTE IR bir nokta ayarlayin.

Ozellikler

Taban
Arag

Tasiyici Takibi

<Tanimlanmadi= |v|

Noktay! ayarla

EtherNet/IP

Varsayilan Program

Yikle/Kaydet

TCP oryantasyonu, asagidaki sekilde otomatik olarak hesaplanabilir:

1. ¥ Oryantasyon diigmesine dokunun.

2. Agilan listeden bir 6zellik se¢in. Yeni 6zelliklerin nasil tanimlanabilecegi hakkinda

daha ayrintili bilgi edinmek i¢in bakin 13.12.

3. TCP’ye tekabiil eden aracin oryantasyonunun, segilen 6zelligin koordinat sis-
temine uygun oldugu bir konuma dogru hareket etmek i¢in, asagidaki diigmeyi
kullann.

4. Hesaplanan TCP oryantasyonunu dogrulayin ve Ayarla diigmesini kullana-
rak bunu secilen TCP’nin i¢ine ayarlaymn.

13.6.5 Tasima kapasitesi
Robot aracinun agirligi, ekranin alt kisminda belirtilmistir. Bu ayar: degistirmek icin
dogrudan beyaz metin alanina dokunun ve yeni bir agirlik girin. Ayar, tanimlanan

tum TCP’ler icin gegerlidir.

13.6.6 Agirhk merkezi
Aracin agirlik merkezi, istege gore CX, CY ve CZ alanlar1 kullanilarak belirtilebilir.
Basgka hicbir sey belirtilmediginde, ara¢ merkez noktasinin, aracin agirlik merkezi
oldugu kabul edilir. Ayar, tanumlanan tim TCP’ler i¢in gegerlidir.

UYARI:
Dogru kurulum ayarlarini kullandiginizdan emin olun. Programla
birlikte kurulum dosyalarini kaydedin ve ytikleyin.
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13.7 Kurulum — Montaj

O Dosya 15:17:40 CCccC O
[Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
TCP Yapilandirmasi Robot Montaji ve Acisi
ontaj
J
G/C Ayarlan
&, Giivenlik A3 |
Degiskenler
o i
MODBUS istemcisi
Ozellikler Ediklik
Tasiyicl Takibi ‘8 4 a5°
EtherMNet/IP
+
Varsayilan Program |"P :
[~ 0.0°
@ Yiikle/Kaydet .
¥
L -
¥ a5

Robot kolunun montaji buradan belirtilebilir. Su iki amaca hizmet eder:

1. Robot kolunun ekranda dogru goriinmesini saglamak.

2. Yerc¢ekiminin yoniinii denetleyiciye bildirmek.

Denetleyici, robot koluna yumusak ve hassas hareketler kazandirmak ve robot ko-
lunun Serbest siiriis modunda kendini tutmasini saglamak icin gelismis bir dinamik
model kullanir. Bu nedenle, robot kolunun montajinin dogru sekilde ayarlanmas:

Onemlidir.

UYARI:

Robot kolunun montajin1 diizgiin bir bi¢gimde ayarlamamak,
stk koruyucu duruslara ve/veya serbest siiriis diigmesine
basildiginda robot kolunun hareket etmesine neden olabilir.

Varsayilan olarak, robot kolu diiz bir masaya veya yere monte edilir ve bu durumda
ekranda hicbir degisiklik yapilmasina gerek yoktur. Ancak robot kolu tavana mon-
tajli, duvara montajli veya belirli bir agiyla montajli ise, diigmelerin kullanimiyla
bu ayar yapilabilir. Ekranin sag tarafindaki diigmeler robot kolunun montaj agisin
ayarlamak icindir. Sag {ist taraftaki ti¢ diigme, tavann (180°), duvarm (90°), yerin
(0°) agisini ayarlar. Istege gore bir ag1 belirlemek igin Egik1lik diigmeleri kul-
lanilabilir. Ekranun alt kismindaki diigmeler, robot kolu montajin1 gercek montaja

uyacak sekilde dondiirmek icin kullanilir.
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UYARI:
Dogru kurulum ayarlarini kullandiginizdan emin olun. Programla
birlikte kurulum dosyalarini kaydedin ve ytikleyin.

13.8 Kurulum— G/C Ayarlari

d Dosya 15:17:41 Ccccc O
[Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
TCP Yapilandirmasi G|ri$/(;|k|$ Ayar'
Montaj Giris Adlan Cikis Adlan
/C Ayarlari digital_in[0] : =default= el digital_out[@] : =default= |
. . digital_in[1] : =default> digital_outll] : =default=

L. Glivenlik o ] ]

O digital_in[2] : =default= digital_out[2] : <default=
Degiskenler digital in[3] : <defaults digital out[3] : <defaults
MODBUS istemcisi digital_in[4] : <default> = digital_out([4] : <default= L
Ozellikler digital_in[5] : =default= digital_out[S] : <default=

L digital_in[6] : =default= digital_out[6] : <default>
Tasiyici Takibi o ] ]
digital in[7] : <default= digital out([7] : <default=
EtherNet/IP tool_in[0] o =default= || tool_out[0] o =default= | |
Warsayilan Program tool_in[1] o =default= tool_out([1] : adefault=
H viikle/Kaydet analog_in[@] . =default= analog_out[0] : <default=
analog_in[l] : =default= analog_out[1] : <default=
analog_inl2] . =default= | config_out(0] : =default= |
analan inl31 o cdafanl+s Bd canfin ankl11 . cdafanTda hd
Yeni ad:

Giris ve ¢ikis sinyallerine ad verilebilir. Bu uygulama, robotla ¢alisirken sinyalin ne
ise yaradigini hatirlamayi kolaylastirabilir. Bir G/C 6gesini tiklatip secin ve ekran
klavyesini kullanarak adini ayarlayin. Yalnizca bos karakterler olarak ayarlayarak,

ad1 geri ayarlayabilirsiniz.

Sekiz standart dijital girisle iki arag girisi, bir eylemi tetikleyecek sekilde yapilandirilabilir.

Kullanilabilir eylemlerin arasinda, gegerli programin baslatma, gegerli programi
durdurma, gegerli programi duraklatma ve (Teach Pendant’in arkasindaki Serbest
stiriis diigmesi gibi) giris yiiksek/diigiik oldugunda Serbest siirtis moduna

girme/moddan ¢ikma yetenegi de vardir.

Cikislarin varsayilan davranisi, degerlerinin programin ¢alismasi durduktan sonra
da korunmasi seklindedir. Ayrica hicbir program ¢alismadig1 zamanlarda uygula-

nan bir varsayilan degerde bir ¢ikis da yapilandirilabilir.

Sekiz dijital standart ¢ikisla iki arag ¢ikist ayrica ¢ikisin bir program calisirken yiiksek,
calismadigindaysa diistik olarak, bir programi o sirada ¢alisip ¢calismadigini goste-

recek sekilde de yapilandirilabilir.

Son olarak, bir ¢ikisin G/C sekmesinden denetlenip denetlenemeyecegini (prog-
ramlayicilar tarafindan, ya da hem operatorler hem de programlayicilar tarafindan)
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ya da gikis degerini yalnizca robot programlarinin degistirebilecegini belirtmek de

miumkiindiir.

13.9 Kurulum — Givenligi

Bakin boliim 10.

13.10 Kurulum — Degiskenler

d Dosya 15:17:41 CCccC O
[ Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C [ Gunluk |

TCP Yapilandirmasi o0
Kurulum Degiskenler
Montaj

G/C Ayarlan Dedigken = | Defjer
. Giivenlik
=

egiskenler

MODBUS istemcisi
Ozellikler

Tasiyici Takibi
EthernNet/IP
Varsayilan Program

@ Yiikle/Kaydet

Yeni Olustur

Burada olusturulan degiskenlere kurulum degiskenleri denir ve bunlar bunun igin
normal program degiskenleri gibi kullanilabilir. Kurulum degiskenler 6zeldir, ¢iinkii bir
program durdurulup ardindan tekrar baslatildiginda ve robot kolu ve/veya kont-

rol kutusu kapatilip tekrar calistirildiginda bile degerlerini korurlar. Bunlarin adlar:

ve degerleri, kurulumla saklanir, dolayisiyla birden fazla programda ayni degiskenleri

kullanmak miumkiindiir.

Yeni kurulum degiskeni olustur

Adi Dedger

i var 1 | = ' ‘

Yeni Olustur diigmesine bastigiizda, yeni degisken i¢in tavsiye edilen adin
yazildig1 bir panel agilir. Ad1 degistirilebilir ve degeri, metin alanlarindan birine do-
kunularak girilebilir. Tamam diigmesi ancak yeni ad1 bu kurulumda kullanilmadiginda
tiklanabilir.

Bir kurulum degiskeninin degerini degistirmek i¢in, degisken listede vurgulanabi-

lir ve ardindan Degeri Diizenle diigmesi tiklanabilir.
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Bir degiskeni silmek i¢in listeden segin ve Silj e tiklayin.

Kurulum degiskenlerini yapilandirdiktan sonra, kurulumun kendisinin kaydedi-
lerek bu yapilandirma korunur, bakin 13.5. Kurulum degiskenleri ve degerleri de
her 10 dakikada bir otomatik olarak kaydedilir.

Bir program veya kurulum yiiklendigi ve program degiskenlerinden bir veya daha
fazlasi kurulum degiskenleriyle ayn1 ada sahip oldugunda, sorunu ¢dzmesi icin
kullaniciya iki secenek sunulur: ya program degiskeni yerine aymi addaki kuru-
lum degiskenlerini kullanin, ya da ¢akisan degiskenlerin otomatik olarak yeniden

adlandirilmasini saglayin.

13.11 Kurulum — MODBUS istemci G/C Ayarlari
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[[] Gelismis segenekleri gdster

Burada, MODBUS istemcisi (ana) sinyalleri ayarlanabilir. Belirtilen IP adreslerin-
deki MODBUS sunucular (veya bagimli birimler) ile olan baglantilar, giris/cikis
sinyalleri ile olusturulabilir (kayitlar veya dijital). Programlarda kullanilabilmesi

i¢in her sinyalin benzersiz bir ad1 vardur.

Yenile

Bu diigmeye bastiginizda, tiim MODBUS baglantilar1 yenilenir.

Birim ekle

Yeni bir MODBUS birimi eklemek i¢in bu diigmeye basin.

Birimi sil

MODBUS birimini ve o birimdeki tiim sinyalleri silmek i¢in bu diigmeye basin.
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Birim IP ayarla
Burada, MODBUS biriminin IP adresi gosterilir. Degistirmek i¢in diigmeye basin.

Sinyal ekle
[lgili MODBUS birimine bir sinyal eklemek igin bu diigmeye basin.

Sinyal sil
[lgili MODBUS biriminden bir MODBUS sinyalini silmek igin bu diigmeye basin.

Sinyal tarini ayarla

Sinyal tiiriinii segmek icin bu agilan meniiytii kullanin. Kullanilabilir tiirler sunlardir:

* Dijital giris: Dijital giris (bobin), sinyalin adres alaninda belirtilen bobin tize-
rindeki MODBUS biriminden okunan bir bitlik miktardir. Fonksiyon kodu
0x02 (Ayrik Girisleri Oku) kullanilir.

¢ Dijital ¢ikis: Dijital ¢ikis (bobin), tek bit miktar1 olup, yiiksek veya diisiik ola-
rak ayarlanabilir. Bu ¢ikisin degeri kullanic tarafindan ayarlanmadan o6nce,
uzak MODBUS birimindeki deger okunur. Bu ise, islev kodu 0x01 (Okuma
Bobinleri) kullanildig1 anlamina gelir. Cikis bir robot programiyla veya “sin-
yal degerini ayarla” diigmesine basilarak ayarlandiginda, islev kodu 0x05 (Tek

Bobin Yaz) ve tistti kullanilir.

¢ Kayit girisi: Kayit girisi, adres alaninda belirtilen adresten okunan 16 bitlik
bir miktardir. Fonksiyon kodu 0x04 (Giris Kayitlarini Oku) kullanilir.

e Kayit ¢ikisi: Kayat ¢ikisi, kullanici tarafindan ayarlanabilen 16 bitlik bir mik-
tardir. Kaydin degeri ayarlanmadan 6nce, uzak MODBUS birimindeki degeri
okunur. Bu ise, islev kodu 0x03 (Okuma Tutma Kayitlari) kullanildig1 anlamina
gelir. Cikis bir robot programiyla veya “sinyal degerini ayarla” alaninda bir
sinyal degeri belirlenerek ayarlandiginda, uzak MODBUS birimindeki degeri
ayarlamak i¢in islev kodu 0x06 (Tek Kayit Yaz) kullanilir.

Sinyal adresini ayarla
Bu alanda uzak MODBUS sunucusunun adresi gosterilir. Farkli bir adres se¢mek
i¢in ekran tus takimini kullanin. Gegerli adresler {ireticiye ve uzak MODBUS biri-

minin yapilandirmasina gore degisir.

Sinyal adini ayarla

Kullanici, ekrandaki klavyeyi kullanarak, sinyale bir ad verebilir. Sinyal, program-

larda kullanildiginda bu ad kullanilir.

Sinyal degeri
Burada, sinyalin o anki degeri gosterilir. Kayit sinyalleri i¢in bu deger isaretsiz
tamsay1 olarak ifade edilir. Cikis sinyallerinde, diigmeyi kullanarak istenen sinyal
degeri ayarlanabilir. Kayit ¢ikisi igin yine, birime yazilacak deger isaretsiz tamsay1

olarak saglanmalidir.
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Sinyal baglanti durumu

Bu simge, sinyalin dogru okunabilir / yazilabilir oldugunu (yesil) ya da birimin bek-

lenmedik sekilde yanit verdigini veya ulasilamaz oldugunu (gri) gosterir. Bir MOD-

BUS istisna yaniti alindiginda, yanit kodu goriintiilenir. MODBUS-TCP Istisna yanitlart:

E1 YASAKISLEV (0x01): Sorguda alinan fonksiyon kodu, sunucu (veya bagiml
birim) i¢in izin verilebilir bir eylem degildir.

E2 YASAK VERI ADRESI (0x02): Sorguda alinan fonksiyon kodu, sunucu (veya
bagimli birim) i¢in izin verilebilir bir eylem degildir; girdiginiz sinyal adresi-

nin uzak MODBUS sunucusunun ayarlarina uygun olup olmadigmi kontrol

edin.

E3 YASAK VERI DEGERI (0x03): Sorgu veri alaninda bulunan bir deger, su-

nucu (veya bagimli birim) i¢in izin verilebilir bir deger degildir, girilen sinyal

degerinin uzak MODBUS sunucusundaki belirtilen adres icin gegerli olup ol-

madigini 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 komut-

lartyla birlikte 6zellestirilmis kullanim.

E6 BAGIMLI CIHAZ MESGUL (0x06): Uzak MODBUS birimine gonderilen

programlama komutlariyla birlikte 6zellestirilmis kullanim, bagimli birim (su-

nucu) su an yanitlayamiyor.

Gelismis Secenekleri Goster

Bu onay kutusu, her bir sinyale iliskin gelismis secenekleri gosterir/gizler.

Gelismis Secenekler

¢ Giincelleme Siklig1: Bu menti, sinyalin giincelleme sikligini degistirmek igin

kullarilabilir. Giincelleme siklig1, sinyal degerini okumak veya yazmak tizere
uzak MODBUS birimine istek gonderilme sikligini ifade eder.

Bagimli Birim (Slave) Adresi: Bu metin alani, belirli bir sinyale karsilik ge-
len istekler icin belirli bir bagimli birim (slave) adresi ayarlanmasi amaciyla
kullanilabilir. Deger, 0-255 araliginda (sinirlar dahil) olmahdir ve varsayilan
255’tir. Bu degeri degistirirseniz, bagimli birim (slave) adresi degistirildigi du-
rumdaki fonksiyonunu dogrulamak amactyla MODBUS cihazinin kilavuzuna

basvurmaniz 6nerilir.
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13.12 Kurulum — Ozellikleri
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Endiistriyel robotlar1 satin alan miisteriler genellikle, robot kolunu denetleyebil-
mek veya yonlendirebilmek ve robot kolunun etrafindaki makineler, nesneler veya
bos alanlar, sabit esyalar, tasiyicilar, paletler veya gortis sistemleri gibi degisik nes-
nelere ve sinirlara gore robot kolunu programlayabilmek isterler. Geleneksel olarak
bu, robot kolunun dahili koordinat sistemini (taban koordinat sistemi) ilgili nesne-
nin koordinat sistemiyle iliskilendiren “gerceveler” (koordinat sistemleri) tanimlanarak
yapilir. Robot kolunun hem “arag koordinatlar1” hem de “taban koordinatlar1” re-

ferans olarak secilebilir.

56z konusu gercevelerle ilgili bir sorun, bu tiir koordinat sistemlerini tanimlayabilmek
i¢in belirli diizeyde matematik bilgisinin gerekmesi ve ayrica, robot programlama
ve kurulum sanatinda becerikli bir kisinin bile bu isi yapmasimin oldukga fazla za-
man almasidir. Bu gérev ¢ogu zaman 4x4’litkk matrislerin hesaplanmasini kapsar.
Bu sorunu anlayacak gerekli deneyimi bulunmayan bir kisiye, 6zellikle de yoneli-

min temsil edilmesi ¢ok karmasik gelir.
Cogu zaman miisterilerin sordugu sorular 6rnegin sunlardir:
* Robot kolu, bilgisayarl ve sayisal olarak denetlenen (CNC) makinemin ¢enesinden
4 cm uzaga hareket ettirmek miimkiin olacak mi?
¢ Robotun aracini masaya gore 45 derece dondiirmek miimkiin miidiir?

* Robotun nesneyle birlikte diisey olarak asag1 dogru hareket etmesini ve nes-
neyi serbest birakmasini saglayip, sonra da robot kolunu yine diisey olarak

yukari dogru hareket ettirebilir miyiz?

Robot kolunu érnegin, bir iiretim tesisindeki gesitli istasyonlarda kullanmay1 plan-
layan ortalama bir miisteri i¢in bu ve bunun gibi sorularin anlami ¢ok agiktir ve bu
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tur alakali sorularin tek bir basit yanitinin olmayabileceginin soylenmesi miisteriye
can sikic1 ve akil almaz gelebilir. Asil sorunun bu olmasinin bazi karmasik neden-
leri vardir ve Universal Robots bu sorunlar: ele almak amaciyla, miisterinin gesitli
nesnelerin konumlarimni robot koluna gore belirtmek i¢in kullanabilecegi benzersiz
ve basit yontemler gelistirmistir. Dolayisiyla, birka¢ adimda yukaridaki sorularda
istenenleri tam olarak yapmak miimkiindtir.

Yeniden adlandir

Bu buton bir 6zelligin adin1 degistirmeyi saglar.

Sil

Bu buton, segili 6zelligi ve varsa, tiim alt 6zellikleri siler.

Eksenleri Goster

Secili 6zelligin koordinat eksenlerinin, 3B grafik tizerinde gortiniir olmasini isteyip

istemediginizi se¢in. Yapilan tercih, bu ekran ve Hareket Ettir ekrani i¢in gegerlidir.

Yavas tempoda calistirilabilir

Secili 6zelligin yavas tempoda calistirilabilir olup olmayacagin segin. Bu tercih,
ilgili dzelligin Hareket Ettir ekranindaki 6zellik meniisiinde goriiniip goriinme-

yecegini belirler.

Degisken

Secili 6zelligin bir degiskenle birlik kullanilip kullanilamayacagin segin. Bu secenek
belirtilirse, robot programlarini diizenlerken, 6zellik adini izleyen “_var” ifadesi ile
adlandirilan bir degisken kullanilabilir; bir programda bu degiskene yeni bir deger
atanabilir ve sonra da 6zelligin degerine bagh olarak gegis noktalarini denetlemek

i¢in kullanilabilir.

Pozisyonu Ayarla veya Degistir

Secili 6zelligi ayarlamak veya degistirmek i¢in bu diigmeyi kullanin. Hareket Ettir

ekrani goriintiilenir ve 6zellik i¢in yeni bir pozisyon ayarlanabilir.

Robotu Ozellige Dogru Hareket Ettir

Bu diigmeye basildiginda robot kolu segili 6zellige dogru hareket eder. Bu hare-
ketin sonunda, x ekseninde 180 derecelik bir dontis istisna olmak tizere, 6zellik ile

TCP’nin koordinat sistemleri ¢akisir.

Nokta Ekle

Kuruluma nokta 6zelligi eklemek i¢in bu diigmeye basin. Nokta 6zelliginin pozis-
yonu, TCP'nin o noktadaki pozisyonu olarak tanimlamir. Ozellik koordinat siste-
minin x ekseninde 180 derece dondiirtildiigii durumlar disinda, nokta 6zelliginin
yonelimi TCP yo6nelimiyle aynidir. Bu, nokta 6zelliginin z ekseninin, o noktadaki

TCP’nin tersine yonlendirilmesini saglar.
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Satir Ekle

Kuruluma ¢izgi 6zelligi eklemek icin bu diigmeye basin. Cizgi, iki nokta 6zelligi

arasmdaki eksen olarak tanimlanir. Birinci noktadan ikinci noktaya dogru yonlen-

dirilen bu eksen, ¢izgi koordinat sisteminin y eksenini olusturur. Z ekseni, ilk alt

noktanin z ekseninin, ¢izgiye dik diizlem tizerindeki izdiistimti ile tanimlanur. Cizgi

koordinat sisteminin pozisyonu, ilk alt noktanin pozisyonuyla ayrndir.
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Diizlem Ekle

Kuruluma diizlem 6zelligi eklemek icin bu d{igmeye basin. Diizlem, ti¢ alt nokta

ozelligiyle tanumlanir. Koordinat sisteminin pozisyonu, ilk alt noktanin pozisyo-

nuyla aymdir. Z ekseni diizlem normalidir ve y ekseni, ilk noktadan ikincisine

dogru yonlendirilir. Z ekseninin pozitif yonii, diizlemin z ekseni ile birinci nok-

tanin z ekseni arasindaki ac1 180 dereceden az olacak sekilde ayarlanir.
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13.13 Tasiyici Takibi Ayari

Bir tasiyic1 kullanildiginda robot, hareketini takip edecek sekilde yapilandirilabilir.

Tastyic1 Takibi Ayari, robotu dogrusal ve dairesel tagiyicilarin yaninda mutlak ve

artan kodlayicilarla da ¢alisacak sekilde yapilandirma seceneklerini sunar.

Tasiyici Parametreleri

Artan kodlayicilar, 0 ile 3 arasindaki dijital girislere baglanabilir. Dijital sinyallerin
kodunu ¢6zme, 40kHz ile ¢alisir. Bir Tumlev kodlayicist (iki giris gerektirir) kul-
lanildiginda robot, tagtyicinin hiziyla birlikte yoniinii de belirleyebilir. Tagiyicinin
yonii sabitse, tastyicinin hizini belirlemek i¢in ¢1kan, Disenveya Cikma ve Dilisme
kenarlarindan birini algilayan tek bir giris kullanilabilir.

Mut lak kodlayicilar, bir MODBUS sinyaliyle baglanildiginda kullanilabilir. Bunun
i¢in, 13.11 altinda bir dijital MODBUS giris kaydinin énceden yapilandirilmas: ge-

rekir.
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Dogrusal tasiyicilar

Dogrusal bir tastyic1 secildiginde, tagiyiciin yoniinii belirlemek igin bir ¢izgi 6zelligi
yapilandirilmahdir. Cizgi 6zelliginin, tastyicinin yoniine paralel olmasi ve hat 6zelligini
tanimlayan iki noktanin arasinda biiyiik bir mesafe olmasi gerekir. ki nokta prog-
ramlanirken alet sikica tasiyicinin kenarina yerlestirilerek, ¢izgi 6zelliginin yapilandirilmasi
onerilir.

Metre basina isaret alani, tasiyici bir metre gittiginde kodlayicinin olusturdugu

isaret sayis1 olarak kullanilir.

kodlayic1 turu basina isaret
27t - kodlayict diskinin radyusu[m]

Metre basina isaret = (13.1)

Dairesel tasiyicilar

Bir dairesel tasiyici takip edildiginde, tasiyicinin (dairenin) merkez noktasi tanumlanmalidir.
Devir basina isaretin degeri, tasiyic bir tam tur dondiigiinde kodlayicinin

olusturdugu isaret sayis1 olmalidir.

13.14 Kurulum— Varsayilan Program
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Acik k
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Otomatik Baslat

Ana guc acildiginda, robotu otomatik olarak baslatin
M Robot, freni agma prosedtrtinden dolay hareket edebilir!

[] Robotun otomatik frenini birakma

Acik =Di.lnput= |v| lkenar =

Bu ekran, varsayilan bir programi otomatik olarak yiikleme ve baglatma ve giic
acildiginda robot kolunu otomatik olarak baslatma ayarlarini igerir.

UYARI:
Otomatik yiikleme, otomatik baslatma ve otomatik ¢alistirma
ucii de etkinlestirilmisse, robot, kontrol kutusu c¢alistirilir

calistirilmaz segilen programi ¢alistirmaya baslar.
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13.14.1

Varsayilan Programi Yiikleme

Denetim kutusunun giicii agildiginda yiiklemek igin varsayilan bir program segilebilir.
Ayrica varsayilan program, Programi Calistir ekranina (bakin 11.4) girildigi ve higbir
program yiiklenmediginde de otomatik ytiklenir.

13.14.2

Varsayilan Programi Baslatma

Varsayilan program, Programi Calistir ekraninda otomatik olarak baslatilabilir. Var-
sayilan program ytikliiyse belirtilen harici giris sinyali kenar gecisi algilanirsa, prog-

ram otomatik olarak baslatilabilir.

Baslatma sirasinda akim girig sinyal seviyesi tanimlanmamig oldugunu ve baslatmada
sinyal seviyesine uygun bir gecis segmenin programi hemen baslatacagini unut-
mayin. Ayrica Programi Calistir ekranindan ¢ikildiginda veya Panoda durdurma diigmesine
basildiginda, galistir diigmesine tekrar basilana kadar otomatik baslatma 6zelligi

devre dis1 birakilir.

13.14.3

Otomatik Baslatma

Robot kolu otomatik olarak baslatilabilir, 6rnegin kontrol kutu baslatildiginda. Be-
lirtilen harici girig sinyal kenar: gegisinde, robot kolu goriiniir ekrana bakilmaksizin

tam baslatilir.

Baslatmanin son asamas, freni birakmadir. Robot frenleri a¢tiginda biraz hareket
eder ve ses ¢ikartir. Ayrica yapilandirilmis montaj, sensor verilerine gore algilanan
montajla eslesmediginde, frenler otomatik olarak birakilamaz. Bu durumda robo-

tun baslatma ekranindan manuel olarak baslatilmasi gerekir (bakin 11.5).

Baslatma sirasinda akim giris sinyal seviyesi tanimlanmamis oldugunu ve baslatmada
sinyal seviyesine uygun bir gecis segmenin robot kolunu hemen baglatacagini unut-

mayin.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.16 Yiikle Ekrani

13.15 Ginlik Sekmesi

O Dosya 15:18:13 CCcCcC O

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

Okunan Degerler Eklem Yikod

Denetleyici Sicakld 0.0 °C Taban oK = - 0.0V

Ana Voltaj 48.0 V omuz oK . 0.0V

ort. Robot Giici 12w Dirsek oK . 0.0V

Robot Akimi 25 A Bilek 1 oK 0.0V

G/C Akimi 0 A Bilek 2 oK e 0.0V

arag Akim 0 ma Bilek 3 oK ‘ 0.0V
2016-04-15 15:18:13 o ][ & |[®] | temize

A 2016-04-15 15:16:45.000 RobotInterface C102A0: Gergek Robot bafjli dedjil - Robot Benzetimi Olusturuluyor =
A\ 2016-04-15 15:16:45.000 RobotInterface C102A0: Gercek Robot bafjl1 defjil - Robot Benzetimi Olusturuluyor
A\ 2016-04-15 15:16:45.000 RobotInterface C102A0: Gergek Robot bafjly dedjil - Robot Benzetimi Olusturuluyor

[4] Il [»

>

Robot Sagligi  Ekranin tist yarisi, robot kolunun ve kontrol kutusunun saglik du-
rumunu gosterir. Sol boliimde robotun denetim kutusuyla ilgili bilgiler gosterilir-
ken, sag boliimde de her bir robot eklemi hakkinda bilgiler gosterilir. Her bir robot
eklemi i¢in motor ve elektronik parcalarin sicakligi, eklem yiikii ve eklemdeki vol-
taj bilgileri gosterilir.

Robot Giinliigli  Ekranin alt yarisinda giinliik mesajlar1 gosterilir. [k stitun, giinlitk
girisinin 6nem derecesini kategorize eder. Tkinci siitun, mesajin gelis saatini goste-
rir. Sonraki siitun, mesajin gonderenini gosterir. Bu sirada son siitun, mesajin ken-
disini gosterir. Mesajlar, derecesine tekabiil eden gecis diigmeleri segilerek siiziile-
bilir. Ustteki sekil artik bilgiler ve uyar1 mesajlar siiziiliirken hatalarin goriintiile-
necegini gosterir. Bazi giinliik mesajlari, daha fazla bilgi saglamak i¢in tasarlanmus;

buna giinliik girisi segilerek erisilebilir.

13.16 Yukle Ekrani

Bu ekranda, yiiklenecek programi segebilirsiniz. Bu ekranin iki stirimii vardir:
Biri, yalnizca program ytikleyip bu programi ytrtitmek istediginizde kullanilir;
digeriyse aslinda bir dosya programin: diizenlemek istediginizde kullanilir.
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13.16 Yiikle Ekrani

UNIVERSAL ROBOTS

NOT:

Bir programin USB diskten calistirilmasi Onerilmez. Bir USB
sturticlistinde sakli bir programi ¢alistirmak igin, 6nce onu ytikle-
yin ve Dosya meniisiindeki Farkli Kaydet. .. secenegini kul-

lanarak yerel programlar klasoriine kaydedin.

Buradaki temel fark, kullanicinin gergeklestirebilecegi eylemlerdir. Temel yiikleme
ekraninda kullanici yalnizca dosyalara erisim saglayabilir; bunlar1 diizenleyemez

ya da silemez. Ayrica, kullanicinin programlar klasoriinden inilen dizin yapisindan
ayrilmasina izin verilmez. Kullanic1 bir alt dizine inebilir, ancak programlar klasoriinden

daha yiiksege gidemez.

Bunedenle, tiim programlarin programlar klasoriine ve/veya programlar klasorii altindaki

alt klasorlere yerlestirilmesi gerekir.

Ekran diizeni

Program Yiikle O

Gecerli Dizin: |}homefhudsonfprograms |'| | 1ir || @} |

urcaps

D =<ungenannt= urpABCDE_NEW.urp
D <unnamed=,urpABCDE_MEW.urp
[ 7 aBcoE.urp

[ 7 startagcoe.urp

Dosya ad: l |

Filtre: |Uniuersa| Robots Program dosyalan |V|

Bu resim, gegerli ytik ekranimi gosterir. Asagidaki 6nemli alanlardan ve diigmelerden

olusur:

Yol gecmisi Yol ge¢misi, mevcut konuma gotiiren yollarin bir listesini gosterir.
Bir baska deyisle, bilgisayarin kok dizinine kadar tiim ana dizinler gosterilir. Bu-
rada farkina varacaginiz nokta, programlar klasorti tizerindeki tiim dizinlere erigim
saglayamayabileceginizdir.

Listeden bir klasor adi segildiginde, yiikle iletisim kutusu degiserek dizinindedir
ve onu dosya se¢im alaninda goriintiiler 13.16.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.16 Yiikle Ekrani

Dosya sec¢im alani {letisim kutusunun bu alaninda asil alanin igerigi mevcuttur.
Kullaniciya, dosya adiru tiklatarak dosya se¢gme veya adini ¢ift tiklatarak dosyay:
a¢gma segenegi verir.

Kullanicinin bir dizini ¢ift tiklatmasi durumundaysa, iletisim kutusu bu klasoriin

i¢ine iner ve igerigini goriintiiler.

Dosyafiltresi Dosya filtresi kullanilarak, gosterilecek dosyalar istenen dosya tirle-
riyle sinirlandirilabilir. “Dosyalar1 Yedekle” secildiginde, dosya se¢imi alaninda her
programin, .01d0 en yeni dosya, .01d9 ise en eski dosya oldugu en son 10 kayztlt

konum goriintiilenir.

Dosya alani Burada su an segilen dosya gosterilir. Kullanici, alanin saginda bu-
lunan klavye simgesini tiklatarak dosyanin adini elle girebilir. Bu, bir ekran klav-

yesinin a¢ilmasini saglar ve kullanici, dosya adin1 dogrudan ekrana girebilir.

Ac diigmesi Ag¢ digmesi tiklandiginda, secili durumdaki dosya agilir ve 6nceki

ekrana geri dontiliir.

iptal diigmesi iptal diigmesini tiklatmak, gecerli yiikleme iglemini iptal eder ve

ekranin bir 6nceki goriintiiye ge¢cmesini saglar.

Eylem diigmeleri Bir dizi diigme, kullanicitya normalde geleneksel bir dosya iletisim
kutusunda bir dosya adi sag tiklanarak erisilebilecek eylemlerin bazilarini gerceklestirme
imkani verir. Buna, dizin yapisinda yukariya ve dogrudan program klasoriine dogru

hareket etme yetenegi eklenir.

o Ust: Dizin yapisinda yukari gikar. Diigme, iki durumda etkinlestirilmez: gegerli
dizin, iist dizinse veya ekran, siirli modundaysa ve gegerli dizin, program

klasoriiyse.
¢ Program klasortine git: Ana klasore gider.

¢ Eylemler: Dizin olusturma, dosya silme vb. eylemler.

CB3

11-60 Sidrim 3.2



13.17 Caligtir Sekmesi UNIVERSAL ROBOTS

13.17 Calistir Sekmesi

O Dosya 15:17:05 Ccccc O
(" Cahstir | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

UNIVERSAL
ROBOTS

Dediskenler

Program: ABCDE
Durum: Durduruldu

Zaman: 0000d00h01m02.744s

>

Bu sekme, miimkiin olan en az sayida diigme ve segenekle, robot kolunun ¢ok
basit bir yolla calistirilmasina olanak saglar. Robotu 6nceden 6zel olarak yazilmis
programlari ¢alistirabilen bir arag haline getirmek icin, PolyScope’un programlama
bolimiinii koruyan parolayla (bkz. 15.3) birlikte kullanildiginda yararl: olabilir.

Ayrica bu sekmede varsayilan bir program otomatik olarak ytiklenebilir ve harici
giris sinyali kenar gecisine dayali olarak baslatilabilir (bakin 13.14). Varsayilan
bir programi otomatik yiiklemeyle baslatma ile gii¢ verildigince otomatik olarak
baslatmanin kombinasyonu, 6rnegin robot kolunu diger makinelere entegre etmek

icin kullanilabilir.
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UNIVERSAL ROBOTS

13.17 Calistir Sekmesi
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14.1  Yeni Program

& Dosya
[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

15:17:09

ccce @

Yeni Program

Dosyadan Yuakle

Program Yikle

Sablon Kullan

Al ve Yerlestir

Bos Program

Yeni robot programi, bir sablondan veya varolan (kayitl) bir robot programindan

baslayabilir. Sablonlar genel program yapisini saglayabilir ve boylece, yalnizca prog-

ramin ayrintilarinin doldurulmas: gerekir.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.2 Program Sekmesi

14.2 Program Sekmesi

O Dosya 15:17:10 CCcCcC O
[Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
<unnamed= ["Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

WV Robot Prograrm

= —hos Program

# Soldaki pencere, program agacini gdsterir,

# Program adacinda gezinmek icin /len ve Gen digmelerini
kullarin,

# Program adacini dedistirmek icin ¥apr sekmesini kullanin,

[ Baslatma Oncesi Dizisi Ekle
[] Baslangig Dedisken Dederlerini Ayarla

E‘ | - - | Sonsuz Program Diénglisi
g EZTEZErF:obot IE“EHE Hiz =—=—=_J100% | 4@ Geri H ileri B |

Program sekmesi, diizenlenmekte olan gegerli programi gosterir.

14.2.1

Program Agaci

Ekranin sol tarafindaki program agac: programi bir komut listesi halinde goriintiiler-
ken, ekranin sag tarafindaki alanda gegerli komutla ilgili bilgiler goriinttilenir. Gegerli
komut, komut listesi tiklatilarak veya ekranin sag altindaki Geri ve I1leri diigmeleri
kullanilarak secilir. Komutlar, 14.30 altinda tarif edildigi gibi, Yap1 sekmesi kul-
lanularak eklenip cikarilabilir. Program adi komut listesinin hemen {iistiinde goste-
rilir ve beraberinde programi hizli kaydetmek i¢in kullanilabilen kiigiik bir disk

simgesi bulunur.

Program agacinda, o sirada ytrtitiilen komut, 14.2.2 altinda tarif edildigi gibi vur-

gulanir.
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14.2.2 Program Yiritmesi Gostergesi

O Dosya 15:17:08 Ccccc O
[Program | Kurulum | Hareket Ettir [ G/C | Gunlik |
StartABCDE [Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
: pozisyon
? W Hareket Ettir A | veniden adlandir :
o Start
LUt
“ B
o
®D | Robotu buraya getir |
®E

| Bu Gecis Noktasini degi... |

Gelismis secenckleri géister [ ]

@ 5u noktada durdur
G Yarigapla gegisme

‘ Oncesine gecis noktasi ekle ‘

g‘ | P — »> | ‘ Sonrasina gecis noktasi ekle ‘ ‘ Bu gecis noktasim kaldir ‘

G Benzetim -
ﬁ G i 1l P

@ Gercek Robot IE"EHE‘ IRl L | 4 Geri || eri B |

Program agaci, o sirada robotun denetleyicisi tarafindan yiiriitiilen komut hakkinda
bilgi veren gorsel ipuglarini igerir. Komut simgesinin solunda kiiciik » bir gosterge
simgesi goriintiilenir ve yiriiten komutun ad1 ve bu komutun bir alt komutu oldugu
(genellikle B>/ ¥ komut simgeleriyle tanimlanan) tiim komutlar mavi renkte vur-

gulanir. Bu, kullanicinin agactaki yiirtitme komutunu bulmasima yardimar olur.

Ornegin robot kolu bir gecis noktasina dogru hareke ediyorsa, ona tekabiil eden
gecis noktasinin alt komutu, ® simgesiyle isaretlenir ve onun adiyla ait oldugu
Hareket Ettir komutunun adi (bakin 14.5) mavi renkte gosterilir.

Program duraklatildiginda, programu yiirtitme gosterge simgesi, yiiriitiilmekte olan

son komutu isaretler.

Asagidaki @ simgeli diigmeye basildiginda, program agaci o sirada yiirtitiilen

veya agacta en son yliriitiilen komuta atlar. Bir program calisirken bir komut tiklandiginda,
Komut sekmesi se¢ilen komutla ilgili bilgileri goriintiilemeye devam eder. @ diigmesine
basildiginda, Komut sekmesi siirekli olarak o sirada tekrar yiiriitiilen komutlarin

bilgilerini gosterir.

14.2.3 Ara Diigmesi

Q simgeli diigme, program agacinda bir metin aramasin gerceklestirmek i¢in kul-
lanilabilir. Tiklandiginda bir arama metni girilebilir ve eslesen program diigtimleri

sar1 renkte vurgulanir. Arama modundan ¢ikmak i¢in, * simgesine basin.

14.2.4 Geri Al/Yinele Diigmeleri

Program agacinin altindaki ** ve # simgeli diigmeler, program agacinda ve onun
icerdigi komutlarda yapilan degisiklikleri geri almak ve yinelemek igin kullanilir.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.3 Degiskenler

14.2.5 Program Panosu

Ekranin en alt kismi1 Pano’dur. Pano’da, programlari baglatip durdurmak, adim adim
ilerletmek ve yeniden baslatmak i¢in kullanilabilen, eski moda kasetgalara benzer
bir buton kiimesi bulunur. Hiz kaydiricist program hizini istediginiz zaman ayarla-
maniza olanak saglar; bu ayar robot kolunun hareket ettigi hizi1 dogrudan etkiler.
Ayrica hiz kaydiricist gergek zamanl olarak, robot kolunun giivenlik ayarlarini da
dikkate alarak hareket ettigi goreli huz1 gosterir. Belirtilen yiizde, ¢alisan program
i¢in gtivenlik sinirlari ihlal edilmeden ulasilabilir maksimum hizdir.

Panelin solundaki Simiilasyon ve Gergek Robot diigmeleri, programi bir simiilas-
yonda calistirmayla gercek robotu ¢alistirma arasinda gegis yapar. Simiilasyon bigiminde
calisilirken robot kolu hareket etmez ve boylece ¢arpisma sonucu kendisine veya
yakin ekipmana zarar veremez. Robot kolunun ne yapacagimdan emin degilseniz

programlari test etmek i¢in simiilasyon kullann.

TEHLIKE:

1. Oynat diigmesine basildiginda robotun ¢alisma alani disinda
kaldigimizdan emin olun. Programladiginiz hareket, bekle-

nenden farkl olabilir.

2. Adim diigmesine basildiginda robotun ¢alisma alani disinda
kaldigimizdan emin olun. Adim d{igmesinin islevini anlamak

zor olabilir. Onu sadece kesinlikle gerektiginde kullann.

3. Programinizi her zaman hiz kaydiricisiyla hizi diistirerek test
ettiginizden emin olun. Entegrasyonu yapan kisi tarafindan
yapilan mantik programlama hatalari, robot kolunun beklen-

medik hareketlerine neden olabilir.

4. Bir acil durum durdurmasi veya koruyucu durdurma
gerceklestiginde, robot programi durur. Herhangi bir baglant:
en fazla 10° hareket ettirildigi stirece devam edilebilir. Oynat
diigmesine basildiginda robot, yavas yavas gezingeye geri gi-
der ve programu yiiriitmeye devam eder.

Program yazilirken, robot kolunun bundan dogan hareketi, 14.29 altinda agiklandig:

gibi, Grafik sekmesinde bir 3B ¢izimi kullanilarak gosterilir.

Her program komutunun yaninda kirmizi, sar1 veya yesil renkte kiigiik bir simge
bulunur. Kirmizi simge komutta bir hata oldugu, sar1 simge komutun tamamlan-
madig1 ve yesil simge de her seyin yolunda oldugu anlamina gelir. Program, ancak

tiim komutlar yesil oldugunda ¢alistirilabilir.

14.3 Degiskenler

Bir robot programi, calisma siiresi sirasinda farkli degerleri saklamak ve giincelle-
mek icin degiskenleri kullanabilir. Iki tiir degigken kullanilabilir:
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Kurulum degiskenleri: Bu, birden fazla program tarafindan kullanulabilir ve onlarin
adlar1 ve degerleri, robot kurulumuyla birlikte tutarhidir (diger ayrintilar igin
bakm 13.10). Robot ve kontrol kutusu yeniden baslatildiktan sonra kurulum

degiskenlerinin degeri korunur.

Normal program degigkenleri: Bunlar sadece ¢alisan program icin kullanilabilir ve prog-
ram durdurulur durdurulmaz degerleri kaybolur.

Asagidaki degisken tipleri kullanilabilir:

ikili Degeri Gergek veya Yanlis olan bir Boolean degiskeni.

int —2147483648 ile 2147483647 araligindaki bir tam say1 (32 bit).

kayma Ytiizen nokta numarasi (ondalik) (32 bit).

dize Karakter sirasi.

poz Kartezyen alanindaki konum ve oryantasyonu agiklayan vektor. p [x,
y, z, rx, ry, rz] seklinde yazilan oryantasyonu temsil eden ko-
num vektorii (x,y,z) ile dondiirme vektoriiniin (rx, ry, rz) bir kombi-
nasyonudur.

liste Degiskenler sirast.

14.4 Komut: Bos

Q Dosya 15:17:10 Ccccc O
[(Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Ganluak |
<unnameds ("Komut | Grafik | Yapi | Dedgiskenler |
W Robot Programi
= <hog=
Program satirlarini buraya ekle
"Yap" sekmesinde, eklenebilecek gesitli program ifadelerini bulabilirsiniz.
BB
G Benzetim B
IZO Geri lleri
© Gergek Robot IE“EHE‘ Hiz 100% | 4@ Geri || eri B |

Program komutlariin buraya eklenmesi gerekir. Cesitli secilebilir program satirlarini
bulabileceginiz Yap: sekmesine gitmek icin Yap1 diigmesine basin. Tiim satirlar be-

lirtilmeden ve tanimlanmadan 6nce program calistirilamaz.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.5 Komut: Hareket Ettir

14.5 Komut: Hareket Ettir

O Dosya 15:18:14 CCcCcC O

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

?

?

-

-

[ <unnamed= ["Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

~bwsanacociisker = | Hareket Ettir ek ]

W Robot Prograrm
¢ W Salter ...

W Hareket Ettir |
% Hareket Ettir | ==

= Ayarla
o Palet [ TCPYyi ayarlayin

¢ o= Model: Kare
9 alinci_Kdse Eklem vmesi
9 g4incti_Kdg)

¢ Palet Dizisi

& Yigindan Al

¢ ae YN

¢oe Segme Dizisi -

4 [l | k]

Robotun gegis noktalan arasinda nasil hareket edecedini belirtin.
Asadidaki dederler, tim alt gecis noktalan icin gecerlidir ve secili hareket tirline gore degisir,

° Gegis_noktasi

© Gegis_noktasi [1 Hareketleri yeniden hesaplayn Eklem Him

o
-
o

9 a2nci_Kése
9 a3linci_Kos

o Yaklagim_1
o Model_Nokt:
= Ayarla

= Bekle _
o Gikis_1 Gecis Noktasi Ekle

o
-2
w

o Baslx_Pozx

0 Baslx_Pozx
° Hedef Pozx

Qo] <>

QO crrairter 1B ] e o Lt cen [[fensh |

Hareket Ettir komutu, temeli olusturan gegis noktalar1 boyunca robotun hareke-

tini denetler. Gegis noktalari, Hareket Ettir komutu kapsaminda olmak zorundadr.

Hareket Ettir komutu, robot kolunun bu gecis noktalar1 arasinda hareket edecegi

ivmeyi ve hizi tanimlar.

Hareket Tirleri

Su ¢ hareket tiirtinden biri secilebilir: Hareket Ettir |, Hareket Ettir L ve Hareket Ettir
P komutlarinin her biri asagida agiklanmstir.

¢ Hareket Ettir J, robot kolunun eklem uzayinda hesaplanan hareketleri yapar.

Her eklem denetlenerek istenen son konuma ayni anda ulagmalari saglanir. Bu
hareket tiiriiyle, arag i¢in egri bir yoriinge elde edilir. Bu hareket tiiriine uygu-
lanan ortak parametreler, hareket hesaplamalarinda kullanilacak maksimum
eklem hiz1 ve eklem ivmesi degerleridir (sirasiyla, deg/s ve deg/ s2 olarak be-
lirtilirler). Aracin gegis noktalar1 arasinda izledigi yol dikkate alinmaksizin,
robot kolunun bu gegis noktalar1 arasinda hizli hareket etmesi istenirse en uy-
gun tercih bu hareket tiirtidiir.

Hareket Ettir L, aracin gecis noktalar1 arasinda dogrusal hareket etmesini saglar.
Bu da her bir eklemin, arac1 diiz ¢izgi halindeki yoriinge {izerinde tutmak
i¢in daha karmasik bir hareket gerceklestirmesi anlamina gelir. Bu hareket
tiirti igin ayarlanabilecek ortak parametreler, istenen arag hizi ve arag ivmesi
(sirasiyla, mm/s ve mm/ s% olarak belirtilirler) ve bunun yani sira bir 6zellik-
tir. Secilen 6zellik, gecis noktalariin ara¢ konumunun hangi 6zel araliginda
temsil edilecegini belirler. Ozellik araliklart icin Ozellikle 6nemli olan nokta,
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14.5 Komut: Hareket Ettir UNIVERSAL ROBOTS

degisken ozellikler ve degisken gecis noktalaridir. Bir gegis noktasinin arag po-
zisyonunu, robot programi ¢alistig1 sirada degisken 6zelliginin gercek degerine
gore belirlemek gerektiginde degisken 6zellikleri kullanilabilir.

* Hareket Ettir P, sabit hizla ve dairesel gecismelerle arac1 dogrusal olarak ha-

reket ettirir ve yapistirma veya dagitma gibi baz1 proses ¢alismalarina yone-
liktir. Gegisme yarigapinin biiytikliigi varsayilan olarak tiim gegis noktalar:

arasinda ortak bir degerdir. Kiiciik bir deger yoriingeyi keskinlestirirken, ytiksek

deger yoriingenin daha diizgiin olmasini saglar. Robot kolu ge¢is noktalar1 bo-
yunca sabit hizla ilerlerken, bir G/C islemini ya da operator eylemini bekleye-
mez. Bunun yapilmasi robot kolunun hareketini durdurabilir ya da koruyucu
bir durusa neden olabilir.

Daire Hareketi, iki gecis noktasindan olusan bir Hareket Ettir P komutuna ek-
lenebilir: Birincisi dairesel kavis {izerinde bir gegis noktasini belirtir ve ikincisi
de hareketin bitis noktasidir. Robot, dairesel harekete gecerli pozisyonundan
baslar ve sonra, belirtilen iki gegis noktasi tizerinden ilerler. Aracin dairesel
hareket boyunca yonelim degisimi yalnizca baslangi¢ yonelimi ve bitis nok-
tasindaki yonelim ile belirlendiginden, gecis noktasinin yénelimi dairesel ha-
reketi etkilemez. Daire Hareketinden 6nce her zaman, ayni1 Hareket Ettir P

kapsamindaki bir gecis noktas: gelmelidir.

Paylasilan parametreler

Hareket Ettir ekraninin sag alt kosesindeki paylasilmis parametreler, robot kolunun
bir 6nceki pozisyonundan komut altindaki ilk gegis noktasina kadar izleyecegi yok
ve buradan da sonraki her bir gecis noktasina kadar izleyecegi yol icin uygulanir.
Hareket Ettir komutunun ayarlary, ilgili Hareket Ettir komutu kapsamindaki son

gecis noktasindan itibaren devam eden yoriinge igin gegerli degildir.

Hareketleri yeniden hesaplayin

Bu hareket komutundaki konumlarin etkin TCP’ye gore ayarlanmasi gerektiginde,

bu onay kutusunu isaretleyin.

TCP secimi

Bu Hareket Ettir komutunun altindaki gecis noktalar1 i¢in kullanilan TCP, onay ku-
tusu isaretlenip, agilan mentiden bir TCP segilerek secilebilir. Sonra, robot kolunun
bu Hareket Ettir komutu altindaki Gegis noktalarindan birine gittigi her defasinda,
segilen TCP etkin olarak ayarlanir. Onay kutusu isaretlenmediginde, etkin TCP
higbir sekilde degistirilmez. Bu hareketin etkin TCP’si, programin calisma stiresi
sirasinda belirlendiginde, Ayarla komutu kullamilarak dinamik bir sekilde (bakin

14.10) veya komut dosyas: komutlar1 kullanilarak ayarlanmasi gerekir. Adlandirilmig

TCP’leri yapilandirma hakkinda daha fazla bilgi i¢in bakin 13.6.

Ozellik secimi

Hareket Ettir L ve Hareket Ettir P icin, gecis noktalar: belirtilirken, Hareket Ettir ko-
mutu kapsamindaki bu gecis noktalarinin hangi 6zellik uzayinda temsil edilmesi
gerektigi secilebilir. Yani, bir gecis noktas: ayarlanirken, program, segili 6zelligin
ozellik uzayindaki arag koordinatlarini hatirlayacaktir. Ayrintili olarak agtklanmast

gereken birka¢ durum vardir:
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UNIVERSAL ROBOTS 14.5 Komut: Hareket Ettir

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time

Sekil 14.1: Bir hareketin hiz profili. Egri, ti¢ kesime ayrilir: hizlanma, seyir ve yavaslama. Seyir asamasinin
seviyesi, hareketin hiz ayariyla belirlenirken, hizlanma ve yavaslama asamalarinin dikligi, hizlanma pa-
rametresiyle belirlenir.

Goreli gecis noktalary: Segilen ozelligin goreli gegis noktalar: tizerinde hicbir etkisi
yoktur. Goreli hareket her zaman Taban oryantasyonuna gore gerceklestirilir.

Degisken gecis noktalarr: Robot kolu bir degisken gecis noktasina hareket ettiginde,
ara¢ hedef pozisyonu segili 6zellik uzayinda degiskenin koordinatlar1 olarak
hesaplanir. Bu nedenle, degisken bir gecis noktasi i¢in robot kolu hareketi,
bagka bir 6zellik segildiginde degisir.

Degigken ozellik: O anda yiiklii olan kurulumdaki 6zelliklerden herhangi biri degisken
olarak segilirse, 6zellik secimi mentisiinde ona tekabiil eden bu degiskenler
de secilebilir. Bir 6zellik degiskeni (“_var” soneki bulunan 6zellik adiyla ad-
landirilir) segilirse, robot kolunun hareketleri (Bagil gecis noktalar: disinda)
degiskenin, program galistig1 siradaki gercek degerine baglh olur. Ozellik degiskeninin
baslangi¢ degeri, kurulumda yapilandirilmis olan gercek 6zelligin degeridir.
Bu deger degistirildiginde, robotun hareketleri degisir.
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14.6 Komut: Sabit Gecis Noktasi

UNIVERSAL ROBOTS

14.6 Komut: Sabit Gecis Noktasi

& Dosya

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

15:18:21

ccce @

<unnamed=

[Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

= Baslangic Degisker
¥ Robot Programi
¢ W Salter ...
= <hos=
¢V Hareket Ettir |
° Gegls_noktasi
¢ W Hareket Ettir )
o Gecis_noktasi_
= Ayarla
9o Palet
9= Model: Kare
o alinci_Kose
o 22nci_Koge |
o adinct_Kdsg|
0 a4inct_Késg|
9= Palet Dizisi
o Yaklagim_1
o Model_Nokt:
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
& Vigindan Al
0 Baslx_Pozx
G as YON
0 Baslx_Pozx
o Hedef Pozx

-

9o Segme Dizisi

4 ] | ¥

-

-

Q] -2 |

| | Gegis_noktasi_1

Robotu buraya getir

TPFe | Bu Gecis Noktasini dedi...

@ 5u noktada durdur
O Yarigapla gegisme

Gelismis secenckleri géister [ ]

‘ Oncesine gecis noktasi ekle ‘

Sabt pommen [

‘ Sonrasina gecis noktasi ekle ‘ ‘

Bu gecis noktasini kaldir ‘

G Benzetim
o Gergek Robot

Robotun izledigi yol tizerindeki bir noktadir. Gegis noktalari, robot programinin
en merkezi bilegeni olup robot koluna nerede bulunmas: gerektigini bildirir. Sabit
pozisyon gecis noktasi, robot kolunun fiziksel olarak ilgili pozisyona getirilmesiyle

verilir.

> b

Hz =—=—=_J100%

| 4@ Geri || ileri B |

Gecis noktasini ayarlama

Igili gecis noktasia iligkin robot kolu pozisyonunu belirtebileceginiz Hareket Ettir
ekranima girmek icin bu diigmeye basin. Gegis noktasi, dogrusal uzayda bir Hare-
ket Ettir komutu (Hareket Ettir LveyaHareket Ettir P),altina yerlestirilmisse,
bu diigmenin basilabilir olmas: igin ilgili Hareket Ettir komutunda gecerli bir 6zel-

lik secili olmalidir.

Gecis noktasi adlarn

Gegis noktas1 adlar1 degistirilebilir. Ayni ada sahip iki gecis noktast her zaman ayni
gecis noktasidir. Gegis noktalar: belirtildik¢e numaralandirilir.

Gecisme yaricapi

Gegisme yaricap1 ayarlanirsa robot kolu gezingesi gegis noktasmnin etrafina geciserek
robot kolunun ilgili noktada durmamasini saglar. Gegismeler st {iste binemez;
bu nedenle 6nceki veya sonraki bir gecis noktasinin gecisme yaricapiyla ortiisen
bir gecisme yaricap1 ayarlamak miimkiin degildir. Durus noktasi, gegisme yaricap1

0, 0mm olan gecis noktasidur.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.6 Komut: Sabit Gecis Noktasi

G/C Zamanlamasi hakkinda not

Gegis noktasi, sonraki komutu G/C komutu olan bir durug noktastysa, robot kolu
bu gecis noktasinda durdugunda G/C komutu yiiriitiiliir. Ancak gegis noktasiun
bir gegisme yaricap1 varsa, robot kolu gecismeye girdiginde siradaki G/C komutu

ylritiliir.

Ornek

Starting point

Program
movel
WaypointStart
Waypointl
Waypoint2
if (digital_input[1]) then
WaypointEnd1 ;' 5cmblend
else
WaypointEnd2 Straight line segment
endif

Straight line segment

Thisiswhere the input
port is read!

' Waypoint 2
+ 10 cm blend

Ending point 2

Ending point 1

Robot programinin, dijital_giris[1] durumuna bagh olarak, baslangi¢ pozis-
yonundaki araci iki bitis pozisyonundan birine hareket ettirdigi kiiciik bir 6rnek.
Arag gezingesi (kalin siyah ¢izgi) gecisme alanlar1 (kesik ¢izgili daireler) disinda
diiz cizgelerde hareket ederken, gecisme alanlari i¢inde arag gezingesinin diiz gizgi
yoriingesinden saptigina dikkat edin. Ayrica dijital_giris[1] sensOriiniin du-
rumunun, hatta 1 f. . . then (eger...dyleyse) komutu program sirasinda Ge¢is noktasi
2’den sonra gelse bile, robot kolu tam Ge¢is noktasi 2 etrafindaki gegisme
alanina girmek tizereyken okunduguna dikkat edin. Bu biraz sezgisel yaklasimin

aksinedir; ancak dogru gecisme yolunu se¢mek icin gereklidir.

CB3 11-72 Sidrim 3.2



14.7 Komut: Goreli Gecis Noktasi

UNIVERSAL ROBOTS

14.7 Komut: Goreli Gecis Noktasi

& Dosya

15:18:21 CCCC O

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

=]
<unnamed=

[Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

= Baslangic Degisker
¥ Robot Programi
¢ W Salter ...
= D05
¢V Hareket Ettir |
° Gegls_noktasi
¢ W Hareket Ettir |
o Gegis_noktas_1
= Ayarla
9o Palet
9= Model: Kare
o alinci_Kose

o adinct_Kdsg|
0 a4inct_Késg|

9<% Palet Dizisi
o Yaklagim_1
o Model_Nokt:
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1

§ % Yigindan Al
0 Baslx_Pozx

G as YON
0 Baslx_Pozx
o Hedef Pozx

| | Gegis_noktasi_1

o 22nci_Kése [

9o Segme Dizisi
4 ] | ¥

Badil pozisyon :

Nereden ile Nereye pozisyonlan arasindaki fark ile belirtilen Bagil Hareket

Noktadan Noktaya Mesafe 0.0 mm

‘ Bu noktayi ayarla | | Bu noktay! ayarla | Aci179.1 °

‘ Robotu buraya getir | | Robotu buraya getir |

Gelismis secenckleri géister [ ]

@ 5u noktada durdur
Q Yarigapla gegisme

‘ Oncesine gecis noktasi ekle ‘

‘ Sonrasina gecis noktasi ekle ‘ ‘ Bu gecis noktasini kaldir ‘

O Benzetim
° Gergek Robot

| 4@ Geri || ileri B |

CIOCIE et

Pozisyonu, robot kolunun 6nceki pozisyonuna bagil olarak verilen bir gecis nok-

tasidir (“iki santimetre sola”gibi). Bagil pozisyon verilen iki nokta arasindaki fark
olarak tanimlanir (soldan saga). Yinelenen bagil pozisyonlarin robot kolu ¢alisma

alaninin disina gikarabilecegine dikkat edin.

Buradaki mesafe, iki pozisyonda tcp arasindaki Kartezyen mesafesidir. Ag, iki po-

zisyon arasinda tcp yoneliminin ne kadar degistigini belirtir. Daha dogrusu, yone-

limdeki degisimi agiklayan donme vektoriiniin uzunlugudur.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.8 Komut: Degisken Gegis Noktasi

14.8 Komut: Degisken Gecis Noktasi

O Dosya 15:18:22 CCcCcC O
[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
<unnamed= ["Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

= Baslangic Degisker = |
¥ Robot Program: Degigken Dedisken pozisyonu :
¢ W Salter
= <f
W Hareket Ettir |
© Gegis_noktasi
W Hareket Ettir J =
o Gegis_noktas_1 Dedisken kullan | =<\ariable> |v|
o Dedisken
= Ayarla
& Palet
§+» Model: Kare
o alinci Kése| |
° a2nci_Kége |
9 a30nct_Kdg)
9 a4uncl_Kos|
¢ oo Palet Dizisi
° Yaklagim_1
o Model_Nokt. Gelismis secenekleri géster []
= Ayaria
= Bekle @ Bu noktada durdur
o Cikis_1
% Yigindan Al
o Baslx_Pozx
9 ¥dn
z i‘:ﬁg??ozgx — ‘ Oncesine gecis noktasi ekle ‘
4 [l | »

-

Robotu dedisken bir pozisyona getir

-

-

O Yangapla gegisme

(@ Benzetim IE“E”E Hiz =—1_h00% | 4 Geri H ileri B |

o Gergek Robot

QH“| |1 _____ >| ‘ Sonrasina gecis noktasi ekle ‘ ‘ Bu gecis noktasini kaldir

Konumu bir degisken tarafindan verilen bir ge¢is 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]. Ik tici, x,y,z olup, son icli de rx,ry,rz
vektoriiyle verilen dondiirme vektorii olarak verilen yondiir. Eksenin uzunlugu rad-
yan cinsinden doniilecek agidir ve vektoriin kendisi de dontilecek ekseni belirler.
Pozisyon her zaman, segili 6zellik ile tanimlanan bir referans cerceveye ve koordi-
nat sistemine iligkin olarak verilir. Robot kolu, degisken gegis noktasina dogru her

zaman dogrusal olarak hareket eder.

Ornegin, robotu aracin z ekseni boyunca 20mm hareket ettirmek icin:

var_1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Hareket Ettir L
Geg¢is noktasi_1 (degisken konum) :
DeJisken kullanin=var_1, Ozellik=Arac
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14.9 Komut: Bekle

UNIVERSAL ROBOTS

14.9 Komut: Bekle

& Dosya 15:17:16 GEEE 0
[(Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Ganluak |

<unnameds> [ Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
W Robot Prograrm o

b~ W Hareket Ettir | Bekle
o Gegis_noktas
V¥ Hareket Ettir Lutfen, robotun bir sonraki eylemini tetikleyecek dgeyi secin;
o Gegis_noktas

= Ayarla (@ bekleme yok
<o Palet

< Model @ Bekle saniye
% Palet Dizisi

o Yaklagim_1
o Model_Nokta)
= Ayarla
= Bekle @ bekle: ‘ =An.Input= |v| |> ‘v|| 4.0‘ mA
o Cikis_1
& Yigindan Al .
o Baslx_Pozx @ seide: ‘ |
¢ & YBN
o Baslx_Pozx
o Hedef Pozx
? e S2Cme Dizisi
° Yigin_Pozx_2
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_2
= Bekle
1V Klas
= -

=

(@} Sayisal Giris Bekle | =Di.lnput= |v| ‘LO |v|

=

O cratrror 1B ] ] ve oo Ltcon || en® |

Belirli bir siireyle veya belirli bir G/C sinyalini bekler.

14.10 Komut: Ayarla

O Dosya 15:17:16 CCcccC 9
[(Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

<unnamed=> [ Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

¥ Robot Prograrmi e

0V Hareket Ettir |
o Gegis_noktas Aya rl a

-V Hareket Ettir | Programin bu asamasinda robotun gergeklestirmesini istediginiz eylemi segin. Robotun
a G;ecfs_noktas# tasima kapasitesindeki degisiklikleri de belirtebilirsiniz.
= Ayarla

<% Palet (J Eylem yok
&= Mode! =y
?ea Palet Dizisi
o Yaklagm 1 |~ @ Sayisal Cikis Ayarla | <Di. Output= ‘v| |LO |v‘

o Model_Noktal

= Ayarla (J analog Cikis Ayarla | <An.Output> |v| | 4.0‘ ma
= Bekle

o Cikis 1
&% Yigindan Al @ Ayarla | =Output= - ‘

o Baslx_Pozx

T H L [<variable>  [7]
= Kurulum dediskenini bir artinn: | =Variable=
o Baslx_Pozx @ L

o Hedef Pozx
¢ Segme Dizisi

o Yigin_Pozx_2

= Ayaria

= Bekle
o CQikis_2 [ Toplam tasima kapasitesini su dedere ayarla: kg
Bekl -
bV Kiasor Oreeyiavatayn [ [-]

Kl T vl | Eylemi simdi uygula |

=

=

e S sen | iens |

Dijital ya da analog ¢ikislar1 belirli bir degere ayarlar.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.11 Komut: Agilan Pencere

Robot kolunun tasima kapasitesini (6rnegin bu eylemin sonucu olarak kaldirilan
agirlig1) ayarlamak igin de kullanilabilir. Aragtaki agirlik beklenen agirliktan farkl
oldugunda robotun beklenmedik bir bicimde bir koruyucu durdurmasin tetikle-

meyi 6nlemek i¢in agirhigin ayarlanmasi gerekebilir.

Etkin TCP, bir Ayarlama komutu kullanilarak da degistirilebilir. Dogrudan onay
kutusunu isaretleyin ve meniiden TCP ofsetlerinden birini se¢in. Program yazildig:
sirada belli bir hareketin etkin TCP’si biliniyorsa, onun yerine Hareket Ettir kartindaki
TCP se¢imini kullanmay diisiiniin (bakin 14.5). Adlandirilmis TCP’leri yapilandirma
hakkinda daha fazla bilgi i¢in bakin 13.6.

14.11 Komut: Acilan Pencere

d Dosya 15:17:18 CCccC O
[(Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C [ Gunluk |

<unnamed= ("Komut | Grafik | Yapi | Dedgiskenler |
k— ¥ Hareket Ettir J |
° Gacs noktas Acilan Pencere

= Ayarla —

<o Palet .

& Model Ekranda asadidaki mesaj gosterir ve kullanicimin OK'e basmasini bekler

9% Palet Dizisi | |
o Yaklasim_1

=

o Model_Nokta

= Ayarla Acilan pencere tlri:

= Bekle [« Mesaj

o Cikis_1
& Yigindan Al @ Uyari

o Baslx Pozx @ Hata

¢ & YEN

o Baglx_Pozx

o Hedef Pozx
9 e= SECME Dizisi

o Yigin_Pozx_2

= Ayarla =

= Bekle

o Cikis_2
= Bekle

Onizleme Acllan Penceresi |

=

.o
<]
5

= Yorum

= Durdur

= Agilan Pencere -
4] 1] [ »]

Q)]
@ Benzetim IE“E”E Hiz =—1_h00% | 4 Geri H ileri B |

o Gergek Robot

[ Bu agilan pencerede program yiritmeyi durdur

Acilan pencere, program bu komuta ulastiginda ekranda beliren bir mesajdir. Me-
sajin stili secilebilir ve metnin kendisi ekran klavyesi kullanilarak verilebilir. Robot,
acilan pencere belirdiginde programi siirdiirmeden 6nce kullanicinin/operatoriin
“OK” diigmesine basmasini bekler. “Program yiirtitmeyi durdur” 6gesi segilirse,

bu pencere agildiginda robot programi durur.
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14.12 Komut: Durdur UNIVERSAL ROBOTS

14.12 Komut: Durdur

O Dosya 15:17:18 CCCcC 0
[(Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

<unnameds [ Komut | Grafik | Yapi | Degigkenler |

o Gegis_noktas

o~V Hareket Ettir | | Durdur

o Gegis_noktas!
N Ayarla Programin yuritmesi bu noktada durur,
& Palet
< Model
¢ e Palet Dizisi
o Yaklagim_1
o Model_Nokta)
= Ayaria
= Bekle
o Cikis_1
&% Yigindan Al
o Baslx_Pozx
¢ e YON
© Baslx_Pozx
o Hedef Pozx
¢ e SECme Dizisl
o Vgin_Pozx_2
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_2
= Bekle
-V Klasor
= <hog=
= Yorum |
= Durdur .

4] Il | ¥

S sen | iens |

Programin yiirtitmesi bu noktada durur.

=

=

14.13 Komut: Yorum

O Dosya 15:17:17 CCcccC 9

(Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
<unnamed=> ("Komut | Grafik | Yapi | Degigkenler |
¢V Hareket Ettir J il
o Gegis_noktas: [
0 WV Hareket Ettir | Yo rum
o Gegis_noktas
= Ayarla
o Palet
¢ Model
9% Palet Dizisi ‘
o Yaklasim_1
o Model_Nokta|=—
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
oo Vigindan Al
o Baslx_Pozx
¢ YBN
0 Baslx_Pozx
o Hedef Pozx ——
s Segme Dizisi
o Yigin_Pozx_2
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_2
= Bekle
0V Klasor
= <hog=
= Yorum > |
4] Il | ¥

e S T—— e | ieas |

Programciya, programa metin satir1 ekleme segenegini sunar. Bu metin satirmin,

Litfen yorum girin:

program yiiriitiiliirken higbir etkisi olmaz.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.14 Komut: Klasér

14.14 Komut: Klasor

O Dosya 15:17:17 CCcCcC 0

[Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
=unnamed= ["Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

¥ Robot Prograrm o
WV Hareket Ettir | =
o Gegis_noktas KI asor
¥ Hareket Ettir j
o Gegis_noktasi Klasér, en basit anlamiyla program satirlan koleksiyonudur.
= Ayarla
s» Palet Lutfen program agacinda gésterilecek metni girin:
<o Modlel
¢ Palet Dizisi
o Yaklagim_1
o Model_Nokta
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
&% Yigindan Al
o Baslx_Pozx
¢ e YON
o Baslx_Pozx
0 Hedef_Pozx
¢ e SECME DiZiS
o Yigin_Pozx_2
= Ayarla
= Bekle
o Cikas_2
= Bekle
¢V Klasor

ﬂ@l_“ﬂl [1Kaser Program Agacini Gizle
g EZ:ZEI}:Obm IE“E‘E“:‘ HIE ——— A | € Geri H ileri = |

=

‘ Klasor

=

Klasorler, programin belirli boliimlerini diizenlemek ve etiketlemek, program agacini
temizlemek ve programin okunmasini ve programda gezintiyi kolaylagtirmak amaciyla

kullanilir.

Klasoriin kendisi herhangi bir igslem yapmaz.
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14.15 Komut: Déngii UNIVERSAL ROBOTS

14.15 Komut: Dongi

O Dosya 15:17:18 Ccccc O

[Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
<unnamed= [Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

o Gegis_noktas  |_* | - .
= Ayarla D on g u
& Palet
o Modia] L Lutfen, programin bu déngide kag kez yiritllmesi gerektigini segin.
?ea Palet Dizisi
o Yaklagim_1 @ Her zaman déngu
o Model_Nokta)
= Ayarla
= Bekle @ Déngl IZ' kez, dedisken kullanarak: Du246n...
o Cikis_1
<% Yigindan Al
o Baglx Pozx = G Su ifade dogru oldugu surece déngi:
?ea ¥ON
© Baglx_Pozx |
© Hedef Pozx
¢ Segme Dizisi 0
o Yigin_Pozx_2
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_2 1
= Bekle
¢V Klasor

= -

=

=

= Yorum
= Durdur
= Acilan Pencere

k ¥ Déngt |
[ ———r

Qe[
(J Berzetim IE“EHE‘ Hz =—1h00% | 4 Geri || ileri B |

° Gergek Robot

Temeli olusturan program komutlarini dongii haline getirir. Se¢cime bagh olarak,
temeldeki program komutlar1 sonsuz olarak, belirli bir tekrar sayisiyla veya ve-

rilen kosul dogru oldugu siirece déngii haline getirilir. Belirli bir tekrar sayisiyla

dongii olustururken, dongii icindeki ifadelerde kullanilabilecek 6zel bir dongii degiskeni
(yukaridaki ekran gortintiisiinde déngii-1 olarak gegmektedir) olusturulur. Dongti degisker
0’dan N — 1’e kadar sayar.

Bitis kosulu olarak bir ifade kullanilmasiyla déngti olustururken, “déngii”niin her
tekrardan sonra degil de yiiriitme sirasinda herhangi bir zamanda kesintiye ugratilabilmesi
i¢in, PolyScope yazilimi s6z konusu ifadenin stirekli degerlendirilmesi secenegini

sunar.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.16 Komut: Alt Program

14.16 Komut: Alt Program

d Dosya 15:17:21 CCcccC 0

[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C [ Gunlik |
<unnamed= ["Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

4% ~Alt_Program 1

o Cikis_1
¢ igindan Al

© Basix_Pozx Alt Program dosyast:
¢ oo YN
o Baslx_Pozx |<I\Io File Selected> |
9 Hedef_Pozx |

Alt program, diskteki bir dosyay isaret edebilir ya da bu programin iginde bulunabilir,

s Secme Dizisi Dosya Yukle
o Yigin_Pozx_3
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_2
= Bekle
¢V Klasor
= <hog=
='Yorum
= Durdur
= Agilan Pencere
¢V Déngl
= <hos=
B setik
= var_2i=2 * force() —— |
P Cadir Alt_Program
¢V Eger .. [JAlt Program D
==

\P_"Mﬂﬂl'ii [ Alt Program Agacini Géster
4 i o
ﬂlﬂu -t [[] Program yiiriitmeyi izle

QO crrairter 1B ] e o Ltcon |l e |

Alt Programi Kaydet || Alt Programi temizle

sinl Bu Program ile Gincel Tut

Alt Program, farkli yerlerde gereken program boliimlerini tutabilir. Alt Program
disk iizerinde ayr1 bir dosya olabilir ve ayrica, Alt Programin kazara degistirilmesine

kars1 koruma igin gizlenebilir.

Komut: Alt Programi Cagir

& Dosya 15:17:21 CCCC 0
[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
<unnamed= ("Komut | Grafik | Yapi | Degigkenler |
= Ayarla =
= Bekle 2
o s, 1 Alt Yordam Cagir
@ Vigindan Al
o Baslx_Pozx
% Yén
o Baslx_Pozx
o Hedef Pozx
¢ & Secme Dizisi
° Yigin_Pozx_2
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_2
= Bekle
V Klasor

= <hos=>

Program yuritmede, bu noktada cadrilacak alt yordam secin.

|AIt_Program_1 |v|

=Yorum
= Durdur
= Agilan Pencere
V Déngl

= <pos=
B Betik
= yar_2:=2 *force() ——
[ Cagir Alt_Program_1
V Eder ...

=

Alt Pro.;;;; 1 A
4] i [ 1]
Q)] w-—»]

O creoirter 1B ] e o Lt con |l s |

CB3 11-80 Sidrim 3.2



14.17 Komut: Atama

UNIVERSAL ROBOTS

sonra siradaki satira geri doner.

Alt programa yapilan bir ¢agri, alt programdaki program satirlarini ¢alistirir ve

14.17 Komut: Atama

& Dosya

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

15:17:20 CCCC 0

=
=unnamed=

+» Model!
= Palet Dizisi
o Yaklagim_1

= Ayarla

= Bekle

o Cikis_1
<% Yigindan Al

o Baslx_Pozx

?ea ¥ON

o Baslx_Pozx

o Hedef Pozx
¢ Segme Dizisi

=

= Ayaria
= Bekle
o Cikis_2
= Bekle
7V Klasor
= <pog=

= Yorum
= Durdur
= Acilan Pencere
W Dongui

= <hog=
E Betik
= var_2:=2 *force()

o Model_Nokta)

o Yigin_Pozx_2|™

4] Il | ¥

[ Komut | Grafik [ Yapi | Degiskenler |

Atama

Secilen dediskeniifadenin degeriyle atar.

Degisken

ek e[

‘ var_2

‘ Yeniden Adlandir

( Benzetim
@ Gercek Robot

CICCIOE et

| 4 Geri || ileri 5 |

Degiskenlere deger atar. Atama islemi, sag tarafta hesaplanan degeri sol taraftaki

degiskene gevirir. Karmasik programlarda bu yararh olabilir.

Sirim 3.2
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UNIVERSAL ROBOTS 14.18 Komut: Eger

14.18 Komut: Eger

O Dosya 15:17:21 CCcCcC O

[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
<unnamed= ["Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

= Ayarla i
= Bekle =
o Cikis_1 Eger
< Yigindan Al . . .
o Basix_Pozx Verilen sensir girisinin veya program dediskeninin durumuna bagh olarak asagidaki satirlar
o s yaratular
¢ <o YéN
o Baslx_Pozx
o Hedef Pozx [ || Eder
?oe SECME Dizisi
° Yigin_Pozx_2
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_2
= Bekle
¥V Klasor

= =h

[]ifadeyi siirekli denetle

= Y orur
= Durdur

= Agilan Pencere
WV Déngu

= =f

E setik
=var_2=2 *force() ——
P Cagir Alt_Program_1

WV Eger
= <hog= | | Eder Baska ekleyin | ‘ Eder Baska kaldirin
Alt Program_1 |
1Tl
Q[a]]<=--»]
O Benzetim "
O . .
o Gergek Robot IE“E”E He 100% | * Geri H ler % |

“if...else” (Eger...degilse) yapis, sensor girislerine veya degisken degerlerine dayali
olarak robotun davranisini degistirmesini saglayabilir. Robotun, bu I f (Eger) ifade-
sinin alt komutlariyla isleme devam etmesi gereken kosulu tanimlamak icin ifade
diizenleyicisini kullanin. Kosulun Dogru oldugu diistintildiigiinde, bu If icindeki

satirlar yurttalir.

Her bir I£ (Eger), birden fazla E1seIf ve bir E1se komutuna sahip olabilir. Bun-
lar, ekrandaki diigmeler kullanilarak eklenebilir. Bir E1seIf komutu, bu komuta
iliskin ekrandan kaldirilabilir.

Acik Ifadeyi Stirekli Denetle, icindeki satirlar yiiriitiiliirken If ve ElseIf
komutlarmin kosullarinin degerlendirilmesini saglar. Bir ifade, I £ pargasinun gévdesi
igindeyken Yanlis olarak degerlendirilirse asagidaki E1seIf veya Else komutuna

ulasilir.
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14.19 Komut: Betik

UNIVERSAL ROBOTS

14.19 Komut: Betik

& Dosya

[(Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Ganlak |

13:17:19

ccce @

<=unnamed=

("Komut | Grafik | Yapi | Degigkenler |

¢ oo Palet
&= Model
¢ as Palet Dizisi
o Yaklasim_1

Betik Kodu

© Model_Nokt
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
<% Yigindan Al
o Baslx_Pozx
¢ YBNn
o Baslx_Pozx
o Hedef Pozx
¢ Segme Dizisi
o Yigin_Pozx_2
= Ayaria
= Bekle
o Cikig_2
= Bekle

=

= Yorum

= Durdur

= Agilan Pencere
9V Dongul

-

UR Denetleyicisi tarafindan betik kodu olarak yuritulecek metni asadiya girebilirsiniz.

e

0 Benzetim
o Gergek Robot

CIOCIOE et

| 4 Geri || lleri = |

Bu komut, robot denetleyicisi tarafindan yiiriitiilen, temeli olusturan gercek za-

manl betik diline erigim saglar. Sadece gelismis kullanicilara yoneliktir ve nasil kul-

lanilacagi hakkindaki talimatlar, destek web sitesindeki Komut Dosyas1 Kilavuzunda

bulunabilir (http://support.universal-robots.com/). Sadece UR dagiticilarinin

ve OEM miisterilerinin web sitesine erisebildigini unutmayn.

Soliist kdsedeki “Dosya” secenegi belirtilirse, betik programlari dosyalarini olusturmak

ve bunlar1 diizenlemek miimkiindiir. Bu sayede, uzun ve karmagik betik program-

lar1 PolyScope’un operatér dostu programlamastyla birlikte kullanilabilir.

Sirim 3.2
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UNIVERSAL ROBOTS 14.20 Komut: Olay

14.20 Komut: Olay

O Dosya 15:17:34 CCcCcC O

[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
=unnamed= ["Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

=-Ayarﬁ.=: -
= Bekle
o Cikis_2 OIay
= Bekle
o T Klasor Olay ile Kesinti benzer olmakla birlikte, olaylarda, olay kodu ylritaldigl sirada ana
= 5= programin yuritmesi devam eder. Olay yurutuldugu sirada, yeni olaylarnin hicbir etkisi
. o olmaz.,
= Yorum

= Durdur Verilen sensir girisinin veya program dediskeninin durumuna badh olarak asadidaki
= Acilan Pencere satirlar yarataldr,
¢V Déngl

-hog=
E Betik
= vyar_2=2 * force()
P Cagir Alt_Program
¢V Eger ...
= <hos=
o Palet
«e Model
§¢ oo Palet Dizisi
o Yaklagim_3
o Model_Nokt:
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_3
[P Alt_Program_1

-

QO crrairter 1B ] e o Ltcon |l e |

Olaylar, bir giris sinyalini izlemek ve bu girig sinyali ytikseldiginde bazi eylem-
leri gerceklestirmek veya degisken ayarlamak icin kullanilabilir. Ornegin, bir ¢ikis
sinyalinin yiikselmesi durumunda, olay programi 200 msn bekleyebilir ve sonra
sinyali yeniden diisiik olarak ayarlayabilir. Bu durum, ytiksek bir giris diizeyinden
ziyade artan bir kanat i¢in harici makine tetiklemesi oldugu durumda, ana program
kodunun ¢ok daha basit olmasimi saglayabilir. Olaylar her kontrol periyodunda bir

kez kontrol edilir (8msn).
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14.21 Komut: is Pargacig UNIVERSAL ROBOTS

14.21 Komut: is Parcacig

O Dosya 15:17:34 CCcccC 0
[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
<unnamed= [ Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
o Cikis_2 = s -

= Bekle Is Parcacigi

7 Klaso
i :as?rg Is parcacidl, ana program ile birlikte ¢alisan paralel bir programdir, Bir disli, G/C yapabilir,

‘=""\|'LIIIA1J1 ’ sinyalleri bekleyebilir ve dediskenleri ayarlayabilir.

= Durdur Robot calisirken diger makineleri kontrol etmek igin kullanilabilir,

= Agilan Pencere
¢V Déngu

= <pos>
E setik

= var_2:=2 *force()
P Cadir Alt_Program |
¢V Efer ...

= =

¢ oo Palet
o= Model
9<% Palet Dizisi
o Yaklasim_3
o Model Nokt:
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_3
[P Alt_Program_1
= <hog=
% Olay

= <hog=

E'ML]'_; Déngller Sonsuz
1 I v
Elﬂl_“ﬂl ] Program yiiritmeyi izle

e S T—— e | ieas |

Is pargacig1 robot programina paralel bir prosestir. Is pargacig1, harici bir makineyi
robot kolundan bagimsiz olarak denetlemek igin kullanilabilir. Is pargacig1 robot
programiyla degiskenler ve cikis sinyalleri aracihigiyla iletisim kurabilir.

14.22 Komut: Salter

O Dosya 15:17:36 Ccccc 9

[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
=unnamed= ("Komut | Grafik | Yapi | Degigkenler |

= Baslangic Degisker| =

¥ Robot Programi Sa Ite r
¢ ¥ Salter ...
= =bog= Programimizin akisini kontrol etmek igin bir salter komutunu kullanabilirsiniz. Bunlar,
¢V Hareket Ettir | karmasik If...Else If komutlaninin yerine gecebilir ve ifadeniz icin bir deger araligini
© Gegis_noktasi test edebilir

¢ % Hareket Ettir | =
o Gegis_noktas
= Ayaria
¢ & Palet Salter
9% Model: Kare
o alinci_Kése
0 a2nci_Kése [
o adtnci_Kdsg|
o g4incl_Kdsg|
9<% Palet Dizisi
o Yaklasim_1
o Model_Nokt:
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
o Yidindan Al []warsayilan Durum
© Baslx_Pozx

9% YON

o Hedef Pozx
§ & Segme Dizisi -

[ Il v |

N S —— e | ieas |

Segim Yok ‘v‘

ad

Durum
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UNIVERSAL ROBOTS 14.23 Komut: Model

“Salter Kutusu” yapisi, sensor giriglerine veya degisken degerlerine dayali olarak

robotun davramisini degistirmesini saglayabilir. Temel kosulu tarif etmek ve robo-

tunbu Salterin alt komutlarina devam etmesini istediginiz durumlari tanimlamak

i¢in ifade diizenleyicisini kullanin. Kosulun, durumlardan biriyle eslestigi degerlendirildiginde,
Durum igindeki ¢izgiler ytuirtitiltir. Eger bir Varsayilan Durum belirtilmisse, o

zaman ¢izgiler ancak eslesen baska hi¢bir durum bulunmadiginda ytiriitiliir.

Her Salterinbirden fazla Durumu vebir Varsayilan Durumuolabilir. Salterlerde
herhangi bir Kutu degerinin ancak bir 6rnegi tanimli olabilir. Durumlar, ekran-

daki diigmeler kullanilarak eklenebilir. O diigme icin ekrandan bir Durum komutu
kaldirilabilir.

14.23 Komut: Model

& Dosya 15:17:23 CCccC O
[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
E‘ <unnamed= ("Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
& Palet o
7= Model Model
¢ Palet Dizisi
o Yaklasim_1 Bir model, igcinden periyodik olarak gecilen bir konum grubudur.
o Model Noktas Modeller, cok daha fazla palet olusturmak vs. icin kullanilabilir,

= Ayarla

= Bekle

° Cikis_1 Cizgi Uzerinde pozisyonlar Satir L
&% Yigindan Al

0 Baslx_Pozx

¢ ee YON

© Baslx_Pozx Kare iginde pozisyonlar Kare T

o Hedef Pozx S -
¢ os SECME DiZisl

o Vdin_Pozx_2

='Aya.f'.'a Kutu icinde pozisyonlar Kutu

= Bekle

o Cilag_2
= Bekle

Pozisyonlann listesi Liste - =

= Yorum
= Durdur

= Acilan Pencere
WV Dén:

Qe [2=-r]
(@ [Benzetim IE“E”E Hz =————J100% | 4 Geri H ileri B |

0 Gergek Robot

Model komutu, robot programindaki pozisyonlar: dolagmak icin kullanilabilir. Mo-
del komutu, her bir ytiriitmede tek bir pozisyona karsilik gelir.

Model, dort model tiirtinden biri olarak verilebilir. “Cizgi”, “Kare” veya “Kutu” ol-
mak tizere ilk g tiir, diizenli bir modeldeki pozisyonlar igin kullanilabilir. Diizenli
modeller bir dizi karakteristik noktayla tanimlanir ve bu noktalar modelin sinirlarimi
belirler. “Cizgi” icin bu smur iki ug¢ noktasi, “Kare” icin dort kose noktasindan
tigli ve “Kutu” i¢inse sekiz kose noktasindan dordiidiir. Programci, modelin sinirlarimin
her biri boyunca pozisyonlarin sayisimi girer. Ardindan robot denetleyicisi, sinir
vektorlerini orantisal olarak toplamak suretiyle tek tek model pozisyonlarin he-

saplar.

Kat edilecek pozisyonlar diizenli bir model olusturmazsa, tiim pozisyonlarin liste-
sinin programci tarafindan saglandig1 “Liste” secenegi tercih edilebilir. Bu sekilde,

her tiir pozisyon diizenlemesi gergeklestirilebilir.

CB3
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14.24 Komut: Kuvvet UNIVERSAL ROBOTS

Model Tanimlama

“Kutu” modeli secildiginde, ekran degiserek asagida gosterilen goriintimii alir.

O Dosya 15:17:32 Ccccc O
[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
E‘ <unnamed> ("Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
% Palet o

o alinci Kose 1 a8II1CI_|(o§e_1 Yeniden Adlandir

0 22nci_Kose_1 ——

o g3uncd_Kose_1 = Fa=ren

o addncu_Kose 1 | Bu pozisyonu degistir |

o a5inci_kKoge_1

o abnc_Kose_1 | Robotu buraya getir |

o a7nci Kose 1

@ aBinci_Kdse 1

% Palet Dizisi 1
o Yaklasim_1 !
o Model_Noktasi_]
= Ayarla
= Bekle |
o Cikis_1

% Nigindan Al

o Baslx_Pozx
% YEN
o Baslx_Pozx

o Hedef_Pozx @% 6 s~
t¢s Secme Dizisi = \
o Yigin_Pozx_2 -
= Ayarla - - 4
= Bekle l . -
o Qlkis_2 _
b Bekle | 2 @3

1]
Q@] -]
O Berzetim IE“EHE‘ He =——J100% | 4 Geri || ileri B |

o Gergek Robot

I
AN

“Kutu” modelinde, kutunun yan ytizeyini tanimlamak i¢in ti¢ vektor kullanilir. Bu
u¢ vektor dort nokta olarak verilir ve burada ilk vektor birinci noktadan ikinci nok-
taya, ikinci vektor ikinci noktadan tigiincii noktaya ve tigtincti vektor de tiglincti nok-
tadan dordiincii noktaya gider. Her vektor, aralik sayim degerleriyle ayrilir. Model-
deki belirli bir pozisyon, aralik vektorlerinin orantisal olarak eklenmesiyle hesap-

lanr.
“Cizgi” ve “Kare” modelleri benzer sekilde ¢alisir.

Modeldeki pozisyonlar katedilirken bir sayac degiskeni kullanilir. Degiskenin ad1
Model komut ekraninda goriilebilir. Degisken, O ile X * Y * Z — 1 arasindaki numa-
ralarda, modelin nokta sayisinca sirayla gezer. Bu degisken atamalar kullanilarak
idare edilebilir ve ifadelerde kullanilabilir.

14.24 Komut: Kuvvet

Kuvvet modu uyumu saglar ve robotun ¢alisma alar igindeki secilebilir eksende
kuvvet uygular. Kuvvet komutu kapsamindaki ttim robot kolu hareketleri Kuvvet
modunda gergeklesir. Robot kolu, kuvvet modunda hareket ederken, robot kolu-

nun uyumlu oldugu bir veya daha fazla eksen se¢gmek miimkiindiir. Robot kolu,
uyum eksenleri boyunca/etrafinda ¢evreye uyacaktir; yani istenen kuvveti saglayacak
sekilde pozisyonunu otomatik olarak ayarlayacaktir. Robot kolunun kendisinin ¢evresine

(6rnegin bir is parcasina) kuvvet uygulamasini saglamak da miimkiindiir.

Kuvvet modu, 6nceden tanuml bir eksen boyunca gercek tcp (ara¢ merkez noktasi)

pozisyonunun 6nemli olmadigi, ancak bunun yerine s6z konusu eksen boyunca
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UNIVERSAL ROBOTS 14.24 Komut: Kuvvet

arzu edilen bir kuvvetin gerektigi uygulamalar icin kullanighdir. Ornegin robo-
tun TCP’sinin egri bir yiizeye dayanarak yuvarlanmas: gerektiginde veya bir is
pargasini iterken veya ¢ekerken. Kuvvet modu, ayrica, onceden tanimli eksenler et-
rafinda belirli torklar uygulamayi destekler. Sifirdan farkl bir kuvvetin ayarlandig:
bir eksende hicbir engelle karsilasilmazsa robot kolu bu eksen boyunca/tizerinde

hizlanmay1 deneyecektir.

Uyulmast igin bir eksen segilmis olmasina karsin, robot programi yine de robotu
bu eksen boyunca/tizerinde ilerletmeye calisacaktir. Bununla birlikte, kuvvet kont-

rolii robot kolunun yine de belirtilen kuvvete yaklagmasini temin eder.

UYARI:

Gli¢ islevi yanlis kullamildiginda, 150N’un tstiinde bir giig
olusturabilir. Risk degerlendirmesi sirasinda programlanan gti¢ de
dikkate alinacaktr.
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¢V Klasor KUVVEt
o Geeliic | Taban [+ | Tur [Basit |+
= Durdur
= Acilan Pencere
¢V Déngu

B get
= yar_2:=2 * force()
P Cadir Alt_Program | Bu kuwet komutu kapsamindaki program kismi
kuwet modunda galistinhr. Kuwwet modunda
robot, secilen dzellik yoninde belirtilen kuvveti
uygulamakta serbest olacaktir,

L //1(7 Asagidaki test digmesini, kuwet modunu test
¢ oo Palet Dizisi etmek icin, Teach Pendant'taki serbest siiris
o Yaklasim_3 Kuwvet N dugmesiyle birlikte kullarn,

o Model_Nokt.
= Ayaria
= Bekle =

o Cikis_3
P Alt_Program_1
= =hos=

V is_Parcacigi_1
¢V Kuwet

1 T
Qe [5=>]
(O Benzetim IE“EHE Hz ===l _100% € Geri H ileri =

o Gercek Robot

al

Ozellik segimi

Ozellik mentiisii, robotun kuvvet modunda ¢alisirken kullanacag koordinat siste-
mini (eksenler) se¢gmek i¢in kullanilir. Mentideki 6zellikler, kurulumda tanimlanmig
olan ozelliklerdir; bk. 13.12.

Kuvvet modu turu

Her biri segili 6zelligin nasil yorumlanacagin: belirleyen dort farkli kuvvet modu

vardir.
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14.24 Komut: Kuvvet UNIVERSAL ROBOTS

¢ Basit: Kuvvet modunda yalnizca bir eksen uyumlu olur. Bu eksen boyunca
kuvvet ayarlanabilir. Istenen kuvvet, secili 6zelligin yalnizca z ekseni boyunca
uygulanir. Ancak, Cizgi 6zellikleri i¢in kuvvet y ekseni boyuncadur.

* Cerceve: Cergeve tiirii daha ileri diizey kullanimi saglar. Burada, alt1 serbestlik

derecesinin tiimiinde uyum ve kuvvetler bagimsiz olarak segilebilir.

* Nokta: Nokta secildiginde, gorev cercevesinin y ekseni robot TCP’sinden segili
ozelligin baslangicina dogru yonelir. Robot TCP ile segilen 6zelligin orijini
arasindaki mesafenin en az 10 mm olmasi gerekir. Robot TCP konumu degistiginde
gorev cercevesinin de galisma siiresi sirasinda degisecegini unutmayin. Gérev
cercevesinin x ekseni ve z ekseni, secili 6zelligin orijinal yénelimine bagimlidar.

¢ Hareket: Hareket, TCP hareketinin yoniiyle gorev gercevesinin degisecegi an-
lamina gelir. TCP hareket yoniintin, secili 6zelligin x ve y eksenlerinin kap-
sadig1 diizlem {izerine projeksiyonu gorev cercevesinin x ekseni olur. Y ek-
seni robot kolu hareketine dik olur ve secili 6zelligin x-y d{izleminde bulunur.
Bu, TCP hareketine dik bir kuvvetin gerektigi karmasik bir yoriinge boyunca
ptirtizleri alirken (deburr) yararl olabilir. Robot kolu hareket etmiyorken suna
dikkat edin: Robot kolu hareketsiz olarak dururken kuvvet moduna girilirse
TCP hizi sifirin tizerine ¢ikana kadar uyum eksenleri olmaz. Daha sonra halen
kuvvet modundayken robot kolu yine hareketsiz olursa gorev ¢ergevesi, TCP
hizinin en son sifirin tizerinde oldugu andaki ayni yonelime sahip olur.

Son {ig tiir icin gercek gorev cercevesi, robot kuvvet modunda calisirken, grafik
sekmesinde ¢alisma zamaninda goriintiilenebilir (14.29).

Kuvvet degeri secimi
Bir kuvvet hem uyumlu hem de uyumlu olmayan eksen i¢in ayarlanabilir, ancak
etkileri farkhidur.
¢ Uyumlu: Robot kolu, pozisyonunu secili kuvvet elde edilecek sekilde ayarlar.
¢ Uyumlu degil: Robot kolu, program tarafindan belirlenen gezingesini takip

ederken, burada ayarlanan degerin bir dis kuvvetinin geregini yapar.

Dontistimsel parametreler agisindan kuvvet Newton [N] cinsinden belirtilir ve doniis
parametreleri agisindan tork Newton metre [Nm] cinsinden belirtilir.

Limitlerin secimi
Tiim eksenler icin bir limit ayarlanabilir, ancak bunlar eksenlerin uyumlu olmasina

veya olmamasina karsilik gelen farkli anlamlara sahiptir.

¢ Uyumlu: Limit, TCP'nin eksen boyunca/{izerinde ulasmasina izin verilen mak-

simum hizdir. Birimler [mm/s] ve [derece/s]dir.

¢ Uyumlu degil: Limit; robot koruyucu duruslardan 6nce, program gezinge-
sinden ¢tkmasina izin verilen maksimum sapmadir. Birimler [mm] ve [de-

rece]’dir.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.25 Komut: Palet

Kuvvet ayarlari testi

“Test” etiketiyle isaretli agma/kapama diigmesi, Teach Pendant’in arkasindaki Ser-
best stiriis diigmesinin davranisini normal Serbest siiriis modundan kuvvet komu-

tunu test etme moduna dontistiirtir.

Test diigmesi agik oldugunda ve Teach Pendant’in arkasindaki Serbest siiriis diigmesine
basildiginda, robot, program bu kuvvet komutuna ulasmis gibi davranir ve bu sa-
yede, tam programu fiili olarak ¢alistirmadan 6nce ayarlar dogrulanabilir. Bu imkan
6zellikle, uyumlu eksenlerin ve kuvvetlerin dogru secildigini dogrulamak agisindan
yararhidir. Bir elinizi kullanarak robot TCP’sini tutarken, diger elinizle Serbest siirtis
diigmesine basin ve robot kolunun hangi yonlere hareket edebildigine /edemedigine
dikkat edin. Bu ekrandan ¢iktiktan sonra Test diigmesi otomatik olarak kapatilir;

bir bagka ifadeyle Teach Pendant'm arkasindaki Serbest siiriis diigmesi yine nor-
mal Serbest stiriis modu igin kullanilir. Not: Serbest siirtis diigmesi, ancak Kuvvet

komutu i¢in gecerli bir 6zellik secildiginde etkin olur.

14.25 Komut: Palet

& Dosya 15:17:22 CCccC O
[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
E‘ <unnamed= ("Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
& Palet - |
Ja Modle! Palet
¢ Palet Dizisi

Palet islemi. robotun birkag farkl pozisyonda ayni hareket ve eylem dizisini gerceklestirmesine

o Yalklasi
o :,}zzz,? ;Sitas_ izin verir, Bu, paletleme veya benzeri islemler icin yararh olabilir. Bir palet islemi, asagidaki
: P dzelliklerden olusur
= Ayarla
= Bekie # Birden fazla konumda gergeklestirilmesi gereken bir Program Sirasi
o Gikis 1 # Bir liste veya orgu olarak verilmis Desen.
& Vigindan Al @ Ilk pozisyondan 8nce uygulanacak istede badl bir baslangic éncesi dizisi.
o Baslx Pozx # Son pozisyondan sonra uygulanacak istede bagh bir bitis sonras dizisi.
F % Yon =
© Baslx_Pozx

o Hedef Pozx
¢ os SECME DiZisl
o Vdin_Pozx_2
= Ayarla
= Bekle
o Gikis_2
= Bekle
V Klasor

=y orur

= Durdur
= Acilan Pencere
¥ Déngl
= <hog=
B Betik _~ |istede badl program dizileri
J Ll [ 1] []ilk noktadan dnce &zel program dizisi
Q |‘"I| | -] > | [ ]5Son noktadan sonra dzel program dizisi
G Benzetim -
Hiz == _No0% | Geri H ileri |
© Gercek Robot IE'EE = s hd

Palet islemi, 14.23 icinde agiklandig gibi, model olarak verilen birkag yerde bir
dizi hareketi gerceklestirebilir. Modeldeki pozisyonlarin her birinde, hareket dizisi,

model pozisyonuna gore galistirilir.

Palet islemi Programlama

[zlenmesi gereken adimlar agagidaki gibidir:

1. Modeli tanimlayin.
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14.26 Komut: Ara

UNIVERSAL ROBOTS

2. Her bir noktada alma/koyma islemi i¢in bir “Palet Dizisi” olusturun. Bu dizi,

her bir model pozisyonunda yapilmas: gerekeni agiklar.

3. Dizideki gecis noktalarindan model pozisyonlarina karsilik gelmesi gereken
gecis noktalarmi tanimlamak igin, dizi komutu ekranundaki segiciyi kullanin.

Palet Dizisi/Baglanabilir Dizi

Bir Palet Dizisi diigtimiinde, robot kolunun hareketleri palet pozisyonuna goredir.
Dizinin davranisi, robot kolunun Baglayici Pozisyonu/Model Noktasi’ndaki
modelde belirtilen pozisyonda olmasi seklindedir. Geriye kalan pozisyonlarin tiimii bu

uyumu saglayacak sekilde taginr.

Baglayic1 pozisyonuna goreceli olmayacagindan, Hareket Ettir komutunu bir

dizi igerisinde kullanmayin.

“Baslatma Oncesi”

IstegebagliBaslatma Oncesi dizisi, islemin baglamasindan hemen énce galistirilir.

Bu dizi, hazir sinyallerini beklemek i¢in kullanilabilir.

“Bitis Sonras1”

Istege bagh Bitis Sonrasi dizisi, islem tamamlandiginda caligtirilir. Bu dizi,
tasiyict hareketini baglatma sinyalini vererek, bir sonraki palete hazirlanmak icin

kullanilabilir.

14.26 Komut: Ara

Ara fonksiyonu, bir 6geyi kavramak veya birakmak tizere dogru pozisyona ulasildig:
ani1 belirlemek igin sensor kullanir. Sensor; bir basma diigmeli anahtar, basing sensorti ya
da kapasitif sensor olabilir. Bu fonksiyon, 6ge kalinlig1 degisen parca yiginlarinda
veya pargalarin tam pozisyonlarinin bilinmedigi ya da bunu programlamanin ¢ok

gli¢ oldugu durumlarda ¢alismak i¢in tasarlanmuistir.

Yigilama Yigindan alintyor

o, |

v ’ o

a3 Ii J IE

Yigin tizerinde calisma icin bir ara islemi programlanirken, baslangi¢ noktasi s,
y1gmn yont d ve yigindaki 6gelerin kalinligi i tanimlanmalidir.

Bunun da 6tesinde, bir sonraki yigin pozisyonuna ulasildigindaki kosul ve yigin
pozisyonlarinin her birinde uygulanacak 6zel bir program dizisi tanimlanmalidir.

Ayrica, y1gin islemiyle ilgili hareket i¢in hiz ve ivime degerleri de verilmelidir.

Sirim 3.2
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UNIVERSAL ROBOTS 14.26 Komut: Ara

Yiginlama

O Dosya 15:17:14 CCccC O
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W Robot Prograrm o
¢V Hareket Ettir | = = =
o Gegis_poktas Arama Tipini Secin
9V Hareket Ettir
° Gecis_noktasi Bir arama iglemine

= Ayarla baslatma konumu s ve yon d verilir,
o= Palet

o2 Model

¢ oo Palet Dizisi
° Yaklagim_1
o Model_Nokt.
= Ayaria -
= Bekle
o Cikis_1

& Ara Yiginlama Yigindan aliniyor

= Bekle

9V Klasor

= s>
=‘Yorum
= Durdur

= Acilan Pencere .
v Dén_gu = ; ; f 3 f

-

Latfen yiginlama ile wdindan alma arasinda bir segim yapin.

-

-hog=
E Betik
Svar_l=... = } Ii
P Cagir

¢ ¥ Eder ... -

4 [l | k]

QO crstnavs (1[0 ]| | e =00 [ cert [ teris |

Yigilama yapilirken robot kolu baslangi¢ noktasina gider ve ardindan bir son-
raki y1gmn pozisyonunu aramak icin ters yonde hareket eder. Bulundugunda, robot
pozisyonu animsar ve dzel diziyi uygular. Bir sonraki turda robot aramayi, yon
boyunca 6ge kalinlig1 kadar artis yapilmis olarak animsanan pozisyondan baslatir.
Y1gin yiiksekligi tanumli bir sayidan fazla oldugunda veya bir sensor sinyal verdiginde

yiginlama iglemi tamamlanur.

CB3

11-92 Sidrim 3.2



14.26 Komut: Ara

UNIVERSAL ROBOTS

Yigindan alintyor

& Dosya

15:17:15 CCCC O
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7 Robot Programi
¢V Hareket Ettir |
o Gegls_noktas
9V Hareket Ettir j
© Gegis_noktasi
= Ayarla
9% Palet
<o Model
¢ e Palet Dizisi
o Yaklagim_1
o Model_Nokt.
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
& Vigindan Al
o Baslx_Pozx
o=3% Yon
o¢% Segme Dizisi
= Bekle

-

—Yigindan Al
igindan alniyor, égeleri yigindan teker teker alin,

'Y1qin, asadidaki parametrelerle belirlenir: f f
9%

s: Baslangig pozisyonu

d: Yiginin yani d

i: Oge kalinhg

Sonraki pozisyon su durumda bulunur:

¢V Klasor
= <hos=
=‘Yorum
= Durdur Oge kalinhd Paylasilan Parametreler
= Agilan Pencere
¢V Dongu mm Arag Hizi 250| mm/s
Eng;;:? i —1 Arag ivmesi 1200| mmys?
-
] M | [] Baslatmadan dnceki sira
g % =T > [ Bitisten sonraki sira ‘ Varsayilan degerlere sifirla |
G Benzetim

° Gergek Robot

IE“EHE“:‘ Hz =——_100% | 4@ Geri || ileri B |

Yigindan parca alinirken robot kolu, bir sonraki pargay: aramak tizere baslangic

pozisyonundan hareketle verilen yone gider. Ekrandaki kosul, bir sonraki 6geye

ne zaman ulasilacagini belirler. Bu kosul saglandiginda, robot pozisyonu animsar

ve Ozel diziyi uygular. Bir sonraki turda robot aramayi, yon boyunca 6ge kalinlig:

kadar artis yapilmis olarak animsanan pozisyondan baslatir.

Baslangi¢ pozisyonu

Baslangi¢ pozisyonu, y1gin isleminin basladig1 yerdir. Baslangi¢ pozisyonu belirtil-

mezse y1gin robot kolunun gegerli pozisyonundan baslar.

Sirim 3.2
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UNIVERSAL ROBOTS 14.26 Komut: Ara

Yon

O Dosya TS CCccC O
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W Robot Prograrm o
¢V Hareket Ettir | =

o Gegls_noktas Yo n
9V Hareket Ettir j

° G;eg.fg_noktas.' Yén, iki gecis noktasimin TCP pozisyonu arasindaki ¢izgiyle belirlenir.
= Ayarla

2 Model []sundan sonra durdur: | 500.0| mm

¢ e Palet Dizisi
a vaklagim_1 [[]su durumda durdur: |
o Model_Nokt: ==
= Ayaria
= Bekle
o Cikis_1
& Vigindan Al
o Baslx_Pozx
=40 ¥&N
o g% Segme Dizisi
= Bekle
W Klasor

= <hos=>

-

-

-

=‘forum
= Durdur
= Agilan Pencere Arag Hizl 10| mmys

¢V Dongu

Paylasilan Parametreler
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B B=tik -
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Q] -]
(O Benzetim IE“E”E He =—=—1_100% | 4 Geri H ileri = |

o Gergek Robot

Yon, iki pozisyon ile belirtilir ve ilk pozisyonlar TCP’sinden ikinci pozisyonlar
TCP’sine kadar pozisyon farki olarak hesaplanir. Not: Y6n, noktalarin yonelimle-

rini dikkate almaz.

Sonraki Yiginlama Pozisyonu ifadesi
Robot kolu yon vektorii boyunca hareket ederken, siirekli olarak bir sonraki yigin
pozisyonuna ulagilip ulagilmadigini degerlendirir. Ifade Dogru olarak degerlendirildiginde

ozel dizi yuritilar.

“Baslatma Oncesi”

IstegebagliBaslatma Oncesi dizisi, islemin baglamasindan hemen énce galigtirilir.

Bu dizi, hazir sinyallerini beklemek i¢in kullanilabilir.

“Bitis Sonras1”

Istege bagh Bitis Sonrasi dizisi, islem tamamlandiginda galigtirilir. Bu dizi,
tastyic1 hareketini baglatma sinyalini vererek, bir sonraki y1gina hazirlanmak icin
kullanilabilir.

Alma/Yerlestirme Dizisi
Palet isleminde oldugu gibi (14.25), her y1gin pozisyonunda 6zel bir program dizisi

uygulanir.
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14.27 Komut: Taslyici Takibi UNIVERSAL ROBOTS

14.27 Komut: Tasliyici Takibi

Bir tasiyic1 kullanildiginda robot, hareketini takip edecek sekilde yapilandirilabilir.
Bir tastyiciy1 takip etmek icin bir program diigmesi kullanilabilir, Tas1yic1 Izleme.
Kurulumda tanimlanan Tastyict Takibi diizgiin bir bicimde yapilandirildiginda,
dogrusal veya dairesel bir tagiyici takip edilebilir. Diigtim, Yap: sekmesindeki Sihir-
baz Programi diigiimiinden eklenebilir. Program, Tas1yici Takibi digiimiiniin
altinda ytiriittiliirken robot, hareketlerini tastyiciy: takip edecek sekilde ayarlar.
Tasiyic1 takip edilirken diger hareketlere izin verilir, ancak bunlar, tasiyici bandin

hareketine baghdur.

14.28 Komut: Baskila

Baskilanan program satirlari, program calisirken atlanir. Baskilanan bir satirin baskilamasi
sonradan tekrar kaldirilabilir. Bu, orijinal igerigine zarar vermeden programda degisiklik

yapmanin hizli bir yoludur.

14.29 Grafik Sekmesi
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G e Palet Dizisi
o Yaklagim_1
o Model_Nokt:
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
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¢ e YON
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o Hedef_Pozx| ~ |
] 1l D
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o Gergek Robot

Gegerli robot programinin grafik gosterimi. TCP'nin izledigi yol, hareket kesim-
leri siyah ve gecisme kesimleri (hareket kesimleri arasindaki gegisler) yesil olacak
sekilde 3B goriintimde gosterilir. Yesil noktalar, programdaki gegis noktalarinin her
birinde TCP’nin pozisyonlarini belirtmektedir. Robot kolunun 3B ¢izimi robot ko-
lunun gecerli pozisyonunu gosterir ve robot kolunun “gélgesi” de, ekranin sol ta-
rafinda secilen gegis noktasina robot kolunun nasil ulagsmay1 hedefledigini gosterir.

Robot TCP'nin gegerli konumu bir giivenlik veya tetikleyici diizlemine yaklasirsa

veya robot aracinin oryantasyonu, arag oryantasyonu alan smirima yakimnsa (bakin
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10.12), yakin alan smirinin bir 3B goriintimii gosterilir. Robot bir program ¢alistirdiginda,

smur limitlerini goriintiileme devre dis1 birakilacagini unutmayin.

Givenlik diizlemleri sar1 ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve robot
TCP’nin yerlestirilmesine izin verilen diizlem tarafini belirten kiigtik bir okla goste-
rilir. Tetikleyici diizlemleri mavi ve yesil renkte ve Normal modu smirlarinin (bakin
10.6) etkin oldugu, diizlemin yanina doniik olan kiigiik bir okla goriintiilenir. Arag
oryantasyonu alan sinri, kiiresel bir koniyle, robot aracinin gegerli oryantasyonunu
belirten bir vektorle gosterilir. Koninin igi, takim oryantasyonu (vektorii) i¢in izin

verilen alan1 temsil eder.

Hedef robot TCP’si artik smnirin yakininda degilse, 3B goriintiisii kaybolur. TCP,
bir alan smirini ihlal ediyorsa veya ihlal etmeye ¢ok yaklasmissa, smir gostergesi

kirmizi olur.

3B goriintim yakinlastirilip dondiiriilerek robot kolunun daha iyi bir gortiniimii elde
edilebilir. Ekranin sag {ist kenarindaki diigmeler, 3B gortiniimdeki cesitli grafik

bilesenlerini devre dis1 birakabilir. Alttaki diigme, yakin alan smirlarini goriintiile-

meyi agar/kapatur.

Gosterilen hareket kesimleri secili program diigiimiine gore degisir. Bir Hareket

Ettir digimii secilirse, goriintiilenen yoriinge bu yer degistirme ile tanumlanan

hareket olur. Bir Ge¢is noktasi duglimii secildiginde, gostergede asagidaki ~

10 hareket adimi gosterilir.

14.30 Yapi Sekmesi
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Ekle
(‘Temel | Gelismis | Sihirbazlar |
Hareket Fttir Gecis noktasi
Bekle Ayarla
Acilan Pencere Durdur
Yorum Klasér
Dlzenle
4 Hareket Fttir Kopyala Yapistir Baskila
| Py p
| ¥ Hareket Ettir | | Kes || sil |
Q][
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Program yapis: sekmesi ¢esitli komut tiirlerini ekleme, tasima, kopyalama ve kaldirma

olanagini saglar.

Yeni komutlar eklemek i¢in agsagidaki adimlari uygulayin:
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1) Var olan bir program komutunu segin.

2) Yeni komutun, segili komutun tistiine mi yoksa altina m1 eklenmesi gerektigini

belirtin.

3) Eklemek istediginiz komut tiirtine ait diimeye basin. Yeni komutla ilgili ayrintilari

ayarlamak i¢in Komut sekmesine gidin.

Komutlar, diizenleme gercevesindeki diigmelerin kullanimiyla tagmabilir / kopyalanabilir / silinebilir.
Bir komutun alt komutlar1 varsa (komutun yaninda ti¢cgen simgesi varsa) tiim alt

komutlar da taginir/kopyalanir/silinir.

Tum komutlar bir program icinde her yere uymaz. Ge¢is Noktalari, Hareket
Ettir komutunun altinda olmalidir (hemen altinda olmas1 gerekmez). E1seIf ve
Else komutlarinin bir I f komutundan sonra gelmesi gerekir. Genel olarak, E1seIf
komutlarmin oradan oraya tasinmasi karmasikliga yol agabilir. Degiskenler kul-

lanilmadan 6nce degerleri atanmalidir.

14.31 Degiskenler Sekmesi

@ Dosya 15:18:22 CCCC O
[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
<unnamed=> [ Komut | Grafik | Yapi [ Degiskenler |
= Baslangic Degisker_+ |Degiskenler Temizle
f ’g,";‘;t: rogram var_2: 2.9874386E-6

= <hog=
9V Hareket Ettir j
o Gegis_noktas
¢ W Hareket Ettir | =
o Gegls_noktas_]
o Dedisken
= Ayaria
¢ &o Palet
9% Model: Kare
o alinci_Kése
0 a2nci_Koése |
o adtnci_Kdsg|
o g4incl_Kdsg|
9<% Palet Dizisi
o Yaklasim_1
o Model_Nokt.
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
< Yigindan Al
© Baslx_Pozx
9% YON
o Baslx_Pozx
o Hedef Pozx | w |

4 ] | ¥
Qe | -2 ]

( Benzetim IE“EHE‘ Hz ==—A_100% | 4 Geri || ileri B |

o Gergek Robot

-

Degiskenler sekmesi, calisan programdaki degiskenlerin gercek zamanli degerlerini
gosterir ve program calismalar: arasinda degiskenlerin ve degerlerin bir listesini

Telif hakki © 2009-2016, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.

tutar. Sadece goriintiilenecek bilgi oldugunda gosterilir. Degiskenler, adlarina gore
alfabeye gore siralanmistir. Bu ekrandaki degisken adlari en ¢ok 50 karakterle ve
degiskenlerin degerleri de en ¢ok 500 karakterle gosterilir.
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14.32 Komut: Degiskenleri Baslatma

O Dosya 15:17:35 CCcCcC O

[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
<unnamed= ["Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
= Baslangic Degisker_ =~

W Robot P - e .
Yt leorm | Baglangic Degisken Degerleri

o Gegis_noktas

¢~V Hareket Ettir | Déngl_1 dediskeninin hicbir baslangic dederi yoktur
o Gegis_noktas cntl=0
= Ayarla — lent2=0
7 o Palet interpole_et 1 = 0.0
¢ Model: Kare. poz_1 dediskeninin hicbir baslangic dederi yoktur
o al.'nc_.l_K_n_::;-e poz_2 dedgiskeninin hicbir baslangic dederi yoktur
0 a2nci_Koge | poz_3 degiskeninin higbir baslangi; degeri yoktur
0 a3uncl_Kos wvar_2 dediskeninin hichir baslangig dederi yoktur

o g4dncd_Kos___|

§¢ oo Palet Dizisi
0 Yaklagim_1
o Model_Nokt:
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1

¢ Yigindan Al
o Baglx_Pozx . .
¢ & Vén Degisken Ifade

0 Baslx_Pozx

creaetpon| | [ 2] =
o0 SECME Dizisi O

o Yigin_Pozx_3

= Ayarla -

4 i [] | Yeniden Adlandir °

| ‘ ifadeyi temizle H i)

Q@] -] ‘
(@ Benzetim IE“E”E Hiz =—1_h00% | 4 Geri H ileri B |

o Gergek Robot

Bu ekran, program (ve herhangi bir is parcacig) yiiriitiilmeye baslamadan once
degisken degerleri ayarlamaya izin verir.

Degisken listesinden se¢mek i¢in ilgili degiskeni tiklatin veya degisken segici kutu-
sunu kullanin. Segili bir degisken i¢in, program baslangicinda degisken degerinin
ayarlanmasinda kullanilacak bir ifade girilebilir.

“Son islemdeki degeri tutmayi tercih eder” onay kutusu segiliyse, degisken, 14.31
iginde agiklanan Dediskenler sekmesinde bulunan deger ile baslatilir. Bu ola-
nak, degiskenlerin program ytiriitmeleri arasinda degerlerini korumalarina izin
verir. Program ilk kez ¢alistirthiyorsa veya deger sekmesi temizlenmisse degisken

degerini ifadeden alir.

Degisken, adinin bos olarak ayarlanmasiyla (yalnizca bogluklar) programdan sili-

nebilir.
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Robot Ayarlari o

Robotu baslat

Dil ve Birimler

Robotu Gincellestir

Parola Ayarla

Ekrani Kalibre Et

Ag Ayarlan

Polyscope 3.2.21833 (Apr 15 2016)

Saati Ayarla

Geri

* Robotu Baslat Baslatma ekranina gider, bakin 11.5.

¢ Dil ve Birimler Kullanic1 arabiriminin dilini ve 8lgii birimlerini yapilandirin,
bakin 15.1.

* Robotu Giincelle Robot yazilimini daha yeni bir siiriime ytikseltir, bakin 15.2.

¢ Parola Ayarla Robotun programlama parcasimin parolasiz insanlar icin kilit-

lenmesini saglar, bakin 15.3.

e Ekrani Kalibre Et Dokunmatik ekranin “dokunma” kismin kalibre eder, bakin
15.4.

* Ag Ayarlar1 Robot kontrol kutusu Ethernet agini ayarlama arabirimini acar,
bakin 15.5.

* Saati Ayarla Sistem saatini ve tarihini ayarlayin ve saatin goriintiilenme bigimlerini

yapilandirin, bakin 15.6.

¢ Geri Hos Geldiniz Ekranina doner.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.1 Dil ve Birimler

15.1

Dil ve Birimler

Robot Ayarlari 2

Dil Secimi
ok [+

["]English programming

Robotu baslat

Dil ve Birimler

Robotu Gincellestir

Birim Secimi
Parola Ayarla ° Metrik birimler
@ ~BD geleneksel

Ekrami Kalibre Et

Ag Ayarlan
Saati Ayarla
Yeni ayarlann etkili olmasi icin PolyScope'u yeniden baslatin
. Simdi Yeniden Baslat
Geri

Bu ekrandan, PolyScope’da kullanilan dil ve birimler secilebilir. Segilen dil, PolyS-
cope’un farkli ekranlarinda goriinen metinler ve katistirilmis yardim igin kullanilir.
Robot programlarindaki komut adlarinin ingilizce yazilmasi icin “Ingilizce prog-
ramlama” segenegini isaretleyin. Degisikliklerin etkili olmasi i¢in PolyScope’un ye-

niden baglatilmas: gerekir.
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15.2 Robotu Gilincelle

Robot Ayarlari 2

Robot yazilimini guncelle

Robotu baslat

Dil ve Birimler Ara...

Robotu Gincellestir

Parola Ayarla Bu robota iliskin olasi giincellemelerin listesini indirmek i¢in "Ara..."y tiklatin,
Ekrani Kalibre Et Aciklama
Ag Ayarlan
Saati Ayarla
Geri | |

Yazilim giincellemeleri USB flash bellekten yiiklenebilir. Bir USB bellek ¢ubugunu
takin ve igerigini listelemek icin Ara diigmesini tiklatin. Giincelleme yapmak icin

bir dosya secin, Giincelle diigmesini tiklatin ve ekrandaki talimatlari izleyin.

UYARI:

Bir yazilm yiikseltmesinden sonra her zaman program-
larmizi kontrol edin. Yiikseltme, programinizdaki gezingeleri
degistirebilir. Giincellenen yazilim spesifikasyonlar;, GUI'nin

sag ilist kosesinde bulunan “?” diigmesine basilarak bulunabi-
lir. Donanim spesifikasyonlar1 ayn1 kalir ve orijinal kilavuzda

bulunabilir.

Sirim 3.2
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15.3 Parola Ayarla

15.3 Parola Ayarla

Robot Ayarlan 2

Robotu baslat

Dil ve Birimler

Robotu Gincellestir

Parola Ayarla

Ekrani Kalibre Et

Ag Ayarlan

Saati Ayarla

Geri

Sistem Parolasini Degistirin

Parolalar, robotlan islevindeki ve davranistaki degisikliklerin korunmasini sadlar.
Dedisikliklerin yapilabildigi tim alanlar emniyete alinr,

Gilivenlik Parolasini Degistirin

Glvenlik Yapilandirmasi i¢in bir parola ayarlamalk igin, yeni bir parcla girin ve
onaylayin. sonra dugmeyi tiklatin, Parolay silmek icin gecerli parolay girin ve
diugmeyi tiklatin,

Gecerli parolay girin

Iki parola desteklenir. Birincisi, robotun ayarmin yetkisiz bir sekilde degistirilmesini

onleyen istege bagl bir Sistem parolasidir. Sistem parolasi ayarlandiginda, program-

lar parola olmadan yiiklenebilir ve ¢alistirilabilir; ancak programlar: olusturmak

veya degistirmek igin kullanicinin dogru parolay1 girmesi gerekir.

Ikincisi, giivenlik yapilandirmasim degistirmek igin diizgiin bir bigimde girilmesi

gereken gerekli bir Giivenlik parolasidir.

UYARI:

NOT:

Givenlik yapilandirmasini degistirmek icin, Giivenlik parolasinin

ayarlanmas: gerekir.

Yetkili olmayan personelin robot kurulumunu degistirmesini 6nle-

mek icin bir Sistem parolas: ekleyin.

CB3
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15.4 Ekrani Kalibre Et

X

Mavi artl isaretinin ortasinda cok hassas bir sekilde noktalayin.

iptal

Dokunmatik ekran kalibrasyonu. Dokunmatik ekrani kalibre etmek i¢in ekrandaki
yonergeleri izleyin. Tercihen, kiit uclu ve metal olmayan bir nesne (ucu kapali ka-
lem gibi) kullanin. Sabir ve 6zen, daha iyi bir sonug alinmasini saglayacaktir.

15.5 Ag Ayarlan

Robot Ayarlari o

Ag Ayarlari

Robotu baslat

Ad yonteminizi secin
(3 DHcP
(D statik Adres
o Ag devre disi birakildi

Dil ve Birimler

Robotu Gincellestir

Ayrintili ag ayarlar:

Parola Ayarla IP adresi: 0.0.0.0
Alt ag maskesi: 0.0.0.0
Ekrami Kalibre Et Varsayllan ad gegidi: 0.0.0.0

Tercih edilen DNS sunucusw: [0.0.0.0

Ag Ayarlan
Alternatif DNS sunucusu: 0.0.0.0
Saati Ayarla
Uygulayin Guncelle
Geri
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UNIVERSAL ROBOTS 15.6 Saati Ayarla

Ethernet agini ayarlamak icin kullanilan panel. Robotun temel fonksiyonlari igin
Ethernet baglantis1 gerekli degildir ve varsayilan olarak ag devre disidur.

15.6 Saati Ayarla

Robot Ayarlan 2

Saati Ayarla

Robotu baslat

Saat bicimi: Lutfen gecerli saati secin:
Dil ve Birimler @ 24 saat | | + | | +

Robotu Gincellestir

@ 12 saat | |
‘ 15 H 16 H 55 ‘
L- || |

Parola Ayarla

Tarihi Ayarla

Ekrani Kalibre Et
Litfen buglnin tarihini segin:

| 15Nis.2016 |
Ag Ayarlan
Tarih bigimi:
" 15 Ni 2016 C
Saati Ayarla @ f5an uma
@ 15.1is.2016
@ 15.04.2016
Yeni ayarlann etkili olmasi icin PolyScope'u yeniden baslatin
Geri Simdi Yeniden Baslat

Sistem saatini ve tarihini ayarlayin ve saatin gortintiilenme bicimlerini yapilandirin.
Programi Calistir ve Robotu programla ekranlarinin tistiinde saat goriintiilenir. Saate
dokunuldugunda, kisa bir siire i¢in tarih gosterilir. Degisikliklerin etkili olmasi i¢in
GUI'nin yeniden baslatilmas: gerekir.
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