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Az itt talalhato informacid a(z) Universal Robots A/S tulajdonat képezi, és sem egészében, sem
részben nem reprodukalhaté a(z) Universal Robots A/S el6zetes irasbeli jovahagyasa nélkil. Az
itt szerepl6 informacio elézetes értesités nélkll valtozhat, és nem tekinthetd a(z)

Universal Robots A/S kotelezettségvallalasanak. Ezt a dokumentumot id6szakosan
felllvizsgaljak és atdolgozzak.

Universal Robots A/S nem vallal felel6sséget a jelen dokumentumban eléforduld esetleges
hibakeért vagy hianyossagokert.
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1. ElOsz0

Gratulalunk, hogy megvasarolta az uj Universal Robots e-Series tipusu robotjat.

A robot a szerszam mozgatasara programozhatd, és képes mas gépekkel elektromos jelek
segitségével adatcserét folytatni. Ez egy extrudalt aluminium csévekbdl és izlletekbdl 416 kar.

A szabadalmaztatott PolyScope programozoi felliletiink alkalmazasaval kénny( a robotot
beprogramozni arra, hogy szerszamot egy kivant palya mentén mozgassa.
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1.1: A robotkar izliletei, az alapja és szerszam-karimaja.

Hat izllettel és a rugalmassag széles tartomanyaban az Universal Robots e-Series egylittm(ik6dé
robotkarjainak konstrukcidja az emberi kar mozgasi tartomanyat utanozza. A szabadalmaztatott
PolyScope programozé felliletiink segitségével kdbnnyen programozhato a robot szerszamok
mozgatasara és mas gépekkel elektromos jelek segitségével folytatott adatcserére. Abra 1.1: A
robotkar izlletei, az alapja és szerszam-karimaja. above A robotkar f6 alkotoelemeit szemlélteti, és
a kézikdnyvben végig referenciaként hasznalhato.

1.1. Mit tartalmaznak a dobozok?

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

Felhasznaldi kézikdnyv UR10e
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* Vezérlészekrény és kézivezérld
* tartokonzol a vezérl6dobozhoz
* Szerel6konzol a kézivezérlbhoz
* Kulcs a vezérl6szekrény kinyitasahoz

* Kabel a robotkar és a vezérl6szekrény csatlakoztatasahoz (ldsd az opcidkat a 2.15. Miszaki
adatok 86)

Ve

* Ez akézikdnyv

1.2. Fontos biztonsagi utasitasok

A robot részben kész gép (lasd Nyilatkozatok az EU-iranyelvek szerint 63), és mintilyen
kockazatértékelés sziikséges a robot minden egyes telepitéséhez. You must follow all of the safety
instructions in chapter 2.1. Biztonsag 13.

1.3. Jelen kézikonyv olvasasa

Ez a kézikdnyv a robot telepitésére és programozasara vonatkozo utasitasokat tartalmaz A
kézikdnyv két részbdl all:

Hardvertelepitési kézikbnyv
A robot gépészeti és elektromos telepitése.

PolyScope kézikényv
A robot programozasa

Ez a kézikdnyv a robotintegratornak szdl, akit6l elvarandé a gépészeti és elektromos alapszintd
képzettség, és hogy ismerje a programozas alapelveit.

1.4. Hol talalhato tovabbi informacio?

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

* Jelen kézikdnyv mas nyelv(i valtozatai
* PolyScope kézikényv

* A Szerviz kézikényv hibaelharitassal, karbantartassal és javitassal kapcsolatos utasitasokat
tartalmaz

* A Parancsnyelvi kézikdnyv haladé felhasznaldk szamara

1.4.1. UR+

Az UR+ webhely (/>www.universal-robots.com/plus/) egy internetes bemutatéterem amely
élvonalbeli termékeket mutat be az On UR robot alkalmazasanak testreszabasahoz. Itt mindent egy
helyen megtalalhat, amire sziiksége van, kezdve a végeffektoroktdl és tartozékoktol a vizualizald
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kamerakig és szoftverekig. Minden termék tesztelését elvégezték és jovahagytak UR robotokba
beépitésre, ezaltal biztositva az egyszer telepitést, megbizhatdé mikodeést, zokkenbémentes
felhasznaloi élményt és kdnny(i programozast. On elérheti az UR+ Partnerprogramot j
szoftverplatformunkon (plus.universal-robots.com) keresztiil is, amely megnyitja On el6tt a
lehet6séget egyre inkabb felhasznaldbarat termékek tervezésére az UR robotokhoz.

1.4.2. myUR

A myUR egy tigyfélportal, amely en keresztiil On regisztralhatja minden robotjat, kdvetheti a
robotokkal kapcsolatos szerviz-eseteket és az altalanos tgyfélszolgalati kérdéseket. Nyissa meg
amyur.universal-robots.comwebhelyet, és regisztraljon itt, hogy elérhesse a portalt. Az eseteket
vagy az On altal valasztott forgalmazo kezeli, vagy tovabbitjak a Universal Robots ligyfélszolgalati
csapataihoz.

Ezeken a funkciokon tulmenden eléfizethet robotfelligyeletre is, és tovabbi felhasznaléi fibkokat
kezelhet sajat cégénél.

1.4.3. UR forumok

Az UR Forumok weboldalon (forum.universal-robots.com) a robotok kedvel6i minden tudasszinten
kapcsolatba Iéphetnek az UR-rel és egymassal, kérdéseket tehetnek fel, informaciét cserélhetnek
stb. Bar az UR Forumot az UR+ hozta létre, és rendszergazdaink az UR munkatarsai, a tartalom
tulnyomo tébbségét On, az UR Foérum felhasznaldja hozza létre.

Felhasznaldi kézikdnyv UR10e
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2.1.rész
Hardvertelepitesi kézikonyv

2.1. Biztonsag

2.1.1. El6szo

Ez a fejezet fontos biztonsagi informaciot tartalmaz, amelyet a Universal Robots e-Series robotok
integratora koteles elolvasni és megérteni a robot elsd aram ala helyezését megel6zden.

Ebben a fejezetben az els6 alrészek altalanosak. A késébbi alrészek specifikus miszaki adatokat
tartalmaznak a robot beallitasra és a programozasara vonatkozéan. A 2.2. Biztonsaggal
kapcsolatos funkciok es felhasznaloi feluletek 24 cim( fejezetben ismertetjlk i és definialjuk a
biztonsaggal kapcsolatos funkcidkat, amelyek kiilondésen fontosak az egyittm(ikddé alkalmazasok
szamara.

A 2.2. Biztonsaggal kapcsolatos funkciok és felhasznaloi fellletek 24 cim( fejezetben, valamint a
2.1. Biztonsag above cimi fejezetben talalhaté utasitasok és utmutatasok kiléndsen fontosak.

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

Kuléndsen figyelni kell a figyelmeztetés szimbolummal megjelend szévegekre.

ERTESITES

A Universal Robots minden és barmilyen felelésséget harit, ha a robot (kar
vezérlédoboza és/vagy tanito fliggeléke) megsériil, vagy azt barmilyen médon
megvaltoztatjak vagy modositjak. A Universal Robots nem tarthat6 felel6snek
semmiféle karért, amely a robotot vagy mas berendezést érint, ha az programozasi
hiba vagy a robot rossz miikddésének kdszénhetd.

2.1.2. Ervényesség és felelésség

A jelen kézikdnyvben talalhat6 informaciok nem fedik le a teljes robotalkalmazas
tervezését, telepitését és miikodését, sem az dsszes periférialis berendezést, amely
hatassal lehet a teljes rendszer biztonsagara. A teljes rendszert a robot telepitési
orszagaban érvényes szabvanyok és szabalyok biztonsagi el6irasai szerint kell tervezni és
telepiteni.

A Universal Robots e-Series robotok integratorai felelnek annak biztositasaért, hogy az
orszag ide vonatkozo biztonsagi jogszabalyait és rendeleteit betartsak, és hogy
kikliszoboljék a jelentds veszélyeket a teljes robotalkalmazasban. Ide tartozik, tdbbek
kozott:

UR10e Felhasznaldi kézikonyv
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* kockazatértékelés elvégzése a teljes robotrendszerre

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

* A megfelel6 biztonsagi beéllitdsok beallitasa a szoftverben

* Biztositani, hogy a felhasznal6 nem fog semmilyen biztonsagi intézkedést
modositani

* Validalni a teljes robotrendszer megfeleld elrendezését és telepitését
* Meghatarozni a hasznalati utasitasokat
* Megijeldlni a robot telepitését vonatkozo jelekkel és az integrator elérhetéségével

* Osszegyiijteni a teljes dokumentaciot egy technikai fajlban; beleértve a
kockazatértékelést és jelen kézikonyvet

2.1.3. Afelel6sség korlatozasa

A jelen kézikdnyvben megadott dsszes informaciét nem szabad a UR garanciajaként
értelmezni arra vonatkozéan, hogy az ipari banasmod nem okoz sériilést vagy kért, még
akkor sem, ha az ipari banasmaéd megfelel az dsszes biztonsagi utasitasnak.

2.1.4. Biztonsagi Uzenettipusok

A biztonsagi lizeneteket és nyilatkozatokat ebben a kézikdnyvben a fontos informacidk
hangsulyozasara hasznaljuk. Olvassa el az 6sszes Gizenetet és nyilatkozatot a biztonsag
biztositasa, valamint a személyzet és a termék karosodasanak megel6zése érdekében.

A biztonsagi lizenettipusok az alabbiakban vannak meghatarozva.

é FIGYELMEZTETES
Olyan veszélyes helyzetet jelez, amely, ha nem kertlik el, halalt vagy sulyos

sérlilést okozhat.

FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

Olyan veszélyes elektromos helyzetet jelez, amely, ha nem kertilik el, halalt vagy
sulyos sértilést okozhat.

>

fi FIGYELMEZTETES: FORRO FELULET

Veszélyes forro felliletet jelez, ahol az érintkezés és az érintkezés nélkiili kbozelség
sérllést okozhat.

Felhasznaldi kézikdnyv UR10e
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VIGYAZAT
Olyan veszélyes helyzetet jelez, amely, ha nem kertilik el, sériilést okozhat.

FOLD
Foldelést jelez.

VEDOFOLD
Védé foldelést jelez.

ERTESITES

Jelzi a berendezés karosodasanak kockazatat és/vagy a kulénésen figyelembe
veendd hasznos informacidkat.

KEZIKONYV ELOLVASASA
Részletesebb informaciokat jelez, amelyeket a kézikonyvben meg kell tekinteni.

2.1.5. Altalanos figyelmeztetések és dvintézkedések

Az alabbi figyelmeztetések, intések és lizenetek ismétiddhetnek, magyarazhatok vagy
részletezhetdk a kézikdnyv kilonboz6é részeiben.

UR10e
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FIGYELMEZTETES
Az alabbiakban felsorolt altalanos biztonsagi el6irasok figyelmen kivil hagyasa

sérilésekhez vezethet.

Gy6z6djon meg arrél, hogy a robotkar és a szerszamot/végberendezést
szakszerlen és biztonsagosan a helylikre csavaroztak.

Bizonyosodjon meg arrél, hogy a robotkarnak elegendé hely all
rendelkezésére a szabad mikddéshez.

Ellendrizze, hogy a személyzet védve van-e a telepités, izembe helyezés,
programozas/ oktatas, Uzemeltetés és hasznalat soran.

Bizonyosodjon meg arrdl, hogy a robot biztonsagi konfiguracios paramétereit
ugy allitottak be, hogy védjék a személyzetet, beleértve azokat is, akik a
robotalkalmazés hatotavolsagan belil lehetnek.

Ne hasznalja a robotot, ha az sériilt. Példaul laza vagy hianyzé
csatlakozésapkak.

Ne viseljen laza ruhazatot vagy ékszereket, amikor a robottal dolgozik. Késd
vissza a hosszu hajat.

Ne tegye ujjait a vezérlészekrény belsé burkolata mogé.

Ne médositsa a robotot. A modositas el6re nem lathato veszélyeket okozhat.
Minden engedélyezett 6sszeszerelést az 6sszes vonatkozo6 szervizkdnyv
legujabb verzidja szerint kell elvégezni.

Tajékoztassa a felhasznaldkat minden veszélyes helyzetrdl és a biztositott
védelemrdl, magyarazza el a védelem korlatait és a fennmarado
kockazatokat.

Tajékoztassa a felhasznaldkat a vészleallitd gomb(ok) helyérél és a
vészleallitd gombok aktivalasanak maédjardl vészhelyzet vagy rendellenes
helyzet esetén.

Figyelmeztesse az embereket, hogy a fejiket és az arcukat tartsak a robot
hatokorén kivil, beleértve azt az esetet is, amikor a robot hamarosan
megkezdi miikddését.

Legyen tisztaban a robot tajolasaval, hogy megértse a mozgas iranyat a
Tanitasi medal hasznalatakor.

A sebességek 35 fok feletti hdmérsékleten csdkkentheték. C a program takt
idejétdl (itemidejétdl) figg.

Felhasznaldi kézikdnyv UR10e
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FIGYELMEZTETES
Az éles szélekkel és/vagy becsip&dési pontokkal rendelkez6

szerszamok/végmiikddteték sértilést okozhatnak.

* Gy6z6djon meg réla, hogy a szerszamok/végberendezések nem
rendelkeznek éles élekkel vagy becsipédési pontokkal.

* Védbkesztylre és/vagy véddészemiivegre lehet szlikség.

fi FIGYELMEZTETES: FORRO FELULET

A robotkar és a vezérl6szekrény altal termelt hdvel valé hosszan tartd érintkezés
mukodés kdzben kellemetlenséget okozhat, ami sérilésekhez vezethet.

* Ne kezelje vagy érintse meg a robotot miikédés kézben vagy kézvetlendl
mikodés utan.

* Ellenérizze a hdmérsékletet a naplo-képernydn, mielétt a robotot kezelné
vagy megeérintené.

* Kikapcsolas és egy ora varakozas utadn hagyja lehdini a robotot.

VIGYAZAT
A mikodés el6tti kockazatértékelés elmulasztasa novelheti a sériilés kockazatat.

* Végezzen kockazatértékelést és csokkentse a kockazatokat az lizemeltetés
elétt.

* Ha a kockazatértékelés ezt megallapitja, mikodés kézben ne Iépjen be a
robot mozgasi tartomanyaba, és ne érintse meg a robotot.

* Olvassa el a Kockazatkezelésben talalhaté informaciot.

VIGYAZAT
A robot teszteletlen kiilsé gépekkel vagy teszteletlen rendszerben térténd
hasznalata névelheti a személyi sériilés kockazatat.

* Tesztelje az dsszes funkciot és a robotprogramot kiildon-kilon.

ERTESITES
A nagyon er6s magneses mez0 karosithatja a robotot.

* Ne tegye ki a robotot allandé magneses térnek.

UR10e Felhasznaloi kézikdnyv
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KEZIKONYV ELOLVASASA

Gy6z6djon meg arrol, hogy minden mechanikus és elektromos berendezésta 2.3.
Mechanikai felhasznaldi felllet 28 oldalon és az 2.4. Elektromos felhasznaloi
felulet 35 oldalon k6zdlt az el6irasoknak és figyelmeztetéseknek megfeleléen
szereltek fel.

2.1.6. Javasolt felhasznalas

KEZIKONYV ELOLVASASA

Ha a robotkart nem a rendeltetésének megfeleléen hasznalja, az
veszélyes helyzeteket eredményezhet..

* Olvassa el és kdvesse a Felhasznaléi kézikdnyvben talalhato, a
rendeltetésszer(i hasznalatra vonatkozo ajanlasokat és elGirasokat.

Az Universal Robots robotokat ipari felhasznalasra, szerszamok/végeffektorok és
szerelvények kezelésére, illetve alkatrészek vagy termékek feldolgozasara vagy
tovabbitasara tervezték. A robot miikodési feltételeivel kapcsolatos részletekért lasd a
nyilatkozatokat és tanusitvanyokat, valamint a mlszaki specifikaciokat.

Minden Universal Robots robotot kifejetten az egyuttmikodé - a robot-alkalmazas
emberrel egyluttmikodo alkalmazasok elésegitésére kifejlesztett biztonsagi funkcidkkal
szereltek fel.

A kollaborativ - egyiittm(kodoé - alkalmazasok csak olyan, veszélyesnek nem mingsiilé
alkalmazasokhoz hasznalhatok, ahol a teljes alkalmazas, beleértve a
szerszamot/végberendezést, a munkadarabot, az akadalyokat és mas gépeket, az adott
alkalmazas kockazatértékelése szerint nem hordoz magaban szamottevé veszélyeket.

Felhasznaldi kézikdnyv UR10e
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FIGYELMEZTETES
A robotkar rendeltetésellenes hasznalata sértilésekhez vezethet.

* Ne hasznalja a robotot az alabbi célok kézul egyikhez sem:

* Barmiféle felhasznalas veszélyes helyeken vagy
robbanasveszélyes kdrnyezetben.

* Orvosi alkalmazasok a betegekkel valo érintkezéssel vagy
azok kozelségével.

* Minden olyan alkalmazas, amely megkdveteli a kilénleges
higiéniai és/vagy k6zegészseégugyi elbirasok betartasat,
példaul kbzvetlen érintkezés az élelmiszerekkel, italokkal
és/vagy gyogyszeripari termékekkel.

* Tilos a rendeltetéstél, mliszaki adatoktol és tanusitvanyoktdl
eltérd barmilyen felhasznalas vagy alkalmazas, mivel ennek
kévetkezményeként el6fordulhat halal, személyi sériilés
és/vagy anyagi kar.

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

FIGYELMEZTETES
A nagyobb hatotavolsag, a nagyobb hasznos teher és a nagyobb

mukddési nyomatékok és sebességek, mint példaul az UR20 esetében,
jelentette kockazatok elhanyagolasa sériléshez vagy halalhoz vezethet.

* Az On kockazatértékelésének tartalmaznia kell a nagyobb
kinyulasbol, hasznos teherbél és sebességbdl szarmazé
kockazatokat.

2.1.7. Kockazatertékelés

A kockazatértékelés jogi kdvetelmény, amelyet egy kilsd 6sszeépitd, vagy az az integrator
szerepében kézrem(ikddd UR robot felhasznalo kételes elvégezni.

Maga a robot egy olyan gépezet, amely csak részben befejezett, mivel a robot
telepitésének biztonsaga a robot beépitésétél (integralasatol) fligg (pl.
szerszam/végeffektor, akadalyok és mas gépek). Javasoljuk, hogy az dsszeépitést végzo
félaz1SO 12100 és az ISO 10218-2 szabvanyt hasznalja a kockazatértékelés
elvégzéséhez. Az 6sszeépités soran tovabbi utmutatasként alkalmazhat6 az ISO/TS

UR10e Felhasznaloi kézikdnyv
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15066 miszaki el6iras. A kockazatértékelésben figyelembe kell venni a robotalkalmazas
teljes élettartama alatt végzett 6sszes munkafeladatot , beleértve, de nem kizarélagosan a
koévetkezbket:

* Arobot betanitasa a robot telepitésének beallitasa és fejlesztése soran
* Hibaelharitas és karbantartas

* Arobottelepités normal mikddése

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

A szakszer( biztonsagi beallitdsok meghatarozasa kiléndsen fontos részét képezi az
egyuttmikodd robotalkalmazasok kialakitasanak. Részletes informacioért lasd a és a
fejezetet.

Néhany biztonsagi funkciot kifejezetten az egyuttmiikodo robotalkalmazasokhoz terveznek
meg. Ezek a tulajdonsagok a biztonsagi konfiguracié beallitasanal konfiguralhatok, és
kiléndsen lényegesek az integrator altal végzett kockazatértékelés konkrét kockazatainak
elemzésében:

* Eré- és teljesitmény-korlatozas: A robot altal kifejtett, a mozgas iranyaba hat6
szoritoerék és nyomasok csdkkentésére szolgal a robot és a kezel6 kozott
bekovetkez6 Gtkdzések esetére.

* Mozgasmennyiség korlatozas: A robot és a kezel6 kdz6tt bekdvetkezd itkzések
esetén a nagy tranziens energia és tk6zési er6k csOkkentésére szolgal a robot
sebességének csokkentése altal.

* Csuklé, kdnydk és szerszam/végeffektor helyzet-korlatozas: Kilondsen az egyes
testrészekkel kapcsolatos kockazatok cstkkentésére szolgal. Pl. a fej és nyak felé
iranyuld mozgas elkertléséhez.

* Szerszam/végeffektor tajolasanak korlatozasa: Kulondsen a szerszam/végeffektor
€s a munkadarab bizonyos terileteivel és jellemzdivel kapcsolatos kockazatok
csokkentésére szolgal. Pl. a kezeld felé irdnyulo éles szélek elkertléséhez.

* Sebességkorlatozas: Kiléndsen a robotkar alacsony sebességének biztositasara
szolgal.

Az illetéktelen hozzaférést a biztonsagi konfiguraciéhoz ugy kell megakadalyozni, hogy az
Osszeépités soran jelszavas védelmet engedélyeziink és allitunk be.

Felhasznaldi kézikdnyv UR10e
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FIGYELMEZTETES
Az egyuttmikddésen alapul6 alkalmazas kockazatértékelésének

elmulasztasa ndvelheti a veszélyeket.

* Mindig végezzen egyuttmikodd alkalmazasi kockazatértékelést a
szandékos Utkdzések és/vagy az ésszerlien elbre lathato
visszaélések miatt bekdvetkez6 itkdzések esetére.

* Az egylttmikodé alkalmazas terjedjen ki a kovetkezékre:
* Egyedilehetséges Utkdzeések sulyossaga.
* Egyedi lehetséges Utkdzések el6fordulasanak valészinlisége.

* Egyedilehetséges litkozések elkerlilésének lehetésége.

Ha a robotot olyan nem egyuttmiikddé robotalkalmazéasba telepitik, ahol a veszélyek
ésszerlien nem kiiszobolhet6k ki, vagy a kockazatok nem csdkkenthetdk kell6képpen a
beépitett biztonsaggal kapcsolatos funkcidk hasznalataval (pl. veszélyes
szerszam/végeffektor hasznalata esetén), akkor az integrator altal végzett
kockazatértékelésnek tovabbi védelmi intézkedések sziikségességére kell utalnia (pl.
engedélyez6 eszkoz a kezeld védelmére a beallitas és a programozas soran).

Az alabb felsorolt komoly potencialis veszélyeket a Universal Robots olyan veszélyekként
hatarozza meg, melyeket az integrator kdteles megfontolni. Egyéb jelentds veszélyek
fordulhatnak el6 egy konkrét robottelepitésnél.

1.

A szerszam/végeffektor vagy az eszkdz/végeffektor-csatlakozo éles széleinek és
hegyes végzddéseinek athatolasa a béron.

A robot palyaja kézelében talalhatd akadalyok éles széleinek és hegyes
végzOdéseinek athatolasa a béron.

3. Arobottal val6 érintkezés okozta zuzodas.

Ficam vagy csonttérés a sulyos teher és egy kemény felllet kozti Gitkdzések miatt.

A robotkart vagy szerszamot/végeffektort tarto laza csavarok okozta
kdvetkezmények.

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

Killénb6z6 gépek eltérd vészleallitd gombjai miatt bekdvetkezd hibak.

A biztonsagi konfiguracié paramétereinek illetéktelen modositasai miatt
bekdvetkez6 hibak.

A fékezési id6kre és féktavolsagokra vonatkozo informacié a fejezetben és a fliggelékben
talalhatok.

UR10e
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2.1.8. Hasznalat el6tti értékelés

Az alabbi teszteket kell elvégezni a robot elsd hasznalata el6tt vagy barmilyen modositas
elvégzése utan. Ellendrizze, hogy az 6sszes biztonsagi bemenetet és kimenetet
szakszerlen és helyesen csatlakoztattak-e. Vizsgalja meg, hogy az 6sszes csatlakoztatott
biztonsagi bemenet és kimenet, tébb gép vagy robot esetében a kézds eszkdzok is,
mikddnek-e. Ehhez tegye meg a kdvetkezdket:

* Tesztelje, hogy a vészleallitd gombok és bemenet leallitjak-e a robotot és behuzzak-
e a fékeket.

* Tesztelje, hogy a biztonsagi bemenet leallitja-e a robot mozgasat. Ha konfiguralt a
biztonsagi visszaallitas, akkor ellenérizze, hogy kell-e aktivalni a mozgas
Ujrainditasa el6tt.

* Vizsgalja meg az inicializaciés képerny6t annak tesztelése céljabol, hogy a
csOkkentett mod képes-e a biztonsagi modot csdkkentett moédba valtani.

* Tesztelje, hogy a miikédési mod kapcsolja-e a mikoédési médot, lasd a felhasznaléi
kezel6felllet jobb fels6 sarkaban talalhato ikont.

* Tesztelje, hogy a 3 helyzetl engedélyezd eszkdzt meg kell-e nyomni a mozgas
engedélyezéshez kézi mddban, és hogy a robot csdkkentett sebességszabalyozas
alatt van-e.

* Tesztelje, hogy a rendszer vészleallitd kimenetei valdban képesek-e biztonsagi
allapotba hozni az egész rendszert.

* Tesztelje, hogy a Robotmozgas kimenethez, a Robot nem all le kimenethez, a
Csokkentett méd kimenethez vagy a Nem csokkentett méd kimenethez csatlakoz6
rendszer valdban képes-e észlelni a kimeneti valtozasokat

2.1.9. Vészleallitas

A vészleallité vagy vészleallito a tanitasi medalon talalhaté piros nyomoégomb. Nyomija
meg a veszleallitd nyomdégombot a robot 6sszes mozgasanak ledllitasahoz. A vészledllitd
nyomoégomb aktivalasa egyes kategoriaju leallitast eredményez (IEC 60204-1).

A vészleallitasok nem minésilnek biztonsagi eszkéznek (ISO 12100). A vészledllitasok
kiegészitdé védelmi intézkedések, amelyeknek nem a sériilések megelézése a céljuk. A
robotalkalmazas kockazatértékelésében hatarozzak meg, hogy sziikségesek e tovabbi
vészleallitd gombok. A vészleallité funkcionak és a miikddtetd eszkéznek meg kell felelnie
az ISO 13850 szabvanynak.

A vészledllito aktivalasa utan a nyomégombot ebben a beallitasban reteszeli a rendszer.
Mint ilyen, minden alkalommal, amikor egy vészleallitast aktivalnak, manualisan kell
visszaallitani annal a nyomégombnal, amelyrél a leallitast elinditottak.

Felhasznaldi kézikdnyv UR10e
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A vészleallit nyomogomb alaphelyzetbe allitasa el6tt szemrevételezéssel azonositsa és
mérije fel a vészleallitd elsé aktivalasanak okat. Az alkalmazasban Iévd minden
berendezés vizualis felmérését el kell végezni. Amint megoldotta a problémat, allitsa
vissza a vészleallitd nyomoégombot.

A vészleallitd nyomégomb visszaallitAsahoz

1. Tartsa lenyomva a nyomoégombot, és csavarja az 6ramutaté jarasaval megegyezé
iranyba, amig a retesz ki nem old.

Ereznie kell, amikor a retesz ki van kapcsolva, jelezve, hogy a nyomégomb vissza
van allitva.

2. Avészleallitd visszaallitasa utan allitsa vissza a robot daramellatasat, és folytassa a
mukddést.

2.1.10. Mozgatas motoros meghaijtassal nélkul

Abban a valészin(itlen esetben, ha vészhelyzet allna eld, amikor a robot aramellatasa
lehetetlen vagy nem kivanatos, a robotkar mozgatasahoz hasznalhat kényszeritett
visszavezetést.

A kényszeritett visszafelé vezetés elvégzéséhez meg kell nyomnia vagy huznia kell a robot
karjat, hogy er6sen mozgassa a csuklot. Minden csuklofék surlédoé tengelykapcsoloval
rendelkezik, amely lehetévé teszi a mozgast nagy kényszernyomaték esetén.

A kényszeritett visszavezetés végrehajtasa nagy erét igényel, és nem hajthaté végre egy
szemeély egyedil. Szoritasi helyzetekben két vagy tébb embernek kell végrehajtania a
kényszeritett visszavezetést. Bizonyos helyzetekben két vagy tdbb embernek kell
szétszerelnie a robotkart.

ﬁ FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

A nem tamogatott robotkar térése vagy szétesése miatti elektromos
veszélyek és kockazatok sérilést vagy halalt okozhatnak.

* Szétszerelés el6tt tavolitsa el az aramot és tamassza ala a robotkart

UR10e Felhasznaloi kézikdnyv
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ERTESITES
A robotkar kézi mozgatasa csak slirgés vészhelyzeti és szervizelési

célokra szolgal. A robotkar sziikségtelen mozgatasa anyagi karhoz
vezethet.

* Ne mozgassa a csuklét 160 foknal nagyobb mértékben, hogy a robot
megtaldlja az eredeti fizikai helyzetét.

* Ne mozgassa a hézagot a sziikségesnél nagyobb mértékben.

Ha a visszaterelés nem lehetséges, vegye fel a kapcsolatot a Universal Robots
forgalmazojaval.

A robot szétszerelésével kapcsolatos informaciokért lasd a Szervizelési kézikonyvet.

2.2. Biztonsaggal kapcsolatos funkciok és felhasznaloi
felUletek

2.2.1. El6szo

A Universal Robots e-Series robotokat tébb beépitett biztonsagi funkcidval illetve biztonsagi I/10
kapcsokkal, az elektromos felhasznaloi fellletrél induld és oda érkez6 digitalis és analég vezérl6-
jelekkel épitik ki egyéb gépekkel és tovabbi véddeszkdzokkel valo kapcsolat céljabol. Minden
biztonsagi funkcié és I/0O konstrukcidja megfelel az EN ISO13849-1 szabvanynak (lasd a 2.8.

fejezet . részben. A biztonsagi eszkdzok I/0O kapcsokhoz csatlakoztatasanak leirasat lasd a 2.4.
Elektromos felhasznaldi felllet 35 fejezetben.

é FIGYELMEZTETES
Olyan biztonsagi konfiguracids paraméterek hasznalata, amelyek nem azonosak a
kockazatcsOkkentéshez sziikségesnek itéltekkel, olyan veszélyeket
eredményezhet, amelyeket ésszeriien nem kiszobdlnek ki, vagy olyan
kockazatokat, amelyek nem csdkkennek kellképpen.

* Gy6z6djon meg a szerszamok és befogok szakszer(i csatlakoztatasarol, hogy
elkerllje az dramkimaradasbdl ered6 veszélyeket.

Felhasznaldi kézikdnyv UR10e
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FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG
A programozdi és/vagy a huzalozasi hibak miatt a feszultség 12 V-rél 24 V-ra
valtozhat, ami a berendezés t(iz okozta karosodasahoz vezethet.

* Ellenérizze a 12V hasznalatat, és 6vatosan jarjon el.

ERTESITES
* A biztonsagi funkciok és kezel6i felliletek hasznalatahoz és konfiguralasahoz
be kell tartani a kockazatértékelési eljarasokat mindegyik robotalkalmazasnal.
(lasd a fejezetet )

* A ledllasi idot szamitasba kell venni az alkalmazas kockazatértékelésének
részeként.

* Ha arobot hibat vagy a biztonsagi rendszer megsértését észleli (pl. ha a
vészleallité aramkor egyik vezetékét elvagjak vagy egy biztonsagi

TR

ERTESITES

A végeffektort nem védi a UR biztonsagi rendszer. A végeffektor és/vagy a
csatlakozokabel mikddését nem monitorozzak

2.2.2. Leallitasi kategoriak

A koérulményektdl figgéen a robot kezdeményezhet haromféle leallitasi kategoriat az IEC
60204-1 szerint meghatarozva. Ezek a kategériak az alabbi tablazatban kerlinek
meghatarozasra:

Leallitasi Megnevezés

kategoria

0 A robot ledllitdsa az aramellatas azonnali megszintetésével.

A robot leadllitdsa rendezett, iranyitott mddon. A robot leallitasa utan a
tapellatas megszinik.

*A robot megallitasa a hajtasok szamara rendelkezésre allé energiaval, a
2 palya fenntartasa mellett. A robot ledllitasa utan is fennmarad a hajtas
energiaellatasa.

1

TR

vagy SS2 tipusu leallitasként ismerteti részletesen.

UR10e Felhasznaloi kézikonyv
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2.2.3. Konfiguralhato biztonsagi funkcidk

Az Universal Robots robot biztonsagi funkcioi az alabbi tablazatban felsoroltak szerint a
robotban talalhatok, de a rendeltetésiik a robotrendszer, azaz a robot és a hozza
csatlakoztatott szerszam/végrehajto vezérlése. A robot biztonsagi funkcioit a
robotrendszer kockazatértékelésben meghatarozott kockazatainak csékkentésére
hasznaljak. A helyzetek és a sebességet a robot alapjahoz kertiilnek viszonyitasra.

Biztonsagi funkcio Megnevezés

Az izlileti pozici6 korlatja | Beallitia a megengedett iziileti poziciok felsd és also korlatjat.
iziileti sebességhatar Az izlleti sebesség felsd hatarértékének beallitasa.

biztonsagi sikok vagy csak a szerszamot/végrehajté eszkdzt,
vagy a szerszamot/végrehajto eszkdzt és a konyokot is
korlatozzak.

Biztonsagi repuilégépek

Eszkdz tajolasa Meghatarozza a szerszam megengedett tajolasi hatarait.

A robot maximalis sebességének korlatozdsa. A sebesség a
kénydknél, a szerszam/végrehaijto karimajanal és a
felhaszndlo altal meghatarozott szerszam/végrehajto
poziciok kdzéppontjaban korlatozott.

A robotszerszam/végrehajté és a konyodk altal feszitési
helyzetekben kifejtett maximalis erd korlatozasa. Az erét a
Erékorlat szerszam/végrehaijto, a kdnyodkkarima és a felhasznalo altal
meghatarozott szerszam/végrehaijté poziciok kézéppontjanal
korlatozza.

Sebességkorlatozas

Lendulet hatarérték A robot maximalis lendiletének korlatai.
Teljesitménykorlatozas | A robot altal végzett mechanikai munka korlatozasa.
Korlatozza a maximalis id6ét, amit a robot megallasra hasznal
a robot leallitdsanak kezdeményezése utan.

A robot altal megtett maximalis tavolsag korlatozasa a robot
megallitdsdnak kezdeményezése utan.

Leallitasi idokorlat

Féktavolsagi korlat

Az alkalmazas kockazatértékelésének elvégzésekor szamitasba kell venni a robot leallitas
inditasat kdveté mozgasat. A folyamat megkoénnyitése érdekében hasznalhato a Leallasi
idd hataréertéke és a Leallasi tavolsag hatarértéke biztonsagi funkcio.

Ezek a biztonsagi funkciok dinamikusan csékkentik a robot mozgasanak sebességét, hogy
mindig a hatarértékeken beliil alljon le. Az izlileti helyzethatarok, a biztonsagi sikok és a
szerszam/végrehajto egység tajolasi hatarai figyelembe veszik a varhato fékut megtételét,
azaz a robot mozgasa lelassul, miel6tt a korlatot elérné.

A mulkddési biztonsag az alabbiak szerint foglalhatd 6ssze:

Felhasznaldi kézikdnyv UR10e
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Biztonségi funkcié Pontosséag Teljesitményszint Kategéria
Vészledllitas - d 3
Védé stop - d 3
Az izlileti pozici6 korlatja 5° d 3
izlileti sebességhatar 1.15°/s d 3
Biztonsagi repuilégépek 40 mm d 3
Eszkoz tajolasa 3° d 3
Sebességkorlatozas 50 mm/s d 3
Erékorlat 25N d 3
Lendilet hatarérték 3 kg m/s d 3
Teljesitménykorlatozas 10w d 3
Leallitasi idékorlat 50 ms d 3
Féktavolsagi korlat 40 mm d 3
Biztonsagos otthon 1.7° d 3

ﬁ VIGYAZAT
A maximalis sebességkorlatozas konfiguraldsanak elmulasztasa

veszélyes helyzeteket eredményezhet.

* Ha a robotot kézi vezetéses alkalmazdsokban linearis mozgasokkal
alkalmazzak, a sebességhatart a szerszam/végrehaijtd eszkéz
esetében legfeljebb 250 mm/s sebességre kell beéllitani. Ez
megakadalyozza a robot kénydkének gyors mozgasat a paratlanok

mellett.

ERTESITES
Az er6hatarolo funkcio aldl két kivétel van, amelyek fontosak egy

alkalmazas tervezésekor ( oldalon). Ahogy a robot kinyulik, a térdillesztés
hatasa nagy er6t adhat le sugariranyban (az alaptdl elfelé), de kis
sebességnél. Hasonloan a révid emel6kar, amikor az eszk6z/végeffektor
kdzel van az alaphoz és az alap kérll mozog, nagy eréket okozhat, kis
sebességnél. A szuré veszélyeket kertilni kell az akadalyok elvételével
ilyen tertiletekrol, a robot athelyezésével vagy kombinalt biztonsagi sikok
és illesztési hatarértékek hasznalataval, hogy a veszélyt kikiliszoboljék

UR10e
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300 mm

A robotkar fizikai tulajdonsagai miatt bizonyos munkatertiletek figyelmet igényelnek szuro
veszeélyek miatt. Az egyik tertiiletet (balra) a radialis mozgasokhoz hatarozzuk meg, amikor az 1.
csukloiziilet legalabb 1300 mm-re van a robot alapjatol. A masik terlilet (jobbra) a robot alapjatol

300 mm-en bellil van, amikor érintélegesen mozog.
(missing or bad snippet)

2.3. Mechanikai felhasznaldi felulet

A robot elemei alkotjak a robotrendszert: a robotkart, a szerszamot vagy munkadarabot, a
vezeérlbszekrényt és a 3PE hordozhato kezel6egységet ebben a fejezetben ismertetjik.
Megtalalhatja a maximalis hasznos teher és a munkaterilet kdvetelményeit is.

2.3.1. Munkatertlet és Uzemi tér

A munkaterilet a teljesen kinyujtott robotkar vizszintes és fliggbleges tartomanya. A mikdodési tér
az a helyszin, ahol a robottol elvarhaté, hogy mikaodjon.

ERTESITES

A robot munkateruletének és mikoddési terének figyelmen kivil hagyasa anyagi
karokat okozhat.

* Vegye figyelembe az alabbi informaciot, amikor kivalasztja a robotgép
mikodési helyét.

Felhasznaldi kézikdnyv UR10e
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ERTESITES

Ha a szerszamot a hengeres térfogathoz kézel mozgatja, az izlletek tul gyorsan
mozoghatnak, ami a mikoddképesség elvesztéséhez és anyagi karokhoz vezethet.

* Ne kozelitse tulsagosan a szerszamot a hengeres térfogathoz, még akkor
sem, ha a szerszam lassan mozog.

A hengeres térfogat kdzvetlentl a robot alapja felett és kozvetlendl alatta helyezkedik el. A robot
1300 mme-re nyulik ki az alapizilettél.

Ellilsé Délt

2.3.2. Szerelés leirasa

FIGYELMEZTETES
Az instabil szerelés balesetekhez vezethet.

* Mindig gy6z6djon meg a robot alkatrészeinek szakszer(i és biztonsagos
rogzitéseérél és lecsavarozasarol.

VIGYAZAT
Mindig gy6z6djon meg a robot alkatrészeinek szakszer( és biztonsagos rogzitésérol
és lecsavarozasarol.

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

tilos olyan kérnyezetben tizemeltetni, amely tulhaladja a robot (IP65), a
tanitopanel (IP65) és a vezérlészekrény (IP44) IP-besorolasat

UR10e Felhasznaloi kézikdnyv
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Négy 8,8-as szilardsagu, 8,5 mm csavarral és négy M8-as
Robotkar (Alap) ; gY ,, 9 « 9
rogzitéfurattal szerelhet6 az alapra.
Négy M6-os menetes furatot hasznal a szerszam rogzitéséhez a
Szerszam (szerszam robothoz. Az M6-0s csavarokat 8 Nm, nyomatékkal kell meghuzni,
karima) 8.8-as szilardsagi osztaly. Az eszk6z preciz athelyezéséhez
hasznaljon csapot a meglévé J6 furatban.
Vezérlédoboz A Vezérl6szekrény falra vagy padlora szerelheté.
A Hordozhato kezel6egység falra szerelhet6 vagy a
s g , vezérlédobozra helyezhetd. Ellenérizze, hogy a kabel nem okoz-e
Tanité fuggelék . . L e i e
botlasveszélyt. Vasarolhat kiilon konzolokat a vezérlészekrény és
a hordozhaté kezelbegység felszereléséhez.

2.3.3. A robotkar rogzitése

Surface on which the robot is fitted

7] 0.05)

2x 5 41

S 4x D 8.4

Cy

|
|
D170

10

/

8 FG8 +0.008 ¥ 8.5 min.

8 FG8 10.90¢ x 13 ¥ 8.5 min.

1.3: Méretek és furatkép a robot felszereléséhez.

Felhasznaldi kézikdnyv UR10e
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FIGYELMEZTETES
A varatlan elindulas és/vagy mozgas sértléseket okozhat.

* Kapcsolja ki a robotkart a fel- és leszerelés soran esetleg bekdvetkezé
varatlan inditas megel&zése céljabal.

A robotkar kikapcsolasa

1. Arobot kikapcsolasahoz nyomja meg a hordozhaté kezel6egység bekapcsold gombjat.
2. Huzza ki a halozati kabelt a halézati aljzatbal.

3. Hagyjon ra 30 masodpercet, amig a robot lemeriti a tarolt energiat.

A robotkar régzitése

1. Helyezze a robotot egy massziv, rezgésmentes felliletre, amely képes elviselni az alapcsuklo
teljes nyomatékanak legalabb a tizszeresét, illetve a robotkar sulydnak legalabb 6tszérosét.

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

2. Huzza meg a csavarokat 20 Nm nyomatékkal. (A nyomaték-értékeket az SW5.14 frissitette.
(A korabbi nyomtatott valtozatban eltérd értékek talalhatok)

3. Hasznalja a mellékelt két @8 furatot egy csappal a robotkar preciz athelyezéséhez.

2.3.4. A szerszam rogzitése

A szerszam vagy munkadarab a robot csucsan [évd szerszam-kimeneti karimara (ISO ) van
szerelve.

UR10e Felhasznaloi kézikdnyv
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Lumberg RKMW 8-354 connector

35,65

T 6,50

® 6 H7 T 6,20 0,20

4x D57 8
Mé-6H T 8
i
6,20
48,75
® 31,50 H7
SECTION A-A
@50 +0,1
®63h8
$90 0,1

A szerszamkarima méretei és a furatok elrendezése Minden méret mm-ben van megadva.

A szerszam kimeneti karimajara (ISO 909---4-M6) szerelik fel a szerszamot, a robot csucsan.
Célszeri sugarasan hornyolt furatot hasznalni a csaphoz, hogy tulfeszités nélkil biztositsuk a preciz
poziciot.

VIGYAZAT
Ha nagyon hosszuak az M6 csavarok, a szerszamkarima aljara felitk6zve
révidzarat okozhatnak a robotban.

* A szerszam felszereléséhez ne hasznaljon 10 mm-nél hosszabb csavarokat.

FIGYELMEZTETES
A csavarok szakszer(i meghuzasanak elmulasztasa veszélyes helyzeteket okozhat

* Gy6z6djon meg réla, hogy a szerszamot szakszerlien és biztonsagosan
rogzitették csavarozassal.

* Gondoskodjon réla, hogy a szerszam olyan felépités(i legyen, amely nem
okozhat veszélyes helyzetet egy alkatrész varatlan leesésekor.

2.3.5. Vezérl6szekrény szerelési hézaga

A forré leveg6 aramlasa a vezérl6dobozban a berendezés meghibasodasahoz vezethet.

Felhasznaldi kézikdnyv UR10e
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A vezérlészekrénynek mindkét oldalon legalabb 50 mm tavolsagot kell hagyni a megfeleld h(itési
légaramlashoz. A vezérl6szekrény ajanlott tavolsaga 200 mm.

FIGYELMEZTETES
A nedves Control Box halalos sérlilést okozhat.

* Ugyeljen ra, hogy a vezérlédobozt és a kabeleket ne érje folyadék.

* Helyezze a vezérlédobozt (IP44) az IP-besorolasnak megfelel6 kérnyezetbe.

2.3.6. Maximalis hasznos teher
A robotkar névleges hasznos terhelhetésége a hasznos teher sulyponteltolddasatol figg, lasd az
abrat. 2.3. Mechanikai felhasznaléi felllet 28

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

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

A robot hasznos teherbirasat a robotkar cimkéjének ellenérzésével ellendrizheti, az alabbi abran
lathaté modon.

n ASSEMBLED IN DENMARK

UNIVERSAL ROBOTS

Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark

MODEL UR10e ,

SERIAL NUMBER 20215212345 s ™

PRODUCTION DATE 11 Mar 2021 £~ HIH - w
18-AB2EQ-01602 R-R-URK-UR10e odiue .

WEIGHT 335ka/739Ibs
ENCLOSURE TYPE IP54
MAX. PAYLOAD 125ka s 2751bs
MAX: REACH 1300 mm /51,2 inches ’ H
ROBOT TYPE Industrial G @ Ro H S
FUNCTIOMAL SAFETY PLd (ISO 13849-1) |
EMERGENCY MOVEMENT:

FORCE JOINT ROTATION

BY PULLING OR PUSHING THE ROBOT ARM 70141 rov. 0400

ERTESITES

* Arobotnak csdkkenhet a gyorsulasi képessége, ha a hasznos teher
sulypontja meghaladja az 1300 mm-es munkateriletet, ha a hasznos teher
meghaladja a 10 kg-ot.

* Arobotnak csdkkenhet a gyorsulasi képessége, ha a 10 kg-nal nagyobb
hasznos teher vizszintesen tavolodik a kdnydkcsuklétol.

* Arobot hosszu sulyponti eltolédast képes befogadni, ha a hasznos teher a
szerszamperem ala kerll, mint gyakran a palettazé alkalmazasoknal.

UR10e Felhasznaldi kézikonyv
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Payload [kg]

M UR10e
I UR10e 12.5kg

I I I I
200 400 600 800

Sulypont eltolas [mm]

A névleges hasznos teher és a sulypont eltolodas viszonya.

A hasznos teher tehetetlensége

A robot hasznalhatd nagy tehetetlenségl hasznos terhekkel. A vezérlészoftver automatikusan
beallitja a gyorsulasokat, ha helyesen adja meg a kdvetkezéket a PolyScope-ban (lasd:Hasznos
terhelés beallitasa 227 ):

* Hasznos teher tdmege
* Sulypont

* Tehetetenség

Az URSim segitségével kiértékelheti a robotmozgasok gyorsulasait és ciklusidejét egy adott
hasznos teherrel.

Felhasznaldi kézikdnyv UR10e
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2.4. Elektromos felhasznaldi feltlet

2.4.1. El6szo

The robot arm and the Control Box contain electrical interface groups. Az I/0 legtobb tipusara
mutatunk be példakat. Az I/O fogalom olyan digitalis és analdg vezérldjelekre egyarant vonatkozik,
amelyek az alabb felsorolt elektromos interfész csoportok felél vagy felé mennek.

* Halbzati csatlakozas
* Robot csatlakoztatasa
* Vezérl6 110

* Eszkézilo

* Ethernet

Minden feszlltség és aramerdsség egyenaramu (DC), kivéve, ha ettdl eltéréen adtak meg.

2.4.2. Elektromos figyelmeztetések és Ovintézkedések

Tartsa be a kdvetkezd figyelmeztetéseket az sszes interfészcsoportra vonatkozéan, beleértve egy
alkalmazas tervezését és telepitését is.

FIGYELMEZTETES
Az alabbiak kdziil barmelyik el6iras mell6zése sulyos sértilést vagy halalt okozhat,
mivel a biztonsagi funkcidkat feltlirhatjak.

* Soha ne csatlakoztasson biztonsagi jeleket olyan PLC vezérl6héz, amely nem

a megfelel6 biztonsagi szintl biztonsagi PLC. Fontos, hogy a biztonsagi
interfészjeleket elkiildnitsiik a normal I/O interfészjelektdl.

* Minden biztonsaggal kapcsolatos jel redundans kiépitési (két figgetlen
csatorna).

* Tartsa a két fliggetlen csatornat elkiildnitve, hogy egyszeri hiba ne okozhassa
a biztonsagi funkcioé elvesztését.

UR10e Felhasznaloi kézikdnyv
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é FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

Az alabbiak barmelyikének mell6zése sulyos sériilést vagy halalt okozhat az
elektromos veszélyek miatt.

* Gondoskodjon rola, hogy az olyan berendezések, amelyeket nem
mindsitették vizallésagra, szdrazon maradjanak. Ha viz keril a termékbe,
zarjon le minden aramellatast, majd forduljon a helyi Universal Robots szerviz
szolgaltatojahoz segitségért.

* Kizardlag a robothoz mellékelt eredeti kabeleket hasznalja. Ne hasznalja a
robotot olyan alkalmazdsokhoz, ahol a kabelek hajlitasnak vannak kitéve.

* Legyen Ovatos a robot I/O csatlakozdkabeleinek beszerelésekor. Az aljan
lévé fémlemez az interfészkabelekhez és csatlakozokhoz szolgal. A furatok
furasa el6tt tavolitsa el a lemezt. A lemez visszahelyezése el6tt gyd6z6djon
meg rola, hogy az 6sszes forgacsot eltavolitotta. Ne feledje, hogy a megfelel
méret(i tdmszelencéket hasznalja.

VIGYAZAT
A megadott IEC szabvanyokban meghatérozott szinteknél magasabb szintl zavaro
jelek a robot nem vart viselkedését okozhatjak. Ugyeljen a kdvetkezdkre:

* Arobot elektromagneses kompatibilitds (EMC) bevizsgalasat a vonatkozo
nemzetkozi IEC szabvanyok szerint végezték el. A nagyon magas jelszintek
vagy a tulzott expozicié a robot maradandé karosodasat okozhatja. Ugy
talaltak, hogy EMC problémak altalaban el6fordulnak a hegesztési
folyamatokban és arra a naploban altalaban hibatzenetek figyelmeztetnek. A
Universal Robots nem tarthato felelésnek az EMC problémak altal okozott
karokeért.

* Avezérlédoboztol a gépekhez vagy gyari berendezésekhez vezetd I/O
kabelek nem lehetnek hosszabbak 30 m-nél, hacsak kiegészit6 vizsgalatokat
nem végeznek velik.

J_ FOLD

— A negativ csatlakozasokat féldelésnek (GND) nevezik, és a robot burkolatahoz és a
vezérl6szekrényhez csatlakoznak. Az 6sszes emlitett GND csatlakozas csak a
tapellatasra és a jelzésekre szolgal. PE (védéfoldelés) esetén hasznalja a
vezérl6szekrény belsejében talalhato, foldelés szimbolummal jeldlt M6 méret
csavaros csatlakozokat. A féldelévezetéknek legalabb a rendszer legnagyobb
aramanak megfelel6 névleges dramerdsségiinek kell lennie.

Felhasznaldi kézikdnyv UR10e
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KEZIKONYV ELOLVASASA

A vezérl6szekrényen beliil bizonyos I/O egységeket normal vagy biztonsaggal
kapcsolatos I/0 funkciéra lehet konfiguralni. Read and understand the complete
Electrical Interface chapter.

2.4.3. Vezerlo 110

Az I/O érintkez6ket a vezérlédoboz belsejében sokféle berendezéshez hasznalhatja, beleértve a
pneumatikus reléket, a PLC-ket és a vészleallité gombokat.

Az alabbi abra bemutatja az elektromos felhasznaloi felllet csoportok elrendezését a
vezérlédobozon beldl.

Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g |24v 12V|/H| PWR/HE| [24V(H||24V|H| | 0oV |H|| OV |H| |24V|H|[24V(H| OV [H|/ OV H| [£|AG |H
;; EIO GND|H| |GND cio|m|[cia|m| [coo|m|[coa[m]| [Dio|m]|[Di2[m]| [poo/m|[pos|m| |E[A0|[m
& [24Vv ON [m| [24v||) [24v|m|[24v(m| [ ov [m]|[ ov |m]| [24v|m|[24v|m]| [ oV [m]|| ov [m if AG (H
:Cf Ell OFF|H| | OV Cl1|M|{ci5|H| [co1/m||cos5/H| [DI1|M||DI5|M| [DO1/M|[DO5/M| |<|All (M
g 24V 24V|H|[24v|H| | oV |H|{ OV |H| |[24V|H||24V/H| |OV |H|/ OV |H]| |[£|AG |H
Zé SI10 CIEIDDES Cl2|H|(Cl6|H| |CO2|H||CO6/H| |DI2|H|{|DI6|H| |DO2|H||DO6|H §Aool
2 [24v alale|a|d|3]||24v|H]||24v|H| | oV |H|| oV |H| |24V|H||24V/H| |0V [H|| OV |H| |3|AG |H
2 |si1 HH N NNN C3 H||C7 H| |[CO3M|CO7H||DI3M| D7 H| DO3M|DO7 H EAOll

A vizszintes digitalis bemeneti blokkot (DI18-DI11) az alabbi abran lathaté médon hasznalhatja a
szallitészalag kovetésere kvadratura kddolashoz. (lasd Szokasos specifikaciok az dsszes digitalis
I/O-hoz below) az ilyen tipusu bemenetekhez.

Slalele(z|>
SAREIEINE
000000

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

Sarga piros szdveggel KUlon biztonsagi jelzések
Sarga fekete szdveggel Biztonsaghoz konfiguralhato
Szirke fekete szdéveggel Altalanos célu digitalis I/0
Z6ld fekete széveggel Altalanos céla analég I/0

A GUI feluleten a konfiguralhaté 1/Okapcsot beallithatja biztonsaggal kapcsolatos 1/0 vagy
altalanos célu 1/0 kapocsként (lasd | resz: PolyScope kezikonyv).

Szokasos specifikacidk az 6sszes digitalis 1/0-hoz
Ez a pont meghatarozza a vezérlészekrény alabbi 24 V-os digitalis I/O-janak az elektromos
specifikacioit.

* Biztonsagi l/O.

* Konfiguralhat6 1/O.

* Altalanos rendeltetésti 1/0.

UR10e Felhasznaloi kézikdnyv
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ERTESITES

A konfiguralhatoé kifejezést az akar biztonsagi 1/0-ként, akar normal 1/0-ként
konfiguralt /0O kapcsok esetében hasznaljuk. Ezek a sarga terminalok lres
szbveggel.

Telepitse a robotot az elektromos specifikaciok szerint, amelyek mindharom bemenet esetében
ugyanazok.

A digitalis I/0 tapellatasa biztosithato egy belsé 24 V-os tapegységrol vagy kilsé aramellatasroél a
Power (tapegység)nevi sorkapocs konfiguralasaval. Ez a blokk négy terminalbdl all. A felsé kettd
(PWR és GND) 24 V-os, és foldelés a bels6 24 V-os ellatasrol. Az also két terminal (24 VésO0V)a
blokkban 24 V-os bemenet az I/0-hoz. Az alapértelmezett konfiguracié a belsé aramellatast
hasznalja (lasd alabb).

Ha tobb aram sziikséges, akkor csatlakoztasson kiils6é aramellatast az alabbiak szerint.

Power ’_(
Power
ZLVS A PRl
GND|H
24v | S
ov

\ ov |

. .y . , Ez a példa az alapértelmezett konfiguraciot
Ez a példa a belsé tapegyseg alapértelmezett at ol 2 en .
. szemlélteti kiils6 tapegyseggel, a nagyobb

aramer@sseg elérése érdekében.

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

Terminalok Paraméter Min Tipus Max

Belsé 24 V-os aramellatas

[PWR - GND] Fesziiltség 23 24 25 \
[PWR - GND] Aktualis 0 - 2* A
Klilsé 24 V-os bemeneti kbvetelmények

[24 V - 0 V] Feszlltség 20 24 29 \%
(24 V - 0 V] Aktualis 0 - 6 A

*3,5A 500 ms-ig vagy 33%-0s munkaciklusra.
A digitalis I/0 konstrukcidja megfelel az IEC 61131-2 szabvanynak. Az elektromos specifikacidok
alabb lathatok.

Terminalok Paraméter

Digitalis kimenetek

[COx / DOx] Aramerésség* 0 - 1 A
[COx / DOx] Feszilltségesés 0 - 0.5 V
[COx / DOx] Szivargd aram 0 - 0.1 mA

Felhasznaloi kézikbnyv UR10e
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Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Egység
[COx / DOx] Effektus - PNP - Tipus
[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Tipus
Digitalis bemenetek

[EIx/SIx/CIx/DIx] Fesziiltség -3 - 30 \%
[EIx/SIx/CIx/DIx] OFF (KI) régio -3 - 5 Vv
[EIx/SIx/CIx/DIx] ON (BE) régio 11 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Aramerésség (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Effektus - PNP + - Tipus
[EIx/SIx/CIx/DIX] IEC61131-2 - 3 - Tipus

*Legfeljebb 1 H ellenallé terhelés vagy induktiv terhelés.

Biztonsagi I/0

Ebben a szakaszban ismertetjiik a dedikalt biztonsagi bemeneteket (sarga sorkapcsok voros
felirattal) és a biztonsagi I/0 kapocsként beallitott konfiguralhaté 1/0 kapcsokat (sarga sorkapocs
fekete felirattal). Kévesse a minden digitélis 1/0 kapocsra vonatkozo kdzds elbirdsokat a Szokasos
specifikaciok az 6sszes digitalis I/0-hoz 37 fejezetben.

A biztonsagi eszktzdket és berendezéseket a Biztonsag fejezetben kdzolt biztonsagi utasitasoknak
és kockazatértékelésnek megfelel6en kell telepiteni.

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

Két allandé biztonsagibemenet-tipus van:
* Robot vészleallité kizarolag a vészleallitd berendezéshez

* Védé stop védelmi eszkdzdkhdz

A funkcionalis kilonbség alabb lathato.

A robot ledllitia a mozgast Igen Igen

Program végrehajtasa Sziinetek Sziinetek

Meghaijté eré Ki Be

Visszaallitas Kézi Automatikus vagy kézi

A hasznalat gyakorisaga Nem gyakori Mmde;;;l:(l(l;lrsi -hem

Ujratelepitést igényel .Csak féfk Nem
kiengedése

Leallitasi kategoria (IEC 60204-1) 1 2

A feltigyeleti funkcié teljesitményszintje (ISO

13849-1) PLd PLd

Hasznalja a konfiguralhato I/O-t tovabbi biztonsagi I/O funkcid telepitésére, pl.: vészleallité kimenet.
A biztonsagi funkcidkhoz konfiguralhato 1/0-készletet a GUI fellleten keresztil lehet beallitani (lasd
a alkatrész PolyScope kézikonyv Il. része).

UR10e Felhasznaloi kézikonyv
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FIGYELMEZTETES
1. Soha ne csatlakoztasson biztonsagi jeleket olyan PLC vezérl6héz, amely nem

a megfelel6 biztonsagi szintl biztonsagi PLC. A figyelmeztetés figyelmen
kivil hagyasa sulyos sérilést vagy halalt okozhat, mivel a biztonsagi
funkcidkat ki lehet iktatni. Fontos, hogy a biztonsagi interfészjeleket
elkllonitstik a normal I/0O interfészjelektél.

2. Minden biztonsaggal kapcsolatos I/0 redundans felépitésii (két fliggetlen
csatorna). Tartsa fenn a két csatorna elkilonitését, hogy egyszeri
meghibasodas ne vezethessen a biztonsagi funkcio elvesztéséhez.

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

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

0SSD jelek

Az 6sszes konfiguralt és ideiglenes biztonsagi bemenetet sz(irik, hogy lehetévé tegyék az OSSD
biztonsagi berendezés hasznalatat 3 ms alatti impulzushosszakkal. A biztonsagi bemenetbdl
minden milliszekundumban mintat vesznek, és a bemenet allapotat meghatarozzak a
leggyakrabban latott bemeneti jel szerint az utolsé 7 milliszekundum alatt. Az OSSD impulzusokat a
biztonsagi kimeneteken a PolyScope kézikdnyv Il. részében alkatrész részletesen ismertetjik.

Alapértelmezett biztonsagi konfiguracié

A robotot alapkonfiguraciéval szallitjak, amely tovabbi biztonsagi berendezések nélkili tzemeltetést
tesz lehet6vé (lasd az alabbi abrat).

Safety
24V
EIO
24V
EI1
24V
SI0
24V
SI1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Vészleallit6 gombok csatlakoztatasa

A legtdbb alkalmazasban hasznalni kell egy vagy tobb extra vészleallito gombot. Az alabbi abran
lathatd,hogyan csatlakoztathat6 egy vagy tébb vészleallitd gomb.

Felhasznaldi kézikdnyv UR10e
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A vészleallitd megosztasa mas gépekkel

Bedllithat egy megosztott vészleallitd funkcidt a robot és mas gépek kdzétt, ha az alabbi I1/0
funkciokat a GUI-n keresztll konfiguralja. A Robot vészleallitd bemenete nem hasznalhato
megosztasi celokra. Ha két UR robotnal vagy mas gépeknél tdbbet kell csatlakoztatni, biztonsagi
PLC szilikséges a vészleallito jelek kontrollalasahoz.

* Konfiguralhato bemenet-par: Kils6 vészleallitas.

* Konfiguralhato kimenet-par: Rendszer vészleallito.

Az alabbi abran lathatd, hogyan osztja meg két UR robot a vészleallité funkcioit. Ebben a példaban a
hasznalt konfiguralt 1/0-k a CI0-Cl1 és a CO0-CO1.

[/

C puts/ Configurable Outputs N C Inputs onflgurable Outputs

24v [Bf]24¢ [m| [ov [m][ov [m : 24v [ [[24v [m] [ &y m][ov [m
cio [d|[£4 [m]| [coo|m|[cos|m A : B clo ci4 M| [coy|M|[cos|m
2¢v [mf|2av [m]| [ov o [m : 2¢v | [24v [m]| [ov\m]|[ov [m
ci [d|[ci5 [m] [cot[m\cos[m : ciifm|({cis [m] [cor[]|[cos[m
2¢v M| [24v [m] [ov ov [m 24/ ) [24v [m]| [ov [m|[ov [m
ciz [m|[cic [m]| [coz|m\dps|m fi2/m|[cis [m| [coz[m|[cos[m
24v M |[24v [m] [ov [m])\o\ [m F4fy (m|[24v [m] [ov [m][ov [m
ci3 |m|[c7 [m] [cos[m][cpN m\ fi3[m|[c7 [m] [co3[m][co7|jm

L

Biztonsagi leallité6 automatikus visszaallassal

Ez a konfiguracié csak olyan alkalmazasokhoz készlilt, ahol a kezelé nem tud atmenni az ajtén és
bezarni maga mogott. A konfiguralhato I/O-t egy kiilsé nullazégomb beallitdsara hasznaljak az ajton
kivil, a robot mozgatasanak uUjrainditasahoz. A robot automatikusan visszatér a mozgashoz, amikor
a jelzés ujra létrejon.

ﬁ FIGYELMEZTETES
Ne hasznalja ezt a konfiguraciot, ha a jelzés a biztonsagi keriileten belllrél hozhatd

létre Ujra.
Safety
_[2av]m
& €0 [m]| / RO o
g [2av | NEM0 avim] [ovm] \
2 [En 2 [0 [m] [2av i)
& L' A s e 10O AR £ o [m) [ov [m]
2av W Serlm
2 4)
g|sio HEar J
HENL - bz {mic G )
3 s e
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Ez a példa egy ajtékapcsolot szemléltet
alapvet6 biztonsagi eszkdzként, amelynél a
robot megall, ha az ajtoét kinyitjak.

Ez a példa azt szemlélteti, hogy egy biztonsagi
szbnyeg olyan biztonsagi eszkdz, ahol az
automatikus folytatas helyénval6. Ez a példa
egy biztonsagi lézerszkennerre is érvényes.

Biztonsagi leallitas visszaallitas gombbal

Ha a biztonsagi felhasznalé fellilet kdnnyd fliggony illesztéssel hasznalatos, akkor a biztonsagi
keruleten kivili visszaallitas sziukséges. A visszaallitas gombnak kétcsatornas tipusunak kell lennie.

Ebben a példaban a visszaallitasra konfiguralt I/O CI0-Cl1 (lasd alabb).

/

24V
oV,

[
I/ //
Sy 1
NEmLC o[bflonn|  EH) [T
2 [E0 [m [cio (&|[cia [m]
5 [2av|m 2av (@ |[2av (W
Elen [mf cn ci5 || A
2av [l 24v M| [24v [
&lsio c2 (m|[ce|m
‘§W 24V |H|[24V |H
3[sn 'T\ ci3 [m|[c7[m

Haromhelyzetii engedélyez6 eszkoz

ERTESITES

Az Universal Robots e-sorozatdnak biztonsagi rendszere nem tamogatja a
tébbszo6ros kiilsé haromhelyzetli engedélyezd eszk6zok hasznalatat.

A haromhelyzetli engedélyezd eszkdz két bemeneti csatornajanak 1 masodperces eltéréstlirése

van.

Az alabbi abra megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy haromhelyzetl engedélyez6 eszkozt. A
harom helyzetl engedélyez6 eszkdzrdl bévebben lasd a Haromhelyzetl engedélyezé eszkoz 114

szakaszt.

Conﬁlurabl Inputs
24V, 24v |H
Cloj| 4 |l
24v N |[[24vY W
Cl1 |[ECI5 )|l
24v |H|[2pv]W
ci2 |H|[¢gell
24v |H |24V
Ci3 |H||C

(

3-Position Switch

Felhasznaldi kézikdnyv
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Mikoédési méd kapcsoldja

Az alabbi abra egy mikodési méd kapcsolét mutat. A mikoédési médokrél bévebben lasd
a Mdkodeési mod 112 szakaszt.

Confil;urabl Operational mode Switch

24vj|E||24v | W =

cio|[m)[cis [m :

2av|[m|[2av |m — —

cijjHjjcs |1l :

24v|| B |24V |H ——

Ci2f| Qs |l

24v Nl [|24avi

ci3 | ECI7 Nl

——

Altalénos célu digitalis 1/0

Ez a rész az altalanos célu 24 V-os 1/O-t (szlrke terminalok) és a konfiguralhaté 1/0-t (sarga
terminalok fekete széveggel), amikor nem biztonsagi I/0O-ként van konfiguralva. A Szokasos
specifikaciok az 6sszes digitalis I/O-hoz 37 szakaszban talalhato kdzds specifikaciokat be kell
tartani.

Az altalanos célu I/O hasznalhatd a berendezés meghajtasara, ahogyan a pneumatikus relék
hajtasara kézvetleniil vagy mas PLC rendszerekkel valé kommunikacidhoz. Minden digitalis
kimenet automatikusan letilthatd, amikor a program végrehajtasa leall, lasd alkatrész PolyScope
Kézikonyv Il. rész. Ebben a médban a kimenet mindig alacsony, amikor a program nem fut. Példak
talalhatok az alabbi alpontokban. Ezekben a példakban szokasos digitalis kimeneteket hasznalnak,
de barmilyen konfiguralhato kimenetet is hasznalhattak volna, ha ezeket nem biztonsagi funkcio
teljesitésére allitottak be.

Ve Digital Inputs

Digital Outputs / \ 24V|H |(24v|H

ov [m[[ov/d w80 DIO|H|(DI4
pOO|M|po4 Y @ 2av/m|[2av]d T

ov |H|| ov
DOl M |[po5| W T DI1 M| DI5 K I ]
ovimliovim 24av|m|[2av|m)
DO2| M ||[DO6| DI2|H||DI6|H \ y-l

AL AL 24V|H|[24v|H
DO3/M||po7| M pi3(m||[p17|m

Ebben a példaban bemutatjuk, hogyan kell egy
egyszerl nyomogombot bekdtni egy digitalis
bemenetre.

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

Kommunikacié mas gépekkel vagy PLC-kkel

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

UR10e Felhasznaldi kézikonyv
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Digital Inputs Digitaf Outputs / . ‘Rigital Inputs Didjtal Outputs’
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Altalanos céli analég 1/0

Az analég I/0 felhasznaldi fellilet a z6ld termindl. Feszultség (0-10 V) vagy aramerdsség (4-20 mA)
beallitasara vagy mérésére hasznalatos mas berendezésrdl vagy berendezésre.

A lehetd legnagyobb pontossag elérése érdekében a kdvetkezd utasitasok betartdsa ajanlott.
* Hasznalja az I/O-hoz legkdzelebbi AG terminalt. A par megoszt egy szokasos modsz(ir6t.

* Hasznalja ugyanazt a GND-t (0 V) a berendezéshez és a vezérlédobozhoz. Az analég I/0
nincs galvanikusan szigetelve a vezérl6doboztdl.

* Hasznaljon arnyékolt kabelt vagy sodrott parokat. Kdsse az arnyékolast a GND érintkezére a
Power (Aramellatas) érintkez6 mellett.

* Az aram moédban mikddé berendezés hasznalata Az aramjelek kevésbé érzékenyek az
interferenciakra.

A grafikus felhasznaldi fellileten kivalaszthatja a bemeneti médokat (lasd a alkatrész a PolyScope
kézikonyv Il. részében). Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Analdg bemenet dram lizemmodban

[AIx - AG] Aktualis 4 - 20 mA
[AIx - AG] Ellenallas - 20 - ohm
[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analdg bemenet feszliltség modban

[AIx - AG] Fesziltség 0 - 10 \
[AIx - AG] Ellenallas - 10 - kOhm
[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analdg kimenet aram modban

[AOx - AG] Aktualis 4 - 20 mA
[AOx - AG] Fesziiltség 0 - 24 \Y,
[A0x - AG] Felbontas - 12 - bit
Analdg kimenet feszliltség modban

[AOx - AG] Feszlltség 0 - 10 \
[AOx - AG] Aktudlis -20 - 20 mA
[AOx - AG] Ellenallas - 1 - ohm
[AOx - AG] Felbontas - 12 - bit

Felhasznaloi kézikbnyv UR10e
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Analog Output and Analog Input

M

Power
PWR|H
IGND | i
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24V
oV,
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Power
PWR |l
GND
24v | W
ov |m

Ez a példa bemutatja, hogyan kontrollaljon
szalagot vagy szijat analég sebességkontrollaléd
bemenettel.

Ez a példa bemutatja egy analég szenzor
csatlakoztatasat.

Tavoli KI/BE vezérlés

Hasznalja a BE/KI tavvezérlést a vezérlédoboz be- és kikapcsolasahoz a hordozhat6 kezeléegység

hasznalata nélkiil. Altalaban akkor hasznalatos:

* Amikor a hordozhato kezel6egység nem elérhetd.

* Amikor a PLC rendszernek teljes kontrollra van sziiksége.

* Amikor tébb robotot kell egy id6ben be- vagy kikapcsolni.

A tavoli KI/IBEKAPCSOLAS (ON/OFF) egy 12V-os segédfesziiltséget biztosit, amely akkor is aktiv
marad, amikor vezérlészekrényt kikapcsoljak. A BE bemenet csak rovid id6tartamu aktivalasra
szolgal, és ugyanugy miikédik, minta POWER gomb. A Kl bemenet lenyomva tarthato, ha
szilkséges. Hasznaljon egy szoftverfunkciét a programok automatikus betdltéséhez és inditasahoz
(lasd az alkatrésztPolyscope Kézikonyv Il. részében).

Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Terminalok Paraméter
[12 V - GND] Feszlltség 10 12 13 \%
[12 V - GND] Aktualis - - 100 mA
[ON / OFF] Inaktiv feszlltség 0 - 0.5 \Y
[ON / OFF] Aktiv feszlltség 5 - 12 Vv
[ON / OFF] Bemeneti aram - 1 - mA
[ON] Aktivacids ido 200 - 600 ms
Remotelf h Remotelf h
12v|d I 12v|d l
GND|H B } GND|H B }
ON || ON |H
OFF| I\ p7 OFF pr
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Ez a példa egy tavoli BE gomb csatlakoztatasat
szemlélteti.

Ez a példa egy tavoli KI gomb csatlakoztatasat
szemlélteti.

KIKAPCSOLJA a vezérl6szekrényt.

gombot mentés nélkiil.

Vezérl6szekrény konzol

VIGYAZAT
A bekapcsolégomb benyomasaval és nyomva tartasaval mentés nélkul
* Ne nyomja meg és ne tartsa lenyomva a BE bemenetet vagy a Bekapcsolas

* Hasznalja a OFF bemenetet a kikapcsolas tavvezérléséhez, hogy ezaltal a
vezerlbszekrény menthesse a megnyitott fajlokat és szabalyosan alljon le.

Az I/O-interfészcsoportok aljan talalhato egy konzol portokkal, amely tovabbi csatlakozasokat tesz
lehetéveé (lasd az alabbi abrat). A vezérlészekrény aljan egy fedeles nyilas talalhatd a konny(i
csatlakoztatas érdekében (lasd 2.4.4. Ethernet below).

A Mini Displayport tamogatja a Displayporttal rendelkez6 monitorokat, és aktiv Mini Display DVI
vagy HDMI atalakitot igényel a DVI/HDMI csatoléval rendelkezé monitorok csatlakoztatasahoz. A
passziv atalakitok nem mikédnek DVI/HDMI portokkal.

A biztositék legyen UL-jel6lés(, Mini Blade tipusu, maximalis névleges arameréssége: 10A és
minimalis névleges feszlltsége: 32V

2.4.4. Ethernet

Az Ethernet csatolofellilet a kovetkez6kre hasznalhato:
* MODBUS, EtherNet/IPés PROFINET (lasd a PolyScope kézikonyv Il. részében az alkatrészt).

* Tavoli hozzaférés és vezérlés.

Az Ethernet-kabel csatlakoztatdsahoz vezesse at a kabelt a vezérl6szekrény aljan [évé lyukon, és

dugja be a konzol aljan 1évé Ethernet-portba.

A vezérl6szekrény aljan Iévé kupakot cserélje ki egy megfeleld kabelbevezet6 tdmszelencére, hogy

a kabelt az Ethernet-porthoz csatlakoztassa.

Felhasznaloi kézikdnyv
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Paraméter

Adatatviteli sebesség 10 - 1000 Mb/s

2.4.5. Halozati csatlakozo

A vezérlbdoboz halézati kabelét szabvanyos IEC dugasszal szerelték fel. Csatlakoztasson egy
orszagspecifikus hal6zati dugaljat vagy kabelt az IEC dugaljhoz.

ERTESITES
* |IEC 61000-6-4: 1. fejezet hatalya: ,Az IEC 61000 emisszids kdvetelményekre
vonatkozo6 ezen része azokra az elektromos és elektronikus berendezésekre

vonatkozik, amelyeket ipari kbrnyezetben vald hasznalatra szantak (lasd
3.1.12).”

* |IEC 61000-6-4: 3.1.12. fejezet ipari telephely: ,Nagy- vagy kdzépfesziltségu
transzformatorrdl taplalt, a Iétesitmény ellatdsara szolgald, kilén
villamosenergia-haldzattal ellatott helyszinek”

A robot aram ala helyezéséhez a Vezérlédoboznak csatlakoznia kell a halézathoz a standard IEC
C20-as dugaljon keresztlil, a vezérlészekrény aljan megfelel6 IEC C19-es kabellel (lasd az alabbi
abrat).

UR10e Felhasznaloi kézikonyv



R
UNIVERSAL ROBOTS

A halézatnak az alabbiakkal kell rendelkeznie:
* Csatlakozas a talajhoz
* FO biztositék

* Maradékaram-készulék

Javasolt egy fGkapcsolo telepitése az dsszes berendezés kikapcsolasahoz a robotalkalmazasban,
egyszer( kizarashoz és cimkézéshez a mikddésbdl. Az elektromos jellemzéket az alabbi tablazat

tartalmazza.

Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Bemeneti feszlltség 100 - 240 VAC
Kiilsé haldzati biztositék (100-200 V-nal) 1515 - 16 A

Kilsé halozati biztositék (200-265V-nal) 8 - 16 A
Bemeneti frekvencia 47 - 440 Hz
Készenléti teljesitmény - - <1.5 w
Névleges miikddési teljesitmény 90 250250 500500 W

Felhasznaloi kézikbnyv UR10e
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FIGYELMEZTETES
1. Gy6z6djon meg a robot szakszer( foldelésérdl (elektromos csatlakozas a

foldh6z). Hasznalja a foldelés szimbélummal elldtott, nem hasznalt
csavarokat a vezérlédobozban, hogy a rendszerben kdzos foldelést
biztositson minden berendezésnek. A foldel6vezetéknek legalabb a rendszer
legnagyobb aramanak megfelel6 névleges aramerdsséglinek kell lennie.

2. Biztositsa, hogy a Vezérl6dobozba bemend aram védet legyen
maradékaram-késziilékkel (RCD) és megfeleld biztositékkal.

3. Zarjon ki és cimkézzen fel minden aramot a teljes robot telepitéséhez szerviz
kézben. Mas berendezések nem szallithatnak fesziiltséget a robot 1/0-hoz,
amikor a rendszer kizart.

4. Mielétt a vezérlédobozt aram ala helyezné, gy6z8djon meg az 6sszes kabel
szakszerl bekotéseérél. Mindig hasznaljon eredeti halozati kabelt.

2.4.6. Robot csatlakozas: Robot kabel

Ez az alszakasz egy rogzitett 6 méteres robotkabelre konfiguralt robotkar csatlakoztatasat irja le. Az
alapkarimas kabelcsatlakozdval konfiguralt robotkar csatlakoztatasara vonatkozo tajékoztatasért
lasd: 2.4.7. Robot csatlakozas: Alapkarima kabel on the facing page.

Robotkabel csatlakoz6

Hozza létre a robot-kapcsolatot ugy, hogy a robotkart a vezérlédobozhoz csatlakoztatja a robotkabel
segitségével.

Csatlakoztassa és rogzitse a robotbdl érkezd kabelt a vezérl6szekrény aljan 1év6 csatlakozohoz
(lasd az alabbi abrat). A robotkar bekapcsolasa el6tt kétszer csavarja el a csatlakozot, hogy
meggy6z6djon a megfeleld rogzitésrol.

Forditsa jobbra a csatlakoz6t, hogy kénnyebb legyen régziteni azt a kabel bedugasa utan.

UR10e Felhasznaldi kézikonyv
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VIGYAZAT
A robot szakszer(tlen bekétése a robotkar energiaellatasanak megsziinését
eredményezheti.

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

* Ne hosszabbitsa meg és ne mddositsa az eredeti kabelt.

2.4.7. Robot csatlakozas: Alapkarima kabel

Ez az alszakasz egy rogzitett alapkarima-kabelre konfiguralt robotkar csatlakoztatasat irja le. A
rogzitett 6 méteres robotkabellel konfiguralt robotkar csatlakoztatdsara vonatkozo tdjékoztatast lasd
a 2.4.6. Robot csatlakozas: Robot kabel on the previous pagecimd fejezetben.

Alapkarima kabelcsatlakozé

Hozza létre a robot-kapcsolatot ugy, hogy a robotkart a vezérlédobozhoz csatlakoztatja a robotkabel
segitségével. A robotkabel az alapkarima kabelcsatlakozdjat és a vezérlészekrény csatlakozojat
koti Ossze.

Az 6sszes csatlakozoét rogzitheti, amint robot kapcsolat létrejott.

VIGYAZAT

A robot bekotésének hossza a robotkar és a Vezérlszekrény kozétt legfeljebb 12 m
lehet. A robot szakszer(tlen bekdtése a robotkar energiaellatasanak megsziinését
eredményezheti.

* Ne hosszabbitsa meg a 6 m-es robotkabelt.

ERTESITES
Az alapkarima kabel kdzvetlen bekdtése barmely vezérlédobozba karosithatja a
berendezést vagy egyéb anyagi karokat okozhat.

* Ne csatlakoztassa kdzvetlenll a vezérlédobozhoz az alapkarima-kabelt.

2.4.8. Eszkoz i/o

A #3. csuklon, a szerszam-karima mellett talalhatd egy nyolctls csatlakozo, amely tapellatast és
vezérlbjelet biztosit a robothoz csatlakoztathaté kilonféle megfogok és érzékel6k szamara. A
Lumberg RKMV 8-354 megfelel6 ipari kabel. A kabelen beliil mind a nyolc drétnak kiilonb6zé a
szine, mely kiildnbdz6 funkciot képvisel.

Ez a csatlakoz6 biztositja az aram és vezérld jeleket egy specifikus roboteszkdzdn hasznalt
fogdknak és az érzékel6knek. Az alabb felsorolt ipari kabelek alkalmasak:
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* Lumberg RKMV 8-354.

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

A kabelen belll a nyolc drétnak kilénb6zé a szine, mely kilénb6zé funkciét jeldl. Lasd az alabbi
tablazatot:

Szin Jel Leiras

Piros GND Fold
Szirke ARAM 0Vvi2vi2av

Kék TOO/PWR 0 vagy 0 /12 V/24V digitalis kimenetek

Rézsaszinl TO1/GND 1. digitalis kimenetek vagy Foldelés

Sarga TIO 0. digitalis bemenet

Zold T 1. digitalis bemenet

Fehér Al2 / RS485+ Analdg 2-ban vagy RS485+
Barna Al3 / RS485- Analog 3-ban vagy RS485-

Lépjen be a Telepités lapon az Eszkdz 1/0-hoz (lasd alkatrészt aPolyscope kézikonyv Il. részében),
hogy a belsé tapellatast OV, 12V vagy 24V feszliltségre allitsa be. Az elektromos specifikaciok alabb
lathatok.

*Nagyon javasolt védé diddat hasznalni az induktiv terhelésekhez

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

Eszkéz tapegysége

Lépjen be a Telepités lapon az Eszkdz 1/0-hoz (lasd részt aPolyscope kézikonyv Il. rész), hogy a
belsé tapellatast 0V, 12V vagy 24V-ra allitsa be.
POWER

o

GND (RED)  Jg]

Dualis tiiske tapegysége

Dual Pin Power (Két érintkezds tapellatas) tzemmaddban a kimeneti aram a (2.4.8. Eszkoz i/o on the
previous page masodik tablazataban felsoroltak szerint névelhetd.
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Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.
A bal als6 sarokban koppintson a Altaldnos elemre.

Koppintson aSzerszam IO elemre, és valassza a Kett6s érintkezé aramellatas lehetdséget.

> b =

Csatlakoztassa a Hal6zati vezetékeket (szilirke) a TO0-hoz (kék), a Foldelést (piros) pedig a

TO1-hez (rozsaszin().
pr
J

POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)
GND (RED)

ERTESITES

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

Az eszkoz digitalis kimenetei

A digitalis kimenetek harom kilénb6zé modot tamogatnak:

Méd Aktiv Inaktiv

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

Minden egyes kimeneti érintkez6é izemmadjanak konfiguralasahoz |épjen be a Telepités lapon az
szerszam 1/O-hoz (lasd a alkatrész PolyScope kézikonyv |l. része). Az elektromos specifikaciok
alabb lathatok.

ERTESITES
Amint a robot vészleallitast végez, a digitalis kimenetek (DOO0 és DO1)

inaktivalédnak (magas Z).

VIGYAZAT
A digitalis kimenetek az eszkdzben nem aramerésség-korlatoltak. A meghatarozott
adatok felllirasa maradandé kart okozhat.

Felhasznaloi kézikbnyv UR10e
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Az eszkoz digitalis kimeneteinek hasznalata

Ez a példa bemutatja, hogy kapcsoljon be egy terhelést, amikor belsé 12 V-os vagy 24 V-os
aramellatast alkalmaz. A kimeneti fesziiltséget az I/0 lapon meg kell hatarozni. A HALOZATI
csatlakozas és a pajzs/foldelés kdzott feszliltség van, még akkor is, amikor a terhelés ki van
kapcsolva.

Javasolt védod diddat hasznalni az induktiv terhelésekhez, az alabbiakban lathatdk szerint.

POWER

Az eszkoz digitalis bemenetei

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

Paraméter Max.

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

Az eszkéz digitalis bemeneteinek hasznalata

Ez a példa bemutatja egy egyszeri gomb csatlakozatasat.

POWER

Eszkdz analég bemenete

A szerszam analog bemenete nem differencial, és az I/0 lapon fesziiltségre (0-10V) vagy aramra (4-
20mA) allithato (lasd a PolyScope kézikonyv II. része ). Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. [Egység
Bemeneti feszlltség fesziltség médban -0.5 - 26 \Y,
Bemeneti ellenallas 0 V és 10 V kdz6tti tartomanynal - 10.7 - kQ

UR10e
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Paraméter Min. Tipus Max. [Egység
Felbontas - 12 - bit
Bemeneti feszliltség aramerésség moédban -0.5 - 5.0 \%
Bemeneti aramerdsség aramerésség médban -2.5 - 25 mA
Bemeneti ellendllds 4 mA és 20 mA kdz6tti tartomanynal - 182 188 Q
Felbontas - 12 - bit

Az analog bemenetek hasznalatara két példa a kdvetkez6 alpontban talalhaté.

VIGYAZAT

Az anal6g bemenetek most védettek a tulfesziltség ellen dramerdésség modban. Ha
az elektromos specifikaciokban szerepld hatarértéket meghaladja, azzal a bemenet
tartosan karosodhat.

Az eszk6z analég bemeneteinek hasznalata, nem differencialis

Ez a példa bemutat egy analdg szenzorcsatlakozast nem differencialis kimenettel. Az érzékeld
kimenete lehet aram vagy feszlltség, mindaddig, amig az adott analég bemenet bemeneti médija
ugyanarra van beallitva az 1/0 lapon.

Megjegyzés: Ellendrizheti, hogy egy feszlltségkimenetl érzékeld képes-e a szerszam bels6
ellenallasanak meghajtasara, vagy a mérés érvénytelen lehet.

POWER

Bl

Al2 _<:I<.
! \
M

GND

|

Az eszk6z analég bemeneteinek hasznalata, differencialis

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

=
OO

Eszkézkommunikacio 1/0

* Jel-kérések Az RS485 jelek belsé hibabiztos eléfeszitést alkalmaznak. Ha a csatlakoztatott
eszkdz nem tamogatja ezt a hibabiztost, akkor jeleléfeszitést kell végezni a csatlakozatott
eszkdzon vagy kulséleg hozzadni, felhuzhato ellendllasok hozzdadasaval az RS485+-hoz
és lehuzhato ellenallasok hozzaadasaval az RS485--hoz.
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* Késleltetés A szerszam-csatlakozon at kiildott Gzenetek késleltetése 2ms és 4 ms kozott
valtozik a PC Gzenetiras id6pontjatol az S485 lizenet inditasaig szamitva. Egy puffer térolja az
eszkozcsatlakozora kiildétt adatokat, amig a sor lGres nem lesz. Amint megkapott 1000 bajt
adatot, az Uzenet kiirasra keril az eszk6zon.

Baud aranyok 9,6k, 19,2k, 38,4k, 57,6k, 115,2k, 1M, 2M, 5M
Stop bitek 1,2
Paritas Nincs, paratlan, paros

2.5. Szallitas

A robotot csak az eredeti csomagolasaban szallitsa. Tarolja a csomagoléanyagot szaraz helyen, ha
kés6bb szeretné mozgatni a robotot.

Amikor a robotot a csomagolasabdl a telepitési helyre mozgatja, tartsa egyszerre a robotkar mindkét
csoOvét. Tartsa a robotot a helyén, amig az dsszes rogzitécsavar szilardan meg nem huzédik a robot
aljan.

Emelje fel a vezérlédobozt a fogantyujanal fogva.

FIGYELMEZTETES
A szakszertitlen emelési modszerek vagy alkalmatlan emel6eszk6z6k hasznalata
sérulésekhez vezethet.

* Kerllje a hata vagy mas testrészei tulterhelését a berendezés beemelésekor.
* Hasznaljon megfelelé emeléberendezést.
* Minden regionalis és nemzeti emelési iranyelvet be kell tartani.

* Ugyeljen arra, hogy a robotot a Mechanikai interfész cim alatt talalhaté
utasitasoknak megfelel6en szerelje fel.

ERTESITES

Ha a robotot szallitas kdzben kiilsé alkalmazashoz / telepitéshez csatlakoztatjak,
kérjuk, tanulmanyozza az alabbiakat:

* Ha a robotot az eredeti csomagolas nélkil szallitja, a(z) Universal Robots A/S
altal biztositott sszes garancia érvényét veszti.

* Ha arobotot egy kilsé gyarté alkalmazdsahoz/berendezéséhez
csatlakoztatva szallitjak, a robot szallitasara vonatkozdan kdvesse az eredeti
szallitasi csomagolas nélkili szallitasra vonatkozo ajanlasokat.

A Universal Robots nem teheté feleléssé a berendezés szallitdsa altal okozott karokért.
A csomagolas nélkili szallitasra vonatkozo ajanlasokat a kdvetkezé cimen tekintheti meg:

myur.universal-robots.com/manuals

UR10e Felhasznaloi kézikdnyv
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2.5.1. Szallitas csomagolas nélkdl

Universal Robots mindig azt javasolja, hogy a robotot az eredeti csomagolasaban szallitsa.

Ezek az ajanlasok azért készlltek, hogy csdkkentsék a nem kivant rezgéseket az iziiletekben és a
fékrendszerekben, és csdkkentsék az izliletek forgasat.

Ha a robotot az eredeti csomagolasa nélkil szallitjak, kérjik, olvassa el az alabbi iranyelveket:
* Hajtsa dssze a robotot, amennyire csak lehetséges - ne szallitsa a robotot szingularitasi
poziciéban
* Mozgassa a sulypontot a robotban a lehet6 legkdzelebb az alaphoz
* Rogzitse mindegyik csdvet egy szilard felllethez a cs6 két kildnbdz6 pontjan

* Rodgzitse szilardan a csatlakoztatott végeffektort 3 tengelyen

Hajtsa 6ssze a robotot,
amennyire csak lehetséges.

c&

g
Ne szallitsa tdlhosszabbitva. - x 1 - —
(szingularitasi pozicio) x

’T.

Rogzitse a csdveket szilard
felllethez.

Régzitse a csatlakoztatott
végeffektort 3 tengelyen.

2.6. Karbantartas és javitas

Végezzen barmilyen vizualis vagy munkakoérilmény-ellenbrzést a kézikdnyv 6sszes biztonsagi
utasitasanak megfeleléen.

Végezze el az 6sszes karbantartasi, ellenérzési, kalibralasi és javitasi munkat a szervizkényv
legfrissebb verzidja szerint, amely a tamogatasi weboldalon talalhaté: http://www.universal-
robots.com/support.
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A javitasi munkakat csak Universal Robots vagy felhatalmazott rendszerintegratorok végezhetik. Az
ugyfél altal kijeldlt, betanitott személyek is végezhetnek javitasi munkat, feltéve, hogy a
szervizkényvben leirt ellenbrzési terv szerint jarnak el. A képzett személyek teljes ellendrzési tervét
lasd a Szervizelési kézikonyvben: 5. fejezet

A Universal Robotsnak visszakildétt minden alkatrészt a Szervizelési Kézikonyv feltételeinek
megfeleléen kell visszakildeni.

2.6.1. Karbantartasi biztonsag

A karbantartasi és javitasi munkak utan ellendrzéseket kell végezni a sziikséges biztonsagi szint
biztositasa érdekében. Az ellenérzéseknek meg kell felelnilik az érvényes nemzeti vagy regionalis
munkavédelmi el6irasoknak. Az dsszes biztonsagi funkcio helyes miikodését is tesztelni kell.

A karbantartasi és javitasi munka célja annak biztositasa, hogy a rendszer m(ikodéképes maradijon,
vagy hiba esetén a rendszer ujra miikodéképes allapotba kerlljon. A javitasi munka magaban
foglalja a tényleges javitason tuli hibaelharitast is.

A robotkaron vagy a vezérl6dobozon végzett munka soran be kell tartania az alabbi eljarasokat és
figyelmeztetéseket.

é FIGYELMEZTETES
Az alabb felsorolt biztonsagi gyakorlatok barmelyikének be nem tartasa sérulést
okozhat.

erbhatart). Ha barmely biztonsagi paraméter megvaltozik, a teljes
robotrendszert ujnak kell tekinteni, ami azt jelenti, hogy a teljes biztonsagi
jévahagyasi folyamatot, beleértve a kockazatértékelést is, ennek megfeleléen
frissiteni kell.

* A hibas alkatrészeket ugyanazokkal a cikkszamokkal rendelkezd uj
alkatrészekkel vagy a Universal Robots altal erre a célra jovahagyott
egyenértéki alkatrészekkel cserélje ki.

* A karbantartasi és/vagy javitasi munka befejezése utan azonnal aktivalja Ujra
a deaktivalt biztonsagi intézkedéseket.

* Dokumentalja az 6sszes javitast, és mentse el ezt a dokumentaciot a teljes
robotalkalmazashoz tartozé miiszaki dokumentacioba.

UR10e Felhasznaloi kézikdnyv
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FIGYELMEZTETES
Az alabb felsorolt biztonsagi gyakorlatok barmelyikének be nem tartasa sértlést
okozhat.

* Huzza ki a f6 tapkabelt a vezérlészekrény aljabdl, hogy megbizonyosodjon
arrol, hogy teljesen ki van kapcsolva. Kapcsolja ki a robotkarhoz vagy a
vezérlbészekrényhez csatlakoztatott barmely mas energiaforrast. Hozzon meg
minden sziikséges ovintézkedést, hogy a javitas idészaka alatt
megakadalyozzon masokat abban, hogy aram ala helyezzék a rendszert.

* Arendszer ujboli energiaellatasa el6tt ellenérizze a féldel6csatlakozast.

* Tartsa be az ESD-el6irasokat, amikor a robotkar vagy a vezérlészekrény
alkatrészeit szétszereli.

* Megakadalyozza, hogy viz és por kertljén a robotkarba vagy a
vezeérlészekrénybe.

é FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

Ha a vezérl6szekrény tapegységét kikapcsolas utan tul gyorsan szereli szét, az
elektromos veszélyek miatt ez sériilést okozhat.

* Ne szerelje szét a tapegységet a vezérlészekrényben, mivel a
vezérlészekrény kikapcsolasa utan tébb 6ran keresztiil nagyfesziiltség (akar
600 V) lehet jelen ezekben a tapegységekben.

2.6.2. Takaritas

Mindennapos takaritas

A robotkaron megfigyelt port/szennyezddést/olajat egy ruhaval és a kdvetkez6 tisztitdszerek
egyikével tordlheti le: viz, izopropil-alkohol, 10% etanol-alkohol vagy 10% nafta. Ritka esetekben
nagyon kis mennyiségl zsir lathatd a csuklobol. Ez nem befolydsolja a csukloé funkcidjat,
hasznalatat vagy élettartamat.

Tovabbi takaritas

A robot tisztitasara valo6 fokozott sszpontositas miatt a UR 70% -os izopropil-alkohollal torténd
tisztitast javasol (alkohol dorzsdlése).

1. Térdlje le a robotot egy kemény, csavart mikroszalas ruhaval és 70% -os izopropil-alkohollal
(d6rzsol6 alkohol).

2. Hagyja, hogy a 70% -os izopropil-alkohol 5 percig a roboton maradjon, majd tisztitsa meg a
robotot a szokdasos tisztitasi eljarassal.

DO NOT HASZNALJON FEHERITOT. Ne hasznaljon fehéritét higitott tisztitooldatban.

Felhasznaldi kézikdnyv UR10e
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2.6.3. Ellen6rzés

Robotkar ellendrzési terv

Az alabbi tablazat egy ellen6rzdlista a Universal Robots altal ajanlott ellendrzések tipusairdl.
Rendszeresen végezzen ellenbrzéseket a listaban javasoltak szerint. Az elfogadhatatlan allapotban
lévé felsorolt alkatrészeket meg kell javitani vagy ki kell cserélni.

Az ellenérzések elvégzésével kapcsolatos tovabbi informaciokért nyissa meg a Szervizelési
kézikdnyvet (http://www.universal-robots.com/support).

Ellen6rzési mlivelet

tipusa

1 Ellen6rizzea V

kék

fedeleket*
2 Ellen6rizzea V X

lapos

gytriket
3 Ellen6rizzea V X
robotkabelt

4 Ellen6rizzea V X
robotkabel
csatlakozasat

Id6keret

Evente

><I

V = Szemrevételezés

* = Sulyos tk6zés utan is ellenérizni kell

Robotkar szemrevételezése

@

ERTESITES
A robotkar tisztitasahoz hasznalt sdritett leveg6 karosithatja a robotkar alkatrészeit.

* Soha ne hasznaljon s(ritett leveg6t a robotkar tisztitasahoz.

UR10e
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T

Kapcsolja ki a robotot, és huzza ki a tdpkabelt a vezérlészekrénybdl.

1. Halehetséges, mozgassa a robotkart nulla allasba.

Ellendrizze a vezérlészekrény és a robotkar kdz6tti kabelt, hogy nem sértilt-e.

Ellendrizze, hogy az alap régzitécsavarjai megfeleléen meg vannak-e huzva.

a k~ 0N

Ellendrizze a lapos gy(iriket kopas és sériilés szempontjabdl.

* Cserélje ki a lapos gydir(iket, ha kopottak vagy sériiltek.
6. Ellendrizze az dsszes izllet kék fedelét, hogy nincs-e rajtuk repedés vagy sértlés.
* Cserélje ki a kék fedeleket, ha repedtek vagy sértltek.

7. Ellenérizze a kék fedelek rogzitéséhez hasznalt csavarokat.

ERTESITES

Ha a jotallasi idén beliil barmilyen sériilést észlel a roboton, |épjen kapcsolatba a
forgalmazoval, ahol a robotot vasarolta.

Szabadonfuté ellenfrzése
1. Szerelje le a tartozékot, vagy allitsa be a TCP/Payload/CoG-t a szerszam specifikacidinak
megfeleléen.
2. Arobotkar mozgatasa Freedrive-ban:
* Egy szabvanyos Teach Medalon nyomja meg és tartsa lenyomva a Freedrive gombot.

* Gyorsan nyomja meg, engedje el, majd nyomja meg és tartsa lenyomva a 3PE gombot.

Bekapcsolé gomb Vészleallitd gomb

Felhasznaldi kézikdnyv UR10e
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3. Huzzaltolja a robotkart vizszintesen megnyujtott helyzetbe, és engedje el.

gomb.
Vezérl6 doboz ellendrzési titemterv

Vezérl6 doboz ellendrzési titemterv

Az alabbi tablazat egy ellen6rzdlista a Universal Robots altal ajanlott ellenérzések tipusairdl.
Rendszeresen végezzen ellenbrzéseket a listaban javasoltak szerint. Az elfogadhatatlan allapotban
lévé felsorolt alkatrészeket meg kell javitani vagy ki kell cserélni.

Az ellenérzések elvégzésével kapcsolatos tovabbi informaciokért nyissa meg a Szervizelési
kézikdnyvet (http://www.universal-robots.com/support).

Id6keret

X

Ellenérzési miivelet tipusa

1 Ellendrizze a fliggesztett tanitasi eszkdz F
vészleallitojat
2&3 Ellendrizze a Backdrive modot F X
Ellenérizze a Freedrive modot F X
4 &5 Ellendrizze a fliggesztett kapcsolo kabelét Vv X

és csatlakozojat

6 Ellenérizze és tisztitsa meg a \/ X
levegdsziirbket a vezérlédobozon

V = Szemrevételezés F = Funkcionalis ellendrzés

Vezérl6szekrény vizualis ellenbrzése

1. Huzza ki a tpkabelt a vezérlészekrénybdl.
2. Ellendrizze, hogy nincs-e szennyezddés/por a vezérlészekrényen kival.

* Szlkség esetén tisztitsa meg ESD porszivéval.

ERTESITES

A vezérlészekrény belsejében 1évé siritett levegé hasznalata karosithatja az
alkatrészeket.

* Ne hasznaljon siritett leveg6t a vezérl6szekrény belsejének tisztitasahoz.

UR10e Felhasznaloi kézikonyv
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2.7. Artalmatlanitas és kdrnyezet

A Universal Robots e-Series robotjait a vonatkozd nemzeti térvényeknek, eléirasoknak és
szabvanyoknak megfeleléen kell artalmatlanitani.

A Universal Robots e-Series robotokat a veszélyes anyagok korlatozott felhasznalasaval gyartjak a
koérnyezet védelme érdekében; a 2011/65/EU RoHS iranyelv meghatarozasa szerint. Ezek k6zé az
anyagok kozé tartozik a higany, a kadmium, az 6lom, a krém VI, a polibromozott bifenilek és a
polibréomozott difenil-éterek.

A dan piacon értékesitett Universal Robots e-Series robotok elektronikus hulladékanak
artalmatlanitasi és kezelési dijat a Universal Robots A/S el6re fizeti a DPA-rendszernek. Az
elektromos és elektronikus berendezések hulladékairdl sz6l6 2012/19/EU iranyelv hatalya ala
tartozé orszagok importéreinek sajat nyilvantartasba kell vetetnilik magukat orszaguk nemzeti
elektromos és elektronikus berendezések hulladékainak nyilvantartasaban. A dij altalaban
kevesebb, mint 1 €/robot. A nemzeti nyilvantartasok listgja itt talalhaté:
https://www.ewrn.org/national-registers.

2.8. Tanusitvanyok

A harmadik fél altali tanusitas 6nkéntes. Annak érdekében azonban, hogy a robotintegratoroknak a
legjobb szolgaltatast nyujtsak, a Universal Robots ugy dont, hogy az alabb felsorolt elismert
tesztintézetekben tanusitja robotjait.

Az 6sszes tanusitvany masolatat megtalalhatja ebben a fejezetben: Tanusitvanyok.

e TUV Nord A Universal Robots e-Series robotokat a TUV NORD, a

gépekrol szolé 2006/42/EK iranyelv szerinti bejelentett
szervezet hagyja jéva az EU-ban.

KINAROHS A Universal Robots e-Series robotjai megfelelnek a KiNAI
RoHS iranyitasi modszereknek, amelyek szennyezést
szabalyoznak elektronikus informacids termékekkel.

KCC Biztonsag A Universal Robots e-Series robotjait értékelték, és
megfelelnek a KCC jeldlés biztonsagi szabvanyainak.

munkahelyi kdrnyezetben valé hasznalatra vonatkozo
megdfelel6ségértékelés szempontjabol. Ezért haztartasi
kérnyezetben torténd hasznalat esetén fennall a
radidinterferencia veszélye.

Delta A Universal Robots e-Series robotok teljesitményét a DELTA
teszteli.

{25}
K S

[E KC regisztracio A Universal Robots e-Series robotjait értékelték a
, g
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Szallitoi harmadik fél tanusitasa

< Kornyezet A beszallitéink altal biztositott Universal Robots e-Series
@ robotok, amelyek raklapokat szallitanak, megfelelnek az
ISMPM-15 dan kdvetelményeknek, amelyek fa
csomagoldanyag elballitasara vonatkoznak, és ennek a
rendszernek megfelel6en vannak jeldlve .

Gyartéi teszttanusitvany

Universal A Universal Robots e-Series robotjai folyamatos belsé
Robots tesztelésen és gyartdsor-végso tesztelési eljarasokon
esnek at.

Az UR-tesztelési folyamatok folyamatos felllvizsgalaton
€s javitason esnek at.

Nyilatkozatok az EU-irAnyelvek szerint

Bar az EU iranyelvek Eurépara vonatkoznak, egyes Eurdpan kiviili orszagok elismerik és/vagy
megkovetelik az EU nyilatkozatokat. Az eurdpai iranyelvek a hivatalos honlapon érheték el:
http://eur-lex.europa.eu.

A gépekrél sz6l6 iranyelv szerint a Universal Robots robotjai részben kész gépek, mivel ilyen CE-
jeldlést nem szabad elhelyezni.

A gépekre vonatkozo iranyelvnek megfelel beépitési nyilatkozatot (DOI) ebben a fejezetben
talalja meg: Nyilatkozatok és tanusitvanyok.

2.9. Leallitasi ido és leallitasi tavolsag
Beallithatja a felhasznalo altal meghatarozott biztonsagi besoroldsu maximalis leéllasi id6t és
tavolsagot. Lasd 2.2.1. El6sz6 24 és.

Ha felhasznalé altal meghatarozott beallitdsokat hasznal, a program sebessége dinamikusan kertil
beallitasra, hogy mindig megfeleljen a kivalasztott hatarértékeknek.

A hasznos terhelés sulypontja (COG) a szerszamtokmanyon talalhato.

A 0. izilet (alap) 1. iztlet (vall) és 2. iziilet (kdnydk) vonatkozasaban megadott grafikai adatok a
leallasi tavolsagra és leallasi id6re érvényesek:

* 0. kategoria

* 1. kategoria

* 2. kategoria
A 0. izlilet tesztjét vizszintes mozgasra végezték, ahol a forgastengely merdleges volt a talajra.
Az [ziilet 1 és [ziilet 2 tesztek soran a robot fiiggbleges palyat kdvetett, ahol a forgastengelyek

parhuzamosak voltak a talajjal, és a leallitasra kerllt sor, mikézben a robot lefelé mozgott. Az Y
tengely az a tavolsag, amely a leallas megkezdésétdl a végso helyzetig tart.

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

UR10e Felhasznaldi kézikonyv
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Az 0 iziilet (ALAP) féktavolsaga

/‘ 0.207—
0.151 —@— 100% extended —@— 100% extended /

—8— 66% extended 0.15{/ —®— 66% extended
—e— 33% extended —e— 33% extended

0.10

0.10

005 — 0.05 /
0.00 ,/_’/"—'/’ 0.00 *—/”/"i/

speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%
Féktavolsag méterben, 10kg 33% A féktavolsag méterben kifejezve a 10kg 66%-anak
esetén esetében

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

0.10

0.05

0.00 :
speed 33% speed 66% speed 100%

Féktavolsag méterben 10kg maximalis hasznos teher esetén

A 0 iziilet fékideje (ALAP)

0.121 —@— 100% extended o | 0150 —@— 100% extended /
0.10] —®— 66% extended 0.125{ —@— 66% extended
—e— 33% extended —e— 33% extended
0.08 ; 0.100
0.06 / 0.075 ——
3
0.04 / / 0.050 :///'/.// 3
0.02 / 0.025 —
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%

Fékidé masodpercben kifejezve 10kg 66%-a

Fékidé masodpercben 10kg33%-a esetén .
esetében

-@- 100% extended /

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

0.10

0.05

speed 33% speed 66% speed 100%

Fékidé masodpercekben 10kg maximalis hasznos teher esetén
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Az 1 iziilet féktavolsaga (VALL)

T

0.151 —@— 100% extended ‘ /‘ 0.20{ —@ 100% extended/-.

—8— 66% extended V —8— 66% extended
0.10 —e— 33% extended 0.15{ —e— 33% extended

0.10

0.05

' 0.05 < — o
0.00L ¥ 0.00

speed 33% speed 66%

Féktavolsag méterben, 10kg
esetén

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

33% A féktavolsag méterben kifejezve a 10kg 66%-anak

esetében

0.20

0.15

—— o
—@— 100% extended

—8— 66% extended
| —e— 33% extended

0.10

0.05

./ ®
—

0.00

speed 33%

Féktavolsag méterben 10kg maximalis hasznos teher esetén

speed 66% speed 100%

Az 1 iziilet fékideje (VALL)

—@— 100% extended ,/

0.15{ —@— 100% extended L,‘/"
—— 66% extended 0.201 —e— 66% extended
—e— 33% extended —e— 33% extended
0.10 / 0.15 /
, o 0.10
0.05 /
0.05 ..—7'

speed 33% speed 66%

Fékidé masodpercben 10kg33%-a esetén

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

Fékidé masodpercben kifejezve 10kg 66%-a
esetében

0.30
0.25
0.20
0.15

—@ 100% extended — 9|

—8— 66% extended
—e— 33% extended

(

0.10
0.05

e

o~

speed 33%

Fékidé masodpercekben 10kg maximalis hasznos teher esetén

speed 66% speed 100%

UR10e
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A 2. illesztés (KONYOK) féktavolsaga és fékideje

S ———o 0.175 ——o
—@— 100% payload —@— 100% payload

0.06] ~® 66% payload 0.1501 _o— 66% payload

' —e— 33% payload 0.1251 —*— 33% payload
0.04 / 6100 ./=

0.075
oo — 0.050 _—
—
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%
Féktavolsag méterben az 6sszes hasznos teher Fékidé masodpercben az 6sszes hasznos teher
esetén esetén

Megallitasi tavolsag a 0 csukléhoz (ALAP)

0.1751 —e— extension 100% —e— extension 100%
—eo— extension 66% 0.20{ —e— extension 66%
0.150 —g— extension 33% —e— extension 33%
_ 0125 015
m i
@ 0.1001 bl
- 4+
[} 7]
£ 00754 go10
0.050
0.054
0.025 1
0.000 0.00

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

Megallitasi tavolsag méterbena 12,5 kg 33% -  Megallitasi tavolsag méterben a 12,5 kg 66% -
anal anal

—8— extension 100%
0.2571 —e— extension 66%
—e8— extension 33%
0.201

[meters]
o
=
il

0.101

0.05

0.00

speed 33% speed 66% speed 100%

Megallitasi tavolsag méterben a maximalis 12,5 kg-os hasznos teherhez
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0 csukl6 leallasi ideje (ALAP)

0.14

0.12

o
=
o

[seconds]
o
o
[e3)

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

.//

speed 33%

Leallitasi id6 masodpercben a maximalis 12,5 kg-os terhelhetéséghez

speed 66%

0.20

0.15+

[seconds]

0.05 1

0.00

speed 100%

0.175

0.150

0.125

[seconds]
o o
o =
~ o
w o

0.050

0.025

0.000

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

T

speed 33%

Leallitasi id6 masodpercben a 12,5 kg 33% -ara Leallitasi id6 masodpercben a 12,5 kg 66% -anal

o
=
o

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

.//

speed 33%

speed 66%

speed 100%

speed 66% speed' 100%

Megallitasi tavolsag az 1. csukléhoz (VALL)

[meters]

0.351

0.30

o
N
w

I
N}
o

o
=
(6.}

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

- —

speed 33%

speed 66%

anal

speed‘ 100%

Megallitasi tavolsag méterben a 12,5 kg 33% -

[meters]
o
w

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

——

Megallitasi tavolsag méterben a 12,5 kg 66% -
anal

speed 33%

speed 66%

speed 100%

UR10e
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Megallitasi tavolsag az 1. csukléhoz (VALL)

0.1754

0.150

—o— extension 100%
—e— extension 66%
—e— extension 33%

=

speed 33% speed 66% speed‘ 100%

Megallitasi tavolsag méterben a maximalis 12,5 kg-os hasznos teherhez

Megaéllasi idé az 1. csukléhoz (VALL)

speed 33%

speed 66%

—e— extension 100% 0.4{ —®— extension 100%
0.251 —e— extension 66% —e— extension 66%
—e— extension 33% —e— extension 33%
0.20 0.3
8 a
g 0.15 c
o S 0.2
3 3
—0.10 —
0.1
0.05
0.00

?A

speed 100% speed 33%

Leallitasi id6 masodpercben a 12,5 kg 33% -ara Leallitasi id6 masodpercben a 12,5 kg 66% -anal

o o o e
= N N w
u o & ] )

[seconds]

o
=
o

0.05

0.00

| —@— extension 100%

| —e— extension 33%

—e— extension 66%

L

speed 33% speed 66% speed‘loo%

Leallitasi id6 masodpercben a maximalis 12,5 kg-os terhelhetéséghez

speed 66% speed‘ 100%
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[meters]

A 2. csukl6 (KONYOK) megallasi tavolsaga és ideje

| —e— payload 100%

—e— payload 66%

1 —e— payload 33%

speed 33% speed 66% speed 100%

Megallitasi tavolsag méterben az 6sszes

hasznos teher esetében

0.35

0.30

[seconds]
S o
N N
o (9]

=4
-
v

—o— payload 100%
—e— payload 66%
—8— payload 33%

speed 33% speed 66% speed 100%

Leallitasi id6 masodpercben az 6sszes

hasznos teher esetében

UR10e
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2.10. Declarations and Certificates (original EN)

EU Declaration of

Manufacturer

Person in the Community
Authorized to Compile the
Technical File
Description and
Identification of the
Partially-Completed
Machine(s):

Product and Function:

Model

Serial Number

Incorporation:

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

Universal Robots A/S

Energivej 25

DK-5260 Odense S Denmark

David Brandt

Technology Officer, R&D

Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S

Industrial robot (multi-axis manipulator with control box and Teach
Pendant).

Function is determined by the completed machine (with end-effector
and intended use).

UR3e, UR5e, UR10e,UR16e (e-Series).

Note: This Declaration of Incorporation is NOT applicable when the

UR OEM Controller is used.

Starting 20235000000 and higher

year g_geries 3=UR3e,5=UR5e,3=UR3e,0=UR10,6=UR16e sequential numbering,
restarting at 0 each year

Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e and UR16e) shall
only be put into service upon being integrated into a final complete
machine (robot system, cell or application), which conforms with the
provisions of the Machinery Directive and other applicable Directives.

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

detailed below:
When this incomplete machine is
determining that completed mach
standards.

The following essential
| Machine Directive
2006/42/EC

Il Low-voltage Directive
2014/35/EU

11l EMC Directive 2014/30/EU

integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for

ine fulfils all applicable Directives and update the harmonized and other

requirements of the EU Machinery Directive have been fulfilled:
1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.24.3,1.26,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2,
1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3
It is declared the relevant technical documentation has been
compiled in accordance with Part B of Annex VII of the Machinery
Directive.
Reference the LVD and the harmonized standards used below.

Reference the EMC Directive and the harmonized standards used
below.
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It is declared the above products fulfil, for what is supplied, the following Directives as
detailed below:

When this incomplete machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for

determining that completed machine fulfils all applicable Directives and update the harmonized and other

standards.

Reference the harmonized (1) EN I1SO 10218-1:2011 1(jv Nord Certificate #44 708 14097607
standards used, (1) EN ISO 13849-1:2015 {3y Nord Certificate #44 207 14097610
referred to in Article 7(2) of the (I) ENISO 13732-1:2008, (1) EN ISO 13849-2:2012,

MD and LV Directives (I) EN 1ISO 13850:2015, (I) EN ISO 1037:1995+A1:2008

and Article 6 of the EMC (1) EN 60204-1:2006/ A1:2010, (II) EN 60320-1:2001/ A1:2007
Directive: (1) EN 60529:1991/ A2:2013, (II) EN 60947-5-5:1997/ A11:2013

(1) EN 61131-2:2007, (II) EN 61140:2002/ A1:2006
(I11) EN 61000-3-2:2014, (l1l) EN 61000-3-2:2013
(111) EN 61000-6-1:2007, (lll) EN 61000-6-2:2005
(1) EN 61000-6-3:2007+A1, (Ill) EN 61000-6-4:2007/ A1:2011
(1) EN 61326-3-1:2008 |qystrial locations SIL 2
Reference to other technical (1) ISO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6], (1) ISO/TS 15066 55 applicables
standards and specifications (1) EN 60947-5-8:2020
used: (1) EN 60664-1:2007, (II) EN 60664-5:2007, (1) IEC 61784-3:2010
[SIL2]
(1) IEC 60068-2-1: 2007, (Ill) IEC 60068-2-2:2007
(111) IEC 60068-2-27:2008, (lIl) IEC 60068-2-64:2008
(1) IEC 61326-3-1:2008

ISO 14664-1:2015 [ raunhofer Certificate #UN 2301-1381]

The manufacturer, or his authorised representative, shall transmit relevant information about the
partly completed machinery in response to a reasoned request by the national authorities.
Approval of full quality assurance system (ISO 9001), by the notified body Bureau Veritas,
certificate #DK013489.

d
f . P
Odense Denmark, 6 November 2023 ?,/ / / Z
’ Gotork Non Sk
Name: Roberta Nelson Shea
Pasition/ Title Global Technical Compliance Officer
Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S, Denmark Phone +45 8993 8989 info@universal-robots.com
CVR-nr. 29 13 80 60 Fax +45 3879 8989 www universal-robots com

2.11. Nyilatkozatok és tanusitvanyok(az eredeti
forditasa)

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

Gyarté Universal Robots A/S
Energivej 25
DK-5260 Odense S Dania
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EU beépitési nyilatkozat az ISO/IEC 17050-1:2010 szerint

Kbz0sségi személy, aki David Brandt
jogosult a miiszaki Technoldgiai vezetd, K+F
dokumentacio Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S

Osszedllitasara

A részben befejezett gép(ek)

leirdsa és azonositasa:

Termék és funkcio: Ipari robot (tébbtengelyes manipulator vezérlészekrénnyel és
hordozhato kezelb6egységgel).
A funkciét a kész gép hatarozza meg (végberendezéssel és
rendeltetésszer(i hasznalattal).

Modell UR3e, UR5e, UR10e,UR16¢€ (e-sorozat).

Megjegyzés: Ez a beépitési nyilatkozat NEM alkalmazhatd az UR OEM vezérl

hasznalata esetén.

Sorozatszam Kezdve 20235000000 és magasabb értékeknél
€V a_sorozat 3=UR3e,5=UR5e,3=UR3e,0=UR10,6=UR16e folyamatos szamozas,
minden évben 0-val kezdddik Ujra

Cégbejegyzés: A Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e és UR16e) csak
akkor helyezhet6 Gizembe, ha egy végs6 teljes gépbe
(robotrendszerbe, celldba vagy alkalmazasba) integraljak, amely
megfelel a gépekrél sz6l6 iranyelv és mas vonatkozo iranyelvek
rendelkezéseinek.

Kijelentjik, hogy a fenti termékek, a szallitott termékek tekintetében, megfelelnek az
alabbiakban részletezett iranyelveknek:

Kijelentjiik, hogy a fenti termékek a szallitott termékek tekintetében megfelelnek az alabbiakban részletezett

irAnyelveknek.
Az EU gépekrdl szolé iranyelvének kévetkezé alapvetd kdvetelményei teljesiltek:

| A gépekre vonatkozé 1.1.2,1.1.3,1.15,1.21,1.24.3,1.2.6,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,

2006/42/EK irdnyelv 1.5.2,15.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,41.2.3
Kijelentjik, hogy a vonatkoz6 miszaki dokumentaciét a gépekrol
szolé iranyelv VII. mellékletének B részével 6sszhangban
allitottak dssze.

Il Kisfesziiltségli 2014/35/EU Hivatkozzon az aldbbiakban hasznalt LVD-re és a harmonizalt

irdnyelv szabvanyokra.

[l EMC-iranyelv 2014/30/EU Hivatkozzon az EMC-iranyelvre és az aldbbiakban hasznalt
harmonizalt szabvanyokra.
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Kijelentjiik, hogy a fenti termékek, a szallitott termékek tekintetében, megfelelnek az
alabbiakban részletezett iranyelveknek:

Kijelentjiik, hogy a fenti termékek a szallitott termékek tekintetében megfelelnek az alabbiakban részletezett

iranyelveknek.

Hivatkozzon az alkalmazott (1) ENI1SO 10218-1:2011 (3 Nord tanusitvany #44 708 14097607
harmonizalt szabvanyokra, (1) EN ISO 13849-1:2015 T{jy Nord Tanusitvany #44 207 14097610
az MD és LV iranyelvek 7. (I) EN 1SO 13732-1:2008, (1) EN ISO 13849-2:2012,

cikkének (2) bekezdésében (I) ENI1SO 13732-1:2008, (I) EN ISO 13849-2:2012,

emlitett (I1) EN 60204-1:2006/ A1:2010, (I) EN 60320-1:2001/ A1:2007

és az EMC-iranyelv 6. cikke: (1) EN 60529:1991/ A2:2013, (Il) EN 60947-5-5:1997/ A11:2013
(I) EN 61131-2:2007, (1) EN 61140:2002/ A1:2006
(Il) EN 61000-3-2:2014, (11l) EN 61000-3-2:2013
(Il) EN 61000-6-1:2007, (11l) EN 61000-6-2:2005
(Il) EN 61000-6-3:2007+A1, (1ll) EN 61000-6-4:2007/ A1:2011
(I11) EN 61326-3-1:2008 |21i helyszinek SIL 2

Hivatkozas mas alkalmazott (1) ISO 9409-1:2004 [50-4-M6 tipus], (1) ISO/TS 15066 5

mUszaki szabvanyokra és alkalmazando (1) EN 60947-5-8:2020
specifikaciokra: (I1) EN 60664-1:2007, (Il) EN 60664-5:2007, (Il) IEC 61784-
3:2010 [SIL2]

(111 IEC 60068-2-1: 2007, (Ill) IEC 60068-2-2:2007
(1) IEC 60068-2-27:2008, (1) IEC 60068-2-64:2008
(1) IEC 61326-3-1:2008

ISO 14664-1:2015 [Fraunhofer tanasitvany #UN 2301-1381]

A gyarténak vagy meghatalmazott képviseléjének a nemzeti hatdsagok indokolt kérésére at kell
adnia a részben kész gépre vonatkozo relevans informacidkat.

A teljes minéségbiztositasi rendszer (ISO 9001) jévahagyasa a Bureau Veritas bejelentett
szervezet altal, tanusitvany #DK013489.

2.12. Szavatossag

2.12.1. Termékjotallas

Garancialis kérdéseivel forduljon a myUR termékvonatkozasu tajékoztatashoz

2.12.2. Felhasznaldi kézikonyv Jogi nyilatkozat

A(z) Universal Robots A/S folyamatosan javitja termékei megbizhatdsagat és teljesitményét, és
ezért fenntartja a jogot, hogy elézetes figyelmeztetés nélkiil frissitse termékeit és a
termékdokumentaciot. A(z) Universal Robots A/S mindent megtesz azért, hogy jelen kézikényv
tartalma pontos és helyes legyen, de nem vallal felel6sséget a hibakért vagy hianyokért.
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2.13. Tanusitvanyok
TUV NORD

ZERTIFIKAT

CERTIFICATE

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma / This is to certify, that the company

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

berechtigt ist, das unten genannte Produkt mit dem abgebildeten Zeichen zu kennzeichnen.
is authorized to provide the product described below with the mark as illustrated.

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Fertigungsstatte:
Manufacturing plant:

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

Gepruft nach:
Tested in accordance with:

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

. [J
illoweif
Zertifizierdngsstelle der TUV NORD CERT GmbH
Certification body of TUV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstrale 20 45141 Essen

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

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

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

EN ISO 13849-1

PL‘d

Gultigkeit / Validity
von / from 2018-07-16
bis / until 2024-07-15

Essen, 2019-07-16

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

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma / This certifies that the company

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

berechtigt ist, das unten genannte Produkt mit dem abgebildeten Zeichen zu kennzeichnen
is authorized to provide the product mentioned below with the mark as illustrated

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

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

TOV NORD CERT
GmbH

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

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

TUV NORD CERT GmbH

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

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

Management Methods for Controlling Pollution

by Electronic Information Products
Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R ASEEYRATEZRRSEFRER

Product/Part
Name

P8 a2 B FEEEYEATE
% & A SRBE

Toxic and Hazardous Substances and Elements

ZR_KE

w Mercury | Cadmium Hexava!ent Polybrominated Ps:lybrommated
Lead (Pb) (Hg) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
: (Cr+6) pheny (PBDE)
UR Robots
HEBA  HERSR
UR3/UR5/UR10/

UR3e/ URSe / X @) X @) X X

UR10e UR16e/
UR20

O: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in SJ/T11363-2006.

0: RRZASAEYREZHEHRM R PN 2I9TES)/T 11363-2006 N EMIPREZEKIT -

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

X: RNZBBFHEENREDEZEHNE IR PR S HS)/T 11363-2006 1 ERIREZK

(WO - RIBEFRE RIS LR P X BEARREFTIH—LHE - )

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

THIWE 2R EmEMENNBE RN ESm o TEARSN AN B M ERNE:

Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces

BFIRheE, BB, IFE, TR, AUET, 4648, MRS, O

Refer to product manual for detailed conditions of use.

HAERBE BRI R M.

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots 5% i [8] 4k B 18 SR A FBFR B B9 58 715 27", 1B Universal Robots R STET X
To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that
may be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for
Controlling Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise
encouraging the recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from
any damage, claim or liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with
the specific waste management instructions and options set forth  at www.universal-robots.com/about-universal-robots/social-responsibility and
www.teradyne.com/company/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products

Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
1 ESEEYEI TREENMREZEFIHED

Product/Part Name Toxic and Hazardous Substances and Elements
FR/E AT BEEEYHETE
a | =% | &8 |7 | smes | ER—AE
. exavalent . Polybrominated
Lead | Mercury | Cadmium . Polybrominated | .
(Pb) (Hg) (Cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
(Cr+6) (PBDE)

UR Robots
NB|A - BERE

UR3/URS/URTO/ | X 0 X 0 X X

UR3e / URbe/
UR10e, UR16e
0: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in 3J/T11363-2006.
0: RFZASESNERERITLAAEEMATHZ RHTEESIT 113632006/ eI REERLT -

X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above
the limit requirement in SJ/T11363-2006.
X: REZASASYEEVERTENN—SEFH RS FE®HSIT 11363-20061 ERREEK -

(EWTAIELEA » BEZFEREY FRPITXMERAER#HTHE —FHE - )
Iltems below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
TIEERR#ES EMENNERFRSSIAEETET RANTERENEANE!:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
BTHENEE, L, B, TIEE, Pl 4058, A, #O
Refer to product manual for detailed conditions of use.
FAERRARRETRFH

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

Universal Robots & [E] Uk A& #5818 72 27 &, {8 Universal Robots F AT AFTEHLF

To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that may
be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for Controlling
Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise encouraging the
recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from any damage, claim or
liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with the specific waste
management instructions and options set forth at https:/fwww.universal-robots.com/media/1817553/2020-corporate-social-responsibility-report. pdf
and http:/fwww.teradyne.com/about-teradyne/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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KCC Biztonsag (TBD)

Universal Robots P«."Sé F 2016E110078

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

Energive] 25, 5260 Ddense'S, Epﬁmprk

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

=

2018 118 062
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KC regisztralasa

8ED6-B666-998D-8738

FEEANAANT) 4G5S 25

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

AE EE AW

Universal Robots A/S
Tiade Name or Registrant .

] %] =1 %) \
TN AABAAEFHA) UR e-Series robot

Equipment Name

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

SRR
Series Model Number

= S
i | R-R-URK-UR10e
Registration No.

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

5140
Date of Registration
7€} |
Others B
A NAAE TAz ] Asszo)2 A3t wlet S5 PQE5E 58 g
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

2018-10-23

2018% (Year) 109 (Month) 23 (Day)

FR AL

A7 A e e A "A T B LR AN 5 3 ste] g Eslolof g}
kA el & R

7
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Kérnyezetvédelmi teszt tanusitvanya (meghatarozando)

Climatic and mechanical assessment

A PART OF

FORCE
| TECHNOLOGY |

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

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

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

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

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

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

Other document(s)

Conclusion

only a few minor issues (see test reports for details).

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h
IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h
IEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

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

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

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

Date Assessor

Hgrsholm, 25 August 2017 W % %

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

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

Ez a szakasz a UR robot fejlesztésére és gyartasara alkalmazott vonatkoz6 szabvanyokat irja le,

beleértve a robotkart, a vezérl6dobozt és a Teach Pendant .
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A szabvany nem térvény, hanem egy adott iparagban érdekelt felek altal kidolgozott dokumentum. A
szabvanyok egy termékre vagy termékcsoportra vonatkoz6 kdvetelményeket €s utmutatast
tartalmaznak .

A jelen kézikdnyvben eléfordulo réviditéseket és azok jelentését az alabbi tablazat sorolja fel:

ISO Nemzetkdzi Szabvanylgyi Szervezet

IEC Nemzetkdzi Elektrotechnikai Bizottsag

HU Eurdpai norma

TS M(iszaki adatok

TR Miszaki jelentés

ANSI Amerikai Nemzeti Szabvanyugyi Intézet

RIA Robotic Industries Association (ma ,A3” néven ismert)
CSA Kanadai Szabvanyligyi Szovetség

Ahhoz, hogy a robot folytonosan megfeleljen az alabbi szabvanyoknak, megkdveteli a jelen
kézikdnyvben k6zolt 6sszeszerelési utasitasok, biztonsagi utasitasok és utmutatasok betartasat. A
robotalkalmazas biztonsaga érdekében az integrator koteles teljesiteni az ISO 10218-2 szabvany
el6irasait. A jogosulatlan médositasok érvénytelenitik a beépitési nyilatkozatot (DOI), a
tanusitvanyokat és a robot megfelel6ségét.

Az UR robotok megfelelnek az alkalmazott szabvanyok idevago kévetelményeinek. A jelen
kézikbnyvben szerepl6, vonatkozo vizsgalati jelentéseket és tanusitvanyokat, valamint a
szabvanyokat a beépitési nyilatkozat sorolja fel.

A jelen kézikdnyvre vonatkoz6 szabvanyokat az alabbi tablazatban soroltuk fel:

ISO 13849-1 Gépek biztonsaga - A biztonsagi vezérl6 rendszer konstrukcidja
ISO 13849-2 vezérlérendszerek megfelel ezen szabvanyok kdvetelményeinek.
biztonsagi vonatkozasu A Biztonsagi Funkcidk tanusitvannyal
részei 1. rész: A tervezés rendelkeznek ezen funkcionalis biztonsagi
altalanos alapelvei 2. rész: szabvanyok szerint.
Hitelesités
ISO 13850 Gépek biztonsaga - -—-
Vészleadllitas - Az tervezés
alapelvei
ISO 12100 Gépek biztonsaga - -—-
Altalanos tervezési
alapelvek -
Kockazatelemzés és a
kockazatok csdkkentése
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ISO 10218-1 Robotok és roboteszkd6zok - Ez a szabvany a robot gyartéjanak szél, nem
Biztonsagi kdvetelmények azintegratornak. Az ISO 10218-2 rendelkezik
ipari robotra 1. rész: a robotrendszerhez, az alkalmazashoz és a
Robotok cellahoz kapcsolddo biztonsagi

kovetelményekkel. A robot alkalmazas
kialakitasaval és integraciojaval foglalkozik.

ANSI/RIA R15,06 Ipari robotok és robot Ez az amerikai nemzeti szabvany az ISO
rendszerek - Biztonsagi 10218-1 és az ISO 10218-2 szabvanyok
koévetelmeények nemzeti atvétele eltérés nélkil, egyuttesen,

egy dokumentumba foglalva. A nyelv a British
International English nyelvrél amerikai angolra
valtozott, de a technikai tartalom ugyanaz. A
jelen szabvany 2. része a robotrendszer/
robot alkalmazas integratorara vonatkozik,
nem pedig a Universal Robots-ra.
CAN/CSA-Z434 Ipari robotok és robot Ez a kanadai nemzeti szabvany az ISO 10218-
rendszerek - Altalanos 1 és az ISO 10218-2 nemzeti elfogadasa
biztonsagi kévetelmények  egyetlen dokumentumban. A CSA hatésag
hozzaadta a Felhasznalét a 2. részben foglalt
zaradékokhoz. Ennek a szabvanynak a 2.
része a robot rendszer/ robot alkalmazas
integratorara vonatkozik, és nem Universal

Robots-ra.
IEC 61000-6-2 Elektromagneses Ezek a szabvanyok hatarozzak meg az
IEC 61000-6-4 kompatibilitas (EMC) 6-2. elektromos és elektromagneses zavarokra
rész: Altalanos szabvanyok vonatkozo kévetelményeket. A szabvanynak
- . Védettség ipari valé megfelelés biztositja, hogy az UR robotok
kdérnyezetben . 6-4. rész: jOl teljesitenek ipari kornyezetben , és nem
Altalanos szabvanyok - . zavarjak a tobbi berendezést.
Kibocsatasi szabvany ipari
kérnyezetben
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2. |. rész Hardvertelepitési kézikonyv

IEC 61326-3-1 Méro, ellenérzé és Ez a szabvany kiterjesztett EMC immunitasi
laboratoriumi haszndlatra  kdvetelményeket hataroz meg a biztonsaggal
szant elektromos kapcsolatos funkciokhoz. A szabvanynak valo
berendezések - EMC megfelelés biztositja, hogy a biztonsagi
koévetelmények 3-1.rész: A funkciok akkor is végrehajtsak az értéket, ha
biztonsaggal kapcsolatos mas berendezések meghaladjak az IEC 61000
rendszerek és a szabvanyban meghatarozott EMC kibocsatasi
biztonsaggal kapcsolatos hatarértékeket.
funkciokat teljesit6
berendezésekre vonatkoz6
zavartlrési kovetelmények
(funkcionalis biztonsag) -
Altalanos ipari
alkalmazasok
IEC61131-2 Programozhato vezérl6k 2. Mind a szabvanyos, mind a biztonsagi
rész: Berendezési besorolasu 24 V-os |/0Os megfelel ezen
koévetelmények és tesztek szabvany koévetelményeinek, hogy
megbizhaté kommunikaciét biztositson mas
PLC rendszerekkel.
IEC 14118 Gépek biztonsaga - Biztonsagi kdvetelmények a varatlan inditas
Vératlan inditas és Ujrainditas megakadalyozasara
megel6zése aramkimaradas vagy aramkimaradas miatt.
IEC 60204-1 Gépek biztonsaga - Gépek A vészleallité funkcio , mint 1. leallitasi
elektromos berendezései 1. kategoria van kialakitva ezen szabvany
rész: Altalanos szerint. Az 1. ledllitasi kategoéria egy
kovetelmények ellen6rzott ledllitas, amely a motorokat
taplalja, hogy elérje a leallitast, majd a
teljesitmény eltavolitasat, amikor a leallitas
elérésre keril.
IEC 60947-5-5 Kisfesziltségu ---
kapcsoléberendezések és
controlgear 5-5. rész:
Vezérlbaramkori eszk6zok
és kapcsoloelemek -
Elektromos vészleallitd
eszk6z mechanikus
reteszeléssel funkcio
IEC 60529 A burkolatok altal nyujtott  Ez a szabvany hazmindsitést hataroz meg a
védelem mértéke (IP-kdd) por és viz elleni védelem tekintetében.
IEC 60320-1 Késziilékcsatlakozok A halézati bemeneti kabel megfelel ennek a
haztartasi és hasonlo szabvanynak.
altalanos célokra 1. rész:
Altalanos kévetelmények
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ISO 9409-1

ISO 13732-1

IEC 61140

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

IEC -61784-3

IEC 61784-3

IEC 60664-1
IEC 60664-5

Ipari robotok kezelése -
Mechanikus interfészek 1.
rész: Lemezek

A termalis kornyezet
ergonomiaja - A feliiletekkel
érintkezésre adott emberi
reakciok felmérésének
modszerei 1. rész: Forro
fellletek
Aramiités elleni védelem -
Altalanos szempontok
telepitéshez és
berendezéshez
Kdrnyezeti vizsgalat 2-1.
rész: Tesztek - A teszt:
Hideg 2-2. rész: Tesztek - B
teszt: Szaraz h6 2-27. rész:
Tesztek - Ea és utmutato:
Utés 2-64. rész: Tesztek -
Teszt Fh: Rezgés,
szélessavu véletlen és
utmutatas
Ipari kommunikacié
halézatok - Profilok 3. rész:
Funkcionalis biztonsag
terepibusz - Altalanos
szabalyok és profil
meghatarozas
Gépek biztonsaga - Gépek
elektromos berendezései 1.
rész: Altalanos
kovetelmények
Szigetelési koordinacié
kisfeszlltségu
rendszerekben 1. rész:
Alapelvek, kdvetelmények
és vizsgalatok 5. rész:
Atfogé médszer 2 mm-nél
kisebb vagy azzal egyenl6
térkdzok és
kuszotavolsagok
meghatarozasara

Az UR robotok szerszamkarimaja e szabvany
szerint tipusunak felel meg. A robot
szerszamokat (végmi(ikddtetéket) is azonos
tipus szerint kell gyartani, pedig biztositani kell
a megfelelf illeszkedést az adott UR robot
mechanikus interfészéhez.

A védofoldelés/foldelés csatlakoztatasa
kotelezd, az |. rész Hardvertelepitési
kézikdnyvében meghatarozottak szerint.
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Standard

Feltétel

Leiras

EUROMAP 67:2015, Elektromos interfész Az E67 froccsontbégépekhez csatlakoztathato
V1.11 froccsontégep és E67 kiegészitd modul, megfelel ennek a
kezel6eszkdz / robot kdzott szabvanynak.
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2.15. Mlszaki adatok

Robot tipusa
Suly
Maximalis hasznos teher

REACH
izileti tartomanyok
Sebesség

Rendszerfrissités gyakorisaga
Er6nyomaték-érzékel6 pontossaga
P6z ismételhetésége

Alaptertilet
Szabadsagfokok

Vezérl6szekrény mérete (Sz x Ma x Mé)

Vezérl6szekrény 1/0 portok

Szerszam |/O portok

Eszkézkommunikacié
Szerszam I/O tapegység
I/0 tapegység
Kommunikacio

Programozas

Zaj

IP-osztalyozas
Tisztatér-besorolas

Maximalis atlagos teljesitmény
Energiafogyasztas

Roévidzarlati aramerdsség (SCCR)
Egyuttmikoddési mivelet

UR10e

33.3kg/73.51b

10 kg /22 fontvagy 12,5 kg / 27,5 font (2.3.
Mechanikai felhasznaldi fellilet 28)

1300 mm/ 51,2 hiivelyk

+ 360 ° minden csukléhoz

Alap- és valliziletek: Max. 120 °/s.
Minden mas csatlakozas: Max. 180 °/s .
Eszkdz: Kb. 1 m/s /Kb. 39,4 in/s.

500 Hz

55N

+ 0,05 mm/ £ 0,0019 hiivelyk (1,9 mil) az ISO 9283
szerint

@190 mm /7,5 hivelyk

6 forgo kotés

460 mm % 449 mm x 254 mm / 18,2 hivelyk x

17,6 hivelyk x 10 hivelyk

16 digitalis bemenet, 16 digitalis kimenet, 2 analdg
bemenet, 2 anal6g kimenet

2 digitalis bemenet, 2 digitalis kimenet, 2 analog
bemenet

RS

12V/24 'V 2 A (kett6s csap) 1 A (egy csap)

24V 2 A a vezérlbdobozban

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

PolyScope grafikus felhasznaloi fellilet 12"
érintéképernyén

Robotkar: Kevesebb mint 65 dB(A) Vezérlédoboz:
Kevesebb mint 50 dB(A)

IP54

Robotkar: ISO 6. osztaly, vezérlészekrény: ISO 6.
osztaly

615 W

Kb. 350 W egy tipikus program hasznalataval
200A

17 fejlett biztonsagi funkcio. Megfelel: EN ISO 13849-
1, PLd, Cat.3 és EN ISO 10218-1
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Anyagok
Hémérséklet

Tapellatas
TP kabel: Tanitsa meg a fliggesztét a
vezérlédobozhoz

Robotkabel: Robotkar a vezérl6dobozhoz
(opcidk)

Aluminium, PC/ASA miianyag

A robot 0-50 °C-os kérnyezeti hémérséklet-
tartomanyban képes mikodni

100-240 VAC, 47-440 Hz

4,5m /177 hivelyk

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

UR10e
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3.1. El6szo

Leiras

Ebben a szoftver-kézikdnyvben olyan alapvet6 ismereteket kozliink,
amelyekre sziiksége lesz, hogy megkezdhesse az On Universal Robots
robotjanak hasznalatat.

ERTESITES

Mielétt el6szor bekapcsolna a robotot, olvassa el a
kovetkez6 szakaszokat

* Kérjuk, olvassa el a dobozban taldlhaté hardver
leirasban k6zolt biztonsagi tajékoztatast.

* A kockazatértékelés altal meghatarozott biztonsagi
konfiguracios paraméterek beallitasa (lasd 3.2.
Szoftverbiztonsagi konfiguracio 115).

A PolyScope hasznalatahoz sziikséges dsszes funkcié megtalalhaté
ebben a kézikdnyvben.

Kérjlk, az URcaps harmadik fél szolgaltatojanal tajékozddjon a sajat
dokumentacidjukrol.

A szoftver kézikdnyvet hasznalhatja a Szkript kézikonyvvel egyutt, ha
szkripteket kivan késziteni a robotprogramjaihoz

3.1.1. Robotkar alapok

Leiras

A Universal Robots robotkar csévekbdl és csukldkbol all. A PolyScope
segitségével koordinalhatja az izliletek mozgasat a robotkar
mozgatasahoz. Szerszamokat lehet a robotkar végére szerelni, vagy a
szerszamtokmanyt. A robotkar mozgatasaval lehet pozicionalni a
szerszamot. Nem allithtja a szerszamot kdzvetleniil az alap félé vagy ala.

* Alap: ahova a robotot felszerelték.
* Vall és kdnyok: nagyobb mozdulatokat végez.
* 1. csukl6 és 2. csukld: finomabb mozdulatokat végeznek.

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

Felhasznaldi kézikdnyv
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3.1.2. Telepités

Leiras A PolyScope hasznalatanak megkezdéséhez telepitse és kapcsolja be a
robotkart és a vezérl6dobozt.
A részletes telepitési utasitasokat itt talalja meg: Hardver telepitési
kézikényv .

Telepitse arobotot A folytatashoz dssze kell szerelnie a robotkart, a vezérlédobozt és a
hordozhato kezel6egységet.

1. Csomagolja ki a robotkart és a vezérl6szekrényt.
2. Szerelje fel a robotkart egy szilard, rezgésmentes feliiletre.

Ellenérizze, hogy a felllet képes-e elviselni az alapizilet teljes
nyomatékanak legalabb tizszeresét és a robotkar sulyanak legalabb
Otszoroseét.

Helyezze a vezérlddobozt annak sajat Idbara.
4. Csatlakoztassa a robotkabelt a robotkarhoz és a vezérl6édobozhoz.

5. Csatlakoztassa a vezérl6szekrény haldzati vagy f6 tapkabelét.

FIGYELMEZTETES
A robotkar szilard feliiletre rogzitésének elmulasztasa

esetén a robot leeshet, ami sérlilésekhez vezethet.

* Gy6z6djon meg réla, hogy a robotkart szilard
felllethez rogzitették

A vezérlészekrény A vezérlbegyseég elsdsorban a robotkar fizikai elektromos

be-/kikapcsolasa bemenetét/kimenetét tartalmazza, amely a hordozhat6 kezel6egységet és
esetleges perifériakat koti 6ssze a robotkarral. Be kell kacsolnia a
Vezérl6dobozt, hogy be tudja kapcsolni a robotkart.
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Inicializalas

1. A hordozhaté kezel6egységen nyomja meg a bekapcsolégombot a
vezérldszekrény bekapcsolasahoz.

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

3. Megjelenhet az Elsé |épések képernyd, amely felszdlitja Ont a robot
programozasanak megkezdésére.

Mit szeretne el6szor tenni?

R i 2

PROGRAM FUTTATASA A ROBOT PROGRAMOZASA ROBOT TELEPITESENEK
KONFIGURALASA

O Ajsvben ne jelenjen meg ez az Uzenet.

Inditaskor megjelenik egy Nem folytathato parbeszédablak.
Valassza az Ugras az Inicializalas képernydre elemre az Inicializalas
képernyd eléréséhez.

Felhasznaloi kézikbnyv
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A képerny6 bal aljan az Inicializalas gomb szinekkel jelzi a robotkar

allapotat:

* Piros Kikapcsolas. A robotkar leallitott allapotban van .

* Sarga Uresjarat. A robotkar be van kapcsolva, de még nem all

készen a normal miikodésre.

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

muikodésre.

RS2 ¢ QM

Robot éllapota

BEkapcsolas

Hasznos terhelés

! ideiglenes felilirdséra,

Aktfv hasznos terhelés M v Payioad

Hasznos terhelés

@ START

Az aktiy hasznos terhelést hasznéfa a telepitési hasznos terhelés

0,000

Robot

O Normdl
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inditas El kell inditania a robotot. Ezzel feloldja a fékrendszert, és igy a robot
bekapcsolhatja a szabadonfutét.

A\

A\

VIGYAZAT

A hasznos teher és a telepités igazolasanak elmulasztasa
a robotkar beinditasa el6tt személyi sérilésekhez és/vagy
anyagi karokhoz vezethet.

* Arobotkar inditdsa el6tt mindig ellenérizze, hogy a
tényleges hasznos teher és a telepités beallitasai
helyesek-e.

VIGYAZAT

A hasznos teher és a telepités helytelen beallitasai
megakadalyozzak a robotkar és a vezérl6szekrény
szabalyos mikodését.

* Mindig igazolja a hasznos teher és a telepitési
beallitdsok megfeleléségét.

ERTESITES

Bizonyosodjon meg arrol, hogy a robotkarnak elegendé
hely all rendelkezésére a szabad miikbdéshez.

ERTESITES

Ha a robotot alacsonyabb hdmérsékleten inditja el, az a
hémérsékletfiiggd olaj- és kenbzsir-viszkozitas miatt
alacsonyabb teljesitményt vagy leallast eredményezhet.
* Arobot inditasa alacsony hémérsékleten
bemelegitési fazist igényelhet.
Lasd A robotok inditdsanak bevalt gyakorlata hideg

kdrnyezetben
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A robot inditasa

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

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

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

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

* Amikor a robotkar Alapjarat allapotban van, koppintson a START
gombra a robotkar elinditasahoz. Ennél a pontnal a rendszer

viszonyitva.

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

* Amint a beszerelés igazolasa megtortént, koppintson a Start gombra
az 0sszes izlleti fék kioldasahoz, és a robotkar készen all a normal
muikddésre.

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

UR10e
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3.1.3. A PolyScope attekintése

Leiras

Az érintéképernyd
hasznalata

A PolyScope a grafikus felhasznaloi felulet (GUI) ahordozhat6
kezel6egységben, amely érintéképerny6n keresztil mikddteti a robotkart.
Programokat hozhat létre, télthet be és hajthat végre a robothoz a
PolyScope alkalmazasban. A PolyScope fellilet felosztasa az alabbi abran
lathato:

* A: Fejléc ikonokkal/fillekkel, amelyekkel On elérheti az interaktiv
képernybket.

* B: Labléc gombokkal, amelyek az On betéltétt
programjait/programjat vezeérlik.

* C: Képernyé mezbkkel és opcidkkal a robotmliveletek kezelésére és
felligyeletére.

B

Az érintési érzékenységet ugy allitottak be, hogy kizarjak a hamis
kivalasztas lehetéségét a PolyScope fellileten, és hogy megakadalyozzak
a robot hirtelen mozgasat.
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A hordozhat6 kezel6egység érintéképernyéjét ipari kdrnyezetben torténd
hasznalatra optimalizaltak. A szérakoztato elektronikaval ellentétben a
hordozhat6 kezel6egység érintéképernydjének érzékenysége a
konstrukcidjanal fogva jobban ellenall a kdérnyezeti tényezdknek, mint
példaul:

* vizcseppek és/vagy gépi hitéfolyadék-cseppek

* radidhullam-kibocsatas

* egyéb, a miikddési kérnyezetbdl szarmazé zajok.

Célszerlen az ujjbegyét hasznalja valasztashoz a képernyén.
Ebben a kézikdényvben ezt "koppintasnak" nevezzik.

Sziikség szerint a kereskedmi forgalomban kaphato6 ceruzaval lehet
valasztani a képernydn.
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Ikonok/Filek a PolyScope rendszeren

Leiras

Fejléc ikonok /
tulajdonsagk

Mkddési médok

A kovetkezd szakaszban felsoroljuk és meghatarozzuk a PolyScope
fellleten el6forduld ikonokat/flileket €s gombokat.

A Futtatas egy egyszeri eszkdz, amely el6re megirt programokat
hasznal a robot mikodtetéséhez.

=8 A Program robot-programokat hoz létre és/vagy médosit.

el Telepités konfiguralja a robotkar beallitasait és a kiilsé
berendezéseket, pl. szerelés és biztonsag.

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

I/0 felligyeli és beallitja a robot vezérlddobozaba érkez és onnan
induld €16 bemend/kimend jeleket.

@ A Naplé jelzi a robot allapotat, valamint az esetleges figyelmeztet6-
vagy hibalizeneteket.

ABCDE

default

Program- és telepitéskezeld kivalasztja
és megjeleniti az aktiv programot és telepitést (lasd 3.9.1. Fajlkezel6 340).
A Program- és Telepitéskezel6 a kdvetkezdket tartalmazza: Fajl elérési
Utja, Uj, Megnyitas és Mentés.

[

(B Az Uj... 4j programot vagy telepit6fajlt hoz létre.

sl Az Megnyitas... megnyit egy korabban létrehozott és mentett
programot vagy telepit6fajlt.

A Mentés... egy programot, telepit6fajlt vagy mindkett6t menti
egyszerre.

e Automatikus azt jelzi, hogy a robot miikddési modjanak beallitasa
Automatikus. Koppintson ra, hogy kézi izemmaédra valtson.

g Kézi azt jelzi, hogy a robot mikddési mddjanak beallitasa kézi.
Koppintson ra, hogy automata tizemmaodra valtson.
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Tavvezérlés

Labléc ikonok /
funkciok

A Helyi méd és a Tavoli mod ikonjai csak akkor érheték el, ha engedélyezi
a Taviranyitast.

A Helyi azt jelzi, hogy a robot helyileg vezérelhet. Erintse meg a
Tavvezérlésre valtdshoz.

ferll A TAvoli azt jelzi, hogy a robot tavoli helyrél iranyithaté. Erintse meg
a Helyi vezérlésre valtashoz.

CCCC
Biztonsagi ellenérzé 6sszegmegijeleniti az aktiv biztonsagi
konfiguraciot.

E Hamburger menii hozzafér a PolyScope sugoéhoz, a névjegyhez és
beallitdsokhoz.

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

Sebességcslszka: valds idéskalan mutatja a

robotkar mozgatasanak relativ sebességét, szamitasba véve a biztonsagi
beallitasokat.

Simulation .

Szimulacié gomb atkapcsolja a
program végrehajtasat a Szimulaciés mod és a Valddi robot kozétt. Amikor
Szimulaciés modban futtat, a robotkar nem mozog. Ezért a robot nem tudja
magat vagy a kérnyez6 berendezéseket karositani Utkdzéskor. Ha nem
biztos abban, mit fog csinalni a robotkar, hasznalja a Szimulaciés médot a
programok tesztelésére.

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

E Leallitas leallitja az aktualisan betdltétt robot-programot.

UR10e
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Kézi nagy sebesség A kézi nagysebesség (high speed) egy lenyomva tartott futtatasi funkcio,
amely csak kézi lzemmaodban érheté el, ha egy haromallasu engedélyezé
eszkdzt allitottak be.

-
rElulwElKézi nagy sebességEzzel a szerszam sebessége

ideiglenesen meghaladhatja a 250 mm/s értéket.
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3.1.4. Szabad mozgatas

Leiras A Freedrive lehetdvé teszi a robotkar kézi behuzasat a kivant poziciékba
és/vagy tartasokba (p6zokba).

Az illesztések kis ellenédllassal mozognak, mivel a fékeket kioldjak. Amig a
robotkar kézi mozgatasban van, a robotkar szabadonfut6é izemmaodban
van (lasd Mikodesi mod 112).

Ahogy a robotkar a szabadonfuté médban megkézelit egy elére
meghatarozott hatart vagy sikot (lasd 3.2.8. Szoftver biztonsagi
korlatozasok 133), az ellenallas megné.

Ezaltal a robot helyzetbe huzasat nehéznek érzi.

FIGYELMEZTETES
A személyzet megsériilhet a varatlan mozgas miatt.

* Igazolja, hogy a konfiguralt hasznos teher valéban az
alkalmazott hasznos teher.

* Bizonyosodjon meg arrol, hogy a megfelelé hasznos
terhet szilardan régzitették a szerszamkarimahoz.

A szabadonfut6 A Freedrive médot az alabbi médokon engedélyezheti:
engedélyezese * Hasznalja a 3PE hordozhaté kezel6egységet
* Hasznéalja a szabadonfutét (lasd 3.2.7. Biztonsagi I/0O 128)

* Hasznalja az I/0 miveleteket (lasd 3.5.4. |/O beallitasa 283)

ERTESITES

A szabadonfut6é engedélyezése a robotkar mozgatasa
koézben a robotkar kisodrédasat okozhatja, ami
meghibdsodashoz vezethet.

* Ne engedélyezze a szabadonfutast, mik6zben tolja
vagy megérinti a robotot.

3PE hordozhaté A 3PE TP gomb hasznélata a robotkar szabadon mozgatasahoz:

kezelGegység 1. Gyorsan nyomja meg enyhén, majd enyhe lenyomassal tartsa

lenyomva a 3PE gombot.

Most a robotkart mar a kivant helyzetbe hizhatja, mik6zben az enyhe
lenyomast fenntartja.
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Szabadonfut6 a
roboton

Hatramenet

A szabadonfuto (Freedrive) hasznalata a roboton a robotkar
szabadhajtdsahoz:

1. Nyomja le és tartsa lenyomva a Szabadonfuté a roboton
mUikddésre konfiguralt kapcsold gombijat.

2. Amikor a szabadonfutd panel megjelenik a PolyScope képernyén,
valassza ki a kivant mozgasfajtat a robotkar izlileteihez. Vagy
hasznalja a tengelyek listajat a mozgastipus testreszabasahoz.

3. Szilikség esetén meghatarozhatja a tulajdonsag tipusat ugy, hogy
kivalaszt egy bedllitast a Tulajdonsag legordilé listabal.

A robotkar leallhat, ha megkdzeliti a szingularitas forgatokdényvet. A
mozgas folytatasahoz koppintson a Minden tengely szabad elemre
a szabadonfuté panelen (lasd Szabadonfuté panel 103 oldalon).

4. Mozgassa a robotkart, ahogy kivanja.

A robotkar inicializalasa alatt kis rezgések figyelheték meg, amikor a robot
fékjeit kiengedik. Bizonyos helyzetekben, példaul amikor a robot kdzel van
az utkdzéshez, ezek a rezgések nem kivanatosak. Hasznalja a
hatramenet-vezérlést, hogy bizonyos iziileteket a kivant pozicioba
kényszeritsen anélkiil, hogy a robotkar 6sszes fékjét feloldana.

A hatrameneti médszerekrdl lasd 3.1.5. Hatramenet 104
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Szabadonfuto panel

Leiras Amikor a robotkar szabadonfuté modban van, egy alabb szemléltetett
panel jelenik meg a PolyScope képernydjén.
RIS 2 ¢ QH - o E

' oQ [ e veo

> SreEal 1 X Valtozok bedliitisa

Program
7 BRI 2 ¥ Robotprogram Itt programozhatia a robotot feladatok elvégzésére.

Keresés 3 = <ores> PP . NP

A robot programozéséhoz vélassza ki a csomépontot a Csomépontlistabdl, és akkor
Eré medlelenik a Programfan
poletiaz Csomépontiista Programfa
Szallitészalag 2

. Szabad mozgatas
Csavarozas Nyomja meg és tartsa ler
4 Ik N _
Korlatozott vezérlés
A TCr. Tep
Funkcid: Alap v
FesEREEs 5 1 o X

[0 Hozzéadés indités elétt sorrendhez
e

[ Program hurok rékre

O Normal

LED szabadonfuté A szabadonfut6 allapotsoranak LED kijelzéje a kovetkezdket jelzi:

panel * Amikor egy vagy tbb csuklé kdzeledik a csuklo hatarértékekhez.

* Amikor a robotkar helyzete szingularitas felé kézeledik. Ahogy a
robot kézeledik a szingularitas felé, ugy névekszik, az ellenallas, és
azt az érzetet kelti, hogy egyre nehezebb a helyzetét allitani.

Freedrive ‘
Press & Hold

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

aH L = X

All axes are free
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Ikonok Letilthat egy vagy tébb tengelyt, igy a TCP csak egy adott iranyba haladhat az
alabbi tablazatban meghatarozottak szerint.

r@ A mozgatas minden tengely mentén
megengedett.
Minden tengely szabad
k:}c:ﬂ A mozgatas csak az X és az Y tengely
mentén megengedett.
Sik
..-*’L- A mozgatéds minden tengely mentén
megengedett, forgatas nélkdl.
Athelyezés
U 7 - .
{ffﬂﬁ A mozgatas minden tengely mentén
megengedett, szférikus mozgatassal a
, TCP korul.
Forgatas

VIGYAZAT
A robotkar mozgatasa bizonyos tengelyek iranyaban, amikor

egy szerszam csatlakozik a robotkarhoz, becsip6dési pontot
eredményezhet.

* Legyen 6vatos, amikor a robotkart barmely tengelyen
mozgatja.

3.1.5. Hatramenet
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Leiras

3PE hordozhaté
kezelb6egység

3PE
eszkéz/kapcsold

A hatramenetet hasznalhatjuk arra, hogy adott izlleteket a kivant helyzetbe
kényszeritsiink anélkiil, hogy kioldanank a robotkar 6sszes fékjét.

Erre néha akkor van szlikség, ha a robotkar kdzelit az Gitk6zéshez, és a
teljes Ujrainditast kisérd rezgések elkerilenddék.

A robot iziiletei nehezen mozognak, amig a hatramenetet hasznaljuk.

A hatramenet engedélyezéséhez az alabbi mddszerek barmelyikét
hasznalhatja:

* 3PE hordozhato kezel6egység
* 3PE eszkoz/kapcsolo

* Szabadonfuto a roboton

A 3PE TP gomb hasznalata a robotkar mozgatasdhoz hatramenetben.

1. Az Inicializalas képernyén érintse meg az BE elemet a bekapcsolasi
szekvencia inditasahoz.

2. Amikor a robot allapota Hordozhaté kezeléegység 3PE leallitas,
nyomja meg enyhén a 3PE TP gombot, majd nyomja meg és tartsa
lenyomva.

A robot allapota Hatramenetre valt.

3. Most mar erételjes nyomast gyakorolhat a fék feloldaséara egy kivant
iztletben a robotkar mozgatasahoz.
Mig a 3PE gombot enyhén lenyomva tartja, a hatramenet
engedélyezve van, igy a robotkar mozoghat.

3PE eszkdz/kapcsol6 hasznalata a robotkar visszahajtasahoz.

1. AzInicializalas képerny6n érintse meg az BE elemet a bekapcsolasi
szekvencia inditasahoz.

2. Amikor a robot allapota hordozhat6 kezeléegység 3PE leallitas,
nyomja meg, majd enyhén nyomija le és tartsa lenyomva a 3PE TP
gombot.

A robot Rendszer 3PE leallitasallapotra valt.

3. Nyomja meg és tartsa lenyomva a 3PE eszk6zt/kapcsolot.
A robot allapota Hatramenetre valt.

4. Most mar er6teljes nyomast gyakorolhat a fék feloldasara egy kivant
csukléban, hogy a robotkar mozogjon.
Mindaddig, amig a 3PE eszkdzdn/kapcsoldn és a 3PE TP gombon is
fennmarad a nyomas, a hatramenet engedélyezett, igy a robotkar
mozoghat.
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Szabadonfut6 a
roboton

A szabadonfut6 hasznalata a roboton a robotkar visszahajtasahoz.

1.

Az Inicializalas képerny6n érintse meg az BE elemet a bekapcsolasi
szekvencia inditasahoz.

Amikor a robot allapota Hordozhat6 kezeléegység 3PE leallas,
nyomja meg és tartsa lenyomva a Szabadonfuté a roboton gombot.
A robot allapota Hatramenetre valtozik.

Most mar er6teljes nyomast gyakorolhat a fék feloldasara egy kivant
iztletben a robotkar mozgatasahoz.

Mig a szabadonfuto tartdsa fennmarad a roboton, a hatramenet
engedélyezett, igy a robotkar mozoghat.
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Hatramenet ellenbrzése

Leiras Ha a robot kdzel all ahhoz, hogy 6sszelitk6zzén valamivel, akkor a
hatramenet alkalmazasaval allithatja biztonsagos helyzetbe a robotkart
inicializalas el6tt.

3PE hordozhaté kezel6egység

A Hatramenet 1. Az aramellatas engedélyezéséhez nyomja meg a BE gombot. Az
(Backdrive) allapot Robot aktiv értékre valtozik
engedélyezése

2. Nyomija le és tartsa nyomva a Szabadonfuté gombot. Az allapot
Hatramenet értékre valt

3. Mozgassa a robotot, mint szabadonfuté modban. Az iziileti fékeket
szlikség szerint kioldja a rendszer, amint a szabadonfuté gombot
megnyomjak.

ERTESITES
Hatramenet modban a robotot ,nehéz” mozogni.

KOTELEZO MUVELET
Az Osszes izlileten tesztelnie kell a hatramenet modot.

Biztonsagi Ellenérizze, hogy a robot biztonsagi beallitasai megfelelnek-e a robot
beallitasok telepitési kockazatértékelésének.

A Kiegészitd

biztonsagi Ellendrizze, hogy melyik biztonsagi bemenet és kimenet aktiv, és hogy a
bemenetek és PolyScope-on vagy a kiilsé eszk6z6kon keresztil indithatok e.
kimenetek tovabbra

is mikdédnek

3.1.6. Gyors rendszerinditas
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Gyors rendszerinditas N "
KOTELEZO MUVELET

A PolyScopehasznalata el6tt gy6z6djon meg a robotkar és
a vezerl6szekrény szakszer( telepitéserdl.

igy indithatja gyorsan a robotot.

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

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

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

4. Az elbugré parbeszédablakban koppintson az Ugras az Inicializalas
képernydre elemre az Inicializalas képernyd eléréséhez.

5. Oldja fel a vészleallité gombot, hogy a robot Vészledllitas alatt
allapotabdl Kikapcsolva allapotra valtson.

6. Lépjen ki a robot elérhetbségi tertletérdl (munkateriletérdl).

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

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

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

ERTESITES
Tanulja meg az Universal Robots robot programozasat a

www.universal-robots.com/academy/ oldalon
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3.1.7. Az els6 program

Leiras

A programok parancsok listai, melyek elmondjak a robotnak, mit tegyenek.
A legtdbb feladat esetében a programozast teljes egészében a PolyScope
szoftver segitségével végzik. A PolyScope segitségével megtanithatja a
robotkart arra, hogy hogyan mozogjon egy sor utpont alkalmazasaval
beallitva egy palyat, amelyet a robotkarnak kell kdvetnie.

Hasznalja a Mozgatas lapot (lasd 3.6. Mozgas lap 324) a robotkar
mozgatasahoz a kivant poziciéba, vagy tanitsa be a poziciot ugy, hogy a
robotkart a helyére huizza, mik6zben lenyomva tartja a Szabadonfuté
gombot a hordozhato kezel6egység felsd részén.

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

UR10e
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Egy egyszerii
program
létrehozdsahoz

. A PolyScope fejléc F4jl elérési utja meniiben érintse meg az Uj...

elemet, és valassza a Program lehet6séget.

. A Basic (Alap) meniiben érintse meg a Waypoint (Utpont) elemet

egy utpont hozzaadasahoz a programfahoz. Egy alapértelmezett
Moved szintén hozzdadasra keril a programfahoz.

. Valassza ki az uj utpontot, és a Command (Parancs) fiilon érintse

meg a Waypoint (Utpont) elemet.

. A Move Tool (Eszkdéz mozgatasa) képernyén mozgassa a robotkart

a move nyilak megnyomasaval.
A robotkart ugy is mozgathatja, hogy lenyomva tartja a Freedrive
gombot, és a robotkart a kivant pozicidba huzza.

. Amint a robotkar a kivant helyzetbe kertilt, nyomja le az OK gombot,

és az uj utpont 1. utpont néven jelenik meg.

. A 2. utpont lIétrehozasahoz kdvesse a 2-5. |épéseket.

. Valassza a 2. Utpontot, és nyomja meg a Felfelé mozgatas nyilat,

amig az 1. utpont félé nem keril, hogy megvaltoztassa a
mozgatasok sorrendjét.

. Alljon szabadon, tartsa lenyomva a vészleallitd gombot, és a

PolyScope lablécben nyomja meg a Play gombot a robotkar
mozgasahoz a Waypoint_1 és a Waypoint_2 kdzott.
Gratulalunk! Most létrehozta az elsé robot programjat, amely a
robotkart két megadott utpont k6z6tt mozgatja.

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

2. Ezcsak egy gyors inditasi Utmutatd, hogy
megmutassuk, milyen kénny( hasznélni a UR
robotot. Sértetlen kornyezetet és nagyon évatos
hasznalot feltételez. Ne novelje a sebességet vagy
gyorsulast az alapértelmezett értékek folé. Mindig
végezzen kockazatértékelést a robot miikddésbe
helyezése el6tt.

FIGYELMEZTETES
Tartsa a fejét és testét a robot mozgasi teriiletén

(munkateruletén) kivul. Ne tegye olyan helyre az ujjait,
ahol becsipédhet.
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3.1.8. Robot kiberbiztonsag

Leiras A kiberbiztonsag bevezetése el6tt kdteles kockazatértékelést végeznie az
alabbiak érdekében:

* Fenyegetések felismerése
* Bizalmi zonak és csatornak meghatarozasa

* Adja meg az alkalmazas egyes 0sszetevdinek kévetelményeit

A kiberbiztonsag Miel6tt a rendszere biztonsagos mikddési allapotba keriine, gy6z6djén
eléfeltételei meg a kévetkez6krol:

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

* Fizikai biztonsagi intézkedéseket hoz, hogy csak a megbizhaté
személyzet férhessen hozza fizikailag a robothoz.

* Robotjat csak megbizhaté hal6zathoz csatlakoztatja olyan tlzfal
mogott, amely korlatozza az internetrdl befelé és kifelé iranyul6
hozzaférést egyarant.

A kiberbiztonsag Bar a PolyScope szdmos funkciét tartalmaz a hal6zati kapcsolat
szigoritasa biztonsaganak megdrzéséhez, a kdvetkezs iranyelvek betartdsaval
szigorithatja a biztonsagot:

* Mindig allitson be egy admin jelsz6t (Iasd 3.10.2. Beallitasok 345),
miel6tt a robotjat barmilyen halézathoz csatlakoztatja.

* A beépitett bedllitasok hasznalataval korlatozhatja a robot
hozzaférését a halozathoz, amennyire lehetséges.

* Egyes adatatviteli fellletek nem rendelkeznek a felépitett
kapcsolatok hitelesitésére szolgalé médszerrel. Egyes
alkalmazasokban ez biztonsagi kockazatnak minésul.

* Helyi porttovabbitas hasznalata (lasd 3.10.2. Beallitasok 345) egy
hitelesitett és biztonsagos kapcsolat beallitasahoz, ha a robot
mozgasvezeérld interfészeinek tavoli elérésére van sziksége.
Példaul: a miszerfal-szerver és az elsédleges/szekunder/valds
idejd kliensfellletek.

* Tavolitsa el az érzékeny adatokat a robotrél, miel6tt azt hasznalaton
kivil helyezné. Forditson kiilonds figyelmet az URCaps-ra (lasd:
(see 3.4.10. URCaps 261) és a program-mappaban |évd adatokra.

UR10e 111 Felhasznaloi kézikdnyv



UNIVERSAL ROBOTS

3.1.9. MUkodési mod kivalasztasa

Leiras

Uzemmaédvaltas

A mikddési médokat akkor engedélyezi, amikor egy haromallasu
engedélyez6 eszkozt konfigurdl, jelszét allit be, meghatdroz egy mikodési
maddban konfiguralhato I/O-t, vagy a miszerfal szerveren keresztiil. (lasd A
mUszerfal-kiszolgal6 hasznalata 114)

A robotot automatikus és kézi tzemmaodban is beallithatja:

Automatikus Gzemmaod Aktivalas utan a robot csak elére meghatarozott
feladatokat hajthat végre. A Mozgas fll és a Freedrive (Szabadonfutd) méd
nem érhetd el, ha haromallapotu engedélyezd eszkozt konfiguralt. Nem
modosithat vagy menthet programokat és telepitéfajlokat.

Kézi izemmaéd Ha aktivaltak, a robotot a Mozgas lap, a Szabadonfuté maéd
és a Sebesség csuszka segitségével programozhatja. Modosithat és
menthet programokat és telepit6fajlokat.

c FIGYELMEZTETES
Az automata maod biztonsagi leallitdsat csak automata

modban lehet aktivalni, igya védékésziilék védelmi
funkcioja csak automata modban aktiv.

M(kddési mod Kézi Automatikus
Szabad mozgatas X *

Mozgassa a robotot a X

Mozgas lapon talalhat6 *

nyilakkal

Sebességcsuszka X X**

Program szerkesztése & X

mentése & telepités

. ) Csokkent .
Hajtson végre programokat .
sebesség
Inditsa el a programot a X

kivalasztott csomoépontrél

*Csak akkor, ha nincs konfiguralva harompozicios engedélyez6 eszkoz.
** A Futtatas képerny6n Iévd sebesség csuszka engedélyezhet6 a
PolyScope beallitasokban.

*** Ha harompoziciés engedélyez6 eszkdz van konfiguralva, a robot kézi
csOkkentett sebességgel miikddik, kivéve, ha a kézi nagysebességli
aktivalva van.

Felhasznaldi kézikdnyv
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Notice when

switching mode ERTESITES

* Eléfordulhat, hogy egy Universal Robots robot nincs
felszerelve haromallasu engedélyez6 eszkdzzel. Ha
a kockazatértékelés az eszkozt igényli, akkor
csatlakoztatni kell a robot hasznalata el6tt.

* Ha haromhelyzet(i engedélyezd eszkdz nincs
konfiguralva, akkor a sebesség nem csdkkentett a
Kézi modban.

FIGYELMEZTETES
* Minden gyanus biztonsagi berendezés teljes

funkcionalitasat vissza kell allitani, miel6tt kivalasztja
az Automatikus modot.

* Amikor lehetséges, a Kézi mikoédési médot ugy kell
teljesiteni, hogy mindenki a biztonsagi téren kivl
van.

* A mddok kdzotti atvaltdshoz hasznalt eszkdzt kivil
kell elhelyezni a biztonsagi téren.

* Afelhasznaldnak tilos belépnie a biztonsagi
tertletre, amikor a robot Automatikus modban van,
hacsak nincs konfiguralva az automatikus mod
védelmi bemenete.

A Miikdédési mod kivalasztasa konfiguralasanak modszerei a kovetkezd
alrészekben kertlinek leirasra. Mindegyik modszer kizarolagos, ami azt
jelenti, hogy egy mddszer hasznalataval a masik két médszer inaktiv lesz.

UR10e 113 Felhasznaloi kézikdnyv



UNIVERSAL ROBOTS

A miikédési méd
biztonsagi
bemenetének
hasznalata

Uzemmad valtas

A miszerfal-
kiszolgal6
hasznalata

Haromhelyzet(i
engedélyezé eszkoz

1. Koppintson a Telepités fllre, és valassza a Biztonsagi I/10
lehetbséget.

2. Konfiguralja a Mikddési méd bemenetét. A konfiguralasi opcio a
leg6rdilé meniben jelenik meg.

* A robot automatikus iUzemmodban van, ha az izemmaéd
bemenet értéke alacsony.

* A robot kézi Gzemmoddban van, ha az izemmod bemenet
értéke magas.

ERTESITES
A fizikai modkivalasztonak, ha hasznaljak, a kivalasztasra

vonatkozédan teljesen meg kell felelnie az ISO 10218-1:
5.7.1. cikkében elbirtaknak.

1. A mddok kdzotti valtashoz valassza ki a profil ikont a fejlécen.

* Automatikusazt jelzi, hogy a robot izemmddjat automatikusra
allitottak.

* Kéziazt jelzi, hogy a robot lzemmdédjat kézire allitottak.

A PolyScope automatikusan Kézi modban van, amikor a Biztonsagi I1/0
konfiguracio engedélyezett haromhelyzetli engedélyezd eszkbzzel.

1. Csatlakozzon a miiszerfal kiszolgal6jahoz.
2. Hasznalja a M(ikodési méd beallitasa parancsokat.
* Mikddési mod beallitasa Automatikus
* Miiikédési mod beadllitasa Kézi
* Mikddési mod torlése
A http://universal-robots.com/support/ weboldalon tovabbi tajékoztatast
talal a M(iszerfal szerver hasznalatarol.

Amikor egy haromallapotu engedélyezd eszkdzt konfiguraltak és a
Miikddési méd Kézi modban van, akkor a robot csak a haromallapotu
engedélyez6 eszkb6z megnyomasaval mozgathato. A hdrompozicios
engedélyez6 eszkoz csatlakoztatasa és konfiguralasa elérhetévé teszi az
automatikus méd biztonsagi leallitasat.

A harompozicios engedélyezd eszkdznek nincs hatasa az automatikus
maodban.
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Kézi nagy sebesség

A Kézi nagysebességlehetbvé teszi, hogy a szerszam sebessége
atmenetileg meghaladja a 250 mm/s értéket. Ez csak akkor érhet6 el,
amikor a robot Kézi modban van és haromhelyzetii engedélyez6 eszkdz
konfiguralt. A robot biztonsagi leallitast végez Kézi médban, ha egy
haromhelyzet(i engedélyez6 eszkdz konfiguralt, de nem nyomjak meg. Az
automatikus mod és a Kézi mod kozotti valtashoz sziikség van a
haromhelyzetl engedélyez6 eszkdz teljes kioldasara és ismételt
lenyomasara, hogy a robot mozgasat lehet6vé tegyék.

Kézi nagysebesség hasznalatakor hasznaljon biztonsagi izileti korlatokat
(lasd lllesztési hatarértekek 126) vagy biztonsagi sikokat (lasd Biztonsagi
sikok Modok 134) a robot mozgasterének korlatozasara.

3.2. Szoftverbiztonsagi konfiguracio

UR10e
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Leiras

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

A

FIGYELMEZTETES

Miel6tt konfiguralja a robot biztonsagi beallitasait, az
integratoranak kockazatértékelést kell lefolytatnia, hogy
garantalja a személyzet és a berendezés biztonsagat a
robot kéril. A kockazatértékelés a robot teljes élettartama
alatt végzett valamennyi munkafolyamat kiértékelése,
melynek célja a helyes biztonsagi konfiguraciés beallitasok
alkalmazasa. A kévetkezdket kell beallitania az integrator
kockazatértékelése szerint.

1.

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

A biztonsaggal kapcsolatos funkciok és felhasznaléi
felliletek hasznalata és konfiguracioja egy konkrét
robotalkalmazashoz.

Biztonsagi konfiguracios beallitdsok a beallitashoz és
tanitashoz, miel6tt a robotkart el6szor bekapcsolja.

. Az Bsszes biztonsagi konfiguracids beallitdsok ezen

a képernydn és allapokon érheték el.

Az integratornak biztositania kell, hogy a biztonsagi
konfiguracios beallitasok 6sszes mddositasat a
kockazatértékelés szerint végezzék. Lasd >Hardver
telepitési kézikonyv.
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A szoftver A Biztonséagi beallitasokat jelszo védi, és csak akkor konfiguralhatok, ha a
biztonsagi jelszot beallitjak, majd hasznaljak.

beallitasainak A szoftver biztonsagi beallitasainak elérése

elérése 1. Az On PolyScope alkalmazasanak fejlécében koppintson a

Telepités ikonra.

2. Az oldalmeniben, a képernyd bal oldalan, koppintson a Biztonsag
elemre.

3. Figyelje meg, hogy a Robot hatarértékek képernyd ugyan
megjelenik, de a beallitasok nem érheték el.

4. Ha korabban beallitottak a Biztonsagi jelszét, irja be a jelszot, és
nyomja meg a Feloldas gombot, hogy a beallitdsokhoz
hozzaférhessen. Megjegyzés: Amint feloldotta a biztonsagi
beallitasokat, minden beallitas aktiv lesz.

5. Nyomja meg a Zarol3s filet vagy Iépjen ki a Biztonsagi menibdl,
hogy az 6sszes Biztonsagi tétel beallitasat ismét zarolja.

Fustat

e s
> Altaldnos 1 VESZELY

N4EIztonaag) Ha a kockdzatértékelés dital meghatérozottalktdl eltérd biztonsagi konfigurécids paramétereket haszndl, az ésszertien nem kikiiszébolnetd
veszélyeket és nem eléggé csokkentett kockézatokat eredményezhet

Robothatdré...
lllesztési
hatarértékek (@) Gyari elébedlitasok ()
Sikok Legjobban korlétozott Legkevésbé korldtozott
Az eszkoz
helyzete
Az Eszkiz O Eayéni
iréanya
1/0 Hatérérték Normal Csokkentett
Hardver Teljesitmény 00 200 .
50 0.0 2
FRGRETD Impulzusmornentum 2 1
STors Ledlids! Id6
(biztonségi ... Ledlldsi tévolsdg
Harom allapot  Eszkdzsebesség 1500 750 ()
> Funkcisk Eszkoz erele 150,0 12
et
K8nysk ereje 150,0 0,0 .
Felold Alkalmazza

O Kikapcsolas

A biztonsagi rendszerrel kapcsolatos tovabbi informaciét a Hardver
telepitési kézikoényvben taldlhat.
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3.2.1. Szoftverbiztonsagi jelsz6 beallitdsa

Leiras Be kell allitania egy jelszét, hogy feloldja az 6sszes biztonsagi beallitast,
amely a Biztonsagi konfiguraciét alkotja. Ha nem alkalmaz biztonsagi
jelszot, akkor megkérik annak beallitasara.

Szoftverbiztonsagi  AZarolas fiilre koppintva Ujra zarolhatja az 6sszes biztonsagi beallitast,
jelsz6 beallitasa vagy egyszerlen kiléphet egy, a biztonsagi menun kivili képernyére.

1. A PolyScope fejlécének jobb sarkdban nyomja meg aHamburger
menlit, és valassza a Beallitasok elemet.

2. Aképerny6 bal oldalan, a kék meniiben nyomja meg a Jelszé
elemet, és valassza a Biztonsag lehetdséget.

3. A Ujjelsz6 mezébe irja be a jelsz6t.

4. Most pedig a Uj jelsz6 megerdsitése mezébe irja be ugyanazt a
jelszét, és nyomja meg az Alkalmaz elemet.

5. A kék menl bal alsé sarkdban nyomja meg a Kilépés gombot, hogy
visszatérjen az el6z6 képernyére.

Lezaras
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3.2.2. A szoftverbiztonsagi konfiguracié megvaltoztatasa

Leiras A biztonséagi konfiguracio beallitAsok médositasainak meg kell felelnie az
integrator altal végzett kockazatértékelésnek (14sd Hardver
telepitési kézikdnyv).

Ajanlott eljaras az
integrator szdmara: A biztonsagi konfiguraciéo modositasa

1. lgazolja, hogy a moédositasok megfelelnek-e az integrator altal
elvégzett kockazatértékelésnek.

2. Allitsa be a biztonsagi beallitdsokat az integrator altal elvégzett t
kockazatértékelésben meghatarozott megfeleld szintre.

Igazolja, hogy a beallitasokat alkalmaztak.
4. Szerkessze be a kdvetkez6 szbveget a kezelbi kézikdnyvbe:
Miel6tt a robot kdzelében dolgozik, gy6z6djén meg arrdl, hogy a biztonsagi
konfiguracio az elvartak szerinti. Ez ellenérizhetd pl. a PolyScope jobb

felsd sarkaban talalhato biztonsagi ellen6rz66sszeg barmilyen
valtozasanak megvizsgalasaval. (Lasd Biztonsagi ellenérzéosszeg 120).
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3.2.3. Uj szoftverbiztonsagi konfiguracié alkalmazasa
Leiras A robot kikapcsol, amig valtoztatasokat végez a konfiguracion.

Valtoztatdsai csak akkor Iépnek hatalyba, miutan megnyomta az Alkalmaz
gombot.

A robot nem kapcsolhato be ujra, amig nem valasztja a Alkalmazas és
ellen6érzéséhez, amely biztonsagi okokbdl SI mértékegységekben jelenik
meg egy felugré ablakban.

A Valtozasok visszaallitasa lehet6séget kivalasztva visszatérhet az el6z6
konfiguracidohoz. Amint befejezte a szemlét, valaszthatja a Biztonsagi
konfiguracié megerésitése lehetéséget, és a rendszer a médositasokat
automatikusan elmenti a robot aktualis telepitésének részeként.

Biztonsagi ellen6rz66sszeg

Leiras A Biztonsagi ellenérzd ésszeg ikon megjeleniti az On altal alkalmazott
biztonsagi konfiguraciot.

CccccC
cccc

Négy vagy nyolc szamjegy lehet.

A négyjegyli ellenérzd 6sszeget fellilrdl lefelé és balrdl jobbra kell olvasni,
mig a nyolcjegy ellenérzé 6sszeget balrdl jobbra, a fels6 sort els6ként.
Eltér6 szbveg és/vagy szin jelzi az alkalmazott biztonsagi konfiguracio
valtozasait.

ABiztonsagi ellen6rzd 6sszeg modosul, ha megvaltoztatja a Biztonsagi
funkcidk beallitasait, mert a Biztonsagi ellenérzd 6sszeget csak a
biztonsagi beallitasok generaljak.

A Biztonsagi konfiguracié modositasat Onnek kell alkalmazni a
Biztonsagi ellenérzd ésszegre, hogy az tilkrozze az On altal végzett
valtoztatasokat.
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3.2.4. Biztonsagi konfiguracio hordozhato kezel6egyseg nélkdl

Leiras

A hordozhaté
kezel6egység
biztonsagos
eltavolitasa

Hasznalhatja a robotot a hordozhat6 kezel6egység csatlakoztatasa nélkdil
is. Ha Tanité figgeléket eltavolitja, meg kell hatarozni egy masik
Vészleallité forrast. Meg kell hataroznia, hogy a Tanité fliiggelék
csatlakozik-e, hogy elkertilje a biztonsagi megsértés elinditasat.

ﬁ VIGYAZAT
Ha a hordozhat6 kezel6egységet levalasztottak vagy

lekotoétték a robotrdl, a vészleallitd gomb mar nem aktiv.
Téavolitsa el a hordozhato kezel6egységet a robot
kodzelébdl.

A robotot hasznalhatja anélkil, hogy a PolyScope alkalmazast hasznalna
programozo felliletként.
A robot konfiguralasa hordozhato kezel6egység nélkil

1.
2.

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

A bal oldali oldalmentben koppintson a Biztonsag elemre, és
valassza a Hardver elemet.

irja be a biztonsagi jelszét és nyomja meg a Feloldas elemet a
képernyén.

Sziintesse meg a Hordozhat6 kezel6egység kivalasztasat, hogy a
robotot a PolyScope feliilet nélkiil hasznalhassa.

Koppintson aMentés és UGjrainditds gombra a modositasok
érvényesitéséhez.

3.2.5. Szoftverbiztonsagi tzemmaodok
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Leiras

Normal kériilmények kdzétt, azaz amikor nincs Trobot leallitas van
érvényben, a biztonsagi rendszer egy biztonsagi izemmaddban muikédik,
amelyhez biztonsagi hatarértékek egy készlete tartozik:

* Normal izemma&d az alapértelmezés szerint aktiv biztonsagi
uzemmaod

* A Csobkkentett izemmé6d akkor aktiv, ha a robot
Szerszamkézéppontja (TCP) a csOkkentett izemmadot inditd sikon
kivilre kerul (lasd 3.2.8. Szoftver biztonsagi korlatozasok 133), vagy
ha egy konfiguralhaté bemenet (lasd 3.2.7. Biztonsagi I/0O 128)
inditja

* Helyreallitasi lizemmadd akkor aktivalédik, ha az aktiv
hatarértékkészletbdl valamelyik biztonsagi hatarértéket megsértik, a
robotkar 0 kategoriaju megallast hajt végre. Ha egy aktiv biztonsagi
hatarértéket, példaul egy csukldpozicids hatarértéket vagy egy
biztonsagi hatart mar akkor megsértenek, amikor a robotkar be van
kapcsolva, akkor az Recovery mdédban indul el. Ez teszi lehetéveé a
robotkar visszamozgatasat a biztonsagi hatarértékeken bell.
Mikézben a Helyreallitds mdédban van, a robotkar mozgasa rogzitett
hatarértékkészlettel korlatozott, amelyet nem tud testre szabni.

FIGYELMEZTETES
Az [ziilet pozicié, Szerszam helyzet és Szerszam tajolas

hatarértékeket a rendszer letiltja helyreallitasi
Uzemmaodban, ezért legyen évatos, amikor a robotkart a
hatarértékeken beliil visszaallitja.

A Biztonsagi konfiguraciok képernyd mentije lehetdvé teszi, hogy a
felhasznal6 meghatarozzon kilén biztonsagi hatarkészleteket a Normal és
CsOkkentett médhoz. Az eszk6z és az illesztések esetében a sebességre
és impulzusmomentumra vonatkozo Csokkentett modu hatarértékek
korlatozobbak, mint a Normal moduak.

3.2.6. Szoftverbiztonsagi hatarértékek

Leiras

A Biztonsagi konfiguraciéban a biztonsagi rendszer hatarértékeit
hatarozzak meg. A Biztonsagi rendszerfogadja a bemeneti mez6k értékeit
és észleli ezen értékek barmilyen tullépését. A robotvezérl6 leallitassal
vagy a sebesség csotkkentésével prébalja megakadalyozni a
szabalytalansagokat.

TRobot ledllitas ami korabban "Védé ledllitas" néven volt ismert az Universal Robots robotoknal.
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Robothatarértékek

Leiras

A Robotkorlatok korlatozzak a robot altalanos mozgatasat. A robot-
hatarértékek képernyéjén két konfiguracios lehetésége van: Gyari
beallitasok és Egyéni.

Gyari elébeallitasok A Factory Presets (Gyari el6beallitasok) menipontban a csuszkaval

kivalaszthat egy el6re meghatarozott biztonsagi beallitast. A tablazat
értékei frissulnek, hogy tukrozzék az el6re beallitott értékeket a
kdvetkez6ktél kezdve: Leginkabb korlatozott és Legkevésbé korlatozott
kdzott.>

ERTESITES
A csuszka értékei csak javaslatok, és nem helyettesitik a

megfeleld kockazatértékelést.

ey
> Altaldnos 1 VESZELY

7 BB Ha a kockdzatértékelés dital meghatérozottalktdl eltérd biztonsagi konfigurécids paramétereket haszndl, az ésszertien nem kikiiszébolhetd
veszélyeket és nem eléggé csokkentett kockézatokat eredményezhet

Robothatdré...

Illesztési

hatarértékek (@) Gyari elébedlitasok o

Sikok Legjobban korldtozott Legkevésbé korldtozott

Az eszkoz

helyzete

Az Eszkiz QO Egyéni

iranya

1/0 Hatérérték Normal Csokkentett

ey Teljesttrnény 300 200 ®
Impuizusmomentum 25,0 10,0 )

PROFIsafe P <2

STots Ledllds! Id6 400

(biztonségi ... Ledlldsi tévolsdg

Harom allapot Eszkdzsebesség 1500 750 .

> Funkeiék Eszkoz ereje 150,0 120.0
0,0 20,0

Kénysk erele 150,0
Feloldas Alkalmazza

O Kikapcsolds
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Egyéni Az Egyedi elemnél beallithat hatarértékeket a robot mikédésére és a
tarsult tlirések feliigyeletére.
Teljesitmény
korlatozza a robot altal a kérnyezetben végzett maximalis mechanikai
munkat. Ez a hatarérték a hasznos terhelést a robot és nem a
koérnyEzet részeként részeként veszi figyelembe.
Impulzusmomentum
korlatozza a robot maximalis impulzusnyomatékat.
Leallasi id6é
korlatozza a maximalis id6tartamot, amelyre a robotnak a leallashoz
van sziksége, pl. amikor egy vészleallitast aktivalnak.
Leallasi tavolsag
korlatozza a maximalis tavolsagot, melyet leallas kbzben a robot
szerszam vagy konyok tehet meg.
ERTESITES
A ledllasi id6 és tavolsag korlatozasa hatassal van a robot
sebességére. Példaul, ha a leallasi idé 300 ms-ra van
beallitva, a maximalis robotsebesség ugy kerdl
korlatozasra, hogy lehet6évé tegye a robot leallasat 300
ms-on beldl.
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Eszkbzsebesség
korlatozza a robot-szerszam maximalis sebességét.

Eszkéz ereje
korlatozza a roboteszkdz altal kifejtett maximalis erét befogasi
helyzetekben.

Kényoksebesség
korlatozza a robot-kdnydk maximalis sebességét.

Kényok ereje
korlatozza azt a maximalis erét, melyet a kdnyok fejt ki a kornyezetre.

A szerszam sebességét és az erbt a szerszamkarimanal és a két,
felhasznalo 4ltal meghatarozott szerszdmhelyzet kézéppontjanal
korlatozza (lasd Szerszamhelyzet korlatozasa 142).

22+ 2 H e G W o

1 VESZELY

&7 B Ha a kockézatértékelés dital meghatérozottaktdl eltérS biztonségi konfiguraciés paramétereket haszndl, az ésszer(ien nem kiktiszbolhetd
veszélyeket és nem eléggé csokkentett kockézatokat eredményezhet

Robothataré...
lllesztési
hatarértékek (O Gyarl elébedilitésok @
sikok
Az eszkdz
helyzete
Az Eszkdz @ Egyéni
iranya
1/0 Hatéarérték Normal Csékkentett
T — Teljesttmény 300/ W 200/ W
—— Impulzusmomentum 25,0| kgmi/s 10,0/ kgm/s ®
ey — Ledlids! Id6 400/ ms 300 ms
(biztonsagi ... Ledildsi tévolsag 500/ mm 300 mm
Harom allapot  Eszkdzsebesség 1500| mm/s 750 mm/s
Eszkdz ereje 150,0 N 120,0 N
K8nysksebesség 1500 mm/s 750| mm/s .
Kényok ereje 150,0 N 120,0 N

Feloldas Alkalmazza

O Kikapcsols

ERTESITES

Visszaallithatja a gyari beallitdsokat az 6sszes robot-
hatarértékeknél az alapértelmezett beallitasok

lllesztési hatarértékek

visszaallitasahoz.
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Leiras A csuklos hatérértékek lehetévé teszik az egyes robot csuklé mozgasok
korlatozasat a k6zos térben, azaz a csuklo forgasi poziciojat és a csukld
forgasi sebességét. Két csukld hatarérték lehetdség létezik: Maximalis
sebesség és Poziciétartomany.

> Altalénos Helyzettartomany
V Biztonsag llesztések Tartomany Normél méd Csékkentett méd

Robothataré... Minimalis Maximélis Minimalis Maximélis
Illesztési Alap 363 —363° -363 363 -363 363 +2°/2°
Il (R 363 363° -363 363 -363 363 +2°/2°
Sikok Kénysk 363363 ° -363 363 -363 363 12°/2°
Leedidn 1. csukdé 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/2°
helyzete

= 2. csuki6 363 —363° -363 363 -363 363 +2°/2°
Az Eszkiz
iranya 3. csuki6 363 —363° -363 363 -363 363 +2°/2°
1/0
Hardver Maximélis sebesség
PROFlsafe Normal méd Csékkentett méd
Safetome | 4, max: 191 °/s 191 191 A1
(biztonségi ...

. . Val max: 191 °/s 191 191 -11°/s
Hérom éllapot

Kénysk max: 191 °/s 191 191 117
> Funkcisk

1. csukié max: 191 °/s 191 191 117
2 e mecitos o1 192 a1

3. csuklé max: 191 °/s 191 191 -11°/s

o Feloides Alcaimazza
‘ n. 000
Q) rarcsti o s
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3.2.7. Biztonsagi I/O

Leiras

Az 1/0 kapcsok megoszlanak a bemenetek és kimenetek k6zott, és ezeket
ugy parositottak, hogy mindegyik funkcié egy 3. kategoérias és PLd I/O-t
adjon.

PROFIsafe
Safe Home
« »

Felldas [ Acamaza |

Felhasznaldi kézikdnyv
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Bemeneti jelek

A kovetkezd biztonsagi funkcidk hasznalhatok abemeneti jelekkel:

Rendszer vészleallito

Ez egy alternativ vészleallito gomb a hordozhat6 kezel6egységen
talalhaté mellett, amely ugyanarra alkalmas, feltéve ha az eszk6z
megfelel az ISO 13850 szabvanynak.

Csokkentett

Az @sszes biztonsagi hatarérték alkalmazhatd, amig a robot Normal
vagy csokkentett konfiguraciot hasznal (lasd 3.2.5. Szoftverbiztonsagi
uzemmodok 122). A konfiguralas soran a bemenetekre kildoétt
alacsony jel hatdsara a biztonsagi rendszer atvalt a csékkentett
konfiguracioba. A robotkar lelassul, hogy megfeleljen a csékkentett
paramétereknek.

A biztonsagi rendszer garantalja, hogy a robot a bemeneti inditéjel
utan kevesebb mint 0,5 masodperccel a csokkentett hatarértékeken
belll legyen. Ha a robotkar tovabbra is megsérti a csdkkentett

R

Az inditésikok is okozhatnak atmenetet a csdkkentett konfiguracidéba. A
biztonsagi rendszer ugyanigy valt at a normal konfiguracioba.

haromallapotu engedélyez6 eszk6z

Kézi izemmodban a robot mozgatasahoz egy kiilsé 3-allapotu
engedeélyez6 eszkdzt kell megnyomni és k6zépsd helyzetben tartani.
Ha beépitett 3-allapotu engedélyezb eszkdzt hasznal, akkor a robot
mozgatasahoz a gombot le kell nyomni és k6zépsé helyzetben tartani.

Szabadonfutd a roboton

A szabadonfuto (Freedrive) bemenetet gy konfiguralhatja, hogy
engedélyezze és hasznélja a szabadonfutét anélkil, hogy megnyomna
a Freedrive gombot egy szabvanyos TP-n, vagy anélkiil, hogy a 3PE
TP barmelyik gombjat lenyomva kellene tartania enyhén lenyomott
helyzetbdl. Lasd: A szabadonfuto (Freedrive) hasznalata a roboton a
robotkar szabadhajtasahoz: 102.

UR10e

129 Felhasznaloi kézikdnyv



UNIVERSAL ROBOTS

Bemeneti jelek

Mikédési mod
Ha megadjuk, ez a bemenet hasznalhat6 a Automatikus Gizemmaéd és
a Kézi izemmadd kozotti valtasra (lasd Mikodesi mod 112).

Biztonsagi visszaallitas
Biztonsagi leallitas bekdvetkezésekor ez a kimenet gondoskodik rola,
hogy a Biztonsagi leallitas allapota fennmaradjon, amig visszaallitast
nem inditjak.

Automata mdd biztonsagi leallitas
Amikor konfiguraljak, egy Automata médu biztonsagi leallitas
biztonsagi leallitast végez a bemeneti tiskék alacsony logikai értéke
esetén, és CSAKIS akkor, ha a robot automata modban van.

Automata mdd biztonsagi visszaallitas
Amikor Automata modu biztonsagi leallitas kdvetkezik be, a robot
biztonsagi leallitottasban marad Automatikus médban, amig a
bemeneti érintkez6kdn megjelend jel felfutd éle visszaallitast nem indit.

FIGYELMEZTETES
* Ha letiltja az alapértelmezett Biztonsagi visszaallitas

bemenetet, a robotkar tovabb nem all le biztonsagi
leallitassal, amikor a bemenet magas. Egy leallitott
programot csak a Biztonsagi leallité indit ujra.

* Hasonlbdan a biztonsagi visszaallitashoz ha az
alapértelmezett automata méd biztonsagi
visszaallitas letiltott, a robotkar tovabb nem all meg
biztonsagi leallitassal, amint az automatikus mod
biztonsagi leallitd bemenet magas. Egy leallitott
programot csak az Automata méd biztonsagi leéllitd
indit Ujra.
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Kimeneti jelek

A kovetkezd biztonsagi funkcidkat alkalmazhatja akimeneti jelekre. Az
Osszes jel visszatér alacsony szintre, amikor a magas jel altal kivaltott
allapot befejezédik:

Rendszer vészleallitd
A jel Alacsony, amikor a biztonsagi rendszert vészhelyzeti leallitott
allapotba viszi a robot Vészleallité bemenete vagy a Vészleallito gomb.
A holtpontok elkeriilése érdekében, ha elindult a Vészhelyzeti leallt
allapot, a Rendszer-vészleallitd bemenet miatt, akkor alacsony jelet
nem adnak.

Mozgd robot
A jel Alacsony, amikor a robot mozgasban van, egyébként magas.

Nem leallité robot
A jel magas, amikor a robotot leallitjak vagy olyan leallitas
folyamataban van, amely vészleallitas vagy biztonsagi leallitas miatt
torténik. Egyébként logikusan alacsony lesz.

Csdkkentett
A jel alacsony, ha a robotkar csokkentett paramétereket hasznal, vagy
ha a biztonsagi bemenetet csdkkentett bemenettel konfiguraltak, és a
jel jelenleg alacsony. Egyébként a jel magas.

Nem csbkkentett
Ez a fent meghatarozott CsOkkentett inverze.

Safe Home
A jel magas, ha a robotkart a konfiguralt Biztonsagos kezd6helyzetben
allitjak le. Ellenkezs esetben a jel Low.

ERTESITES

A robottol a Rendszer-vészleallitd kimenetével
Vészleallitas allapotot kapd kilsé gépnek meg kell felelnie
az ISO 13850 szabvanynak. Ez kiilondsen szikséges
olyan bedllitdsoknal, ahol a Robot-vészleallito bemenet
kiils6 Vészhelyzeti leallitdé eszk6zh6z csatlakozik. llyen
esetekben a Rendszer-vészleallitd kimenete magas,
amikor a kilsé vészleallitd eszkozt kioldjak. Ez azt jelenti,
hogy a vészleadllitas allapota a kilsd gépnél visszaall a
robot kezel6jének kézi beavatkozasa nélkiil. Tehat a kilsé
gép akkor felel meg a biztonsagi szabvanyoknak, ha
manualis beavatkozast igényel a folytatashoz.

UR10e
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OSSD biztonsagi
jelek

Konfiguralhatja a Vezérlédobozt a kimeneti OSSD impulzusokhoz, amikor
egy biztonsagi kimenet inaktiv/imagas. Az OSSD impulzusok észlelik a
vezérlészekrény azon képességét, hogy a biztonsagi kimeneteket
aktivva/alacsonnya tegyék. Amikor OSSD impulzusok engedélyezettek
egy kimenethez, akkor egy 1 ms-os alacsony impulzus jon létre a
biztonsagi kimeneten 32 ms-onként egyszer. A biztonsagi rendszer észleli,
amikor egy kimenet csatlakozik egy ellatashoz és leallitja a robotot.

Az alabbi abra megmutatja: az impulzusok kézoétti idét egy csatornan (32
ms), az impulzus hosszat (1 ms) és a egyik csatornan megjelend
impulzustél a masik csatornan megjelend impulzusig eltelt idét (18 ms).

0.0ms 10.0 ms 20.0 ms 30.0 ms 40.0 ms 50.0 ms

saeyA | J J_l

32 ms

SafetyB |_|
18 ms ’—l

OSSD engedélyezése a biztonsagi kimenethez

1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre, és valassza a Biztonsag
elemet.

2. Az Biztonsag alatt valassza az I/0O elemet.

3. Az /O képernydn, a kimeneti jel alatt jel6lje meg a kivant OSSD
jelolénégyzetet. Ki kell jel6lnie a kimeneti jelet, hogy engedélyezze
az OSSD jel6lonégyzeteket.
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3.2.8. Szoftver biztonsagi korlatozasok

Leiras
ERTESITES
A sikok konfiguralasa teljesen a funkciokon alapul. Azt

javasoljuk, hogy hozzon létre és nevezze el az 6sszes
funkciot, miel6tt szerkeszti a biztonsagi konfiguraciokat,
mivel a robot kikapcsol, amint a Biztonsag lap kioldasra
kerlt, és a robot mozgatasa lehetetlen lesz.

Biztonsagi sikokkorlatozzak a robot munkaterét. Meghatarozhat legfeljebb
nyolc biztonsagi sikot, melyek a roboteszkozt és a kdnyokoét korlatozzak.
Korlatozhatja a konydk mozgasat mindegyik biztonsagi sik esetében, és
letilthatja a jel6ldnégyzet kijeldlésének megsziintetésével. A biztonsagi
sikok konfiguralasa el6tt meg kell hataroznia egy tulajdonsagot a robot
telepitésében (lasd 3.5.4. I/O beallitasa 283). A funkcié ezutan masolhaté a
biztonsagi sik képernybre, és konfiguralhato.

FIGYELMEZTETES
Ha biztonsagi sikokat hataroz meg, azzal csak a

meghatarozott Eszkozteret és konyokot korlatozza, a
robotkar teljes korlatozasat nem éri el. Ez azt jelenti, hogy
egy biztonsagi sik meghatarozasa nem garantalja, hogy a
robotkar mas részei nem sértik meg ezt a korlatozast.
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Biztonsagi sikok Az egyes sikokat az alabbi ikonok segitségével korlatoz6 Médok
Médok beallitasokkal konfiguralhatja.
Letiltva

A biztonsagi sik ebben az allapotban soha nem aktiv.

O Normal
Amikor a biztonsagi rendszer Normal modban van, akkor egy normal
sik aktiv, és ez szigoru hatarként hat a helyzetre nézve.

Amikor a biztonsagi rendszer Csdkkentett médban van, akkor egy
csOkkentett modu sik aktiv, és ez szigoru hatarként hat a helyzetre
nézve.

I Normal & csbékkentett
Amikor a biztonsagi rendszer Normal vagy Csotkkentett médban van,
akkor egy normal és csdkkentett médu sik aktiv, és ez szigoru
hatarként hat a helyzetre nézve.

K Csékkentett mod inditasa
A biztonsagi sik hatasara a biztonsagi rendszer Csdkkentett modra
valt, ha a robot szerszdm vagy kdnyodk ezen tul helyezkedik el.

@ Megmutatas
Ezt az ikont megnyomva a biztonséagi sikot elrejti vagy megmutatja a
grafikai tablan.

i Torlés
Torli a létrehozott biztonsagi sikot. Nincs visszavonas/ismétlés
mdvelet. Ha egy sikot hibasan t6réinek, akkor azt Gjra létre kell hozni.

7 Atnevezés
Ezt az ikont lenyomva atnevezheti a sikot.

—

Biztonsagi sikok Az On PolyScope fejlécén koppintson a Telepités elemre.

konfiguralasa 2. Azoldalmeniben, a képernyd bal oldalan, érintse meg a Biztonsag

opcCiot, és valassza a Sikok lehetdséget.

3. Aképernyd jobb felsé sarkaban, a Sikok mezében koppintson a Sik
hozzdadéasa elemre.

4. Aképerny6 jobb also6 sarkaban, a Tulajdonsagok mezében allitsa
be a kdvetkezbket: Név, Funkcidé masolasa és Korlatozasok.
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Masolas funkcié A Masolas tulajdonsag elemben csak a Nem definidlt (Undefined) és Alap
(Base) lehet6ségek elérhetbk. Visszaallithat egy konfiguralt biztonsagi
sikot a Nem definialt kivalasztasaval
Ha a masolt funkcié a Funkciok képernyén médosult, figyelmezteté ikon
jelenik meg a Masolas funkcio széveg jobb oldalan. Ez jelzi, hogy a funkcio
a szinkronizalason kivil esik, azaz a tulajdonsagok kartyan az informacio
nem frissitett, hogy a modositasokat tikrézze, melyeket a Funkcién

Ivégeztek
ot = T = «
Robo Skok (3010
°
Sk 2 @
Robothataré... ’:l B E ® M
illesztési + "
R + Sik hozzdadésa
Sikok
Az eszkdz
helyzete
Az Eszkdz -
i [ Tulsidonsagokc
110 sic3
Hardver
SROFisafe Mésolés funkclé 8
sal
= « toolBoundary v‘
Safe Home iy
biztonsagi ... ]
g . ’g Korlétozasolk
S L EI I Mindketts v
Emozasés
9 amm
& Kényok korlatozésa

‘ ". 000
I % ———
O Kikapcsolds < . . Szimulécié .
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Szinkddok

Kodnyok korlatozasa

Szlirke
A sikot konfiguraltak, de letiltottak (A)

Sarga & fekete
Normal sik (B)

Kék & Z6ld
Indité sik (C)

Fekete nyil
A sik azon oldala, ahol megengedett a szerszam és/vagy konyok
jelenléte (normal sikoknal)

Zold nyil
A sik azon oldala, ahol a szerszam és/vagy konyok jelenléte
megengedett (indito sikoknal)

Szlirke nyil
A sik azon oldala, ahol a szerszam és/vagy konyok jelenléte
megengedett (letiltott sikoknal)

=2+ QH

Fust

i Kézi
Robo Skok (3.1

Vv Biztonsag Sk 1 0e
—— Sik 2 H e
obothataré... E\ e Do M
llesztési sada
hatarértékek + Sik hozzéadésa
Sikok
Az eszkoz
helyzete
Az Eszkdz
iranya Py Tulajdonségok
1/0 sk 3
Hardver
Mésolés funkcié (&}
PROFlsafe
« toolBoundary -
Safe Home
(biztonsagi ..
Tronsg Korlétozasok
e Al El I Mindicettd -
> GRS Eimozdulés
o 1
& Konyok korlatozésa

s
25‘0£.mls ° 0 O Szw'v'wu\a'v:ié.

Engedélyezheti a Kénydk korlatozasa elemet, hogy megakadalyozza a
robot kényok-csukléjat abban, hogy athaladjon az On altal meghatarozott
sikok barmelyikén. A konyok korldtozdsanak letiltasa, hogy a kdnyodk
athaladjon a sikokon.
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Szerszambefogd
karima korlatozasa

A szerszamkarima korlatozasa megakadalyozza, hogy a szerszamkarima
és a csatlakoztatott szerszam atlépje a biztonsagi sikot. A szerszamkarima
korlatozasakor a korlatozas nélkiili tertilet a biztonsagi sikon beldili terilet,
ahol a szerszdmkarima tGzemszertien mikodhet. A szerszamkarima nem
haladhat at a korlatozott tertileten, a biztonsagi sikon kivdl.

A korlatozas eltavolitdsaval a szerszamkarima a biztonsagi sikon tulra, a
korlatozott teriiletre kerlilhet, mig a csatlakoztatott szerszam a biztonsagi
sikon beliil marad.

A szerszamkarima korlatozasat feloldhatja, ha nagy szerszameltolassal
dolgozik. Ezzel a szerszam mozgatasahoz sziikséges tobblet-tavolsaghoz
juthat.

A szerszamkarima korlatozasahoz egy sikbeli tulajdonsagot kell
létrehozni. (Lasd 3.5.13. Funkciok 301). A sikbeli tulajdonsagot hasznaljuk
késébb a biztonsagi beallitasoknal egy biztonsagi sik beallitasara.

Példa egy sikbeli Az elmozdulés eltolja a sikot pozitiv vagy negativ irdnyba a normal sik
tulajdonsag mentén (a sik funkcidé Z-tengelye).
hozzdadasara Torolje a kdnyodk és a szerszamkarima jeldlénégyzeteinek bejelblését,
hogy ezek ne aktivaljak a biztonsagi sikot. A kdnyok bejeldlése
megmaradhat, ahogy ezt az On alkalmazasa igényli.
> General LR Planes (1 of 8]
b LR |
Robot Limits o Ao
Jaint Limits _+_
Planes
Tool Position
Tool
Direction
o ' Properties
Hardware & | Plane 1
PROFIsale A o ¢
Safe Home il RS .
e ! M 1
&3 = .
......
O Restrict Eloow
O Restrict Flange
Lock Apply
A korlatozastol mentes szerszamkarima keresztezhet egy biztonsagi sikot,
még akkor is, ha nincs szerszam meghatarozva.
Ha nem adott hozza szerszamot, a Szerszam pozicidja gombon egy
figyelmeztetés szdlitja fel a szerszam szakszer( definialasara.
Amikor korlatozastol mentes szerszamkarimaval és meghatarozott
szerszdmmal végez munkat, a rendszer biztositja, hogy a szerszam
veszélyes része ne menjen egy bizonyos teriilet folé és/vagy azon tul. A
korlatozastol mentes szerszamkarima minden olyan alkalmazashoz
hasznalhato, ahol biztonsagi sikokra van szikség, példaul hegesztéshez
vagy 6sszeszereléshez.
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Példa a
szerszamkarima
korlatozasara

Ebben a példaban egy X-Y-sikot hozunk Iétre 300 mm-es eltolassal a
pozitiv Z tengely mentén, az alapelemhez képest.

A sik Z tengelye ugy képzelhet6 el, mintha a korlatozott tertlet felé
"mutatna".

Ha a biztonsagi sikra példaul egy asztal felliletén van szlikség, forgassa el
a sikot 3,142 rad vagy 180°-kal az X- vagy Y-tengely koril, hogy a
korlatozott terlilet az asztal alatt legyen.

(TIPP: Valtoztassa meg a forgatas kijelzését " Forgatasi vektor [rad]
helyett "RPY [°]")

U=l EARD
Robot Feature
Base hd
Tool Position
[+] = 0.00/mm [+ =]
0.00/mm | +|[=|
z 300.00(mm |+ =]
Rotation Vector [rad] -
* ax 0.000cad [+ ]|[—
0.000/rad [ +]|[—
Az 0.000 rad |+ —
0 Feature is out of reach
oK Cancel

Sziikség esetén a biztonsagi beallitasoknal kés6bb a sikot pozitiv vagy
negativ Z iranyban is eltolhatja.
Ha elégedett a sik helyzetével, koppintson az OK gombra.
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Szerszamirany korlatozasa

Leiras

A Szerszam irdnya képernydvel korlatozhatja azt a szdget, amelyre a
szerszam iranyul. A hatarértéket egy kup hatarozza mg, amely a robotkar
alapjahoz képest egy rogzitett tajolas. Amint a robotkar kérbe mozdul, az
eszkdz iranya ugy korlatozott, hogy a meghatarozott kiipon beliil marad. Az
eszk6z alapértelmezett iranya egybeesik az eszkdz kimeneti peremének Z
tengelyével. A d6lés és pasztazas sz6gének meghatarozasaval testre

szabhatja.

A hatarérték beallitasa elétt meg kell hataroznia egy pontot vagy sikot a
robot telepitésében. A funkcio ezutan masolhato, és a Z tengelye
hasznalhato a hatart meghatarozo kup kdzéppontjaként.

e
> Altalénos Robot

Robothataré...

Ilesztési
hatérértékek

Sikok

Az eszkdz
helyzete

Az Eszkoz
irdnya

170
Hardver
PROFIsafe

Safe Home
(biztonsagi ..

Harom allapot
> Funkcisk

ERTESITES

=

Lezéras

Az eszkdzirany konfiguracidja a funkciokon alapul. Azt
javasoljuk, hogy hozza létre a kivant funkcio(ka)t, miel6tt a
biztonsagi konfiguraciét szerkeszti, mivel amint feloldja a
Biztonsag lapot, a robotkar lekapcsol, és az uj funkcidk
meghatarozasa lehetetlen lesz.

Hatérérték tulajdonsagai

Mésolds funkcié Q

« toolBoundary -

Korltozasok

M Mindietts -

Eltérés

[ 355181, 30°

Az eszkéz tulajdonsagai

TCP mésolésa &)

Eszkdz pereme -

Irény szerkesztése
Pszdzés | 0]

Alkalmazza

° 0 O szmuiécis ()
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Hatarérték A Tool Direction limit harom konfiguralhaté tulajdonsaggal rendelkezik:

tulajdonsagai 1. Kip kézéppontja: A legordiild menilibél kivalaszthat egy pontot vagy

sikbeli jellemzét a kup kézéppontjanak meghatarozasahoz. A
kivalasztott funkcio Z tengelye hasznalatos azon iranynak, amely
korial a kap kézéppontba kerdil.

2. Kupszég: Megadhatja, hogy a robot hany foknyira térhet el a
kézépponttol.

Letiltott eszkéz iranyanak hatarértéke
soha sem aktiv

Normal eszkéz iranyanak hatarértéke
csak akkor aktiv, ha a biztonsagi rendszer Normal médban van.

Csokkentett eszkbz iranyanak hatarértéke
csak akkor aktiv, ha a biztonsagi rendszerCsdkkentett médban van.

Normal & Csbkkentett szerszamirany hatarértéke
akkor aktiv, amikor a biztonsagi rendszer normal médban vagy
csokkentett médban van.

Visszaallithatja az értékeket az alapértelmezettre, vagy visszavonhatja az

s sz

meghatarozottra”.
Az eszkdz Alapértelmezésként az eszk6z ugyanabba az iranyba mutat, mint az
tulajdonsagai eszkdz kimeneti peremének Z tengelye. Két sz6g megadasaval ez

modosithato:

* D6élésszdg: Mennyire kell donteni a kimeneti karima Z tengelyét a
kimeneti karima X tengelye felé

* Pasztazasi sz6gMennyire kell elforgatni a dontétt Z tengelyt a
kimeneti karima eredeti Z tengelye korl.

Masik médként, egy meglévé TCP Z tengelye masolhatd, ha kivalasztjak
azt a TCP-t a leg6rdiilé mentibél.

UR10e 141 Felhasznaloi kézikdnyv



IR
UNIVERSAL ROBOTS

Szerszamhelyzet korlatozasa

Leiras

A Szerszamhelyzet képerny6 lehetdvé teszi a robotkar végére helyezett
szerszamok és/vagy tartozékok jobban szabalyozott korlatozasat.

* Robot itt lehet megjeleniteni a sajat médositasait.

* Robot itt lehet megjeleniteni a sajat médositasait.

* Az 1. szerszam az alapértelmezett szerszam x=0,0, y= 0,0, z=0,0 és
sugar=0,0 értékekkel. Ezek az értékek képviselik a roboteszkz

peremeét.

A TCP masolasa alatt egyuttal kivalaszthatja a Szerszam karimat, és
ennek hatasara a szerszam értékeit O-ra allithatja vissza.
Az alapértelmezett gdmb az eszk6z pereménél van meghatarozva.

. s
> Altalénos Robot

Robothataré...

Ilesztési
hatérértékek

Sikok

Az eszkiz
helyzete

Az Eszkoz
iranya

170
Hardver
PROFIsafe

Safe Home
(biztonsagi ..

Hérom allapot
> Funkcisk

O Kikapcsolds

[

Lezéras

Eszkéz (1 of 3)
Eszkdz pereme
+ Eszkéz hozzdadésa

/| Eszkéz pereme

Sugér (max.: 300mm)

TCP mésolésa &)

Helyzet szerkesztése

Alkalmazza
° 0 O szmuiécis ()
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Felhasznalé altal
definialt szerszamok modosithatja az alabbiakat:

A felhasznal6 altal meghatarozott eszk6zok esetében a felhasznalé

* Sugar a szerszamgdmb sugaranak megvaltoztatasa. Sugarral akkor
foglalkoznak, amikor biztonsagi sikokat hasznalnak. Amikor a
gbmbtérben egy pont athalad a csékkentett modu indité sik alatt, a
robot atvalt Csdkkentett médba. A biztonsagi rendszer
megakadalyozza, hogy a gdmb barmely pontja athaladjon egy
biztonsagi sikon (lasd3.2.8. Szoftver biztonsagi korlatozasok 133).

* AHelyzet arra szolgal, hogy médositsa a szerszamnak a robot
szerszam-tokmanyahoz viszonyitott helyzetét. A helyzet az
eszkbdzsebesség, eszkdzerd, ledllasi tavolsag és biztonsagi sikok
biztonsagi funkciok esetében fontolandd meg.

Alapként felhasznalhat egy |étez8 szerszam-kézéppontot Uj szerszam-
helyzetek meghatarozasara. Az Altalanos meniiben, a TCP képernyén
elére definialt meglévé TCP masolata a Szerszampozicié meniben, a TCP
masolasa legdrdiild listaban érhetd el.

Amikor a Pozicié szerkesztése beviteli mezékben szerkeszti vagy
maodositja az értékeket, a legordiilé meniben lathatd TCP neve egyéni-re
valt, ezzel jelezve, hogy kllénbség van a masolt TCP és a tényleges
hatarérték-bevitel k6z6tt. Az eredeti TCP még mindig elérhetd a legordiild
listaban, és ismét kivalaszthatd, hogy az értékeket visszavaltoztassak az
eredeti helyzetre. A legordiilé TCP masolati menliben Iévé kivalasztas
nem befolyasolja a szerszam nevét.

Amint alkalmazza a Szerszampozicié képernyé médositasait, és
megproébalja médositani a masolt TCP-t a TCP konfiguracids képernyén, a
TCP masolasa szdveg jobb oldalan egy figyelmezteté ikon jelenik meg. Ez
jelzi, hogy a TCP a szinkronizalason kivil esik, azaz a tulajdonsagok
mezd6n az informacié nem frissitett, hogy a modositasokat tlikrozze,
melyeket a TCP-n elvégeztek. A TCP a szinkronizalas ikon lenyomasaval
szinkronizalhato (lasd ).

A TCP-t nem kell szinkronizalni egy eszk6z sikeres meghatarozasahoz és
hasznélatahoz.

Az eszkdzt atnevezheti a megjelenitett eszkdz neve melletti ceruza fil
megnyomasaval. Meghatarozhatja a sugarat is 0-300 mm megengedett
tartomanyban. A hatarérték a grafikus ablaktablaban pontként vagy
gbmbként jelenik meg, a sugar nagysagatdl fliggben.

>* D a8 H ccce —

CCCC o

<névtelen
default_1+

Eszkéz (1 of 3)
Eszkéz pereme

v + Eszkoz hozzéadésa
Robothatare...

llesztési E‘
hatérértékek
Sikok
Az eszkoz
helyzete
Az Eszkdz
irénya /| Eszkoz pereme
1/0 .
>, Sugér (max.: 300mm)
Hardver " ]
PROFlsafe g
S e 1 TCP mésoldsa (o)
(biztonségi ... F
Harom allapot A E’ Helyzet szerkesztése
X
Y
z VLRI
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Szerszam helyzet
figyelmeztetés

A biztonsagi beallitasokon beliil kell beallitania egy szerszamhelyzetet,
hogy a biztonsagi sik helyesen Iépjen miikddésbe, amikor a szerszam TCP
megkdzeliti a biztonsagi sikot.

A figyelmeztetés a Szerszamhelyzetben fennmarad, ha:

* Elmulasztott uj szerszamot hozzdadni a Szerszamkarima alatt.

A szerszam helyzetének beallitasa

1.
2.

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

A képerny6 bal oldalan, a Biztonsag alatt koppintson a Szerszam
helyzet lehet6ségre.

A képerny6 jobb oldalan valassza a Szerszam hozzaadasa
lehetéséget.

* Az Ujonnan hozzaadott szerszam alapértelmezett neve:
Szerszam_x.

Erintse meg a szerkesztés gombot a Szerszam_x atnevezéséhez
egy kénnyebben felismerhetd névre.

Szerkessze a Sugar és a Pozicio értékét ugy, hogy ezek
megfeleljenek az On altal jelenleg hasznalt szerszamnak, vagy
hasznalja a TCP masolasa legordiild menlipontot, és valasszon egy
TCP-t az Altalanos>TCP beallitasok kéziil, ha van ilyen.

Felhasznaldi kézikdnyv
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Példa a Ebben a példaban a sugarat 0,8 mm értékre allitottak, a TCP helyzete

szerszamhelyzet pedig XYZ [20, 0, 400] milliméterben. Ehelyett valaszthatja a "TCP

figyelmeztetésére masolasa" opciot a legoérdulé menubdl, ha azt mar beéllitottak a -
>Altalanos/TCP beallitasok kdzott. Ha a képernyé jobb alsé sarkaban
megérinti az Alkalmazas gombot, akkor ezzel mar KESZ.

A Szerszampozicié gombon megjelend figyelmeztetés azt jelzi, hogy a
szerszambefogo karima alatt nem jegyezték be a szerszamot.

R 258 ¢ 2 M

X et ron 203
o T

‘Robak Limiks + Add Tool
Jeint Limits El

Flanes

Teol Pesition

Tool 1. Remember to gzfine a tool

Lock | " apay |

Ha a Szerszampozicié gombon nincs figyelmeztetés, ez azt jelzi, hogy egy
(a szerszambefogo karimatol eltérd) szerszamot jegyeztek be.

BRI st Teizor

Tool,

Robot Limits Bl L
El + Add Tool

leint Limits

Flanes

Teol Pesition

Tool

Lock | " apay |
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3.2.9. Biztonsagos kezdblap

Leiras A Biztonsagos kezdbhelyzet egy visszatérési helyzet, melyet a felhasznald
altal meghatarozott Kezdéhelyzet hasznalataval hataroznak meg.
A Biztonsagos kezdblap I/0O akkor aktiv, amikor a robotkar Biztonsagos
kezdbhelyzetben van, és meghatarozasra kertilt egy Biztonsagos kezdblap
I/0.
A robotkar Biztonsagos kezdbhelyzetben van, ha az illesztési helyzetek a
meghatarozott illesztési szégeknél vannak vagy annak 360 fokos
tébbszordseinél.
A Biztonsagos kezdbhelyzet biztonsagi kimenete aktiv, amikor a robot
mozdlatlanul all a Biztonsagos kezddhelyzetben.

s a8 * Oj legnyits Merté:
> Altalénos Robot Safe Home (biztonsagi alaphelyzet)
) szinkr. honlaprél
Robothataré...
lllesztési —

Sikok

= A biztonségos alaphelyzet tériésével
Az eszkiz megszUinteti a biztonsdgos
helyzete alaphelyzet kimenet hozzérendelését

iranya
(3

Hardver lllesztés helyzete (0-360°)
PROFIsafe

Alap 90,00°
Safe Home

(biztonsagi ... B VAl 270,00°
Hérom allapot L Kénysk 270,00°

> Funkeick 1. csukis 270,00°
- 2. csuki6 90,000

3. csuki6 0,00°

Alkalmazza

OKikapcsolés ‘ ° 0 O S:w‘ﬂu\é(\w:’w.

Szinkronizalas a Szinkronizalas az Kezd6laprol
kezddlaprol 1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

2. Abal oldali meniiben koppintson a Biztonsag elemre, és valassza a
Biztonsagos alaphelyzet elemet.

3. Az Biztonsagos alaphelyzet alatt koppintson a Szinkronizalas
alaphelyzetbdl elemre.

4. Koppintson az Alkalmazelemre, és a megjelen6 parbeszédpanelen
valassza az Alkalmazas és ujrainditas lehet6séget.

Biztonsagos A biztonsagos alaphelyzetet a biztonsdgos alaphelyzet kimenet el6tt kell
alaphelyzet kimenet definialni (lasd 3.2.7. Biztonsagi I/O 128).
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A Biztonsagos A biztonsagos alaphelyzet kimenet meghatdrozasa
aIapheI)tzet I’(lmenet 1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.
meghatarozasa _
2. Aképerny6 baloldalan az oldalmenuiben koppintson a Biztonsag
elemre, és valassza az /O elemet.
3. Az 1/O képernydn a kimend jelen, a Funkcié hozzarendelése alatt, a
legordulé menliben vélassza a Biztonsagos alaphelyzet elemet.
4. Koppintson az Alkalmazelemre, és a megjelen6 parbeszédpanelen
valassza az Alkalmazas és ujrainditas lehet6séget.
Biztonsagos Biztonsagos alaphelyzet szerkesztése
alaphelyzet Az alaphelyzet szerkesztése nem modosit automatikusan egy korabban
szerkesztése meghatarozott biztonsagos alaphelyzetet. Amig ezek az értékek nincsenek

szinkronban, az Alaphelyzet (Home) program csomoépont nem definialt.
1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

2. A képerny6n a bal oldali meniiben, az Altalanos elem alatt, valassza
ki az Alaphelyzet elemet.

3. Koppintson a Helyzet szerkesztése elemre, allitsa be a robotkar (;
helyzetét, majd koppintson az OK gombra.

4. Azoldalmeniiben a Biztonsag alatt valassza a Biztonsagos
alaphelyzet elemet. A biztonsagi beallitasok feloldasahoz egy
biztonsagi jelszora van szikség (lasd 3.2.1. Szoftverbiztonsagi
jelsz6 beallitasa 118).

5. Az Biztonsagos alaphelyzet alatt koppintson a Szinkronizalas
alaphelyzetbdl elemre
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3.3. Futtatas lap

Leiras A Futtatas filon egyszerl miveleteket hajthat végre, és felligyelheti
robotja allapotat. Programokat télthet be, jatszhat le, felfiggeszthet és
allithat le, valamint felligyelheti a valtozékat. A Run Tab flil akkor a
leghasznosabb, amikor a program elkészlilt, és a robot készen all a
muikddésre.

Program Véltozék

Név ~ Erték ~ Leiras 13
ABCDE var_1 p[-0.13523, -0.72508, 0 ~

var 2 10

Allapot

Leallitva

[ [Csak a kedvenc valtozsk meglelenttése]

Program>: A Program ablaktabla megjeleniti az aktualis program nevét és allapotat.

Uj program betdltése 1. A Program ablaktablan koppintson a Program betéltése
lehetbségre.

2. Valassza ki a kivant programot a listabdl.
3. Erintse meg a Megnyitas lehetséget az Uj program betdltéséhez.

A valtozdk, ha vannak, a program lejatszasakor megjelennek.

Valtozok: A Valtozok ablaktabla a valtozok listajat jeleniti meg. A futtatas soran
ertékeket tarolasara és frissitésére hasznaljak a valtozdkat a programok.

* A programvaltozok a programokhoz tartoznak.

* Atelepitési valtozok olyan telepitésekhez tartoznak, amelyek
kilénb6z6 programok kdzott megoszthatdk. Ugyanazt a telepitést
tébb program is hasznalhatja.

Programja minden valtozojat és telepitési valtozoéjat a Valtozok
ablaktablajan jeleniti meg a rendszer lista formajaban, amely tartalmazza a
valtozo nevét, értékét és leirasat.
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Valtozok leirasa A valtozdkat a Leiras oszlopban talalhato6 valtozoleirasok hozzaadasaval
egészitheti ki informacidval. A valtozok leirasat arra hasznalhatja, hogy a
Futtatas lap képernyéjét hasznald operatorok és/vagy mas programozok
szamara kozvetitse a valtozo6 rendeltetését és/vagy értékének
ertelmezését.
A valtozdk leirasa (ha vannak) legfeljebb 120 karakter hosszu lehet, és a
Futtatas lap képernyéjén és a Valtozok lap képernydjén a valtozék
listdjanak Leiras oszlopaban jelenik meg.

Kedvenc valtozék A kivalasztott valtozokat a Csak a kedvenc valtozék megjelenitése
opcidval is megjelenitheti.
Kedvenc valtozék megjelenitése

1. AValtozok alatt jeldlje be a Csak a kedvenc valtozék megjelenitése
négyzetet.

2. Az dsszes valtozo megjelenitéséhez jeldlje be ujra a Csak a kedvenc
valtozék megjelenitése jelol6négyzetet.

A Futtatas fulén nem lehet kedvenc valtozokat kijelolni, csak megjeleniteni.
A kedvenc valtozok kijeldlése a valtozé tipusatol figg.

A programvaltozékrél bévebben a Valtozok lap 168 fejezetben olvashat.
A telepitési valtozokrél bévebben lasd 3.5.5. Telepitési valiozok 286

Programvaltozok Kedvenc programvaltozok kijel6lése
1. Koppintson a fejlécben a Program elemre.
A valtozdkat a Valtozé beallitasa alatt sorolja fel a rendszer.
2. Valassza ki a kivant valtozokat.
3. Jeldlje be a Kedvenc valtozé négyzetet.

4. Koppintson a Futtatas elemre, hogy visszatérjen a valtozo
megjelenitéséhez.

Telepitési valtoz6k  Kedvenc telepitési valtozok kijeldlése
1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.
2. Az Altalanos teriileten valassza a Valtozok lehetdséget.
A valtozék a Telepitési valtozok alatt talalhatok.
3. Valassza ki a kivant valtozékat.
4. Jeldlje be a Kedvenc valtozé négyzetet.

5. Koppintson a Futtatas elemre, hogy visszatérjen a valtozé
megjelenitéséhez.
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A Leiras oszlop A valtozo leirasa sziikség esetén tdbb sorra kiterjedhet, hogy a Leiras
Osszecsukasa/kibontasa oszlop szélességéhez igazodjon. A Leiras oszlopot az alabb Iathato
gombok segitségével 6sszecsukhatja és kiterjesztheti.
A Leiras oszlop 6sszecsukasa/kibontasa

1. Koppintson a ".II elemre a Leiras oszlop dsszecsukasahoz.

q

2. Koppintson a

elemre a Leiras oszlop kib6vitéséhez.

Osszecsukott Leiras

OSZIOP Program Variables
Name + Value - 4
myProgram2 avCycleTime 5451 PN
counter_1 E|
courter_2 0
_ cycleTime 210.125
discardedParts 3
- errorDetectedl True
errorDetected? False
Stopped lastError "Device jam"
maxCycleTime 7234
pickupPosition p[0.14397, 0.43562, 0.59797, -0.00122, -3.1167, 0.0389]
preparedPartsl 30
Control preparedParts2 43
produced|tems 12
subCountl 4
subCount2 13
totalParts 75
v
O show only favorite variables

Kiterjesztett Leiras

o Normal

Simulation .

OSZIOP Program Variables
Name ~ Value a Description I»
myProgram avCycleTime 5.451 Average time for producing one item (min) A
counter_1 i
counter_2 0
_ cycleTime 210.125 E/S\eeiiures time to produce the current item
discardedParts 3 Total number discarded items
Stk errorDetectedl True Machine 1 has an error
Running errorDetected2 False Machine 2 has an error
lastError "Device jam" Type of latest encountered error
maxCycleTime 7.234 Maximum time for producing one item (min)
preparedParts1 30 Number of parts prepared by Machine 1
preparedParts2 43 Number of parts prepared by Machine 2
Control produceditems 12 Total number of produced items
subCountl 4
subCount2 ag)
totalParts 75 Total number of prepared parts
v
O Show only favorite variables

imulation .

O Running
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Vezérlés A Vezérlépanelr6l vezérelheti a futd programot. Lejatszhatja és leallithatja,
illetve felfiiggesztheti és folytathatja a programot az alabbi tablazatban
felsorolt gombok segitségével:

* ALejatszas gomb, a Szlinet gomb és a Folytatas tulajdonképpen
egy gombban kozositett.

* A Lejatszas gomb Szunetre valt, amikor a program futtatdsakor.

* A Sziinet gomb Folytatasra valt.

Gomb Effektus
Program lejatszasahoz
Lejatszas 1. A Vezérlés alatt koppintson a Lejatszas
elemre, hogy eldlrél kezdje a program
futtatasat.
A felfliggesztett program folytatasa
Folytatas 1. Erintse meg a Folytatas lehetéséget a
szuneteltetett program futtatasanak
folytatasahoz.
Egy program leallitasahoz
1. Erintse meg a Stop gombot a futé program
leallitdsahoz
Leallitas .
* Aleallitott programot nem lehet
folytatni.
* A program Ujrainditasahoz
rakoppinthat a Lejatszas lehetdségre.
Egy program felfliggesztése
) 1. Erintse meg a Sziinet lehetdséget, hogy a
Szinet programot egy adott ponton sziineteltessen.

* Afelfliggesztett programot folytathatja.

3.3.1. Robot mozgatasa pozicidba
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Leiras Menjen a Robot mozgatasa pozicidba képerny6re, amikor a robotkart egy
adott kezd6helyzetbe kell vinni a program futtatasa el6tt, vagy amikor a
robotkar egy utponthoz felé halad egy program modositasa kézben.

Azokban az esetekben, amikor a Move Robot into Position (robot
mozgatasa adott helyzetbe) képernydrél nem lehet a robotkart a program

A robotkar helytelen tartasba allhat, ha:

* ATCP, az els6 mozgas funkcid tartasa vagy utpont tartasa a
program végrehajtasa alatt médosul, az elsé mozgas elvégzése
elétt.

* Az elsé utpont egy Ha... vagy Programfa csomopont valtasa bellll

van.
A Robot mozgatasa 1. Koppintson a fejlécben a Futtatas fllre.
pozicioba képerny6 2. ALabléc elemben koppintson a Lejatszas elemre a Robot

elérése mozgatasa pozicidba képernyon.

3. Kobvesse a képerny6n megjelend utasitasokat, hogy kapcsolatba
keruljon az animacidval és a valddi robottal.

B2 ¢ QH

Robot mozgatasa poziciéba

Tartsa lenyormva a "Robot mozgatdsa” gombot a mutatott mozgés elvégzéséhez. Engedje fel a gombot a megszakitdshoz
Nyormja meg a 'Kézi' gombot a robot helyzetének kézi bediltéséhoz

1. Figyelem: A Telepités lapon a hasznos teher nulldra van dlitva

|
Robot mozgatasa ide::
6: A
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Robot mozgatasa Tartsa lenyomva a Robotot mozgatasa ide: elemet a robotkar kiinduld
ide: helyzetbe allitasahoz. A képernyon megjelené animalt robotkar mutatja az
elvégzend6 kivant mozgast.

ERTESITES

Az Utkdzés karosithatja a robotot vagy mas berendezést.
Hasonlitsa 6ssze az animaciot a valodi robotkar
helyzetével, hogy meggy6z6djon arrdl, hogy a robotkar
biztonsagosan el tudja végezni a mozgast, anélkil, hogy
valamilyen akadallyal utkdzne.

Kézi Koppintson a Kézi elemre a Mozgatas képernyd megjelenitéséhez, ahol a
robotkar a Szerszam mozgatasa nyilak segitségével mozgathato és/vagy a
Szerszam helyzet és Csuklo helyzet koordinatak konfiguralasa.

3.3.2. Program
Leiras A Program mez6ben a rendszer megjeleniti a robotba betdltétt program

nevét és aktudlis allapotat. Megérintheti a Program betéltése filet egy
masik program betdltéséhez.

3.3.3. Valtozok
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Leiras Egy robotprogram valtozokat hasznalhat kiilonféle értékek tarolasara és
frissitésére futasidében. Kétféle valtozo all rendelkezésre:

Telepitési valtozok
Ezeket tobb program is hasznalhatja, és neviik és értékeik a robot
telepitésével egylitt megmaradnak (lasd ). A telepitési valtozok
megtartjak az értékiiket a robot és a vezérl6szekrény Ujrabootolasa
utan is.

Szabalyos programvaltozok
Ezek csak a futd programhoz érhetdk el, és értékiik elveszik, amint a
programot leallitjak.

Utpontok mutatésa
A robotprogram szkriptvaltozokat hasznal az utpontokra vonatkozé
adatok tarolasara.
A szkriptvaltozok megjelenitéséhez a valtozok listajaban a Valtozok
alatt jelslje be a Utpontok megjelenitése jel6lénégyzetet.

Véltozétipusok bool Logikai valtozé az, melynek értéke vagy igaz vagy hamis.
int Egy egész szam a — 2147483648 2147483647 tartomanyban (32
bit).
float Lebegb pontszam (decimalis) (32 bit).
string Karaktersorozat.
Vektor, amely leirja a helyet és tajolas kartézianus térben. Ez egy
X (x, y, 2) pozicidvektor es egy (rx, ry, rz) forgasi vektor
tartas . A
kombinacidja, amely a tdjolast képviseli,p[x, vy, z, rx, ry,
rz].
list Valtozék sorozata.
3.3.4. Robot kora
Leiras Ebben a mezdben jelenik meg az eltelt id6 hossza, amibta a robotot el6szor

bekapcsoltak. A mezében megjelend szamok nem kapcsolodnak a
program futtatasi idejéhez
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3.4. Program lap

Leiras

A Program flilén hozza létre és szerkeszti a robotprogramokat.

A Program lap két f6 teruletbél all; a bal oldali rész tartalmazza a
robotprogramhoz hozzaadhaté programcsomoépontokat, mig a jobb oldalon
a programhoz hozzdadhato programcsomopontok konfiguraciojat talalja.

len>

Futtat s O
V Alap Q - Grafika Valtozsk

Mozgas 1 X Véltozdk beadlliitésa

— Program
[yl 2 v Robotprogram Itt programozhatia a robotot feladatok elvégzésére
" 3 =) <res
I crres
rany A robot programozésahoz vélassza ki a csomépontot a Csomépontlistabél, és akkor
Vérakozds medleleniic a Programfan.
Beallitas Csomépontlista Programfa
Eldugras Q
Leallit L]
Megjegyzés
a 13
Mappa
Hasznos
terhelés bea...
> specislis
28 oo xmpaz

O Hozzéadés indités elétt sorrendhez

[ Program hurok 8rokre

O Normél
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Programfa

A Program lap jobb oldalan harom ful talalhato.
A hozzaadott programcsomoépontok funkciéit a Parancs lapon

konfiguralhatja.

¢ aids
V Alap
Mozgas 1 X Véltozok bedlitasa
Utpont 2 v Robotprogram
- 3 9+ Move)
4 © start
Varakozés 5 @A
Beallités 6 o8
El6ugré ’ gc
6ugras
il 8 op
Leallit 9 QE
Megjegyzés
A
Mappa
Hasznos
terhelés bed...
> Specislis

Q - Grafika Valtozék

Otpont
ral

@ Lediités ennél a portnél (@ Osztott paraméterek hasznélata

QO Atmenet sugérral QO llesztés sebessége 60
0 llesztés gyorsuldsa 80
Quds 2,0

Hozzéadas Eddig, amig

Programcsomopontok hozzdadasakor vegye figyelembe a kévetkezéket:

* Ures programfa nem futtathato.

* Szakszer(tlendl konfiguralt Program csomopontokat tartalmazo
programok futtatasa szintén nem engedélyezett.

* A sargaval kiemelt programcsomoépontok konfiguracioja

szakszer(tlen.

* Afehérrel kiemelt programcsomépontok konfiguracidja szakszerd.

Felhasznaldi kézikdnyv
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Program
végrehajtasanak
jelzése

Keresés gomb

A robotprogramok gyakran elég hosszura nyulnak, ezért, tekintse meg,
hogy melyik programcsomdpont aktiv a robotprogram folyamatanak
atlatasahoz.

i
Q _ Grafika Valtozok

: 1 X Valtozék beallitdsa Utpont Régzitett helyzet v

Utpont 2 v Robotprogram

I 3 @ o Move| D

4 © Start
Beallitas 6 o8 \
. 7 oc ]

Eléugras

Leallit 9 @E

Megjegyzés ‘I b Mozgatés ide

Mappa

Hasznos

terhelés bea... @ Ledllités ennél a pontnal (@ Osztott paraméterek haszndlata
> Specialis QO Atmenet sugérral O Hlesztés sebessége
> sablonok 0 llesztés gyorsuldsa

Qids

©

Hozzéadas Eddig, amig
293 XKIER

Amikor a program fut, az aktualisan végrehaijtas alatt allé program
csomopontot egy kisméret( ikon jelzi a csomépont mellett.

A végrehaijtasi utvonal kék szinnel van kiemelve. &

A program sarkaban |évé ikont lenyomva a programmal kdvetheti
végrehaijtas alatt all6 parancsot,®

Egy konkrét parancsot/program csomopontot is kereshet. Ez akkor
hasznos, ha programja hosszu, sok kiilénb6z6 programcsoméponttal.
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3.4.1. Robotprogram konfiguralasa

Leiras Van ra lehet6ség, hogy konfiguraciot hozzon létre a teljes
robotprogramhoz.
Ez a fajta konfiguracié nem érinti az egyes programcsomépontokat, hanem
a teljes robotprogramnak koélcsénoéz jellemzé viselkedést.
* Arobotprogram inditasa el6tt végrehajtando utasitasokat adhat
hozza.
* Beallithat egy kezdeti valtozo értéket a program inditasahoz.
* A programot 6rokos ciklusra allithatja.
Q - Grafika Valtozék
> v Robstpragram ~ p
3 ¢« Move) \tt;g)gr::c:'z‘hanaarobotot feladatok elvégzésére
Keresés 4 © Utpont_1
5 = Bedlitds A robot programozéséhoz vélassza ki a csomépontot a Csomdpontlistabsl, és akior
B 6 1] varakosds megjelenik a Programfan.
:i:;tz‘;lag ; gf/:;irés Csmépontlista Programfa o
kovetése ® Megjegyzés ]
Csavarozas 10 ¢ m Mappa -
1 = <tre.
112 9 & Hurok 3
13 = <tire
14 L. Hivés-
15 o= var_2:=2 * force() [> ]
16 ¢ b Ha
17 - <ire 8 o XBBEEZD
18 & Parancssor
19 & Valtés
20 O idézits 1 O Hozzéadas indités elétt sorrendhez
2L ¢-[B Lehaimozas E Program hurok érokre
22 @ StartPos_1 o
ONorméI ° 0 O szmuiécis ()
Hozzaadas inditds  Jeldlje be ezt a jel0lénégyzetet, ha olyan utasitasokat vagy
el6tt sorrendhez programcsomoépontokat kivan hozzaadni, amelyeket f6program inditasa

elétt hajt végre a rendszer

Ezeket a csomdpontok csak egyszer hajtja végre annak ellenére, hogy a
robotprogram 6rokds ciklusra van beallitva.

Program hurok

Orokre program végeére ér.

Példa

Jeldlje be ezt a jeldlénégyzetet, hogy a program Ujraindulhasson, amikor a

Ezzel példaul inicializalja a megfogokat, a robotot alaphelyzetbe viszi vagy

visszadllitja a killsé forrdsokbol érkez6 és oda kuldott jeleket.
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Valtoz6 kiindulé
értékének bedllitasa

Valassza ki ezt, hogy beallitsa a programvaltozok kezd6 értékeit.

1. Valasszon ki egy valtozot a legordild listabdl, vagy hasznalja a
valtozovalasztdé mez6t.

2. Adjon meg kifejezést annak a valtozénak. Ezt a kifejezést hasznaljak
a valtozo értékének beallitasahoz a program inditasakor.

3. AKeep value from previous run (Az el6z6 futtatds értékének
megtartasa) lehetéséget valasztva a valtozét a Valtozok lapon
talalhaté értékkel inicializalhatja (lasd Valtozok lap 168).

Ez lehetbvé teszi, hogy a valtozok a program végrehajtasai kozott is
meg0drizzék értékeiket. A valtozd megkapja az értékét a kifejezésbdl,
ha a program el6szor fut, vagy ha az érték lapot torolték.

Valtozé tordlhetd a programbol, ha a nevét tresre allitjak be (csak
sz0k6zok).

UR10e

159 Felhasznaloi kézikdnyv



UNIVERSAL ROBOTS

3.4.2. Programfa eszk6zsav

Leiras

A programfahoz hozzaadott programcsomépontokat a programfa aljan

talalhatd ikonokkal kezelheti.

Ikonok a programfa

eszkoztarban eszkdzsavot.

Visszavonas &
Ujrainditas

Mozgatas felfelé &
Mozgatas lefelé

Kivagas

Masolas

Beillesztés

Torlés

Tiltas

Keresés gomb

Valtozo beadllitasa

A Programfa modositasahoz hasznalja a Programfa aljan talalhato

A ©& gombok a parancsok modositasainak
visszavonasara és visszaallitdsara szolgalnak.

Az ® & % gombok megvaltoztatjak egy

A X gombbal kivaghat egy csomopontot,
amely felhasznalhaté mas miiveletekben (pl.:
beillesztheti egy masik helyre a Programfan).

A B gomb egy csomoépontot masol, és mas
miveletekhez is megngedett a felhasznalasa
(pl. beillesztés a programfa mas helyére).

Az El gombbal beilleszthet egy korabban
kivagott vagy masolt csomopontot.

Az T gomb egy csomopont eltavolitasara
szolgal a programfabal.

Az == gomb a programfa adott
csomopontjainak letiltasahoz.

Kereséshez a Programfaban koppintson a &
elemre. A keresés befejezéséhez koppintson a
X ikonra.

Felhasznaldi kézikdnyv
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Leiras A valtozo6 beallitasa mindig az els6 csomopont a programfan.
A Valtozébeallitas ablaktablan nevezheti el és szerkesztheti a
programvaltozokat, és jel6lheti ki 6ket kedvencekként.
Egy kedvenc valtozo kijeldlése megjeleniti azt a Program lap
képernybjének Valtozé ablaktablajan és a Futtatas lap képernydjén.

ABCDE
29 QQH .
Futat e o Naplo. - -
 Alap Q - Grafika Véltozék
Mozga . . P
i 1 X Véltozék bealitasa Valtozdk beallitasa
Utpont 2 v Robotprogram
e 3 2= var l—get actual tcp_pose() * Név + Kezdeti érték + Leiras I
— 4 = var2=10 var_1 ~
Varakozas 5 9 b Move) var_2
Beallités 6 © A
Eldugra ’ o8
Bugrés
9 8 oc
Ledllit 9 @D
Megjegyzés | 10 ©E
a 13
Mappa
Hasznos
terhelés bea...
> Specislis ~
> sablonok Név Kifejezés
=
Leirés
[m]

° 0 O szmuiécis ()

Egy programvaltozé 1. Koppintson a fejlécben a Program elemre.
kjelolese 2. A Valtozok beallitasa alatt jeloljon ki egy valtozot.
kedvenckeént
3. Jeldlje be a Kedvenc valtozé négyzetet, hogy a kivalasztott valtozot
kedvencként jeldlje meg.
Programvaltozék A programvaltozéok szerkesztése magaban foglalja egy kifejezés
szerkesztése elnevezését, leirasat és beallitasat.
Egy programvaltoz6 1. A Valtozok bedllitdsa alatt jel6ljon ki egy valtozét.
elnevezese 2. Jeldlie ki a Név mezét.
3. Irja be a nevet a képernyén megjelend billenty(izetrél.
Egy programvaltoz6 1. A Valtozok bedllitdsa alatt jel6ljon ki egy valtozot.
leirasa 2. Valassza ki a Leiras mez6t.
3. irja be a leirast a képernyén megjelend billenty(izetrdl.
Kifejezés 1. A Valtozok bedllitdsa alatt jel6ljon ki egy valtozot.
pro'gr:a’mvaltozo 2. Valassza ki a Kifejezés mez6t.
beallitasa . o _ .
3. Irja be a kifejezést a képernyén megjelend billentylizetrél.
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Kezdeti érték

A kezdeti érték az elsé érték, amelyet a program inditasakor egy
programvaltozéhoz hozzarendel.

A Erték megtartasa az eldz6 futtatasbél jeldlénégyzet bejeldlésével a
kezdeti értéket egy korabban futtatott programbdl szarmazé értékkel
helyettesitheti. Ha azonban egy uj programot télt be, miutan egy korabban
futtatott programbdl szarmazo6 értéket hasznalt, a kezdeti érték visszaall.

Felhasznaldi kézikdnyv

162 UR10e

Szerzdi jog © 2009-2023 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6i jog © 2009-2023 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

R
UNIVERSAL ROBOTS

Parancs lap

Leiras

Mozgas

Példa

A Program lapon a Parancs fll tartalmazza a kivalasztott
programcsomoépont konfiguracios beallitasait.

Ezek a konfiguracios lehetéségek a képerny6 jobb oldalan, a Parancs
lapon jelennek meg.

Amikor a képerny6 bal oldalan 1évé kilénb6zé programcsomopontok kozdl
egyenként valaszt, a Parancs lap ablaktablaja valtozik.

A kilénbdz6 parancsokra aldbb talal példakat:

A Mozgatas az egyik leggyakrabban hasznalt parancs a PolyScope
rendszerben.

Itt [athatd, hogy egy Moved parancs van kivalasztva. Egyéb informacio,
mint példaul a TCP, az izlilet sebessége és gyorsulasa is lathato.

(7] Universal Robots Graphical Programmil

Q - Graphics Variables

Move

" v Robot Program Move

Waypoint 2 9 & Movel

Specify how the robot will move between waypoints
3 @ Waypoint_1

Direction
The values below apply to all child waypoints and depend on the selected movernent

Wait type.

Set Set TCP Joint Speed

Popup ‘Use active TCP - ‘ ‘ 60.0‘ °ls

Halt
Feature Joint Acceleration

H» ‘Base v ‘ ‘ 80.0‘ °/s?

Comment

Folder

Set Payload

> Advanced O Use joint angles
> Templates

'S RS N =
O ormal : ° 0 O Simu\ath:m.

A Mozgatasparancs a robot mozgatasat utpontok segitségével vezérli.
Hasznalhat Mozgatas parancsolat a robotkar gyorsulasanak és
sebességének beallitdsara az utpontok k6zo6tti mozgatas soran.
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Varakozas prancs A Varakozas parancs egy masik gyakran el6fordulé programcsomépont.

S XKBREEZ

Példa A Vérakozas parancsot hasznéalhatja arra, hogy a robotprogramot
varakoztassa egy, a vezérlédobozhoz csatlakoztatott érzékel6 jelére.

Palettazé Hasznélhatja a raklapozasi sablont egy raklapozasi program gyors
létrehozasara. Ugyanezt a raklapozasi programot hasznaljak a
raklapbonté program létrehozasara is.

Universal Robots Graphical Programmi Environment

un Move g -

Q _ Graphics Variables
) Advanced
1 v Robot Program

/ Templates 2 ¢ 8 Pallt 1 Palletizing
Seek g ¥ B8l Patterns Palletizing allows the robot to perform palletizing/depalletizing tasks such as
4 = <empty> picking-and-placing parts from areas and performing the same actions for different
Force 5 = | ayers items in multiple layers.
Palletizing 6 @ 19 At Each ltem
- mo Palletizi
Conveyor ) em @ aletizing l
Tracking O Depalietizing y
Screwdriving "Ti*

o Pallet Properties

Name Pallet_1

Feature Base v
Object Height mm }
Item Counter Pallet_1_cnt

[0 Remember last item location

Actions

O Add action before palletizing
O Add action after palletizing

O Normal
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Ha

Példa

A programfahoz hozzaadhatja a Ha (If) parancsot, hogy "If", "Else" és
"Elself" feltételeket adjon a robotprogramhoz.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Ad d

Loop 2 ¢ b If. If

3 - <empty> Depending on the state of the given sensor input or program variable, the following
lines will be executed

SubProg

Assignment . ‘

! [ Check expression continuously
Script

Event

Thread

Switch

Timer

Home

) Templates

[ AddEiseir |[ Remove EIself |

23S xXBBET
O Normal ’ X o 0 o Swmw,ﬂatiw:wn.

Arra is hasznalhatja az If parancsot, hogy két, eltérd eredményt hozzon
létre egy robotprogramhoz.
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Grafikus lap

Leiras

A Program lap Grafika flilén talalhato a futd program grafikus
megjelenitése.

A grafikus abrazolas a képernyé jobb oldalan, a Grafika fil alatt talalhato
ablaktablaban jelenik meg.

A képerny6 tetején, a jobb oldalon taldlhaté gombokkal letilthatja a
kiilénb6z6 grafikus komponenseket a 3D nézetben.

= A defauit® ..
87 AL q Parancs - Véltozdk

—"
0zgas 2 ¥ Robotprogram ~
Utpont 3 ¢ & MoveP
- 4 ® Utpont_1
5 ® Valtozo
Varakozés 6 @ ¥ CicleMove
Beallitas 7 ® Viapoint_1
o 8 @ Végpont_1
El6ugras s
9 = Bedllitds
Leallit 10 B Vérakozés
Megjegyzés 11 @ Elbugras
4 12 @ Ledlit 3
bl 13 (@ Medjeayzés

Hasznos 14 ¢ = Mappa
terhelés bea... g =] rires>

> Specialis 16 ¢ & Hurok
) Sablonok L =] <tires
18 L. Hivds-

19 2= var_2:=2 * force()
20 ¢ & Ha
21 =| <dres

22 & Parancssor
v

4\ /Al

28S xEBpET
ONwmél ki ° 0 o S:imu\a’dwi.

A képerny6 tetején, a jobb oldalon talalhaté gombokkal letilthatja a
klénb6z6 grafikus komponenseket a 3D nézetben.

A robotkar arnyéka mutatja a robotkar tervezett utjat a képernyd bal oldalan
kivalasztott utpont eléréséhez.

A TCP utvonala 3D nézetben lathato:
* A mozgas szegmensei fekete szintek

* Az atmenet szegmensei (a mozgasszegmensek kdzotti atmenetek)
26ld szindek.

* A z0ld pontok hatarozzak meg a TCP helyzeteit mindegyik utpontnal
a programban.
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Sikok

Biztonsagi sikok

Indito sikok

Hatarértékek

A sik egy olyan hatarvonal, amely korlatozza a TCP mozgatasat. Egy sik a
szerszam mozgatasat is korlatozhatja.

A sik 3D abrazolasa jelenik meg a panelen, amikor a TCP vagy a szerszam
megkozelit egy sikot.

* A 3D nézetben rakdzelithet, hogy jobban lassa a robotkart, a TCP-t
vagy a szerszamot.

* Keétféle sikot hasznalhat a TCP és a szerszdm mozgasanak
korlatozasara.

A biztonsagi sikok a 3D nézetben sarga és fekete szinben lathatok. Egy kis
nyil jelzi a siknak azt az oldalat, ahova a TCP kertlhet.

Az indité sikok a 3D nézetben kék és zdld szinben lathatok. Egy kis nyil a
sik azon oldalara mutat, ahol a Normal Gizemmaod hatarértékei (lasd 3.2.5.
Szoftverbiztonsagi izemmaodok 122) aktivak.

Az eszkdz tajolas hatarértékeit egy térbeli kup jeleniti meg egy vektorral,
amely a roboteszkdz aktualis tajolasat jelzi. A kup belseje a megengedett
tertiletet jeldli.

a szerszam tajoldsahoz (vektor).

Egy program futasakor a rendszer letiltja a hatarértékek 3D nézetét.
Amikor a TCP mar nincs kézel semmilyen hatarértékhez, a 3D nézet
eltinik.

* Beallithat szerszamtajolasi hatarértékeket, amelyek a 3D nézetben
gémbkupként jelennek meg, egyltt a robotszerszam aktualis
orientaciojat jelz6 vektorral.

A kup belseje jelzi az eszkdz tajoldsahoz engedélyezett teriletet
(vektor).

* Piros hatarértékeket is beallithat, amelyek piros szinnel jelennek
meg a 3D nézetben, amikor a TCP megsérti a hatarértéket, vagy
azokat megkozeliti.
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Valtozok lap

Leiras

Utpontok mutatasa

A Program lap Valtozok lapja a futd program valtozoéinak él6 értékeit jeleniti

meg.

A valtozok listaként jelennek meg a képerny6 jobb oldalén, a Valtozok fil

alatt talalhato ablaktablaban.

A valtozdk csak akkor jelennek meg, ha van megjelenitend6 informacio, és
a programfuttatasok kozott is lathatéak maradnak.

Az Utpontok megjelenitése jeldldnégyzet bejeldlésével megjelenitheti az
utpontvaltozokat a futé programban.
A Valtozok ablaktablan a kdvetkezd beallitasokat is hasznalhatja:

* Valassza a Utpontok megjelenitése lehetéséget, hogy a valtozok
listdjaban megjelenjenek az utponti parancssor valtozok. A
robotprogram parancssor valtozékat hasznal az utpontokkal
kapcsolatos informaciok tarolasara. Jeldlje be a Show Waypoints
(Utpontok megjelenitése) jeldlénégyzetet a Variables (Valtozok)
alatt, hogy parancssor valtozokat megjelenitse a valtozok listajaban.

* Valassza a Csak a kedvenc valtoz6k megjelenitése lehetdséget, ha
csak a kedvenc valtozokat szeretné megjeleniteni a Valtozok fulon.
Ez ugyanaz, mint a Futtatas lapon a Valtozok ablaka (lasd 3.3.
Futtatas lap 148).

<n

b

Mozgas

Utpont
Irany
Vérakozas
Beallitas
Eldugras
Leallit

Megjegyzés

q 1

Mappa

Hasznos
terhelés bea...

O Normél

len>
default* G =
Q Parancs Grafika -
2 v Robotprogram ~| [nev ~ Ertex NP b
3 ¢ < MoveP "
4 @® Utpont_1
5 ® Véitozé
6 @ v CircleMove
7 ® ViaPoint 1
8 ® Végpont 1
9 = Bedlitss
10 B Vérakozds
11 @ Elbugrds
2 O Ledlt b
13 (@ Meglegyzés
14 ¢ m Mappa
15 = <tre:
16 ¢ & Hurok
17 = <tre:
18 M Hivés-
19 5= var_2:=2 * force()
20 @ b Ha
21 = <tre: -
22 & Parancssor
23 e \/AlAc V| O Utpontok mutatasa
295 x Ml & O csaka kedvenc vétozdk megjelenttése

° 0 O szmuiécis ()
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Valtoz6 értéktipusok A robotprogram valtozokat hasznal a kilonb6zd értékek tarolasara és

frissitésére futasidé alatt. A valtozok csak akkor jelennek meg, ha van
megjelenitendd informacid. A valtozok tipusai a kdvetkezok:

* Programvaltozék - Ezek csak a futé program szamara allnak
rendelkezésre, és értékeik elvesznek, amint a program leall.

* Telepitési valtozok - Ezeket tébb program is hasznalhatja, és neviik
és értékeik egyitt maradnak a robot telepitésével (lasd 3.5.5.
Telepitési valtozok 286).

* Parancssor valtozok - Ezek a szkriptfajlokbdl szarmaznak, és
klénb6z6 tipusu valtozokat lehet hozzéjuk rendelni. A parancssor
valtozék nem jelennek meg a Program vagy Telepités flilon. A
robotprogram a szkriptvaltozokat hasznalja az utpontokra vonatkozé
adatok tarolasara. A Valtozok alatt talalhaté Utpontok megjelenitése
jelélénégyzet bejeldlésével megjelenitheti a parancssor valtozokat a
valtozok listajaban.

Az alabbi tablazat a valtozo értéktipusokat sorolja fel:

Logikai valtozo, amelynek értéke Igaz

bool ,
vagy Hamis
int Egész szam a-2147483648 és
2147483647 kdzotti tartomanyban (32 bit)
float Lebegbpontos szam (decimalis) (32 bit)
string Karaktersorozat
Vektor, amely leirja a helyet és tajolas
kartézianus térben. Ezegy (x, y, z)
, poziciévektor ésegy (rx, ry, rz)
tartads - .
forgatasi vektor kombinacioja, amely a p
[x, vy, z, rx, ry, rz]tdjolast
képviseli
list Valtozdk sorozata

3.4.3. Kifejezésszerkeszto

Leiras

Bar maga a kifejezés szovegkeént szerkeszthetd, a kifejezés-szerkeszt6
szamos gombot és funkciét ajanl olyan specialis kifejezés-jelek
beszurasdhoz, mint * a szorzashoz, és a < (kisebb mint vagy egyenld). A
képerny6 bal tetején a billentylzet szimbolum atkapcsol a kifejezés
szOveges szerkesztésére. Minden definialt valtozét a variable (Valtozo)
szelektorban talalunk, mig a bemeneti és kimeneti portok nevei a Input
(Bemenet) és output (Kimenet) szelektorokban talalhatok. Néhany
specialis fliggvény a Function(fliggvény) alatt talalhato.
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Kifejezések a
Szerkeszt6ben

A kifejezést a Ok gomb megnyomasakor a rendszer nyelvtani hibakra
ellenérzi. A T6r1és gombbal kiléplnk a képerny6rél, és minden
maodositast elvetlnk.

Grafika

Véltozék

1 X Véltozdk bedllitasa

Kijelolés Forrés [ifejezés v

el 2 [v| Robotprogram Kijeldl a kivalasztott véltozét a kifgiezés értékével.
SubProg 3 9 < Movel

4 @ Utpont_1 . . e
Kijellés 5 |5 pestitis Valtozé Kifejezés
Ha 6 B Varakozss bar 2 v =

7 @ Eéugrés
Parancssor -

8 O Ledlt
Esemény 9 @ Megieg

2 * force()

Input ‘

<Bemenet> v

output ‘

and or xor not
<Kimenet> v
Variable
" Z < > /
‘<Va\tozé> v ‘
Pose
. 1 )

True (HI) H False (LO) ‘

Function

ABC (=3
<Funkeid> v ‘ = ‘ ‘ ‘ E E

Egy kifejezés igy nézhet ki:
digital in[1]

stackrel?=

Igaz és analog in[0]<0.5

3.4.4. Program inditasa egy kivalasztott program-csomopontbal

Leiras

A robotprogramot a programfa barmelyik programcsomaopontjabél
elindithatja. Ez akkor hasznos, amikor a sajat programjat teszteli.

Amikor a robot manualis Gzemmadban van (lasd Miikodési mod 112),
engedélyezheti, hogy a program egy kivalasztott csomoponttol induljon,
vagy a teljes programot az elejérdl indithatja.
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Lejatszas a
kivalasztasbol

Lépések

A lejatszas gomb a lablécben kilonb6z6 lehetéségeket nyujt a program
inditdsara.

Itt 1athato, hogy a Play gombot kivalasztottak, és a Lejatszas a
kivalasztasbdl opcio jelenik meg.

s re Telepkis Mozgas. 110 Naplé entes
a

Mozgas

1 X Véltozék beallitasa
Utpont 2 v Robotprogram

3 ¢ & Move

4 ® Utpont 1 Az alébbi értékek vonatkoznak az 8sszes gyermek Utpontra, és fliggnek a kivalasztott
B = mozgastipustdl.

Mozgas Move| -
Hatérozza meg, hogyan mozogjon a robot az Utpontok kézétt.
Irény

Beallités TCP bedlitésa llesztés sebessége
Eldugras [ty TCP haszndlata v 60,0] /s

Leallit
Funkcié llesztés gyorsuldsa
Megjegyzés ]  [hep v 80,0 /s

Mappa

Hasznos
terhelés bea...

O llesztési szégek hasznélata

Lefétszés az elejétdl
Robotprogram

Lejétszés a kivélasztasbdl

RIOSOTKBRTE 3: Move)

O Normal

ERTESITES

* Egy program csak a Robotprogramban szereplé
csomoéponttdl indulhat el.

* A Lejatszas a kivalasztasbdlparancsot
alprogramban hasznalhatja A program végrehajtasa
leall, amikor az alprogram befejezédik.

* A Lejatszas a kivalasztasbdl leall, ha egy program
nem futtathato egy kivalasztott csomoponttol.

* ALejatszas kivalasztastdl nem hasznalhato
végrehaijtasi szalakkal, mivel a szalak mindig az
elejérél indulnak.

* A program leall és hibalizenetet jelenit meg, ha a
kivalasztott csoméponttdl egy program lejatszas
kézben nem hozzarendelt valtozot talal.

Program lejatszasa egy kijeldlt csomdponttdl
1. A programfaban valasszon ki egy csomépontot.
2. Alablécben koppintson a Lejatszas lehetbségre.

3. Valassza a >Lejatszas gyljteménybdl elemet, hogy egy programot
futtasson a programfa egy csomépontjabal.
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Példa Ha egy robotprogram k6zepén meg kellett allitani a robotot, akkor egy
konkrét csomopontbdl Ujraindithatja a programot.

3.4.5. Toréspontok hasznalata egy programban

Leiras A téréspontok megallitjdk a program végrehajtasat. A téréspontokat egy
futdé program sziineteltetésére és folytatasara hasznalhatja egy konkrét
pontban. Ez akkor célszer(, ha a robot helyzetét, valtozdkat stb. vizsgaljuk
(lasd:. Mikodési mod 112).

Itt egy csoméponthoz hozzaadott toéréspont lathato:
ABCDE D i E

default

s P
V Alap Q - Grafika Valtozsk

Mozgés
B o bedlit s
— X Véltozék beallitasa Program
pon 2 v Robotprogram Itt programozhatja a robotot feladatok elvégzésére
- 3 2= var_li=get_actual_tcp_pose()
4 ==var 2210 Arobot programozésahoz vélassza ki a csomépontot a Csomépontlistabd, és akior
Vérakozds R megjelenik a Programfan
Beallita 6 @A S "
el ; o8 Csomépontlista Programfa
Eléugrés Q
9 8 @c v
Leallit 9 @D -
Megjegyzés | 10 ©E
a 13
Mappa
Hasznos
terhelés bea...
> specialis D
28 oo xEpaz

O Hozzéadés indités elétt sorrendhez

[ Program hurok 8rokre

9 CXKBHA@T

O Normél

Amikor a robotprogram egy térésponthoz ér, szine pirosra valt, mig a tobbi
kdzelg6 toréspont tovabbra is kék marad.

b § [ =
V Alap Q - Grafika Valtozsk

Mozgas PP
: T|X] viltozdle bedlitisa Kijelélés Forrés felezés ~
Ot 2 v/ Robotprogram Kieldl a kivdlasztott véltozét a kirgezés értékével
oy 3 2= var_li=get_actual_tcp_pose()
4 »g= var 2:=10 . . o
Vérakozés 1 5 vovel Valtozé Kifejezés
Bedllités 6 @A [ 7 yar2 v = 10
EBuor 7 @s
Bugras

J 8 oc
Leallit ] ®D
Megjegyzés 10 ©E

a 13

Mappa

Hasznos
terhelés bea...

YooK BREE

O Sziinet
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Toréspontok A téréspont piros vonalként jelenik meg egy csomopont felett vagy alatt. A
piros vonal az utpont csomopontok alatt és mas csomopontok felett jelenik
meg.

A program legtdbb csomédpontja szlinetel végrehajtasa elétt. Egy téréspont
hozzaadasaval moédositja a csomoépontok viselkedését.

* Hozzdadhat egy megallasi pontot egy utponthoz, hogy a program
ezen az Utponton sziinetet tarthasson. Ez azt jelenti, hogy a
csomopontban el6forduld atmenetet figyelmen kivil hagyja.

* Az Eddig (Until) csoméponthoz megallasi pontot adhat, hogy ezaltal
a program szunetet tartson az Eddig (Until) feltétel teljesulésekor. Ez
azt jelenti, hogy a csomopontban eléfordulé atmenetet nem hagyja
figyelmen kivil .

Megallasi pont Megallasi pont hozzdadasa a programhoz

hozzaadéasa 1. Egy programfan érintse meg egy vonal szamat, hogy hozzaadjon
egy téréspontot.

2. Atoréspont mindaddig aktiv, amig a téréspontot nem torli a
robotprogrambdl.

A toréspont térlése A téréspont tdrlése egy programban

1. A programfaban érintsen meg egy toéréspontot annak ismételt
eltavolitasahoz.

2. Arobotprogram rendeltetésszerien fut.
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3.4.6. Egy |épés egy programban

Leiras

Lépésenként
(Single Step)

A Iépésenkeénti (Single step) médban csomoépontonként hajthatja végre a
futd programot, amikor a robot kézi izemmadban van.
(Lasd: Mikodesi mod 112).

Ez a programhibak ellenérzésénél hasznos.

A lépésenkénti végrehajtassal futtathatja a a kivalasztott
programcsomoépontot, majd sziinetet tart egy Uj csomdpont kezdeténél.
A lépésenkénti végrehaijtast csak akkor hasznalhatja, amikor a futé
program szlinetet tart.

Ha egy adott csomopontra szeretné alkalmazni a Iépésenkénti
végrehaijtast, a csomopontnak képesnek kell lennie téréspontok
kezelésére is.
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3.4.7. Alap program csomoépontok

Leiras

Mozgas

Leiras

Az alapvet6 programcsomoépontok egyszeri robotalkalmazasok
létrehozasara szolgalnak. Egyes alapveté programcsomopontokat a
robotprogramjaban talalhatd megjegyzések rendszerezésére és
létrehozasara is hasznaljuk. Ez igen hasznos lehet, ha nagy
robotprogramroél van szo.

A Mozgatas paranccsal lehet a robotot az A pontbdl a B pontba mozgatni.
Az, hogy hogyan mozog a robot, er6sen kihat a robot altal teljesitett
feladatra.

> Aap Q - Grafika Véltozak
> Speciélis
2 ¥ Robotproegram ~ Mozgés Move| A

Hatdrozza meg, hogyan mozogjon a robot az Utpontok lkdzétt

Keresés 4 © Umpont 1

5 - Bedllitds Az ala’pb\lértéliek vonatikoznalk az 6sszes gyermek Gtpontra, és flggnek a kivélasztott
Erd 5 = Varakozds mozgastioustol.
Palettazo 7 [ Edugrds TCP bedlitésa llesztés sebessége
Szallitészalag & OLedt ‘A\<tf\/ TCP hasznélata v ‘ ‘ 60,0‘ °ls
kovetése ® Megjegyzés

. 10 ¢ = Mappa o 5 4
Csavarozas 11 = <cres Funlkcié llesztés gyorsuldsa
412 ¢ & Hurok 3 ‘A‘ap v‘ ‘ 80'0‘ °is?

13 - <Ires>

14 1, Hivés-

15 = g= var_2:=2 *force() O lllesztési szégek hasznalata

16 ¢ b Ha.

17 - <(Ires

18 F Parancssor
19 & Valtas

20 O idézits_1

21 ¢ B Lehalmozés
22 ® StartPos_1

Visszaallitas

22 o alirio,,

A$SCKXKBRTE

° 0 o Siw‘ﬂu\émi.

Amikor a programfahoz hozzaad egy Mozgatas parancsot, a képernyd jobb
oldalan megjelenik a Mozgatas ablaktabla.

O Normal

A Mozgatasparancs a robot mozgatasat utpontok segitségével vezérli.
Az utpontokat automatikusan hozzaadja a rendszer, amikor a programba
Mozgatas parancsokat ir be.

Tovabbi informacié az Utpontokrdl.

Hasznalhat Mozgatas parancsolat a robotkar gyorsulasanak és
sebességének beallitasara az utpontok kézoétti mozgatas soran.

A robot négy Move (mozgatas) paranccsal mozgathatd. A Mozgatas
parancs tipusait lasd az alabbiakban

Felhasznaldi kézikdnyv
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Moved

MozgatasJ-parancs
hozzaadasa

Részlet

MovelL

Movel-parancs
hozzaadasa

Részlet

A MozgatasJ parancs a robot szamara optimalis mozgatast hoz létre A
pontbdl B pontba.

A mozgatds nem lehet kdzvetlen vonal A és B k6z6tt, hanem optimalis az
iztletek kiindulasi és véghelyzete szempontjabdl.

1. Moved-parancs hozzaadasa

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Mozgatas lehetéségre, hogy
egy Mozgatas csomadponttal egyditt Utpontot irjon be a
robotprogramba.

3. Valassza ki a mozgatasi csomopontot.

4. Valassza ki a MovedJ parancsot a legordiilé menubdl.

A Moved parancs olyan mozgasokat végez, amelyeket a robotkar iziileti
terében szamit ki a rendszer. A csuklokat ugy vezérlik, hogy egyidejiileg
fejezzék be mozgasaikat. Ez a mozgatastipus a szerszam altal kévetendd
go6rbe palyat eredményez. Az ezen mozgastipusra vonatkozé megosztott
paraméterek a legnagyobb csuklésebesség és csuklégyorsulas, amelyek
meghatarozasa itt talalhato: fok/s illetve fok/s?. Ha kivanatos, hogy a
robotkar gyorsan mozogjon az utpontok kozétt, fliggetleniil az eszkoz
utjatol azon utpontok kdzott, akkor ez a mozgastipus a legjobb vélasztas.

A Movel parancs az A és a B pontok kézétt egy egyenes vonal mentén
végzett mozgast hoz létre.

1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet, ahova egy Move
(mozgatas) parancsot kivan beirni.

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Mozgatas lehetéségre, hogy
egy Mozgatas csomadponttal egyditt Utpontot irjon be a
robotprogramba.

3. Valassza ki a mozgatasi csomopontot.

4. Valassza ki a Movel parancsot a legoérdilé menibél.

A movel mozgatja az eszk6z kdzéppontjat (TCP, Tool Center Point)
egyenes mentén, az utpontok kdzétt. Ez azt jelenti, hogy mindegyik
illesztés komplikaltabb mozgast végez, hogy az eszkdzt egyenes vonalon
tartsa. Az ezen mozgastipusra vonatkozé megosztott paraméterek a kellé
csuklosebesség és csuklogyorsulas, amelyek meghatarozasa itt talalhato:
mmis, illetve mm/s2.
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MoveP

MoveP-parancs
hozz4adésa

Részlet

MoveCircle
(mozgatas
kérpalyan)

MoveCircle-parancs
hozzdadasa

A MoveP parancs allando sebességi mozgast hoz Iétre az Utpontok
kozott.

Az allandé sebesség fenntartasahoz az atmenet utpontok kdzott
engedélyezett. (Lasd Keveres 197).

1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet, ahova egy Move
(mozgatas) parancsot kivan beirni.

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Mozgatas lehet6ségre, hogy a
Mozgatas csomodponttal egyitt egy utpontot irjon be a
robotprogramba.

3. Valassza ki a mozgatasi csomopontot.

4. Valassza ki a MoveP parancsot a legordiilé menulbdl.

A moveP parancs egyenes vonal mentén mozgatja a szerszamot allandé
sebességgel, kérpalya simitasokkal, és a ragasztashoz vagy adagolashoz
hasonlé technologiai m(iveleteknél célszeri az alkalmazasa. Az
alapértelmezett keverék-sugarméret egy osztott érték az 6sszes utpont
kozoétt. Egy kisebb érték az utvonalat élesebben forditja, mig egy
magasabb érték lagyabba teszi az utvonalat. Mikozben a robotkar az
utpontokon at mozog allandé sebességgel, a robot vezérlédoboza nem
varhat sem az I/O miikddésre, sem kezel6i m(iveletre. Ha igy jar el, ezzel
leallithatja a robotkar mozgasat, vagy a robot leallitasat okozhatja.

A MoveCircle parancs korkéros mozgast hoz 1étre egy félkor
|étrehozaséaval.
CircleMove (korkérés mozgatas) csak MoveP paranccsal adhaté hozza.

1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet, ahova egy Move
(mozgatas) parancsot kivan beirni.

2. Az Alapbeallitdsok alatt koppintson a Movex lehetéségre.

A robotprogramhoz egy utpontot adunk hozza a Move csoméponttal
egyutt.

Valassza ki a mozgatasi csomopontot.
Valassza ki a MoveP parancsot a legérdiilé menibdl.

Koppintson a Kérkérds mozgas hozzdadasa elemre

o a0 &~ w

Valassza ki a tajolas madjat.
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Részlet

Tabla mozgatasa

Leiras

Mozgatas: TCP
beallitasa

A robot a jelenlegi helyzetébdl vagy a kezdépontbdl inditja a korkords
mozgast, és athalad a kériven meghatarozott ViaPoint utponton egészen
az EndPoint végpontig, amelynél befejezi a korkords mozgast.

Egy moddal szamoljak ki az eszk6z tajolasat a kdriv mentén.

A mdd lehet:

* Rogzitett: csak a kezdépont hasznalatos az eszkoz tajolasanak
meghatarozasara.

* Nem kényszeritett: a kezdépont atalakul az EndPoint-ta az eszk6z
tajolasanak meghatérozésahoz.

> Grafika  Véltozsk
> Speciélis
2 v Robotprogram ~| CircleMove
v Sablonok 3 ¢ & Mover
5 4 ® Utpont_1
Keresés : = Eqy kérmozdulatot tesznek hérom tpont
s #-(v] BRSEneE seqgitségével: az (tpont megelézi a
1o 6 ® ViaPoint_1 CircleMove csomépontot, az Gtpontot (1), ( Y
Palettaze 7 © Végpont 1 2 ViaPaintot (2) és az EndPointot (3). =
szillitoszalag  © T BedlltEs Amikor rogztett médban van: P/
Kovetése 9 B Vérakozés £ mozgés téjolését a robot kezddpontia Y

10 0 stuis e T T
11 O Ledli mozgés &thaladd és végpontjain . 1
412 (8 Megjegyzé » “o
13 ¢ m Mappa :
14 -
15 9 [ Hurok
16 =l <ire
17 e Hivds-
18 &= var_2:=2 *force()
19 9 b Ha
20 =l <tire
21 B Parancssor
22 4 Véltds

Csavarozas

Vélassza ki a téjolés médit, amelyik a kérhéz viszonyul
@ Rogztett
O Nem korlétozott

~

295 - xBBEZ

A Mozgatas ablaktabla kiilonbdz6 jellemzéivel részletesebben irhatja le a
mozgatast és a csatolt utpont(ok)at.
Ezeket az opciokat hasznalja a program egyedi igényekhez szabasara.

Lasd a Mozgatas ablaktabla tulajdonsagait az alabbiakban:

Ezt a beallitast akkor hasznalja, ha TCP-t kell valtani a robotprogram
végrehajtasa soran. Ez akkor hasznos, ha kulonb6z6 targyakat kell kezelni
a robotprogramban.

A robot mozgatasa attol fliggéen médosul, hogy melyik TCP-t allitottak be
aktiv TCP-ként.

Az Aktiv TCP figyelmen Kiviil hagyasa lehet6vé teszi ezen mozgasnak a
szerszamkarimahoz viszonyitott kiigazitasat.
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A TCP beallitasa TCP bedllitdsa egy mozgatasban

egy mozgatasban 1. A Program lap képernydn allitsa be az utpontokhoz hasznalt TCP-t.

2. A Parancs alatt, a legérdtilé mentiben jobbra valassza ki a Mozgas
tipusat.

3. A Mozgas alatt valasszon egy lehetéséget a TCP beallitasa
legérdilé meniben.

4. Valassza az Use active TCP (aktiv TCP hasznalata)>, vagy
valasszon egy felhasznal6 altal meghatarozott TCP-t.
Valaszthatja az Aktiv TCP mell6zése lehet6séget is.

Move: Tulajdonsag A Feature (tulajdonsag) a Mozgatas ablaktabla egyik lehetésége.
Hasznalja a Tulajdonsagot az utpontok kézott, hogy a program
megjegyezze a szerszam koordinatait.

Ez akkor hasznos, amikor az utpontokat allitja be (lasd 3.5.13.
Funkciok 301).

Lasd a kulénb6z6 tulajdonsagokat alabb.

Funkcié A Tulajdonsag a kévetkez6 esetekben hasznalhato:

* Atulajdonsagnak nincs hatasa a relativ utpontokra. A relativ
mozgas mindig azAlap tajoldsahoz viszonyitva térténik.

* Amikor a robotkar valtozo utpont felé halad, a szerszam
koézéppontjat (TCP) a kivalasztott tulajdonsag terében 1évé valtozo
koordinataihoz hasonldan kell kiszamitani. Ezért a robotkar
mozgasa egy valtozo utponthoz valtozik, ha egy masik funkciot
valaszt ki.

* Moddosithatja egy tulajdonsag helyzetét, mikézben a program fut, ha
beallit egy tartast az annak megfelelé valtozohoz.

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time
Egy mozgas sebességprofilja. A gérbe harom szegmensre
oszlik: gyorsulas, tempomat és lassulas. A haladas fazis szintjét
a mozgas sebesség-beallitasa adja, mig a gyorsulas és lassitas
fazisok meredekségét a gyorsulasi paraméter adja meg.
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Mozgas: Az iziileti
sz6gek hasznalata

Az izlileti szégek hasznalata a 3D p6z alternativajaként hasznalhato,
amikor a MoveJ segitségével utpontot hatdroz meg.

Az iziileti sz6g hasznalataval meghatarozott utpontok nem moédosulnak,
amikor a programot a robotok k6zo6tt athelyezik.
Ez akkor hasznos, amikor a programot egy Uj robotra telepiti.

Az izlileti szoégek hasznalata a TCP opciét nem elérhetbvé teszi.

Mozgatas:
Megosztott A Mozgatas képernyd jobb als6 sarkaban talalhaté megosztott
paraméterek a paraméterek a robotkar el6z6 poziciojatol a parancs alatt |évé elsd
mozgatasi utpontig, majd onnan az azt kdvet6 utpontokig végzett mozgasra
parancsban vonatkoznak.
A Mozgatas parancs beallitasai nem vonatkoznak az utolsé utpontbdl
kiindulo, a Mozgatas parancs alatt végzett palyara.
Q [Pl craa  varozo
2 9l Robotpros ~ .
lobotprogram M Move| v
39 MD,VE/ Hatgrggzaa:eg, hogyan mozogjon & robot az Utpontok kézétt.
Keresés 4 © Upont 1
5 - Bedlitas Az aldbbi értékek vonatkoznak az dsszes gyermek Utpontra, és fliggnek a kivélasztott
Eré 5 B vérakozds mozgdstipustdl.
Palettazo 7 @ Efﬁf"g"és TCP beéllitésa llesztés sebessége
Szallitészalag 8 e Le‘am‘ o ‘Akt\’v TCP haszndlata - ‘ ‘ 60,0‘ °fs
kovetése 9 ® Megjegyzés
Csavarozas ﬁ 7 .faﬂ?'e‘ ) Funkcié lllesztés gyorsuldsa
112 ¢ & Hurok  Aap | ‘ 80,0] e2
13 -| <(Ires>
14 Y4 Hivés-
15 &= var_2:=2 *force() O llesztési szogelk hasznélata
16 ¢ b Ha
17 =| <Ures:
18 & Parancssor
19  VEltds .
21 9 B Lehalmozas
22 ©® StartPos_1 o
O Normal ‘ o Q O Szimul4cié .
Utpontok
Leiras Az utpontok alkotjak egy robotprogram egyik leginkabb kdzponti elemét,
amelyek utasitjak a robotkart, hogy hova menjen egy-egy mozgatassal.
Utpontok . - , e 3 N .
., Egy utpont kisér egy mozgatast, ezért kdtelezé hozzaadni egy mozgatast
hozzdadasa -
az elsé utponthoz .
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Egy utpont 1. Arobotprogramjaban jel6lje ki azt a helyet, ahova egy Move
hozzaadéasa egy (mozgatas) parancsot kivan beirni.
robotprogramhoz 2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Movex lehetéségre.

A robotprogramhoz egy utpontot adunk hozza a Move csoméponttal
egydutt.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q _ Graphics Variables

W : 1 v Robot Program Move Move) -
aypoint 2 % b Move/ . Specify how the robot wil move between waypoints.
Direction 3 @ waypoint_1 . .
The values below apply to all child waypoints and depend on the selected movement
Wait type.
Set Set TCP Joint Speed
Popup ‘Use active TCP A4 | ‘ 60.0‘ °fs
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
] p [Base - ‘ 80.0 /57
Folder

Set Payload

) Advanced [0 Use joint angles
) Templates

O Normal ‘ o 0 o simuation ()
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Tovabbi utpontok 1. Robotprogramjaban vélasszon ki egy Mozgatas csomopontot vagy
hozzaadéasa egy egy Utpont csomépontot.
mozgatashoz 2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson az Utpont lehetéségre.
(Move) vagy _— , , . ,
Gtponthoz Atovabbl utpont?t a Mozgata's c§om’op0|j1tban adjuk hozza. Ez az
utpont a Mozgatas parancs részét képezi.
Universal Robots Graphical Progra il
2+ QM
Q _ Graphics Variables
Move
Waypoint ; ? :OAZZ:ETrogram Wayp°int
Direction Z g xzﬁg::i; Waypomtj
Wk 5 ® Waypoint_3
T ?
Popup
Edit pose
Halt | |
Comment
Folder g t
Set Payload
@ stopat .th‘S Pémt (@ Use shared parameters
T O
OTime
_ - Add Until
VS XBHEE
O Normal ? o 0 o simuiation ()
A tovabbi utpont az On altal a robotprogramban kivalasztott itpont ala
kerdl.
Részlet Az utpont hasznalata azt jelenti, hogy a mozgatas parancsbdl betanitott

viszonyt alkalmazza a tulajdonsag és a TCP kozott. A jellemzd és a TCP
kdzotti viszonyt, az aktualisan kivalasztott jellemzére alkalmazva, érjik el a
kivant TCP-helyet. A robot kiszamitja, hogyan kell a kart pozicionalni
ahhoz, hogy az aktualisan aktiv TCP elérhesse a kivant TCP-helyzetet.

Utpontok beallitasa

Leiras Az utpontok kiildénb6zé modon konfiguralhatok a beallitasoktdl, az
alkalmazastdl és az utpontnak a robotprogramban elfoglalt helyétdl
fliggden.

Utpontok Az utpontok automatikusan egyedi nevet kapnak, amikor ezeket hozzaadja
elnevezése a robotprogramhoz.

A felhasznal6 megvéltoztathatja az utpont nevét.
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Utpont elnevezése

Tipp

Utpontok
O6sszekapcsolasa

Részlet

Leallitds ennél a
pontnal

1. Gy6z6djoén meg rola, hogy a képerny6 jobb oldalan a Parancs fiilon
van.

2. Valassza ki az atnevezni kivant utpontot

Y

3. Koppintson a Atnevezés gombra

4. irja be az j nevet

5. Kattintson a Bekiildés gombra az uj név mentéséhez.

I Universal Robots Graphical Programming Environment

Run P nstallati og i

Q _ Graphics Variables

Move |
: ¥ Robot Program Waypoint _Fixed position v

Waypoint 2 ¢ & Move/
Direction 3 © Waypoint_1 Waypoint_1 Gy
Wait
| sewanee ?

Popup | Maximum of '15' characters
Edit pose

Waypoint_1 xxxxx

0 / # * -

Esc 1 2 3 a 5 6 7 8 9 [ = Backspace

B

8

- Submit

4 shift z X c v b n m

Egy terjedelmes robotprogramban gyakran t6bb mint 50 Utpontja lehet,
ezért hozzon létre egy olyan elnevezési szabalyt, amelynek az On
szdmara van értelme.

A hivatkozas ikonjanak kivalasztasaval az utpontok 6ésszekapcsoldédnak és
megosztjak a helyzetadatokat.

Mas utpontadatokat, példaul az &tmenet sugarat, az eszkodz/illesztés
sebességét és az eszkdz/illesztés gyorsulasat, egyedi Utpontokhoz
konfiguraljak, még ha dssze is lehetnek kotve.

A robotprogramot ugy konfiguralja, hogy ezen az utponton alljon le. A robot
az adott pont felé haladva lassul, majd folytatja utjat a kdvetkezd utpont
felé.
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Hasznalja az Allj 1. Valassza ki a modositani kivant utpontot

funkciot ezen a , ,

ponton 2. Aképernyd jobb oldalan valassza ki O Stop at this point

Tipp Ez hasznos ahhoz, hogy a robotot egy preciz helyzetbe mozgassuk.

Felhasznalas Ha a robotot el kivanja tavolitani a hegesztési vagy gépkezelési

példaja alkalmazastal.

Atmenet sugarral A robotkar utpontok k6z6tti mozgatdsanak atmenetéhez hozzaadhat egy
atmeneti sugarat. Az atmenet részletes leirasat ezen a hivatkozason
talalja.

Atmenet hasznalata Ha egy atmenetet ad hozza egy utponthoz, az Gtpontok kdz6tti atmenet

sugarral sokkal simabb és hatékonyabb lesz. Ezaltal a robotkar mozgatasa
zOkkendmentesebb lesz, de ez nem vonatkozik a robotkar mindenféle
mozgatasara.

1. Valassza ki a modositani kivant utpontot

2. A képerny6 jobb oldalan valassza ki O Blend with radius

3. Adjon hozza egy szamot [mm] az atmeneti sugar
meghatarozasahoz.

4. Kattintson a Beadas gombra a szam mentéséhez.

Tipp Ha tobb utpontot hasznal a két pont kdz6tti atmenet irdnyitasara, akkor a
két pont kdz6tti utpontokat 6sszemoshatja, hogy a teljes mozgatast
simabba és hatékonyabb3 tegye.

Ko6zds paraméterek Ez az utpont alapértelmezett beallitasa.

hasznalata A bedllitdsokat a szlil6 Mozgatas parancsbél masoljak at.
Felhasznalas Ezt akkor kell hasznalni, ha az izllet sebessége és gyorsulasa NEM
példaja valtozik a szilé Mozgatas parancsban.

[ziilet sebessége / Egy Mozgatas parancsban modosithatja az egyes utpontokhoz tartozo
gyorsulasa izliletek sebességét és gyorsulasat.
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Az iziileti sebesség
vagy gyorsulas
modositasa

Felhasznalas

példaja

Id6

Idétartam beirasa
masodpercben

Hozzaadas Eddig,
amig

—

»

Valassza ki a médositani kivant utpontot

A képerny6 jobb oldalan allitsa be az iziileti sebességet vagy
gyorsulast az alabbiak kivalasztasaval

@ Joint Speed
Joint Acceleration
irja be a sebesség értékét

irja be a gyorsulas értékét

Ha egy raklapoz6 programot hoz létre, akkor az Utpontot lassabban
mozgathatja akkor, amikor a program elhelyezi az objektumokat, illetve
gyorsabban, mikor a robot egy masik targy felrakasa céljabol mozog.

Modosithatja az utpont eléréséhez sziikséges idétartamot.
A maximalis érték 21 600 masodperc/6 6ra.

1.

Valassza ki a médositani kivant Gtpontot

A képerny6 jobb oldalan valassza ki @ Time
irjon be egy szamot [s]

Kattintson a Beadas gombra a szam mentéséhez.

A robotkar mozgatdsa most [s] id6 alatt jut el ehhez az utponthoz.

Waypoint

Direction

1 v Robot Program w
aypoint FFixed posttion v
2 ¢ @ ove) yP

3 @ [Waypoht_1 7 | waypoint_1 %

A Hozzdadas addig (Add Until) szamos kiilénb6z6 lehetéséget nyujt az
utpont konfiguralasara.
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Lépések

Rdégzitett atpont

Kérjlk, tekintse meg a Hozzaadas Eddig, amig 206(Hozzaadja eddig)
hivatkozast utmutatasért Iépésrol Iépésre.

Mozgas
Utpont

Irany
Varakozas
Bedllitas
ElGugras
Leallit
Megjegyzés
Mappa d

Hasznos
terhelés bed...

O Normal

1 X Valtozdk beéllitasa
2 ¥ Robotprogram

3 ¢ « Movel

4 @ ¥ Irdny: Alap X+
5 EY

Valtozék

Eddig

Adja meg a ledllités feltételt

A robot halad a kijeldlt irdnyba amig el nem éri a ledll4si feltdtelt

Kifejezés

Tavolsag

Szerszam érintkezés

mm/s

1/O Bemenet

Hozzaadéas Eddig, amig

f(x)

o Kapcsolat észleléséhez javasolt ennél alacsonyabb szerszdmsebesség: 100,0

UR10e
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Leiras

Régzitett Gtpont

A fix utpont a PolyScope-ban hasznalt szabvanyos utpont.

Ez egy meghatarozott koordindtarendszerhez (alapértelmezés szerint a
robot alapallvanyahoz) viszonyitott rogzitett hely, ahova a robot utasitasra
visszamegy.

Egy rogzitett helyzet( utpontot gy tanitanak, hogy a robotkart fizikailag a
pozicibba mozgatjak. A robotot a 3.1.4. Szabad mozgatas 101
(szabadonfutd) vagy a PolyScope 3.6. Mozgas lap 324 segitségével
mozgathatja.

Mikor kell hasznalni:

* Ha a robotot egy konkrét helyre kell mozgatni (a berendezés koérl
kell mozgatni, vagy egy konkrét helyre kell mozgatni olyan
miveletekhez, mint a felszedés vagy lerakas).

* Amikor egy teljes robotprogramot hoz létre egy helyhez, azaz a robot
alapjahoz viszonyitott fix Gtpontok hasznalataval. Attelepitheti a
robotot, és Ujradefinialhatja a robot alapjanak helyét, majd a
robotprogram az uj helyszinen fog mikodni.

Mikor NEM szabad hasznalni:

* Ha azt szeretné, hogy az utpont helye dinamikus legyen. A fix
utpontok statikus pozicidk, és csak akkor valtoznak, ha szandékosan
frissitik Oket, vagy ha egy koordinata-rendszerhez viszonyitjak dket.

Fix utpontot adhat a robotprogramjahoz, amikor hozzaad egy Mozgatas
parancsot. Nincs kuldnbség, hogy a Mozgatas (Move) egy MovedJ, MovelL
vagy MoveP parancs.

Felhasznaldi kézikdnyv
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Példa

Egy régzitett utpont hozzaadasa egy robotprogramhoz

1.
2.

A Program lapon koppintson az Alap (Basic) elemre.
Mozgatas parancs hozzaadasa
Valassza ki az automatikusan generalt Utpontot

a. Vegye észre, hogy a szelektor beéllitdsa automatikus

Fixed position

e

Koppintson a

gombra

az Athelyezés lap megnyitasahoz

Allitsa be az utpontot

Koppintson a O jelre az utpont mentéséhez és a
visszatéréshez a Program flilre

2 Speciélis 2 v Robotprogram
v Sablonok 3 9 o MoveP

Keresés 4 © Utpont_1
5 ¢ v CircleMove
Eré 3 @ ViaPoint_1
Palettézo 7 ® Végpont_1
8 = Bedlitss

Szallitészalag
kivetése 9 B Vérakozés
10 @ Elbugrés

11 O Leélit
412 - [® Megjegyzés

Csavarozas

18 (2= var_2:=2 * force()
19 ¢ b Ha...

20 = <tres

21 B Parancssor

22 % Véltds

N icifizits 1

285 - xbH

O Normal

=

Q - Grafika Vaéltozék

~ Utpont
[Z ] otpone 1

b Mozgatas ide
(@ Osztott stmeneti sugér haszn... (@) Osztott paraméterek haszndlata
O Atmenet sugéral O Eszkozsebesség 250
25 Eszkéz gyorsulésa 1200
O 2,0

.
H dadas Eddig, i
ozziadés Eddi, ami

Amikor egy munkadarabot tavolit el innen Ttokmany egy gépi
megmunkalasi alkalmazasban, helyezze az utpontot fix pozicidba, hogy
elkerlljon minden érintkezést a berendezéssel.

1A gépi megmunkalas soran a tokmany tartja a szerszamot, amely a munkadarabon munkat végez.
Példaul a tokmany egy furé része, amely a furészarhoz csatlakozik.

UR10e
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Fix dtpont beallitasa

Leiras

Fix dtpont beéllitasa

A rogzitett utpont bedllitdsa azt jelenti, hogy a robotkart a beéllitani kivant

c s

robotkar teljes mozgatasanak egy helyzeteként "allitjak be".

Hasznalhatja a szabadonfuté izemmadot, vagy mozgathatja a robotkart a
Mozgatas lapon talalhato kézi kezelészervekkel. Lasd: Mozgas 176

Egy régzitett utpont hozzaadasa egy robotprogramhoz

Felhasznaldi kézikdnyv
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1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomopontot, ahova
egy fix utpontot szeretne beirni.

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson az Utpont lehet6ségre.

3. Valassza ki az ujonnan hozzaadott utpontjat a robotprogramban.

4. Koppintson _

Az, hogy hogyan mozgatja a robotkart az utpont beallitdsahoz, nagyban
fligg a robotprogramtdl, a létrehozando alkalmazastél, a TCP-
konfiguraciotol stb.

Az utpont beallitasdnak nincs egyetlen legjobb maédja.

* Ha ugy szeretné mozgatni a robotkart, hogy a TCP egyenesvonaluan
mozogjon, hasznalja a TCP nyilakat.

* Ha a robotkart a szabadonfutoval szeretné mozgatni, tartsa
lenyomva a szabadonfuté gombot.

* Ha ismeri a kdvetkezd utpont pontos koordinatait, akkor a szerszam
poziciéjat hasznalhatja a robotkar mozgatasahoz.

* Ha egy konkrét iziiletet szeretne mozgatni, hasznélja az iziilet
pozicidja (Joint Position) értékeket.

Universal Robots Graphical Programming Environment

<unnamed>* B E
L &

default

(R-lgrq  [ART

TCP Position

Robot Tool Position

Feature Active TCP

View ¥ | TCP

x| 118.02)mm Rx| 0.127|rad

v | -282.10/mm RY| 3.139|rad

]

z| 155.7¢/mm Rz| 0.000|rad
Joint Position
Base -37.73 *©
[ ] [ N 1
TCP Orientation

Shoulder -62.35 *©
[ N 1
Elbow -106.79 °
[ N 1
E Wrist 1 -100.86 °
[ I 1
0 e Wrist 2 90.00 °
OK Cancel [ T 1

Wrist 3 62.04 °
Freedrive > I " 1

000 @

A atign

ﬂ? Home

O Normal
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Relativ utpont

Leiras

Példa: Relativ
utpont hozzdadasa

Egy relativ utpont két utpont meghatarozasaval jon létre. Ez a két utpont
hatarozza meg, hogy a relativ utpontnak milyen tavolsagra és iranyba kell
mozognia

példaul "két centiméterrel balra".

A masodik utpont az elsé6tdl fligg.

Ezt az utpontot a relativ Utpont hozzaadasakor hozhatja létre. Ez lehet egy
korabban meghatarozott utpont is, példaul egy fix utpont.

Mikor kell hasznalni:

* Amikor az InditasEI6tt (Beforestart) parancsot hasznalja a robot
kozvetlen mozgatasara tetszéleges poziciébdl. Példaul, ha a robotot
egy alkatrészekhez kdzeli pozicidéban allitjak meg.

* Ha az els6 utpont relativ, €s megnyomija a lejatszas gombot. A
program inditasdhoz nem kell a robotot pozicidba helyezni.

* Amikor alprogramokat hasznalunk a robot kéril kiilonb6zé helyeken
ismételhet6 mozgasok végrehajtdsara. Példaul csavarozas tébb
helyen: mozogjon lefelé 50 mm-t, kapcsolja be/ki a csavarhuzét,
mozogjon felfelé 50 mm-t.

Mikor ne hasznalja:
* Amikor egy adott helyet ismételten el kell érni.

* Ha allandé utvonalra van sziikség.

A robot 20 mm-es mozgatasa a szerszam z-tengelye mentén:

var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]

Movel

Utpont 1 (relativ pozicid):

Use variable=var 1, Tulajdonsag =Szerszam

Felhasznaldi kézikdnyv
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Relativ utpont

1. A Program lapon valassza az Alap meniit

hozzaadasa 2. Koppintson az Utpont elemre
robotprogramhoz o ) ) _ . o
a. Figyelje meg, hogy a valaszt6 automatikusan Fix pozicioba all
b. Valtsa az utpontot relativ poziciora.
Az els6 utpont bedllitasa (a ...pontbdl)
4. A masodik utpont beallitasa (...pontra)
q Grafika Valtozék
pe— 4 @ Utpont_1 Utpont_1 %
. 5 @ v CircleMove
Eré & @ ViaPoint_1 Relativ mozgas, az innen és ide helyzetek kozétti kilénbséggel
Paleiidzs | 7 O veopont e 0.0
Szalltgszalag : ;5:1@;5 Pont bedllitésa [ Pont bedlitasa | o mm
E— 10 @ ElBugrés o
1L OLedk Mozgatés ide 178,9 °
112 Megjeg I
13 ¢ :Mappa
14 -
15 ¢ (@ Hurok @ Osztott atmeneti sugér haszn... (@) Osztott paraméterek haszndlata
ij L:Was O Atmenet sugérral O Eszkozsebesség
18 3= var_2:=2 *force() ’ Es2kdz gyorsuldsa
19 ¢ b Ha O
20 -] <tires
21 & Parancssor
32 :frai ) ~ Hozzéadés Eddig, amig
RIS XKBRADTE
ONorma’I ° 0 O E‘:\mu\éclé.
Részlet Két relativ utpont k6z6tt a mozgatas mindig a legrévidebb utvonalat kéveti
a robot szdmara, a mozgatas tipusatoél fliggden.
A relativ Utpontok kozti tavolsag derékszogi koordinatarendszerben
ertendd a két helyzet TCP pontja k6zétt. A szdg adja meg, hogy a TCP
orientacidja mennyit valtozik a két pozicio kdzott, pontosabban az ez a
tajolas valtozasat leiro forgasvektor hossza.
Nem szamit, hogy a relativ utpont poziciéja hol helyezkedett el a robot
koril, mielétt a program a relativ utpontba kerdilt.
Amint a PolyScope a programfaban a relativ utpontra Iép, a robot az
aktualis pozicidjabdl a relativ utpont altal elmentett tavolsagra és iranyba
mozog.
Az ismétlédé relativ helyzetek kilendithetik a robotkart a munkaterébdl.
UR10e 193 Felhasznaldi kézikonyv
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Felhasznalasi eset:
Hegesztés és a
hegesztési cikkek
modositasa

Ha van egy hegesztési eljaras, és egy téglalap koérili varratot kell
hegeszteni, akkor az elsé sarkot egy rdgzitett utponttal hatarozhatja meg,
majd ugy iranyitja a robotot és a hegesztészerszamot, hogy relativ
utpontok segitségével talalja el a tdbbi harom sarkot

Az els6 utpont inditja a hegesztési varratot a téglalap kortil, és a relativ
utpontok fejezik be a fennmaradé sarkokat.

Ezutan, ha olyasmit kell hegeszteni, ami még mindig egy téglalap, de
nagyobb vagy kisebb, akkor megvaltoztathatja a relativ Utpontok
tavolsagat, és gyorsan modosithatja a robotprogramot.

Felhasznaldi kézikdnyv
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Valtozé6 utpont

Leiras

Valtoz6 atipont
hozzaadasa

Egy valtozo utpont a PolyScope rendszer egy valtozoja altal meghatarozott
helyzetbe mozog.

A valtozénak p[x, y, z, rx, ry, rz] URScript formatumban megadott tartasban
kell lennie, amellyel egyetlen utpontot frissithetlink a programfaban ugy,
hogy modositjuk az X, Y, Z, RX, RY vagy RZ értéket az utpont manualis
visszaallitasa nélkiil.

Mikor kell hasznalni:
* Szkriptelemekkel kombinalva.

* Amikor adatokat fogad kiils6 eszk6zokrdl a helymeghatarozashoz,
példaul kamerakrol stb.

Mikor ne hasznalja:
* Amikor egy adott helyet ismételten el kell érni.
* Ha nem hasznal valtozdkat vagy kuls6 eszkdzoket

* Ha egy utpontot manualisan kell athelyezni vagy uUjradefinialni a
kocogés vagy a szabadonfuto segitségével.

Adjon hozza egy valtoz6 utpontot, amelyet a robotprogram futtatasa soran
maodosithat.

UR10e
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Valtoz6 utpont
hozzaadésa
robotprogramhoz

Részlet

1. A Program lapon kattintson az alapmeniire
2. Mozgatas parancs hozzaadasa
Valassza ki az automatikusan generalt utpontot

a. Vegye észre, hogy a valasztéelem automatikusan Fix
helyzetra van allitva.

b. Allitsa a valasztéelemt Valtozé helyzetbe.

4. Valassza ki a valtozot a legordilé menibél.

Grafika Valtozék

2 ¥ Robotprogram ~ Utpont \Véitozé helyzet v

Mozgas

Utpont 3 ¢ & Mover

rany 4 © Utpont_1 Mozgassa a robotot valtozé helyzetekbe
5 © Véitozo P 4 P—

Vérakozas 6 | ¢l croemoe Véltozé hasznélata | <Valtozo> v

Beallitas 7 © ViaPoint_1

L 8 @ Végpont_1

El6ugras . -
9 = Bedlitds

Leallit 0 B Vérakozds
1 @ Elbugrés

Megjegyzés 1
q 12 O Leélit I
Japha 13 (] Megjegyzés
Hasznos 14 ¢ m Mappa
terhelés bed... 15 =] <dire: (@ Osztott stmeneti sugér haszn... (@) Osztott paraméterek haszndlata

> Specidlis 16 ¢ & Hurok QO Atmenet sugérral O Eszkozsebesség
17 =] I

> sablonok | < 25 Eszkéz gyorsuldsa 1200
18 L Hivés-
19 8= var_2:=2 *force() @) =

20 9 b Ha
21 =) <tres
22 & Parancssor

23 e e Hozzdadés Eddig, amig
E 2 A-RS g N |

O Normal

Olyan utpont, melynek helyzetét egy valtozé adja meg, ebben az esetben
szamitott_ tartasex id="1"/>.

A valtozé csak tartas lehet, példaul var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0].

Az els6 harom x,y,z, az utolsé harom pedig a rx,ry,rz vektor altal megadott
rotacios vektortajolas.

A tengely hossza a forgatando sz6g radianban, a vektor maga pedig
megadja a tengelyt, amelyet forgatni szandékozik.

A helyzet mindig egy referencia keret vagy koordinata rendszer
vonatkozasaban van megadva, melyet a kivalasztott funkcio hataroz meg.

Ha az atmenet sugarat egy fix utponton allitja be, és az azt megel6z6 és
kovetd utpontok valtozoak, vagy ha az atmenet sugarat egy valtozé
utponton allitja be, akkor az &tmenet sugarat a rendszer nem ellenérzi
atfedésre (lasd Keverés 197).

Ha a program futasakor az atmenet sugara atfed egy pontot, a robot
figyelmen kivil hagyja, és a kévetkez6h6z mozog.

Felhasznaldi kézikdnyv
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Keverés
Leiras Az Atmenet teszi lehet6vé, hogy a robot siman valtson két palya kézott
anélkil, hogy a koztiik Iévd utpontnal leallna.
Az atmenet felgyorsitja a robotprogram futasat, mivel a palyak kozétti sima
atmenet létrehozasaval elkerulheti a palyak kdzotti gyorsulas lelassulasat.
A kovetkez6 szakaszokban tovabbi tajékoztatast talal az atmenettel
kapcsolatban:
* Atmenet paraméterei 199
* Kevert pélyak 201
* Feltételes atmenetpalyak 203
UR10e 197 Felhasznaldi kézikonyv
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Példa: Atmenet egy A robotaz 1. Gtpontrdl (WP_1) indul, ésa 3. (WP_3) Utpontnal fel kell

felrakas és
behelyezés
alkalmazasban

vennie egy targyat.
Ahhoz, hogy a robot elkerlilje e targgyal és mas akadalyokkal az titk6zést,
ki kell kertilnie a (0) utpontota 2. (WP 2) utpont hasznalataval.

Harom utpontot vezetlink be a kovetelményeknek megfelel6 utvonal
létrehozasahoz.

@ ® wp >
Wp_1

@ wp_3

(WP _1):kiindulasi helyzet, (wp 2) : k6ztes pont, (WP 3):
felvételi pozicio, (0) : akadaly.

Egyéb beallitasok konfiguralasa nélkiil a robot minden egyes utpontnal egy
nagyon rovid, de teljes megallast hajt végre, mielétt folytatna a mozgatast.
Ehhez a feladathoz a (Wp_2) utpont leallitashoz nem optimalis, mivel egy
sima kanyar kevesebb id6t és energiat igényelne, mikbzben mégis
teljesitené a kdvetelményeket. Még az is elfogadhatd, hogy a robot nem éri
el pontosanaz (WP_2) utpontot, amennyiben az atmenet az elsé palyarol
a masodik palyara ennek a pozicidonak a kozelében térténik.

Aledllitas a (WP _2) utpontnal elkertilhetd, ha az utponthoz egy atmenetet
allitunk be.

Ezzel a robot zokkenémentes atmenetet szamithat ki a kdvetkezé palyara.

Az atmenet elsddleges paramétere a sugar.

Amikor a robot az utpont atmeneti sugaran bellll van, elkezdheti az
atmenetet és letérhet az eredeti Utvonalrdl. Ez gyorsabb és puhabb
mozgasokat tesz lehetévé, mivel a robotnak nem kell lassitania és ujra
gyorsitania.

Felhasznaldi kézikdnyv
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Atmenet paraméterei

Leiras Az Atmenet teszi lehetévé, hogy a robot siman valtson két palya kozott
anélkiil, hogy a koztiik Iévd utpontnal leallna.
Az atmenet felgyorsitja a robotprogram futasat, mivel a palyak kozétti sima
atmenet létrehozasaval elkerlilheti a palyak kozotti gyorsulas lelassulasat.

Atmenet Az utpontokon kivil tébb paraméter is befolyasolja a atmeneti palyat.

parameterel * az atmenet sugara (r)

* arobot kezdeti és végsd sebessége (a p1 pozicidokban). és p2
illetve)

* amozgas ideje (pl.: ha egy palyahoz specifikus id6 van beallitva,
akkor ez befolyasolja a robot kezdeti/végs6 sebességét)

* a palyatipusok, amelyekbdl indul és amelyekhez illeszkedik a palya
(MovelL, MoveJ)

I
Wp_1 ! * \
'

()
N
)
|
|
|
|

® WP_3

Felsé atmenet (wP_2), amelynek sugara (r), kezdeti atmeneti
pozicio p1 és veégso atmeneti poziciop2. (0) akadaly.

UR10e 199 Felhasznaloi kézikdnyv



UNIVERSAL ROBOTS

Ha egy atmenet sugara be van allitva, a robotkar palyaja atmegy az utpont
koril, ezzel lehetbvé téve, hogy a robotkar ne alljon meg a pontnal.

Az atmeneteknél nem fordulhat el6 atfedés, igy nem lehet olyan atmeneti
sugarat bedllitani, amely atfedésben van egy el6z6 vagy kévetkezd utpont
atmeneti sugaraval.

Ha kétatmenet atfedésben van, a naplo fulon figyelmeztetés jelenik meg.
Tovabbi informaciot itt talal: Naplo fil.

s N
7 \
/ \
/ \
/ \
WP_1
| WP_2 \
o— | B |
| I
\ /
\ /
N /
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L 7
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, \
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; \
/ \

/ \
/ \
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|
[
\ ///”/‘ WP_3 I
\ T I
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WP_4 N /
N /
N /
~ 7

A keverési sugar atfedése nem megengedett (*).
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Kevert palyak

Leiras Az Atmenet teszi lehetévé, hogy a robot siman valtson két palya kozott
anélkiil, hogy a koztiik Iévd utpontnal leallna.
Az atmenet felgyorsitja a robotprogram futasat, mivel a palyak kozétti sima
atmenet létrehozasaval elkerlilheti a palyak kozotti gyorsulas lelassulasat.

Kevert palyak

Wp_3

Kézbs tér (Moved) versus Descartes-tér (Movel) mozgas és
keverés.
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A mozgas tipusatdl fliggéen (azaz Movel, MovedJ vagy MoveP) kiilonb6zé
kevert palyak jonnek létre.

* Atmenetek a MoveP-ben Amikor a MoveP-ben atmenetet képez, ez

utébbi helyzete egy korivet kdvet allando sebességgel. A tajolas a
két palya kozott lagy interpolacioval keveredik. Egy Moved vagy
Movel keverheté MoveP-vé. llyen esetben a robot a MoveP
korivkeverését hasznalja, és interpolalja a két mozgas sebességét.
Egy MoveP nem keverhet6 Moved-vé vagy Movel-lé. Ehelyett a
MoveP utolsé utpontjara hivatkoznak megallasi pontként keverés
nélkil. Nem végezhet keverést, ha a két palya 180 fokhoz kdzel
szdgben van (visszafelé), mivel ez nagyon kis sugaru kérivet hoz
|étre, amit a robot alland6 sebességgel nem tud kévetni. Ez a
programban futtatdsi id6 kivételét okozza, amely korrigalhaté az
utpontok beallitasaval, hogy kevésbé éles széget kapjanak.

MoveJ-t tartalmazé atmenetek A MovedJ atmenetek sima gorbét
eredményeznek a csuklétérben. Ez mikodik a Moved-
Moved,MoveJ-Movel és Movel-MoveJ keveréseknél. A atmenettel
simabb és gyorsabb palyat lehet elérni, mint az atmenet nélkiili
mozgatasokndl (1asd a 15.6. abrat).Ha asebességetés
gyorsulast hasznaljak a sebességprofil meghatarozasara, akkor a
keverés a keverési sugaron belll marad a keverés alatt. Ha az idét
hasznalja a sebesség és a gyorsulas helyett mindkét mozgatas
sebesség-profiljanak meghatarozasahoz, akkor az 4tmeneti palya
az eredeti MovelJ palyajat koveti. Amikor mindkét mozgas
id6korlatozott, akkor a keverékek hasznalata nem takarit meg idét.

Atmenetek a MoveL-ben Amikor a MovelL-ben atmenetet képez, ez
utdbbi helyzete egy korivet kvet allando sebességgel. A tajolas a
két palya k6zo6tt 1agy interpolacioval keveredik. A robot lassulhat a
palyan a koriv kdvetése el6tt, hogy elkertilje a nagyon nagy
gyorsulasokat (pl. ha a két palya ko6zétti szog kézel van a 180
fokhoz).
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Feltételes &tmenetpalyak

Leiras Az Atmenet teszi lehetévé, hogy a robot siman valtson két palya kozott
anélkiil, hogy a koztiik Iévd utpontnal leallna.
Az atmenet felgyorsitja a robotprogram futasat, mivel a palyak kozétti sima
atmenet létrehozasaval elkerlilheti a palyak kozotti gyorsulas lelassulasat.
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Feltételes
atmenetpalyak

Ez a példa kifejezetten adott helyzetre vonatkozik, de azt mutatja, hogy a
robotprogram igen ritka helyzetekben a végrehajtas el6tt kiszamithatja a
programcsomopontokat.

Az dtmenet palyajat befolyasolja egyrészt az az utpont, amelyre az
atmenet sugarat beallitottuk, masrészt a a programfaban utana kdvetkez6
Utpont.

Ebben a példaban az atmeneteta (Wp_1) ésa (WP_2) befolyasolja.
Ennek kévetkezménye még nyilvanvalébba valik, amikor a példaban
szerepld (WP _2) korll az atmenetet alkalmazzuk.

Két lehetséges végpozicio létezik, és annak meghatdrozasahoz, hogy
melyik a kdvetkez6 utpont, ahova az atmenet illeszkedik, a robotnak mar
az atmenet sugaraba belépéskor kell kiértékelnia digital input[1]
bemenet aktualis értékét.

Ez aztjelenti, hogy a i f. .. then kifejezést még azelbtt kiértékeli, mielbtt
ténylegesen elérné a célpontot, ami némileg ellentmondasos, ha a
programveégrehajtas sorrendjét nézziik. Ha egy utpont - egy leallasi pont,
és feltételes kifejezések kovetik a kdvetkezd utpont meghatarozasahoz
(példaul az I/0 parancs), ezt akkor hajtja végre, amikor a robotkar mar
ledllt az utponton. (WP 2)

MoveL

WP I

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

if (digital input[l]) then
WP F 1

else
WP F 2

@uWp_1l

WP_F_2

WP I a kezdeti utpont, és egy feltételes kifejezés fliggvényében
ket vegso utpont lehetséges wp F 1 és WP _F 2. Afeltételes i £
kifejezeést akkor értékeli ki, amikor a robotkar belép a masodik
atmenetbe (*)
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Hozzaadas Eddig, amig

Leiras

Kifejezés

Az Eddig (Until) program csomépont leallasi kritériumot hatdroz meg egy
mozgatashoz.

Eddig (Until) csomopontokat a Direction (Irany) és Waypoint (Utpont)
parancsokbdl adhat hozza.

Iranycsomopontot csak a Movel és MoveP mozgatas parancsokhoz adhat
hozza.

A robot egy Ut mentén mozog, és amikor érintkez6t észlel, megall.

Egyetlen mozgatashoz tébb megallasi kritériumot is hozzaadhat. A mozgas
akkor all le, amikor az els6 Eddig feltétel teljesul.

Egymas utan tébb Hozzaad eddig (Add Until) opciot is hozzaadhat, mivel
tobb feltételnek is teljestilnie kell egy milivelet elvégzését vagy
végrehajtasat megel6zéen.

aule G és
Q - Grafika Valtozék

1 X Véltozék bealiitasa Eddig
2 v Robotprogram

3 ¢ b Movel

4 @ v rdny: Alap X+
5 > Eddig

Mozgas

Utpont Adja meg a ledlitas feltételt

Arobot halad a kijeldlt irdnyba amig el nem éri a ledllasi feltételt

f(x)

Irény

Varakoza
arakozas Kifejezés

Beallitas

Eldugras
Leallit ‘

‘ 0 0

Megjegyzés
a 13
Mappa ‘

Hasznos
terhelés bea...

|

Szerszéam érintkezés

@ Kapcsolat észleiésénez javasol enndl alacsonyabb szerszémsebesség: 100,0
mm

-

Hozzéadés Eddig, amig Mveletet hozzéadc’

° 0 O szmuiécis ()

O Normél

* Tavolsag

* Szerszam érintkezés: (lasd Irany 211)
* Kifejezés

* 1/0 Bemenet:

* Midveletet hozzaad

Ez a csomopont egy egyedi programkifejezést hasznal a robot
mozgasanak megallitdsara. Kifejezést is hasznélhat a leallitasi feltétel
megadasara.

A leallitasi feltételeket valtozok és parancsfajl-fliggvények segitségével is
megadhatja.
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Eddig (Until)

1. Hahozzaadta az Eddig (Until) parancsot, koppintson a

kifejezés
hozzaadéasa egy Expression
robotprogramhoz
2. Koppintson a sarga kifejezés-mezére
3. Akifejezés hozzdadasa a billenty(izettel
4. Akifejezés mentéséhez koppintson a Bekuldés 0 lehetdségre.
5. Valassza ki, hogy megosztott lassitast vagy egyéni lassitast kivan
hasznalni.
Q _ Graphics Variables
Waypoint ; Q';";:::’"E’Em Until - ‘ExpreSSion hd
Direction 3 ® v Direction: Base X+ Enter the Until text that wil be executed as script code by the URController
- 4 » Until expression
Wait If an Action is added this will be executed when the Until condition is reached
Set
Popup
Halt ‘
Comment @ Use Shared Deceleration
Folder Y " O Use Custom Deceleration
Set Payload
- Add Until Add Action
285 XBHEZ S
O Normal ’ ° 0 o Sw‘rw,ﬂatu:wn.
Tavolsag Ez a csomopont ledllitja az Irdny mozgatést, amikor a robot egy bizonyos
tavolsagot megtesz. A sebességet fokozatosan lecstkkenti, hogy a robot
pontosan a megadott tavolsagon alljon meg.
Egy konkrét tavolsagot is hasznalhat leallitasi feltételként.
Példa A tavolsag funkcioval a szerszamot egy adott tdvolsagra mozgathatja a
teljes megallas el6tt, példaul a szerszamot eltavolithatja a munkadarabtél.
UR10e 207 Felhasznaldi kézikonyv



R
~ UNIVERSAL ROBOTS

Egy robotprogramhoz
egy Eddig (Until)
tavolsag hozzdadasa

Szerszam érintkezés

Példa

1. Ha hozzaadta az Eddig (Until) parancsot, koppintson a

Distance

2. Adja hozza a tavolsagot mm-ben

3. Valassza a leallitast, miutan megtette a tavolsagot, vagy egy
atmeneten haladt adott sugarral. Kattintson ide, ha tébbet szeretne
megtudni az atmenetrdl.

Ez a csomopont lehetdvé teszi, hogy a robot megallitsa a mozgast, amikor
létrejon az érintkezés a szerszammal.

Hasznalhatja ezt a csomdpontot, hogy megallitson egy mozgast, amikor a
roboteszkoz érintkezést észlel.

Meghatarozhatja a ledllas lassitasat és a szerszam visszahuzasat is.

Hasznalhatja az Eddig - Szerszam érintkezés csomdpontot a
Raklapozas/Lepakolashoz hasonlé alkalmazasokhoz, ahol az Eddig -
Szerszam érintkezés meghatarozza a felpakolt targyak magassagat.
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Eddig (Until)
szerszamérintkezés
hozzaadasa egy
robotprogramhoz

Részlet

I/0 Bemenet

1. Ha hozzaadta az Eddig (Until) parancsot, koppintson a

Tool Contact

default

Futtatas 2945 1jo Naplo. M= "
N Q - Grafika Véltozék
Mozgas
T Altordk bedllita . P -
: X] Véltozék bedllitisa Eddig - |[Szerszam érintkezés -
Utpont 2 v Robotprogram
Irdny 3 9 b Move) Arobot mozog Eddig, amig Utkézést nem észlel a szerszémon. A robot a
4 ¢ @ Utpont_1 meghatarozott lassitassal ledll
Varakozas 5 3 Erintkezésig: Visszahtizza 0,00 feleléed ” 4 s
100 Kapcsolat észleléséhez javasolt ennél alacsonyabb szerszémsebesség: 100,0 mmys
Bellitias Ha egy meiveletet hozzaad, ezt alkor hajtja végre, amikor az "Eddig” feltételt elri
Elugras
Leallit
@ Mozgatés az érintkezési pontig PR
e —  Tévolsdg
¢ »  Tavolsag az érintkezési pontig
Mappa —  Erintkezés
mm
Hasznos +, .
terhelés bea... Robot ledl
> Specislis
O Alkalmazza a megosztott lassuldst
> sablonok
@ Alkalmazzon egyéni lassulst
2000,0/°/s2
< > Hozzéadas Eddig, ami Miveletet hozzé dC’
= g, amig veletet hozzda

ONorméI ¢ ° 0 O szmuiécis ()

VIGYAZAT

A mozgas alapértelmezett sebessége tul nagy az
érintkezés észleléséhez. A gyorsabb mozgasi sebesség a
robot megallasat valtja ki, mielétt a szerszamérintkezés
feltétele érvénybe Iéphetne. A robot leallitasanak
elkerilése érdekében csbkkentse a mozgas sebességét.
Példaul: 100m/s.

ERTESITES

Az Eddig - Szerszam érintkezés lehet, hogy nem miikodik,
ha a szerelt eszkdz rezeg. Példaul: egy beépitett pumpas
vakuumfogo gyors vibraciot indukalhat.

Hasznalja a Visszahlzas az érintkezésig beallitast, hogy a robot

visszatérjen az érintkezés kezddépontjahoz. Bedéllithat egy tovabbi hatrafelé

mozgast, hogy a robot mozgasa érintkezésmentes vagy érintkezés
iranyaba legyen. Ez akkor hasznos, ha van olyan fogdja, amely
mozgasahoz szabad hely kell vagy ha fogd miivelet sziikséges.

Ez a csomopont egy I/0O bemenetet hasznal egy jelvezérelt mozgas
ledllitdsara.
Hasznalhat egy I/O bemenetet is a leallitasi feltétel megadasara.

UR10e
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Nincs mivelet
hozzaadéasa egy
robotprogramhoz

Midveletet hozzaad

Példa

Nincs miivelet
hozzaadasa a Until
parancs utan

1. Hahozzaadta az Eddig (Until) parancsot, koppintson a

I/O Input

2. Az analog vagy digitalis bemenet kivalasztasa

3. Tovabbi konfiguracié hozzaadasa

Ezzel a csomoponttal hozzaadhat egy programcsomopontot, ha egy adott
Addig (Until) feltétel teljestl. Egy Addig (Until) parancs utan kézvetlendl
végrehajtando tovabbi miveletet is hozzaadhat.

Amig a Szerszamérintkezés (Tool contact) be nem kapcsolja a megfogé
szerszam megfogd miiveletét. Ha nincs M(velet meghatarozva, akkor a
program végrehajtasa a Programfa kévetkez6 program-csomépontjan
folytatodik.

Add Action C’
1. Koppintson a

2. Valasszon ki egy csomopontot a csomoépontlistabdl, amelyet
kézvetlenil az Eddig (Until) parancs utan kell hozzaadni.

3. Az imént kivalasztott csomoépont konfiguralasa

Felhasznaldi kézikdnyv
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Irany

Leiras Az Irdny program csomopont tulajdonsag-tengelyekhez vagy TCP-khez
viszonyitott mozgatast hataroz meg.

A robot az Irdny programcsomaépont altal meghatarozott palyan mozog,
amig a mozgast egy Hozzaadas Eddig, amig 206 (Hozzaadas addig)
feltétel le nem allitja.

Irany Az Irany paranccsal a robotot egy konkrét irdnyba mozgathatja.

Példa Példaul a [100,0,0] és [1,0,0] irAnyvektorok ugyanolyan hatassal vannak a
robotra; hasznalja a sebességcsuszkat, hogy a kivant sebességgel
mozogjon az x-tengely mentén. Az iranyvektorban a szamok értéke csak
egymashoz képest rendelkezik jelentéssel.
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Irany mozgatas
hozzaadasa a
robotprogramhoz

1. Jeldlje ki a robotprogramjaban azt a helyet vagy csomopontot,
ahova Irdny parancsot kivan hozzaadni.

2. Az Alap (Basic) meniiben koppintson az Irany elemre egy egyenes
vonalu mozgas hozzaadasahoz a programfahoz.

3. Az lIrany mezbben, a Jellemzdk alatt hatdrozza meg a lineéris
mozgast.

a. Valassza ki, hogy a megosztott tulajdonsagot
@ Use shared feature

vagy az Alap/szerszam funkciot hasznalja-e

@ Base v

Base

Tool

b. Valassza ki a derékszogu koordinatarendszerben az iranyt a
Direction

r+ v

legordilé menubél
vagy irja ki az iranyvektort manualisan

@ Direction wvector
[D.ﬂ, 1.0,0.0]

c. Valassza a k6z6s paramétereket, vagy hatarozza meg a
szerszam sebességét és gyorsulasat.

Grafika Valtozék

'f'“’gés 1 X Valtozok bedllitisa Irdny
It 2 ¥ Robotprogram Arobot a a kieldlt funkcidhoz viszonyitva linearis jellegtien mozog
irény 3 ¢ b Movel
4 o v |rény. Alap X+
Varakozas 5 3 Eddig Funkcié rény
Beallitas (@ Koz6s funkeiét hasznal ®
Eldugrés @] O rrényvelcor
Ledllit [1.0,0.0,0.0]
Megjegyzés
Mappa I
Hasznos
(@ Osztott paraméterek haszndlata
O Eszkozsebesség 250.,0
ezt oyorsuss 12000

285~ xm Hozzéadés Eddig, amig
O Normél ¢ i ° 0 O samuiscis ()

4. Kattintson a Hozzaadas Addig gombra, hogy hozzaadja az iranyzott
mozgas megallitdsanak modszerét.
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Vélassza ki a
tulajdonsagot és az
iranyt

IrAny mozgatas

Iranyvektor

Véarakozas

Leiras

Nincs varakozas
hozzaadasa a
robotprogramhoz

Kildnbség a K6zos tulajdonsag vagy az ALAP/SZERSZAM kozott
Kuldnbség az irdny és az iranyvektor beirasa kzott

Az iranyvektorok olyan kédolt egyéni kifejezést hataroznak meg, amelynek
megoldasa egy egységvektor.

Toébb kilonbdzé mod létezik az irAnymozgatas megallitasara.

Az Irany mezd6ben érintse meg az Eddig hozzdadasa gombot, hogy
leallitasi kritériumokat hatarozzon meg és adjon hozza a programfahoz.

Az Iranyvektor beallitasokkal meghatarozhatja az egyenes vonalu
mozgatas vektoriranyat. A Szerszamsebesség és a Szerszamgyorsulas
a kdvetkez6kh6z hasznalhato:

* t6bb tulajdonsag-tengelyhez viszonyitott egyenesvonalu mozgatas
meghatarozasahoz

* azirany kiszamitasahoz matematikai kifejezés formajaban

A Varakozas parancs tovabbi vezérlést nyujt a robot viselkedésére. A
Varakozas parancs szunetelteti a robot mozgatasat, amikor uj bemenetek
kerllnek a programba.

A kuilsé érzékelbkkel rendelkezé programhoz hozzaadhat egy Varakozas
parancsot, hogy a robot a program folytatasa el6tt megvarja az egyik
érzékeld aktivalédasat.

Amikor hozzaad egy Varakozast a programfahoz, a képerny6 jobb oldalan
megjelenik a Varakozas ablaktabla.

Lasd a kévetkez8 szakaszokat a Varakozas hasznalatarél:

A robot sziinetelteti a mozgast kiilonféle Varakozas parancsok
hasznalataval

Lasd alabb a Varakozas parancs tipusait.

A Nincs varakozassal vessziik ra a robotot, hogy ne tegyen semmit a
programfuttatas folytatasa el6tt Az Uj bemené adat elétt nincs sziinet.

UR10e
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X masodperc
varakozas
hozzaadéasa egy
robotprogramhoz

1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomépontot, ahova
a Varakozas parancsot szeretné beirni.

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Varakozas lehet6ségre.

3. Aképernyd jobb oldalan valassza a Nincs varakozas lehet6séget.

R
QB 2

Universal Robots Graphical Programming Environment + X

Move o Log
Q - Graphics Variables
Move
1 v Robot Program Wait
Waypoint 2 B Wato Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait @ No wait
Set QO wait seconds
Fopup O wat for Digiel Inpee
Halt
Oviatror
Comment
q » Walit for
Folder O ‘
Set Payload
) Advanced
» Templates

285 xBEDZ

Speed

O Power off simuation ()

A Nincs varakozas parancsot ideiglenes helydrzéként lehet hasznalni,
amikor a programozza a robotot.

Ezzel a Varakozas parancstipussal a robot adott ideig tartja a helyzetét a
program folytatasat megel6zdéen.
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1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomépontot, ahova
a Varakozas parancsot szeretné beirni.

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Varakozas lehet6ségre.

3. Koppintson a Varjon x masodpercet valasztéelemre.

@ W ait 500.0| seconds

4. Koppintson a szammezdre a Varakozas hosszat meghatarozé érték

kivalasztasahoz.
13 Universal Robots Graphical Programming Environment -+ x
<unnameds*
QM serer @ B oH
un stalstion __ove Log e o S
q _ Graphics Variables
Move 1 v Robot P
- v Robot Program Wait
Waypoint 2 B Wait: 0.01

Please select what should trigger the robot's next action;
Direction

Wait QO No wait
Set @ watt seconds
O wat or it ot
Halt
O war e

Comment

| 3 Wait for
Folder ] K O ‘
Set Payload

) Advanced

O Power off Sp i Simulation .

1. Havan olyan targya, amelynek egy adott hémérsékletre kell
lehdlnie, akkor ezt az id6késleltetést hozzaadhatja a
robotprogramhoz.

2. Haarobotprogram folytatasa el6tt be kell fejeznie egy kiilsé
miveletet.

Varakozas digitalis Ezzel a Varakozas parancstipussal a robot addig tarthatja a helyzetét,
bemend adatokra amig egy digitalis bemenetrdl jelet nem kap.
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Véarakozas digitalis
bemenetre
hozzaadéasa egy
robotprogramhoz

Példa: Varakozas a
digitalis bemenetre

Vérakozas az
anal6ég bemenetre

1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomépontot, ahova
a Varakozas parancsot szeretné beirni.

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Varakozas lehet6ségre.

3. Koppintson a Varakozas a digitalis bemenetre valasztora.

@ Wait for Digital Input [<Di.Input> v

Ehhez a Varakozas tipushoz tovabbi meghatarozasra van sziikség.

4. A Di.Input legérdilé menubdl valasszon ki egy uj digitalis
bemenetet.

5. Ajel mezében rendeljen alacsony (Low) vagy magas (High) jeltipust
az Uj digitalis bemenethez.

Ha t6bb digitalis bemenete van, atnevezheti mindegyiket, hogy
kénnyebben megtalalja 6ket.
R

Universal Robots Graphical Programming Environment -+ X

M <unnamed=*
RE 2z <+ QK e B @b
Fun | Pregram | instalation  Move 110 Log e save
Q _ Graphics Variables
Move
1 v Robot Program Wait
Waypoint 2 E| aig Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait O No wait
Set Qwait | 0.01|seconds
Popup @ ‘Wait for Digital Input |<Di.Input> A
Halt <Di.Input> ~
O ‘Wait for |<An.Input>
Comment digital_in[0]
Folder J v O watt for I:digitaun[l] ]
Set Payload digital_in[2]
digital_in[3]
) Advanced
digital_in[4]
T lat
ot v
digital_in[6]
digital_in[7] v

O Power off Speed e —— 100% Su‘nu\at\cm.

Ha a szallitészalag végén van egy kiilsé érzékel6, akkor ezzel a funkcioval
varhatja az érzékel6tdl érkezé parancsot, amely kozli a robotprogrammal,
hogy a szallitoszalag végén van egy munkadarab.

Ezzel a Varakozas parancstipussal a robot addig tarthatja meg helyzetét,
amig egy analég bemenetrél jelet nem kap.
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Véarakozéas analdg
bemenetre
hozzaadéasa egy
robotprogramhoz

Tipp

Példa: Varakozas

1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomépontot, ahova
a Varakozas parancsot szeretné beirni.

N

Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Varakozas lehetéségre.

Koppintson a Varakozas analég bemenetre elemvalasztora.

@ Wait for |analog in[1] ¥ ||= ¥ | 4.0Volts

4. A Ani.Input leg6rdiilé mentbdl valasszon ki egy Uj analog
bemenetet.

5. Koppintson a Volt mezdre a fesziiltséget meghatarozé érték
kivalasztasahoz.

6. A szdgletes zardjelek mezbben valassza a < -nél kisebb, vagy a >-
nél nagyobb szimbolumot.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q _ Graphics Variables

Move

1 v Robot Program Wait
Waypoint 2 B Walt All11>4.0 Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait O No Wait
Set O Wait seconds
O vt for Dot
Halt
@ Wait for ‘ana\ogiin[l] v H> v ‘\/olts
Comment
| 3 Wait for
Folder ! f O ‘
Set Payload
) Advanced
) Templates

O power off Speed E— 100% Simulation .

Ha toébb analég bemenete van, atnevezheti mindegyiket, hogy kbnnyebben
megtalalja 6ket. [Tovabb az I/O beallitasokhoz]

Ha van egy hémérséklet-érzékeldje, amely az analog 1/0-ra van beallitva,

az analog akkor a robotprogramot ugy konfiguralhatja, hogy varjon egy adott
bemenetre AT
hémeérsékletig.
Vérjon az f(x) Ezzel a Varakozas parancstipussal a robot addig tartja a poziciojat, amig
kifejezésre egy kifejezés igazvagy [1]nem lesz
UR10e 217 Felhasznaldi kézikonyv
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Véarakozas f(x)
valtozéra
hozzaadéasa egy
robotprogramhoz

Példa: Varakozas f
(x) kifejezésre

Beallitas

Leiras

Nincs miivelet

1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomépontot, ahova
a Varakozas parancsot szeretné beirni.

N

Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Varakozas lehetéségre.

Koppintson a Varakozas f(x)-re valasztéelemre.

O Wait for ‘

4. Koppintson a f(x) valtozomezbre egy kifejezés értékének
hozzadadasahoz.

Hozzaadhat egy varakozasi parancsot egy kifejezéssel, amely a
konfiguraciotol figgden két vagy tobb feltétel igaz vagy hamis voltara var,
amikor egy gépet és egy szallitdszalag-érzékelbt hasznal. Agép és a
széllitoszalag is készenlétbe valt a robot szamara.

A Bedllitas az egyik leggyakrabban hasznalt parancs. A Beallitas
paranccsal kilsé eszkdzbdket lehet be- és kikapcsolni. A Beallitas
paranccsal névelheti vagy csokkentheti a kilsé eszk6z6k
aramer@sségét/fesziiltségét is.

A képerny6 jobb alsé sarkdban talalhato teszt gomb segitségével barmikor
tesztelheti beallitasait.

Lasd a kovetkez8 szakaszokat a Beallitas hasznalatarol:

A robot kulonféle Beallitas parancsokat hasznal

Lasd alabb a Beallitas parancs tipusait.

Ezt az aktiv TCP beallitasaval egyditt kell hasznalni.

Felhasznaldi kézikdnyv
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Digitalis kimenet
bedllitasa

Példa: Digitalis
kimenet bedllitasa

Analég kimenet
beéllitasa

Nincs mlivelet hozzaadasa egy robotprogramhoz

1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomopontot, ahova
a Beallitas parancsot szeretné beirni.

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Beallitas lehet6ségre.

3. Nincs mivelet kivalasztasa

Mozgas
Utpont
Irany
Varakozas
Beallitas
Elugras
Leallit
Megjegyzés
Mappa

Hasznos
terhelés bea...

1 X Véltozdk bedllitasa
2 ¥ Robotprogram

3 ¢« Move/

4
5

© Utpont_1
= Bedliitds

Grafika Véltozék

Beallitas

Vélassza azt a milveletet, melyet szeretne, ha a robot elvégezne a programban ezen a
ponton. Meghatérozhatja a valtozasokat is a robot hasznos terhelésén.

QO Nincs mivelet

O Digitdlis kimenet bediitasa [<Digkimenet> ¥ |

© Analég kimenet bedlitésa [<Ankimenet> v | 4.0
QO Bedlités [<kimenet> v | x)

Q Egy impuizus bediitésa [<Digkimenet> ¥ | 0,50¢

13
QO Lépésenkénti telepttés vatozdja egyesével: |<Valtozé> v

© Ahasznos teher bedlitdsahoz haszndlja a ,Hasznos teher bedlitasa” csomépontot

O TCP beélitésa

° 0 o szmuiscis ()

A digitalis kimenetet inditd/ledllitd vagy be/ki miveletként kell megtervezni.

1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomépontot, ahova
a Beallitas parancsot szeretné beirni.

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Beallitas lehet6ségre.

3. Valassza a digitalis kimenet beallitasa lehetéséget

4. Valassza ki az elére megnevezett digitalis kimenetet (lasd 3.5.4. 1/0
beallitasa 283)

5. Valassza ki az el6zetesen elnevezett digitalis kimenetét [lasd a
hivatkozast link]

Hasznalja ezt a Beallitas parancsot, ha azt szeretné, hogy a széllitészalag
mozgatasa elinduljon vagy lealljon.

Az analog kimenetet az aram/feszlltség valtozé aramerdsség/fesziiltség

novekedése/csOkkenése formajaban kell megtervezni.

UR10e
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Példa: Analég
kimenet beallitasa

Beallitja (valtozét)

Példa: Beadllitas
(valtozo)

Egyszeri impulzus
bedéllitasa

Példa: Egyszeri

impulzus bedllitasa

1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomépontot, ahova
a Beallitas parancsot szeretné beirni.

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Beallitas lehet6ségre.
3. Analdg kimenet kivalasztasa

4. Valassza ki az el6ére megnevezett analdg kimenetet (lasd 3.5.4. /0
beallitasa 283)

5. Adja meg a kivant értéket (aramerdsség vagy fesziltséga 3.7. 1/0
lap 330 konfiguraciétol fliggben)

Akkor hasznalja ezt a parancsot, amikor ndvelni szeretné egy
szallitoszalag sebességét, vagy tompitani szeretné egy lampa vagy diéda
fényét.

A kimenet egy kifejezéssel is modosithato.

1. Arobotprogramjaban jel6lje ki azt a helyet vagy csomopontot, ahova
a Beallitas parancsot szeretné beirni.

Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Beallitas lehetéségre.
Valassza a Beallitast

Valassza az el6re elnevezett kimenetet

a > b

irja be a kifejezést a beviteli mez6hoz.

Beallithat egy kimenetet egy robotiziilet kimend nyomatékanak listazasara.

A Beallitads parancsot hasznalhatja egy meghatarozott idétartamu allando
impulzus leadasara. A kimenet az impulzus alatt magas marad, és az
impulzus befejezése utan visszaall alacsonyra.

1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomopontot, ahova
a Beallitas parancsot szeretné beirni.

Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Beallitas lehetéségre.
Valassza az egyetlen impulzus beallitasat

Valassza ki az el6zetesen elnevezett digitalis kimenetét

o & w0 DN

irja be az impulzus idétartamat (mp mértékegységekben)

Régebbi gépekkel a mikoddképes adatatvitel biztositasa érdekében
beallithat egy impulzust egy magas parancsra egy olyan idétartamra,
amely biztosan elegendd a régebbi gépeknek a parancs értelmezésére.

Felhasznaldi kézikdnyv
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Lépésenkénti
telepités valtozéja Ez egy szamlalovaltozé szamértékének névelésére szolgal.
egyesével
1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomépontot, ahova
a Beallitas parancsot szeretné beirni.
2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Beallitds lehet6ségre.
3. Valassza a lehet6séget, amely a telepitési valtozé értékének eggyel
ndvelésére szolgal
4. Valassza ki a valtozojat a legordild meniibdl.
Példa Ha tudni szeretné, hogy a robot hany targyat kezelt, akkor hozzaadhat egy

szamlalot, és ezzel a Bedllitas paranccsal névelheti a szamlalé értékét.

TCP beallitasa

3.
4.

. Arobotprogramjaban jel6lje ki azt a helyet vagy csomépontot, ahova

a Beallitas parancsot szeretné beirni.
Az Alapbeadllitasok alatt koppintson a Beéllitas lehetéségre

a. Az aktiv TCP-t a fenti parancsvaltozatok barmelyikével
beallithatja.

Koppintson a TCP beallitasa gombra

Véalassza a TCP-t a legdrdiilé menibdl

Példa: TCP Ha kettés megfogdja van, a Beallitas paranccsal az aktiv TCP-t a masik
beallitasa megfogora valthatja.

Eléugras

UR10e

221 Felhasznaloi kézikdnyv



R
UNIVERSAL ROBOTS

Leiras Az elbugroé egy Gzenet, amely akkor jelenik meg a képernydn, amikor a
program eléri a programfan az eléugré csomépontot.
A felbukkano lizenetek hossza legfeljebb 255 karakter. Kuilénb6z6 felugréd
Uzenettipusok kéztl valaszthat.

* Uzenet
* Figyelmeztetés
* Hiba

Egy felugro lizenet mindig leallitja a f6 robotprogramot. A f6 robotprogram
sziinetel, amig a felugro ablak aktiv.

Mikor kell hasznalni:
* Amikor szeretné folytatni vagy leallitani a programot.
* Ha lizenetet szeretne létrehozni a felhasznaldk tajékoztatasa
céljabol.

* Amikor egy robotprogram sajat részét kivanja vezérelni.

Hozzaad egy
felugré ablakot a
robotprogramhoz

1. Jeldlje ki a robotprogramban azt a helyet vagy csomépontot, ahova
felugré (popup) parancsot kivan hozzaadni.

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Popup lehetdségre.
irja be a széveget vagy valasszon egy valtozét

4. Valassza ki a felugro ablak tipusat Az egyetlen valtozas a felugré

ablak ikonja.

lm ; ‘? S |u:; ”? ME

Q Parancs Grafika Véltozék
Mozgas

1 X Véltozdk beéllitasa

Eléugras Sz6veg v

Utpont 2 [¥] Robotprogram Az aldibbl Gzenet jelenik meg a képernyén, és vér, hogy a fenaszndi
Irény 3 9« Move) megnyomja az OK gombot.
4 © Utpont_1
Varakozis 5 =l Bedlitas [
Beallitas 6 B Vérakozas ElSugré ablak megtekintése
5 S,
Eléugras O Eléugras
Leallit Elugras tipusa:
S Uzenet
Megjegyzés ©®
b O Figyelmeztetés
Mappa O Figy
QO Hiba
Hasznos
terhelés bea...
> Specialis
> sablonok

285 XBEBEME O rogamvégenatisinakleditisa ennél az elsuor6 ablekndl

ONorma’I { » ° 0 o szmuiacis ()
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Tipp

Példa: Felugré

Kivalaszthatja a Program végrehajtasanak leéllitdsa ennél a felugré
ablaknal lehetdséget, hogy a program a felugré ablak megjelenésekor
lealljon.

Egy felrako- és elhelyez6 programban hozzdadhat egy Gizend felugrd

ablak ablakot, amikor a raklap megtelt, és egy Ures raklapot kell hozzaadni.
Egy szemle soran hozzaadhat egy figyelmeztetd felugré ablakot, ahol egy
targyat szemrevételezhet. Ha az ellenérzés rendben van, folytassa a
programot. Ha a szemle NEM OK, allitsa le a programot.
UR10e 223 Felhasznaloi kézikdnyv
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Leallit

Leiras A Megallitas paranccsal allithatja meg a robotot a robotprogram egy
megadott csomépontjanal. Ez egyenértéki a STOP gomb
megnyomasaval.

A ledllitas parancs utan ujra kell inditania a programot.

Amikor a robotprogramba Leallitast ir be, a képerny6 jobb oldalan
megjelenik a Leallds ablaktabla.

Mikor kell hasznalni:

* rjon be egy Allj parancsot, ha a robotprogramban olyan helyzetbe
kerul, amelybdl a helyreallitas nem lehetséges, és meg kell allitani a
programot.

Leallit Adjon hozza leéllasokat a robotprogram konkrét pontjaihoz.

Leallas hozzdadasa 1. Jeldlje ki a robotprogramjaban azt a helyet vagy csomopontot,
a robotprogramhoz ahova Allj parancsot kivan hozzaadni.

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Allj lehetéségre.

default

dagbia  ucaais Nape
V Alap Q Parancs Grafika Véltozék

Mozgas

<névtelen>* D ﬁ E
+
G Megnyiss. Mentés

1 X Valtozok beallitdsa Leallit

Utpont 2 v Robotprogram ) ) ) ) )

e 3 9 Move) A program végrehajtésa ennél a pontnél megall.
@ Utpont_1

= Beslités

B Vérakozés

Varakozés
Beallits
0 Eéugras
O Ledlit

® N o U s

El6ugras
Leallit
Megjegyzés

4
Mappa

Hasznos
terhelés bea...

° 0 O szmuiscis ()

Péda: Leallitads Ha egy hegesztési alkalmazashoz nincs tébb alkatrész, vagy az egyik
alkatrészt helytelenul lltették be a hegesztési mintaba, akkor beszurhat
egy Allj parancsot.
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Megjegyzés

Leiras

Megjegyzés

Megjegyzés
hozz4adésa a
robotprogramhoz

Példa: Megjegyzés:

A Megjegyzés paranccsal kévetheti a robotprogram készitése vagy

frissitése soran hozott dontéseit.

A kilénboz6 felhasznaldk altal hasznalt robotprogramon belil kézvetlendl

irhat be megjegyzéseket.

Amikor egy megjegyzést ir be a robotprogramjahoz, a képerny6 jobb
oldaldn megjelenik a Megjegyzés ablaktabla. A hozzaszdélas tartalma a

Hozzaszolas ablaktablaban jelenik meg.

A megjegyzéseknek nincs hatasa a program végrehajtasara.

irjon be hasznos megjegyzéseket a robotprogramba.

1. Arobotprogramjaban valasszon egy csomoépontot a megjegyzés

hozzdadasahoz.
2. Az Alap alatt koppintson a Megjegyzés elemre.

3. Adja hozza megjegyzését a szOvegmezdben.

Universal Robots Graphical Programming Environment

<unnamed>*
default*

Ez¢QH

1o

E=

Q _ Graphics Variables
Move
1 v Robot Program Comment
Waypoint 2 @ m Pick up object
Direction 3 = <empty>
5 4 ¢ m move object Please enter comment:
Wait 5 & <ernotys 8 " - -
o ‘Remember to switch the payload when switching palletizing program
Set 6 ¢ m Jower object
7 - cempty>
Popup empts
8 ¢ m release object
Halt g - <empty>
Comment 10 ¢ m move robot arm back
— q 11 = 3
older 12 ® Remember to switch the payload wt
Set Payload
) Advanced
) Templates

<
t R AN NN g=

O Normal

A megjegyzéseket elsésorban a programozok hasznaljak, hogy
betekintést és segitséget nyujtsanak mas programozdéknak, akik
ugyanabban a robotprogramban fejlesztésében vesznek részt.

UR10e
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Mappa

Leiras

Mappa

Egy mappa
hozzaadéasa a
robotprogramhoz

Példa: mappa

A Mappa (Folder) paranccsal mappakat hasznalhat arra, hogy jol
értelmezhet6 attekintést készitsen a robotprogram f6 részeirdl.

Mivel a robotprogram minden egyes f6 része sok programcsomopontot
tartalmazhat, mappak segitségével kezelhetd részekre oszthatjuk ezeket.

A mappaknak nincs hatasa a program végrehajtasara.

Rendezze a robotprogramjat mappakba

1. Arobotprogramjaban valasszon elhelyezést ki mappajanak.
2. Az Alap alatt koppintson a Mappa elemre.

3. Most mar athelyezhet csomopontokat a mappaba, vagy hozzaadhat
csomopontokat a mappahoz.

Universal Robots Graphical Programming Environment

un a dation  Move. og N = Open. Save.
Q _ Graphics Variables

Move
1 ¥ Robot Program Folder
R 2 9w Pick up object A folder is simply a collection of program lines
Direction 5 =/ <empty>
4 9 m move object : ‘
Wait 5 =] <ermpivs Please enter text to be displayed in the program tree

Set 6 ¢ m lower e move robot arm back

Popup
Halt
Comment
Folder

Set Payload

O Hide Folder Program Tree

A3 XBROI=
O - T — o 0 o Sw‘ﬂu\ath:-n.

A mappak egyik f6 felhasznalasi modja a robotprogram f6 szakaszainak
O0sszecsukasa a robotprogram jobb attekinthetéségéért.
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Hasznos terhelés

Leiras

Hasznos terhelés
bedllitasa

Hasznalja a Set
Payload parancsot

beallitadsa

A Hasznos teher bedllitasa (Set Payload) paranccsal allithatja be a robot
hasznos terhelését. A hasznos terhelés a robotszerszam karimajara szerelt
Osszes szerszam egylittes sulya.

Mikor kell hasznalni:

* A hasznos teher sulyadnak beallitasaval elkerdli, hogy a robot
védéleallitast valtson ki. A hasznos terhelés szakszer(ien beallitott
sulya biztositja a robot optimalis mozgatasat.

A hasznos teher preciz beallitdsa biztositja az optimalis mozgasi
teljesitmeényt és elkertli a robot ledllitasait.

* A hasznos teher beallitasa a felrakasi és beliltetés programban
hasznalathoz, megfogd hasznalataval.

1. Jeldlje ki a robotprogramjaban azt a helyet vagy csomopontot,
ahova Beallitas parancsot kivan hozzaadni.

2. Az Alap alatt koppintson a Hasznos teher beallitasa lehet6ségre.
3. Hasznalja a legérdilé meniit a Hasznos teher kivalasztasa alatt.
a. Valasszon ki egyet a mar beallitott hasznos terhek koziil.

b. Vagy hasznalja a legérdilé menit egy Uj hasznos teher
konfiguraldsahoz ugy, hogy kivalasztja a Egyedi hasznos
teher lehetiséget, és kitolti a tomeg és a CoG mezdket.

<névtelen>* 3
+
G

default

Futatss R | reiepiés  mozgss i Mentes
Q [P Grafika Valtozék

Mozgas

1 X Valtozék beallitasa

. Select Payload
Utpont 2 v Robotprogram

T 3 = Hasznos terhelés bedlitésa: Paylo. Payload objects are defined in installation

Varakozés Telies hasznos teher bedlitésa

Beallits [ Payioad -

Eléugras Hasznos terhelés

Leallit Tomeg

Megjegyzés Sdlypont
a4 13
Mappa CcX

Hasznos cy
terhelés bea... cz

> Specialis
> Sablonok 1 Ne felejtse el bedllitani a hasznos teher tomegét

+ Allitsa be most

RSO XKBRATD S
OKikap(;ola’s :{( ° 0 O Szwﬂmédd.
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Tipp

A csucs hasznalata

Példa: Hasznos
teher bedllitasa

A Beallitds most gombbal is bedllithatja a csomdponton az értékeket aktiv
hasznos teherkent.

Ne feledje, hogy mindig frissitse a hasznos terhelést, amikor a
robotprogram konfiguraciéjaban barmilyen valtoztatast hajt végre.

Egy felrakas és behelyezés programban egy alapértelmezett hasznos
terhet hozna létre a telepitésben. Ezutan hozzaad egy Hasznos teher
beallitasa parancsot, amikor felvesz egy targyat. A hasznos terhet a
megfogo zarasat kdvetden, de a mozgatas megkezdése elbtt frissitené.
Ezenkivil a targy elengedését kovetéen hasznalhatja a Hasznos teher
beallitasa parancsot.

3.4.8. Halado6 program csomdpontok

Leiras

Hurok

Leiras

A specialis programcsomopontok arra szolgalnak, hogy tovabbi funkcidkat
adjon a robotprogramhoz, mint példaul: alprogramokat, if-paramétereket,
szkripteket és ciklusokat.

Hurkolja a hattér programparancsokat. A kivalasztastol fliggéen a hattér
programparancsok vagy végtelenl hurkoltak, bizonyos szamszor vagy
amint az adott kdriilmény valds. Bizonyos szamu ciklusban térténd
végrehaijtas esetén egy kulon ciklusvaltozo (a fenti képernydképen
ciklus 1) jon létre, amely a cikluson beliili kifejezésekben hasznalhato. A
ciklusvaltozé 0 -tél N - 1-ig szamlal.
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Kifejezés hurkolasa

Alprogram

Leiras

Amikor a hurokban egy kifejezést végfeltételként hasznalunk, a PolyScope
felajanlja a kifejezés folyamatos kiértékelésének lehetbségét, igy a ,hurok”
nem csak minden egyes iteracio utan, hanem barmikor megszakithaté a

végrehajtasa soran.

1o
> Alap

Speciélis
X Vattossk beditésa

Hurok 2 v Robotprogram
SubProg 3 1 sove)
4 @ Utpont_1
Kijeldlés 5 = Bedlitds
Ha 6 B Vérakozas
7 Elbugré:
sarancesor ! @ Eléugras
Esemény 9
szl 10 ¢ = M
— 11 es
Valtas 12 ¢ & Hurok
1d6zitd 13 =] <dre.
Kezddlap

L R A NS gl Nl =

Valtozék

Hurok

Vélassza ki, hényszor kellene a programot végrehajtani ebben a
hurokban.

@® Mindig hurok
O Hurok X-szer

Hurokszam

L 4

13
O Hurok, amikor a kifejezés Igaz

]

Véltozé neve

Hurok_1

° 0 o samuécis ()

O Normél

Egy alprogramba helyezhetlink olyan programrészeket, amelyekre t6bb
helyen van sziikség. Az alprogram lehet egy kiilénall6 fajl a lemezen, és
lehet rejtett fajl, hogy megveédjuk az alprogramot a véletlen valtoztatasok

ellen.

¢
> Alap

Specialis
X Vatossi besiiisa

Hurok 2 v Robotprogram
3 L= <ures

4 1, Alprogram_1
5 .

SubProg
Kijelglés =] <res
Ha

Parancssor

Esemény

Szal

Véltés
1d8zité
Kezdélap

Q - Grafika Valtozék

Alprogram 1

Egy alprogram mutathat egy féjra a lemezen vagy azt tartalmazhatja
ez a program.

Alprogram-fajl
<Nincs fajl kivalasztva>

Fajl betéltése

Alprogram mentése Alprogram tériése

O Tartsa naprakészen az alprogram féjjét ezzel a programmal

O Alprogram fa elrejtése

O Normél

UR10e
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Alrutin hivasa

Egy szubrutin-hivas lefuttatja az alprogram programsorait, majd visszatér
a kovetkez6 sorra.

5
> Alap
Speciélis
X Vattossk beditésa

Hurok
SubProg
Kijelolés
Ha
Parancssor
Esemény
szal
Valtas
1d6zit6
Kezddlap

O Normél

0} Megny Mentés.
Q _ Grafika Valtozék

Alrutin hivasa
2 ¥ Robotprogram

3 9 o Move/

@ Utpont_1 Vélasza ki, melyik alrutint hivia be ennél a pontndl a program végrehaltsakor.

4
5 = Bedlitds
6 B Vérakozés
7
8

‘Nincs v

0 Eléugras
O Leélit

12 ¢ & Hurok
13 - <(ires>
14 M4 Hivds-

L R A NS gl Nl =
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Kijelolés
Leiras Ertékeket rendel valtozokhoz. A valtozo értéke lehet a
kifejezésszerkesztével létrehozott kifejezések eredménye (lasd a 3.4.3.
Kifejezésszerkesztd 169 cimi részt).
Ezenkivil kérheti a valtozo értékét egy kezel6tdl is. Ha kezelbtdl kér
értéket, megjelenithetd egy kezelbi lizenet a bemeneti adat
érvényesitéséhez gyakori valtozoétipusok ellenében.
Q - Grafika Valtozék
1 X Valtozdk beallitisa Kijelélés Forrés
i 2 ¥ Robotprogram Kieldli a kivélasztott valtozot a kifgiezés értékével
SubProg 3 ¢« Move)
4 © Utpont_1
Kijeldlés 5 = Bedlitss Valtozé Kifejezés
Ha 6 B Vérakozds [ 7 yar2 v = 2% force()
Parancssor 7 0 Eléugras
8 O Ledlit
Esemény 9 | Megjegyzés
szal 10 ¢ ' Mappa
g 11 =| <tires I
Valtas 12 ¢ & Hurok
1dézité 13 = <(res
Kezddlap 1 L Hivas. s
15 = var_2:=2 * force()
ONorméI ° 0 O szmuiécis ()
Ha
Leiras Az If és If...Else utasitasok az érzékel6 bemenetek vagy valtozo értékek
alapjan moédositjak a robot viselkedését.
ERTESITES
Ha vannak utpontok egy Ha kifejezésen bellil vagy egy
Hurok kifejezésen beliil a Kifejezés folyamatos ellenérzése
opcioval, hozzaadhat egy stopj() vagy egy stopl() parancsot
a kifejezés utan, hogy finoman lassitsa a robotkart. Ez a Ha
és Hurok parancsokra egyarant igaz (Iasd: . pont).
UR10e 231 Felhasznaldi kézikonyv



I
UNIVERSAL ROBOTS

Valasszon
feltételeket

Valasszon olyan feltételeket a kifejezés-szerkesztében, amelyek
kifejezéseket alkotnak az If utasitas alkalmazasaval. Ha egy feltételt
Igaznak értékel a rendszer, akkor az ezen If parancson bellili utasitasokat
végrehajtja. Egy If utasitashoz csak egy Else utasitas tartozhat. Hasznalja
a Elself hozzaadasa és Elself eltavolitasa parancsokat az Elself
kifejezések hozzaadasahoz és eltavolitasahoz.

Valassza a Kifejezés folyamatos ellenérzése lehetéséget, hogy a If,
Elself és Ciklus utasitasokat a bennik Iév6 sorok végrehajtasa kézben is
kiértékeljék. Ha egy If utasitason bellil egy kifejezést hamisnak értékel a
rendszer, a Elself vagy Else utasitasokat kdveti.

2

Hurok
SubProg
Kijeldlés
Ha
Parancssor
Esemény
Szal
Valtas
1d6zitd
Kezdélap

O Normal

¢ QH

naplé

Grafika Valtozék

1 X Valtozék beallitasa

2 v Robotprogram Ha
3 9 o Move/ Az adott szenzor bemenete vagy programvaltozs dlapotétdl fliggen a kévetkezé
4 ® Utpont 1 sorokat végrehaitjdk.
5 = Bedlitss Ha|
6 B Vérakozss — -
P O Elenérizze a kifejezést folyamatosan
7 @ Elbugras
8 O Ledlt
9 B Megjeg)

10 ¢ ®= Mappa
11 s

]
12 ¢ & Hurok

13 = <tires

14 Lo Hivés-

15 2= var_2:=2 * force()
16 ¢ b Ha

17 -

| Eiseif hozzaadasa | Eiself eltavolitasa

EES K WEAD [ vsromiies |
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Parancssor

Leiras

A Parancs alatti legordul6 lista a kdvetkez6 lehetéségeket kindlja:

* Az Egyenes segitségével egyetlen sornyi URscript kédot irhat a
kifejezésszerkesztbvel (3.4.3. Kifejezésszerkeszid 169)

* AF4jl elem arra szolgal, hogy URscript parancsfgjlokat irjunk,
szerkesszlnk vagy betdltsunk.

Az URscript parancsfajlok irdsara vonatkozo utasitasokat a Parancsf3jl
(Script) kézikdnyvben talal a tamogatasi webhelyen (http://www.universal-
robots.com/support).

A URScript fajlban megadott fliggvények és valtozok hasznalatra elérheték
a programban a PolyScope-ban.

Fustatas

v Speciélis .
Hurok 2

3

SubProg

Kijelglés

Ha

® N o U

Parancssor
Esemény g
szal 10
4 11

12
1dézité 13

Kezdlap 1‘5’

> sablonok 16

Valtas

Nspls

Q - Grafika Véltozék
X Véltozdk beallitasa T
v Robotprogram Parancssor kddja

@« Move/ Aldbb megadhat széveget, amelyet parancssorkédiént a URController végrenait
@ Utpont_1
= Beslités ‘
B Vérakozés
M@ Ebugras
O Ledlit

®| Megiegyzés
¢ m Mappa
= <res 3
¢ [ Hurok
Ya Hivas-
2= var_2:=2 * force()
¢ b Ha

& Parancssor

O Normél

UR10e
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Esemény

Leiras

Szal

Esemény hasznalhaté egy bemeneti jel figyelésére, és néhany mlivelet
elvégzésére vagy valtozo beallitasara, amikor a bemeneti jel magas.
Példaul abban az esetben, amikor egy kimeneti jel magas lesz, az
esemény program varhat 200 ms-ig, majd visszaall ismét alacsonyra.

Ez a f6 programkdédot sokkal egyszeriibbé teheti abban az esetben, amikor
egy kilsé gép elinditasa emelkedé oldalon torténik, €s nem magas
bemeneti szinten.
Az eseményeket minden ellendrzési ciklusban egyszer (2ms) ellenérzik.

Hurok 2
SubProg B
Kijellés 5
Ha

Parancssor
Esemény

szal

Valtas

1dé7its

Kezddlap

9o XBBET

O Normél

Specialis
X Valtozak bedlicisa

v Robotprogram

4 % Esemény

Q - Grafika Valtozék

Esemény

Eqy Esemény hasonid egy Megszakitdshoz, azonban egy
eseményben a féprogram végrehajtésa folytatédlc, amig az
eseménykdd végrehaltésa alatt van. Amig az esemény végrehaltdsa
alatt van, Uj eseményeknek nincs hatdsuk.

Az adott szenzor bemenete vagy programvaltozé éllapotétdl figgden
a kovetkezd sorokat végrehajtjak.
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Leiras

Valtas

Leiras

A végrehaijtasi szal a robot programmal parhuzamos folyamat. Egy
végrehaijtasi szal egy kilsé gép kontrollalasra hasznalhat6 a robotkartol
fuggetlendl. Egy végrehajtasi szal kommunikal a robot programjaval
valtozdkkal és kimeneti jelekkel.

Fu 2945 1jo Naplo. - ) M= "
> Alap Q - Grafika Véltozék

Specialis
X Valtozak bedlicisa

Hurok 2 v Robotprogram Szal
3 el <or Eqy végrehaltési szél egy parhuzamos program, amely a f6 program mentén fut. Egy

SubProg végrehaltds szél végrehajthat I/O-t, vérhat jelekre és bedlithat valtozékat

— 4 o szal 1
Kijelolés 5 e <tire: Hasznos més gépek kontrolldldséra, amig a robot fut.
Ha

Parancssor
Esemény

Szal

Véltés
1d8zité
Kezdélap

& Hurkol< 6rokié

R3S XKBRED
ONorméI ¢ ° 0 O szmuiécis ()

O Program végrehajtdsénak kévetése

A Kapcsol6 eset konstrukcié hatasaraa robot viselkedése az érzékel6
bemend jelek vagy valtozé értékek alapjan médosulhat.

Hasznélja a Kifejezésszerkesztbt az alapallapot leirdsara és azoknak az
eseteknek a meghatarozaséara, amelyekben a robotnak a jelen Kapcsolé
alparancsaira kell Iépnie.

Ha a feltétel kiértékelése szerint a feltétel megfelel az egyik esetnek, akkor
a Eset belsejében |évd sorokat hajtja végre. Ha Alapértelmezett
eset van megadva, akkor a sorok csak akkor kertilnek végrehajtasra, ha
nem talalhaté mas megfelel6 eset.

UR10e
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Minden kapcsoldhoz tbbb eset ésegy alapértelmezett eset
tartozhat. A kapcsoldknak csak egy példanya lehet barmely eset
értékeibdl. Eset a képernydn lathaté gombokkal adhatd hozza. Az Eset
parancs eltavolithatd az adott kapcsolo képernydjérdl.

Q — Grafika Vaitozék
V Speciélis . . P
1 X Véltozék bedlitasa Valtas

Hurok 2 v Robotprogram
3 ¢ < Movel
SubProg 4 U /om B Haszndlhat kapcsold élitést, hogy a program folydsét kontrolldla. Ezek
pe— tpont lecseréii a komplex Ha...Ha még ditasokat, és a kifejezéséhez
B 5 = Bedlités értéktartomanyokat tesztelnet.
Ha 6 B Vérakozss
5 P
Parancssor o E/ijgras
8 O Ledlt Véltds
Esemény 9 (@ Megiegyzé
szal 10 ¢ ' Mappa
— 411 = <tires b
Valtas 12 ¢ & Hurok [0 Alapérteimezett eset
1d6zitd 13 =] <ires:

3= var_2=2 * force()

> sablonok 16 ¢ b Ha
17 =] <dre: I:l Eset Nincs kijelslés -

18 & Parancssor
19 * Vltds ...

O Normal
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Id6zitd

Leiras

Kezddlap

Egy 1d6zité méri annak az idének a hosszat, amelyik a program specifikus
részének futasa alatt telik el. EQy programvaltozé tartalmazza az id6zit6
inditasa ota eltelt id6t, és ez lathatd a Valtozok flilon és a Futtatas fulon.

Hurok
SubProg
Kijeldles
Ha
Parancssor
Esemény
Szal
Valtas
1dozité
Kezddlap

1 X Vaéltozdk bedllitasa
2 ¥ Robotprogram
3 ¢ ¢ Movel
4 ® Utpont_1
5 = Beéllités
6 B Vérakozés
7 @ Eiugras
8 O Ledlt
9 ® Megjegyzés
10 9 m Mappa
q 11 = <lres=
12 ¢ & Hurok
13 =| <Ures>
14 L. Hivas-
15 a= var_2:=2 *force()
16 ¢ b Ha..
17 = <lres=

18 8 Parancssor
19 = Valtds ...
20 © idézits 1

t B AR Nl =

Valtozék

Idézité

Méri az iddt. A mért id8 megjelenilc a véltozdhan
[Z |ld6zts 1 -

O Start

QO Ledltas

O Visszadlltas

o o O szmuiscis ()

O Normal

UR10e
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Leiras

Kezdélap
meghatarozasa

A Kezdéblap csomépont illesztési szogeket hasznal a robot elére
meghatarozott Kezdbhelyzetbe mozgatasahoz. Biztonsagos
kezdbhelyzetként van meghatarozva, a Kezddlap csomopont Kezddlap
(Biztonsag) pontként jelenik meg a Programfan. Ha a Kezd6helyzet a
Biztonsaggal szinkronizalva kivul esik azon, akkor a csomopont nincs
meghatarozva.

Futtat:

Q - Grafika Valtozék

> Alap
Specialis
2 ‘v Robotprogram ~ Kezdélap
Hurok 3 # Kezddlap A telepttéskor megadott egyéni alaphelyzet &thelyezése
SubProg 4 -k Movep
s 5 © Utport_1 Move]
Kijeldlés 6 @ Véltozd . )
@ Hlesztés sebessége °Is
Ha 7 v CicleMove
B s ®Vepont1 Couids gyorsus s
arancssor 9 ® Végpont_1 Q6
Esemény 10 = Bedllitds
szl 11 B Vérakozds
Valtas 13 @ Ledlit &
1dézité 14 @/ Megjegyzés
re— 15 ¢ m Mappa
ezddlap T o) crires Kimenet hozzérendelése a biztonségi alaphelyzethez a biztonséai konfigurécidban
> sablonok 17 ¢ & Hurok Safe Home Kimenetek
18 =) <ires Nincs bedlitva Nincs hozzérendelve
19 ta Hivds
20 5= var_2=2 * force()

21 ¢ b Ha

OKikap(solés ¢ ° 0 O szmuiécis ()

A Kezdélap egy felhasznal6 altal meghatarozott: helyzet a Robotkar
esetében. Amint meghataroztak, a Kezdbéhelyzet robotprogram
létrehozasakor elérhetd. Hasznalhatja a kezd6helyzetet egy biztonsagos
kezdbhelyzet meghatarozasdhoz. (Lasd 3.2.9. Biztonsagos kezddélap 146)
A Kezdbképernyb gombijait a kévetkez6kh6z hasznalja:
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* A Pozici6 szerkesztése modositja az alaphelyzetet.

* A Mozgatas ide a robotkart a meghatarozott Alaphelyzetbe
mozgatja.

* A Nulla pozicié visszaallitia a robotkart fligg6leges helyzetbe.
1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.
Az Altalanos alatt valassza az Alaphelyzet elemet.

Koppintson a Pozicié beallitdsa elemre.

> oD

Tanitsa a robotot a Freedrive (szabadonfuté) vagy Atmenet
gomboksegitségével.

default_1*

Fustat am_[STelepREe ] niozoss <o
Vv Altalanos Kezddlap Robot

TCP ‘

<névtelen>* D
+
G

Helyzet szerkesztése |
' Hasznos
terhelés

Talapzat ‘ Mozgatas ide |
1/0 beallita
Eszkiz ifo ‘ 1 Nulla pozici |

Valtozok

]
Lagy atmenet
Kezddlap
m‘tt:::a lag lllesztés helyzete

Csavarozas Alap 90,00° £
Val -90,00° & 3
Kenysk -90,00°
1. csukdé -90,00°

2. csuklé 90,00°
3. csuki6 0,00°

ONorméI ¢ ° 0 O i—':um\a.:.o.
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3.4.9. Sablonok

Leiras

Keresés

Leiras

Keresés

A sablonokat hasznalhatja egy robotprogram kiegészitésére specialis
funkciokkal. A kiilonb6z6 sablonokkal 6sszetett feladatokat végezhet el a
robotprogrammal.

A keresés funkcid egy érzékeld segitségével hatarozza meg a pontos
helyzetet egy munkadarab megfogasahoz vagy leejtéséhez. Ez a funkcié
lehetbvé teszi a kiildnbdz6 vastagsagu tételekkel valé munkat, és az
programozni.

Az érzékel6 lehet nyomoégombos kapcsold, nyomasérzékeld vagy kapacitiv
érzékeld.

Egy keresési miivelet beprogramozasahoz meg kell adni a kévetkezéket:
* A-akiindulasi pont.

* B- C-akébteg iranya. Ez azt jelenti, hogy a rakas ndvekszik
halmozaskor, és csokken a rakas szétszedésekor.

* D- akotegben lévé elemek vastagsaga.

Meg kell adni a kdvetkezd rakas-pozicio elérésének feltételét is, valamint
az egyes rakas-pozicioknal végrehajtandé specialis programszekvenciat.
A rakas-miveletben részt vevdé mozgatasok sebesség- és gyorsulas-
értékeit szintén meg kell adni.

Felhasznaldi kézikdnyv
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Halmozas A rakdsolas soran a robotkar a A pont felé mozog, majd ellenkezé iranyba
mozog, hogy megkeresse a kdvetkezd rakasi poziciot. Amikor a kdvetkezé
rakas-poziciét megtalalja, a robot megjegyzi azt, és végrehajtja a specialis
szekvenciat.

A tovabbi ciklusokban a robot a megjegyzett helyzettél kezdi a keresést,
abban az iranyban a munkadarab vastagsagaval névelve a poziciot.
A rakasolast akkor fejezi be, amikor a rakas magassaga meghalad egy
adott szamot, vagy amikor egy érzékeld jelez.
Q - Grafika Véltozék
1 X Valtozék beallitdsa Keresési tl'pus kivalasztasa
2 : :";‘;zj"’gra'" Keresési miveletet meghatérozésa
4 ® Utpont_1 A: Kinduldsi helyzet
Er6 5 = Bedlitss & iy Topee”
Palettazo 6 B Vérakozas D: Munkadarab vastagsdga
szallitészalag 7 @ Elbugras Vélasszon a halmozés és lehalmozés kézott
i 8 O Ledlt
Csavarozas 0 A
11 I
ryf R et o
15 2= var_2:=2 *force()
16 ¢ b Ha . +c
17 -| <(ires B o o A
18 B Parancssor o[ e A
19 & Valtés
20 - ® idbzits_1
21 & Keresés
RS XBET!
O Normél
©
©L @
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Lehalmozas

Kiindulasi helyzet

A szétszerelés soran a robotkar elmozdul a A pontbdl az adott iranyba,
hogy megkeresse a kdvetkezs elemet. A képerny6n a koralmény
meghatarozza, amikor eléri a kdvetkez6 tételt. Amikor a feltétel teljesdl, a
robot megjegyzi a helyzetet és végrehajtja a specialis szekvenciat.

A tovabbi ciklusokban a robot a megjegyzett helyzettél kezdi a keresést,
abban az iranyban a munkadarab vastagsagaval ndvelve a poziciét.

Napls

ault
Q _ Grafika Véltozék
> Specislis %] valtozok bedlits ~
altozolc beallitasa Lehalmozas
W Sablonok 2 v Robotprogram

Keresés 3 ¢« Move)
4 © Utpont_1
7 5 = Bedlitds
Palettazo 6 B Vdrakozés
B ' O couwrss Alehalmozést a kévetkezd paraméterek hatdrozzék meg:
Grere 8 O Ledlt
= g9 ® Megjegyzés I I A: Kiinduldsi helyzet
Csavarozas AedEayzes 8 B: Irdny - FromPos
10 ¢ m Mappa C: Irény - ToPos
) il B <dres> B I'G D: Munkadarab vastagséga
12 ¢ & Hurok ot O
13 - <(ire
14 1t Hivés-
15 8= var_2:=2 *force()
16 ¢ b Ha

A kdvetkez§ helyzet megtaldihaté, amikor:

17 - <(res>
18 & Parancssor

19 & Vdids Darab vastagséga Osztott paraméterek
20 - ® idézits_1 0.0/ mm Eszkozsebesség 250 mm/s

21 ¢ & Lehalmozds o Eszkdz gyorsulésa 1200 mmys?

22 ) SRos. a7 [0 Sorrend inditds elétt Visszadiitas alpnalvzeth
' ‘ b C 9( - E m &= [ Sorrend befejezés utdn \sszasllitas alaphelyzetbe
O Normél ° 0 o samuiécis ()

A kiindulasi helyzet az, ahol a halmozasi miivelet kezd6dik. Ha a kiindulasi
helyzetet kihagyja, akkor a rakas a robotkar aktualis helyzeténél kezdddik.
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Irany A B-Cpoziciok altal megadott irany a B és a CTCP kdzotti
poziciokllonbségkeént kerll kiszamitasra.
Az irany nem veszi figyelembe a pontok tajolasat.
Kovetkez6 halmozasi helyzet kifejezése
A robotkar az irdnyvektor mentén mozog, mik6zben folyamatosan értékjeli,
hogy a kévetkez8 halom helyzetét elérte-e. Ha a kifejezés True értékre
van értékelve, a specialis sorozat végrehajtasra kerl.
“BeforeStart”
Az opcionalis Inditas eldtt szekvenciat kdzvetlenil a mivelet
megkezdése elétt futtatjak. Ez hasznalhato a kész jelek varasahoz.
“AfterEnd”
Az opcionalis AfterEnd sorozat akkor fut le, amikor a m(ivelet
befejez6dott. Ez hasznalhat6 a jelszallitd mozgashoz, hogy elinduljon,
elékészitve a kdvetkez6 halmot.
Sorrend felvétele/elhelyezése
A Sorrend felvétele/elhelyezése egy specialis programsorrend, melyet
mindegyik halmozasi helyzetben végeznek, hasonldéan a Raklap
muvelethez.
o Q p———
+ v ropoprogram = P
i 1 *gofzmj AZ?a’rr‘\yakét Utpont TCP-jének helyzete kézotti vonal adja meg
Keresés = Bedlitss
Eré Z -4 \B/a'rgkoza’s O Leédlitas ezutdn 500,00/ mm
Palettazé ; gf’e‘/’;i’és O Ledlités, amikor fx
szillitészalag o @ vegeoyzic
kbvetése 10 ¢ m Mappa
Csavarozas 11 =] <tires
g 12 @ & Hurok B
p - re:
14 Lo Hivés-
15 &= var_2:=2 *force()
16 ¢ b Ha
17 -| <Cres
18 & Parancssor Osztott paraméterek
19 rialvarss Szkozsebessé 10,0/ mms
22 @ StartPos_1
2 o iray v
O Normél ¢ - o ° 0 O samuicis ()
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Eré

Leiras

Az Eré méd olyan alkalmazasokhoz illik, ahol nem fontos az aktualis TCP
helyzete az elére meghatarozott tengely mentén, de ehelyett egy kell6 er6
sziikséges ezen tengely mentén. Ha példaul a robot TCP ivelt fellileten
gordil, egy munkadarabot tol vagy huz.

Az Eré méd tamogatja bizonyos nyomatékok alkalmazasat elére
meghatarozott tengelyek koril is. A robotkar megkisérel gyorsulni az adott
tengely mentén, ha semmi sem akadalyozza egy olyan tengelyen, ahol
nem nulla értéki er6t allitottak be. Habar kivalasztottak egy tengelyt
megfeleléként, a robotprogram még mindig megprébalja a robotot a tengely
mentén mozgatni. Az eré kontrolladlasa azonban biztositja, hogy a robotkar
még mindig megkdzelitse a meghatarozott erét.

ERTESITES

Ha ezt a funkciét a szallitdszalag kdvetéssel és/vagy
palyaeltolassal egyidejlileg hasznalja, ez a programban
belsé ellentmondast okozhat.

* Ne hasznalja ezt a funkciot a szallitészalag
kovetéssel és/vagy palyaeltolassal egyidejlileg.

ERTESITES

Ha van egy Force csomopontegy If, ElseIf vagy
Loopbelsejében, és a Check Expression
Continuously opcio van kivalasztva, akkor hozzaadhat
egy END Force MODE () szkriptet a kifejezés végéhez,
hogy kilépjen az erGvezérlésbél.
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Funkcibévalasztas

FIGYELMEZTETES

1. Kertllje a nagy lassitast kézvetlentil az er6 médba
lépés elbtt.

2. Kerllje a nagy gyorsitast az er6 modban, mivel ez
csokkenti az erd vezérlési pontossagat.

3. Kertlje a megfelel6 tengelyekkel parhuzamos
mozgast az er modba lépés elbt.

) Specialis 4 @ vwun_s
o ol e
v Sablonok 5 =l Bedlitis
6
7
8

B Vérakozds Az eréparancs alatti programrész er6 modoan fut maid. Er6 médban a robot szabadon
 Eugrs allalmazhat meghatérozott erét a kivalasztott funkcié rdnyaba
Gugras

Keresés

Eré O Ledlit

o |1 Megeayzés Funkcié
Palettdzé
10 ¢ m Mappa 4
Széllitészalag 11 =] <tires
(HliEmn 12 ¢ & Hurok
Csavarozés 13 = <dires
14 Hids ¢ B8
Il L 3 -
15 2= var_2:=2 * force() 0.0 N
16 ¢ b Ha —
17 = <dires

18 B Parancssor

19 & Vaitds

20 O idézits 1

21 9 & Lehalmozds

22 @ StartPos_1

23 e l»rany

26 e i VdlogatdsSorrend

31 ¢ F Eré ~ | Az aldbbi tesztgombbal, egyiitt a Freedrive gombbal, a
= ] Tanitd flggeléken tesztelneti az er modot. Teszt
RS XBBRTZ
O Normal ¢ ° 0 O szmuiécis ()

A Funkcié meni azon koordinata-rendszer (tengelyek) kivalasztasara
szolgal, amelyet a robot hasznal majd a miikédése soran Er§ modban. A
meniben eléforduld tulajdonsagk azok, amelyeket a telepités soran
definialtak.
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Eré méd tipusa Az alabbiakban felsorolt kényszeritett izemmadd-tipusok hatdrozzdk meg a
kivalasztott tulajdonsag értelmezését.

* Egyszer(i: Csak egy tengely felel meg er6 modban. Az e tengely
mentén fellépd erd beallithatd. A kivant eré mindig a kivalasztott
funkcio z tengelye mentén kerll alkalmazdasra. Sor funkciok esetén
azonban az y tengelyik mentén.

* Keret: A keret (Frame) tipus halad6 hasznalatot tesz lehetévé. Itt a
szabadsag mind a hat tengelyének valé megfelelés és erék
fuggetlendl kivalaszthatok.

* Pont: Ha a pont (Point) lehetéséget valasztja, akkor a feladatkeret y-
tengelye a robot TCP-jétdl a kivalasztott tulajdonsag origoja felé
mutat. A robot TCP és a kivalasztott tulajdonsag origoja kozotti
tavolsagnak legalabb 10 mm-nek kell lennie. A feladatkeret a
futasidében ugy valtozik, ahogy a robot TCP helyzete valtozik. A
feladat keretének x és y tengelye a kivalasztott funkcié eredeti
tajolasatol fligg.

* Mozgas: A mozgas (Motion) azt jelenti, hogy a feladatkeret a TCP
mozgasanak iranyaval egylitt valtozik. A feladat keretének x
tengelye a TCP mozgési iranyanak kivetitése lesz a kivalasztott
funkcio x és y tengelye altal ativelt sikra. Az y tengely merdleges a
robotkar mozgasara és a kivalasztott tulajdonsag x-y sikjara. Ez
hasznos lehet, amikor egy komplex utvonal mentén sorjatlanit, ahol
a TCP mozgasara merdleges erl sziikséges.

Amikor a robotkar nem mozog: Ha ugy keril er6 modba, hogy a
robotkar nyugalomban van, nem lesz kezelhet6 tengely, amig a TCP
sebessége meghaladija a nulla értéket. Ha késébb, mikbzben még
mindig erd modban van, a robotkar ismét megall, akkor a feladat
keretének ugyanaz a tajolasa, mint legutébb, amikor a TCP
sebessége nullanal nagyobb volt.

Az utolsé harom tipus esetében a tényleges feladat kerete futtataskor
megtekinthetd a grafikus lapon (lasd: ), amikor a robot er§ modban
miikodik.
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Az er6 értékének
kivalasztasa

Sebesség-
hatarértékek

Erd beallitasainak
tesztelése

* Az erd vagy nyomaték beallithaté a megfelel tengelyekhez, a
robotkar pedig beallitja a helyzetét, hogy elérje a kivalasztott er6t.

* A nem megfelel6 tengelyek esetén a robotkar kéveti a program altal
beallitott roppalyat.

Halado6 paraméterek esetében az erd Newtonban [N] kertl
meghatarozasra, forgatasnal a nyomaték Newton-méterben [Nm] kerdil
meghatarozasra.

ERTESITES
Az alabbiakat kell tennie:
* Hasznaljaaget tcp force () szkriptflggvenyt

kiilén szalban, a tényleges er6 és nyomaték
leolvasasahoz.

* Javitsa a tekerési vektort, ha a tényleges eré
és/vagy nyomaték kisebb, mint a kért.

A maximalis kartézianus sebesség beallithaté a megfelel6 tengelyekhez. A
robot ezzel a sebességgel mozog az eré vezérlében, amig nem ér hozza
egy targyhoz.

A Teszt feliratu be/kikapcsol6 gomb atkapcsolja a hordozhato
kezelbegység (Teach Pendant) hatoldalan talalhato Freedrive
(szabadonfutd) gomb viselkedését a normal szabadonfuté izemmadrol a
kényszerparancs tesztelésére.

Amikor a Teszt gomb be van kapcsolva és a Freedrive gombot a
Hordozhaté kezel6egység hatoldalan megnyomjak, a robot ugy makaodik,
mintha a program elérte volna ezt az erd parancsot, és igy ellenbrizni lehet
a bedllitasokat a teljes program tényleges futtatasa el6tt. Kildéndsen
hasznos ez a lehet6ség annak ellenérzésére, hogy a megfelel6 tengelyek
és erbk kivalasztasa helyes. Egyszerien tartsa a robot TCP-t egy kézzel,
és nyomja meg a Freedrive gombot a masik kezével, és jegyezze meg,
hogy a robotkar milyen iranyban tud/nem tud mozogni.

A képerny6 elhagyasakor a teszt gomb automatikusan kikapcsol, ami azt
jelenti, hogy a Freedrive gomb a Hordozhato kezel6egység hatoldalan
ismét a szokasos Freedrive modhoz hasznélhatoé.

A Szabadonfuté gomb csak akkor hatasos, ha a kényszerités (Force)
parancshoz érvényes funkciét valasztott.
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Palettaz6

Leiras

A raklapozas egy sablon, hogy kénnyen programozzak a raklapozasi és
raklaprol lepakolasi feladatokat, az alkatrészek felszedését és lerakasat
(azaz a talcakrdl, szerelvényekrél stb.), és elvégeztessék a robottal az
ismételhet6 miiveleteket kiilénbdz6 tételekre tébb rétegben, kilonb6zd
mintazatokkal.

Kilénb6zd mintazatokat hozhat létre és azokat specifikus rétegeken
alkalmazhatja. Tehet elvalasztot is az adott rétegek kdzé (lasd: ).
Tovabba hasznalhatja a Raklap tulajdonsagai Funkcidk pontjat, hogy
kénnyen beallitsa a raklap elhelyezését.

A Tulajdonsagokrol tovabbi informacio talal itt:

Kbvesse alabb a Raklapozasi program létrehozasa fejezetet a
Raklapozas sablon hasznalatahoz.
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Raklapozasi
program
létrehozasa

Dontse el, hogy szeretne-e Funkciét tanitani (lasd: ), vagy
hasznéljon Bazist referencia sikként.

. A Program fiilén, a Sablonok alatt koppintson a Raklapozas

elemre.

. A Raklapozas képernydn valasszon egyet az alabbi miveletek

kozil, a kivant mivelettél fliggben.

1. Valassza a Raklapozas elemet a munkadarabok raklapra
rendezéshez.

2. Valassza a Raklap kirakasa elemet a munkadarabok
kirakasahoz a raklaprél.

. A Raklap tulajdonsagai elem alatt adja meg programjahoz a

kovetkezbket: Név, Funkcio (lasd 1. Iépés), Targy magassaga és
Tételszamlalo neve. Jeldlje be az Utolsoé tétel helyének
megjegyzése jeldlénégyzetet, ha azt akarja, hogy a robot annal a
tételnél kezdje uUjra, amelyet a leallitaskor kezelt.

. A Raklapozas képerny6n, a Mlveletek alatt adjon hozza tovabbi, a

raklapozasi szekvencia el6tt vagy utan elvégzendd miiveleteket az
alabbiak kivalasztasaval:

1. Mivelet hozzaadasa raklapozas elbtt: Ezeket a mlveleteket
a raklapozas megkezdése el6tt hajtjak végre.

2. Mivelet hozzdadasa raklapozas utan: Ezeket a miveleteket
a raklapozas megkezdése utan hajtjak végre.

. A Programfan érintse meg a Mintazat csomépontot, hogy

mintazatokat rendeljen hozza rétegeihez. A kdvetkezd tipusu
mintakat hozhatja létre: vonal, racs vagy szabalytalan (lasd az alabbi
abrat). Ezen a képernyén kivalaszthatja, hogy szeretne-e elvalasztot
illeszteni a rétegek kozé (lasd: ).

Erintse meg a mintazat csomoponto(ka)t a programfan, hogy
megtanitsa a robotnak a rétegspecifikus pozicidkat (pl. kezd6-
/befejez6 pontok, racssarkok és/vagy tételek szama). A tanitasi
utasitasokat lasd: . Az 6sszes poziciot a raklap aljanal kell tanitani.
Mintdzat masolasahoz érintse meg a Mintazat masolasa gombot a
masolandd Mintazat csomopont képernydn.

. A Programfan érintse meg a Rétegek csomopontot a rétegek

konfiguraldsahoz raklapozéasi szekvenciajaban. Hasznalja a
Mintazat kivalasztasa leg6rdiilé menut a mintazat kivalasztasahoz
mindegyik réteghez. Koppintson a Réteg hozzaadasa gombra
tovabbi rétegek hozzaadasahoz a programjaban. A rétegeket
megfeleld sorrendben kell hozzaadni, mivel azok késébb nem
rendezheték at.
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Raklapozasi
program
létrehozasa

Minden egyes elem
Varazslé

9. A programfan koppintson a Mindegyik tételnél csomopontra.
Valassza az alapértelmezett opcio hasznalatahoz a (A) Minden
tételnél varazsloé vagy (B) Manualis konfiguralas minden tételnél
lehetbséget. Az adott opcidkhoz tartozé utasitasok alabb talalhatok.

Grafika Valtozék

» SreEts 1 X Valtozok bedllitisa

Palettazo
\ Sablonok 2 v Robotprogram
Keresés ElRg . A palettazas lehet6vé teszi, hogy a robot raklapra fel- és lerakasi feladatokat végezzen,
= 4 @ v Mlvelet rakiapozss elott tgymint alkatrészek kivdlasztésa és elhelyezése tertletekrdl, és ugyanazon
Eré 3 @] <tires miveleteket kiildnbéz8 elemekre, tébb rétegben végezze el
Palettazo 6 ¢ wm Mintazatok
e - Palettaz6
szillitoszalag X ® l
kovetése 8 = Rétegek O Rakdap tritése U
A 9 ¢ 19 Minden elennél
Csavarozas 10 iy
411 @ v Mivelet raklapozds utin [y e e
12 = <rres Név Pallet_1
Térgy magasséga mm
Cikk sz&mlélo Pallet_1_cnt
[ Emiékezzen az utols elem ehelyezésére
Miveletek
[ Tevékenység hozzéadasa palettazés elbtt
‘ . b Cv %4 ! [ [Tevékenység r dadasa palettazas el6tt

ONorma’I ¢ i ° 0 o samuiscis ()

A Minden tételnél varazslé segit meghatarozni az adott tételnél egy
raklapon elvégzendd miveleteket, példaul a referenciapontot, a
Megkdzelitési utpontot, a ToolActionPoint Utpontot és a Kilépési utpontot
(melyek az alabbi tablazatban keriilnek leirasra). Az egyes elemek
megkdzelitési és kilépési utpontjai azonos tajolasban és iranyban
maradnak attol fiiggetlenil, hogy az elemek tajolasa eltérd lehet.

1. Koppintson a Minden tételnél csomopontra a programfan.
2. A Minden tételnél képernydn koppintson a Kévetkezéelemre.

3. Koppintson a Mozgatds ide gombra. Ezutan tartsa lenyomva az
Auto gombot, vagy hasznalja a Kézi gombot a robot
tovabbitasahoz a referencia pontba. Koppintson a Folytatas
gombra. Koppintson a Kévetkez6 elemre.

4. Erintse mega Utpont megadéasa elemet a megkdzelités utpont
betanitdsahoz (lasd ). Koppintson a Kévetkez6 elemre.

5. Ismételje meg a 3. |épést.

6. Koppintson a Utpont megadasa elemre a kilépési Gtpont
betanitasahoz (lasd ). Koppintson a Kévetkez6 elemre.

7. Koppintson a Befejezés elemre.

8. Most hozzaadhatja a megfelel6 fogd mliveleti csomopontokat az
Eszkdézmlivelet mappaban a Programfaban.

Felhasznaldi kézikdnyv

250 UR10e

Szerzdi jog © 2009-2023 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6i jog © 2009-2023 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS

Kézi konfiguracio

Koppintson a Minden tételnél csomoépontra a programfan.

. A Minden elemnél kezd6képernyén érintse meg a Kézi

konfiguralas elemet.

. Alegordilé mentikben valasszon egy Mintazatot és egy

Referenciapont tételt. Erintse meg a Hasznélja ezt a
Referenciapontot gombot a referenciapont beallitasahoz.

Mozgassa a robotot a referenciapontra ugy, hogy rakoppint a
Mozgatas ide elemre.

Erintse meg a Megkdzelitési csomoépontot a Programfaban, hogy
megtanitsa a robotnak a Megkdzelitési utpontot (lasd: ). A
megkdzelitési utpont azonos tajolasban és iranyban marad attol
fuggetlendl, hogy az elemek tajolasa eltér lehet.

Erintse meg a Minden tételnél csomépontot a Programfan. Ismételje
meg a 4. Iépést.

Erintse meg a Kilépés csomépontot a Programfan, hogy megtanitsa
a robotnak a Kilépési utpontot (lasd ).

Most hozzaadhatja a megfeleld fogdé miiveleti csomopontokat az
Eszkdézmiivelet mappaban a Programfaban.
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Elvalaszt6 Elvalasztok, példaul papir vagy polisztirolhab helyezhetd a rétegek kézé a
hozzaadasa a raklapozasi sorrendben. Elvalasztok hozzaadasahoz a rétegek kozé,
rétegek kozé a kdvesse az alabbi utasitasokat:

Raklapozas 1. A Programfan valassza kia Mintazatok csomopontot.

sorrendben
2. A Mintazatok képernydn valassza az elvalasztét, és hatarozza meg

a magassagot az Elvalaszté magassaga szévegdoboz
alkalmazasaval. Ha nincs meghatarozva a magassag, a program
nem fog futni.

3. Valassza a Rétegek lehet6séget a programfan. A Rétegek
képernyd6n valassza ki, hogy melyik rétegek k6zé szeretné tenni az
elvalasztokat (az elvalasztokat automatikusan elhelyezik az adott
rétegek kozeé).

4. Koppintson az Elvalasztél csomopontra a programfan. Koppintson
az Elvalaszt6 beallitasa elemre az elvalaszto helyzetének
betanitasdhoz.

5. Valasszon az alapértelmezett opciok koziil: (A) Elvalasztd varazslé
vagy (B) Az elvalaszté manualis konfiguralasa sorrendet. Az adott
opciodkhoz tartoz6 utasitasok alabb talalhaték.

Amikor a varazsloé befejezte vagy kilép a varazslobol, megjelenik egy
sablon a programfaban az Elvalaszté miiveletelem alatt. Az
Eszkdézmliveleten fellll, az Elvalasztoml(ivelet csomoépont alatt
kivalaszthatja az alabbi mappak egyikét:

* Elvalaszté felvétele szolgal annak a programozasara, hogy a robot
elvalasztokat vegyen fel raklapozashoz

* Elvalaszt6 leejtése az elvalasztok leejtéséhez raklap-kirakodasnal
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(A) Elvalaszté
varazslé

(B) Manualis
konfiguralas

Koppintson az Elvalaszt6l miivelet csomdpontra a programfan.

. Az Elvalaszté miivelet képerny6n érintse meg a Kdvetkez6 elemet.

Erintse meg aMozgatéas ide gombot, és tartsa lenyomva az
Automatikus gombot, vagy hasznalja a Kézi gomb a robot
tovabbitasahoz az elvalaszto pontba. Koppintson a Folytatas
gombra. Koppintson a Kévetkezé elemre.

Erintse meg a Utpont megadésa elemet a megkézelités Utpont
betanitdsdhoz (Iasd ). Koppintson a Kévetkez6 elemre.

Ismételje meg a 3. Iépést.

Koppintson a Utpont megadasa elemre a kilépési Gtpont
betanitasahoz (lasd ). Koppintson a Kévetkez6 elemre.

Koppintson a Befejezés elemre.

Most hozzaadhatja a megfeleld miiveleti csomépontokat az
Elvalaszto felvétel, Elvalaszté leejtése és az Eszkézmlivelet
mappakban a Programfaban.

Koppintson az Elvalaszt6l miivelet csomdpontra a programfan.

. A Elvélaszté mivelet kezd6képernyén érintse meg a Kézi

konfiguralas elemet.

Mozgassa a robotot az Elvalaszt6 pontra ugy, hogy rakoppint a
Mozgatas ielvalaszt6 pontra elemre.

Erintse meg a Megkdzelitési csomépontot a Programfaban, hogy
megtanitsa a robotnak a Megkdzelitési utpontot (Iasd: ).

Erintse meg az Elvalasztasi miivelet csomépontot a Programfan.
Ismételje meg a 3. |épést.

Erintse meg a Kilépés csomépontot a Programfaban, hogy
megtanitsa a robotnak a Kilépési utpontot (lasd: ).

Most hozzaadhatja a megfelel6 miveleti csomdpontokat az
Elvalaszto felvétel, Elvalaszté leejtése és az Eszkdzmlivelet
mappakban a Programfaban.

UR10e
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Raklapozasi
program testre
szabasanak
lehet6ségei

Helyzetek

A kovetkez8képpen szabhatja testre a raklapozasi programijat:

* Ha araklapjat be kell allitani vagy at kell pozicionalni, miutan
létrehozott egy raklapozasi programot, akkor Onnek csak Ujra kell
tanitania a raklap funkciot (Iasd: ), mivel a raklapozasi sorrend a
Funkciéhoz viszonyitva fix. Tehat minden mas programkomponens
automatikusan beallitasra kerul az ujonnan tanitott poziciéhoz.

* Szerkesztheti a mozgatas parancs tulajdonsagait (lasd: ).
* Valtoztathatja a sebességeket és hajlasszégeket (lasd: ).

* Hozzdadhat mas program csomoépontokat a Minden tételnél
sorrendhez vagy az Elvalasztasi m(ivelet sorrendhez.

A poziciok megtanitasdhoz valassza ki az egyes tételeket a

Egyenes programfaban:

Racs

* Startltem1
* Endltem1

Szurja be a tételek szamat a szekvenciajaba a képernyd
aljan talalhat6 Tételek szévegdoboz segitségével.

A poziciok megtanitasahoz valassza ki az egyes tételeket a
programfaban:

* Cornerltem1

* Cornerltem?2

‘ * Cornerltem3
* Cornerltem4

lllessze be a sorok és oszlopok szamat a megfelel§
szdvegdobozba, hogy beallitsa a mintazat méreteit.

A poziciok megtanitasdhoz valassza ki az egyes tételeket a
programfaban:

* ltem1

Szabalytalan

* ltem2

* ltem3

Erintse meg a Tétel hozzaadasa elemet egy Uj tétel
hozzaadasahoz és azonositasahoz a szekvenciaban.
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Miveletek Az a hely és pozicid, ahol szeretné, hogy a robot legyen,
Szerszam amikor miiveletet végez az adott tételhez egy rétegben.
tdmadaspontja Alapértelmezésként a ToolActionPoint Gtpont a
Referenciapont, de szerkeszthetb a Programfaban, ha
megeérinti a ToolActionPoint utpont csomdpontot. A varazslo
hasznalatakor a Referenciapont az elsé pozicio az elsd
meghatarozott rétegben a raklapon. A Referenciapont
N hasznélatos a robot esetében a Megkdzelitési utpont, a
ToolActionPoint utpont és a Kilépési utpont megtanitasara
az adott tételhez egy rétegben.
Megkozelités Az az itk6zésmentes pozicio és irany, melyet szeretne, ha a
robot megtenne, amikor egy tételt megkoézelit egy rétegben.
[N} ."' X
Eszkézm(ivelet Az a mivelet, melyet szeretne, ha a robotcsatolmany az
adott tétel esetében elvégezne.
N “‘ g !
Kilépési utpont Az a pozici6 és irany, melyet szeretne, ha a robot megtenne,
amikor egy tételtdl tavolodik egy rétegben.
Ny
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Szallitészalag kévetése

Leiras

A szallitészalag kévetése lehetbvé teszi, hogy a robotkar kévesse
legfeljebb két szallitdszalag mozgasat. A Szallitdszalag kdvetése elemet a
Telepités fulén hatdrozhatja meg.

ERTESITES

Ha ezt a funkciét a szallitdszalag kdvetéssel és/vagy
palyaeltolassal egyidejlileg hasznalja, ez a programban
belsé ellentmondast okozhat.

* Ne hasznalja ezt a funkcioét a kényszeritéssel vagy
palyaeltolassal egydtt.

A szallitészalag kévetése program-csomopont elérhetd a Program flilén a
Sablonok alatt. E csomdpont alatti minden mozgas engedélyezett a
széllitoszalag kdvetése kdzben, de a szallitoszalaghoz viszonyulnak.
Keverések nem engedélyezettek, amikor szallitészalag kbvetése van, igy a
robot teljesen ledll a kdvetkezd mozgas elvégzése elbtt.

oo ) |

default

;. orés
Szillitészalag kovetésének bedllitdasa

TCP

[conveyor 1 (ietitva) v

Hasznos [ Szélitészalag kivetésének ellendrzése
terhelés

Talapzat

1/0 beallitasa
Eszkisz i/o
Valtozok
Inditas

Lagy atmenet
Kezdlap

széllitészalag
kovetése

Csavarozas

O Sziinet
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Szallitoszalag
kdvetése

1.
2.

3.

Koppintson a fejlécben a Program elemre.

Koppintson aSablonok elemre, és valassza aSzallitészalag
kbévetése elemet, hogy hozzaadja Szallitoszalag kovetése
csomoépontot a Programfahoz. A szallitészalag kdvetése csomoépont
alatt felsorolt minden mozgas koveti a szallitoszalag mozgasat.

A Szallitészalag kivalasztasa legordiilé listaban a szallitészalag
kovetése elem alatt valassza ki az 1. szallitészalag vagy 2.
szallitészalag lehetdséget a kdvetendd szallitoszalag
meghatarozasahoz.

ERTESITES

Haegy If, ElseIf vagy Ciklus csomoOponton belil van
egy szallitészalag-kdvetés csomépont, ésaKifejezés
folyamatos ellendérzése lehetéséget valasztotta,
akkor a kifejezés végére egy end conveyor tracking
() szkriptet adhat a szallitoszalag-kovetés befejezéséhez.

UR10e
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Csavarozas
Leiras A Csavarbehajtas program-csomopont konny(i médszert kinal egy
csatlakoztatott csavarbehajtéhoz val6 csavarbehajté alkalmazas
hozzaadasara. A csavarhuzo és annak robothoz csatlakoztatasa a
Telepités lapon konfiguralhatd (lasd Altalanos).
Q - Grafika Véltozék
L X Vétozdc bediltéss ;
2 v Robotprogram Csavarozas
Keresés j N ; ;SEEZ;Zés Csavarhiizé: Felhasznélé &ltal meghatérozott
Eré 5 ®| 'Aldbbi miiveletel hozzéadésa & 1 AStart I/O és TCP értékeket telepitéskor kkell megadni
Palettézo Irany
Széllitészalag @ Huzza meg
kovetése O Laztsameg
Csavarozas
O Engedélyezi a kinduldsi pontot
Folyamat
[ Kévesse a csavart ennek a segitségével
< > .
23S XBRES [+
ONorméI ¢ " ° 0 O szmuiécis ()
Csavarbehajtas 1. Koppintson a fejlécben a Program elemre.
csom’opo’nt 2. A Sablonok alatt kattintson a Csavarozaslehetéségre.
hozzdadéasa

3. Valassza a Meghulzas elemet, hogy a meghuzas iranyaba (befelé)
kdvesse a csavart, vagy valassza a Lazitas elemet, hogy a lazitas
irdnyaba (kifelé) kdvesse a csavart. Ez a kivalasztas csak a robot
mozgasara van hatassal, hogy kdvesse a csavart és a mérési
szamitasait.

4. A Programvalasztas mez6ben valaszthat egy csavarbehajtas
programot a Telepitésben a Programvalasztas jelektdl fliggden.

5. Valassza ki a Kezdési pont engedélyezése lehetéséget, hogy a
programfahoz hozzdadjon egy MovelL parancsot, amelyet akkor haijt
végre a program, amikor a csavarozé mar fut.

Valassza ki a Géphibakezel6 engedélyezése lehetdséget, hogy a
programfahoz hozzaadjon egy helyesbitd intézkedést, ha
szikséges, miel6tt a csavarozasi miveletek megkezdédnek.
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Csavarhuzasi ACsavar kdvetése kivalasztasaval a Folyamat alatt befolydsolhatja a
miveletet csavarbehajtasi miveletet a kbvetkez6 mddokon:

befolyasolasa * Erd: valassza az Er6 elemet ahhoz, hogy meghatarozza, mekkora

er6 hat a csavarra. Ezutan valassza a Sebesség hatarértéke
elemet, hogy a robot ezzel a sebességgel mozogjon, amig hozza
nem ér a csavarhoz.

VIGYAZAT
Tegye a csavarhuzo6 bitjét a csavar folé, miel6tt

elkezdi a csavarozas programot. A csavarra
barmilyen erét kifejtve a csavarozas program
teljesitményét befolyasolhatja.

* Sebesség: Valasszon egy rogzitett Szerszam-sebességet és
Gyorsulast, hogy a robot kdvesse a csavart.

* Kifejezés: Az If (Ha) parancshoz hasonléan (lasd Ha 231), valassza
a Kifejezés lehet6séget annak a feltételnek a leirasara, amely
mellett a robot kdveti a csavart.
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Csavarbehajtas eddig

Leiras A Csavarbehajtas program-csomopont tartalmaz egy kotelez6 Siker Eddig
csomopontot, amely meghatarozza a csavarbehajtasi folyamat leallitasi
kritériumait.

[ ) Megnyit: Mentes.
Q - Grafika Valtozék

> Specislis L L
1 X Valtozék bealiitasa

Eddi
W/ Sablonok 2 ¥ Robotprogram 9
2 3 ¢vcC 3
Keresés savarozas Adja meg az Eddigfeltételt. A robot kéveti a folyamatotEddig amig a
o 4 ¢ > Eddig megadott feltétel teljesul.

E9 5 ® ‘Aldbbi mlveletek hozzdaddsae -

Palettazo 6 @ 2 Eddig Siker

sealitoszatag ®| Aldbbi miveletek hozzéadésa €

kvetése endben

“ B

Hiba

Nincs rendben I
Tévolsag

Idétullépés

< >

Az alabbi megallasi * Siker: A csavarbehajtas addig folytatodik, amig az On altal
kritériumokat kivalasztott lehetéséggel a befejezést nem észleli. Csak egy siker
hatarozhatja meg: feltételt adhat meg.

* Hiba: A csavarbehajtas addig folytatodik, amig hibat nem észlel az
On altal kivalasztott lehetéség(ek) hasznalataval. Egynél tébb hiba
feltételt megadhat.

Kritériumok Siker

* OK: A csavar behajtasa addig tart, amig a
csavarbehajtébdl érkezd OK jelet nem észlel.

* Idépont: A csavar behajtasa egy megadott idépontig
tart.

* Tavolsag: A csavar behajtdsa egy megadott
tavolsagig tart.

* Kifejezés: A csavar behajtasa addig tart, amig egy
egyedi kifejezés feltétele nem teljesdl.
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3.4.10. URCaps

Hiba

* Nem OK: A csavar behajtasa leall, amikor Nem OK
jelet észlel a csavarbehajt6tol.

* Tavolsag: A csavar behajtasa leall. amikor tullépi a
megadott tavolsagot.

* |détdllépés: A csavarbehaijtas leall, amikor a
megadott id6t tullépik.

UR10e
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Leiras

A tavoli TCP és eszkozutvonal URCap lehetdvé teszi, hogy Tavoli
eszkodzkodzéppontokat (RTCP) allitson be, ahol az eszk6zkdézéppont térben,
a robot alapjdhoz viszonyitva régzitett. A tavoli TCP és a szerszdmpalya
URCap segitségével utpontokat és kérmozgasokat is programozhat,
valamint harmadik féltél szarmazé CAD/CAM szoftvercsomagokban
definialt importalt szerszampalya-fajlok alapjan generalhat robotmozgast.
A tavoli TCP URCap hasznélatahoz el6zetesen regisztralni kell a robotot
(lasd A robot regisztracios és licencfajljai 351). Az RTCP olyan
alkalmazasokban mikodik, ahol szikség van arra, hogy a robot megfogjon
és mozgasson targyakat egy rogzitett eszk6zhoz képest. Az RTCP-t egylitt
hasznéljak az RTCPMoveP és RTCPCircleMove parancsokkal, hogy a
rogzitett szerszamhoz képest allandd sebességgel mozgassak a befogott
alkatrészt.

<unnameds D ﬁ E
=+
N G oo

default
R

llation Move 1O Log
Remote TCP & Toolpath

Safet:
> Y Start the controller before using this URCap:

> Features

Controller Status: STOPPED

> Fieldbus

Remote TCP
& Toolpath

Select an option below based on your application

Remote TCP

| Toolpath Moves | | Linear & Circle Moves

Regular TCP

Toolpath Moves

O Power off Speed (—— 100% SH‘\‘M\atiEW'\.

Hasonldan egy szabalyos TCP-hez (lasd: ) meghatarozhat és elnevezhet
egy RTCP-t a telepités lap beallitasa pontjaban.
Elvégezheti az alabbi mliveleteket is:

* RTCP-k hozzaadasa, atnevezése, modositasa és eltavolitasa
* Az alapértelmezett és akitv RTCP megértése
* RTCP helyzetének tanitasa

* RTCP tajolasdnak masolasa
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Tavoli TCP
beallitasa egy
tulajdonsagbol

Tavoli TCP
mozgastipusai

RTCP_MoveP

RTCP kérmozgas

Allitson be egy RTCP-t egy Funkcié hasznalataval, hogy a robot az RTCP-
hez viszonyitva meglokédjon, mikézben RTCP utpontokat és RTCP
kérmozgasokat hoz létre.

1. Erintse meg a plusz ikont egy Uj RTCP létrehozasahoz RTCP. Vagy
valasszon egy létezd RTCP-t a legordiilé6 meniben.

2. Erintse meg az Erték masolésa egy pontjellemz6bél legordiils
mendit, és valassza a Tulajdonsag elemet. Ellenérizze az RTCP
tajolasi értékeit frissitését, hogy illeszkedjen a kivalasztott
funkciééhoz.

o B

Run

alation| Move oq
Remote TCP & Toolpath
) Safety
Instructions
) Features

= Remote Tool Center Point lIl
) Fieldbus
Defined with respect to the robot base frame.

[ 72 | @rrce I [m ][+ ][

Remote TCP
& Toolpath Position

Set position using the wizard.:

X 0.00 mm
v 0.00 mm n zZ
z 0.00 mm

& Remote TCP
Orientation

RX 0.0000 rad
RY 0.0000 rad
RZ 0.0000  rad

Egy szabalyos MoveP-hez hasonléan az RTCPMoveP meghatarozza a
szerszam sebességét és a robotkar tavoli TCP-hez viszonyitott
mozgasanak gyorsulasat. Lasd .

A szabalyos kérmozgashoz hasonléan az RTCP kérmozgast hozzaadhatja
egy RTCPMoveP-hez, hogy kérmozgasokat végezzen. Lasd .

ERTESITES

Egy kbrmozgas maximalis sebessége alacsonyabb lehet,
mint a meghatarozott érték. A kor sugara r, a maximalis
gyorsulas A, a maximalis sebesség pedig a centripetalis
gyorsulas miatt nem haladhatja meg az A értéket.

UR10e

263 Felhasznaldi kézikonyv



I
UNIVERSAL ROBOTS

Tavoli TCP utpont

Tavoli TCP-
utpontok betanitasa

RTCP atpont
konfiguralasa

Hasonldan a szabalyos utpontokhoz az RCTP utpontok lehetdvé teszik,
hogy egy eszkdz linearisan mozogjon allandé sebességgel és kériven. Az
alapértelmezett keverési sugar mérete egy kdzos érték az 6sszes utpont
kozott. A kisebb keverék-sugarméret élesiti az ut forduldjat. A nagyobb
keverék-sugarméret lagyitja az ut forduldjat. Egy RTCP utpontot ugy
tanitanak, hogy a robotkart fizikailag a kivant pozicioba mozgatjak.

Run P n H-'gw‘
Q _ Graphics Variables

B
) Advanced
> Acvanced |RNp—— .
) Templates 2 9 Y RTCP_MoveP Remote TCP Wavpc"nt
~ URC 3 = RTCPWaypoint_1
aps
L RTCPWaypoint_1
Toolpath
Move
Move
@ Use shared blend radius @ Use shared parameters
O Blend with radius O Tool speed
Al 3 Tool acceleration
~+ waypoint
- CircleMove 3
=+ Toolpath

Simulation .

1. A Program fulén illessze be a RTCP_MoveP csomépontot.

2. Az RTCPMoveP csomoéponton koppintson a Beallitas elemre a
Mozgatas képerny6 megjelenitéséhez.

3. A Mozgatas képerny6én hasznalja a Betanitasi méd vagyLékés
elemet a robot kivant konfiguraciéba helyezéséhez.

4. Erintse meg a z6ld jelet az érvényesitéshez.

Hasznaljon keverékeket a robot lagy atmenetének engedélyezéséhez két
palya kdzott. Koppintson a Megosztott atmeneti sugar hasznalata, vagy
az Atmenet sugarral elemre egy Utpont atmeneti sugaranak beallitasahoz
egy RTCP_MoveP csomopontbol.

ERTESITES

Fizikai id6csomaopont (pl.: Mozgatas, Varakozas) nem
hasznéalhaté egy RTCPMoveP csomépont gyermekeként.
Ha nem tdmogatott csomopontot ad hozza gyermekként
egy RTCPMoveP csomoponthoz, akkor a program
érvényesitése nem sikertil.
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Tavoli TCP A Tavoli TCP és eszkodzutvonal URCap automatikus robotmozgasokat hoz
Szerszampalya létre, amely megkdnnyiti a komplex palyak pontos kdvetését.

Tavoli TCP 1. Valassza a Tavoli TCP szerszampalya mozgasok elemet a pontot
eszkézatvonal a Tavoli TCP-n& a szerszam URCap kezdélaprol irhatja be a
konfiguralasa munkafolyamatot.

2. Kovesse a Utasitasok fil utasitasait.

Egy tavoli TCP eszkdzutvonal mozgashoz az alabbi f6 komponensek
szlikségesek:

* Eszkdzutvonal fajl

* Tavoli TCP

* Tavoli TCP PCS

Eszkézutvonal Egy eszkdzutvonal meghatarozza a tajolast, a palyat, a sebességet vagy
konfiguralasa (betaplalasi sebességet) és az eszkdz mozgasi iranyat.
CAD/CAM 1. Hozza létre vagy importalja egy rész CAD modelljét.

szoftverrel ]
2. Allitson be egy Rész-koordinatarendszert (PCS) a részhez rogzitve.

3. Hozzon létre egy eszkdzutvonalat a PCS-hez képest a rész funkcioi
alapjan

4. Szimulalja az eszkdzrész mozgasat, hogy megerésitse, hogy
megfelel az elvarasoknak.

5. Exportélja az eszkdzutvonalat egy G-kod fajlba .nc
fajlkiterjesztésként.
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G-kéd
eszkézuatvonal
importalasa
PolyScope-ba

Tavoli TCP

1. Toéltse be az eszkdzutvonal fajlt egy USB-pendrive
gyOkérkonyvtaraba. Az eszkézutvonal fajlok kiterjesztése legyen .nc

2. Helyezze be a pendrive-ot a Tanit6 fliggelékbe.

3. AFejlécen érintse meg a Telepités, az URCaps elemet, valassza ki
a Tavoli TCP& szerszampalyat, valassza ki a Tavoli TCP -
szerszampalya mozgatasok elemet, majd valassza a
Szerszampalyat.

4. Valassza ki, melyik eszkdzutvonal fajlt importalja a PolyScope-ba.

<unnameds*
default

> LTI 1 ¥ Robot Program

Variables

> Templates 2 ® ¥ RTCP_MoveP Remote TCP Toolpath
~ URC 3 = RTCPToolpath_1
aps
B RTCPToolpath_1 Fixed PCS v
Toolpath
Move Select Toolpath File Select PCS
Remote TCP <toolpath file> e Use active PCS v
Move
@ Use shared blend radius O Use feed rate
O Blend with radius @ Use shared tool speed
I L O Tool speed
=+ Waypoint @ Use shared tool acceleration
+ circleMove O Tool acceleration
=+ Toolpath

! Atoolpath file must be selected

O Normal Speed —— 100% Simulation .

Téavoli TCP konfiguralasa eszkdzutvonal mozgatasahoz

1. A CAM koérnyezetben az elsd utvonalpontnal hatarozza meg az
eszkoz tajolasat.

2. Hasznalja a szabadonfutét az alkatrész kézi megfogasahoz a
megfogoval.

3. Valassza ki a tavoli TCP helyét.
4. Hasznalja a helyzetvarazslot a pozitiv értékek megkapasahoz.

5. Allitsa be a robotot, amig a kivant résztartast el nem éri a tavoli TCP
megkozelitéséhez.

6. Vizionalja az eszk6z tajolasat a fizikai rész elsé utvonalpontjanal. A
pozitiv z-tengely iranynak az alkatrész felliletétdl elfelé kell mutatnia.

7. Hozzon létre egy sik funkciot ugyanazzal a tajolassal, mint az el6z6
Iépésben vizionalt.

8. Allitsa be a tavoli TCP tajolasat az értékek Sik funkciébol torténd
masolasaval. A kivant alkatrésztartast fenntartjak, amig az
eszkdzutvonal végrehajtasa torténik.
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Tavoli TCP PCS

A tavoli TCP részkoordinata-rendszer (PCS) a robot eszkézpereméhez
képest rogzitettként van meghatarozva. Erintse meg a PolyScope
képerny6n a varazspalcat, hogy aktivalja a varazsléz, hogy megtanitsa a
Tavoli TCP PCS-t. Barmely, az alabbiakban leirt tanitasi médszer
hasznalhato.

Run 3 lation 110 Log
Remote TCP & Toolpath
> safety
Instructions Toolpath Remote TCP
T Remote TCP Part Coordinate System lIl
Defined with respect to the robot tool frame
 URCaps [ 7 | |@~rrcp pcs -] [+ m

Remote TCP
& Toolpath Position
X 0.00 mm
Y 0.00 mm
z 0.00 mm
Orientation
RX 0.0000 rad
RY 0.0000 rad
RZ 0.0000 rad
@T»'\ h by defining origin, +X axis, and +Y direction of PCS
OT».J.M using four reference points on part's surface
Next 0 Cancel

O Normal Speed (C—— Simulation .
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Tavoli TCP PCS
konfiguralasa

Hasznalja ezt a modszert, ha a PCS beallithatd az alkatrész felszinén.

1.

Hasznalja a Freedrive szabadonfuto funkciot az alkatrész kézi
megfogasahoz.

Valasszon egy tavoli TCP-t a referencia pontok tanitasahoz. A nagy
pontossaghoz ideiglenesen allitson be egy éles tavoli TCP-ta
tanitasi folyamat elvégzéséhez.

Mozgassa a robotot a tavoli TCO.hez, hogy megérintse a PCS
kiindulasat, a pozitiv X-tengely és a pozitiv Y-tengely iranyat az
alkatrészen.

Erintse meg a Beallit pontot a tanitasi folyamat lezarasahoz. A
helyzet és tajolas értékeket automatikusan kitolti a rendszer.

Mas esetben hasznalja ezt a modszert.

1.

Valasszon harom vagy négy referencia pontot az alkatrésze
felszinén.

A CAD/CAM szoftverben jegyezze fel az X, Y, Z koordinatakat a
kivalasztott referencia pont PCS-éhez viszonyitva.

Hasznélja a Freedrive-ot az alkatrész manualis megfogasahoz a
fogoval.

Valasszon egy tavoli TCP-t a referencia pontok tanitasahoz. A nagy
pontossaghoz ideiglenesen allitson be egy éles tavoli TCP-ta
tanitasi folyamat elvégzéséhez.

Adja meg az elsé referencia pont koordinatait.

Mozgassa a robotot a tavoli TCP esetében, hogy megérintse az els6
referencia pontot az alkatrészen.

Ismételje meg az 5. és 6. |épést a tobbi referencia pont esetében.
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Valtoz6 PCS
beallitasa

Halado felhasznalasi esetek esetében, ahol az alkatrészt nem fogja meg
nagy konzisztenciaval, beallithat egy Valtozé PCS-t az eszkdzutvonal
mozgasanak beallitasahoz az alkatész helye és tajolasa szerint a robot
eszkdzperemhez viszonyitva.

Létrehozhat egy tartasvaltozot, amely kiilsé érzékel6h6z van koétve, amely
észlelheti a PCS helyét és tajolasat.

1. Allitson be egy kiils6 érzékel6t, amely észleli a PCS helyét és
tajolasat. At kell alakitania az érzékels kimenetét a robot
eszkdzperemének keretéhez.

2. Erésitse meg, hogy a PCS be van allitva azt alkatrészhez képest, és
a hely és a tajolas detektalhato a kiils6 érzékel6 szamara.

3. A PolyScope-ban hozzon létre egy tartasvaltozot, amely a kiilsé
érzékel6 kimenetéhez kotott, valtozo PCS-ként. Adjon neki egy
megkulénboztethetd nevet, példaul: valtozd_rtcp_pcs_1.

4. Szurjon be egy RTCP szerszampalya csomo6pontot.

5. A program oldal jobb fels6 sarkaban, a legérdlilé meniben, valassza
ki a Valtoz6 PCS elemet.

6. APCS kivalasztasa legordilé menlbdl valassza a valtozé_rtep_
pcs_1 elemet.

7. Hozzon létre egy Hozzarendelés vagy Parancssor csomopontot a
variable_rtcp_pcs1 frissitéséhez az RTCP szerszampalya
csomopont el6tt.
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Tavoli TCP
eszkézuatvonal
csomopont
konfiguralasa

Run

Remote TCP <toolpath file> v <plane feature> v
Move

O Normal

d| - 5 o
Log e pen. Save
) Advencec 1 ¥ Robot Program

) Templates 2 @ v Toolpath MoveP

3 = Toolpath 2
W URCaps =
Toolpath_2 Fixed PCS v

Toolpath
Move Select Toalpath File Select Plane as PCS

Az alabbi rész elmagyarazza, hogyan hasznaljon egy valtozé PCS-t egy
tavoli TCP eszkdzutvonal csomopontban.

1.
2.

Nyissa meg a Program flilet, és koppintson az URCaps elemre.

Valassza a Remote TCP Move lehetéséget egy RTCP_MoveP
csomopont beszurasahoz.

Valasszon egy TCP-t, és allitsa be a mozgas paramétereket: eszkdz
sebessége, eszkdz gyorsulasa és keverési sugar.

Erintse meg a + Szerszampalya elemet egy RTCPToolpath
csomopont beszurasahoz. Térdlje az RTCP utpont csomopontot,
amelyet alapértelmezésként létrehoztak, ha ez nem sziikséges.

Valaszon egy eszkodzutvonal fajlt, €s valassza ki a megfelel6 Tavoli
TCP PCS-t alegoérdiilé menlkbél.

Allitsa be a mozgéasi paramétereket, ha kiilénbdzé értékek
alkalmazandok az RTCP eszkozutvonal csomoépontra.

Koppintson a Mozgatas az elsd pontra pontra és ellenérizze, hogy
a megfogott alkatrész az elvart médon kozelit a tavoli TCP felé.

Tesztelje a programot szimulaciés médban alacsony sebességnél,
hogy megerésitse a konfiguracidkat.

Toolpath

O Use feed rate
@ Use shared tool speed

o Tool speed

~+ Toolpath @ Use shared tool acceleration

O Tool acceleration

! A toolpath file must be selected.

'R ARl Nl f=

d

Simulation .

ERTESITES

Egy fix csuklo-konfiguraciéra mozgatashoz beallitott
Moved elem hozzaadasaval a Csuklészdgek hasznélata
jelélédobozban még a szerszampalya futtatasa el6tt
biztosithatja, hogy a robot mozgatasa azonos legyen a
szerszampalya minden egyes végrehajtasakor. Lasd
Mozgas 176
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Szokasos TCP
szerszampalya
mozgasok

Eszkézidtvonal féjl
konfiguralasa és
importalasa

Szabalyos TCP
konfiguralasa

Hasonldan egy tavoli TCP eszkdzutvonal mozgasanak konfiguralasahoz,
egy szabalyos TCP eszkbzutvonal mozgasahoz az alabbiak sziikségesek:

* Eszkoézutvonal fajl
* Szabalyos TCP
* Sik funkcié PCS-ként

Ez hasonl6 a szerszampalya konfiguralasahoz (1asd Eszkozutvonal
konfiguralasa CAD/CAM szoftverrel 265) és a szerszampalya
importalasahoz (lasd G-kod eszkozutvonal importalasa PolyScope-
ba 266).

* Kovesse az utasitasokat a normal TCP konfiguralasahoz.

* Ellenérizze, hogy az eszkdzpontok pozitiv z-tengelye az alkatrész
felszinétdl elfelé néz-e.
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Sik funkcié PCS
konfiguralasa

Eszkdzutvonal
csomoépontjanak
konfiguralasa

Hozzon létre egy sik tulajdonsagot a Sik hozzdadasa vagy Sik
betanitasa elemek segitségével. Lasd .

Rogzitse az alkatrészt a robot alapjahoz képest.

Ellendrizze a helyes TCP-t, hogy létrehozzuk a sik funkciot. A nagy
pontossaghoz ideiglenesen allitson be egy éles tavoli TCP-ta
tanitasi folyamat elvégzéséhez.

Mozgassa a robotot a tavoli TCO.hez, hogy megérintse a PCS
kiindulasat, a pozitiv X-tengely és a pozitiv Y-tengely iranyat az
alkatrészen.

Fejezze be a tanitasi folyamatot és erésitse meg a PCS helyzetét és
tajolasat.

Nyissa meg a Program flilet, és koppintson az URCaps elemre.

. Valasszon egy TCP-t, és allitsa be a mozgas paramétereket: eszkdz

sebessége, eszkdz gyorsulasa és keverési sugar. Valassza a
Szerszam forgatasa szabadon a Z tengely koriil elemet. Ne
valassza ki, ha az eszkdznek az eszkdzutvonal fajlban
meghatarozott z-tengely kortili tajolast kell kbvetnie.

Koppintson a + Szerszampalya elemre egy szerszampalya
csomopont beszurasahoz.

. Alegordiilé mentiben valasszon egy eszkézutvonal fajlt és valassza

ki a megfelel6 PCS-t (sik funkciot).

. Allitsa be a mozgasi paramétereket, ha kiilénbdz6 értékek

alkalmazandok az eszkozutvonal csomoépontra.

Koppintson a Mozgatas az elsd pontra elemre annak ellenérzése
céljabdl, hogy a szerszam képes a szerszampalya elsé pontjara
allni.

Futassa a programot szimulaciés modban alacsony sebességnél,
hogy megerésitse a konfiguracidk helyességét.

ERTESITES

Egy fix csuklé-konfiguracidora mozgatashoz beallitott
MovedJ elem hozzaadasaval a Csuklészégek hasznalata
jelélédobozban még a szerszampalya futtatasa el6tt
biztosithatja, hogy a robot mozgatasa azonos legyen a
szerszampalya minden egyes végrehajtasakor. Lasd
Mozgas 176
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3.5. Telepités lap

Leiras

A Telepités lapon a robot és a PolyScope altalanos teljesitményét
befolyasold bedllitdsok konfiguralhatok.

3.5.1. TCP konfiguralas

Leiras

Helyzet

Tajolas

A Szerszam kézéppontja (TCP) a robot szerszaman talalhato pont.
Minden TCP tartalmaz egy athelyezést és egy elforgatast a szerszam
kimeneti karimajanak kbézéppontjahoz képest.

Amikor a programozas szerint visszatér egy korabban tarolt Utpontra, a
robot a TCP-t az utpontban tarolt pozicioba és tajolasba mozgatja. Amikor
egyenes mozgashoz programoztak, akkor a TCP egyenesen mozog.

B2+

v Altaldnos Szerszam kézéppontja TCP Vizualizélas
hics ]

Hasznos

[} A
terhelés Helyzet

Talapzat M 0.0

1/0 bedllitasa v 0.0/ mm &/ Mérés
Eszkéz i/o z 0.0 mm

Valtozok
Indités Téjolas
Lagy atmenet  MértékegyRotéciés vektor [rad] v

Kezdélap

RX 0.0000)
kivetése RY 0.0000 #Méres

4 RZ 0.0000
Csavarozés Eszkéz pereme

v v
l J
..

° 0 O szmuiécis ()

A X, Y, 7z koordinatak megadjak a TCP helyzetét.
Amikor az 6sszes érték (beleértve a tajolast is)
nulla, a TCP egybeesik az eszkdz kimeneti
peremének kdzéppontjaval, és adoptalja a
képerny6n abrazol koordinatarendszert.

Az RX, RY, RZ koordinatanégyzetek
meghatarozzak a TCP tajolasat. A Mozgatas
laphoz hasonléan az RX, RY, RZ mezdk felett
talalhaté Egységek legordiilé menibél valassza ki
a tgjolasi koordinatakat.
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TCP-k hozzaadasa,

atnevezése,
modositasa és
eltavolitasa

Aktiv TCP

Alapértelmezett
TCP

Uj TCP konfiguralasat a kdvetkezé miiveletekkel
kezdheti meg:

* Koppintson a elemre egy Uj, egyedi
névvel ellatott TCP meghatarozasahoz. Az U
TCP a leg6rdilé meniben érhetd el.

* Koppintson az ¢ | gombra a TCP
atnevezéséhez.

* Koppintson az! [ | gombra a kivalasztott
TCP eltavolitasahoz. Az utols6 TCP-t nem
lehet eltavolitani.

Amikor linedrisan mozog, a robot mindig az aktiv TCP-t hasznalja, hogy
meghatarozza a TCP eltolast. Az aktiv TCP megvaltoztathaté a Move
(Mozgatas) paranccsal (lasd Parancs lap 163) vagy a Set (Beéllitas)
paranccsal. Az aktiv TCP mozgasat a grafikus abrazolas lapon jeleniti meg
arendszer (lasd Grafikus lap 166).

Az alapértelmezett TCP-t be kell 4llitani az aktiv TCP-ként miel6tt egy
program fut.

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

A z0ld ikon az elérhetd legordiild meniben az alapértelmezetten
konfiguralt TCP-t jelzi.
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TCP helyzetének betanitasa
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TCP tajolasanak
tanitdsa

A TCP helyzetének koordinatai automatikusan kiszamithatok a
kovetkez6képp:

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

3. A képerny6 jobb oldalan taldlhato pozicionyilakkal mozgassa a TCP-
t legalabb harom kilonb6z6 szdgbél, és mentse az eszk6z kimeneti
peremének megfelel6 helyzetét.

4. Hasznalja a Beallitas gombot az ellendrzoétt koordinatak
alkalmazasara a megfelel6 TCP-hez. A pozicidknak elégge
kiildnbdzdnek kell lennie, hogy a szamitas megfeleléen mikdodjon.
Ha nem eléggé kuldonbdzbéek, akkor a gombok feletti allapot LED

<névtelen>*
e @ o d
s Ui..  Meagnyiés.. Markés
pkes | 1ozgas Niapl.
Altaldnos Szerszam koézéppontja
BECHY TCP téjolasanak tanitdsa
e Vi LRI
@ Nincs kivélasztott funkeld
, Hasznos
et Vélasszon egy funiciét, és dllitson be egy pontot Ugy, hogy az eszkéz
Talapzat a kivélasztott funkcid Z tengelye irdnydba mutasson.
1/0 bedllitésa pd <Nem meghatdrozo... ¥
Eszkoz ifo
L, Pont bedllitdsa
Valtozok
Inditas
Lagy dtmenet
Kezdélap
Szallitészalag .
kovetése 7
Csavarozas Y
> Biztonsag
> Funkcisk

ONorméI ; ° Q O samuiacis ()

Még ha harom pozicié elegendé is a TCP meghatarozasara, egy negyedik
tovabbi ellenérzéshez hasznalhatd, hogy a szamitas helyes. Az adott,
mentett pont minésége a szamitott TCP-re vonatkozéan z4ld, sarga vagy
piros LED-del jelzett a megfelel6 gombon.

1. Koppintson a Mérés gombra.

2. Alegordilé listabdl valasszon egy funkciot. (Lasd 3.5.13.
Funkciok 301) az U] tulajdonsagok definialasaval kapcsolatos
tovabbi tajékoztatasért

3. Koppintson a Pont kivalasztasa elemre, és hasznalja a Szerszam-
mozgaté nyilak elemet egy olyan helyzet beallitasahoz, ahol a
szerszam tajolasa és az annak megfelel6 TCP egybeesik a
kivalasztott tulajdonsag koordinata-rendszerével.

4. Ellendrizze a TCP szamitott tajolasat, és alkalmazza azt a
kivalasztott TCP-re a Beallitds megérintésével.
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3.5.2. Hasznos terhelés

Leiras

Hasznos terhelések
hozz4adasa,
atnevezése,
moédositasa és
eltavolitasa

Aktiv hasznos
terhelés

Ugy kell beallitania a hasznos terhelést, a sulypontot (CoG) és a
tehetetlenséget, hogy a robot optimalisan teljesitsen.

Tobb hasznos terhelést adhat meg, és ezeket a programban valtogathatja.
Ez hasznos példaul a felrakas és beliltetés alkalmazasokban, ahol a robot
felvesz és kiad egy targyat.

. i
N/ Altalanos Hasznos terhelés Hasznos terhelés megjelenitése
TCP =
! PR u
, Hasznos
* terhelés Hasznos terhelés v

Talapzat Témeg 0,000| kg

1/0 beallitésa  sulypont

Eszkoz i/o ['¢ 0,00/ mm # Mérés

Valtozok cY 0,00 mm

Inditas ez 0,00fmm

Lagy atmenet E
o 1 Ne felejtse el bedlltani a hasznos teher témegét

Kezdolap

Széllitészalag Tehetetenség (kg m?)

kovetése [ Egyéni tehetetlenségi métrix hasznélata

Csavarozas Szerszam karima

v :
ul
.

0 Atehetetlenséget Uay adja meg. hogy az origd a stlypontban van.
atengelyeket pedig a szerszam karima-tengelyeihez igazitja

OKikapcsolés ° Q o S:imu\a’dwi.
Seb %

Uj hasznos terhelés konfiguralasat a kdvetkezd miiveletekkel kezdheti
meg:
* Koppintson a gombra egy Uj, egyedi nevl hasznos teher

meghatarozasahoz. Az uj hasznos terhelés a legordilé mentben
érhetd el.

* Koppintson a gombra egy hasznos teher atnevezéséhez.

* Koppintsona 1 gombra a kivalasztott hasznos teher toriéséhez.
Az utolsé hasznos terhelést nem lehet eltavolitani.

A legorduilé menin pipa jelzi, hogy melyik hasznos terhelés aktiv
A Paytoad v . Az aktivtehera! v secvew | elem segitségével
maodosithato.
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Alapértelmezett
hasznos teher

A gravitacios
ké6zéppont
beallitasa

Hasznos terhelés
becslése

Az alapértelmezett hasznos terhelést a program inditasa elétt aktiv
hasznos terhelésként éllitjuk be.

* Valassza ki a kivant hasznos terhet és koppintson a Beallitas
alapértelmezettként elemre egy hasznos terhelés
alapértelmezettként torténd beallitasahoz.

A legdrdilé menuben zéld ikon jelzi az alapértelmezetten konfiguralt
hasznos terhelést &~ pavead v,

A sulypont beallitasdhoz koppintson a Cx, CY és CZ mezdkre. A beallitasok
a kivalasztott hasznos terhelésre vonatkoznak.

Ez a funkcié teszi lehetévé, hogy a robot segitsen beallitani a helyes
hasznos terhelést és sulypontot (CoQG).
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A Hasznos terhelés
becslése varazslo
hasznalata

. A Telepités ful altaldnos eleme alatt valassza a Hasznos terhelés

elemet.

. A Hasznos terhelés képernyén koppintson aMérés elemre.

. A Hasznos terhelés becslése varazslé alatt koppintson a Kévetkezé

elemre.

. A négy pozicio beallitasahoz kévesse a hasznos teher becslése

varazslé Iépéseit.

A négy pozicio beallitasahoz a robotkart négy kilonb6zé poziciéba
kell mozgatni. A hasznos teher értékét minden poziciéban méri a
rendszer.

Miutan az 6sszes mérés befejezddott, ellendrizheti az eredményt, és
koppintson a Befejezés gombra.

ERTESITES

Kodvesse ezeket az iranyelveket a hasznos terhelési
becslésre a legjobb eredményeket kapja:

* Gy6z6djdn meg réla, hogy a TCP poziciok a lehetd
legnagyobb mértékben kilénbéznek egymastol

* Veégezze el a méréseket rovid idon beldl

* Abecslés el6tt és kdzben kertilje a szerszdm
és/vagy a hozza kapcsolt hasznos teher elhtizasat

* Arobot talapzatat és sz6gét helyesen kell
meghatarozni a telepitésben
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Tehetetlenségi
értékek beallitasa

A tehetetlenségi értékek bedllitasahoz kivalaszthatja az Egyéni
tehetetlenségi matrix hasznélata elemet.

A kivalasztott hasznos teherbiras tehetetlenségének beallitasahoz
koppintson a kévetkez6 mezbkre: IXX, IYY, I1ZZ, IXY, IXZ éS IYZ.

A tehetetlenséget egy olyan koordinata-rendszerben hatarozzuk meg,
amelynek origdja a hasznos teher sulypontja (CoG), és a tengelyek
szerszam karima tengelyeihez vannak igazitva.

Az alapértelmezett tehetetlenség egyenld a felhasznal6 altal megadott
témegl gébmb tehetetlenségével, amelynek tomegstiriisége 1g/cm3
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3.5.3. Talapzat

Leiras

A Robotkar szerelésének meghatarozasa két célt szolgal:
1. Hogy a Robotkar megfeleléen jelenjen meg a képernyén.

2. Hogy a szabalyozénak elmondja a gravitacio iranyat.

Egy fejlett dinamikai modell a robotkar z6kkenémentes és preciz
mozgatasat teszi lehetévé, valamint azt a képességet nyujtja a
robotkarnak, hogy sajat magéat szabadonfuté (Freedrive) médban tartsa.
Emiatt fontos a Robotkar helyes szerelése.

FIGYELMEZTETES
A robotkar szakszer(tlen felszerelése a robot gyakori

leallasat okozhatja, és/vagy a robotkar elmozdul, amikor
megnyomja a Freedrive szabadonfutdé gombot.

Ha a Robotkart sik asztalra vagy padléra szerelik, akkor nem sziikséges
valtoztatni ezen a képernyén.

Ha azonban a robotkar mennyezetre, falra, vagy a fellilettel sz6get bezaré
iranyban van beépitve, ezt a nyomoégombokkal kell beszabalyozni.

A képernyé6 jobb oldalan talalhaté gombok a robotkar beépitési szégének
beallitasara szolgalnak. A fels harom jobb oldali gombbal Iehet beallitani a
szbget mennyezetre (180°), falra (90°), padléra (0°) szerelés esetén. A
Billenés gombokkal tetszéleges szdget lehet beallitani.
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A képerny6 also részén taldlhatdo gombok hasznalatosak a Robotkar
talapzatanak forgatasahoz, hogy a tényleges talapzathoz illeszkedijen.

A

uttat elepitas Mozgas
Vv Altaldnos

TCP

Hasznos
terhelés

Talapzat

1/0 bedllitasa
Eszkdz ifo
Valtozok
Inditas

Lagy atmenet
Kezdblap

Szallitoszalag
kdvetése

Csavarozas

O Normal

3.5.4.1/0 beallitasa

FIGYELMEZTETES

Hasznalja a helyes telepitési beallitdsokat. Mentse és toltse
be a telepitéfajlokat a programmail.

A robot alapélivanyénak forgatésa

Robot szerelése és szég

2]

Délés

"o

»

o
=}

«

o

‘45 °-0s

‘ | o,0°| » || 45°-os» |

° 0 O samuiécis ()
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Leiras Az /0O Bedllitas (Setup) képernyd segitségével az I/0 jeleket definialhatja,
és az I/0O lapvezérldvel konfiguralhatja a miveleteket. Az I/O jelek tipusait a
Bemenet és Kimenet alatt soroljuk fel.
Hasznalhat terepi buszt, példaul Profinet és EtherNet/IP az altalanos célu
regiszterek eléréséhez.
Ha engedélyezi a szerszam-kommunikacids interfészt(TCl), a szerszam
analdg bemenete nem lesz elérhetd.

default*

<néutelen>* D
G Meam

Nézet

P pigiais -

Hasznos
terhelés

Bemenet Kimenet
Talapzat o]

digtalin(0] ~ Do) digital_out[0] ~
1/0 beallitasa oL digtaliniL) % Dol digital outl1] Prog-Running

= D2l digtalini2) Start-Prog o2l digtal_out2]

Eszkoz i/o DIf3] digital_in[3] Stop-Prog Do[3l  digital_out[3]

Valtozok DIf4] digital_in(4] DO[4] digital_out[4]
— ois) digital_in(s] Dos]  digital_out(s]
Inditas DIl digital_in[6] Dole] digital_out[6]

Lagy atmenet oIz} digital_in[7] o7l digitalout(7)

Kezdélap oy tool_in[0] To[o] tool_out[0]
T tool in[1] TOMI tool out(1)

szallitészalag
kovetése Kivélasztott /0:  digital_out[1]

Csavarozas , i
Atnevezés

Toériés

Mvelet a programban

Magas, amikor fut, alacsony, amikor megél - ‘

ONorméI ¢ e ° 0 o szmuiécis ()

I/0 jel tipusa A Bemenet és Kimenet alatt felsorolt jelek szamanak korlatozasahoz
hasznalja a Nézet legordiil6 menlt a megjelenitett tartalom
mabdositasahoz a jelek tipusa alapjan.

Felhasznalé altal Nevesitheti a bemend és kimen6 jeleket a hasznalatban 1évé jelek
meghatarozott azonositdsanak megkdnnyitéséhez.
nevek kijelolese 1. Valassza ki a kivant jelet.

2. Koppintson a szévegmezdre a jel nevének beirasahoz.

3. Anév alapértelmezett értékének visszaallitdsahoz koppintson a
Torlés elemre.

Meg kell adnia egy felhasznal6 altal definialt nevet egy altalanos célu
regiszterhez, hogy elérhetvé tegye azt a programban (azaz egy Wait
parancshoz vagy egy If parancs feltételes kifejezéséhez).

A Varakozas és a Ha parancsokat a (Varakozas 213) ésa (Ha 231)
parancsok kapcsan ismertetjik. A nevesitett altalanos rendeltetési
regisztereket megtalalja a Bemenet vagy Kimenet valasztokapcsolo alatt
a Kifejezés-szerkesztd képernydn.

I/0 miveletek és /0 A Fizikai és Terepi sin digitalis I/O kapcsokat hasznalhatja miveletek
lap vezérlése inditasara vagy reagalasra egy programallapotra.
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I/O lap vezérlése Az /O ful vezérlés hasznalatdval megadhatja, hogy egy kimenetet az 1/0
fulrél (akar programozok, illetve operatorok és programozdk), vagy
robotprogramok vezéreljenek.

Elérheté bemeneti . Midvelet
. Mdvelet
miveletek

Elinditja vagy folytatja az aktualis
programot egy felfuto élre (csak a

Start
taviranyitdban engedélyezve, lasd
3.10.2. Beallitasok 345)
Leallitj ktuali t
Leallitas eallitja elz a ’ ualis programo
emelkedd szélen
Sziinet Megallitja az aktualis programot

emelkedd szélen

Amikor a bemenet magas, a robot
szabadonfuté médba megy at
(hasonlé a freedrive gombhoz).

A bemenod jelet figyelmen kivil
hagyja, ha egyéb kortilmények miatt
nem engedélyezett a szabadonfuto
mad.

Szabad mozgatas

FIGYELMEZTETES
Ha a robot leall, mikdozben az Inditasi bemenet miveletet

hasznaljak, akkor a robot lassan a program elsé
utpontjahoz megy a program végrehajtasa el6tt. Ha a robot
megall, mikézben az Inditasi bemenet miveletet
hasznaljak, akkor a robot lassan ahhoz a poziciéhoz megy,
ahol megallitottak, miel6tt visszatér a programhoz.

Elérhet6 kimeneti .. Kimenet allapota .
. Mivelet Program allapot
miveletek
. Alacson Megallitva va
Alacsony, amikor nem fut y "g 9
szlinetelve
. Magas Megallitva va
Magas, amikor nem fut 9 "g oy
szlinetelve
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. Alacson Futo
Magas, amikor fut, y -
, , Magas Megallitva vagy
alacsony, amikor megall R
szinetelve
. Alacson A program
Alacsony nem Utemezett y P .g .
L, befejezése nem
leallasnal N
utemezett
Alacsony A program
Alacsony nem Gtemezett Magas befejezése nem
leallasnal, egyébként Utemezett
Magas Futas, leallas
vagy szunet
Magas és alacsony kdzo6tt  Futas
valtakozik (szlineteltesse
vagy allitsa le a
Folyamatos impulzus programot az
impulzus allapot
fenntartasahoz)
Programledllas oka
9 ERTESITES

A program nem ltemezetten fejezédik be, ha a kovetkez6k
kdzul barmelyik el6fordul:

* Robot leall
* Hiba
* Megsértés

* Hiba futasidében

3.5.5. Telepitési valtozok
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Leiras

Telepitési valtozdk
létrehozasa

> Funkcisk

A Telepitési valtozok panelen Iétrehozott valtozokat telepitési valtozoknak
nevezzlik, és a szokasos programvaltozokhoz hasonléan hasznaljuk dket.
A telepitési valtozdk azért eltéréek, mert akkor is megorzik értékiiket, ha
egy program leall majd ujra indul, és amikor a robotkar és/vagy a
vezérl6doboz kikapcsol, majd Ujra bekapcsol

B2+ QE

Telepitési valtozék

TCP

Hasznos Y% Név ~ Erték « Leiras II»

terhelés

Talapzat

1/0 bedllitdsa
Eszkdz ifo
Valtozok
Inditas

Lagy atmenet
Kezddlap

Szallitészalag
kovetése

Csavarozas

Uj Iétrehozésa

Leiras
O

° 0 o SI\mIJ\a’(hj.

O Normal

A telepitési valtozok nevét és értékét a telepitéssel egyltt tarolja a
rendszer, igy ugyanazt a valtozét tobb programban is hasznalhatja.

A telepitési valtozdkat és azok értékét 10 percenként automatikusan menti
a rendszer a program végrehajtasa soran meég akkor is, amikor a program
végrehajtasa sziinetel, és amikor leall.

Telepitési valtozo létrehozasa

1. Koppintson a Uj létrehozasa lehetdségre, és a Név mezdben egy U]
valtozénevet ajanl a rendszer.

A valtozé nevét tetszés szerint szerkesztheti.
2. AErték mezében adjon értéket az uj valtozénak.
Nem menthet el egy valtozét az Erték beallitasa nélkiil.
Az Uj telepitési valtozohoz leirast flizhet a Leiras mezében.

4. Az ujvaltozét kedvencnek allithatja be a Kedvenc valtozé négyzet
bejelélésével.

5. Erintse meg a OK gombot, hogy hozzzaadja az uj valtozot a
Telepitési valtozok listajahoz.
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Kedvenc telepitési Egy kedvenc telepitési valtozo kijeldlésével a telepitési valtozét a kedvenc

valtozok kijelolése  valtozok készletébe helyezi, amelyet akkor jelenit meg a rendszer, amikor
csak a kedvenc valtozok megjelenitését valasztja ki a Programlap
képernydn és a Futtatasi lap képernydn.

Egy telepitési valtozo kijeldlése kedvencként
1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.
2. Az Altalanos teriileten valassza a Valtozok lehetdséget.
A valtozok a Telepitési valtozok alatt talalhatok.
3. Valassza ki a kivant valtozékat.
4. Jeldlje be a Kedvenc valtozé négyzetet.

5. Koppintson a Futtatas elemre, hogy visszatérjen a valtozé
megjelenitéséhez.

Telepitési valtozék  Telepitési valtozok szerkesztése

kezelése 1. Vélassza ki a kivant valtozot a Telepitési valtozok listabol.

2. Szerkesztheti a Erték, a Leiras vagy a Kedvenc valtoz6.mezdket

Ebben a Iépésben nem szerkesztheti a valtozo nevét.

A szerkesztett telepitési valtozok mddositasai azonnal hatalyba lIépnek.
Telepitési valtozok torlése

1. Valassza ki a kivant valtozot, és koppintson a Térlés lehetdségre.

2. A megerésitést kér6 eléugré ablakban valassza a Valtoz6 torlése
lehetéséget.

Véltozok leirasa A valtozdkat a Leiras oszlopban talalhaté valtozéleirdsok hozzdadasaval
egészitheti ki informacidval. A valtozok leirasat arra hasznalhatja, hogy a
Futtatas lap képerny6jét hasznald operatorok és/vagy mas programozok
szamara kozvetitse a valtozé rendeltetését és/vagy értékének
értelmezését.

A valtozok leirasa (ha vannak) legfeljebb 120 karakter hosszu lehet, és a
Futtatas lap képernyéjén és a Valtozok lap képernydjén a valtozok
listajanak Leiras oszlopaban jelenik meg.

A valtozé leirasa szlikség esetén tobb sorra kiterjedhet, hogy a Leiras
oszlop szélességéhez igazodjon. A Leiras oszlopot az alabb lathato
gombok segitségével 6sszecsukhatja és kiterjesztheti.
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A Leiras oszlop 6sszecsukasa/kibontasa

1. Erintse meg az Osszecsukéas "'II elemet a Leiras oszlop
Odsszecsukasahoz.

q

2. Erintse meg az Kiterjesztés
kiterjesztéséhez.

elemet a Leiras oszlop

UR10e
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3.5.6. Inditas

Leiras

Inditasi program
betdltése

Az Inditas képerny6 beallitdsokat tartalmaz egy alapértelmezett program
automatikus betbltéséhez és inditasahoz, és a Robotkar automatikus
inicializalasahoz bekapcsolas kdzben.

‘i' n <névtelen>*
; 7 E defaultt
. == IR
v Altalénos I A véltozésok nem Iétnek érvénybe, amig nem menti a telepftést
Tcp Alapértelmezett programféjl
' t”'“‘il"l‘?s Automatikusan betélti az alapértelmezett programot, amikor a robotot bekapcsolidk
erhelés
Talapzat O Alapértelmezett program betdltése:
140 bedllitasa
Eszkozi/o Az dlapértelmezett program automatikus inditésa a Futtatés lapon
Véltozk Be szél
Indités

Lagy atmenet  y Ha az aldbbi automatikus inicializalés opcié is engedélyezett, a robot a bekapcsolaskor elkezahet.

Kezdélap Ez csak a tévezériés méaban érhetd el
Szallitészalag  Automatikus inicializalés
kbvetése
Csavarozds | Automatikusan inicializélia a robotot, ha a robotkar feszitségmentes
> Biztonsag
Robot automatikus fékkiolddsa
> Funkcisk ,
Be <Di.bemenet> v| sz

1 Arobot mozoghat a fékkioldasi eféras miatt.

Ez csak a tavvezérlés médban érhetd el.

ONorméI ¢ ° 0 O szmuiécis ()

FIGYELMEZTETES

1. Amikor engedélyezett az automatikus betdltés,
automatikus inditas és automatikus inicializalas, a
robot futtatja a programot, amint a Vezérlészekrény
bekapcsol, amig a bemeneti jel megegyezik a
kivalasztott jelszinttel. Példaul a kivalasztott jelszintre
a szélatmenetre nem lesz ebben az esetben
szikség.

2. Ovatosan jarjon el, amikor a jelszint ALACSONYra
van beallitva. A bemeneti jelek alapértelmezetten
alacsonyak, hogy a program automatikusan fusson,
kilsé jellel torténd elinditas nélkdil.

3. Taviranyitds modban kell lennie olyan program
futtatasat megel6z6en, amelyben az automatikus
inditast és inicializalast engedélyezték.

Alapértelmezett program keril betoltésre, amikor a Vezérl6szekrény aram
alatt van. Tovabba az alapértelmezett program automatikusan betdltédik,
ha a Program futtatasa képernyére (l4sd 3.3. Futtatas lap 148) 1ép, és
nincs betoéltve program.
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Inditasi program Az alapértelmezett program automatikusan elindul a Program futtatasa
inditasa képernydn. Amikor az alapértelmezett programot betélti, €s a megadott

kiils6 bemené jel élatmenetét észleli, a program automatikusan elindul.
Az inditaskor az aktudlis bemeneti jelszint meghatarozatlan. Ha olyan
atmenetet valaszt, amely illik a jelszinthez az inditaskor, akkor a program
azonnal elindul. Ezen tulmenéen amikor kilép a Program futtatasa
képerny6rél vagy megnyomja a Stop gombot a M(iszerfalon, ezzel letiltja
az automatikus inditas tulajdonsagot, amig a Futtatas gombot Ujra meg
nem nyomija.

3.5.7. Eszkoz i/o

Leiras Az 1/O felllet vezérlése lehetbve teszi, hogy atvaltson a felhasznaloi
vezeérlés és a URcap vezérlés kdzott.

Moagas
W Altalanos 1JO felillet vezérlése

Tce Vélassza ki az eszkéz 1/0 llesztd vezériését. Ha egy URCap irdnyitja az illesztot, a felhasznald éltal definidlt bedllitdsokat feldlifja
Hasznos
! terhelés
Ellendrizte Felhasznéld v
Talapzat
1/0 bedllitésa Analég bemenetek - Kommunikécids interfész Digitalis kimeneti méd
Eszkoz i/o O Analég bemenetelc Az eszkodz digitdlis kimeneti modjét a csatlakoztatott eszkoz

A P hatérozza me
Valtozék 9

analog_in[2]
Lagy dtmenet Az eszkdz feszUltségének 24V értékre dlitéséval lkdrosodhat
o @ Kommunikécids interfész * a csatlakoztatott berendezés, ha az csal 12V-ra van beéllitva
Kezdolap
Széllitészalag Az Eszkézkommunikécids illesztd lenetéve teszi az
Svetd eszkozokicel a kommunikéciot kilsé kébelek nélicl s N
kovetése O Kettds Pin teljestmény
Csavarozas Bitsebesség 115200 A

@ Szabvényos kimenet

4

> e [ =
Digitélis kimenet 0 Nyeld (NPN) v

> Funkeiék Stop bitelc Eay hd Digitdls ki | > -

RX Uresjérati karakterel 15 lgitglis limenet Nyel§ (NPN) hd

TX Uresjdrati lcaralkterek 3,5

@ s e 000 @
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I/0 feliilet vezérlése

1.

2.

Erintse meg a Telepités lapot és az Altalanos alatt érintse meg az
Eszkdz 1/0 pontot.

Az I/O felllet vezérlése alatt valassza a Felhasznal6t, hogy
hozzaférjen az Eszk6z analog bemeneteihez és/vagy a digitalis
kimeneti méd beallitasaihoz. Egy URCaop kivalasztasa megszinteti
a hozzaférést az Eszk6z analdg bemeneteihez és a Digitalis
kimeneti méd beallitdsaihoz.

ERTESITES

Ha egy URCap vezérel egy végeffektort, példaul egy fogot,
akkor a URCap az Eszkdz IO kezel6i felllet vezérlését
igényli. Valassza ki a URCap-et a listaban, hogy lehet6vé
tegye az Eszkdz IO kezel6i felllet vezérlését.

Analég bemenet - kommunikaciés interfész

Leiras A szerszam kommunikacioés interfész (TCI) szolgaltatja a robot azon
képességét, hogy egy csatolt szerszamhoz kapcsolédjon a robot-szerszam
analdg bemenetén keresztiil. Ez megsziinteti a kiilsé kabelezés
szilkségességét.

Amint a szerszam kommunikacios felliletet engedélyezték, a szerszam
minden analdg bemenete nem lesz elérhet6

Eszk6zkommunikacios
interfész

1.

Erintse meg a Telepités lapot és az Altalanos ponton az Eszkdz
I/O pontot.

. Valassza ki a Kommunikacios interfészegységeket, hogy

szerkessze a TCI beallitasokat.

Amint engedélyezték a TCI-t, a szerszam analég bemenete
nem lesz elérhet6 a Telepit6fajl I/0 beallitasahoz, és nem
jelenik meg a bemeneti listan. Az eszkdz analég bemenete
szintén nem elérhet® a Varakozas opcidokhoz és kivételekhez
hasonld programok esetén.

A kommunikacids interfész alatti legordiilé meniiben valassza ki
a szlikseges értékeket.

Az értékek barmilyen valtozasat a rendszer azonnal elkildi a
szerszamnak. Ha barmilyen telepitési érték eltér attol, amit az
eszk6z hasznal, figyelmeztetés jelenik meg.
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Digitalis kimeneti méd

Leiras Az eszkdzkommunikacios interfész lehetéveé teszi két digitalis kimenet
fuggetlen konfiguralasat. A PolyScope rendszerben minden egyes
érintkez6hoz tartozik egy legoérdiilé men(, amelyen keresztil beallithaté a
kimeneti Uzemmaod. A kévetkez6 lehetéségekbdl lehet valasztani:

* Nyeld: Ez teszi lehetévé az érintkezd NPN vagy nyeld konfiguralasat.
Amikor nincs kimenet, a tiske lehetéveé teszi az aram foldbe
aramlasat. Ezt a PWR érintkez6vel egyittesen hasznalhatjuk egy
komplett aramkor l1étrehozasahoz. Lasd a Hardver telepitési
kézikonyv 6tddik fejezetében.

* Forras: Ezzel egy érintkez6 PNP-re vagy a Forrasra konfiguralhato.
Amikor van kimenet, a tliske pozitiv aramforrast biztosit
(konfiguralhato az 10 lapon). Ezt a GND érintkezével egyuttesen
hasznalhatjuk egy komplett aramkoér létrehozasahoz.

* Ellenitem: Ezzel éllithato az érintkezd Ellentitemi konfiguracioba.
Ha a kimenet be van kapcsolva, a csap pozitiv fesziiltségforrast
biztosit (az I/0 lapon konfiguralhato). Ezt a GND érintkezével
egyuttesen hasznalhatjuk egy komplett aramkor lIétrehozasahoz.
Amikor a kimenet kikapcsolt allapotban van, az érintkezén &t az aram
a fold felé folyik.

Uj kimeneti konfiguracié kivalasztasa utan a valtozasok érvénybe lépnek.
Az aktualisan betdltott telepités modosul, hogy tlikrézze az uj konfiguraciot.
Az ellendrzés utan az eszkoz kimenetei a szandék szerint mikodnek,
biztositva a telepités mentését, nehogy a valtoztatasok elvesszenek.

Kettés Pin A kettbs tliske drama hasznalatos az eszkbézh6z aramforrasként. A Dual
teljesitmény Pin Power engedélyezésével letiltja az alapértelmezett szerszam digitalis
kimenetei.

3.5.8. Lagy atmenet
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Leiras

Gyorsulasi/lassulas
beallitdsok beéllitasa

3.5.9. Kezddlap

Leiras

Amikor az események alatt atkapcsol a biztonsagi médok kdzott (azaz
CsoOkkentett méd bemenet, Csokkentett mod inditasi sikok, Biztonsagi
leallité és Haromallasu engedélyez6 eszkdz), akkor a robotkar célja 0,4 s
hasznalata a ,lagy” atmenet létrehozasahoz. A meglév alkalmazasok
viselkedése valtozatlan, ami megfelel a ,kemény” beallitasnak. Uj telepitési
fajlok a ,lagy” beallitashoz alapértelmezettként.

1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

2. A képernyén a bal oldali mentliben, az Altalanos elem alatt,
valassza ki az Sima atmenet elemet.

3. Vélassza a Hard lehet6séget a nagyobb gyorsulas/lassulas
eléréséhez, vagy valassza a Soft lehet6séget a simabb
alapértelmezett atmeneti beallitashoz.

A Kezdélap egy felhasznal6 altal meghatarozott: helyzet a Robotkar
esetében. Amint meghataroztak, a Kezd6éhelyzet robotprogram
létrehozasakor elérhetd. Hasznalhatja a kezd6helyzetet egy biztonsagos
kezdbhelyzet meghatarozasahoz. (Lasd 3.2.9. Biztonsagos kezddélap 146)
A Kezdb6képernyd gombijait a kdvetkez6khoz hasznalja:

* A Pozici6 szerkesztése modositja az alaphelyzetet.

* A Mozgatas ide a robotkart a meghatérozott Alaphelyzetbe
mozgatja.

* A Nulla pozicié visszaallitja a robotkart fligg6leges helyzetbe.

<névtelen>*
default_1*

0 @& d

o - iiapls
v/ Altaldnos Kezddlap Robot

TCP ‘

Helyzet szerkesztése l
Hasznos
terhelés

Talapzat ‘ Mozgatas ide l
1/0 bedllita

Eszkoz i/o l

1. Nulla pozicis ‘

Valtozok
Indités

Lagy atmenet
Kezddlap

Szallitészalag

Kkovetése lllesztés helyzete

Csavarozas . 0,00°

> Biztonsag VAl -90,00°
> Funkcick Kénysk -90,00°

2. csuklé 90,00°

3. csuklé 0,00°
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Kezdélap
meghatarozasa

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.
Az Altalanos alatt valassza az Alaphelyzet elemet.

Koppintson a Pozicié beallitdsa elemre.

A o bh o=

Tanitsa a robotot a Freedrive (szabadonfutd) vagy Atmenet
gomboksegitségével.

3.5.10. Szallitészalag kdvetésének beallitasa

Leiras

Szadllitészalag
meghatarozasa

A Szallitészalag kovetésének beallitasa lehetéveé teszi legfeljebb két
szallitoszalag mozgatasanak konfiguralasat. A Szallitészalag kévetésének
beallitasa lehetéséget ad a robot konfiguralasara, hogy abszolut vagy
Iépésenkénti kodoloval dolgozzon, illetve linearis vagy kor
széllitoszalagokkal.

1. AFejlécen érintse meg a Telepités pontot.

2. Az Altalanos beallitasoknal valassza a Szallitészalag kévetése
elemet.

3. Aszallitdszalag-kodvetés beallitasa alatt a legordiild listaban
valassza ki a Szdllitészalag 1 vagy Szallitészalag 2 lehetdséget.
Egyszerre csak egy szallitoszalagot hatarozhat meg.

4. Valassza a Szallitészalag kévetésének engedélyezése
lehetbséget

5. Konfiguralja a Szallitészalag paraméterek és a Kdvetési
paraméterek beallitasat.

UR10e
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Szidllitészalag Inkrementalis kodolok

paraméterei Ezeket a 8-tdl 11-ig terjedd digitalis bemenetekhez lehet
csatlakoztatni. A digitalis jelek dekddolasa 40 kHz-es frekvencian fut. A
Kvadratura kodoloval (két bemenetet igényel) a robot meg tudja
hatarozni a szallitdszalag sebességét és iranyat. Ha a szallitészalag
irdanya allando, akkor egyetlen bemenet hasznalataval lehet érzékelni
a Felfuto, Lefuto, vagy Felfuto és Lefuto éleket, amelyek
meghatarozzak a szallitészalag sebességét.

Abszolut kédoldk
Ezeket egy MODBUS jelen keresztiil lehet bekétni. Ehhez egy digitalis
MODBUS kimen6 regiszterre van sziikség, amelyet a () szakaszban
elére konfiguraltak.

Nyomkdvetd Linearis széllitoszalagok

paraméterek Ha egy linearis szallitdszalagot valasztanak ki, akkor egy egyenes
tulajdonsagot kell beallitani a telepité Szolgaltatasok részében a
szdllitoszalag irdnydnak meghatarozasa céljabadl. Biztositsa a
pontossagot a sorfunkcié szallitészalag iranyaval parhuzamos
elhelyezésével, nagy tavolsaggal a két pont kbz6tt, amely a sor
fliggvényét meghatarozza. Konfiguralja az egyenes funkciot ugy, hogy
szilardan leteszi az eszkdzt a szallitdszalag oldalara, amikor a két
pontot tanitja. Ha az egyenes tulajdonsag iranya ellentétes a
szallitdszalag mozgasaval, akkor hasznalja az Ellentétes irany
nyomogombot. A Jelzések méterenként mezében lathatéd a kodold
altal generalt jelzések szama, amikor a szallitészalag egy métert
halad.

Kér szallitészalagok
Amikor kdvet egy kor szallitdszalagot, meg kell hatarozni a
szallitészalag kdzéppontjat.

1. Hatarozza meg a kdzéppontot a telepités Jellemzdk részében. A
Jelzések fordulatonként értéke a kddolo altal a szallitoszalag
egy teljes fordulatara generalt jelzések szama.

2. Jeldlje be a Szerszam forgatasa szallitészalaggal
jelolénégyzetet a szerszam tajolasanal a szallitdszalag
forgatasanak kovetéséhez.

3.5.11. Csavarbehajtas beallitasa
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Leiras A Csavarbehaijtas bedllitasa opcidkkal szolgal a robot konfiguralasahoz,
hogy ipari csavarhuzoval vagy ipari csavaranyahajtoval. Beallithatja a
csavarhuzonak a robot szerszam-karimajahoz és elektromos
csatlakozoéjahoz viszonyitott helyzetét.

Canvarozss
;CP Csavarbehajtas beallitasa .
Dieiheits e e B e n
Talapzat
1/0 beallita Kivalaszt - !
Eszkoz i/o
Véltozok ‘
Inditds 1/0 jelek Bemenet Kimenet
Lagy atmenet Fellet Rendben Program kivélasztésa 1 Start
e Osszes v [ivalaszt -] [ivalaszt v [ivalaszt -
srlliiEily Nincs rendben Program kivalasztésa 2 Programidvalasztas
k°"ete5el ivlaszt ~] ivlaszt -] 1.0 s
Csavarozas
iztonsa: Kész Program kivélasztésa 3
[ivalaszt -] [ivalaszt v
> sin rogram kivélasztasa
ONorméI ¢ ° 0 O szmuiécis ()
Csavarhuzé Barmilyen kimeneti programvalasztasi listaban a Kimenet alatt kivalaszthat
konfiguralasa egy egész szamu kimenetet, hogy a programvalasztast egy szdmmezére
kapcsolja.

1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

2. Az Altalanos meniibél valassza a Csavarozéas lehetséget, vagy
hozzon létre sajat TCP-t a csavarozashoz a TCP mentipont
érintésével az Altalanos meni alatt.

3. A Bemenet és Kimenetalatt konfiguralja az I/O kapcsokat a
csavarhuzé szamara. Hasznélhatja a Felhasznaldi feliilet listat a
Bemenet és Kimenet alatt megjelend I/O kapcsok tipusanak
szlréséhez.

4. A Startalatt valassza ki azt az I/0 kapcsot, amely megkezdi a
csavarozasi miveletet.
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A csavarhuzé 1. A Csavarbehajtas beallitdsa alatt a legérdilé men(ibél valasszon ki
helyzetének egy korabban definialt TCP-t (lasd 3.5.1. TCP konfiguralas 273),
konfiguralasa ahol a poziciot és a tajolast az alabbiak szerint allitottak be:

* Konfiguralja , hogy a Pozicié legyen a csavarhuzo eszkoz
hegye, ahol érintkezik a csavarral.

* Konfiguralja a Tajolast ugy, hogy a pozitiv Z irany a
meghuzando csavarok hosszdhoz legyen beallitva.

Megijelenitheti a kivalasztott TCP X, Y és Z koordinatait, hogy
meggy6z8djon arrél, hogy az illeszkedik a szerszam hegyéhez vagy
foglalatahoz.

A csavarozasi program csomopontja a kivalasztott TCP pozitiv Z iranyat
hasznalja a csavar kdvetésére és a tavolsagok kiszamitasara.

A csavarhizé 1. Hasznalja a Felhasznalé6i feliilet legordiilé meniit a képerny6
felhasznalé tetején a megjelenitett tartalom modositasahoz jeltipus alapjan.
fellletének

2. A Bemenet alatt konfigurélja a robothoz a csavarhuzétél érkezé

konfiguralasa jeleket:

* OK: Akkor magas, amikor a csavar meghuzasa sikeresen
végzdbdik; ha nincs kivalasztva, ez a feltétel nem érheté el a
Csavarbehajtas program-csomopontban

* Nem OK: Akkor magas, amikor a csavar meghuzasa hibaval
végz6dik; ha nincs kivalasztva, ez a feltétel nem érhet6 el a
Csavarbehaijtas program-csomopontban

* Készenlét: Akkor magas, amikor a csavarhizo inditasra
készen all; ha nincs kivalasztva, ezt a feltételt nem ellen6rzi

3. A Bemenet alatt konfiguralja a robot 4ltal a csavarhuzonak kildott
jeleket:

* Start: elkezdi az eszk6z a csavar meghuzasat vagy lazitasat
csak a vezetéktdl fiiggben.

* Programvalasztas: egy egész szam vagy fel négy binaris
jelhez valaszthat6 ki a csavarhuzéban tarolt kiilénb6z8
meghuzasi konfiguracidk aktivalasahoz

* Programvalasztas késleltetése: varakozasi idé, amely a
csavarhuzé programjanak modositasa utan hasznalatos, hogy
az biztosan aktiv legyen

Tipikus tajolasi
értékek Az értékeket (a forgasi vektor [rad] jeldlésben) az aldbbi tablazat 4brazolja.
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o d

1
A csavarbehajtas tengelye a P
robot 1. szerszam-karimajanak
negativ Y irdnyaval

parhuzamos

®
b d
A csavarbehajtas tengelye a \LP
robot 2. szerszam-karimajanak

pozitiv Y iranyaval
parhuzamos

®
d

b
).,

A csavarbehajtas tengelye a

robot 3. szerszam-karimajanak

pozitiv X irdnyaval

parhuzamos

[

*

o ) -
A csavarbehaijtas tengelye a LP
robot 4. szerszam-karimajanak
negativ X iranyaval
parhuzamos
=il

A csavarbehajtas tengelye a I

robot 5. szerszam-karimajanak
pozitiv Z iranyaval parhuzamos

Tajolas
* RX:1.5708
rad

* RY:0.0000
rad

* RZ:0.0000
rad

Tajolas
* RX:-1.5708
rad

* RY:0.0000
rad

* RZ:0.0000
rad

Tajolas
* RX:0.0000
rad

* RY:1.5708
rad

* RZ:0.0000
rad

Tajolas
* RX:0.0000
rad

* RY:-1.5708
rad

* RZ:0.0000
rad

Tajolas
* RX:0.0000
rad

* RY:0.0000
rad

* RZ:0.0000
rad
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A csavarbehajtas tengelye a
robot 6. szerszam-karimajanak

negativ Z iranyaval
parhuzamos

5 Tajolas
¢ iﬂ - RX:3.1416
j rad

* RY:0.0000
rad

* RZ:0.0000
rad
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3.5.12. Biztonsag

Leiras Lasd a 3.2. Szoftverbiztonsagi konfiguracio 115fejezetben.

3.5.13. Funkciok

Leiras A Tulajdonséag a robot alapjahoz viszonyitott hatdimenzids tartas ("helyzet
és tajolas") altal meghatarozott targyat abrazol. Késébbi hivatkozas
céljabol névvel lathat el egy tulajdonsagot.

A robotprogram egyes részeit a robotkar alapjatol eltéré konkrét
objektumokhoz képest végrehaijtott mozgasok alkotjak. Ezek a targyak
lehetnek a robotkar kdrnyezetében Iévd asztalok, mas gépek,
munkadarabok, szallitdszalagok, Grlapok vagy hatarfeliiletek.

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

* Az alap (Base) tulajdonsag a robot alapjanak origéjaban helyezkedik
el.

* A Szerszam tulajdonsag origoja az aktualis TCP kézéppontjaban
talalhato.
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Alap funkcié

Szerszam funkcid
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Részlet

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

Ezeket a tulajdonsagokat olyan mdédszerrel pozicionalhatjuk, amely a TCP
aktudlis tartasat hasznalja a munkateriileten. igy betanithatja a
tulajdonsagok helyét ugy, hogy a robotot a szabadonfuté Freedrive vagy
"I6kés" (jogging) alkalmazasaval allitja a kell6 tartasba.

A felhasznalando targy tipusatél és a pontossagi elbirasoktol fiigg, hogy
melyik tulajdonsagot valasztjuk. Ahol csak lehetséges, hasznalja a Sor és
a Sik tulajdonsagot, mivel ezek tdbb bemeneti pontra épllnek. Tébb
bemeneti pont nagyobb pontossagot jelent.

Példaul pontosan meghatarozhatja a linearis szallitészalag iranyat ugy,
hogy a Sor tulajdonsag két pontjat a lehetd legnagyobb fizikai
szétvalasztassal hatarozza meg. A Pont tulajdonsagot is hasznalhatja egy
linearis szallitészalag meghatarozasahoz, azonban an TCP-ta
szallitészalag mozgasanak iranyaba kell iranyitania.

Ha tébb pontot hasznal egy asztal tartasanak meghatarozasara, az azt
jelenti, hogy a tajolas alapja inkabb a pozicidk, és nem egyetlen TCP
tajolasa. Az egyszeri TCP tajolast nehezebb nagy pontossaggal beallitani.
A tulajdonsagok hozzaadasarol bévebben lasd ( szakaszok:Pont
hozzaadasa 305) és (Sik funkcié 306).
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Egy tulajdonsag
hasznalata

A'Mozgatas ide'
elem hasznalata

Pont tulajdonsag

Hivatkozhat a robotprogrambadl a telepitésben meghatarozott
tulajdonsagra, hogy a robot mozgésait (pl. a Moved, MoveL és MoveP
parancsokat) a tulajdonsaghoz viszonyitsa (lasd a szakaszt).

Ezzel megkdnnyitheti egy robotprogram adaptalasat példaul tobb
robotallomas esetén, amikor amikor egy targyat a program futasa alatt
mozgatnak, vagy amikor egy targyat tartésan athelyeznek a munkatérbe.
Egy targy tulajdonsagainak beszabalyozasa a targyhoz viszonyitott 6sszes
programozott mozgatasat ennek megfeleléen szabalyozza be.

Tovabbi példakért 14sd a kdvetkez6 szakaszokat: (Példa: Funkcio kézi
frissitése program beszabalyozasahoz 308) és (Példa: Funkcid tartasanak
dinamikus frissitése 309). Amikor egy tulajdonsagot referenciaként
valasztunk ki, a szerszam mozgatasa (Move Tool) gombok az
athelyezéshez és elforgatashoz a kivalasztott tulajdonsagtérben (lasd 3.6.
Mozgas lap 324) és (Mozgatas eszkoz 325) miikédnek, a TCP
koordinatak leolvasasaval. Példaul, ha egy asztalt funkcioként hataroznak
meg, és kivalasztjak a Mozgas lapon hivatkozasként, akkor az athelyez6
nyilak (azaz fel/le, balra/jobbra, el6re/hatra) ezekbe az iranyokba
mozgatjak a robotot az asztalhoz képest. Tovabba a TCP koordinatak az
asztal keretében lesznek.

* A Funkciéfaban atnevezhet egy Pontot, Egyenest vagy Sikot a
ceruza gombot megérintve.

* A Funkciéfaban torélhet egy Pontot, Egyenest vagy Sikot a Torlés
gombot megérintve.

Koppintson a Mozgatas ide elemre, hogy a robotkart a kivalasztott
tulajdonsag felé mozgassa. A mozgas végeén a funkcio és a TCP
koordinatarendszere egybeesik.

A Mozgatast itt letiltja a rendszer, ha a robotkar nem éri el a funkciot.

A pont funkcié meghatarozza a biztonsagi hatart vagy globalis kezd6
konfiguraciot. A pont funkcio tartasa a TCP helyzeteként és tajolasaként
keril meghatarozasra.

Felhasznaldi kézikdnyv

304 UR10e

Szerzdi jog © 2009-2023 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerzdi jog © 2009-2023 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

R
UNIVERSAL ROBOTS

Pont hozzaadasa

Sor tulajdonsag

1. ATelepitésnél valassza a Funkcidk lehetéséget.

2. A Funkciok alatt valassza a Pont lehet6séget.

<weneen> [ B 2 ccce —

default*

o Tele P 2pl
s L2 ] Pone. "
@ Eszikéz
W Funkcick « Pont_1
« Pont
+]

/" Egyenes

® Sik

) Sin

=

Szerkesztés || Mozgatas ide || E pont tanitdsa |

O Norm4l 7 o 0 O samuiécis ()

Az egyenes funkcié meghatarozza azokat az egyeneseket, amelyeket a
robotnak kdvetnie kell. (pl.: amikor szallitészalag kdvetését alkalmaz). Az /
egyenest két p1 és p2 pontszer( tulajdonsag kozotti tengelyként
definialjuk, amint ez a 3.5.13 abran lathato.
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Egyenes 1. ATelepitésnél valassza a Funkciok lehetéséget.
hozzaadasa

2. A Funkciok alatt valassza a Sor lehet6séget.

=+ QH

Egyenes

> Biztonsag & Alep
@ Eszkoz

v Funkeiék / Eayenes

- Pont 1

. Pont_2

e

« Pont

./ Egyenes
® sik

Itt Iathatd, hogy az els6 pontbol a masodik pont felé iranyulé tengely alkotja
a vonal-koordinatarendszer y-tengelyét. A z-tengelyta p1z-tengelyének
az egyenesre meréleges sikra vetitése hatarozza meg. Az egyenes
koordinata-rendszerének helyzete azonos a p Thelyzetével.

Sik funkcié Valassza a sik funkciot, amikor keretre van sziikség a nagy precizitashoz,
pl. amikor latérendszerrel dolgoznak vagy egy asztalhoz képest végeznek
mozgast.

Sik hozzdadasa 1. ATelepitésnél valassza a Funkcidk lehetéséget.

2. A Funkciok alatt valassza a Sik lehet&séget.
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Sik tanitasa Amikor megnyomja a sik gombot, hogy uj sikot hozzon létre, akkor a
képernydn megjelené vezetd segiti a sik Iétrehozasat.

1. Valassza ki a 0 pontot

2. Mozgassa a robotot, hogy meghatarozza a sik pozitiv x-tengelyének
iranyat

3. Mozgassa a robotot, hogy meghatarozza a sik pozitiv y-tengelyének
iranyat

A sikot a jobbkézszabaly szerint hatarozzak meg, azaz a z-tengely az x-
tengely és az y-tengely keresztszorzata, ahogyan alabb lathato.
Y

ERTESITES

Ujratanithatja a sikot az x-tengellyel szemkdzti iranyban,
ha azt szeretné, hogy a sik normalis legyen a szembe
iranyban.

Mdédositson egy meglévd sikot a Sikot kivalasztva és megnyomva a Sik
maodositasat. Ezutan hasznélja ugyanaz a vezet6t, mint egy Uj sik
tanitasahoz.
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Példa: Funkcié kézi Gondoljon olyan alkalmazéasra, ahol egy robotprogram tébb része is egy
frissitése program asztalhoz viszonyul. Az alabbi abra a wp1 és wp4 Utpontok kozotti
beszabalyozasdhoz  mozgéast szemlélteti.

Robot Program
Moved
s1
Movel # Feature: Pl var
wpl

P1

Egyszerl program négy iranyponttal egy jellemzdésikhoz képest,
amelyet manualisan frissitenek a jellemzé modositasaval

Az alkalmazas kdvetelménye, hogy a programot Ujra kell hasznalni tébb
robot telepitéséhez, ahol csak az asztal helyzete véltozik egy kicsit. Az
asztalhoz viszonyul6 mozgas azonos. Az asztal helyzetét P1
tulajdonsagoként meghatarozva a telepitésben a sikhoz viszonyitva
konfiguralt MoveL paranccsal a program kénnyen alkalmazhato tovabbi
robotokon, egyszer(ien frissitve a telepitést az asztal aktualis helyzetével.
Az elv egy alkalmazasban barmilyen szamu Funkciéra alkalmazhato,
hogy rugalmas programot kapjunk, amely ugyanazt a feladatot sok
roboton megoldja még ha mas hely a munkahelyen valtozik is a
telepitések kozott.
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Példa: Funkcio
tartasanak
dinamikus frissitése

Tekintslink egy hasonlé alkalmazast, ahol a robotnak egy adott feladat
megoldasahoz egy konkrét mintazat szerint kell mozognia egy asztal
tetején.

P1

wpd

Movel parancs négy iranyponttal egy sik alaksajatossaghoz képest

Robot Program

Moved
wpl
y = 0.01

o=p[0,y,0,0,0,0]
Pl var = pose trans (Pl var, o)

MoveL # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4
“f-:pl "
wgf .
& —wp3 .
wpd Bl__b\
e

57.3: Eltolas alkalmazasa a sik alaksajatossagra

57.4:
Robotprogram

Moved
S1

if (digital input[0]) then
Pl var = P1

else
Pl var = P2

MovelL # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
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Tulajdonsag szerkesztése

Leiras A Tulajdonsag szerkesztése egy alternativ modszer tulajdonsagok
hozzdadasara a telepitéh6z és/vagy meglévé tulajdonsagok
szerkesztéséhez.

Run

wove 10
boint 1
oin
> Safety A Base -
@ Tool
- Point

/ Line

@ Plane
> Fieldbus

=

| Move here || Teach this point |

simutation ()

Hasznalja a Szerkesztés parancsot, hogy a robotkar mozgatasa nélkil
elhelyezzen és mozgasson jellemzdbket, igy a jellemzét el lehet helyezni
akar a robotkar hatétavolsagan kivdilre.
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Pont szerkesztése

Egyenes
szerkesztése

Sik szerkesztése

Szerkeszthet egy meghatarozott pontot vagy egy meghatarozatlan pontot.
Egy meghatarozatlan pont szerkesztésével meghatarozza azt.

1. ATelepitésnél valassza a Tulajdonsagok lehet6séget.

2. ATulajdonsagok részben valassza az Pont elemet egy pont
hozzaadasahoz a programfahoz.

3. Koppintson a Szerkesztés elemre a Szerkesztés képernyd
eléréséhez, hogy mddositsa a pont helyzetét és forgatasat

e RX 0,001 rad =
-3,166] ract [-]
(=]

RZ -0,040 rad

Az egyenes két pont formajaban jelenik meg a programfaban. Onnek kell

meghatarozni az egyes pontokat.
1. ATelepitésnél valassza a Tulajdonsagok lehet6séget.

2. ATulajdonséag alatt valassza a Vonal elemet egy vonal
hozzaadasahoz a programfahoz.

3. Avonal két pontbdl all:

* Koppintson az egyik pontra a koordinatak szerkesztéséhez,
majd koppintson a masik vonalpontra a masik koordinatak
szerkesztéséhez.

—

. A Telepitésnél valassza a Tulajdonsagok lehetéséget.

2. ATulajdonsag alatt valassza a Sik elemet egy sik hozzaadasahoz a
programfahoz.

3. Koppintson a Szerkesztés elemre a Szerkesztés képernyd
eléréséhez, hogy médositsa a sik helyzetét és forgatasat
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3.5.14. Sin

Leiras

Itt allithatja be a PolyScope altal elfogadott valos idejli elosztott
vezérléshez hasznalt ipari szamitdgépes haldzati protokollok csaladjat:
MODBUS , Ethernet/IP és PROFINET.

MODBUS kliens /0O beallitasa

Leiras

Frissités

Egység hozzaadasa

Egység torlése

Egység IP beallitasa

Itt a MODBUS kliens (mester) jelei allithatok be. Meghatarozott IP cimeken
a csatlakozasok a MODBUS szerverekhez (vagy alarendeltekhez)
létrehozhato bemeneti/kimeneti jelekkel (regiszterek vagy digitalis).
Mindegyik jelnek egyedi neve van, azaz hasznalhatok programokban.

R— e

=R e =

Nyomja meg ezt a gombot, hogy frissitse az 6sszes MODBUS
csatlakozast. A frissités lecsatlakoztatja az 6sszes modbus egységet, és
ismét visszacsatlakoztatja azokat. Az 6sszes statisztika torlésre kertil.

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

Nyomja meg ezt a gombot a MODBUS egység és az egységen talalhaté
Osszes jel torléséhez.

Itt Iathaté a MODBUS IP cime. Nyomja meg a gombot a modositashoz.
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Szekvencialis mod

Jel hozzdadasa

Jel torlése

Kizarolag akkor érheté el, ha a Specialis beallitasok megjelenitését jelblte
be. Ennek a jeldlénégyzetnek a kijeldlése arra kényszeriti a modbus
klienst, hogy a kdvetkezd kérés elklldése el6tt varja meg a valaszt.
Néhany mezbbusz egység ezt a mddot igényli. Ha bekapcsolja ezt az
opciot, az segithet, amikor tdbb jel van, és a jel lecsatlakozasokban egyre
tobb kérési gyakorisagot eredményez.

El6fordulhat, hogy a tényleges jelfrekvencia alacsonyabb a kivantnal, ha
tobb jelet hataroznak meg szekvencialis modban. A tényleges
jelfrekvencia megfigyelhetd a jelstatisztikakban A jelzéfény sargara valt, ha
a tényleges jelfrekvencia kisebb, mint a Frekvencia legérduld listabdl
kivalasztott érték fele.

Nyomja meg ezt a gombot, hogy jelet adjon hozza a megfelel6 MODBUS
egységhez.

Nyomja meg ezt a gombot, hogy toréljon egy MODBUS jelet a megfelel6
MODBUS egységhez.
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Jeltipus bedllitdsa

Jel cimének
beallitasa

Jel nevének
beallitasa

Jel értéke

Ebben a legérdiilé menlben valassza ki a jel tipusat.
Az elérhet§ tipusok:

Digitalis bemenet
Egy digitalis bemenet (tekercs) egy bites mennyiségi, amelyet a
MODBUS egységrdl olvasnak le a tekercsen, amelyet a jel

cimmezéjében hatdroznak meg. 0x02 funkcidkod (Diszkrét bemenetek

olvasasa) hasznalatos.

Digitalis kimenet
Egy digitalis kimenet (tekercs) egy bites mennyiségi, melyet magasra
vagy alacsonyra allithaté be. Miel6tt e kimenet értékét a felhasznalo
bedllithatja, az értéket a tavoli MODBUS egységrél leolvassak. Ez azt
jelenti, hogy a 0x01 funkciokod (Tekercsek olvasasa) hasznalatos.
Amikor a kimenetet egy robotprogram, vagy a jel-érték beallitasa
gomb megnyomasaval allitottak be, a 0x05 funkcidkddot
(Egytekercses iras) hasznalja innentdl.

Regiszterbemenet
Egy regiszterbevitel 16 bites mennyiségi érték a cimmezbben
meghatarozott cimrél. A 0x04 funkcidkod (Bemeneti regiszter
olvasasa) hasznalatos.

Regiszterkimenet
Egy regiszterkimenet 16 bites mennyiségu, melyet a felhasznald be
tud allitani. Miel6tt a regiszter értékét beallitjak, az értéket a tavoli

MODBUS egysegrél leolvassak. Ez azt jelenti, hogy a 0x03 funkciokod

(Tarto regiszterek olvasasa) hasznalatos. Amikor a kimenetet egy
robot-program allitja be, vagy egy jelértéket adnak meg a jelérték
beallitasa mez&ben, akkor a 0x06 funkciokodot (Egyszeri regiszter
iras) hasznalja az érték beallitasahoz a tavoli MODBUS egységen.

Ez a mezd megmutatja a cimet a tavoli MODBUS szerveren. A képernyén
megjelend billentylizettel valasszon masik cimet. Az érvényes cimek a
tavoli MODBUS egység gyartojatol és konfiguraciojatol figg.

A képerny6n megjelend billentylizettel a felhasznald adhat a jelnek nevet.
Ez a név hasznalatos, amikor a jelet a programokban hasznaljak.

Itt a jel aktualis értéke lathato. Jelek regisztralashoz az értéket alairas
nélkili egész szamként fejezik ki. A kimeneti jelek esetében a kivant

jelérték a gombbal beallithato. Regiszterkimenethez is az egységre irandd

értéket alairas nélkili egész szamként kell biztositani.
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Jelcsatlakozas
allapota

Haladé opcidk
megjelenitése

Ez az ikon mutatja, hogy a jel megfeleléen olvashatd/irhaté (z6ld) vagy
hogy az egység nem vart médon valaszol-e vagy nem érheté el (szlrke).
Ha egy MODBUS hiba-valaszt kap, a valaszkddot jeleniti meg a rendszer.
A MODBUS TCP kivétel vélaszai:

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

E2
ILLEGAL DATA ADDRESS (0x02) A lekérdezésben kapott funkciokéd
nem engedeélyezett mlvelet a szerver (vagy alarendelt) esetében,
ellenérizze, hogy a megadott jelcim megfelel-e a tavoli MODBUS
szerver beallitasanak.

E3
ILLEGAL DATA VALUE (0x03) A lekérdezési adatmez6ben szerepl6
érték nem engedélyezett érték a szervez (vagy alarendelt) esetében,
ellenérizze, hogy a megadott jelérték érvényes-e a meghatarozott
cimhez a tavoli MODBUS szerveren.

E4
SLAVE DEVICE FAILURE (0x04) Helyrehozhatatlan hiba tértént,
mikdzben a szerver (vagy alarendelt) megprdobalta elvégezni a kért
miveletet.

E5
ACKNOWLEDGE (0x05) Specializalt hasznalat a programoz6
parancsokkal egyutt, melyet a tdvoli MODBUS egységre kildtek.

E6
SLAVE DEVICE BUSY (0x06) Specializalt hasznalat a programozo6
parancsokkal egyiitt, melyet a tavoli MODBUS egységre kiildtek, az
alarendelt (szerver) nem tud most valaszolni.

Ez a jel6l6négyzet megmutatja/elrejti az adott jel halado opcidit.
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Haladé opcidk Frissitési gyakorisag
Ez a menu hasznalhato a jel frissitési gyakorisaganak modositashoz.
Ez azt a gyakorisagot jelenti, mellyel kéréseket kiildenek a tavoli
MODBUS egységre akar a jelérték olvasasahoz, akar az irasahoz. Ha
a frekvenciat O-ra allitottak, a Modbus kéréseket igény szerint
kezdeményezziik a modbus_get signal_status, modbus_set output
register és modbus_set output_signal parancsfajl funkciok
segitségével.

Alarendelt cime
Ez a sz6vegmezb hasznalhatd egy specifikus alarendelt cim
beallitdsdhoz az egy specifikus jelnek megfelel kérésekhez. Az
értéknek a 0-255 tartomanyon bellil kell lennie, a hatarértékeket is
beleértve, az alapértelmezés a 255. Ha médositja ezt az értéket,
javasolt megnézni a tavoli MODBUS eszk6z kézikdnyvét, hogy
ellenbrizze a miikdd6képességét az alarendelt cim
megvaltoztatasakor.

Szamolas ujracsatlakoztatasa
Annak szama, ahanyszor a TCP csatlakozas zarva volt, és ismét
csatlakozott.

Csatlakozasi allapot
TCP csatlakozasi allapota.

Valaszidé [ms]
A modbus kérelem elkiildése és a valasz megkapasa kozott eltelt id6 -
ez csak akkor frissuil, amikor a kommunikacio aktiv.

Modbus csomag hibak
Hibakat tartalmazé fogadott csomagok szama (pl. érvénytelen
hosszuséag, hianyz6 adatok, TCP aljzat hiba).
Idétullepés
Azon modbus kérelmek szama, amelyekre nem érkezett valasz.
Sikertelen kérések
Azon csomagok szama, amelyek érvénytelen aljzatallapot miatt nem
tudtak elkdldeni.

Tényleges frekv.
A kliens (mester) jelallapot-frissitéseinek atlagos gyakorisaga. Ez az
érték ujraszamolasra kerll mindig, amikor a jel valaszt kap a szervertdl
(vagy alarendelttdl).

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

EtherNet/IP
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Leiras

PROFINET

Leiras

PROFIsafe

Az EtherNet/IP egy olyan haldzati protokoll, amely lehetévé teszi a robot
csatlakoztatasat egy ipari EtherNet/IP szkenner eszkdzhoz.

Ha a kapcsolatot engedélyezték, kivalaszthatja a miveletet, amelyet akkor
végez el, amikor egy program elvesziti az EtherNet/IP szkenner eszkdzzel
a kapcsolatot.

Az elérhetd opcidk a kdvetkezbk:

Nincs
A PolyScope figyelmen kiviil hagyja az EtherNet/IP kapcsolat
megszakadasat, és a program tovabb fut.

Sziinet
A PolyScope sziinetelteti az aktualis program futasat. A program
végrehajtasa onnan folytatodik, ahol leallt.

Leallitas
A PolyScope ledllitja a futé programot.

A PROFINET halézati protokoll engedeélyezi vagy letiltja a robot
csatlakoztatasat egy ipari PROFINET 10-vezérléhoz.

Ha a csatlakozas engedélyezett, kivalaszthatja a miveletet, amelyet a
rendszer hajt végre, amikor egy program elvesziti a kapcsolatot a
PROFINET IO-vezérlével.

Az elérhetd opcidk a kdvetkezbk:

Nincs
A PolyScope figyelmen kiviil hagyja a PROFINET kapcsolat
elvesztéset, és a program tovabb fut.

Sziinet
A PolyScope sziinetelteti az aktualis program futasat. A program
végrehajtasa onnan folytatodik, ahol leallt.

Leallitas
A PolyScope ledllitja a futé programot.

Ha a PROFINET muszaki eszkdz (pl. TIA portal) egy DCP Flash jelet kiild a

robot PROFINET vagy PROFIsafe eszkdzére, megjelenik egy felugrd ablak
a PolyScope-ban.
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Leiras

Adatcsere a
PROFIsafe
szoftverrel

A PROFIsafe halézati protokoll lehetévé teszi a robot szamara, hogy
kommunikaljon egy biztonsagi PLC-vel az ISO 13849, Kat. 3 PLd
kdvetelmények. A robot biztonsagi allapot-adatokat tovabbit egy biztonsagi
PLC-nek, majd adatokat fogad biztonsagi funkciok élesitéséhez, példaul:
vészleallitas vagy valtas csokkentett médba.

A PROFIsafe feliilet biztonsagos, halézatalapu alternativat nyujt vezetékek
csatlakoztatasara a robotvezérlé doboz biztonsagi 10 érintkezdihez.

A PROFIsafe csak olyan robotokon érhet6 el, amelyek rendelkeznek
engedélyezé licenccel, amelyet On a helyi értékesitési képvisel6jéhez
fordulva szerezhet be; a beszerzést kvetden a licencet letdltheti a myUR

oldalrol.

A robot regisztracios és licencfajljai 351 cim( fejezetben talal.

A biztonsagi PLC-t6l kapott vezérl6lzenet tartalmazza az alabbi

tablazatban szerepl6 informaciot.
Jel
A rendszer altal élesitett vészleallitas

Biztonsagi leallitas

Visszaallitja a biztonsagi leallitast

Biztonsagi leallitas auto

Az automatikus biztonsagi leéllitas
visszadllitdsa

Csokkentett mod

Leiras

Meger®6siti a rendszer altal élesitett
vészleallitast

Elesiti a biztonsagi leallitast
Visszaallitja a biztonsagi leallitas
allapotat (automatikus modban az
alacsony-magas atmenetnél), ha a
biztonsagi leallitas bemenetét
elézéleg torolték.

Elesiti az automatikus biztonsagi
leallitast

A biztonsagi stop auto csak akkor
hasznalhato, ha egy 3 poziciot
engedélyez6 (3PE) eszkdz van
konfiguralva. Ha nem konfiguralt
3PE eszkdzt, akkor az automata
biztonsagi leallitas normal
biztonsagi leallitd bemenetként
mUikodik.

Visszaallitja a biztonsagi leallitas
automatikus allapotat (automatikus
modban alacsony-magas
atmenetnél), ha a biztonsagi
leallitas automatikus bemeneteit
elézbleg torlik.

Aktivalja a csokkentett méd
biztonsagi hatarértékeit.
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A kézi vagy automatikus
Uzemmaodot aktivalja. Ha az
"Uzemmad kivalasztasa
PROFIsafe -n keresztil" biztonsagi

Uzemmod konfiguraciot letiltottak, akkor ezt a
mez6t ki kell hagyni a PROFIsafe
vezérléuzenetbdl.

Biztonsagi PLC- A biztonsagi PLC -re kuldoétt allapotiizenet tartalmazza az alabbi
tzenet tablazatban szereplé adatokat.

Jel Leiras
A robot 0 kategériaju biztonsagi
leallast hajt végre, vagy mar

Ledllitas, cat. 0 befejezte; kemény leallitas a kart és
motorokat taplalé aram azonnali
megsziintetésével.

R

leallast hajt végre, vagy mar
befejezte; vezérelt leallitas, amelyet
kovetéen a motorok kikapcsolt
allapotban maradnak, behuzott
fékekkel.

Leallitas, cat. 1

leallast hajt végre, vagy mar

Leallitas, cat. 2 befejezte; vezérelt leallitas, amelyet
kévetéen a motorok bekapcsolt
allapotban maradnak.

A robot leallt, mert a biztonsagi
rendszer nem tartotta be az

Megsértés . .
aktualisan meghatarozott
biztonsagi hatarértékeket.
_ A robot ledllt a biztonsagi rendszer
Hiba

varatlan kivételes hibaja miatt.
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A rendszer altal élesitett vészleallitas

A robot altal érvényesitett vészleallitas

(E-stop)

A robot az alabbi feltételek egyike
miatt all le:

* a PROFIsafe-en keresztiil

csatlakoztatott biztonsagi
PLC rendszerszint(i e-stopot
allitott be.

a vezérlédobozhoz
csatlakoztatott immi modul
rendszerszintl e-stopot
allitott be.

a vezérlbészekrény rendszer
e-stop konfiguralhaté
biztonsagi bemenetéhez
csatlakoztatott egység e-stop
rendszerszintet allitott be.

A robot az alabbi feltételek egyike
miatt all le:

* Akézivezérld e-stop gombijat

megnyomtak.

* Avezérlészekrény robot e-

stop nem konfiguralhaté
biztonsagi bemenetéhez
csatlakoztatott e-stop gomb
megnyomasra kertil.
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A robot az alabbi feltételek egyike
miatt all le:

* A PROFIsafe -en keresztil
csatlakoztatott biztonsagi
PLC megerdsitette a
biztonsagi leallitast.

* Avezérlbegység biztonsagi
leallitd nem konfiguralhaté
biztonsagi bemenetéhez
csatlakoztatott egység
élesitette a biztonsagi
leallast.

Biztonsagi leallitas * AvezeérlGegység biztonsagi
leallitd konfiguralhato
biztonsagi bemenetéhez
csatlakoztatott egység
élesitette a biztonsagi
leallast.

A jel kdveti a biztonsagi
alaphelyzetbe allitas szemantikajat.
Ennek a jelnek a visszaallitasahoz
konfiguralt biztonsagi leallitasi
funkciot kell hasznalni.

A PROFlsafe a biztonsagi
visszaallitasi funkcié hasznalatat
jelenti.
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A robot leall, mert automatikus
Uzemmodban mikodik, és az alabbi
feltételek egyike fennall:

* A PROFIsafe -en keresztil
csatlakoztatott biztonsagi
PLC automatikus biztonsagi
leallast élesitett.

* Avezérlészekrény
automatikus biztonsagi
leallito konfiguralhato
biztonsagi bemenetéhez
csatolt egység megerdsitette
az automatikus biztonsagi
leallast.

Biztonsagi leallitas auto

A jel kdveti a biztonsagi
alaphelyzetbe allitas szemantikajat.
Ennek a jelnek a visszaallitasahoz
konfiguralt biztonsagi ledllitasi
funkciot kell hasznalni

A PROFIsafe a biztonsagi
visszaallitasi funkcié hasznalatat
jelenti

A robot azért all le, mert kézi
Uzemmodban mikodik, és az alabbi
feltételek egyike miatt:

* On 3PE TP-t hasznal, és
egyik gomb sincs k6zéps6

3PE leallitas helyzetben.

* Avezérlészekrény
konfiguralhaté biztonsagi
bemenetéhez csatlakoztatott
haromallasu engedélyezd
eszkdz megerdsitette a 3PE
leallitast.

A robot aktualis Uzemmaodjanak
kijelzése.

Ez az izemmadd lehet: Letiltva (0),
Automatikus (1) vagy Kézi (2).

Uzemméd

A csokkentett médu biztonsagi

Csokkentett mod hatarértékek jelenleg aktivak.

A biztonsagi korlatok aktiv készlete.
Aktiv hatarértékek készlete Ez lehet: Normal (0), Csdkkentett
(1) vagy Helyreallitas (2).
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PROFIsafe
konfiguralasa

A robot mozog. Ha barmely iziilet
0,02 rad/s vagy annal nagyobb
sebességgel mozog, akkor a robot
mozgasban van.

Mozgé robot

A robot nyugalomban van (a robot
nem mozog), és a biztonsagos
kiindul6 helyzetként meghatarozott
helyzetben van.

Biztonsagos kiindulo helyzet

A PROFIsafe konfiguralasa a biztonsagi PLC programozasara vonatkozik,
de minimalis robotbeallitast igényel.

1. Csatlakoztassa a robotot egy megbizhatd halézathoz, amely
hozzafér a biztonsagnak megfeleld PLC -hez.

2. A PolyScope fejlécében koppintson a Telepités elemre.

3. Koppintson a Biztonsag elemre, valassza a PROFlsafe
lehet6séget, és konfiguralja sziikség szerint.

> Altalanos PROFIsafe
N/ Biztonsa
() IPROFIsafe engedélyezése)

Robothataré...

Illesztési Konfigurcid -
hatarértékek
Sikok Forrés cime

Az eszkiz Célélomés cime l:l

helyzete Vezérlési lizemméd

Az Eszkéz
iranya

1/0
Hardver
PROFIsafe

Safe Home
(biztonsagi ...

Harom é&llapot

Alicalmazza
—— i Y
o Kikapcsolds 25‘0£’m/s ° 0 o Szimul4cid .
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PROFIsafe
engedélyezése

1. Irja be a robot biztonsagi jelszavat, és koppintson a Feloldas
lehetbségre.

2. A PROFIsafe engedélyezéséhez hasznalja a kapcsoldgombot.
3. Irja be a forrascimet és a célcimet a megfelelé mezékbe.

Ezek a cimek tetszlleges szamok, amelyeket a robot és a biztonsagi
PLC hasznal egymas azonositasara.

4. Avezérlési izemmodot BE (ON) allasba kapcsolhatja, ha azt
szeretné, hogy a PROFIsafe vezérelje a robot lizemmadijat.

Csak egy forras vezérelheti a robot izemmdédijat. Ezért az
Uzemmaodvalasztas mas forrasait letiltja a rendszer, amikor a
PROFIsafe -en keresztlil engedélyezett az izemmoddvalasztas.

A robot mostani beallitasaban készen all az adatcserére egy biztonsagi
PLC -vel.

Nem oldhatja ki a robot fékjeit, ha a PLC nem reagal, vagy ha rosszul van
konfiguralva.

3.6. Mozgas lap

Leiras

Ezen a képernyén kdzvetlenil mozgathatja (I6kheti) a robotkart akar a
roboteszk6z tolasaval/forgatasaval, akar a csuklok mozgatasaval
egyenként.

TCP helyzete Robot
Funkcié Aktfv TCP

Az eszkdz helyzete

llesztés helyzete

INézet v TCP

Alap 91,35 °

S |
TCP tajolasa
Val -106,11 °

I§ S
[ Korysk 114,12 ¢
S S |

-] 1. csuki6 51,48 °

G L |
2. csukié 91,06 °

3. csukié -1,43 °

00O -ad

Szabad mozg... )

‘ 4.'? Kezdélap

H ,L‘ Igazitas

O Normal
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Mozgatas eszkéz A robotkar konkrét iranyba mozgatasahoz tartsa lenyomva valamelyik
Szerszam mozgatas nyilat.

* Az Athelyezés nyilak (felsé) a robot szerszamanak hegyét a jelzett
irAanyba mozgatjak.

* A Forgatas nyilak (also) a jelzett iranyba allitjak at a robot-szerszam
tajolasat. A forgaspont a szerszam-kdzéppontja (TCP), vagyis a
robotkar végeén lévé pont, amely a robot szerszamanak jellemzé
pontja. A TCP kicsi kék labdaként lathato.

Robot Ha a robot TCP aktualis helyzete egy biztonsagi vagy indité sik kozelébe
keril, vagy a robotszerszam tajolasa a szerszamorientacios hatarérték
kdzelében van (lasd Biztonsagi sikok Modok 134), akkor a kdzeli
hatarérték 3D abrazolasa jelenik meg. Amikor a robot programot futtat, a
hatarértékek vizualis megjelenitését letiltja.

A biztonsagi sikok sarga és fekete szinben jelennek meg a sik kis nyillal
jelzett normalvektoraval, amely a sik azon oldalat jelzi, amelyen
megengedett a robot TCP helyezése. Az inditdsikok kék és z6ld szinnel
jelennek meg, és egy kis nyil mutat a sik azon oldalara, ahol a Normal
Uzemmod hatarértékei (lasd 3.2.5. Szoftverbiztonsagi Uizemmaodok 122)
aktivak. Az eszk6z tajolas hatarértékeit egy térbeli kup jeleniti meg egy
vektorral, amely a roboteszkdz aktualis tajolasat jelzi. A kup belseje jelzi az
eszkdz tajolasahoz engedélyezett terlletet (vektor).

Amikor a robot TCP mar nincs a hatarhelyzet kézelében, a 3D abrazolas
megszinik. Ha a TCP megsérti a hatarértéket vagy a megsértéshez agyon
kozel kertil, akkor a hatarérték vizualizacidja pirosra valt.

Funkcié A Tulajdonsagalatt megadhatja, hogyan iranyitja a robotkart a Nézet,
Alap, vagy Szerszam tulajdonsagokhoz képest. A robotkar irdnyitdsanak
legjobb érzékeltetése érdekében valassza a Nézet tulajdonsagot, majd
hasznalja a Nyilak forgatasa tulajdonsagot a 3D kép latoszogének
modositdsahoz, hogy az igazodjon a robotkar valés nézetéhez.

Aktiv TCP A Robot mezében, az Aktiv TCP alatt, az aktualis aktiv szerszamkdzpont
neve (TCP) jelenik meg.
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Kezdélap

Szabad mozgatas

Igazitas

Az eszkoz helyzete

lllesztés helyzete

A Home (alaphelyzet) gombbal a Robot mozgatésa poziciéba képernyd
érhet6 el, ahol a Auto gombot lenyomva tartva (lasd Robot mozgatasa
ide: 153) a robotot a korabban a Telepités alatt meghatarozott poziciéba
mozgathatja (lasd Kezddlap meghatarozasa 295). A Home (alaphelyzet)
gomb alapértelmezett beallitasa szerint a robotkart fliggéleges helyzetbe
allitja (lasd 3.5.9. Kezddélap 294).

A képerny6n megjelend Freedrive (szabadonfutd) gomb segitségével a
robotkart a kivant helyzetekbe/tartasokba lehet huzni.

A Align (igazitas) gomb lehetdvé teszi, hogy az aktiv TCP Z tengelye egy
kivalasztott jellemz6h6z igazodjon.

A szdévegdobozokban megjelennek a TCP teljes koordinacios értékei a
kivalasztott funkciohoz képest. Tébb elnevezett TCP-t is konfiguralhat
(lasd ). A Tartas szerkesztése lehet6ségre koppintva elérheti a
Tartasszerkeszt6 képerny6t is.

A Joint Position mezd lehetévé teszi az egyes iziletek kdzvetlen
vezérlését. Minden hézag egy alapértelmezett hézag-hatarérték mentén
mozog - 360~ és + 360~ kdzo6tt, amelyet egy vizszintes sav hatdroz meg.
Amint eléri a hatarértéket, tovabb nem tudja mozgatni az illesztést. Az
izlleteket az alapértelmezettél eltéré pozicidtartomanyokkal is
konfiguralhatja (lasd lllesztési hatarértékek 126), ezt az Uj tartomanyt a
vizszintes sav belsejében piros zona jelzi.
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Példa
c FIGYELMEZTETES
1. A Beallitas lapon, ha a sulypont beallitasa (lasd )

helytelen, vagy a robotkar nehéz terhet hordoz, a
robotkar elindulhat (leeshet), amikor megnyomja a
Szabadonfutas fulet. Ebben az esetben
engedélyezze a Szabadonfuté ujbdli feloldasat.

2. Hasznalja a helyes telepitési beallitasokat (pl.:
robotszerelési sz6g, terhelési tomeg és a terhelés
gravitacios kdzéppontja). Mentse és téltse be a
telepitéfajlokat a programmal egydtt.

3. AFreedrive gomb hasznalata el6tt a hasznos
terhelés bedllitasait és a robot felszerelési
beallitasait helyesen kell beallitani. Ha ezek a
beallitasok nem megfeleléek, a robotkar a
Freedriveaktivalasakor elmozdul.

4. A Freedrive funkciét csak olyan létesitményekben
szabad hasznalni, ahol a kockazatértekelés
lehetéve teszi. A szerszamoknak és az
akadalyoknak nem lehetnek éles szélei vagy
becsip6dési pontjai. Gy6zddjén meg arrdl, hogy a
teljes személyzet kivil maradjon a robotkar
terlletén.
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3.6.1. Tartasszerkeszto képernydje

Leiras

Robot

Amint belépett aTartas-szerkesztd képernyb6re, pontosan beallithatja a
célcsukld pozicioit vagy egy céltartast (pozicié és tajolas) a TCP-hez.
Megjegyzés: Ez a képernyd offline, és nem iranyitja kozvetlendl a
robotkart.

2 2 H

Robot

X -143,52mm [ +|
-510,80mm | + |
z -185,04 mm | + |

RX 0,002/ rad
-3,160|rad
Rz -0,046|rad

nnnenpnnn

[+][+]+]

lllesztési helyzetek
Alap 91,35/ °
Vall -106,11|°
Kénysk -114,12
1. csukié -51,48|°
2. csuklé 91,06 °
3. csuklé -1,43|°

[+ [+ +]+]+]

s s

mutatja a képernyén. Nyomja meg a nagyit6 ikonokat a nagyitashoz/
kicsinyitéshez, vagy huzza at rajta az ujjat a nézet megvaltoztatasahoz.
Ha a robot TCP megadott célpozicidja kdzel van egy biztonsagi vagy
kioldasi sikhoz, vagy a robotszerszam tajolasa a szerszam tajolasi
hatarértékéhez kdzel van (lasd Biztonsagi sikok Modok 134), a koézeli
hatarérték 3D abrazolasa jelenik meg. A biztonsagi sikok sarga és fekete
szinben jelennek meg a sik kis nyillal jelzett normalvektoraval, amely a sik
azon oldalat jelzi, amelyen megengedett a robot TCP helyezése. A kivalto
(vagy inditd) sikok kék és z6ld szinnel jelennek meg, és egy kis nyil mutat a
sik azon oldalara, ahol a Normal izemmad hatarértékei (lasd 3.2.5.
Szoftverbiztonsagi tizemmaodok 122) aktivak. Az eszkdz tajolas
hatarértékeit egy térbeli kup jeleniti meg egy vektorral, amely a
roboteszkdz aktualis tajolasat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkdz
tajolasahoz engedélyezett teriiletet (vektor). Amikor a cél robot TCP
tovabb mar nincs a hatarérték kozelében, akkor a 3D-s bemutato eltlinik.
Ha a cél TCP megsérti a hatarértéket vagy a megsértéshez agyon kozel
kerul, akkor a hatarérték vizualizacioja pirosra valt.
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Tulajdonsag és a
szerszam helyzete

lllesztési helyzetek

Az aktiv TCP és a kivalasztott funkcio koordinataértékei megjelennek. Az
koordinatak adjak meg a tajolast. Tébb megnevezett TCP konfiguralasaval
kapcsolatos tovabbi tdjékoztataseért 1dsd: 3.5.1. TCP konfiguralas 273 .

A RX, RY és RZ mez6k feletti legordiilé mentibél valaszthatja ki a tajolasi
abrazolas tipusat:

* Elforgatasi vektor [rad] A tajolas elforgatasi vektorként van
megadva. A tengely hossza a forgatandé sz6g radianban, a vektor
maga pedig megadja a tengelyt, amelyet forgatni szandékozik. Ez
az alapértelmezett bedllitas.

* forgatasi vektor [°] Az iranyt egy forgatasi vektor formajaban adjuk
meg, ahol a vektor hossza a forgatas szdgét adja meg fokokban.

* RPY [rad] Roll, pitch és yaw (RPY) szbégek, ahol a szégek
radianban vannak megadva. Az RPY-forgasi matrixot (X, Y’, Z”
forgas) a kdvetkez6 képlet adja meg:

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

* RPY [¢]1Roll, pitch és yaw (RPY) szdgek, ahol a szégek fokban
vannak megadva.

Megérintheti az értékeket a koordinatak szerkesztéséhez. Tovabba
koppinthat a + vagy - gombokra is a doboz jobb oldalan egy 6sszeg
hozzaadasahoz/kivonasahoz az aktualis értékhez/értékbdl. Vagy
lenyomva tarthat egy gombot az érték kdzvetlen
noveléséhez/csdkkentéséhez.

Az egyedi illesztési helyzetek kdzvetlenil kerilnek meghatédrozasra.
Minden csuklo-helyzethez tartozhat egy csuklo-hatarérték tartomany a -
360 ° értéktdl + 360 ° értékig. Az alabbiak szerint konfiguraljak az illesztés
helyzetét:

* Erintse meg az illesztési helyzetet az értékek szerkesztéséhez.

* Koppintson a + vagy - gombokra ia doboz jobb oldalan egy 6sszeg
hozzdadasahoz/kivondsahoz az aktualis értékhez/értékbdl.

* Tartson lenyomva egy gombot az érték kdzvetlen
ndveléséhez/csdkkentéséhez.
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OK gomb Ha ezt a képerny6t a Move képerny6rél aktivalja (Iasd ), érintse meg a OK
gombot a Move képernydre valo visszatéréshez. A robotkar a
meghatarozott célhoz mozdul. Ha az utoljara megadott érték egy
szerszamkoordinata volt, a robotkar a MoveL mozgatéastipussal mozog a
célhelyzetbe; vagy a Moved mozgatéastipust hasznalja, ha legutobb egy
izUleti helyzetet adott meg.

Mégse gomb A Mégse gombra koppintva kilép a képerny6bdl, minden médositast
elvetve.

3.7.1/0lap

Leiras Ezen a képerny6n mindig felligyelheti és beallithatja az é16 1/0 , a robot
vezérlédobozaba érkez6 és onnan kiindulo jeleket.
A képerny6n megjelenik az I/O aktualis allapota, beleértve a program
végrehajtasat is. Ha barmi valtozik a program végrehaijtasa alatt, a program
leall.
A program leallasakor minden kimeneti jel meg6rzi az allapotat. A képernyd
csak 10 Hz-en frisslll, igy lehet, hogy a nagyon gyors jelek nem jelennek
meg helyesen.
A konfiguralhaté 1/0 kapcsok fenntarthatok a telepités biztonsagi 110
konfiguracios szakaszaban meghatarozott specialis biztonsagi beallitasok
szdmara (lasd 3.2.7. Biztonsagi I/0 128); a fenntartott kapcsok az
alapértelmezett vagy a felhasznal6 altal meghatarozott név helyett a
biztonsagi funkcié nevét kapjak.
A biztonsagi beallitasok szamara fenntartott konfiguralhatd kimenetek nem
kapcsolhatok at, és csak LED kijelz6kként jelennek meg.

Konfigurélhaté bemenet Konfigurélhaté kimenet Digitélis bemenet Digitélis kimenet

Robot

S-Guard Reset 4 nlal! 0 4 oJ[J4
5-Guard Reset 5 1005 1 5 prog-Running | | (] 5
2 5 206 Start-Prog 5 20 0s
3 7 ElmmE Stop-Prog 7 Elmjal
Analdég bemenet Eszkéz digitdlis bemenete  Eszkéz digitalis kimenete
analog_in[0] o0V 0 1 o1
ov 10v
Aktudlis
analog_in[1] ooy Feszlitség ¥ _—
ov 10v
Analég kimenet Eszkéz analég bemenete
se | anaogini2] aaov Fesziitség
4,00 mA
- analog_in(3] aaov Fesziitség
- ov 10v

4,00 mA

ONorméI ¢ o ° 0 o szmuiécis ()
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Fesziiltség

Analég
doménbeallitasok

A szerszam-kimeneten a Fesziiltség elem csak akkor konfiguralhato,
amikor a szerszdm-kimenetet a Felhasznal6 kezeli. Egy URCap
kivalasztasa megsziinteti a hozzaférést a Feszliltséghez.

Az analog I/0 érintkezdket aram- [4-20mA] vagy fesziiltség [0-10V]
kimenetre lehet beallitani. A beallitdsokra emlékeznek a robotvezérlé
végso késbbbi ujrainditasaihoz, amikor a programot mentik. Egy URCap
kivalasztasa az Eszk6zkimenetben megsziinteti a hozzaférést a
Doménbeallitasokhoz az analdg Eszkdzbemenetek esetén.

Eszké6zkommunikaciés  Amikor a szerszam-kommunikacios interfészt (TCI) engedélyezték,

interfész

az eszk6z anal6g bemenete mar nem lesz elérhetd. Az 1/0 képernydn
a Szerszam bemenet mezd értéke az alabb szemléltetett mdédon
valtozik.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity MNone
Stop Bits One

RAX Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3.50

ERTESITES

Ha az lIker-érintkezés aramellatas elemet
engedélyezték, a szerszam digitalis kimeneteit az
alabbiak szerint kell elnevezni:

* toolout[0] (Tapfesziiltség)
* toolout[1] (GND)

A Szerszam kimenet mez6t alabb szemléltetjik.
Tool Digital Qutput

Current

000 mA
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3.7.1. MODBUS

Leiras

Az alabbi képernyéképen a MODBUS 1/0O jelei lathatdk, ahogyan azokat a

telepitésben beallitottak.

A képerny6 tetején talalhato legérdiilé meniit hasznalva médosithatja a
megjelenitett tartalmaz a jeltipus és a MODBUS egység alapjan, ha egynél

toébb van konfiguralva.

A listdban szerepld minden egyes jel tartalmazza a csatlakozas allapotat,

ertékét, nevét és a jel cimét.

A kimeneti jelek kapcsolhatok, ha a csatlakozas allapota és a I/0 lap
vezérlése kivalasztasa azt lehetévé teszi. Lasd 3.7. 1/O lap 330

Fu 2gas. Naplé. 4 =

MODBUS Bemenetek

Kimenetek

MODBUS egység: 10.0.0.2
(%] MODBUS_4 [260]

MODBUS egység: 127.0.0.1
(%] MODBUS_1 [0]

MODBUS egység: 10.0.0.2

(%] MODBUS_3[18

1

MODBUS egység: 127.0.0.1

666666

MODBUS 2 [16
MODBUS 5 [17
MODBUS 6 [18
MODBUS_7[19
MODBUS 8 [20

MODBUS 9 [21

1

1

1

1

1

1

O Normél

° 0 O szmuiécis ()
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3.8. Naplo6 lap

Leiras A Naplé fiil a robotkarra és a vezérlédobozra vonatkozé informaciot jelenit
meg.

default*

<névtelen>* E E
A Mentés.

Ertékek llesztés betéltése
Vezérl6 hémérséklete 24.0 °C o Alap Rendben 0,0V I 5
Hél6zati fesztitség 48,0V DVl Rendben 00V 4 _—E
Atlagos robotteliestmény ow 2) Kénysk Rendben 0,0V
Aktudlis 0,0A 3)1. csukdd Rendben 00V 2 I
10 éramerésség 0A 42, csukdd Rendben 0,0V
Eszkoz dramerdssége 0mA $)3. csuklé Rendben 00V 1 1 o
Détumnaplé
vex: [0 [1] (6] 1@ Er—

A 2023-11-10 01:54:26.373 Polyscope coao ~

Vélasszon eseményt a Datumnaplébsl, hogy
t8bb Informaciét lasson

ONorméI ¢ ° 0 O szmuiécis ()

Leolvasas és az A Mérések panelen a vezérlészekrény adatai lathatok. Az iziilet terhelés
izlileti terhelés ablaktabldban az egyes robotkar iziletek adatai lathatok. Minden egyes

iztlethez a kdvetkezdket jeleniti meg:
* HOémérséklet
* Betoltées
* Allapot

* Fesziiltség

Datum naplé Az els6 oszlopban a naplobejegyzések athatdk, sulyossag szerinti
bontasban. A masodik oszlopban megjelené gemkapocs azt jelzi, hogy a
naplébejegyzéshez hibajelentés tarsul. A kdvetkezd két oszlopban az
Uzenetek érkezésének idépontja és az lizenet forrasa lathat6. Az utolsé
oszlopban az lGizenet rovid leirasa lathato.

Néhany naplolzenetet ugy terveztek, hogy tébb informacioval szolgaljon,
melyek a naplébevitel kivalasztasa utan jelenne meg a jobb oldalon.
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Az (izenet
sulyossaga

Szlirheti az Uzeneteket a valtogombok kivalasztasaval, amelyek a
naplébejegyzés sulyossaganak felelnek meg, vagy annak, hogy van-e
csatolmany. A kdvetkez6 tablazat az lGizenet sulyossagat irja le.

Altalanos tajékoztatast nyuijt, példaul egy program allapotarol,
a vezeérl6 és a vezérld verzidjanak valtozasairol.

Problémak, amelyek eléfordulhattak, de a rendszer képes volt
ezeket helyreallitani.

A biztonsagi hatarérték tullépése sulyos hiba. Ennek hatasara

leallast hajt végre.

Naplébejegyzés kivalasztasakor a képernyd jobb oldalan tovabbi
informacio jelenik meg. A csatolmany-sz(iré kivalasztasaval vagy csak a
bejegyzés csatolmanyait, vagy az 6sszes bejegyzést jeleniti meg.

Felhasznaldi kézikdnyv
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Hibajelentések Részletes 4llapotjelentés érhetd el, amikor a papirkapocs ikon megjelenik
mentése a naplésavon.
ERTESITES

A legrégebbi jelentés torlésre kertil, amikor Uj késziil. Csak
az 6t legujabb jelentés kertl tarolasra.

1. Valassza ki a naplésavot, és érintse meg a Jelentés mentése
gombot, hogy a jelentést USB-meghajtora mentse.

Mentheti a jelentést egy program futasa alatt.

Az alabbi hibalistak kdvethetbk és exportalhatok:
* Veészleadllitas
* Hiba
* Bels6 PolyScope kivételek
* TRobot ledllitasa
* Kezeletlen kivétel a URCap-ben
* Megsértés

Az exportalt jelentés tartalmaz egy felhasznaléi programot: egy telepitést
és egy listat a futd szolgaltatasokrol.

Mdszaki tamogatds A jelentésfajlban problémak diagnosztizalasaban és reprodukalasaban

fajl hasznosithato informacidt talal. A fajl a robot korabbi hibainak
feljegyzéseit, valamint a robot aktualis konfiguraciodit, a programokat és
telepit6it tartalmazza. A jelentésfajl kiils6 USB-meghajtéra menthetd. A
Naplé képernyén érintse meg a TAmogatasi fajl elemet, és a funkcid
eléréséhez kovesse a képernyén megjelend utasitasokat.

ERTESITES

Az exportalas akar 10 percet is igénybe vehet, az USB
meghajté sebességétdl és a robot fajlrendszerbél
Osszegyjtott fajlok méretétdl fliggden. A jelentést
szokasos zip-fajl formaban menti, amelyet nem véd jelszo,
és amely szerkeszthetd, miel6tt elkildenék a miiszaki
tamogatasnak.

TRobot ledllitas korabban "Védé leallitas" néven volt ismert a Universal Robots robotok esetében.
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3.9. Program- és telepitéskezeld

Leiras

A Program- és telepitéskezel6 harom ikonra utal, amelyekkel programokat
és telepitéseket hozhat Iétre, télthet be és konfiguralhat:

* Uj...
* Megnyitas...
* Mentés...

A F3jl atvonalmegijeleniti az On altal éppen betoltétt program nevét és a
telepit6fajl tipusat.

A F3jl utvonal médosul, amikor Uj programot programot vagy
telepit6fajlthoz létre vagy tolt be.

Egy robothoz t6bb telepit6 fajlja lehet. A Iétrehozott programok az aktiv
telepit6fajlt automatikusan betéltik és hasznaljak.

ABCDE D i E

default
Megnyitas.. Mentés...

Felhasznaldi kézikdnyv
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Megnyitas... Lehetdvé teszi, hogy betdltsén egy programot és/vagy telepit6fijlt.

Program megnyitasa

1.

A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson a Megnyitas...
lehetbségre, és valasszon programot.

A Program betdltése képernydn valasszon egy létez6 programot és
koppintson a Megnyitasra.

A F4jl utvonalaban ellenérizze, hogy a kivant program neve
megjelenik.

Telepit6fajl megnyitasa

1.

A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson
aMegnyitas...lehetdségre, és valasszon telepitéfajlt.

A Robot telepitofajljanak betoltése képernydn valasszon egy létezd
telepit6fajlt és koppintson a Megnyitasra.

A Biztonsagi konfiguracié dobozban valassza az Alkalmaz és
Ujrainditas pontot a robot Ujrabootolasanak utasitasahoz.

Valassza a Telepit6fajl beallitadsa pontot a telepitéfajl aktualis
Programhoz térténé beallitdsahoz.

A F4jl itvonalaban ellenérizze, hogy a kivant telepitéfajl neve
megjelenik.

V_ ABCDE CCCC ==
RE24H w D cce =
HE L %W M =

Program Véltozék
Név eirés I»
ABCDE var_1 p[-0.13523, -0.72508, 0... ~
var_2 10
Ledllitva

Vezériés

©O0 v

[ Csak a kedvenc véltozék megjelenitése

szmuiacis ()
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Uj... Lehetdvé teszi, hogy Iétrehozzon egy Uj programot és/vagy telepit6fa;lt.

Uj program létrehozasa

1. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson a Megnyitas...
lehetbségre, és valasszon programot.

2. A Program képerny6n konfiguralja a Uj programot, ahogy kivanja.

3. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson a
Mentés...lehetdségre, és valassza a Mind mentése vagy Program
mentése masként... lehetdséget.

4. A Program mentése masként képernydn jeldljon ki egy fajlnevet és
koppintson a Mentésre.

5. AF3jl utvonalaban ellenérizze, hogy az uj program neve megjelenik.

Uj telepités létrehozasa

Mentse el a telepit6fajlt, hogy a robot kikapcsolasa utan hasznalhassa.

1. A Program- és Telepitéskezelében koppintson aUj...lehetéségre, és
valasszon telepit6fajlt.

2. Koppintson a Biztonsag konfiguracié megerdsitése pontra.
3. A Telepitéfajl képerny6n konfiguralja a Uj telepitéfajlt, ahogy kivanja.

4. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson
aMentés...lehetbségre, és valassza a Telepitéfajl mentése
maskeént... lehetséget.

5. A Robot telepitéfajljanak mentése képernyén jeldljon ki egy fajinevet
és koppintson a Mentésre.

6. Valassza a Telepit6fajl beallitasa pontot a telepit6fajl aktualis
Programhoz térténé beallitdsahoz.

7. A F§jl utvonalaban ellenérizze, hogy az Uj telepit6fajl neve
megjelenik.

Leallitva

Vezérlés

O Csak a kedvenc véltozk megjelenttése
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Mentés... Mentés...harom lehetéséget ajanl. A betdltétt/Iétrehozott
programtol/telepit6fajltol figgben:

Program Véltozék

* A Mind mentése azonnal kimenti az aktualis Program és telepit6fajlt

olyan rendszeriizenet nélkiil, amely mas helyre vagy mas néven
mentésre szoélitana fel. Ha nem végzett modositdsokat a Program
vagy Telepit6fajl esetében, akkor a Mind mentése... gomb
inaktivaltan jelenik meg.

Program mentése masként...modositja az uj program nevét és
tarhelyét. Az aktualis telepit6fajlt is menti a meglévé néven és
tarhelyre.

Program mentése masként...modositja az Uj telepit6fajl nevét és
tarhelyét. Az aktualis programot kimenti a meglévé néven és
tarhelyre.

M2 &M

Név
ABCDE

var_1

var_2

Leallitva

Vezériés

©O0 v

O Csak a kedvenc véltozék megjelenitése

szmuiscis ()
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3.9.1. Fajlkezeld

Leiras Ez a kép bemutatja a Betdltés képerny6t, amely az aldbbi gombokat
tartalmazza:

* Morzsautvonal
A morzsautvonal a jelenlegi helyhez vezetd kdnyvtarak listajat
mutatja. Egy mappanevet valasztva a breadcrumbban, a betdltés
parbeszédablak megvaltozik arra a kdnyvtara, és megjeleniti a
fajlkivalasztasi terileten.

* F4jlvalaszto tertlet
A fajl megnyitasahoz koppintson a fajl nevére. A mappakat a nevik
fél masodpercig valé megnyomasaval valasztjak ki.

* Fajlsz(iré
Megadhatja a megjelenitett fajltipusokat. A biztonsagi masolat-fajlok
kivalasztasa utan ezen a tertileten lathato a 10 legutébb mentett
programverzio, ahol az’.old0’ a legujabb, és ".old9’ pedig a
legrégebbi.

* Fajlnév
A kijelolt fajl neve itt jelenik meg. Fajl mentésekor hasznalja a
szbvegmez6t a fajlnév kézzel torténd megadasahoz.

* Miveleti gombok
A miiveletsav egy sor gombbdl all, amelyek segitségével kezelheti a
fajlokat.

ABCDE.urp

StartABCDE.urp

Fajinév:

StartABCDE.urp Universal Robots programféjok - ‘

A miivelet sav jobb oldalan a ’Biztonsagi mentés’ mlivelet elvégzi az éppen
kivalasztott fajlok és mappak biztonsagi mentését az adott tarhelyre és egy
USB-meghaijtora. A ’Biztonsagi mentés’ mivelet csak akkor engedélyezett,
amikor egy kils6 adathordozot csatlakoztattak az USB porthoz.

Felhasznaldi kézikdnyv 340 UR10e
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3.10. Hamburger menu

Leiras A hamburger meni a PolyScope &ltalanos beallitasait tartalmazza,
beleértve a jelszot, a rendszer- és a biztonsagi beallitdsokat.

3.10.1. Névjegy

Leiras Az About (Kérilbelll) opcidval a robotra vonatkozo kiilénb6z6 fajta
adatokat érhet el és jelenithet meg. Megjelenitheti a robot altalanos adatait,
verzibszamat és jogi adatait.

A robot adatainak 1. Afejlécben koppintson a Hamburger mentre.
megjelenitése 2. Valassza a About lehetdséget.

3. Erintse meg a Altalanos elemet. hogy elérje a robot
szoftververziojat, halézati beallitasait és sorozatszamat.

A tobbi adattipus esetén:

* Koppintson a Verzi6 lehetdségre a robot szoftververzidjanak
részletesebb adatainak megjelenitéséhez.

* Erintse meg a Jogi inf6 elemet a robot szoftverlicencére
vonatkozé adatok megjelenitéséhez.

4. Erintse meg a Bezarja lehetéséget, hogy visszatérjen a képernyére.

Felhasznaloi kézikdnyv 342 UR10e
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Sugo
Leiras Elérheti a PolyScope, a robotkar, a vezérlészekrény online sugéjat és
egyeéb hasznos dokumentumokat. A sugéhoz QR-kdéddal férhet hozza,
vagy beirhatja a kdvetkez6 URL-cimet a bongészdbe: help.universal-
robots.com.
A kovetkezd dokumentaciét talalhatja:
* Robotkar hardver leirasa
* Vezérlészekrény hardver leirasa
* PolyScope szoftver kézikonyv
* Szerviz kézikdnyv
* Szkript kézikdnyv
* Hibakodok hivatkozasa
UR10e 343 Felhasznaldi kézikonyv
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A QR-kdd és az 1. A PolyScope jobb felsd sarkaban koppintson a Hamburger gombra

URL keresése
2. Alegdérdilé menliben koppintson a lehetbségre.

3. Most mar beolvashatja a QR-kodot a help.universal-robots.com
eléréséhez.

<unnamed> D ﬁ H

default

Help

The following information is sent when scanning the QR code.
Software version: 5.13.0

Robot type: URSe

Language: Int' English

Serialnumber: 20175599999

It is also possible to access the online help with this direct link:
https:/fwww.universal-robots.com/help

Scan QR code

o 0 o -‘IH‘-M».-M'

ERTESITES

Amikor beolvassa a QR-kédot, a kovetkezd informaciot
kikdi a rendszer a QR-koddal egytt, amely
felhasznalhat6 az tigyfélelemzésben a(z) Universal Robots
cimen:

* Atelepitett PolyScope szoftver verzidja
* Arobot tipusa és mérete
* Nyelv a Polyscope rendszerben

* A robotkar sorozatszama
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3.10.2. Beallitasok

A PolyScope
beallitasok
személyre szabasa

Preferenciak

Leiras

Nyelvek

Leiras

Futtatas képerny

Leiras

A sebesség cslszka
elrejtése

1. AFejlécben koppintson a Hamburger menlre, és valassza a
Beallitasok lehet6séget.

2. A baloldali Oldalmeniin valasszon egy tételt a személyre
szabashoz. Ha egy miikédési mod jelszavat beallitottak az
Oldalmeniiben, akkor a Rendszer csak a programozo6 szamara
elérhetd.

3. Aképernyd jobb alsé részén koppintson az Alkalmazas és
ujrainditas elemre a modositasok végrehajtasahoz.

4. Aképerny6 bal oldalan alul koppintson a Kilépés elemre a
Beallitasok képerny6t médositasok nélkiili bezarasahoz.

A Preferenciak a legalapvetébb beallitasokat tartalmazzak, és valdszinlleg
csak egyszer kell beallitani az elsé inditaskor.

Megvaltoztathatja a PolyScope nyelvét és a mértékegységet (metrikus
vagy brit).

A Futtatas lap képernydn aljan talalhaté Sebességcsuszka lehetdveé teszi,
hogy a kezel6 modositsa a futd Program sebességét.

1. Afejlécben érintse meg a hamburger ment ikont, majd valassza a
Beallitasok lehetéséget.

2. A Preferenciak alatt valassza a Futtatas képerny6t.

3. Valassza a jel6l6négyzetet a Sebesség-csuszka megjelenitéséhez
vagy elrejtéséhez.

UR10e
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Jelsz6

Leiras

Jelszobeallitasok

Jelszo bedllitasa

A PolyScope-on megjelené aktualis id6t és datumot elérheti és/vagy
beallithatja.

1. Afejlécben érintse meg a hamburger meni ikont, majd valassza a
Bedllitasok lehetéséget.

2. A Preferenciak alatt valassza a Id6 lehetéséget.

3. Ellendrizze és / vagy allitsa be tetszés szerint az Idé és/vagyDatum
elemet.

4. Koppintson aAlkalmazas és Gjrainditas gombra a médositasok
érvényesitéséhez.

A datum és az idépont a Naplo lapon jelenik meg (lasd Datum napld 333)
a Datum napl6 alatt.

A Jelszo tartalmazza a jelszavak és a rendszergazda jelszavanak
kezelését.

Be kell allitania egy jelszot, hogy feloldja az sszes biztonsagi beallitast,
amely a Biztonsagi konfiguraciét alkotja. Ha nem alkalmaz biztonsagi
jelszoét, akkor megkérik annak beallitasara.

Felhasznaldi kézikdnyv
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Jelsz6 bedllitdsahoz 1. A PolyScope fejlécének jobb sarkdban nyomja meg aHamburger
menlit, és valassza a Beallitasok elemet.

2. Aképerny6 bal oldalan, a kék meniiben nyomja meg a Jelszé
elemet, és valassza a Biztonsag lehetdséget.

3. A Ujjelsz6 mezébe irja be a jelsz6t.

4. Most pedig a Uj jelsz6 megerdsitése mezébe irja be ugyanazt a
jelszét, és nyomja meg az Alkalmaz elemet.

5. A kék menl bal alsé sarkdban nyomja meg a Kilépés gombot, hogy
visszatérjen az el6z6 képernyére.

AZarolas fiilre koppintva Ujra zarolhatja az 6sszes biztonsagi beallitast,
vagy egyszerien kiléphet egy olyan képernyére, amely nem tartozik a
biztonsagi menube.

Lezaras

Rendszergazda jelsz6
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Leiras

Az admin jelsz6
beallitasa

Hasznalja az Admin Password (Admin jelszo) lehetbséget a rendszer
biztonsagi konfiguraciéjanak médositasara, beleértve a haldzati
hozzaférést is.

A rendszergazdai jelsz6 megegyezik a gyokér felhasznaldi fiokhoz hasznalt
jelszoval a roboton futé Linux rendszeren, amely bizonyos haldzati
hasznalati esetekben sziikséges lehet, mint példaul az SSH vagy az SFTP.

FIGYELMEZTETES
Az elveszett rendszergazda-jelszét nem lehet helyreallitani.

* Tegye meg a megfelel§ Iépéseket annak érdekeében,
hogy az rendszergazda jelsz6 ne vesszen el.

REAz+QAH

) Preferencidk Rendszergazda

Rendszerg... A rendszergazda-jelszd lehet6vé teszi a rendszer biztonségi beéllitasainalk médositésat

Mod Jelenlegi jelszd
Biztonsag

Uj jelszé megerésitése

1 Mindenképpen jegyezze meg jelszavat, mivel az elveszett rendszergazda jelszd helyredlitdséra nincs maéd!

ONOI-méI | Sebesség 100% ° 0 O s

1. Afejlécben érintse meg a hamburger menu ikont, majd valassza a
Beallitasok lehetéséget.

2. A Jelsz6 alatt koppintson a Admin lehet6ségre.
Az Aktudlis jelsz6 alatt irja be az alapértelmezett jelsz6t: easybot.
4. Az Ujjelsz6 alatt hozzon létre egy Uj jelszét.

Egy er6s, titkos jelszo Iétrehozasaval érheti el a legjobb biztonsagot
arendszer szdmara.

5. Az Uj jelsz6 megerdsitése alatt ismételje meg Uj jelszavat.

6. Koppintson az Alkalmazas gombra a jelszémaodositas
megerdsitéséhez.
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Biztonsag A Biztonségi jelszé megakadalyozza a Biztonsagi beallitasok jogtalan
modositasat.

Miikédési méd jelszava

Leiras A Mikddési méd jelszo vagy maod jelszo két eltérd felhasznaloi szerepet
hoz létre a PolyScope-on:

* Kézi
* Automatikus

Amennyiben az lizemmad jelszét beallitottak, a programokat és a
telepitéseket csak kézi izemmaoddban lehet |étrehozni és szerkeszteni. Az
automatikus izemmaddban a kezel csak el6re elkészitett programokat
tolthet be (az izemmaddokkal kapcsolatos tovabbi informacidért lasd 3.1.9.
Mikodési mod kivalasztasa 112 oldalon). A jelsz6 beallitasa utan egy Uj
Uzemmad ikon jelenik meg a fejlécben.

A mikodési modok valtasa, a kézi izemmodrol az automatikusra és az
automatikusrol a kézi izemmddra, arra készteti a PolyScope-ot, hogy kérje
az Uj jelszot.

RE 24K

> Preferenciak Mikédési méd jelszava

A MUksdési méd jelszava engedélyez egy jelszé Uizenetet automatilkus és manudlis méd lkdzétti valtdskor.

Rendszeryg... Automatilcus médban a felnasznélék vélasztésa a Futtatés, Inicializélds, Mozgés, 1/O és Napld fllekre lkorldtozddik.
Mod Jelenleg jelsz6

Biztonsag

Uj jelsz6 meger@sitése

ONormél ‘ ‘ ° 0 O E:Hw.\\w:i-:‘.
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Az izemmad jelszd A fejlécben érintse meg a hamburger menu ikont, majd valassza a
beallitasa Beallitasok lehetéséget.

2. AJelsz6 alatt koppintson a Méd lehetéségre.
3. Az Uj jelsz6 alatt hozzon létre egy Uj jelszét.

Egy er6s, titkos jelsz6 Iétrehozasaval érheti el a legjobb biztonsagot
arendszer szamara.

4. Az Uj jelsz6 megerdsitése alatt ismételje meg Uj jelszavat.

Koppintson az Alkalmazas gombra a jelszémodositas
megerdsitéséhez.

Rendszer

Leiras A rendszerbeallitasok tdbbek kdz6tt a rendszer biztonsagi mentését, az
URcaps és a haldzati beallitasokat szabalyozzak.

Rendszermentés

Leiras

ERTESITES

Hasznalja az USB portok egyikét a vezérlddobozon (CB)
belll, amikor a Biztonsagi mentés és helyreallitas
muveletet végzi. Egy CB USB port hasznalata stabilabb és
a Biztonsagi mentés futtatasahoz kevesebb idd sziikséges.

ERTESITES

Ha uj SD-kartyaval allit vissza egy rendszert, akkor a
sorozatszamnak egyeznie kell az uj SD-kartya képén a
Polyscope inditasakor. Ha nem egyezteti a sorozatszamot,
a visszadllitasi folyamat esetleg nem lesz teljes.
Visszaallitasi hiba jelenik meg, mert nem talalja a megfelel6é
sorozatszamot.

Biztonsagi mentés és Mentse a rendszere teljes masolatat egy USB meghaijtéra, és hasznalja a
helyreallitas rendszer visszaallitdsahoz az el6z6 allapotaba. Erre a lemez korrupcidja
vagy véletlen torlés esetén lehet sziikség.
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A rendszer
biztonsagi mentése

A rendszer
visszaallitasa

1. Afejlécben érintse meg a hamburger meni ikont, majd valassza a
Bedllitdsok lehetdséget.

2. A Rendszer alatt koppintson a Biztonsagi mentés visszaallitasa
elemre.

3. Valassza a Tarhely lehet6séget a biztonsagi mentés tarolasahoz, és
nyomja meg a Biztonsagi mentés gombot.

4. Ateljes rendszer Ujrainditasahoz nyomja meg az OK gombot.

1. Afejlécben érintse meg a hamburger menu ikont, majd valassza a
Beallitasok lehetéséget.

2. A Rendszer alatt koppintson a Biztonsagi mentés visszaallitasa
elemre.

3. Valassza ki a Biztonsagi masolat fajlt, és nyomja meg a
Visszaallitds gombot.

4. A megerdsitéshez koppintson a OK gombra.

A robot regisztracids és licencfajljai

Leiras

Tavoli TCP &
Szerszampalya
URCap aktivalasa
az interneten

A robotot regisztralni kell, a licencfajlt le kell tolteni és telepiteni kell, mivel a
licencfajl az 6sszes elérhetd szoftverlicencet tartalmazza.

A tavoli TCP & szerszdmpalya URCap kozvetlendl aktivalhaté a
www.universal-robots.com/activate webhelyrél.

Ez csak a tavoli TCP & szerszampalya URCap esetén lehetséges. Ha
tovabbi licencek beszerzését tervezi a myUR-on keresztiil, kérjuk, elészor
aktivalja a Remote TCP & Toolpath URCap-ot.

UR10e
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A szoftverlicencek

aktivalasa a myUR- ERTESITES
on keresztll Ha egynél tobb aktiv licence van, minden licencet

tartalmaz a let6ltétt licencfajl.

Ha még nem regisztralta robotjat, |épjen az 1. Iépésben a képernyén
lathaté URL-re, és regisztralja robotjat.

1. Toltse le a licencfijlt a szamitdgépére.

2. Masolja a licencfajlt az USB-re, és csatolja a hordozhat6
kezel6egységhez.

3. ABeadllitasok képernydn a 3. Iépésben koppintson a Fajl betoltése
elemre a Licencfajl kivalasztasaképernyd megnyitasahoz.

4. Alistabdl valassza ki az USB-t a tartalom megjelenitéséhez, és
navigaljon a licencfajlra.

5. Valassza a license.p7b lehet6séget, és koppintson a Megnyitas
elemre a robot regisztraciéjanak megerésitéséhez.

6. Abal als6 sarokban koppintson a Kilépés lehet&ségre.

> Preferenciak Licencek
> Jelszs Kévesse ezt a 3 egyszer(i Iépést, hogy aktivalia a szoftverlicenceket a robotjahoz.

Rendszerme...

1. lépés 2. lépés 3. lépés

Licencek

URCaps Z— g ®- N
Tavvezérlés @ o=K :
Szabadonf... 18 o= K2 ﬁ

korlatozva

Halozat

PR Jelentkezzen be ide;
Frissités myur.universal-robots.com * Robot licencféjl letsltése
> Biztonsag

ly the Remote TCP & Toolpath URCap use:
bots.com/activate

B xip@m =

f
[ icense.p7o

Féinév: Sziré:

Universal Robots licencféjlok - \

Felhasznaldi kézikdnyv
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Szoftverlicencek * Uj licencféajlra van sziikség, ha a robot tulajdonost valt. Ebben az
dezaktivalasa esetben deaktivalni kell a licencf3jl.

* Ha uj szoftverlicencet vasarol robotjahoz, akkor az uj szoftverlicenc
hozzaadasahoz a licencfjlt deaktivalni, majd ujra aktivalni kell.
1. Afejlécben koppintson a Hamburger menii elemre, és valassza a

Beallitasok elemet.

2. Abal oldali menliben koppintson a Rendszer elemre, és valassza a
Licencek elemet.

3. A Beallitasok képerny6 jobb alsé sarkaban koppintson a
Deaktivalas lehetdségre.

4. Lasd A szoftverlicencek aktivalasa a myUR-on keresztll on the
previous page

URCaps

Leiras URCaps kezelése
Kezelheti meglévdé URCaps fajlokat vagy telepithet egy ujat a robotjaba.

Az URCaps kezelése 1. A Fejlécben koppintson a Hamburger mentre, és valassza a
Beallitasok lehet6séget.

2. A Rendszer elem alatt valassza ki az URCaps elemet.

3. Koppintson a + gombra, valassza ki az .urcap fajlt, é&s nyomja meg a
Megnyitas gombot.

4. Ha folytatni kivanja az a URCap telepitését, nyomja meg az
Ujrainditas gombot. E Iépés utan az URCaps telepitését befejezte és
hasznalatra készen all.

5. Egy telepitett URCaps eltdvolitasahoz valassza ki azt az Aktiv
URCaps-ek koziil, és nyomja meg a gombot, majd az Ujrainditas
gombot, hogy a modositasok életbe 1épjenek.
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Aktiv URCaps Az Uj URCaps részleteit az Aktiv URCaps mezdben jeleniti meg a
rendszer.
Egy allapotikon jelzi az URCap allapotat, az alabbiak szerint:

* o URCap rendben: Az URCap telepitett és normalisan mikodik.

* 8 URCap hiba: Az URCap telepitve, de nem indithaté. Forduljon a
URCap fejlesztdjehez.

* © URCap ujrainditasa sziikséges: Az URCap most lett telepitve, és
Ujrainditasra van szlikség.

Példa Az URCaps informacié mezében jelennek meg a hibalizenetek és az
URCap-pal kapcsolatos tajékoztatas. Az észlelt hib(a)ak tipusatdél fliggéen
kilénbdz6 hibauzenetek jelennek meg.

Tavvezérlés

Leiras Egy robot Iehet helyi vezérlés (kézivezérl6rél vezérelt kezelt) vagy
tavvezérelt (kilsbleg vezérelt) mdédban.
A tavvezérléssel kiils6 forrasokon, példaul vezérl6aljzatokon, /O
érintkez6kon, és az irdnyitdpult szerveren keresztil vezérelheti a robotokat.
Ezzel egyszerii parancsokat lehet kiildeni a PolyScope-nak, példaul:
Programok inditasa vagy betdltése, valamint UR Script parancsok kildése
kézvetlenil a vezérlének.

é VIGYAZAT
A biztonsagos hasznalat érdekében a robot lehet

"Tavvezérlés" vagy "Helyi vezérlés" izemmodban.

"Helyi vezérlés" izemmabdban a kiilsé forrasbél a vezérlére
klldott parancsokat elutasitja, amig a robotot kezel6
szemeély jelen van.
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Tavvezérlés 1. AFejlécben koppintson a Hamburger menire, és valassza a
engedélyezése Beallitasok lehetdséget.

2. A Rendszer elem alatt koppintson a Tavvezérlés elemre.

3. Koppintson a Engedélyezés gombra, hogy elérheté legyen a
Tavvezérlés funkcid. A PolyScope aktiv marad. A Tavvezérlés
engedélyezése nem azonnal inditja el a funkciét. Engedélyezi, hogy
helyi vezérlésrol tdvvezérlésre kapcsoljon at.

4. A profil menlben valassza a Tavvezérlés elemet a PolyScope
felvaltasahoz. Visszatérhet a helyi vezérléshez ugy, hogy
visszakapcsol a profilmentbe.

ERTESITES

* Bar ataviranyito korlatozza a PolyScopemdliveleteit,
tovabbra is figyelemmel kisérheti a robot allapotat.

* Amikor egy robotrendszert Tavvezérlés mdédban
kapcsolnak ki, akkor Tavvezérlés modban indul el.

Beallitasi Alapértelmezésként a robot vezérlése haldzaton vagy digitalis bemeneten
kévetelmények keresztul korlatozott.

* Engedélyezze és valassza ki a Taviranyité funkciot, amely eltavolitja
ezt a korlatozast.

* Engedélyezze a tavvezérlést ugy, hogy a robot Helyi vezérlés
profiljara valt (PolyScope vezérlés), amely lehetévé teszi a futd
programok teljes vezérlését és parancssorok végrehajtasat
tavvezérléssel.

* Engedélyezze a Tavvezérlés funkcioét a Beallitasokban, hogy elérje
a Tavoli modot és a Helyi médot a profilban.
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A helyi vezérlés m
. . &
nem engedélyezi Ry

* Tapfesziiltség bekapcsolasa és a fék kioldasa hal6zaton keresztil
kildve a robotnak

* Robotprogramok és telepitéfajlok fogadasa és végrehajtasa a
halézaton keresztil kiildve a robotnak

* Programok automatikus inditasa, digitalis bemenetekrél vezérelve
* Automatikus fékkioldas inditaskor, digitalis bemenetekrél vezérelve

* Programok inditasa digitalis bemenetekrél vezérelve

A tavvezérlés nem
engedélyezi

* Robot mozgatasa a Mozgatas fulrdl
* Inditas a kézivezérlérél
* Programok és telepit6fajlok betdltése a kézivezérlérol

* Szabad mozgatas

Felhasznaldi kézikdnyv 356 UR10e
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Hal6zat
Leiras Konfiguralhatja a robot csatlakozasat halézathoz, ha a harom elérhet6
halézati médszer kdziil egyet kivalaszt:
* DHCP
* Statikus-cim

* Letiltott halozat (ha nem szeretné, hogy a robotja csatlakozzon
hal6zathoz)

A kivalasztott halozati médszertdl fUggben konfiguralja a halozati
beallitasait:

* IP-cim

* Alhalézati maszk

* Alapértelmezett atjard

* Preferalt DNS kiszolgalo

* Alternativ DNS kiszolgal6

Frissités
Leiras Telepitsen frissitéseket USB-rél, hogy a robotszoftver naprakész legyen.

A szoftver frissitése 1. Afejlécben érintse meg a hamburger menu ikont, majd valassza a
Beallitasok lehetéséget.

2. A Rendszer elem alatt koppintson a Frissités elemre.

3. Helyezze be egy USB meghaijtét, és kattintson a Keresés elemre az
érvényes frissitéfajlok listazasahoz.

4. Az érvényes frissit6fajlok listajabdl valassza ki a kivant verziot, és
érintse meg a Frissités elemet a telepitéshez.

FIGYELMEZTETES
Mindig ellendrizze a programo(ka)t szoftverfrissités utan. A

frissités modosithatja a palyakat az On programjaban.
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Biztonsag

Leiras

Altalanos

Leiras

Az Universal Robots robotkar vezérléjének alapértelmezett admin jelszava
"easybot". Ez egy gyari beallitas, amelyet minden uj robotnal beallitanak.

FIGYELMEZTETES
Nagyon fontos, hogy ezt az alapértelmezett admin jelszét a

sajat jelszavara valtoztassa meg, hogy biztositsa robotja
kiberbiztonsagat.

A PolyScope 5.14-es frissitésétél kezdve minden biztonsagi beallitas
alapértelmezés szerint korlatozo (letiltott vagy blokkolt). (Ez csak az
robotokra és az ujonnan létrehozott SD-kartyakra vonatkozik. Maskulénben
olvassa el a "Az UR cobotok biztonsagos beallitasa" cimd utmutatét).

Ha a beallitasok barmelyikét engedélyezni kell az 6N alkalmazasahoz, a
Biztonsagi képernyén kdnnyen engedélyezheti azokat.

A biztonsagi beallitasok Altalanos szakaszaban engedélyezheti a biivos
fajlokat és konfiguralhatja a bejoévé csatlakozasokat.

A bivds fajl egy szkript az USB-meghajton, amely akkor fut le, amint
beillesztik a rendszerbe. Alapértelmezésben ezt a funkciot letiltja a
rendszer, hogy a bivds fajlokat ne hajtsa végre tudtunkon kivil végre a
PolyScope.

Universal Robots Graphical Programming Environment

=<unnamed>
default

Miscellaneous Settings
_ Password C’

> System

Inbound Connections

General Restrict inbound network access to this subnet
Secure Shell 0.0.0.0/0
Services
Disable inbound access to additional interfaces (by port)

1-65535

Admin Password

o power off
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Bilvos fajlok A blvés fajlok korlatlan privilégiumokkal rendelkeznek a rendszer
modositdsara, igy ezek biztonsagi kockazatnak tekintenddk.

Blvos fajlok 1. AFejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a
engedélyezése a Beallitasok lehetdséget.
PolyScope-on 2. ABiztonsag alatt valassza az Altaldnos lehetSséget.

3. Adja meg rendszergazda-jelszavat.

4. Engedélyezze a Bivés fajlok futtatasat .

Bej6évo A halozati hozzaférés 0.0.0.0.0/0 értékre lett beallitva, amely biztonsagi
csatlakozasok beallitas biztositja, hogy a PolyScope-ban ne legyen hozzaférés az
korlatozasa alhal6zathoz.

c FIGYELMEZTETES
El6fordulhat, hogy az URCaps mikddése megkivanja

bizonyos halézati feliiletek megnyitasat.

* Forduljon az URCaps szallitdjahoz/szallitdihoz, ha
barmelyik URCaps megkdveteli konkrét halézati
felUletek (portok/szolgaltatasok) megnyitasat.

Bejovo Korlatozza a bejové halézati hozzaférést egy adott alhaldézathoz, hogy
csatlakozasok megbizonyosodjon arrdl, hogy a jelzett alhalézaton kivuli IP-cimrél
konfiguralasa szarmazo haldzati kapcsolatok elutasitasra kerulnek.

Példaul:

* A 192.168.1.0/24 hasznalataval csak a 192.168.1.0 - 192.168.1.255
tartomanyra korlatozhatja a hozzaférést gazdagépektél.

* A 192.168.1.96 hasznalataval csak errél a gazdagéprol
engedélyezheti a bejévd hozzaférést.

1. AFejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a
Beallitasok lehet6séget.

2. A Biztonséag alatt valassza az Altalanos lehetéséget.
3. Adja meg rendszergazda-jelszavat.

4. Adja meg az alhal6zati korlatozasokat a Bejévd hal6zati hozzaférés
korlatozasa egy adott alhal6zatra alatt.
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Bejov6 hozzaférés  Hasznalja a Bejovd hozzéaférés letiltasa tovabbi interfészekhez
letiltasa (portonként) lehetdséget, hogy gondoskodjon a kijel6lt poziciokhoz
barmilyen bejévé kapcsolatot elutasitasarol.

1. AFejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a
Beallitasok lehetdséget.

2. ABiztonsag alatt valassza az Altal4nos lehet6séget.
3. Adja meg rendszergazda-jelszavat.
4. Adja meg a bezarando interfészeket a Bejévé hozzaférés letiltasa

tovabbi csatol6khoz (portonként) mezében.

A portok letiltasanak elkertilése érdekében hagyja liresen a mezét.
Barmely engedélyezett Szolgaltatasok 362 szolgaltatas els6bbséget élvez
a port tiltdsaval szemben. Az altalanos biztonsagi beallitasokban letiltott
allapota ellenére egy portot mindig megnyithat egy engedélyezett
szolgaltatas.

Példa * Minden portot letilthat
* Az Osszes port blokkolasahoz hasznalja a 1-65535 kijeldlést.
* Egy adott portot letilthat

* Az 564-es szamu portot hasznalhatja az 564-es port
blokkolasahoz.

* Portok egy sorat letilthatja

* Tartomanyok hasznalata a portok egy adott tartomanyanak
letiltasdhoz 2318-3412, 22, 56-67 bizonyos portok és port-
tartomanyok letiltasahoz

Secure Shell
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Leiras A Secure Shell (SSH) privat (titkositott) és hitelesitett kapcsolatot biztosit a
robothoz, amely lehetdvé teszi a kbvetkezbket:

* hozzaférés az operaciés rendszerhez
* fjlmasolas

* haldzati felliletek alagutazasa

ERTESITES

Az SSH hatékony eszk6z, ha rendeltetésszerlien
hasznaljak. Gy6zddjon meg rola, hogy érti, hogyan kell
biztonsagosan hasznalni az SSH technolégiat, mieltt
engedélyezné azt a robotjan.

Universal Robots Graphical Programming Environment

(11
RE 2+H

Secure Shell Settings
B Enabe S5t Acces
O Allow Port Ferwarding (when in remate control mode
Authentication
General
Secura shell || (™ pocoword Based () Key Based @) Both
Services
Manage Authorized Keys
Label Key type Key
Add Remove

ovoweroff ! - ° 0 O simuiation ([
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Az SSH elérésének
engedélyezése

Hitelesités

A hitelesités
hasznalata

Szolgaltatasok

A Fejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a
Beallitasok lehet6séget.

A Biztonsag alatt valassza a Biztonsagi héj lehetdséget.
Adja meg rendszergazda-jelszavat.
Konfiguralja a biztonsagos héj (SSH) bedllitasait:
* Valassza az SSH hozzaférés engedélyezése lehetiséget.

* Valassza a Port-tovabbitas engedélyezése (tavvezérld
Uzemmodban) engedélyezését/letiltasat.

A port-tovabbitas csak tavvezérelt médban érhet6 el.

A port-tovabbitas a nyilt interfészek (pl. az Iranyitopult
szolgaltatas) biztonsagos és titkositott, hitelesitést igénylé
alagutba val6 becsomagolasanak ajanlott technikaja.

5. Valassza ki a hitelesités tipusat.

Barmely SSH-kapcsolat megkdveteli a csatlakozé felhasznald hitelesitését
a kapcsolat létrejottekor. Beallithatja a hitelesitést jelszoval és/vagy elére
megosztott, engedélyezett kulccsal.

A kulcs alapu hitelesités el6re megosztott kulcsokra épiil.

Az elérhet6 kulcsokat itt soroltuk fel a kivalasztott kulcsok listarol vald
eltavolitasara és Uj kulcsok hozzaadasara szolgalé gombokkal egyiitt.

1.

Koppintson Hozzaadas gombra a fajlvalasztasi parbeszédpanel

megnyitasahoz.

Véalasszon egy kulcsot a fajlbol.

A fajlt sorrol-sorra olvassa be a rendszer ugy, hogy csak azokat a
sorokat adja hozza, amelyek nem Uresek, és amelyek nincsenek

megjegyzésként jeldlve (#jellel kezdédnek). A hozzaadott sorokat a
rendszer nem érvényesiti.

Ezeknek meg kell felelni a hitelesitett kulcsok formatumara
vonatkozo el6irasoknak.

Felhasznaldi kézikdnyv
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Leiras A Szolgaltatasok alatt talalhato a roboton futd szokasos szolgaltatas listaja.
Engedélyezheti vagy letilthatja az egyes szolgaltatasokat.

ERTESITES

Biztonsagi okokbdl minden szolgaltatas le van tiltva.
Amikor elinditja vagy konfiguralja a robotot, engedélyeznie
kell a vonatkoz6 szolgaltatasokat.

Egy engedélyezett szolgaltatas akkor is elérheté marad, ha a
szolgaltatashoz tartozo6 portokat letiltottak. Tehat a portok letiltasa nem
elegendd a felsorolt szolgaltatasok elérésének megakadalyozasahoz, ha
azokat engedélyezték.

Szolgaltatasok Az On éltal hasznalt funkcidhoz. engedélyeznie kell a vonatkoz6
engedélyezése szolgaltatast

Szolgaltatasok 1. AFejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a
engedélyezése Beadllitasok lehetdséget.

2. ABiztonsag alatt valassza a Szolgaltatasok lehet6séget.
3. Adja meg rendszergazda-jelszavat.

4. Alistabdl valasszon egy lehetéséget, és koppintson a
Engedélyezés vagy Letiltds gombra.

Universal Robots Graphical Programming Envi

IR
REZ$QH

> Preferences Services Settings

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

) System

WV Security Enable or disable inbound access to standard interfaces

General Status Interface

Secure Shell

Services

Admin Password Lock

O Power off
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3.10.3. Robot leallitasa

Leiras A Robot ledllitasa gomb lehetdvé teszi a robot feszlltségmentesitését
vagy Ujrainditasat.

A robot 1. Afejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a Robot
kikapcsolasa kikapcsolasa lehetéséget.

2. Amikor megjelenik a Robot leallitasa parbeszédablak, érintse meg a
Kikapcsolas elemet.
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4. Szoszedet

0. leallitasi kategoria
A robot mozgasa a robot aramellatasanak azonnal megsziintetésével all le. Ez nem kontrollalt
leallas, ahol a robot eltérhet a programozott utvonaltdl, mivel minden illesztést a lehetd
leggyorsabban megfékeznek. Ez a robotleallitas egy biztonsaggal kapcsolatos hatarérték
tullépése vagy a vezérlérendszer biztonsaggal kapcsolatos részeinek meghibasodasa esetén
hasznalatos. Tovabbi informacidért lasd az ISO 13850 vagy az IEC 60204-1 szabvanyt.

1. leallitasi kategoria
A robot mozgéasa a robot szamara elérhetd aramellatassal, hogy elérjék a megallitast, majd
aramtalanitas, amikor elérték a megallitast. Kontrolalt leallas, ahol a robot a programozott
utvonal mentén folytatja a mozgasat. Az aramellatas akkor szlinik meg, amikor a robot megalit.
Tovabbi informacidért lasd az ISO 13850 vagy az IEC 60204-1 szabvanyt.

2. leéllitasi kategdria
Kontrollalt leallas ugy, hogy a robot szamara elérhetd marad az aram. A biztonsaggal
kapcsolatos vezérl6rendszer figyeli, hogy a robot a leallasi helyzetben marad. Tovabbi
informacidért 14sd: IEC 60204-1.

3. kategoria
A Kategdria kifejezést ne tévessze dssze a Ledllitasi kategoria kifejezéssel. A Kategoria az adott
architektura egy jelentds tulajdonsaga az, hogy egyetlen hiba nem vezethet a biztonsagi funkcio
elvesztéséhez. Tovabbi tajékoztatast talal itt: Id. ISO 13849-1.

Teljesitményszint
A Teljesitményszint (PL) egy kuilén szint, amely a vezérlérendszerek biztonsaggal kapcsolatos
részeinek képességeit hatdrozza meg, hogy biztonsagi funkciokat veégezzenek elére lathato
koralmények kdzétt. A PLd a masodik legmagasabb megbizhatdsagi besorolas, amely azt
jelenti, hogy a biztonsagi funkcié kiléndsen megbizhatd. Tovabbi tdjékoztatast talal itt: Id.
ISO 13849-1.

Diagnosztikai lefedés (DC)
a besorolt teljesitményszint eléréséhez végrehajtott diagnosztika hatékonysaganak mértéke.
Tovabbi tajékoztatast talal itt: Id. 1ISO 13849-1.

MTTFd
A veszélyes hibaig eltelt atlagidé (MTTFd) az az érték, mely szamitasokon és teszteken alapul,
melyeket a besorolt teljesitményszint eléréséhez hasznalnak. Tovabbi tdjékoztatast talal itt: Id.
ISO 13849-1.

Integrator
Az integrator olyan személy, aki a végleges robottelepitést tervezi. Az integrator felel a végleges
kockazatértékelés elkészitéséért, és neki kell biztositania, hogy a végleges telepités megfeleljen
a helyi jogszabalyoknak és rendeleteknek.

Kockazatértékelés
A kockazatértékelés az dsszes kockazat azonositasanak és megfeleld szintre t6rténé
csOkkentésének atfogo folyamata. A kockazatértékelést dokumentalni kell. Tovabbi
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informacioért tanulmanyozza az ISO 12100 szabvanyt.

Egyiittm(ik6dé robotalkalmazas
Az egyiittm(ik6dé fogalom a kezel6 és a robot kézott fennalld egylittmiikddésre utal egy robot-
alkalmazasban. A pontos meghatarozasokat és leirasokat lasd az ISO 10218-1 és 1ISO 10218-2
szabvanyokban.

Biztonsagi konfiguracio
A biztonsaggal kapcsolatos funkciok és interfészek a biztonsagi konfiguralasi paraméterek
segitségével konfiguralhatok. Ezeket a szoftver interfészen keresztul hatarozzuk meg, lasd
rész.

4.1. Index

A

About 342

Align 326

Atmenet paraméterei 199

Atnevezés 134

Auto 326

Automata méd biztonsagi leallitas 130
Automata méd biztonsagi visszaallitas 130

Automatic mode 112

B

Base 63, 90, 180

Base feature 301
Biztonsagi visszaallitas 130
Blending 197, 199, 201, 203
Bracket 46

C

Command 163

comment 225
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Cone angle 141

Cone center 141

Configurable I/O 37

control box 91, 330

Control Box 30, 35, 37, 45, 47, 80, 287
Conveyor Tracking 37, 256

Conveyor Tracking Setup 295

Csokkentett 134

Csokkentett eszk6z irAnyanak hatarértéke 141
Csokkentett méd 129, 131

Csokkentett mad inditasa 134

D

direction 211
Direction Vector 213

Disabled 136

E

Eddig kifejezés 206
Edit Position 143
Egyéni 125

Elbow 63, 90

Error 260

Eszkéz ereje 126
Eszkdz i/lo 50
Eszkézsebesség 126
Ethernet 46, 312
EtherNet/IP 46, 284, 317
Expression Editor 235
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F

Feature 296, 301, 325

Feature menu 245

File Path 336

Folder 226

Footer 96, 152, 171

Frame 246

Freedrive 112, 247, 282, 303, 326-327

Funkciovaltozé 180

G

General purpose /0 37
Graphics 166
Gyari el6beéllitasok 124

H

halt 224

Hamburger Menu 99
Header 96

Home 326

I/0 35, 38, 98, 128, 284-285, 330
Impulzusmomentum 125
Initialize 93, 99

input signals 129

Installation 98, 336

Installation variables 287
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Joint Limits 127

joint space 177

K

Kdnydk ereje 126
Konybksebesség 126

L

Leéllasiidé 125

Leallasi tavolsag 125

Letiltott eszkéz irAnyanak hatarértéke 141
Letiltva 134

Log 98, 333

M

Manual High Speed 100, 115
Manual mode 112
Megmutatas 134
Megnyitas... 336
Mentés... 336
Mini Displayport 46
MODBUS 46, 296, 312, 315, 332
mode

Automatic 98, 114

Local 99

Manual 98, 114

Remote 99

UR10e 369 Felhasznaloi kézikdnyv



4.Sz0szedet UNIVERSAL ROBOTS

Modes 134

Motion 246

Mounting bracket 11

Move 98, 112, 163, 176, 181, 330
Move robotto 153

Move Tool 325

Moved 304, 330

MoveL 304, 330

MoveP 304

Mozgé robot 131

N

Nem csékkentett méd 131

Nem leallité robot 131

New... 98

Normal 134

Normal & csékkentett 134

Normal & Csdkkentett szerszamirany hatarértéke 141
Normal eszkéz irAnyanak hatarértéke 141

Normal mode 123, 141, 167, 328

Normal Plane 136

O

Open... 98
output signals 131

P

Pan angle 141
Play 99, 152, 171
Point 246
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4. Szo0szedet

PolyScope 10, 90-91, 96, 108, 122, 229, 273, 312, 317, 355
popup 222

Pose Editor 326, 328

Position 143

Position range 127

Profinet 317

Profisafe 318

Program 98, 148, 153, 256, 336, 338

Program and Installation Manager 98, 336

program node 156

Programfa 156

R

Radius 143

Recovery mode 123

Reduced mode 123, 141, 143
Relativ atpont 180

relative waypoint 192

Remote Control 290, 355
Rendszer vészleallité 129, 131
Restrict EIbow 136

risk assessment 11, 14, 22, 26
Robot 142, 325

robot arm 35, 90, 93, 241-242, 246, 287, 324
Robot arm 80

robot cable 49-50

Robot Limits 124

Run 98, 148

S

safe Home 131

Safety Checksum 99, 120
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Safety Configuration 20, 116, 119-120, 123
Safety functions 24, 26
Safety I/0 24, 37, 39
Safety instructions 56
Safety planes 133, 325, 328
Safety Settings 14, 117, 349
Save... 98, 339

Screen 96

Script manual 11

Service manual 11

set payload 227

Settings 345

Setup 327

Shoulder 63, 90

Shut Down 364

Simple 246

Simulation 99

Speed Slider 99, 112

Step 99

Stop 99

stopped state 93

Success 260

Switch Case construction 235

T

Tanité fiiggelék 11

Tavolsagig 207

Teach Pendant 30, 45, 80, 91, 96, 122, 247, 354
Telepités 338

Teljesitmény 125

Templates 256

Test button 247

Tilt angle 141
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Tool 142

Tool Center Point 123, 180, 273, 325
Tool Center Position 143

Tool Direction 140-141

Tool feature 301

Tool Flange 90

Tool Position 142-143

Torlés 134

Trigger Plane 136

U

’

Uj... 336

Until 211

Until 10 (10 jelig) 209

Until Tool Contact 206

Until Tool Contact (A szerszam érintéséig) 208
UR Forums 12

UR+ 11

UR+ Partner Program 12

URCaps 353

Vv

Valtoz6 utpont 180
variable waypoint 195
Variables 148, 154, 168
Vezérlés 151
Vezérlédoboz 11

Voltage 331
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W

Wait 213

Waypoint 163, 176, 180-181, 197, 199, 201, 203
Waypoints 109

Wrist 90
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4. Szbszedet

Szoftver neve: PolyScope
Szoftver verzio: 5.14
Dokumentum verzié: 20.1.124

-044-00
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