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

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

Telif hakki © 2009-2023, Universal Robots A/S.

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

Yeni Universal Robots e-Series robotunuzu satin aldiginiz i¢in sizi tebrik ederiz.

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

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

Wrist 1 joint

Wrist 2 joint

/ Wrist 3 joint

f)f(,;
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/
a

Base /

S/
Base joinf;"x
Shoulder joint/
4
Elbow joint /
1.1 Robot Kolunun eklemleri, tabani ve alet flansi.

Alti eklem ve genis bir esneklik kapsamiyla Universal Robots e-Series'in igbirlikgi robot kollari, insan
kolunun hareket araligini taklit edecek sekilde tasarlanmistir. Patentli programlama arabirimimiz
PolyScope'u kullanarak robotu, aletleri hareket ettirecek ve elektrik sinyallerini kullanarak diger
makinelerle iletisim kuracak sekilde programlamak kolaydir. Sekil 1.1: Robot Kolunun eklemleri,
tabani ve alet flansi. above robot kolunun ana bilesenlerini gdsterir ve kilavuz boyunca referans
olarak kullanilabilir.

1.1. Kutular Ne Iceriyor

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

Kullanici Kilavuzu UR16e
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* El Kumandali Kontrol Kutusu

* Kontrol Kutusu icin braket montaj
* El Unitesi icin montaj braketi

* Kontrol Kutusunu agma anahtari

* Robot kolunu ve Kontrol Kutusunu baglamak igin kablo ( 2.0.15. Teknik Ozellikler on
page83'deki seceneklere bakin)

* Bdlgenizle uyumlu sebeke kablosu veya Elektrik kablosu

* Bu kilavuz

1.2. Onemli Giivenlik Bildirimi

Robot, kismen tamamlanmis makine 'dir (bkz. AB direktiflerine gore beyanlar on page64) ve bu
nedenle robotun her kurulumu igin bir risk degerlendirmesi gereklidir. Bolim 2.0.1. Glvenlik on
page13'deki tim guvenlik talimatlarina uymalisiniz.

1.3. Bu Kilavuzu Okuma

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

Donanim Kurulum Kilavuzu
Robotun mekanik ve elektrikli kurulumu.

PolyScope Kilavuzu
Robotu programlama.

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

1.4. Daha fazla bilgi alabileceginiz yerler

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

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

* Gelismis kullanicilar icin Komut Dosyasi Kilavuzu

1.4.1. UR+

URH+ sitesi (www.universal-robots.com/plus/) UR robot uygulamanizi 6zellestirmek icin son teknoloji
drtinler sunan bir ¢cevrimici sergi salonudur. U¢ elemanlardan ve aksesuarlardan goérinti
kameralarina ve yazilima kadar, ihtiyaciniz olan her seyi tek yerde bulabilirsiniz. Tim trinlerin UR
robotlaryla entegre edilmesi test edilmis ve onaylanmis olup, basit kurulum, gutvenilir calisma,
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http://www.universal-robots.com/support
http://www.universal-robots.com/plus/

UNIVERSAL ROBOTS

diizguin kullanici deneyimi ve kolay programlama saglanir. UR robotlari icin kullanimi kolay daha
fazla Grun tasarlamanizi saglayan yeni yazilim platformumuz (plus.universal-robots.com) yoluyla
UR+ is Ortagi Programimiza da erisebilirsiniz.

1.4.2. myUR

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

Bu 6zelliklere ek olarak, robot izlemeye abone olabilir ve sirketinizdeki ek kullanici hesaplarini
yobnetebilirsiniz.

1.4.3. UR Forumlari

UR Forumlan sitesi (forum.universal-robots.com), tiim beceri seviyelerindeki robot meraklilarinin
UR'ye ve birbirlerine baglanmalarina, soru sormalarina ve bilgi alisverisinde bulunmalarina vb.
olanak tanir. UR Forumu UR+ tarafindan yaratilmis ve ydneticileri UR caliganlari olsa da igerigin
biyuk bir bélimu siz UR Forumu kullanicilar tarafindan olusturulmustur.

Kullanici Kilavuzu UR16e
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2. Bolum |
Donanim Kurulum Kilavuzu

2.0.1. Guvenlik
Girig

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

Bu baélumdeki ilk alt kisimlar geneldir. Daha sonraki alt bdlimler, robotu kurmayi ve programlamayi
saglamayla ilgili 6zel miihendislik verileri igerir. Bélim 2.0.2. Giivenlikle ilgili Islevler ve

Arabirimler on page24 altinda 6zellikle isbirlikgi uygulamalar icin gecerli olan gtivenlikle ilgili islevler
tarif edilmis ve tanimlanmigtir.

Boéliimde 2.0.2. Giivenlikle ilgili islevler ve Arabirimler on page24 ve ayrica kisimda 2.0.1.

Guvenlik above sunulan talimatlar ve rehberlik 6zellikle cok 6nemlidir.

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

Uyari simgeleriyle iliskili metne 6zellikle dikkat edilmelidir.

NOT

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

Gegerlilik ve Sorumluluk

Bu kilavuzdaki bilgiler, komple bir robot uygulamasini tasarlama, kurma ve ¢alistirmay
kapsamaz veya btiin sistemin guivenligini etkileyebilecek tim ¢cevresel ekipmanlari
kapsamaz. Biitiin sistemin, robotun kuruldugu tlkenin standartlarinda ve yonetmeliklerinde
belirtilen giivenlik kosullarina uygun bir sekilde tasarlanmasi ve kurulmasi gerekir.

S6z konusu llkedeki gecerli glivenlik yasa ve yénetmeliklerine uyulmasini ve biitlin robot
uygulamasindaki énemli tim tehlikelerin ortadan kaldirlmasini saglamaktan Universal
Robots e-serisi robotlarinin entegrasyonunu yapan kisiler sorumludur. Bunlar, asagidakileri
icerebilir, ancak bunlarla sinirl degildir:

UR16e Kullanici Kilavuzu
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* Tum robot sistemi icin bir risk degerlendirmesi gerceklestirme

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

* Yazilimda uygun guvenlik ayarlarini yapma

* Kullanicinin herhangi bir gtivenlik 6nlemini degistirmemesini saglayin

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

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

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

Yiukimliligin Sinirlandiriimasi

Guvenlikle ilgili olarak bu kilavuzda verilen tiim bilgiler, endtistriyel manipulator tim
glvenlik talimatlarina uydugunda bile yaralanmaya veya hasara neden olmayacagina dair
UR tarafindan verilmis bir garanti olarak goérilmemelidir.

Giuvenlik mesaiji tirleri

Bu kilavuz boyunca 6nemli bilgileri vurgulamak igin giivenlik mesaijlari ve ifadeleri kullaniimistir.
Guvenligin saglanmasina yardimci olmak ve personelin yaralanmasini ve Urin hasarini énlemek igin
tiim mesajlar ve ifadeleri okuyun.

Gulvenlik mesaiji turleri asagida tanimlanmistir.

UYARI
Kacinilmadigi takdirde 6lim veya ciddi yaralanmayla sonuclanabilecek tehlikeli bir
durumu belirtir.

UYARI: ELEKTRIK

Kacinilmadigi takdirde 6liim veya ciddi yaralanmayla sonuclanabilecek tehlikeli bir
elektrik durumunu belirtir.

UYARI: SICAK YUZEY
Yaralanmanin temas ve temassiz yakinliktan kaynaklanabilecegi tehlikeli bir sicak

ylzeyi belirtir.

>

Kullanici Kilavuzu UR16e
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UYARI

Onlenmedigi takdirde yaralanmaya neden olabilecek tehlikeli bir durumu belirtir.

ZEMIN
Topraklamayi gosterir.

KORUYUCU ZEMIN
Koruyucu topraklamayi gosterir.

NOT

Ekipmana zarar verme riskini ve/veya 6zellikle not edilmesi gereken yararli bilgileri
belirtir.

KILAVUZU OKUYUN

Kilavuzda danisiimasi gereken daha ayrintili bilgileri gésterir.

O & ® ~ P

Genel Uyan ve ikazlar

Asagidaki uyarilar, ikazlar ve mesajlar bu kilavuzun farkh bolimlerinde tekrarlanabilir, aciklanabilir
veya detaylandirilabilir.

UR16e Kullanici Kilavuzu
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UYARI
Asagida listelenen genel givenlik uygulamalarina uyulmamasi yaralanmalara
neden olabilir.

Robot kolu ile u¢ ekipmanin/ug elemaninin diizgtin ve saglam bir sekilde
yerine vidalandigini dogrulayin.

Robot kolunun serbestce ¢alismak icin yeterli alana sahip oldugunu
dogrulayin.

Kurulum, devreye alma, programlama/ 6gretimi, calistirma ve kullanim
sirasinda personelin korundugunu dogrulayin.

Robot glivenlik konfiglirasyon parametrelerinin, robot uygulamasinin
ulasabilecedgi kisi de dahil olmak Uzere personeli koruyacak sekilde
ayarlandigini dogrulayin.

Hasar gérmiisse robotu kullanmayin. Ornegin, gevsek veya eksik baglanti
kapaklari.

Robotta calisirken bol giysi kullanmayin ve taki takmayin. Uzun sacglan arkaya
baglayin.

Kontrol Kutusunun i¢ kapaginin arkasina parmaginizi koymayin.

Robotu modifiye etmeyin. Modifikasyonlar, dngérilemeyen tehlikeler
yaratabilir. Tim yetkili yeniden montaj, ilgili tim servis kilavuzlarinin en yeni
suriimine goére yapilacaktir.

Kullanicilar herhangi bir tehlikeli durum ve saglanan koruma hakkinda
bilgilendirin, korumanin sinirlamasini ve artik riskleri acgiklayin.

Kullanicilan acil durdurma digmelerinin yeri hakkinda bilgilendirin ve acil bir
durumda veya anormal bir durumda acil durdurmayi nasil etkinlestireceklerini
anlatin.

insanlari, robotun ne zaman calismaya baslayacagi da dahil olmak {izere,
baslarini ve ylzlerini robotun ulagsamayacag! bir yerde tutmalarn konusunda
uyarin.

Ogretme Kolyesini kullanirken hareket yéniinii anlamak igin robot yéniine
dikkat edin .

35 derecenin lizerindeki sicakliklarda hizlar diisebilir. C programin takt
suresine baglidir.

Kullanici Kilavuzu

UR16e

Telif hakki © 2009-2023, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.



UNIVERSAL ROBOTS

Telif hakki © 2009-2023, Universal Robots A/S. Tim Haklan Sakhdir.

A

/A

&)

UYARI

Keskin kenarli ve/veya sikigma noktali aletlerin/ug efektdrlerin kullaniimasi
yaralanmaya neden olabilir.

* Ucg ekipmanlarin/ug elemanlarin keskin kenarlari veya sikisma noktalari
olmadigindan emin olun.

* Koruyucu eldiven ve/veya koruyucu goézlik gerekli olabilir.

UYARI: SICAK YUZEY

Calisma sirasinda robot kolu ve Kontrol Kutusu tarafindan tretilen isi ile uzun sureli
temas, yaralanmaya neden olacak sekilde rahatsizliga yol acabilir.

* Calisirken veya calistiktan hemen sonra robotu tutmayin veya ona
dokunmayin.

* Robotu tutmadan veya ona dokunmadan dnce gunlik ekranindan sicakligi
kontrol edin.

* Robotu kapatip bir saat bekleyerek sogumasina izin verin.

UYARI

Operasyondan dnce bir risk degerlendirmesi yapilmamasi yaralanma riskini
artirabilir.

* Operasyondan once risk degerlendirmesi yapin ve riskleri azaltin.

* Risk degerlendirmesi ile belirlenirse ¢alisma sirasinda robotun hareket
araligina girmeyin ve robota dokunmayin.

* Risk Yénetimi bolimunde bulunan bilgileri okuyun.

UYARI

Robotu test edilmemis harici makinelerle veya test edilmemis bir sistemde
kullanmak, personelin yaralanma riskini artirabilir.

* Tum islevleri ve robot programini ayri ayri test edin.

NOT
Cok gucli manyetik alanlar, robota zarar verebilir.

* Robotu surekli manyetik alanlara maruz birakmayin.

UR16e
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KILAVUZU OKUYUN

TUm mekanik ve elektrikli ekipmanlarin Mekanik Arabirim ve 2.0.4. Elektrikli
Arabirim on page37 bdélimlerinde bulunan 6ézelliklere ve uyarilara gére kuruldugunu
dogrulayin.

Kullanim Amaci

KILAVUZU OKUYUN

Robot kolunun kullanim amacina uygun kullaniimamasi, tehlikeli durumlara
neden olabilir.

* Kullanim amacina ydnelik énerileri ve Kullanim Kilavuzunda
saglanan 6zellikleri okuyun ve uygulayin.

Universal Robots robotlari, endiistriyel kullanim, aletlerin/ug efektorlerin ve armattirlerin
tasinmasi, veya bilesenlerin veya Urlinlerin islenmesi veya aktariimasi icin tasarlanmistir.
Robotun ¢alismasi gereken kosullar hakkinda ayrintilar igcin Beyanlar ve Sertifikalar ve
teknik 6zellikler bélimlerine bakin.

Tum Universal Robots robotlar, robot uygulamasinin bir insanla birlikte ¢alistidi, is birlikci
uygulamalan mimkuin kilmak igin ézel olarak tasarlanmis glvenlik islevleriyle donatiimistir.

s birlikci uygulamalar, yalnizca ug ekipman/ug eleman, is parcasi, engeller ve diger
makineler dahil olmak lizere tiim uygulamanin 6zel uygulamanin risk degerlendirmesine
gore 6nemli bir tehlike teskil etmedigi, tehlikeli olmayan uygulamalar icin tasarlanmistir.

Kullanici Kilavuzu UR16e

Telif hakki © 2009-2023, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.



UNIVERSAL ROBOTS

Telif hakki © 2009-2023, Universal Robots A/S. Tim Haklan Sakhdir.

A

A

UYARI

Robot kolunu amaclanan amaclarin diginda kullanmak yaralanmalara
neden olabilir.

* Robotu asagidakilerden herhangi biri icin kullanmayin:

* Tehlikeli yerlerde veya patlayici ortamlardaki herhangi bir
kullanim.

* Hastalarla temas veya hastalara yakinlik iceren tibbi
uygulamalar.

* Gida, igecek ve/veya farmasétik Urtnlerle dogrudan temas
gibi belirli hijyen ve/veya sanitasyon standartlarina uygunluk
gerektiren herhangi bir uygulama.

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

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

UYARI

URZ20 gibi daha buyik bir robotla iligkili daha uzun erisim, daha yuksek
yukler ve daha ylksek ¢alisma torklari ve hizlarn gibi ek risklerin dikkate
alinmamasi yaralanmaya veya 6liime neden olabilir.

* Risk degerlendirmeniz ek erigim, yik ve hiz risklerini icerecektir.

Risk degerlendirmesi

Risk degerlendirmesi, 3. taraf bir entegrator veya entegrator roliindeki UR robotu kullanicisi
tarafindan gerceklestirilecek yasal bir gerekliliktir.

Robot kurulumunun givenligi, robotun nasil entegre edildigine bagh oldugundan (6rnegin
alet/ug elemani, engeller ve diger makineler), robotun kendisi kismen tamamlanmis bir
makinedir. Entegrasyonu gergeklestiren tarafin risk degerlendirmesini gerceklestirmek igin
ISO 12100 ve ISO 10218 -2'yi kullanmasi dnerilir. Entegrasyon, ek kilavuz olarak Teknik
Spesifikasyon ISO/TS 15066'y1 uygulayabilir. Risk degerlendirmesi, asagidakiler dahil,
ancak bunlarla sinirll olmamak Gizere, robot uygulamasinin émrti boyunca tiim is gérevlerini
dikkate alacaktir:

UR16e

Kullanici Kilavuzu
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Robotu kurulum sirasinda programlama ve robot kurulumunu gelistirme
Sorun giderme ve bakim

Robot kurulumunun normal ¢calismasi

Robot kolu ilk defa ¢alistinimadan énce bir risk degerlendirmesi gergeklestiriimelidir.
Entegrasyonu yapan kisi tarafindan gerceklestirilen risk degerlendirmesinin bir kisminin
amaci, uygun givenlik yapilandirmasi ayarlarini, 6zel robot uygulamasi igin gereken ek acil
durum durdurma digmelerine ve/veya diger koruyucu dnlemlere ihtiyaci tanimlamaktir.

Dogru guvenlik yapilandirmasi ayarlarini tanimlama, isbirlik¢i robot uygulamalan
gelistirmenin 6zellikle dnemli bir kismidir. Ayrintilar igin bakin: Bélim 2.0.2. Giivenlikle Ilgili
islevler ve Arabirimler on page24 ve kisim PolyScope Kilavuzu Il. Bélim.

Guvenlik fonksiyonlarinin bazilar 6zellikle igbirlik¢i robot uygulamalari igin tasarlanmigtir.
Bu 6zellikler, gtivenlik yapilandirmasi ayarlariyla yapilandirilabilir ve 6zellikle entegrasyonu
yapan Kisi tarafindan gerceklestirilen risk degerlendirmesindeki 6zel riskler ele alinirken
Onemlidir:

Kuvvet ve gu¢ sinirlama: Robotla operatdr arasindaki carpigma durumlarinda robot
uzerinde hareket yéninde uygulanan sikma guglerini ve basinglarn azaltmak igin
kullanilr.

Momentum sinirlama: Robotun hizini azaltarak, robotla operatér arasindaki
carpisma durumlarinda yiksek gecici enerjiyi ve etki gliclerini azaltmak icin kullanilir,

Eklem, dirsek ve alet/u¢ elemani konumu sinirlandirmasi:: Ozellikle belli viicut
kisimlariyla iliskili riskleri azaltmak icin kullanilir. Ornegin bas ve enseye dogru
hareketi 6nlemek icgin.

Alet/ug elemani yénii sinirlandirmasi:: Ozellikle alet/ug elemani ve is pargasinin
belli alan ve 6zellikleriyle iligkili riskleri azaltmak igin kullanilir. Ornegin keskin
kenarlarin operatére dogrultulmasini énlemek igin.

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

Entegrasyon sirasinda sifre korumasi etkinlestirilerek ve ayarlanarak, guvenlik
yapilandirmasina yetkisiz erisim énlenmelidir.

Kullanici Kilavuzu UR16e
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UYARI
is birlikgi uygulama risk degerlendirmesinin yapilmamasi tehlikeleri

artirabilir.

* Makul 6ngérulebilir yanhs kullanim nedeniyle kasith carpigsmalar
velveya carpismalar icin her zaman is birlik¢i uygulama risk
degerlendirmesi yapin.

* s birlikci uygulama sunlari ele alacaktir:
* Bireysel potansiyel ¢carpismalarin derecesi.
* Bireysel potansiyel ¢carpismalarin olugma ihtimali.

* Bireysel potansiyel carpismalari 6nleme ihtimali.

Robot, (6rnegin tehlikeli bir alet/u¢ elemani kullanilirken) givenlikle ilgili timlesik iglevier
kullanilarak tehlikelerin makul bir sekilde giderilemedigi veya risklerin yeterince
azaltilamadig, isbirlik¢i olmayan bir robot uygulamasina kuruldugunda, entegrasyonu
yapan kisi tarafindan gercgeklestirilen risk degerlendirmesinin, ek koruyucu énlemler
(6rnegin kurulum ve programlama sirasinda entegrasyonu yapan Kisiyi korumak igin bir
etkinlestirme cihazi) gerektigini géstermesi gerekir.

Universal Robots, agagida listesi verilen olasi dnemli riskleri, entegrasyonu yapan Kigi
tarafindan g6z éniinde bulundurulmasi gereken riskler olarak tanimlar. Belirli bir robot
kurulumunda bagka énemli tehlikeler olabilir.

1.

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

Robotun izledigi yolun yakininda bulunan engellerin (istiindeki keskin kenarlarin ve
keskin uclarin cilde girmesi.

3. Robota temastan kaynaklanan morarma.

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

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

Ornegin diizgiin kavrayamamasindan veya elektrik kesintisinden dolay: aletten/ug
elemanindan asagi dusen dgeler.

Farkli makineler igin farkh acil durum durdurma digmeleri kullaniimasindan
kaynaklanan yanilgilar.

Guvenlik yapilandirma parametreleri tGizerinde yapilan yetkisiz degisikliklerden
kaynaklanan hatalar.

Durdurma sureleri ve durdurma mesafeleri hakkindaki bilgiler igin bakin bolim 2.0.2.
Giivenlikle ilgili islevler ve Arabirimler on page24 ve ek 2.0.9. Durma Siiresi ve Durma
Mesafesi on page64.

UR16e
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Kullanim Oncesi Degerlendirmesi

Asagidaki testler, robot ilk kez kullanilmadan dnce veya herhangi bir degisiklik yapildiktan
sonra yapilmahdir. Tim guvenlik giris ve ¢ikislari uygun oldugunu ve dogru baglandigini
dogrulayin. Birden fazla makine veya robotun ortak cihazlari da dahil, bagli tim glivenlik
giris ve cikislann ¢alisip calismadigini test edin. Bu baglamda asagidakileri yapmaniz
gerekir:

* Acil durum durdurma diigmelerinin ve girisinin robotu durdurup durdurmadigini ve
frenleri galistinp calistirmadigini test edin.

* Koruma amacl girisin, robotun hareketini durdurup durdurmadigini test edin.
Koruma amacl sifilama yapilandirnimigsa, harekete devam etmeden 6nce
etkinlestiriimesi gerekip gerekmedigini kontrol edin.

* Azaltilmis modun guvenlik modunu azaltiimis moda gecirebildigini test etmek igin,
baslatma ekranini inceleyin.

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

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

* Sistem Acil Durum Durdurma cikiglarinin gercekten de bitlin sistemi guvenli bir
duruma getirebilecek kapasitede olup olmadigini test edin.

* Robot Hareket Ediyor ¢ikisina, Robot Durmuyor gikisina, Azaltilmig Mod ¢ikigina
veya Azaltiimamis Mod cikisina bagli sistemin, ¢ikis degisikliklerini gercekten de
algilayip algilayamadigini test edin

Acil Durdurma

Acil Durdurma veya Acil Durdurma, Ogretme Kolyesinde bulunan kirmizi digmedir. Tiim
robot hareketlerini durdurmak igin acil durdurma digmesine basin. Acil durdurma
digmesinin etkinlestirilmesi, birinci kategoride bir durdurmaya neden olur (IEC 60204-1).

Acil durum durdurmalari koruma degildir (ISO 12100). Acil durdurmalar, yaralanmayi
Onlemeye ydnelik olmayan tamamlayici koruyucu énlemlerdir. Robot uygulamasinin risk
degerlendirmesi ek acil durdurma basma digmelerinin gerekli olup olmadigini belirler. Acil
durdurma islevi ve ¢alistirma cihazi ISO 13850 ile uyumlu olmalidir.

Acil durdurma etkinlestirildikten sonra, basma diigmesi bu ayarda kilitlenir. Bu nedenle, bir
acil durdurma her etkinlestirildiginde, durdurmayi baslatan basma diigmesinden manuel
olarak sifirlanmaldir.

Kullanici Kilavuzu UR16e
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Acil durdurma basma digmesini sifirlamadan 6nce, Acil durdurmanin ilk kez etkinlestiriime
nedenini gorsel olarak belirlemeli ve degerlendirmelisiniz. Uygulamadaki tiim ekipmanlarin
gorsel olarak degerlendirilmesi gerekir. Sorun ¢6zildiginde, acil durdurma basma
digmesini sifirlayin.

Acil durum durdurma diigmesini sifirlamak igin

1. Basmali diigmeyi basili tutun ve mandal ayrilana kadar saat yoniinde gevirin.

Mandalin ne zaman devreden ¢iktigini hissetmelisiniz, bu da basmali digmenin
sifirlandigini gosterir.

2. Acil durum durdurmasini sifirladiktan sonra, robota giicl geri verin ve calismaya
devam edin.

Tahrik Giicii Olmayan Hareket

Beklenmedik bir acil durumda, robota gli¢ vermek imkansiz veya istenmeyen bir durum
oldugunda, robot kolunu hareket ettirmek igin zorla geri slirmeyi kullanabilirsiniz.

Zorla geri surlis yapmak icin robot kolunu eklemi hareket ettirmek icin sertce itmeniz veya
¢cekmeniz gerekir. Her bir mafsal freni, yliksek zorla tork sirasinda hareketi saglayan bir
surtinme kavramasina sahiptir.

Zorla geri surus yapmak ylksek kuvvet gerektirir ve tek basina bir kisi tarafindan
gerceklestiriliemez. Kenetleme durumlarinda, iki veya daha fazla kisinin zorla geri siris
yapmasi gerekir. Bazi durumlarda, iki veya daha fazla kisinin robot kolunu sékmesi gerekir.

UYARI: ELEKTRIK
Desteklenmeyen robot kolunun kirilmasi veya parcalanmasi nedeniyle

elektrik tehlikeleri ve riskleri yaralanmalara veya 6lime neden olabilir.

* Sokmeden 6nce glicu kesin ve robot kolunu destekleyin

NOT

Robot kolunun manuel olarak hareket ettiriimesi yalnizca acil durum ve
servis amacldir. Robot kolun gereksiz yere hareket ettiriimesi maddi
hasara yol acabilir.

* robotunun orijinal fiziksel konumunu bulabilmesini saglamak igin
eklemi 160 dereceden fazla hareket ettirmeyin .

* Mafsali gereginden fazla hareket ettirmeyin.

Geri suris mumkun degilse, Universal Robots distribltérinizle iletisime gegebilirsiniz.

Robotun nasil sdkiileceg@i hakkinda bilgi icin Servis Kilavuzuna bakin.

UR16e Kullanici Kilavuzu
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2.0.2. Givenlikle ligili Islevler ve Arabirimler
Girig

Universal Robots e-Series robotlari, diger makinelere ve ek koruyucu cihazlara baglanmak icin bir
dizi timlesik glivenlik islevinin yaninda, givenlik G/C'leriyle ve elektrik arabirimine giden veya ondan
gelen dijital ve analog kontrol sinyalleriyle de donatiimistir. EN ISO13849-1'e goére her guivenlik iglevi
ve G/C, kategori 3 mimarisini kullanan Performans Seviyesi d (PLd) ile yapilmistir (sertifikalar icin
bakin bélim 2.0.8. Sertifikalar on page63).

Kullanici arabiriminde givenlik islevlerini, girislerini ve ¢ikislarini yapilandirmak igin bakin, kisim
PolyScope Kilavuzu Il. Bolum . Guvenlik cihazlarini G/C'ye baglamayla ilgili agiklamalar icin bakin
béliim 2.0.4. Elektrikli Arabirim on page37.

ﬁ UYARI
Risk azaltma icin gerekli oldugu belirlenenlerden farkli glivenlik yapilandirma
parametrelerinin kullaniimasi, makul bir sekilde ortadan kaldirimayan tehlikelere
veya yeterince azaltilmayan risklere neden olabilir.

* Guculn kesilmesinden kaynaklanan tehlikeleri dnlemek icin ug ekipman ve
makaslarin dogru baglandigindan emin olun.

UYARI: ELEKTRIK
Programlayici ve/veya kablolama hatalar, ekipmanin yangin hasarina yol agarak
voltajin 12 V'den 24 V'ye degismesine neden olabilir.

* 12V kullanimini dogrulayin ve dikkatli bir sekilde ilerleyin.

NOT
@ * Guvenlik islevlerinin ve arabirimlerinin kullanim ve yapilandirmasinin, her
robot uygulamasinin risk degerlendirmesi prosedurlerine uymasi gerekir.
(bakin bolim 2.0.1. Guvenlik on page13 kismi )

* Uygulama risk degerlendirmesinin bir parcasi olarak, durma stresinin dikkate
alinmasi gerekir

* Robot, givenlik sisteminde bir ariza veya ihlal tespit ederse (6r. Acil Durum
Durdurma devresindeki tellerden biri kesilmisse veya bir glvenlik siniri
asllimigsa) bir Durdurma Kategorisi 0 baglatilir.

Kullanici Kilavuzu UR16e
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NOT

Uc elemani, UR glivenlik sistemi tarafindan korunmaz. Ug elemaninin ve/veya
baglanti kablosunun galigmasi izlenmiyor

Durdurma Kategorileri

Robot, kosullara bagh olarak, IEC 60204-1'e gore tanimlanmis (g tip durdurma kategorisini
baglatabilir. Bu kategoriler, asagidaki tabloda tanimlanmistir.

0 Giuliclini hemen keserek, robotu durdurun.

Robotu diizgiin ve kontrolli bir sekilde durdurun. Robot durduruldugunda
gug kaldirlir.

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

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

Guvenlik islevlerini Yapilandirma

Universal Robots robot glvenlik fonksiyonlari, asagidaki tabloda listelendigi gibi robotta
bulunur, ancak robot sistemini, yani takili alet/u¢ efektéri ile robotu kontrol etmek igindir.
Robotun gavenlik islevleri, robotun risk degerlendirmesiyle belirlenen sistem risklerini
azaltmak icin kullanilir. Konumlar ve hizlar, robotun tabanina goére degisir.

Eklem - , . ,
. . ... lzin verilen eklem konumlarinin st ve alt sinirlanini belirler.
Pozisyon Limiti
E.klgr_n Hiz Eklem hizi icin bir Gst sinir belirler.
Limiti
Giivenlik Alandaki robot konumunu sinirlayan dizlemleri tanimlar. Glvenlik
dizlemleri ya tek basina ug ekipmani/ug elemani, ya da hem ug
Ucaklari . N
ekipmani/u¢ elemani hem de dirsegi sinirlar.
Arag Ug ekipmanin izin verilebilir yén sinirlarini tanimlar.
Oryantasyonu

UR16e Kullanici Kilavuzu
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Hiz Limiti

Kuvvet Limiti

Momentum
Limiti

Gug Limiti
Durdurma
Zaman Limiti

Durma Mesafe
Limiti

Maksimum robot hizini sinirlar. Hiz, dirsekte, u¢ ekipmanda/ug elemani
flansinda ve kullanici tanimli ug ekipmani/ug elemani konumunun
merkezinde sinirlanir.

Robot u¢ ekipmaninin/ug elemaninin ve dirsegin sikma durumlarinda
uyguladigi maksimum guci sinirlar. Gig, alette/ug elemaninda, dirsek
flansinda ve kullanici tanimli alet/ug elemani konumunun merkezinde
sinirlanir.

Robotun maksimum momentumunu sinirlar.

Robot tarafindan gergeklestirilen mekanik isi sinirlar.

Robot durma baslatildiktan sonra robotun durmak icin kullandig
maksimum siireyi sinirlar. 1

Robot durma baslatildiktan sonra robotun gittigi maksimum mesafeyi
sinirlar.

Uygulamanin risk degerlendirmesini gerceklestirirken, robotun bir durdurma baslatildiktan
sonraki hareketinin de dikkate alinmasi gerekir. Bu iglemi kolaylastirmak igin, Durma
Stiresi Sinirrve Durma Mesafesi Sinirt gtivenlik islevleri kullanilabilir.

Bu glvenlik iglevleri, robot hareketinin hizini dinamik bir sekilde azaltarak, her zaman
sinirlari dahilinde durdurulabilmesini saglar. Eklem pozisyon limitleri, glivenlik diizlemleri
ve alet/ug efektor oryantasyon limitleri, beklenen durma mesafesi hareketini hesaba katar,
yani robot hareketi, limite ulasilmadan 6nce yavaslayacaktir.

Calisma guvenligi

asagidaki sekilde 6zetlenebilir:

Acil Durdurma - d 3
Koruma Durdurma - d 3
Eklem Pozisyon Limiti 5° d 3
Eklem Hiz Limiti 1,15°/s d 3
Guvenlik Ugaklan 40 mm d 3
Arag Oryantasyonu 3° d 3
Hiz Limiti 50 mm/s d 3
Kuvvet Limiti 25N d 3
Momentum Limiti 3 kg m/s d 3
Gug Limiti 10W d 3
Durdurma Zaman Limiti 50 ms d 3

TRobot durmasi daha énceden Universal Robots robotlari igin "Koruyucu Durma" olarak biliniyordu.

Kullanici Kilavuzu
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Durma Mesafe Limiti 40 mm d 3
Glvenli Ev 1,7° d 3

UYARI
Maksimum hiz sinirinin yapilandiriimamasi, tehlikeli durumlara neden
olabilir.

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

NOT
Gucl sinirlandirma islevinin, bir uygulama tasarlanirken énemli olan iki

istisnasi vardir (Sekil 1.2 on the facing page). Robot uzatildiginda, diz
eklemi etkisi radyal yonde (tabandan uzaga) diisik hizlarda yliksek glcler
saglayabilir. Benzer sekilde, alet/ug elemani tabana yakinsa ve tabanin
etrafinda hareket ediyorsa, kisa kaldirag kolu diistk hizlarda yliksek
glclere neden olabilir. Robotun ¢alisma alanindaki bu bélgeye gitmesi
Onlenerek, bu alanlardaki engeller giderilerek, robot farkl yerlestirilerek
veya tehlikeyi gidermek icin glivenlik dizlemleriyle ve eklem sinirlarinin bir
kombinasyonunu kullanarak sikistirma tehlikeleri dnlenebilir.

UR16e
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T.Z7 Robot kolunun fiziksel 6zelliklerinden dolayi, bazi calisma alanlarina sikistirma tehlikeleriyle
ilgili olarak dikkat edilmesi gerekir. Bilek 1 eklemiyle robot tabani arasinda en az 800mm
oldugunda, radyal hareketler icin bir alan (sol) tanimlanir. Diger (sagdaki) alan, teget hareket
ederken robotun tabaninin 300 mm yakinindadir.

Robot ayrica asagidaki glivenlik girislerine sahiptir:

Guvenlik Acikiama

Girigi

Bu cikis tanimlanmissa, Sistem Acil Durdurma 1 ¢ikisini kullanarak diger

Acil Durdurma makineleri bilgilendiren bir Durdurma Kategorisi (IEC 60204 -1) gerceklestirir.

Dugmesi Cikisa bagh herhangi bir seyde bir durdurma baslatilir.
: Kontrol Kutusu girisi yoluyla bir Durdurma Kategorisi 1 (IEC 60204 -1)

Robot Acil o ) .

gerceklestirir, bu ¢ikis tanimlanmigsa Sistem Acil Durdurma gikigini kullanarak
Durdurma . . S .

diger makineleri bilgilendirir.
Sistem Acil Yalnizca robot tzerinde, tim modlarda bir Durdurma Kategorisi 1 (IEC 60204 -1)
Durdurma gerceklestirir ve diger tiim komutlardan énceliklidir.

3 Konumlu Etkinlestirme Cihazi ve bir mod segici kullanildiginda harig tim
Koruma modlarda bir Durdurma Kategorisi 2 (IEC 60204 -1) gergeklestirir - daha sonra
Durdurma Manuel Moddayken, Koruma Durdurma yalnizca Otomatik Modda ¢alisacak

sekilde ayarlanabilir.
Otomatik Mod | YALNIZCA Otomatik modda bir Durdurma Kategorisi 2 (IEC 60204 -1)

Koruma gerceklestirir. Otomatik Mod Koruma Durdurmasi yalnizca Ug Konumlu
Durdurma Etkinlestirme Cihazi yapilandinldiginda ve kuruldugunda secilebilir.
Koruma Koruma Sifirlama girisinde ylkselen bir kenar olustugunda, Koruma Durdurma
Sifirlama durumundan geri doner.
:\r/llgggenm@ Guvenlik sistemini Azaltiimis mod sinirlanini kullanacak sekilde degistirir.
Ue Konumlu Etkinlestirme cihazina tamamen basildiginda veya yalnizca manuel modda
¢ . . tamamen serbest birakildiginda bir Durdurma Kategorisi 2 (IEC 60204 -1)
Etkinlestirme - . . . . N
. baslatir. U¢ Konumlu Etkinlestirme Cihazi Durdurma, bir giris azaldiginda
Cihazi . . .
tetiklenir. Koruma Sifirlamasindan etkilenmez.
R
obotta . Robot, Otomatik Modda olmadiginda serbest strusu etkinlestirir.
serbest slirls
Galisma Modu Calisma rpf)dlz?.rl arasmdavgeglg, yapar. Robot, giris diisik oldugunda Otomatik
modda, giris ylksek oldugunda Manuel moddadir.
Otomatik Mod Otomatik Mod Koruma Sifirlama girisinde yiikselen bir kenar olustugunda,
Koruma ) -
Sifirlama Otomatik Mod Koruma Durdurma durumundan geri déner.

Diger makinelerle arayiz olusturmak icin robot asagidaki guvenlik ¢iktilaryla donatiimistir:

Guvenlik

Ciktisi Aciklama

Sistem Acil Bu sinyal mantiksal olarak diisiikken, Robot Acil Durdurma girisi mantiksal olarak
Durdurma distk veya Acil Durdurma dugmesine basiimigtir.

Kullanici Kilavuzu UR16e
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Givenlik

Ciktisi Aciklama

Robot Hareket | Bu sinyal mantiksal olarak yliksek olsa da, robotun hicbir baglantisi 0,1 rad/s'den
Ediyor fazla hareket etmez.

Robot Robot durduruldugunda veya Acil Durdurma veya Koruma Durdurmasi nedeniyle
Durmuyor durma sirecinde mantik yiksek. Aksi takdirde mantik dlistik olacaktir.

Azaltilmig Guvenlik sistemi azaltiimis bir yapilandirma kullanirken mantik diisuktar.
Azaltilmamis | Sistem azaltilmis bir yapilandirma kullanmadiginda mantik diisuktir.

Guvenli Ev Robot yapilandiriimig Guvenli Baglangi¢c Konumundayken mantik ylksek.

Tum glvenlik G/C cift kanallidir, yani disiik oldugunda giivenlidirler (6rnegin, sinyaller dusuk

oldugunda Acil Durdurma etkindir).

Givenlik Fonksiyonu

Giuvenlik sistemi, givenlik limitlerinin herhangi birinin asilip asilmadigini veya bir Acil
Durum Durdurmasi ya da Koruma Amach Durdurma baslatilip baslatimadigini izleyerek

devreye girer.
Guvenlik sisteminin reaksiyonlari asagidaki sekildedir:

Tetik Reaksiyon

Acil Durum Durdurmasi

Durdurma Kategorisi 1

Koruma Amacli Durdurma

Durdurma Kategorisi 2

3PE Durdurmasi (eger 3 Konumu Etkinlestirme Cihazi baglysa)

Durdurma Kategorisi 2

Limit ihlali

Durdurma Kategorisi 0

Arzay Algilama

Durdurma Kategorisi 0

NOT

cikislar dusuk olarak sifirlanir.

Givenlik Parametresi Setleri

Normal ve Azaltiimisg

Guvenlik sistemi herhangi bir ariza veya ihlal algilarsa, tim guvenlik

Giuvenlik sistemi asagidaki yapilandinlabilir giivenlik parametreleri setine sahiptir:

* Normal

* Azaltimig

UR16e
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Her bir glivenlik parametresi seti icin glvenlik limitlerini ayarlayabilir, normal veya daha
yuksek ve azaltlmis ayarlar icin farkh yapilandirmalar olusturabilirsiniz. Alet/ug efektord,
Tetik Azaltilmig Dizlem'in azaltilmis tarafina yerlestirildiginde veya azaltilmis
konfiglrasyon bir glivenlik girdisi tarafindan harici olarak tetiklendiginde azaltiimis
konfiglirasyon aktiftir.

Azaltilmis yapilandirmayi tetiklemek icin bir diizlem kullanma: Robot kolu, azaltiimis
glvenlik parametreleriyle yapilandiriimis tetikleme diizleminin yanindan normal giivenlik
parametreleriyle yapilandiriimis yana hareket ettiginde, tetikleme diizleminin ¢cevresinde
hem normal hem de azaltilmig limitlere izin verilen 20 mm alan vardir. Tetikleme dizleminin
etrafindaki bu alan, robot tam olarak sinirda oldugunda rahatsiz edici gtivenlik
duraklamalarini dnler.

Bir giris kullanarak Azaltiimis yapilandirmayi tetikleme: Bir glivenlik girisi azaltilmis
yapilandirmayi baslattiginda veya durdurdugunda, yeni limit de@erleri aktif olana kadar
500 ms kadar slire ge¢gmelidir. Bu asagidaki durumlardan herhangi birinde olabilir:

* Azaltlmis yapilandirmadan normale gegis

* Normal yapilandirmadan azaltimisa gegis

Robot kolu 500 ms iginde yeni guvenlik limitlerine uyum saglar.

Modlar

Kurtarma Modu
Bir glivenlik limiti asildiginda giivenlik sistemi yeniden baslatiimalidir. Ornegin, bir eklem
pozisyon limiti givenlik limitinin disindaysa, baslatmada, Kurtarma etkinlestirilir.

Kurtarma etkinlestirildiginde robot icin programlar ¢aligstiramazsiniz ancak robot kolu,
Serbest Siris kullanilarak manuel olarak limitler dahilinde geriye hareket ettirilebilir ya da
bu islem PolyScope'ta Hareket Ettir sekmesi kullanilarak yapilabilir. (bakin: PolyScope
Kilavuzu Il. B6lim)

Kurtarma Modunda gavenlik limitleri:

Givenlik iglevi Limit

Eklem Hiz Limiti 30 °/s
Hiz Limiti 250 mm/s
Kuvvet Limiti 100N
Momentum Limiti 10 kg m/s
Guc Limiti 80W

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

Kullanici Kilavuzu UR16e
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UYARI
Robot kolunu kurtarma modunda hareket ettirirken dikkat edilmemesi,
tehlikeli durumlara yol acabilir.

* Eklem konumlarn, glivenlik dizlemleri ve alet/uc eleman yénelimi
kurtarma sirasinda devre disi birakildigindan, robot kolunu limitler
dahilinde geriye dogru hareket ettirirken dikkatli olun.

2.0.3. Mekanik Arabirim

Robotun dgeleri robot sistemini olusturur: Robot kolu, ug ekipman veya is pargasi, Kontrol Kutusu ve
3PE El Unitesi bu béliimde aciklanmistir. Maksimum yiik ve calisma alani gereksinimlerini de
bulabilirsiniz.

Calisma Alani ve Faaliyet Alani

Galisma alani, yatay ve dikey olarak tamamen uzatiimig robot kolunun menzilidir. Calisma alani,
robotun islev gérmesinin beklendigi yerdir.

NOT
@ Robot ¢alisma alani ve ¢aligsma alaninin dikkate alinmamasi maddi hasara yol
acabilir.

* Roboticin caligma alanini segerken asagidaki bilgileri gz 6ninde
bulundurun.

NOT

@ Uc ekipmanin silindirik hacme yakin hareket ettiriimesi, baglantilarin ¢cok hizli
hareket etmesine neden olarak islevsellik kaybina ve mala zarar gelmesine neden
olabilir.

* Uc ekipman yavas hareket ederken bile onu silindirik hacme yaklastirmayin.

Silindirik hacim, robot tabaninin hem dogrudan stiinde hem de dogrudan altindadir. Robot, taban
ekleminden 900 mm uzanir.

UR16e Kullanici Kilavuzu
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On

Montaj Agiklamasi

Egik

UYARI
Dengesiz montaj, kazalara neden olabilir.

* Her zaman robot parc¢alarinin diizgiin ve glvenli bir sekilde monte
edildiginden ve yerine civatalandigindan emin olun.

UYARI
Robotun dnerilen IP derecesini agan ortamlara monte edilmesi ve ¢alistiriimasi
yaralanmalara neden olabilir.

* Robotu IP degerlendirmesi i¢in uygun bir ortamda kurun. Robotun, robotun
(IP65), El Kumandasinin (IP65) ve Kontrol Kutusunun (IP44) IP
degerlendirmelerine tekabul edenleri agan ortamlarda ¢alistinimamasi gerekir

Robot kolu (Taban)

8.8 guiclinde, doért 8,5 mm civatasi ve tabandaki dort M8 montaj deligi
ile takilir.

Ucg Ekipman (U¢ Ekipman
Flansi)

Robota ug ekipman takmak i¢in kullanilan dért M6 dis deligi bulunur.
M6 civatalarinin 8.8 gli¢ sinifinda olup, 8 Nm ile sikilmasi gerekir.
Aleti dogru bir sekilde yeniden yerlestirmek icin, saglanan @6 delikte
bir pim kullanin.

Kontrol Kutusu

Kontrol Kutusu bir duvara asilabilir veya zemine yerlestirilebilir.

El Kumandasi

El Unitesi duvara monte edilir veya Kontrol Kutusuna yerlestirilir.
Kablonun takiima tehlikesine sebep olmadigini dogrulayin. Kontrol
Kutusunu ve El Kumandasini takmak icin ek braketler de satin
alabilirsiniz.

UR16e
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Robot Kolunu Sikma

Surface on which the robot is fitted

7] 0.05]

2x 5 11

S 4x D 8.4

Cy

|
|
®170

/

B8 FG8 +0.008 V¥ 8.5 min.

8 FG8 10.006 x 13 ¥ 8.5 min.

Robotu monte etmek icin boyutlar ve delik deseni.

é UYARI
Beklenmedik baslangi¢ ve/veya hareket yaralanmaya yol agabilir
* Monte etme ve montajl sOkme sirasinda beklenmeyen baslatmalar dnlemek
icin robot kolunun glcini kesin.

Robot kolun giiciinti kapatmak igin

1. Robotu kapatmak i¢in EI Kumandasindaki gli¢c digmesine basin.
2. Sebeke kablosunu / gl¢ kablosunu duvardaki prizden gekin.

3. Robotun birikmis enerjiyi bosaltmasi icin 30 saniye bekleyin.

Kullanici Kilavuzu
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Robot kolunu sabitlemek igin

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

Robot dogrusal bir eksene veya hareketli bir platforma takildiginda, hareketli montaj tabaninin
hizlanmasi ¢ok disuk olur. Yiksek hizlanma, robotun bir glivenlik durdurmasi yapmasina
neden olur.

2. Civatalari 20 Nm torkla sikin. (Tork degerleri SW5.14 olarak giincellenmistir. Onceki basili
surim farkli degerler gostermektedir)

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

Uc¢ Ekipmani sabitleme

The tool or workpiece is mounted to the tool output flange (ISO ) at the tip of the robot. Biitlin
Olcimler mm cinsindendir.

Lumberg RKMW 8-354 connector

35,65

6,50

® 6 H7 T 6,20 0,20

4x 957 8
Mé-6H U 8

6,20

i

48,75
» 31,50 H7
SECTION A-A
@50 0,1
®63h8
®90 0,1

1.4: Ug ekipman flanginin boyutlar ve delik diizeni. Blittin 6lgiimler mm cinsindendir.

Uc ekipmanin ¢ikis flangi (ISO 4762), ug ekipmanin robotun ucuna takildigi yerdir. Net konumu
korurken fazla sikmaktan kacinmak amaciyla pim icin radyal yuvali bir delik kullanilmasi 6nerilir.

UR16e Kullanici Kilavuzu
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UYARI
Cok uzun M8 civatalari, ug ekipman flanginin altina ve robotun kisa devresine dogru
bastirilabilir.

* Do not use bolts that extend beyond 10 mm to mount the tool.

UYARI
Civatalarin dogru sekilde sikimamasi tehlikeli durumlara yol acabilir.
* Aletin diizgun ve saglam bir bicimde yerine vidalanmasini saglayin.

* Aletin, beklenmedik bicimde bir parcayi diisurerek tehlikeli bir durum
olusturamayacak sekilde yerlestirildiginden emin.

Kontrol Kutusu Acikligi

Kontrol Kutusundaki sicak hava akisi ekipmanin arizalanmasina neden olabilir.

Kontrol Kutusu, yeterli soguk hava akisl icin her iki tarafta minimum 50 mm aciklk gerektirir. The
recommended Control Box clearance is 200 mm.

UYARI
Islak bir Kontrol Kutusu 6limcul yaralanmaya neden olabilir.

* Kontrol kutusunun ve kablolarin sivilara temas etmemesini saglayin.

* Kontrol Kutusunu (IP44), IP degerlendirmesi icin uygun bir ortama yerlestirin.

Maksimum Tagima Kapasitesi
Robot Kolunun nominal yiku, yikin agirlik merkezi ofsetine baglidir, bkz. Sekil 2.0.3. Mekanik
Arabirim on page31

Agirlik merkezi ofseti, alet flansinin merkezinden takili tagsima kapasitesinin agirlik merkezine kadar
olan mesafe olarak tanimlanir.

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

Yiik [kg]

Kullanici Kilavuzu UR16e
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Agirlik merkezi ofseti [mm]

Nominal tasima kapasitesiyle agirlik merkezini saptirma arasindaki iliski.

Tasima Kapasitesi Eylemsizligi

Robot, yliksek eylemsizlige sahip tasima kapasiteleriyle kullanilabilir. PolyScope'a asagidakileri
dogru bir sekilde girerseniz, kontrol yazilimi ivmeleri otomatik olarak ayarlar (bkz: Tasima kapasitesi
ayarla on page234)

* Yuk kutlesi
* Agirlk merkezi

* Eylemsizlik

URSIim'i, belirli bir tasima kapasitesi ile robot hareketlerinin hizlanmalarini ve ¢evrim sirelerini
degerlendirmek igin kullanabilirsiniz.

2.0.4. Elektrikli Arabirim
Girig

The robot arm and the Control Box contain electrical interface groups. Cogu G/@ tipi icin 6rnek
verilmistir. G/C ifadesiyle, asagidaki listede verilen elektrik arabirimi gruplarina giden ve onlardan
gelen dijital ve analog kontrol sinyalleri kastedilir.

UR16e Kullanici Kilavuzu
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* Sebeke baglantisi
* Robot baglantisi
* Denetleyici G/C
* Arac G/C'si

* Ethernet

Aksi belirtiimedigi surece tum voltaj ve akimlar, Dogrudan Akim (DC) seklindedir.

Elektrik Uyarilari ve ikazlar

Bir uygulama tasarlarken ve kurarken de dahil olmak (izere tim araylz gruplari igcin asagidaki
uyarilara uyun.

UYARI
Asagidakilerden herhangi birine uyulmamasi, glivenlik iglevleri gegersiz
kilinabileceginden ciddi yaralanmalara veya 6lime neden olabilir.

* Asla guvenlik sinyallerini dogru guivenlik seviyesindeki bir giivenlik PLC'si
olmayan bir PLC'ye baglamayin. Guvenlik arabirimi sinyallerinin normal G/C
arabirimi sinyallerinden ayri tutulmasi 6nemlidir.

* Guvenlikle ilgili tim sinyaller artik seklinde yapilacaktir (iki bagimsiz kanal).

* Tek bir anizanin glivenlik islevinin kaybina yol agmamasi icin iki bagimsiz
kanali ayr tutun.

UYARI: ELEKTRIK
Asagidakilerden herhangi birine uyulmamasi, elektriksel tehlikeler nedeniyle ciddi
yaralanmalara veya 6lime neden olabilir.

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

* Yalnizca robotla birlikte gelen orijinal kablolar kullanin. Robotu kablolarin
esnemeye maruz kalacaklari uygulamalar igin kullanmayin.

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

Kullanici Kilavuzu UR16e
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UYARI

Seviyeleri 6zel IEC standartlarinda tanimlananlardan daha ylksek olan rahatsiz
edici sinyaller, robotun beklenmedik davraniglarina neden olabilir. Asagidakilere
dikkat edin:

* Robot, uluslararasi IEC standartlarina gére Elektromanyetik Uyumluluk
(EMC) acisindan test edilmistir. Cok yuiksek sinyal seviyeleri veya asiri maruz
kalma, robota kalici hasar verebilir. EMC sorunlarinin genellikle kaynak
islemlerinde goérildigu ve normalde glnlikte hata mesaijlariyla belirtildigi
goruldi. Universal Robots, EMC sorunlarindan kaynaklanan herhangi bir
hasardan sorumlu tutulamaz.

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

ZEMIN

Eksi baglantilar GND (toprak) olarak anilir ve robotun kalkanina ve denetleyici

kutusuna baglanir. S6zu gecen tim GND baglantilari yalnizca glic saglamak ve
sinyal géndermek igindir. PE (Koruyucu Topraklama) icin, kontrol kutusu iginde
bulunan toprak simgeli M6 boyutundaki vida baglantilarini kullanin. Topraklama
iletkeni, en azindan sistemdeki en yuksek akimin akim degerine sahip olacaktir.

KILAVUZU OKUYUN

Kontrol kutusunun igindeki bazi G/C'ler, normal veya guivenlikle ilgili G/C icin
yapilandirilabilir. Read and understand the complete Electrical Interface chapter.

Denetleyici G/C

Kontrol Kutusunun icindeki G/G'yi, pndmatik réleler, PLC'ler ve acil durum durdurma diigmeleri de
dahil, genis bir ekipman yelpazesi icin kullanabilirsiniz.

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

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g (24v 12V|/H| PWR/A| [24V(H||24V|H| | OV H|| OV |H| |24V|H|[24V/H| [OV [H|/ OV H| [2|AG |H
g EIO GND|| |[GND cio|m|[cia|m| [coo|m||coa[m| [pio|m]|[Di4[m]| [poo[m|[pos|m| |E[AI0|m
> |24V ON || [24v|W) [24v|m|[24v|H| [ov [H|  ov W] [24v|H]|[24v(H| [ov [H]| oV H ‘—E AG [H
§ Ell OFF|H| | OV ci1|m||ci5|(m| |co1l|/m||co5|m| [Di1|{M|{DI5 M| [DO1{M|[DO5|M| |<|All|H
g [24V 24vV|(H||24v(H| | oV |H|| oV |H| [24V(H|[24V/H| |OV (H|| OV (H| |2 [AG |H
é’ SI0 CIEIDD RS Cl2|H|(Cl6|H| |CO2|H||CO6/H | |DI2|H||DI6|H| |DO2|H||DO6|H f::Aool
5|24V alalo|a|d|2][24v|H||24v|H| | ov |H|| OV |H| |24V|H|[24V(H]| [ov (H|| OV |H| |3[AG |H
= |si1 mmmmmmc:m||c7[m| [cos|m|[co7{m]| [o13(m||[Di7|m]| [po3[m]|[po7[m]| |£ [r01|m
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Asagidaki sekilde gosterilen yatay Dijital Girisler blokunu (DI18-DI11), Tasiyici Takibi (bakin Tim
dijital G/C'ler icin ortak spesifikasyonlar below) bu tip girigler icin timlev kodlama amaciyla
kullanabilirsiniz.

Slalele(z|>
AR EIEINE
000000

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

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

GUl'de, yapilandirilabilir G/C'yi ya glivenlikle ilgili G/C ya da genel amacli G/C olarak
ayarlayabilirsiniz (bakin bélim PolyScope Kilavuzu Il. BAlUm).

Tam dijital G/C'ler icin ortak spesifikasyonlar

Bu bdlim, kontrol kutusunun asagidaki 24V dijital G/C'leri icin elektrikli spesifikasyonlar tanimlar.
* Giuvenlik G/C.
* Yapilandinlabilir G/C.
* Genel amach G/C.

NOT

Yapilandirilabilir kelimesi, glvenlikle ilgili G/C veya normal G/C olarak
yapilandirilabilen G/C icin kullanilir. Bunlar, siyah metinli sari uclardir.

Robotu, G¢ giris icin de ayni olan elektrik spesifikasyonlarina goére takin.

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

Daha fazla akim gerektiginde, harici bir gli¢ girigsini agagida gosterildigi sekilde baglayin.

Power ’_(
Power

i ’ PWR H

GND GND|H

24v | e

ov L ov ||
Bu 6rnek, dahili gic kaynagini kullanan Bu 6rnek, daha fazla akim icin harici bir gu¢
varsayilan yapilandirmayi gésterir kaynagi ile varsayilan yapilandirmayi gosterir.

Kullanici Kilavuzu UR16e
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Dahili ve harici gui¢c kaynaginin elektrik spesifikasyonlari asagida gosterilmistir.

Uglar Parametreler Min Tip \ELG Birim
Dahili 24V gli¢ girigi

[PWR - GND] Voltaj 23 24 25 \Y
[PWR - GND] Akim 0 - 2* A
Harici 24V giris gereklilikleri

[24V - 0V] Voltaj 20 24 29 \Y
[24V - 0V] Akim 0 - 6 A

Telif hakki © 2009-2023, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.

*500ms veya 33 gorev doéngusti icin 3,5A.
Dijital G/C, IEC 61131-2'ye uygun olarak yapilmistir. Elektrik spesifikasyonlari asagida gdsterilmistir.

Uglar Parametreler Min Tip Maks Birim
Dijital Cikislar

[COx / DOx] Gegerli* 0 - 1 A

[COx / DOx] Voltaj dususu 0 - 0,5 \Y

[COx / DOx] Kacak akimi 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Etkisi - PNP - Tip
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Tip
Dijital Girigler

[EIx/SIx/CIx/DIX] Voltaj -3 - 30 \

[EIx/SIx/CIx/DIx] KAPAT boélgesi -3 - 5 Vv

[EIx/SIx/CIx/DIx] AC bdlgesi 11 - 30 \Y,

[EIx/SIx/CIx/DIx] Akim (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIX] Etkisi - PNP + - Tip
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Tip

* Maksimum 1H direncli yukler veya enduktif yukler igin.

Giivenlik G/C

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

Guvenlik cihazlarnnin ve ekipmanlarin, bolim Guvenlik altindaki givenlik talimatlarina ve risk
degerlendirmesine goére kurulmasi gerekir.

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

iki siirekli glivenlik girisi tipi vardir:
* Robot Acil Durdurma sadece acil durum durdurma ekipmanlari igindir

* Koruma Durdurma koruyucu cihazlar igin

islevsel fark, agagida gosterilmistir.

UR16e

Kullanici Kilavuzu
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Acil Durdurma Emniyetli Durdurma

Robotun hareketi durur Evet Evet
Program ylriatme duraklatir duraklatihr
Tahrik glcl Kapali Acik
Sifirlama Manuel Otomatik veya elle
Kullanim sikhgi Seyrek Her devir ila seyrek
Yeniden baslatma gerekir Yalnizca fren ¢gézme Hayir
Durdurma Kategorisi (IEC 60204-1) 1 2

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

Ek glvenlik G/C islevlerini, 6rnegin Acil Durum Durdurma Cikisini ayarlamak icin yapilandirilabilir
G/C'yi kullanin. Guvenlik islevleri icin yapilandirilabilir G/C'lerin bir setini yapilandirma, GUI
Uzerinden gercgeklestirilir; bakin bélim PolyScope Kilavuzu Il. Bolim.

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

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

3. Guvenlik islevlerinin, robot ¢alistirrimadan 6énce dogrulanmasi gerekir.
Guvenlik islevlerinin diizenli olarak test edilmesi gerekir.

4. Robot kurulumu, bu spesifikasyonlara uygun olacaktir. Bunun yapiimamasi,
guvenlik islevi gecersiz kilinabileceginden, agir yaralanmaya ve 6liime neden
olabilir.

OSSD Sinyalleri

Tim yapilandiriimis ve stirekli givenlik girisleri, pals boylari 3ms altindaki OSSD gtivenlik
ekipmaninin kullanimina olanak saglamak icin stziltr. Guvenlik girigi her milisaniyede bir érneklenir
ve girisin durumu son 7 milisaniye boyunca en sik gortlen giris sinyali ile belirlenir. Glivenlik
cikislarindaki OSSD palsleri, bolim PolyScope Kilavuzu Il. Bolum altinda ayrnntilandiriimistir.

Varsayilan glivenlik yapilandirmasi

Robot, herhangi bir ek glivenlik ekipmani olmadan ¢alismasini saglayan varsayilan bir
yapilandirmayla goénderilir (asagidaki sekle bakin).

Kullanici Kilavuzu UR16e
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Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
Si1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Acil durum durdurma diigmelerini baglama

Cogu uygulamada, bir veya daha fazla ek acil durum durdurma diigmesinin olmasi gerekir.
Asagidaki sekilde bir veya daha fazla acil durum durdurma diigmesinin nasil baglanabilecegi

gOsterilmistir.
& 'EH /_1

Diger makinelere acil durum durdurmasini paylagma

JEEE
i T

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

* Yapilandirnlabilir girig ¢ifti: Harici acil durum durdurmasi.

* Yapilandinlabilir ¢ikis ¢ifti: Sistem acil durum durdurmasi.

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

Configurable pmy/ Configurable Outputs . Configurable Inputs onflyurable Outputs

24v [mf]240 [m| [ov [m][ov [m : 24v [ [[2av [m] [ &y \m][ov [m
cio [w|[£14 [m| [coo[m][cos|m A : B clo ci4 m| [coy|M|[cos|m
24v [mf|24v W] [ov ov [ : 24v | [24v (]| [ov \m]|[ov [m
ci [d|[cis [m] [cot[m)cos[m : ciif{m|(cis [m] [cot[M]|[cos[m
24v [M|[24v W] [ov ov [m 24 || [2av W] [ov [m][ov [m
ci2 [m|[cie [m]| [coz|m\dps|m fi2//m|[cis [m| [co2[m|[cos[m
24v M |[2av W] [ov [m]\o\ [m F4f (m|[24v [m] [ov [m][ov [m
ci3 |m|[ci7 [m] [cos|m|[doN W\ 13 [m][ci7 [m| [co3[m]|co7 |

g

Otomatik devam etmeli koruma amagl durdurma

Bu yapilandirma sadece operatdrin kapidan gegip onu arkasindan kapatamayacagi uygulamalar
icin tasarlanmistir. Yapilandinlabilir G/C, robot hareketini yeniden etkinlestirmek icin, kapinin
disindaki bir sififama digmesini ayarlamak icin kullanilir. Sinyal yeniden olusturuldugunda robot
otomatik olarak harekete devam eder.

UR16e Kullanici Kilavuzu
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UYARI
Sinyal glivenlik ¢evresinin iginden yeniden olusturulamiyorsa, bu yapilandirmayi

kullanmayin.
Safety
_[eav]m
3 [0 [m NN = ﬂ
oo m / R iy74eut e I
HIETIL T /A I i o ZI_H Hmmc] # # oy
24V ‘ El :
£ [sio S my 2
E |2av )2 @3‘ N "
3[sn [m| =

Bu 6rnek guvenlik matini otomatik devam
ettirmenin uygun oldug@u bir gtivenlik cihazi
olarak gdsterir. Bu 6rnek ayni zamanda bir
glvenlik lazer tarayicisi i¢in de gecerlidir.

Bu 6rnek, kapi anahtarini kapi acildiginda
robotun durduruldugu temel bir koruma cihazi
olarak g0sterir.

Sifirlama diigmeli Koruma Amagcl Durdurma

Koruma amacl arabirim, bir 1sik perdesiyle etkilesimde bulunmak icin kullanildiginda, gtivenlik
cevresi disinda bir sifirlama gerekir. Sifirlama diigmesinin iki kanal tipinde olmasi gerekir. Bu érnekte
sifirlama icin yapilandinimis G/C, CI0-CI1'dir (agsagdiya bakin).

[
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Satey ot
viw /) eolekos  EE EE N\ | |
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§24v avimlaviml 00000\ /J [ |]====——-
5[sn !T\ ci3(m|[c7 |m

Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi

NOT

Universal Robots e-Series giivenlik sistemi, birden fazla harici Ug Konumu
Etkinlestirme Cihazini desteklemez.

Uc¢ Konumu Etkinlestirme Cihazi girisi icin iki giris kanalinin anlasmazlik toleransi 1 saniyedir.

Asagidaki sekilde, Ug Konumu Etkinlestirme Cihazini baglama gésterilmistir. Ug Konumu
Etkinlestirme Cihazi hakkinda daha fazla bilgi icin bakin kisim Uc Konumu Etkinlestirme Cihazi on
page124.

Kullanici Kilavuzu UR16e
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Caligma Modu Digmesi

Conﬂlurabl Inputs
24V, 24v |H
Cloj| Becls (W
24v 1N | [24vY ®
cH |ECI5 [l
24v (H |2V
cl2 |H||{¢elm
24v |H |23V
ci3 |H|[C

N

3-Position Switch

Asagidaki sekilde bir Calisma Modu Anahtari gosterilmistir. Calisma Modlan hakkinda daha fazla

bilgi icin bakin kisim Calisma modu on page122.

Confil;urabl Inputs

24vj|H||24v (W
Cloj(H||ci4 |1l
24V)|H|[24v |
cij(Hj|ci5 |1l
24v|| B |24V |
Cl2f| Qs |l
24v Nl |24V
CI3 | EHC!I7 Nl

Genel amagcl dijital G/C

-

Operational mode Switch

(

Bu bélimde, genel amach 24V G/C'ler (Gri uclar) ve givenlik G/C'leri olarak yapilandiriimadiginda
yapilandirilabilir G/C (Siyah metinli sari uclar) tarif edilmistir. Tum dijital G/C'ler icin ortak
spesifikasyonlar on page40 bélimuindeki ortak dzellikler gbzetiimelidir.

Genel amacli G/C'ler, pnématik roleleri gibi ekipmanlarn dogrudan tahrik etmek veya diger PLC
sistemleriyle iletisim kurmak igin kullanilabilir. Program yuritmesi durduruldugunda Tim Dijital
Cikislar otomatik olarak devre digi birakilabilir, diger bilgiler i¢in bkz: bélim PolyScope Kilavuzu I1.
Bolum. Bu modda, program calismadigi zamanlarda ¢ikis her zaman disik olur. Asagidaki alt
bélimlerde érnekler gdsterilmistir. Bu érnekler normal Dijital Cikiglan kullanir, ancak bir glivenlik
islevini gerceklestirmeye ayarlanmadiginda yapilandirilabilir tim ¢ikislar da kullanilabilir.

Ve

Digital Outputs
ov ov
DOO| DO4|
ov ov
DOl DO5|
oV oV
D02 DO6|
oV oV
DO3 DO7|

A
2

A

Bu 6rnekte, bir ylkin baghyken Dijital

Cikiglardan nasil kontrol edildigi gosterilmistir.

Digital Inputs
24V|H |24V
DIO|H || DI4
24v|H|[2av|Hl |
DI1|H|(DI5 | % EETTRED ]
24v|m|[24v[m\
DI2(H||DI6 |l
24V|H||24Vv|H
DI3|H|(DI7 W
Bu 6rnek, basit bir digmenin bir Dijital Girise
nasil baglandigini gésterir.

UR16e

Kullanici Kilavuzu
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Diger makineler ve PLC'lerle iletisim

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

Digital Inputs

Digitaf Outputs

24V|

24V|

oV

oV

DIO

Dl4

DOO

DO4|

24V

24V|

oV

oV

DI1

DI5

DO1|

DO5

24V|

24V|

oV

oV

DI2

DI6

D02

DO6|

24V|

24V|

ov

ov

DI3|

DI7

DO3|

HEEEEREEE

DO7

Genel amagli analog G/C

/

A

B

Digdjtal Outputs

24

24V

oV

oV

DIO

Dl14

DOO|

DO4|

24V

24V

ov

ov

DI1

DI5

DO1|

DOS5|

24V

24V|

oV

oV

DI2

DI6

DO2|

DO6|

24V

24V|

ov

ov

DI3|

OO0O000GC

DI7

DO3|

DO7|

/

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

ekipmana ayarlamak veya 6lgcmek icin kullanilabilir.

En ylksek dogruluga ulagsmak igin asagidaki ydonlendirmeler tavsiye edilir.

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

* Ekipmanla Kontrol Kutusu igin aynit GND (0 V) kullanin. Analog G/C, Kontrol Kutusundan
galvanize olarak yaltilmamistir.

* Yalitilmig bir kablo veya bukumlu ¢ift kullanin. Kalkani Gug adl terminaldeki GND terminaline

baglayin.

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

hassastir.

GUI'de giris modlarini segebilirsiniz (bakin bolim PolyScope Kilavuzu II. Bolum). Elektrik

spesifikasyonlari asagida gosterilmistir.

Uglar Parametreler Min Tip Maks Birim
Akim modunda Analog Girig

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

Voltaj modunda Analog Giris

[AIx - AG] Voltaj 0 - 10 Vv

[AIx - AG] Direng - 10 - Kohm
[AIx - AG] Cozunarluk - 12 - bit

Akim modunda Analog Cikis

[AOx - AG] Akim 4 - 20 mA
[AOx - AG] Voltaj 0 - 24 Vv

[AOx - AG] Cozundrluk - 12 - bit

Voltaj modunda Analog Cikis

Kullanici Kilavuzu UR16e
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Uglar Parametreler Min Tip Maks Birim
[AOx - AG] Voltaj 0 - 10 \Y,
[AOx - AG] Akim -20 - 20 mA
[AOx - AG] Direng - 1 - ohm
[AOx - AG] Cozinurlak - 12 - bit

Analog Output and Analog Input

M

Power

PWR |l
GND | ikt
u
u

24V
oV,

T

<]

Power
PWR |l
GND
24v |H
ov [H

Bu 6rnekte bir tasiyici bandini analog hiz kontrol
girisiyle kontrol etme gdsterilmistir.

Bu 6rnekte analog bir sensori baglama
gOsterilmistir.

Uzaktan AC/KAPAT kontrolii

El Kumandasini kullanmadan Kontrol Kutusunu agip kapatmak icin uzaktan AG/KAPAT kontroliini

kullanin. Genellikle kullanildigi alan:

* El Kumandasina erigilemediginde.

* Bir PLC sisteminin tam kontrole sahip olmasi gerektiginde.

* Ayni anda birden fazla robotun acilip kapanmasi gerektiginde.

Uzaktan ACMA/KAPATMA kontroli, Kontrol Kutusu kapandiginda aktif kalan bir yardimci 12V girisi
saglar. AG girisi ancak kisa siireli bir etkinlestirmek icin tasarlanmistir ve GUG diigmesiyle ayni
sekilde calisir. KAPALI girigini istediginiz sekilde basil tutabilirsiniz. Programlar otomatik olarak
yuklemek ve baslatmak icin bir yazilim 6zelligi kullanin (bakin bélim PolyScope Kilavuzu Il. Bélim).

Elektrik spesifikasyonlari asagida gosterilmistir.

Uglar Parametreler Min Tip Maks Birim
[12V - GND] Voltaj 10 12 13 Vv
[12V - GND] Akim - - 100 mA
[ACIK / KAPALI] Etkin olmayan voltaj 0 - 0,5 \Y,
[ACIK / KAPALI] Etkin voltaj 5 - 12 \Y,
[ACIK / KAPALI] Giris akimi - 1 - mA
[ACIK] Etkinlestirme saati 200 - 600 ms

UR16e
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Remote/ h-l

12v|d I

sms | ]

OFF| I\ pn

Remotel/_m_l

12v|d T

GND|H EE EEEEEEE :|
ON H

OFF P

Bu 6rnekte, uzaktan KAPATMA digmesini
baglama gdsterilmistir.

Bu érnekte, uzaktan KAPATMA dugmesini
baglama gosterilmistir.

kullanin.

Kontrol Kutusu Braketi

UYARI
Gui¢ diigmesine basili tutmak, Kontrol Kutusunu kaydetmeden KAPATIR.
* Kaydetmeden AGIK girisini veya GUG diigmesini basili tutmayin.

* Kontrol Kutusunun agik dosyalari kaydetmesine ve dogru sekilde
kapatmasina izin vermek Gzere uzaktan kapatma kontrolu igin KAPALI girisini

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

(bakin Ethernet below).

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

DVI/HDMI baglanti noktalariyla calismaz.

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

Ethernet

Ethernet arabirimi asagidakiler igin kullanilabilir:

* MODBUS, EtherNet/IP ve PROFINET (bakin PolyScope Kilavuzu Il. Bélum).

* Uzaktan erisim ve kontrol.

Kullanici Kilavuzu
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Ethernet kablosunu, Kontrol Kutusunun tabanindaki delikten gecirip, braketin alt kismindaki Ethernet
baglanti noktasina takarak baglamak igin.

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

Parametreler

iletisim hizi 10 - 1000 Mb/sn

Sebeke Baglantisi

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

NOT
@ * |EC 61000-6-4:Bolim 1 kapsami: “This part of IEC 61000 for emission
requirement applies to electrical and electronic equipment intended for use
within the environment of existing at industrial (see 3.1.12) locations.”

* |IEC 61000-6-4: Bolum 3.1.12 Endustriyel konum: "Locations characterized by
a separate power network, supplied from a high- or medium-voltage
transformer, dedicated for the supply of the installation”

Robota enerji vermek icin, Kontrol Kutusunun, Kontrol Kutusunun altindaki standart IEC C20 fisiyle,
uygun bir IEC C19 kablosundan gecerek sebekeye baglanmasi gerekir (asagidaki sekle bakin).

UR16e Kullanici Kilavuzu
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Sebeke kaynagi agsagidakilerle donatiimigtir:

* Toprak baglantisi

* Anasigorta

* Artik akim cihazi

Hizmetteki kilitlemenin ve gliclu ¢ikartmanin kolay bir yolu olarak robot uygulamasindaki tim
ekipmanlarin giicinu saglamak igin bir ana salter kurulmasi tavsiye edilir. Elektrik spesifikasyonlar
asagidaki tabloda gosterilmigtir.

Parametreler Min Tip Maks Birim
Giris voltaji 100 - 240 VAC
Harici sebeke sigortasi (@ 100-200V araliginda) 1515 - 16 A
Harici sebeke sigortasi (@ 200-265V araliginda) 8 - 16 A
Girig frekansi 47 - 440 Hz
Bekleme guict - - <1,5 w
Nominal calisma glici 90 250250 | 500500 w

UYARI
1. Robotun dogru topraklandigindan emin olun (toprakla elektrik baglantisi).

Sistemdeki tim ekipmanlarin ortak topraklamasini olusturmak igin Kontrol
Kutusunun icindeki topraklama simgeleriyle iliskili kullaniimamis civatalari
kullanin. Topraklama iletkeni, en azindan sistemdeki en yiiksek akimin akim
degerine sahip olacaktir.

Kontrol Kutusuna giden giris gtictiintin bir Artik Akim Cihazi (RCD) ve dogru bir
sigortayla korunmasini saglayin.

Batun robot kurulumu icin servis sirasinda tim gucu kilitleyin ve kapatin.
Sistem kilitlendiginde diger ekipmanlar robot G/C'sine voltaj vermeyecektir.

Kontrol Kutusuna gui¢ verilmeden énce, tum kablolarin dogru sekilde
baglandigindan emin olun. Her zaman orijinal elektrik kablosunu kullanin.

Kullanici Kilavuzu
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Robot Baglantisi: Robot Kablosu

Bu alt bélim, sabit 6 metrelik Robot Kablosuyla yapilandirilan bir robot kablosu igin baglantiyi
gOsteriyor. Taban Flans Kablosu konektériyle yapilandinimis bir robot kolunu baglamaya dair
bilgiler icin bakin Robot Baglantisi: Taban Flans Kablosu below.

Robot Baglantisi konektérii

Robot kolunu Robot Kablosuyla Kontrol Kutusuna baglayarak robot baglantisini gerceklestirin.

Robottan gelen kabloyu, Kontrol Kutusunun alt kismindaki baglanti elemanina takin (asagidaki sekle
bakin). Robot kolunu gevirmeden 6nce, dogru kilitlendiginden emin olmak i¢in konektoru iki kez
kivirin.

Kablo takildiktan sonra kilitlemesini kolaylastirmak icin, konektorl saga cevirebilirsiniz.

ﬁ UYARI
Uygunsuz robot baglantisi, robot kolunda gu¢ kaybina neden olabilir.
* Robot Kolu agikken robot kablosunun baglantisini kesmeyin.

* Oirijinal Robot Kablosunu uzatmayin veya degistirmeyin.

Robot Baglantisi: Taban Flang Kablosu

Bu alt bélim, Taban Flans Kablosu konektoriiyle yapilandirilan bir robot kablosu icin baglantiyi
gOsteriyor. Sabit 6 metrelik Robot Kablosuyla yapilandiriimis bir robot kolunu baglamaya dair bilgiler
icin bakin: Robot Baglantisi: Robot Kablosu above.

Taban Flang Kablosu konekté6ri

Robot kolunu Robot Kablosuyla Kontrol Kutusuna baglayarak robot baglantisini gerceklestirin.
Robot Kablosu Taban Flans Kablosuna ve Kontrol Kutusu konektdriine baglanir.

Robot baglantisi kuruldugunda her bir konektoéri kilitleyebilirsiniz.

UR16e Kullanici Kilavuzu
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UYARI
Robot kolundan Kontrol Kutusuna maksimum robot baglantisi 12 m'dir. Uygunsuz
robot baglantisi, robot kolunda gti¢ kaybina neden olabilir.

* 6 m'lik Robot Kablosu uzatmayin.

NOT
@ Taban Flans Kablosunu dogrudan herhangi bir Kontrol Kutusuna baglamak,
ekipmanda veya mallarda hasara neden olabilir.

* Taban Flans Kablosunu dogrudan Kontrol Kutusuna baglamayin.

Arag G/C'si

Bilek #3 (izerindeki alet flansinin yaninda, robota takilabilecek farkli makas ve sensdérlere glic ve
kontrol sinyalleri veren sekiz pimli bir konektdr vardir. The Lumberg RKMV 8-354 uygun bir
endustriyel kablodur. Kablonun icindeki sekiz telin her birinin farkli islevleri temsil eden farkh renkleri
vardir.

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

* Lumberg RKMV 8-354.

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

Kablonun icindeki sekiz telin farkl islevleri temsil eden farkli renkleri vardir. Asagidaki tabloya bakin:

Renk Sinyal Aciklama
Kirmizi GND Topraklama
Gri GUC 0v/12Vv/i24v
Mavi TOO/PWR Dijital Cikiglar 0 veya 0V/12V/24V
Pembe TO1/GND Dijital Cikislar 1 veya Topraklama
Sar TIO Dijital Girigler 0
Yesil TI1 Dijital Girigler 1
Beyaz Al2 / RS485+ 2 veya RS485+'da analog
Kahverengi AlI3/ RS485- 3 veya RS485-'de analog

Dahili gu¢ kaynagini 0V, 12V veya 24V olarak ayarlamak igin, Kurulum Sekmesi Gzerinden Ug
Ekipman G/C’ye erisin (bakin bolim PolyScope Kilavuzu Il. Bolim). Elektrik spesifikasyonlari
asagida gosterilmigtir:

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

Kullanici Kilavuzu UR16e
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NOT
@ Arac tablasinin GND'ye baghdir (kirmizi tel ile ayni sekilde).

Alet Gii¢ Kaynagi

Dahili gli¢c kaynagini OV, 12V veya 24V olarak ayarlamak i¢in, Kurulum Sekmesi lizerinden Ug
Ekipman G/C’ye erigin (bakin bélim PolyScope Kilavuzu II. Bolim).

POWER

GMD (RED)

2

Gift Pim Gii¢ Kaynagi

Cift Pim Gicu modunda ¢ikis akimi, (Ara¢c G/C'si on the previous page tablo iki) altinda siralandi§i
sekilde artinilabilir.

1.
2.
3.

Baslikta Kurulum secenegine basin.
Soldaki listede, Genel secenegine dokunun.
Alet G/C secenegine dokunun ve Gift Pin Giicli segenegini segin.

Gug (gri) tellerini TOO (mavi) ve Topraklama (kirmizi) tellerini de TO1 (pembe) ile baglayin.
POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE) \1

TO1/GND (PINK)  JgI
GND (RED) /

NOT

Robot Acil Durum Durdurmasi gerceklestirdiginde, her iki Gug¢ Pimi icin voltaj OV
olarak ayarlanir (gl kapali).

Arag Dijital Gikislari

Dijital Cikiglar t¢ farkh modu destekler:

Mod

Etkin Devre disi

Batma (NPN) Algak Ac

UR16e
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Mod Etkin Devre digi
Kaynak olusturma (PNP) Yuksek Ac
itme / Cekme Yiiksek Alcak

Her pimin ¢ikis modunu yapilandirmak icin Kurulum Sekmesi Gzerinden U¢ Ekipman G/C’ye erigin
(bakin boliim PolyScope Kilavuzu Il. Bolim ). Elektrik spesifikasyonlari asagida gosterilmistir:

NOT
@ Robot Acil Durum Durdurmasi gergeklestirdiginde, Dijital Cikiglar (DOO ve DO1)
devre disi birakilir (Yiksek Z).

UYARI
Aletteki Dijital Cikiglarin akimi sinirli degildir. Belirtilen verileri baypas etmek, kalici
hasara neden olabilir.

Arag Dijital Gikiglarini Kullanma

Bu drnekte, dahili 12 V veya 24 V gic kaynagini kullanarak yuki agma gosterilmistir. G/C
sekmesindeki cikis voltaji tanimlanmalidir. Yiik kapal oldugunda bile, GUC baglantisi ile
kalkan/toprak arasinda voltaj vardir.

Enduktif yikler icin, asagida gosterildigi gibi koruyucu bir diyot kullaniimasi énerilir.

POWER

Arag Dijital Girigleri

Dijital Girigler, zayif cekmeli direnclerle PNP olarak uygulanir. Bu da, dalgal bir girisin her zaman
disuk okunmasi anlamina gelir. Elektrik spesifikasyonlar asagida gosterilmistir.

Parametreler Min Tip Maks Birim
Girig voltaji -0,5 - 26 \Y,
Mantiksal dusuk voltaj - - 20 Vv
Mantiksal yliksek voltaj 55 - - \%
Giris direnci - 47k - Q

Kullanici Kilavuzu UR16e
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Arag Dijital Giriglerini Kullanma

Bu 6rnekte basit bir digmeyi baglama gosterilmistir.

POWER

Alet Analog Girigi

U¢ Ekipmanin Analog Girisi, diferansiyel degildir ve G/C sekmesinde voltaja (0-10 V) veya akima (4-
20 mA) ayarlanabilir (bkz. bélimPolyScope Kilavuzu II. Bolim ). Elektrik spesifikasyonlari asagida
gOsterilmistir.

Parametreler Min Tip Maks Birim
Voltaj modunda giris voltaji -0,5 - 26 V
0 Vila 10V araliginda giris direnci - 10,7 - kQ
Cozindrlik - 12 - bit
Akim modunda giris voltaj -0,5 - 5,0 \Y
Akim modunda giris akimi -2,5 - 25 mA
4mA ila 20mA araliginda giris direnci - 182 188 Q
Cozindrlik - 12 - bit

Asagidaki alt bélimlerde, Analog Girisi kullanmanin iki 6rnegi gosterilmistir.

UYARI
Gecerli modda analog girisler, asiri voltaja karsi korunmamistir. Elektrik
spesifikasyonundaki siniri agsmak, giriste kalici hasara neden olabilir.

Alet Analog Giriglerini Kullanma, Diferansiyel Olmayan

Bu 6rnekte, diferansiyel olmayan cikisli bir analog sensor baglantisi gosterilmistir. Sensor cikisi,
Analog Girisin giris modu G/C sekmesinde ayni sekilde ayarlandigi siirece akim veya voltaj olabilir.
Not: Voltaj cikisi olan bir sensériin cihazin dahili direncini artirabilecegini veya dlcimin gecersiz
olabilecegini kontrol edebilirsiniz.

POWER
Tl
A2 i e
= <
M
GND T

Alet Analog Giriglerini Kullanma, Diferansiyel

Bu drnekte, diferansiyel cikigli bir analog sensoér baglantisi gosterilmistir. Negatif ¢ikis kismini
GND'ye (0 V) bagladiginizda, diferansiyel olmayan bir sensor ile ayni bigcimde galigacaktir.

UR16e Kullanici Kilavuzu
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Alet iletisim G/C

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

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

Baud Oranlar 9,6k, 19,2k, 38,4k, 57,6k, 115,2k, 1M, 2M, 5M
Durdurma Bitleri 1,2
Parite Yok, Tek, Cift

2.0.5. Tagsima

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

Robotu ambalajindan montaj alanina tasirken, robot kolunun her iki borusunu ayni anda tutun. Tim
montaj civatalar robotun tabaninda sikica sikilana kadar robotu yerinde tutun.

Kontrol Kutusunu tutamagindan kaldirin.

UYARI
Yanlis kaldirma teknikleri veya yanlis kaldirma ekipmani kullanmak, yaralanmalara
neden olabilir.

* Ekipmani kaldirirken sirtiniza veya diger vicut parcalarina asin yik
bindirmekten kaginin.

* Uygun kaldirma ekipmani kullanin.
* Tum bélgesel ve ulusal kaldirma kurallarina uyulacaktir.

* Robotu Mekanik Arayliz bolimiindeki montaj talimatlarina gére taktiginizdan
emin olun.

Kullanici Kilavuzu UR16e
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NOT

Robot nakliye sirasinda 3. taraf uygulamasina/yiklemesine bagliysa litfen
asagidakilere bakin:

* Robotun orijinal ambalaji olmadan tasinmasi, Universal Robots A/S tarafindan
tim garantileri gegersiz kilar.

* Robot bir 3. taraf uygulamasina / yiiklemesine bagli olarak tasinirsa litfen
robotun orijinal tagima ambalaji olmadan taginmasina iligkin tavsiyelere uyun.

Universal Robots, ekipmanin tagsinmasindan kaynaklanan herhangi bir hasardan sorumlu tutulamaz.
Ambalajsiz tagima 6nerilerini surada gorebilirsiniz:

myur.universal-robots.com/manuals

Ambalajsiz Tagima

Universal Robots her zaman robotun orijinal ambalajinda taginmasini énerir.

Bu 6neriler, mafsallarda ve fren sistemlerinde istenmeyen titresimleri azaltmak ve mafsal dénisin(
azaltmak icin yazilmigtir.

Robot orijinal ambalaji olmadan tasiniyorsa, litfen asagidaki kilavuzlara bakin:
* Robotu miimkin oldugunca katlayin - robotu tekillik konumunda tasimayin
* Robottaki agirlik merkezini tabana mumkun oldugunca yakin hareket ettirin
* Hertlpa tlp Uzerinde iki farkli noktada saglam bir ylizeye sabitleyin

* Bagli herhangi bir ug efektoriini 3 eksende saglam bir sekilde sabitleyin

Robotu mimkiin oldugunca a
katlayin. |
e | 7
il tc‘
T
«
Uzatilmis olarak tagimayin. . x 1 & ey
(tekillik konumu) X
T
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Tlpleri saglam bir ylizeye
sabitleyin.

Takih ug efektérini 3
eksende sabitleyin.

2.0.6. Bakim ve Onarim

Bu kilavuzdaki tiim guvenlik talimatlarina uygun olarak herhangi bir gérsel veya ¢alisma durumu
muayenesi yapin.

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

Onarnm calismalari sadece Universal Robots veya yetkili sistem entegratérleri tarafindan
yapiimalidir. Misterinin atadidi, egitimli bireyler de Servis Kilavuzunda belirtilen denetim planini takip
ederek onarim isi yapabilirler. Egitimli kisiler icin tam denetim plani igin Servis Kilavuzuna bakiniz:
Bolim 5

Universal Robots'a iade edilen tiim parcalar Servis Kilavuzundaki sartlara gére iade edilecektir.

Bakim Giivenligi

Bakim ve onarnm galigmalarindan sonra, gerekli guvenlik seviyesini saglamak icin kontroller
yapilmalidir. Kontroller gecerli ulusal veya bolgesel is gtivenligi diizenlemelerine uygun olmalidir.
Tam gavenlik fonksiyonlarinin dogru ¢alisip ¢calismadigi da test edilecektir.

Bakim ve onarim ¢alismalarinin amaci, sistemin ¢alisir durumda tutulmasini saglamak veya bir ariza
durumunda sistemi ¢alisir duruma geri déndirmektir. Onarim caligmalari, gercek onarimin yani sira
sorun gidermeyi de icerir.

Robot kolu veya kontrol kutusu tzerinde ¢aligirken, asagidaki prosedurlere ve uyarilara uymalisiniz.

Kullanici Kilavuzu UR16e
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UYARI
Asagida listelenen givenlik uygulamalarindan herhangi birine uyulmamasi
yaralanmalara neden olabilir.

* Yazilimin glvenlik yapilandirmasindaki hicbir seyi degistirmeyin (6rn. kuvvet
sinirt). Herhangi bir guivenlik parametresi degistirilirse, tim robot sistemi yeni
kabul edilecektir, yani risk degerlendirmesi de dahil olmak lizere genel
guvenlik onay streci buna gore glincellenecektir.

* Anzali bilesenleri, ayni Grlin numaralarina sahip yeni bilesenler veya bu
amacla Universal Robots tarafindan onaylanan esdeger bilesenler kullanarak
degistirin.

* Bakim ve/veya onarim ¢aligsmalarn tamamlandiktan hemen sonra devre digi
birakilmis guivenlik 6nlemlerini yeniden etkinlestirin.

* Tdm onarimlar belgeleyin ve bu belgeleri tam robot uygulamasiyla iligkili
teknik dosyaya kaydedin.

ﬁ UYARI
Asagida listelenen guvenlik uygulamalarindan herhangi birine uyulmamasi
yaralanmalara neden olabilir.

* Tamamen elektriksiz oldugundan emin olmak i¢in ana glc¢ kablosunu Kontrol
Kutusunun altindan c¢ikarin. Robot koluna veya Kontrol Kutusuna bagh diger
herhangi bir enerji kaynagini kapatin. Onarnm suresi boyunca diger kisilerin
sisteme glc¢ vermesini dnlemek icin gerekli dnlemleri alin.

* Sistemi yeniden ¢alistirmadan 6nce toprak baglantisini kontrol edin.

* Robot kolunun veya Kontrol Kutusunun pargalan sékulduginde ESD
dizenlemelerine uyun.

* Robot koluna veya Kontrol Kutusuna su ve toz girmesini dnleyin.

UYARI: ELEKTRIK
Kontrol Kutusu gti¢ kaynaginin kapatildiktan hemen sonra sékilmesi, elektriksel
tehlikeler nedeniyle yaralanmalara neden olabilir.

* Kontrol Kutusu kapatildiktan sonra birka¢ saat boyunca bu gug¢ kaynaklarinin
icinde ylksek voltajlar (600 V'a kadar) bulunabileceginden, Kontrol
Kutusunun igindeki gui¢ kaynagini sékmekten kacinin.

Temizleme

Ginlik temizlik

UR16e Kullanici Kilavuzu
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Robot kolunda gézlemlenen toz/kir/yagi bir bez ve asagidaki temizlik maddelerinden birini
kullanarak silebilirsiniz: Su, izopropil alkol, % 10 Etanol alkol veya % 10 Nafta. Nadir durumlarda,
baglantidan ¢ok az miktarda gres gértlebilir. Bu, eklemin islevini, kullanimini veya dmrini
etkilemez.

Ek temizlik

Robotunuzu temizlemeye daha fazla odaklaniimasi nedeniyle, UR % 70 izopropil alkol (sirtiinme
alkoll) ile temizlemeyi 6nerir.

1. Robotu sert biikiilmuis bir mikro fiber bez ve % 70 izopropil alkol (strtiinme alkoli) ile silin.

2. % 70 izopropil alkoliin robot Gizerinde 5 dakika durmasina izin verin ve ardindan standart
temizleme prosediirinia kullanarak robotu temizleyin.

DO NOT USE BLEACH. Agarticiyi seyreltilmis herhangi bir temizlik solisyonunda kullanmayin.
Denetim

Robot Kolu Denetim Plani

Asagidaki tablo, Universal Robots tarafindan dnerilen denetim tirlerinin bir kontrol listesidir. Listede
Onerildigi gibi denetimleri diizenli olarak gergeklestirin. Kabul edilemez durumda oldugu tespit edilen
listelenen parcalar onarilmali veya degistiriimelidir.

Denetimlerin nasil yapilacagi hakkinda daha fazla bilgi icin Servis Kilavuzuna (htip://www.universal-
robots.com/support) erisebilirsiniz.

inceleme eylemi tiir(i Zaman dilimi
Aylik iki Yillik
yilda
bir
1 Mavikapaklarn kontrol  V X
edin *
2 Duiz halkalan kontrol \/ X
edin
3 Robot kablosunu \ X
kontrol edin
4 Robot kablo \Y X
baglantisini kontrol
edin

V = Goérsel muayene

* = Agir carpismadan sonra da kontrol edilmelidir

Kullanici Kilavuzu UR16e
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Robot Kolu Gorsel Denetimi

NOT

Robot kolunu temizlemek igin basingli hava kullanmak robot kolu bilesenlerine zarar
verebilir.

* Robot kolunu temizlemek igin asla basin¢l hava kullanmayin.

e
vy

T

N

T

Robotu kapatin ve gi¢ kablosunu Kontrol Kutusundan ¢ikarin.

1. Mimkiinse robot kolunu Sifir konumuna getirin.

Kontrol Kutusu ile robot kolu arasindaki kabloyu herhangi bir hasara karsi kontrol edin.

Taban montaj civatalarinin uygun sekilde sikildigindan emin olun.

a k~ 0N

Duz segmanlari asinma ve hasara karsi kontrol edin.

* Yassi halkalar asinmis veya hasarliysa degistirin.
6. Tum derzlerdeki mavi kapaklarda gatlak veya hasar olup olmadigini kontrol edin.
* Catlamis veya hasar gérmisglerse mavi kapaklar degistirin.

7. Mavi kapaklar sabitlemek igin kullanilan vidalari kontrol edin.

NOT

Garanti sliresi icinde bir robotta herhangi bir hasar gézlemlenirse, robotun satin
alindigi distribuitorle iletisime gecin.

UR16e Kullanici Kilavuzu
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Serbest Siiriis Denetimi
1. Eklentiyi ¢cikarnin veya TCP/Tasima Yiki/CoG'yi alet 6zelliklerine gore ayarlayin.
2. Robot kolunu Freedrive'da hareket ettirmek igin:
* Standart bir Teach Pendant'ta, Freedrive diigmesine basin ve basili tutun.

* 3PE digmesine hizlica hafifce basin, birakin ve ardindan hafifce basil tutun.

Guc¢ digmesi Acil Durdurma digmesi

3. Robot kolunu yatay olarak uzatilmis bir konuma c¢ekin/itin ve birakin.

4. Serbest Tahrik digmesi basil tutulmadiginda robotun konumunu koruyabildigini dogrulayin.
Kontrol Kutusu Denetim Plani

Kontrol Kutusu Denetim Plani

Asagidaki tablo, Universal Robots tarafindan énerilen denetim tlirlerinin bir kontrol listesidir. Listede
Onerildigi gibi denetimleri diizenli olarak gerceklestirin. Kabul edilemez durumda oldugu tespit edilen
listelenen parcalar onarilmali veya degistiriimelidir.

Denetimlerin nasil yapilacagi hakkinda daha fazla bilgi igin Servis Kilavuzuna (http://www.universal-
robots.com/support) erisebilirsiniz.

inceleme eylemi tiirii Zaman dilimi
Aylik iki Yillik
yilda
o]]g
1 Teach Pendant lizerindeki Acil durum durdurmasini K X
kontrol edin
2&3 Backdrive modunu kontrol edin K X
Freedrive modunu kontrol edin K X
48&5 Teach Pendant kablosunu ve konektoriini kontrol V X
edin
6 Kontrol Kutusundaki hava filtrelerini kontrol edin ve V X
temizleyin

V = Gérsel muayene F = Fonksiyonel muayene
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Kontrol Kutusu Gérsel Muayene

1. Gig kablosunu Kontrol Kutusundan ¢ikarin.
2. Kontrol Kutusunun disinda kir/toz olup olmadigini kontrol edin.

* Gerekirse ESD elektrikli stpurge ile temizleyin.

NOT

Kontrol Kutusunun igini temizlemek icin basing¢l hava kullanmak bilesenlere zarar
verebilir.

* Kontrol Kutusunun igini temizlemek igin basingh hava kullanmayin.

2.0.7. Bertaraf ve Cevre

Universal Robots e - Serisi robotlar, yurirlikteki ulusal yasalara, dizenlemelere ve standartlara
uygun olarak imha edilmelidir.

Universal Robots e - Serisi robotlar, Avrupa RoHS direktifi 2011/65/EU tarafindan tanimlandigi gibi,
cevreyi korumak icin tehlikeli maddelerin kisith kullanimi ile Gretilmektedir. Bu maddeler civa,
kadmiyum, kursun, krom VI, polibromlu bifeniller ve polibromlu difenil eterleri igerir.

Danimarka pazarinda satilan Universal Robots e - Serisi robotlarin elektronik atiklarinin bertarafi ve
elleclenmesi Ucreti Universal Robots A/S tarafindan DPA sistemine énceden ddenir. Avrupa WEEE
Direktifi 2012/19/EU kapsamindaki tilkelerdeki ithalatcilar, tlkelerinin ulusal WEEE siciline kendi
kayitlarini yaptirmalidir. Ucret genellikle robot basina 1 €' dan azdir. Ulusal kayitlarin bir listesini
burada bulabilirsiniz: https://www.ewrn.org/national-registers.

2.0.8. Sertifikalar

Uctlinct taraf sertifikasyonu istege baghdir. Bununla birlikte, robot entegratérlerine en iyi hizmeti
sunmak i¢in Universal Robots, robotlarini asagida listelenen taninmis test enstitlilerinde
sertifikalandirmay:i secer.

Sertifikalar bélimunde tim sertifikalarin birer kopyasini bulabilirsiniz.

) TUVNORD  Universal Robots e-Series robotlarinin giivenligi, AB'de

2006/42/AT sayilh makine direktifine gore bildirilen yetkili bir
makam olan TUV NORD tarafindan onaylanmistir.

CIN ROHS Universal Robots e - Serisi robotlar, elektronik bilgi tGriinleri

‘IZE" ile kirliligi kontrol etmek icin GIN RoHS ydnetim ydntemlerine
uygundur.

KCC Guvenligi Universal Robots e - Serisi robotlar degerlendirilmis ve KCC
S isaret glivenlik standartlarina uygundur.

UR16e Kullanici Kilavuzu
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KC Kaydi Universal Robots e - Serisi robotlar, bir galigma ortaminda
kullanilmak Gizere uygunluk degerlendirmesi icin
degerlendirilmistir. Bu nedenle, ev ortaminda kullanildiginda
radyo paraziti riski vardir.

@ Delta Universal Robots e - Serisi robotlari DELTA tarafindan
')

performans testinden gegcirilmistir.

Tedarik¢i Ugiincii Taraf Sertifikasi

Y Cevre Tedarikgilerimiz tarafindan saglandigi gibi, Universal Robots
e - Serisi robot nakliye paletleri, ahgap ambalaj malzemesi
Uretmek icin ISMPM -15 Danimarka gereksinimlerine

uygundur ve bu semaya gore olarak isaretlenmistir.

Uretici Test Sertifikasi

UR test slrecleri stirekli gdzden gecirilmekte ve
iyilestiriimektedir.

AB direktiflerine gore beyanlar

AB direktifleri Avrupa ile ilgili olsa da, Avrupa disindaki bazi Glkeler AB beyanlarini tanir ve/veya
gerektirir. Avrupa direktifleri resmi ana sayfada mevcuttur: http://eur-lex.europa.eu.

Makine Direktifine gére, Universal Robots'un robotlari kismen tamamlanmis makinelerdir, ¢linki
boyle bir CE isareti yapistinimamalhdir.

Makine Direktifine gore Birlestirme Beyanini, Beyanlar ve Sertifikalar bélimiinde bulabilirsiniz.

Evrensel Universal Robots e - Serisi robotlar, strekli dahili testlerden
Robotlar ve hat sonu test prosedurlerinden gecer.

2.0.9. Durma Suresi ve Durma Mesafesi
Kullanici tanimli glivenlik degerlendirmeli maksimum durma stiresi ve mesafesi ayarlayamazsiniz.
Bkz. Giris on page24 ve .

Kullanici tanimli ayarlar kullanildiginda, program hizi dinamik olarak her zaman secilen sinirlara
uymaya ayarlanir.

Tasima kapasitesi yercekimi merkezi, alet flansidir.

Eklem O (taban), Eklem 1 (omuz) ve Eklem 2 (dirsek) icin saglanan grafik veriler, durma mesafesi
ve durma suresi igin gecerlidir:

* Kategori 0
* Kategori 1
* Kategori 2

Kullanici Kilavuzu UR16e
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Eklem 0 testi, ddnme ekseninin zemine dikey oldugu bir yatay hareket yapilarak gercgeklestirilmigtir.
Eklem 1 ve Eklem 2 testleri sirasinda robot, dondiirme eksenlerinin karaya paralel oldugu ve
durdurmanin, robot asagi dogru hareket ederken gerceklestirildigi bir dikey gezingeyi izledi. Y

ekseni, durdurmanin baslatildigi yerden son konuma kadar olan mesafedir.

o—@ extension 100%
0.08! &—® extension 66%
—® extension 33%

0.06F -

0.04 -

0.02f -

0.00 -

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

16kg agirhginin %33'si igcin metre cinsinden
durdurma mesafesi

0.10¢

0.05f -

0.12F

0.10¢

0.08} -

0.06 -

0.04+ -

0.02f -

0.00F -

o—@ extension 100%
&—® extension 66%
o—® extension 33%

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

16kg agiriginin %66's! igin metre cinsinden

durdurma mesafesi

o—@ extension 100%
@8 extension 66%

—@ extension 33%

0.00F -

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

16kg maksimum tagima kapasitesi icin metre cinsinden durdurma mesafesi

0.10{| @@ extension 100%
@8 extension 66%
—@ extension 33%

0.08¢

0.06L i

0.04}

0.02f -

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

16kg agiriginin %33'sI icin saniye cinsinden

durdurma suresi

0.12+
0.10}
0.08}
0.06

0.04 -

o—@ extension 100%
@8 extension 66%
—@ extension 33%

0.02f -

(o] ;
speed 33%

épeed 66%

speed‘ 100%

16kg agiriginin %66'sI icin saniye cinsinden

durdurma siresi

UR16e
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16kg maksimum tasima kapasitesi icin saniye cinsinden durdurma stiresi

0.14
0.12¢

0.10
0.08
0.06
0.04
0.02

0.00

o—@ extension 100%
&—® extension 66%
—® extension 33%

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

Eklem 0 igin durdurma siiresi (TABAN)

0.08

0.06

0.04

0.00

@—® extension 100%
o—@ extension 66%
8 extension 33%

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

16kg agirhiginin %33'si igcin metre cinsinden

durdurma mesafesi

16kg maksimum tagima kapasitesi icin metre cinsinden durdurma mesafesi

0.10

0.08

0.06

0.04

0.02

0.00

0.12

0.10
0.08
0.06
0.04
0.02

0.00

16kg agiriginin %66's! igin metre cinsinden
durdurma mesafesi

Eklem 1 igin durdurma mesafesi (OMUZ)

@—® extension 100% |

o—@ extension 66%
8 extension 33%

speed 33%

&—® extension 100%
@—® extension 66%
o—@ extension 33%

—

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

speed 66%

speed‘ 100%
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0.12¢ @—@ extension 100% : ] @—@ extension 100%

®—® extension 66% ‘ : ®—® extension 66%
0.10+| e—e extension 33% 0.15}| & extension 33%
0.08} -

0.10} -

0.06} -
0.04f ' : 0.05} - »
0.02} g E— — ‘

0.00 ‘ ‘ ‘ 0.00} S — ‘ .
' speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%
16kg agiriginin %33'sI icin saniye cinsinden 16kg agiriginin %66'sI icin saniye cinsinden
durdurma stiresi durdurma suresi

0.20l*® extension 100% .
@ extension 66% & o}
e—e extension 33% /
0.15} - /
0.10} -
051 //‘
0.00} - : : :
speed 33% speed 66% speed 100%
16kg maksimum tagima kapasitesi icin saniye cinsinden durdurma siresi
0.040| @ payload 100% . ] ®—® payload 100%
e—e payload 66% 0.12}|e—e payload 66% : i
0.035-| e—e payload 33% —e payload 33% //.
0.030} ol0p
0.020}
0.06} - : :
0.015}--- ‘ ‘ L
0.010} 0.04f :
‘ ‘ : 0.02 i i j
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%
Tum tasima kapasiteleri icin metre cinsinden Tum tasima kapasiteleri icin saniye cinsinden
durdurma mesafesi durdurma stiresi
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2.0.10. Declarations and Certificates (original EN)

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

Manufacturer Universal Robots A/S
Energivej 25
DK-5260 Odense S Denmark
Person in the Community ~ David Brandt

Authorized to Compile the  Technology Officer, R&D
Technical File Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S

Description and
Identification of the

Partially-Completed Industrial robot (multi-axis manipulator with control box and Teach

Machine(s): Pendant).

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

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

Note: This Declaration of Incorporation is NOT applicable when the

UR OEM Controller is used.

Serial Number Starting 20235000000 and higher
year o_geries 3=UR3e,5=UR5e,3=UR3e,0=UR10,6=UR16e sequential numbering,
restarting at 0 each year

Incorporation: Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e and UR16¢e) 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 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.

The following essential requirements of the EU Machinery Directive have been fulfilled:
| Machine Directive 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,
2006/42/EC 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.
I Low-voltage Directive Reference the LVD and the harmonized standards used below.
2014/35/EU
1l EMC Directive 2014/30/EU Reference the EMC Directive and the harmonized standards used
below.

Kullanici Kilavuzu UR16e
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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
standards used,

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

and Article 6 of the EMC
Directive:

Reference to other technical
standards and specifications
used:

(1) EN1SO 10218-1:2011 1(jv Nord Certificate #44 708 14097607

(1) EN 1SO 13849-1:2015 1(jv Nord Certificate #44 207 14097610
(N EN1SO 13732-1:2008, (I) EN ISO 13849-2:2012,

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

(1) EN 60204-1:2006/ A1:2010, (II) EN 60320-1:2001/ A1:2007

(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

(1) EN 61000-3-2:2014, (lll) EN 61000-3-2:2013

(111) EN 61000-6-1:2007, (lll) EN 61000-6-2:2005

(111) EN 61000-6-3:2007+A1, (lll) EN 61000-6-4:2007/ A1:2011

(1) EN 61326-3-1:2008 |qystrial locations SIL 2

(1) ISO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6], (I) ISO/TS 15066 45 appiicables
() EN 60947-5-8:2020

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

(1) IEC 60068-2-1: 2007, (lll) IEC 60068-2-2:2007

(111) IEC 60068-2-27:2008, (Ill) 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.
) Y, .
Odense Denmark, 6 November 2023 ?,/ / ferm S
= 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

2.0.11. Beyannameler ve Sertifikalar (orijinalinin ¢evirisi)

ISO/IEC 17050 -1:2010 uyarinca AB Kurulug Beyani

Uretici

Toplulukta Teknik Dosyayi
Derlemeye Yetkili Kisi

Universal Robots A/S

Energivej 25

DK -5260 Odense S Danimarka

David Brandt

Teknoloji Yetkilisi, AR-GE

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

UR16e

Kullanici Kilavuzu
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ISO/IEC 17050 -1:2010 uyarinca AB Kurulus Beyani

Kismen Tamamlanmig
Makinenin/Makinelerin Tanimi
ve Tanimlanmasi:

Uriin ve islev:

Model

Seri Numarasi

Kurulus:

Endiistriyel robot (kontrol kutusu ve El Unitesi olan ¢ok eksenli
manipulator).

islev, tamamlanmis makine tarafindan belirlenir (son efektor ve
kullanim amaci ile).

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

Not: Bu Kurulus Beyani, UR OEM Kontrol Cihazi kullanildiginda gecerli
DEGILDIR.

Aralik: 20235000000 veya daha yiiksek

Yl e-Serisi 3=UR3e,5=UR5e,3=UR3e,0=UR10,6=UR16e g4,
numaralandirma, her yil 0'da yeniden baslatma

Universal Robots e - Serisi (UR3e, UR5e, UR10e ve UR16¢e),
yalnizca Makine Direktifi ve diger gecerli Direktiflerin hiikiimlerine
uygun nihai bir komple makineye (robot sistemi, hiicre veya
uygulama) entegre edildikten sonra hizmete alinacaktir.

Yukarida belirtilen triinlerin, tedarik edilenler i¢in asadida ayrintilari verildigi sekilde su
Ydnetmelikleri karsiladigi beyan edilir:

Bu tamamlanmamig makine entegre edildiginde ve eksiksiz bir makine haline geldiginde, entegrasyonu yapan
kigi tamamlanmis makinenin gegerli tim Direktifleri kargiladiginin belirlenmesinden ve uyumlagtiriimig

standartlarin ve diger standartlarin glincellenmesinden sorumludur.

| Makine Direktifi 2006/42/EC

Il Algak gerilim Direktifi
2014/35/EU
[l EMC Direktifi 2014/30/EU

Kullanilan uyumlastiriimis
standartlara atifta bulunun,
mD ve LV Direktiflerinin 7(2)
Maddesinde atifta bulunulan
ve EMC Direktifinin 6.
Maddesi:

AB Makine Direktifinin asagidaki temel gereklilikleri yerine getirilmistir:

1.1.2,1.1.3,1.15,1.21,1.24.3,1.26,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2,
1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3

ilgili teknik dokiimantasyonun Makine Direktifi Ek VII Béliim B 'a
uygun olarak derlendigi beyan edilir.

LVD'ye ve asagida kullanilan uyumlastinimis standartlara bakin.

EMC Direktifine ve asagida kullanilan uyumlastiriimis standartlara
bakin.

(1) EN1SO 10218-1:2011 1(jy Nord Sertifikasi # 44 708 14097607

(1) EN ISO 13849-1:2015 T(jy Nord Sertifikasi # 44 207 14097610
() EN1SO 13732-1:2008, (1) EN ISO 13849-2:2012,

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

(1) EN 60204-1:2006/ A1:2010, (II) EN 60320-1:2001/ A1:2007
(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

(111 EN 61000-3-2:2014, (11l) EN 61000-3-2:2013

(11N EN 61000-6-1:2007, (111) EN 61000-6-2:2005

(1) EN 61000-6-3:2007+A1, (1ll) EN 61000-6-4:2007/ A1:2011
(1) EN 61326-3-1:2008 gpgjistriyel konumlar SIL 2

Kullanici Kilavuzu
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Yukarida belirtilen Griinlerin, tedarik edilenler igin agadida ayrintilari verildigi sekilde su
Yoénetmelikleri karsiladigi beyan edilir:

Bu tamamlanmamig makine entegre edildiginde ve eksiksiz bir makine haline geldiginde, entegrasyonu yapan
kisi tamamlanmis makinenin gegerli tim Direktifleri karsiladiginin belirlenmesinden ve uyumlagtiriimig

standartlarin ve diger standartlarin glincellenmesinden sorumludur.

Kullanilan diger teknik (1) ISO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6], (I) ISO/TS 15066 gecerii oldugu

standartlara ve sartnamelere e, (I) EN 60947-5-8:2020

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

(Ill) IEC 60068-2-1: 2007, (11l) IEC 60068-2-2:2007
(Ill) IEC 60068-2-27:2008, (Ill) IEC 60068-2-64:2008
(Ill) IEC 61326-3-1:2008

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

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

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

2.0.12. Garanti

Uriin Garantisi

Garantiyle ilgili sorgularinizi myUR'deki trlnle ilgili bilgilere yonlendirin.

Kullanim Kilavuzu Sorumluluk Reddi

Universal Robots A/S rlnlerinin guavenilirligini ve performansini iyilestirmeye devam etmektedir ve
dolayisiyla, dnceden uyarida bulunmaksizin trint ve Urln belgelerini ylikseltme hakkini sakl tutar.
Universal Robots A/S Kullanim Kilavuzunun/Kilavuzlarinin igeriginin kesin ve dogru olmasini
saglamak icin her tirli 6zeni gosterir, ancak herhangi bir hata veya eksik bilgi icin sorumluluk kabul
etmez.

UR16e Kullanici Kilavuzu
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2.0.13. Sertifikalar
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.

Fertigungsstétte: Universal Robots A/S
Manufacturing plant: Energivej 25
5260 Odense S
Denmark
Beschreibung des Produktes Universal Robots Safety System e-Series
(Details s. Anlage 1) for UR16e, UR10e, UR5e and UR3e robots

Description of product
(Details see Annex 1)

EN ISO 13849-1
PL‘d

Geprift nach: EN ISO 13849-1:2015, Cat.3, PL d
Tested in accordance with:

Registrier-Nr. / Registered No. 44 207 14097610 Gltigkeit / Validity
Prufbericht Nr. / Test Report No. 3524 9741 von / from 2019-07-16
Aktenzeichen / File reference 8003008239 bis / until 2024-07-15
. [J
N
Zertifizierdngsstelle der TUV NORD CERT GmbH Essen, 2019-07-16

Certification body of TUVY NORD CERT GmbH

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

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

Kullanici Kilavuzu UR16e
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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)

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

Registrier-Nr. / Registered No. 44 780 14097607
Prufbericht Nr. / Test Report No. 3524 9416
Aktenzeichen / File reference 8003008239

o [J
[ et
Zertifiziefungsstelle der
TUV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstrafte 20 45141 Essen

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

TOV NORD CERT
GmbH

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

Essen, 2019-07-16

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

UR16e
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~ UNIVERSAL ROBOTS

Cin RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

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

Product/Part
Name

|~ on/ B A B EFEREYEETER

Toxic and Hazardous Substances and Elements

= = A/ ¥ £ mBE ZR_KBE

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.

Kullanici Kilavuzu
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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.

UR16e Kullanici Kilavuzu
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KCC Giivenligi (TBD)

A=kl MaSEAM

Al e Universal Robots A/s = @ EEIE=E 54166110079
vy (NENSEUST gigeri0079 f”ﬁ**'"’ﬁ%“'""'E{al.J;i};;[;é;;;}a"'
AR EnergweIIES 5260 Odense S Denmark "
Ao Z & 7 1A - 7178 Aolge s
EREE) e (=) T
Algo&olHs

19-AB2EQ-01080

Universal Robots A/S

Energivej25, 5260 Odense S Denmark

FotdotdiEzig | H35ZEM 18 & 242 ¥ A3 He1xH 3t wat
AgetEEe A uEsyME wEect

20194 10% 18¢

RIEE

SHRALRI ObM 4 2t O| AFE @5@5&

SEEE

Kullanici Kilavuzu
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KC Kaydi

7B76-CFA2-5057-8A0F

FEFANANE) 4G5S 23
Registration of Broadcasting and Communication Equipments

4E mE A
Trade Name or Registrant
1A ARRBAEEH)

Equipment Name

Universal Robots A/S

UR e-Series robot

QR
Basic Model Number

UR16e

SRR
Series Model Number

- <
+EHs
Registration No.

R-R-URK-URI16e

A A A 2 (= 5= 7} Universal Robots A/S / Sl 7}=
Manufacturer/Country of Origin
FEq99

Date of Registration

7e
Others
A ARAE TR Assx Aol Wet S55 388 ST
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

2019-09-26

Month) 26% (Day)

2 A%
Director General of National Radio Research Agency

% ARE R BB AL = A G EA" 2y o] §Esfelok ghic

LA THE B A2 9 SF0) A4E 4 Y

TSL

UR16e
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Cevre Testi Sertifikasi (TBD)

FORCE

Attestation of Conformity no. 119-29301-A1

Assessment holder

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Product identification

UR16e Robot Arm
Controller CB, 3.2 UR10/5 G5

FORCE Technology test reports
Environmental tests of UR16e, project no.: 119-24069, report no.: 119-24069-1 dated 29 April 2019

Other technical documentation

Conclusion

The robot arms have been tested according to the standards listed below. The test results are given in the Force
report listed above. All tests were carried out as specified in the relevant specifications including special test criteria’s
stated by the client.

IEC 60068-2-1:2007 Test Ae; Cold -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2:2007 Test Be; Dry heat +35°C, 16 h

IEC 60068-2-2:2007 Test Be; Dry heat +50 °C, 16 h

EN 60068-2-64:2008 Test Fh; Vibration (random), 5 — 10 Hz: +12 dB/octave,

10-50 Hz 0.00042 g2/Hz, 50 — 100 Hz: -12 dB/octave,
0.15 grms, 3 x 30 min

EN 60068-2-27:2008 Test Ea; Shock, 11 g, 11 ms, 6 x 9 shocks
IEC 60529:2013 IP5X
IEC 60529:2013 IPX4
Signature
FORCE Technology FORCE Technology Norway AS FORCE Technology Sweden AB FORCE Technology
Venlighedsvej 4 Nye Vak8s vei 32 Tallmétargatan 7 Park Allé 345
2970 Hegrsholm 1395 Hvalstad, Norway 72134 Vésterds, Sweden 2605 Brgndby, Denmark
Tel.+45 43 25 14 00 +47 64 00 35 00 +46 (0)21-490 3000 +45 43 25 00 00
Fax +47 64 00 35 01 +46 (0)21-490 3001 +45 43 2500 10
info@forcetechnology.no info@forcetechnology.se info@forcetechnology.dk

www.forcetechnology.com

Bu boliim, robot kolu, Kontrol Kutusu ve Teach Pendant dahil olmak izere UR robotunun

gelistiriimesi ve Uretimi icin uygulanan ilgili standartlan agiklamaktadir.

Kullanici Kilavuzu
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Standart bir kanun degil, belirli bir endiistride paydaslar arasinda gelistirilmis bir belgedir.
Standartlar bir Griin veya uriin grubu igin gereklilikleri ve kilavuzu icerir.

Bu kilavuzdaki kisaltmalar ve anlamlari agagidaki tabloda listelenmektedir:

ISO Uluslararasi Standardizasyon Orgiitii

IEC Uluslararasi Elektroteknik Komisyonu

TR Avrupa Normu

TS Teknik Sartname

TR Teknik Rapor

ANSI Amerikan Ulusal Standartlar Enstittsu

RIA Robotik Endustrileri Dernegi (simdi “A3” olarak bilinir)
CSA Kanada Standartlar Birligi

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

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

Bu kilavuz icin gecerli standartlar asagidaki tabloda listelenmektedir:

Makine emniyeti -

Telif hakki © 2009-2023, Universal Robots A/S. Tim Haklan Sakhdir.

ISO 13849-1
ISO 13849-2

ISO 13850

ISO 12100

ISO 10218-1

Guvenlik ile ilgili kontrol
sistemlerinin parcalari
Bolim 1: tasarim igin
genel ilkeler Bolim 2:
Dogrulama

Makine emniyeti - Acil
durdurma - tasarim igin
prensipler

Makinelerde guvenlik -
Genel tasarim ilkeleri -
Risk degerlendirmesi ve
risk azaltma

Robotlar ve robotik
cihazlar - endustriyel
robot icin glivenlik
gereksinimleri Bolim 1:
Robotlar

Guvenlik kontrol sistemi bu standardin
gerekliliklerine gére olarak tasarlanmistir.
Guvenlik Fonksiyonlari, bu fonksiyonel
guvenlik standartlarina gore sertifikalidir.

Bu standart entegratér icin degil, robot
ureticisi igin tasarlanmistir. ISO 10218 -2,
robot sistemi, uygulama ve hicre ile iligkili
guvenlik gereksinimlerine sahiptir. Robot
uygulamasinin tasarimi ve entegrasyonu ile
ilgilenir.

UR16e

Kullanici Kilavuzu
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ANSI/RIA R15.06

CAN/CSA-Z2434

IEC 61000-6-2
IEC 61000-6-4

IEC 61326-3-1

IEC61131-2

Endustriyel Robotlar ve
Robot Sistemleri -
Guvenlik Gereksinimleri

Endustriyel Robotlar ve
Robot Sistemleri - Genel
Giivenlik Gereksinimleri

Elektromanyetik
uyumluluk (EMC) Bolim
6 -2: Genel standartlar -
Endustriyel ortamlar icin
bagisikhk Bolim 6 -4:
Genel standartlar -
Endustriyel ortamlar igin
emisyon standardi
Olciim, kontrol ve
laboratuvar kullanimi igin
elektrikli ekipmanlar -
EMC gereklilikleri 3-1.
Bolim: Givenlikle ilgili
islevleri (islevsel
glvenlik) yerine
getirmek icin hazirlanan
ekipmanlar ve givenlikle
ilgili sistemler igin
muafiyet gereklilikleri -
Genel endustriyel
uygulamalar
Programlanabilir
kontrolérler Bolim 2:
Ekipman gereksinimleri
ve testler

Bu Amerikan ulusal standardi, hem

ISO 10218-1 hem de ISO 10218-2'nin sapma
olmadan tek bir belgede birlestirilmis ulusal
bir kabultdur. Dil, British International English
'‘den American English'e olarak
degistirilmistir, ancak teknik icerik aynidir. Bu
standardin 2. Bolim{, Universal Robots'a
degil, robot sisteminin / robot uygulamasinin
entegratériine yéneliktir.

Bu Kanada ulusal standardi, bir belgede
birlestirilen hem 1ISO 10218 -1 hem de ISO
10218 -2 'nin ulusal kabultdr. 2. Bolimdeki
maddelere CSA Kullanici ekledi. Bu
standardin 2. BolimU, Universal Robots'a
degil, robot sistemi / robot uygulamasinin
entegre ediciye yoneliktir.

Bu standartlar, elektrikli ve elektromanyetik
parazitlerin gerekliliklerini tanimlar. Bu
standartlarina uymak, UR robotlarinin
endustriyel ortamlarda iyi performans
gostermesini ve diger ekipmani rahatsiz
etmemesini saglar.

Bu standart, guvenlikle ilgili islev icin
genisletilmis EMC bagisiklik gereksinimlerini
tanimlar. Bu standarda uyulmasi, diger
ekipmanlar IEC 61000 standartlarinda
tanimlanan EMC emisyon sinirlarini agsa bile
guvenlik fonksiyonlarinin gerceklestirmesini
saglar.

Hem standart hem de glivenlik dereceli 24V
I/Os , diger PLC sistemleriyle glivenilir iletisim
saglamak i¢in bu standardin gerekliliklerine
uygundur.

Kullanici Kilavuzu
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Makine emniyeti -

gl kaybi veya gl kesintisi sonucunda
beklenmedik ¢alistirma ve yeniden

IEC 14118 Beklenmedik R CL .
. . baslatmayi 6nlemek icin guvenlik
galistirmanin dnlenmesi . .
gereksinimleri.
Acil durdurma fonksiyonu, bu 1 standarda
. I go6re Durdurma Kategorisi olarak
Makine emniyeti - -
. . . tasarlanmistir. Durdurma Kategorisi 1,
Elektrik makine ekipmani . .
IEC 60204-1 e durdurmayi gerceklestirmek icin motorlara
B6lim 1: Genel . N . .
ereksinimler giden glcle kontrol edilen bir durdurmadir ve
g ardindan durdurma gerceklestirildiginde gic
kaldirilir.
Alcak gerilim
anahtarlama tertibati ve
kontrol tertibati B&Iim 5 -
5: Kontrol devresi
IEC 60947-5-5 cihazlari ve anahtarlama = ---
elemanlari - Elektrikli acil
durdurma mekanik
mandalli cihaz
fonksiyonlu
Muhafazalar tarafindan :
N Bu standart, toza ve suya karsi koruma ile
IEC 60529 saglanan koruma . : .
, ilgili muhafaza derecelendirmelerini tanimlar.
dereceleri (IP Kodu)
ev ve benzeri icin cihaz o
IEC 60320-1 kuplérleri amaclar BIim E’ebf:ju%'”% kablosu bu standardina
1: Genel gereksinimler ¥ )
. UR robotlarindaki takim flansi bu standarda
Endustriyel robotlari .
manibiile etme - Mekanik gOre tipine uygundur. Robot araclari (ug
ISO 9409-1 p e islevcileri), belirli UR robotunun mekanik
araylzler Bolim 1: . e .
Plakalar arayuzline diizgun bir sekilde uymasini
saglamak icin ayni tipe gére hazirlanmalidir.
Termal ortamin
ergonomisi - insanin
ISO 13732-1 d?gerlendlrr_l.qe3| icin .
yontemler ylizeyle
temasa verilen yanitlar
Bolim 1: Sicak yuzeyler
Elektrik
ka? |rllor(i|ar:12n—]i?:u?um Koruyucu toprak/toprak baglantisi, Bélim |
IEC 61140 ¥ . o Donanim Kurulum Kilavuzunda tanimlandigi
ve ekipman igin ortak o
. gibi zorunludur.
yonler
UR16e Kullanici Kilavuzu
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Cevresel testler Bolim 2
-1: Testler - Test A:
Soguk Boélim 2 -2:
Testler - Test B: Kuru isi
Bolim 2 -27: Testler - ---
Test Ea ve kilavuz: Sok
Bolim 2 -64: Testler -
Test Fh: Titresim, genis
bant rastgele ve kilavuz
Endustriyel iletisim aglar
- Profiller Bélim 3:
IEC -61784-3 Fonksiyonel glvenlik -
fieldbus - Genel kurallar
ve profil tanimlari
Makine emniyeti -
IEC 61784-3 Elﬁzk"trik makine ekipmani .
Bolim 1: Genel
gereksinimler
Alcak gerilim
sistemlerinde ekipman
icin yahtim
koordinasyonu Bélim 1:
iikeler, gereksinimler ve
testler Bélim 5: -
Acikliklarn ve 2 mm'ye
esit veya 'den az kacak
yolu mesafesini
belirlemek icin kapsamli
yontem
Enjeksiyon Makinesi ile
EUROMAP 67:2015, Ellecleme Cihazi/
V1.11 Robotu Arasindaki
Elektrik Araylzi

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

IEC 60664-1
IEC 60664-5

Enjeksiyon kalip makineleriyle araytiz
olusturan E67 aksesuar modulu bu standarda
uygundur.

Kullanici Kilavuzu UR16e
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2.0.15. Teknik Ozellikler

Robot tipi
Agirlik
Maksimum yuk
REACH

Derz araliklar

Hiz

Sistem Glncelleme Sikhgi
Kuvvet Tork Senséri Dogrulugu
Poz Tekrarlanabilirligi

Ayak izi

Serbestlik derecesi

Kontrol Kutusu Boyutu (G x Y x D)

Kontrol kutusu G/C Baglanti Noktalari

Cihaz G/C Baglanti Noktalari
Arag iletigimi

Cihaz G/C Glg Kaynagi

G/C Gilc Kaynagi

iletigim

Programlama

Gardlta

IP siniflandirmasi

Temiz oda siniflandirmasi
Maksimum Ortalama Gui¢

Guc tuketimi

Kisa Devre Akim Degeri (SCCR)

isbirligi operasyonu
Malzemeler
Sicaklik

Glc¢ kaynagi

UR16e
33,1kg/72,91b

16 kg/35.21b

900 mm /35,4 in¢

+ 360 ° tim derzlerigin

Taban ve Omuz eklemleri: Maks. 120 °/ s.
Diger tim derzler: Maks. 180 °/ s .
Alet: Yaklasik 1 m/s / Yaklasik 39,4 in¢/s.

500 Hz

55N

ISO 9283 'e gére £ 0.05 mm /£ 0.0019 in¢ (1.9 mil)
@190 mm/7,5ing

6 doner mafsallar

460 mm x 449 mm x 254 mm /18,2 in¢ x 17,6 in¢ %
10in¢

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

2 dijital giris, 2 dijital ¢cikis, 2 analog giris

RS

12V/24 'V 2 A (Cift pimli) 1 A (Tek pimli)

Kontrol Kutusunda 24 V 2 A

TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3ab, 1000Base - T
Ethernet soketi, MODBUS TCP & EtherNet/IP
Adaptoru, Profinet

12" dokunmatik ekranda PolyScope grafik kullanici
arayuzi

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

IP54

Robot Kol: ISO Sinifi 6, Kontrol Kutusu: ISO Sinifi 6
585 W

Tipik bir program kullanarak yaklasik 350 W

200A

17 gelismis guivenlik fonksiyonu. EN ISO 13849 -1,
PLd, Cat.3 ve EN ISO 10218 -1 'e uygun olarak

Aliminyum, PC/ASA plastik
Robot 0-50 °C ortam sicakligi araliginda ¢alisabilir

100 -240 VAC, 47 -440 Hz

UR16e

Kullanici Kilavuzu



R
UNIVERSAL ROBOTS

TI? Kgblosu: Kolyeyi Kontrol Kutusuna A5 md 7T
Ogretin
Standart (PVC) 6 m/236 in¢ x 13,4 mm
Robot Kablosu: Robot Kolu Kontrol Standart (PVC) 12 m/472,4 ing x 13,4 mm
Kutusuna (segenekler) HiFlex (PUR) 6 m/236 in¢ x 12,1 mm
HiFlex (PUR) 12 m/472.4 in¢ x 12,1 mm

2.0.16. Givenlik islevleri Tablosu

Universal Robots safety functions and safety I/O are PLd Category 3 (ISO 13849-1), where each
safety function has a PFHp value less than 1.8E-07. PFH degerleri tedarik zinciri mukavemeti igin
daha buyik tasarim esnekligi dahil edilecek sekilde glincellendi.

Giivenlik islevi (Gi) Agiklamalari igin bkz: 2.0.16. Giivenlik islevleri Tablosu above. Giivenlik G/C'si
icin harici cihaz veya ekipman dahil olmak lizere ortaya ¢ikan guvenlik islevi, genel mimari ve UR
robot guivenlik iglevi PFHp dahil olmak tizere tim PFHp'lerin toplami tarafindan belirlenir.

NOT

Bu bélimde sunulan Giivenlik Fonksiyonlari tablolar basitlestirilmistir. Bunlarin
kapsamli versiyonlarini burada bulabilirsiniz: https://www.universal-
robots.com/support

Kullanici Kilavuzu UR16e
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Tablo 1

Gi# ve
Givenlik
islevi

Gi1
1,2,3,4 Acil
Durdurma

(ISO
13850'ye

gore)

Aciklama

El tinitesi !"deki Estop PB'ye
veya Harici Estop'a (Estop
Guvenlik Girisi kullaniliyorsa)
basilmasi, robot
aktuatdrlerinden ve takim
G/C'sinden gii¢ kesilerek Kat.
1 Durdurma 3 ile sonuglanir.
Komut! tiim eklemleri
durdurur ve tim eklemler
izlenen bir durma durumuna
geldiginde glc kesilir.
Gauvenlikle ilgili harici bir
kontrol sistemi veya Acil
Durdurma girisine bagh harici
bir acil durdurma cihazi ile
entegre islevsel glvenlik
derecelendirmesi igin
glvenlikle ilgili bu girigin
PFHp degerini bu guivenlik
islevinin PFHp degerinin
PFHp'sine ekleyin (1.8E-
07'den az).

Ne oluyor?

Kategori 1 durdurma
(IEC 60204-1)

Tolerans,
PFHp

Tol: --
PFHp: 1.8E-
07

Etkiler

Robot
arag
G/C'si
dahil robot

UR16e

Kullanici Kilavuzu
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Gi# ve
Givenlik
islevi

Gi2 Koruma
Amach
Durma4 (1ISO
10218-1'e
g6re Robot
Durma®)

Aciklama

Bu guvenlik islevi, Kategori 2
durdurma baslatan glvenlik
girislerini kullanan harici bir
koruyucu cihaz tarafindan
baslatilir3. Ara¢ G/C'si
emniyetli durmadan
etkilenmez. Cesitli
yapilandirmalar
saglanmaktadir. Etkinlestiren
bir cihaz baglanirsa
YALNIZCA otomatik modda
calisacak sekilde glivenlik
durdurmasini yapilandirmak
mumkuandur. Durma Suresi ve
Durma Mesafesi Giuvenlik
islevleri 4'e bakin. Tam
entegre guvenlik iglevinin
islevsel glvenligi icin harici
koruyucu cihazin PFHd'sini
Koruyucu Durdurmanin
PFHd'sine ekleyin.

Ne oluyor?

Kategori 2 durdurma
(IEC 60204-1) SS2
durdurma (IEC
61800-5-2'de
tanimlanan sekilde)

Tolerans,
PFHp

Tol: --
PFHp: 1.8E-
07

Etkiler

Robot

Gi3
Eklem
Konum Limiti
(yumusak
eksen
sinirlamasi)

izin verilen eklem
konumlarinin tst ve alt
sinirlarini belirler. Durma
suresi ve mesafesi, sinir(lar)
ihlal edilmeyecegi icin dikkate
alinmaz. Her bir eklemin kendi
limitleri olabilir. Eklemlerin
aralarinda hareket
edebilecegi izin verilen eklem
pozisyonlar setini dogrudan
sinirlar. Kullanici Arayiziinin
glvenlik béliminden
belirlenir. Bu, ISO 10218-
1:2011, 5.12.3'e gore glivenlik
dereceli yumusak eksen
sinirlama ve alan sinirlama
aracidir.

Hareketin limit
ayarlarini gegcmesine
izin verilmez.
Hareketin herhangi
bir limiti agmamasi
icin hiz dasurdlebilir.
Limitlerin asiimasini
onlemek igin bir
robot durmasi
baslatilir.

Tol: 5°
PFHp: 1.8E-
07

Eklem
(her biri)

Kullanici Kilavuzu

UR16e
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Gi# ve

Tol
Givenlk  Aciklama Ne oluyor? o'erans,  Etkiler
i : PFHp
Islevi
Eklem hiziicin bir tst limit
belirler. Her bir eklemin kendi
!Imltllo!ablhr. Bu guv.er?hk Hareketin limit
islevinin en fazla etkisi, .
N ayarlarini gegmesine
temastan sonra enerji - .
transferi (sikma veya gegici) izin veriimez.
Gi4 tizerinedir. Eklemlerin H.art:akgpn herhangi Tol: 1.15 °/sn
o : bir limiti agmamasi Eklem
Eklem Hizi | galismasina izin verilen eklem | . o | PFHp: 1.8E- -
. . icin hiz dusurdlebilir. (her biri)
Sinin hizlarn kiimesini dogrudan o 07
. Limitlerin asiimasini
sinirlar. Kullanici Araytzindn N C
. . Onlemek igin bir
guvenlik kurulumu
e - robot durmasi
bdélimanden belirlenir. Hizli baslatilir
eklem hareketlerini sinirlamak ¥ )
icin kullanilir, yani tekilliklerle
ilgili riskler.
Dahili eklem tork limitini asmak (her bir eklem), Kat. 03 ile sonuclanir. Bu, kullanici
EklemTork |. .~ . . .. . .
Limiti icin erisilebilir degildir; bu bir fabrika ayarndir. Kullanici ayarlari ve kullanici
yapilandirmalari olmadigindan e-Series giivenlik islevi olarak GOSTERILMEZ.

UR16e

Kullanici Kilavuzu
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Gi# ve
Givenlik Aciklama
islevi
TCP Pozunu (pozisyon ve
oryantasyon) izler ve bir
guvenlik diizleminin veya TCP
Pozu limitinin asilmasini énler.
Birden fazla poz limiti
. muamkiindir (ug ekipman
GI5 :
Cesitl flansi, dirsek ve yarigaph 2
isim?ere adede kadar yapilandinlabilir
. u¢ ekipman ofset noktasi)
sahiptir: Poz ,
Limiti, Uc Oryantasyon, ug ekipman
L flanginin VEYA TCP'sinin
Ekipman . .
e Ozellik Z yoniinden sapmasi
Limiti, YOn | .
o ile sinirlandinimistir. Bu
Limiti, i oo -
. . guvenlik iglevi iki bdlimden
Guvenlik o
.. . olusur. Bunlardan biri, olasi
Dizlemi,
Giivenlik TCP konumlarini sinirlamak
icin guivenlik dizlemleridir.
Sinirlan e . o
Ikincisi, izin verilen bir yén ve
tolerans olarak girilen TCP
yoénlendirme limitidir. Bu,
guvenlik dizlemleri nedeniyle
TCP ve bilek dahil etme/ hari¢
birakma bdlgelerini saglar.
GI§ o Hiz limitinin agiimasini
Hiz Limiti 5 Kicin TCP ve dirsek
TCP ve on em.e icin ve dirse
. hizini izler.
Dirsek

Ne oluyor?

Hareketin limit
ayarlarini gegmesine
izin verilmez.
Hareketin herhangi
bir limiti agmamasi
icin hiz veya torklar
dusardlebilir.
Limitlerin asiimasini
o6nlemek igin bir
robot durmasi
baslatilir. Hareketin
limit ayarlarini
gecmesine izin
verilmez.

Tolerans, .

PFH Etkiler
TCP

Tol: 3°40 mm | Ug

PFHp: 1.8E- | ekipman

07 flangi
Dirsek

Tol: 50

mm/sn

PFHp: 1.8E- Tep

07

Kullanici Kilavuzu

UR16e
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Gi# ve
Givenlik
islevi

Aciklama

Gug Limiti, robot tarafindan
TCP (ug ekipman merkez
noktasi) ve "dirsek"te
uygulanan gulg¢tir. Hem TCP
hem de dirsek i¢in tanimlanan
gug limiti dahilinde kalmak igin
guvenlik iglevi surekli olarak
her bir eklem icin izin verilen
torklar hesaplar. Eklemler,

Ne oluyor?

Hareketin limit
ayarlarini gegmesine
izin verilmez.
Hareketin herhangi

Tolerans,

PFHp

Etkiler

Telif hakki © 2009-2023, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.

Gi7 izin verilen tork araliginda bir limiti Tol: 25N
Giig Limiti | kalmak igin tork cikiglarini _{rﬁm'a§m3ﬂ3$ PFHp: 1.8E- | TCP
(TCP) | kontrol eder. Bu, TCP veya '9'"d_,'z__"‘_?|yab_|‘_’r ar o7
dirsekteki kuvvetlerin . .ugtfru COHr-
. Limitlerin asiimasini
tanimlanan kuvvet siniri iginde . >
. C e 6nlemek igin bir
kalaca@i anlamina gelir. Gli¢ bot d
Limiti SF tarafindan izlenen bir b r(l) t(T :Irmak&t.
durma baslatildiginda robot asl a.| Ir. arexetin
T limit ayarlarini
durur, ardindan gui¢ limitinin .
_— . gegcmesine izin
aslimadigi bir pozisyona "
"geriler." Ardindan tekrar verimez.
durur.
Momentum “n e o PFHp: 1.8E- | Robot
- kullaniglidir. Momentum Limiti
Limiti e . 07
bltln robotu etkiler.
Bu islev, robot tarafindan
gergeklestirilen mekanik igi
(eklem torklari toplami garpi
Gio eklem acisal hizlan) izler, bu Akimin/torkun Tol: 10W
Giic Limiti da robot koluna giden akimi dinamik PFHp:1.8E- | Robot
¢ ve robot hizini etkiler. Bu sinirlandirmasi 07

guvenlik iglevi, akimi/ torku
dinamik olarak sinirlar, ancak
hizi korur.

UR16e

Kullanici Kilavuzu
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Gi# ve
Givenlik
islevi

Gi10
UR Robot Acil
Durdurma

Cikisl

Aciklama

Robot <Estop> ¢ikisi igin
yapilandiriidiginda ve bir
robot durdurmasi
oldugunda, ikili ¢ikiglar
DUSUK olur. Robot <Estop>
Stop baslatiimamigsa ikili
cikiglar yuksektir. Palslar
kullanilmaz, ancak tolere
edilirler.

Bu ikili ¢ikiglar, bu girigin bir
Acil Durdurma girisi olarak
yapilandiriidigi
yapilandirilabilir giivenlik
girislerine bagh herhangi bir
harici Estop icin durumu
degistirir.

Guvenlikle ilgili harici bir
kontrol sistemine sahip
entegre islevsel glivenlik
derecelendirmesi icin
glvenlikle ilgili bu ¢ikisin
PFHD'sini gtvenlikle ilgili
harici kontrol sisteminin
PFHD'sine ekleyin.

Estop Cikisi igin dogrulama,
harici ekipmanda
gerceklestirilir, zira UR cikisi,
harici ekipman igin bu harici
Acil Durdurma giris islevine
bir giristir.

NOT: IMMI (Enjeksiyon
Kaliplama Makinesi
Arayizu) kullaniliyorsa UR
Robot Estop ¢ikisi IMMI'ye
BAGLANMAZ. UR
robotundan IMMI'ye
gonderilen Estop cikis sinyali
yoktur. Bu, kurtarilamaz bir
durdurma durumunu
onlemek igin bir 6zelliktir.

Ne Oluyor?

Yapilandirilabilir ¢ikislar
ayarlanmigsa bir Estop
durumunda cift ¢ikis
dusuk gider

PFHp

1.8E-07

Etkiler

Mantik
ve/veya
ekipmana
harici
baglanti

Kullanici Kilavuzu

UR16e
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Gl# ve
Guvenlik

Ne Oluyor?

Aciklama

Etkiler

Telif hakki © 2009-2023, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.

islevi
Robot hareket ettiginde -
(hareket devam ederken), Ya[f)l|andl.l'l|ab.l|lr cikiglar
ikili dijital cikislar belirlenmigse:
DUSUKTUR. Hareket * Robot hareket
olmadiginda cikiglar halindeyken Mantik
Gi11 YUKSEKTIR. iglevsel (hareket devam valveva
UR Robot glvenlik derecesi, UR ederken), ikili . y
. . 1.8E-07 | ekipmana
Hareketli: robotun iginde bulunanlar dijital cikiglar harici
Dijital Cikis | igindir. Entegre islevsel DUSUKTUR. badlant:
glivenlik performansi, bu * Hareket g
PFHd'nin haTrici man'.uglln olmadiginda
(varsa') ye bllesenlerl'nlln cikislar
PFHd'sine eklenmesini YUKSEKTIR.
gerektirir.
Robot DURURKEN (durma surecinde veya hareketsiz
durma durumunda) ikili dijital cikislar YUKSEKTIR.
Gi12 Cikislar DUSUK oldugunda, robot islemde DEGILDIR
URRobot | veya durmaz ve hareketsiz durumda DEGILDIR.
; . . . . 1.8E-07
Durmuyor: Islevsel guvenlik derecesi, UR robotun iginde
Dijital Cikis | bulunanlar igindir. Entegre islevsel glivenlik
performansi, bu PFHd'nin harici mantigin (varsa) ve
bilesenlerinin PFHd'sine eklenmesini gerektirir.
Mantik
Gi13 Robot azaltiimig moddayken (veya azaltiimis mod velveva
baslatildiginda) cift dijital cikislar DUSUKTUR. Asagiya ey
UR Robot . g ) , . ekipmana
bakin. Islevsel glivenlik derecesi, UR robotun iginde -
Azaltilmig . . . . 1.8E-07 | harici
- bulunanlar igindir. Entegre islevsel guvenlik 9
Mod: Dijital L . - baglanti
Ciki performansi, bu PFHd'nin harici mantigin (varsa) ve
¥ bilesenlerinin PFHd'sine eklenmesini gerektirir.
Gi14 Robot azaltilmis modda DEGILKEN (veya azaltiimis
mod baslatimadiginda) cift dijital gikislar DUSUKTUR.
UR Robot . . . . .
Islevsel glivenlik derecesi, UR robotun iginde
Azaltlmamis . . . 1.8E-07
bulunanlar igindir. Entegre islevsel guvenlik
Mod: Dijital o - L
Ciki performansi, bu PFHd'nin harici mantigin (varsa) ve
® bilesenlerinin PFHd'sine eklenmesini gerektirir.

UR16e

Kullanici Kilavuzu
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Gi# ve
Givenlik
islevi

Gi15
Durma
Siresi

Sinin

Aciklama

Durma sdresi limitinin
aslimadigi durumlar gercek
zamanl olarak izleme. Robot
hizi, durma suresi limitinin
asllmamasini saglamak igin
sinirlandirilir.

Robotun verilen hareket
(ler)deki durma kabiliyeti,
durma sinirini asacak
hareketleri nlemek igin strekli
izlenir. Robotu durdurmak igin
gereken sire, stre limitini
asma riski altindaysa limitin
asllmamasini saglamak igin
hareket hizi disaralir. Limitin
aslimasini 6nlemek igin bir
robot durmasi baslatilir.
Gulvenlik iglevi, verilen hareket
(ler) icin durma siresinin ayni
hesaplamasini yapar ve durma
suresi sinir asilacaksa veya
asllirsa bir kat. 0 durdurma
baslatir.

Ne oluyor?

Asul durma
sdresinin limit
ayarini agmasina
izin vermez. Limiti
ASMAMAK igin
hizda azalmaya
veya robotun
durmasina neden
olur

Toleranslar ve .
PFHp: Etkiler

TOL: 50 ms

PFHp: 1.8E-07 | Robot

Kullanici Kilavuzu

UR16e
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Gi# ve
Guvenlik
islevi

SF16
Durma
Mesafesi
Sinin

Aciklama

Durma mesafesi limitinin
aslimadigi durumlar gercek
zamanl olarak izleme. Robot
hizi, durma mesafesi limitinin
asllmamasini saglamak igin
sinirlandirilir.

Robotun verilen hareket
(ler)deki durma kabiliyeti,
durma sinirini asacak
hareketleri dnlemek igin surekli
izlenir. Robotu durdurmak igin
gereken sire, stre limitini
asma riski altindaysa limitin
asllmamasini saglamak igin
hareket hizi disaralir. Limitin
aslimasini 6nlemek igin bir
robot durmasi baslatilir.
Gulvenlik iglevi, verilen hareket
(ler) icin durma mesafesinin
ayni hesaplamasini yapar ve
durma suiresi siniri asilacaksa
veya asilirsa bir kat. 0
durdurma baglatir.

Ne oluyor?

Asul durma
sdresinin limit
ayarini agmasina
izin vermez. Limiti
ASMAMAK igin
hizda azalmaya
veya robotun
durmasina neden
olur

Toleranslar ve

PFHp: Etkiler

TOL: 40 mm

PFHp: 1.8E-07 | Robot

SF17
Guvenli
Ana
Konum
"izlenen
konum"

Guvenlik dereceli bir ¢ikisi
izleyen glvenlik islevi, ¢ikisin
yalnizca robot yapilandirnimig
ve izlenen "glvenli ev
konumunda" oldugunda
etkinlestirilebilmesini saglar.
Robot yapilandinlan
pozisyonda olmadiginda ¢ikis
etkinlestirilirse bir durma
kategorisi 0 baslatilir.

"Guvenli ev ¢ikist'
yalnizca robot
yapilandiriimis

"gavenli ev
konumunda"
oldugunda
etkinlestirilebilir

Mantik
vel/veya
ekipmana
harici
baglant

TOL:1,7°
PFHp: 1.8E-07

Tablo 1 dipnotlar

1Teach Pendant, kontrolér ve robot icindeki (eklemler arasindaki) iletisim, IEC 61784 -3 'e gore
guvenlik verileri icin SIL 2" dir.

2ESTOP dogrulama: sarkit ESTOP butonu sarkit icinde degerlendirilir, daha sonra * SIL2 iletisimi ile
glvenlik kontroldrune iletilir. Pendant Estop islevselligini dogrulamak igin, Pendant Estop
digmesine basin ve bir Estop'un sonuclandigini dogrulayin. Bu, ESTOP'un kolye icine baglandigini,
ESTOP'un amaclandigi gibi ¢calistigini ve kolyenin kontrol6ére bagl oldugunu dogrular.

UR16e

Kullanici Kilavuzu
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3|IEC 60204 -1'e (NFPA79) gére Durdurma Kategorileri. Estop icin, IEC 60204 -1 'e gére yalnizca
durdurma kategorisi 0 ve 1' e izin verilir.

* Durdurma Kategorisi 0 ve 1, tahrik gliciinin kaldirimasina neden olur, durdurma kategorisi 0
HEMEN olur ve durdurma kategorisi 1 kontrolli bir durdurma olur (6rnegin, durma noktasina
kadar yavaslayin, ardindan tahrik gticinin kaldirimasi). UR robotlarinda, bir durdurma
kategorisi 1, izlenen bir durma tespit edildiginde glictin kaldirldigi kontrolll bir durmadir.

* Durdurma Kategorisi 2, tahrik giiciinin KESILMEDIGiI bir duraktir. Durdurma kategorisi 2 IEC
60204 -1 'de tanimlanmistir. Sto, SS1 ve SS2 'nin acgiklamalar IEC 61800 -5 -2' dedir. UR
robotlarinda, bir durdurma kategorisi 2 yoriingeyi korur, ardindan durduktan sonra surlctlere
giden gicu korur.

4UR Durma Siiresi ve Durma Mesafesi Giivenlik Fonksiyonlarinin kullaniimasi tavsiye edilir.
Uygulamanizin durma suresi/ emniyet mesafesi degerleri icin bu limitler kullaniimahdir.

SRobot durdurma daha énce Universal Robots robot icin "Koruyucu durdurma" olarak biliniyordu.

Kullanici Kilavuzu UR16e
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Tablo 1a

Giivenlik [slevi

Azaltilmig Mod
SF parametre
ayarlan
degisikligi

Aciklama

Azaltilmis Mod, bir glivenlik diizlemi/siniryla (diizlemin 2
cm'sinde baslar ve azaltilmis mod ayarlan diizlemin 2
cm'sinde elde edilir) veya baslatmak icin bir giris
kullanilarak (500 ms iginde azaltilmig ayarlar elde edilir)
baslatilabilir. Harici baglantilar Disik oldugunda,
Azaltilmig Mod baslatilir. Azaltiimis Mod, TUM azaltiimis
mod sinirlarinin AKTIF oldugu anlamina gelir.

Azaltilmis mod bir glivenlik islevi degildir; daha ziyade
asagidaki guvenlik iglevi sinirlarinin ayarlarini etkileyen
bir durum degisikligidir: eklem pozisyonu, eklem hizi,
TCP poz limiti, TCP hizi, TCP kuvveti, momentum, gic,
durma siresi ve durma mesafesi. Azaltiimis mod, ISO
13849 -1'e gore glivenlik islevlerinin
parametrelestiriimesi icin bir aractir. TiUm parametre
degerlerinin robot uygulamasina uygun olup olmadigi
dogrulanmali ve onaylanmalidir.

PFHp

1.8E-
07'den az

Etkiler

Robot

Koruma Amacli
Sifirlama

Koruma Sifirlama icin yapilandiriidiginda ve harici
baglantilar distkten yliksege gectiginde, koruma
durdurma SIFIRLANIR. Koruma durdurma gtivenlik
islevinin sifiranmasini baslatmak icin gtvenlik girisi.

1.8E-
07'den az
SF2'ye
giris

Robot

3 Konumu
Etkinlestirme
Cihaz GIRISI

Harici Etkinlestirme Cihazi baglantilan Disik
oldugunda, Koruma Durdurmasi (SF2) baslatilir. Oneri:
Guvenlik girigi olarak bir mod anahtariyla kullanin. Bir
mod anahtari kullanilmaz ve glvenlik giriglerine
baglanirsa robot modu Kullanici Araytizi tarafindan
belirlenir. Kullanici Arayizu:

* “calisma modundaysa” etkinlestirme cihazi aktif
olmaz.

* “programlama modundaysa” etkinlestirme cihazi
aktif olur. Kullanici Arayizu ile modu degistirmek
icin sifre korumasi kullanmak mimkindir.

1.8E-
07'den az
SF2'ye
giris

Robot

UR16e

Kullanici Kilavuzu
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Giivenlik iglevi Agiklama PFHp Etkiler
Harici baglantilar Disuk oldugunda, Calisma Modu
(otomatik modda ¢alisma/otomatik caligma) etkindir.
Yiksek oldugunda, mod programlamadir/é6gretmedir.
Oneri: Etkinlestirici bir cihazla kullanin, érnegin entegre
. o Lo . 1.8E-
Mod anahtari 3 k.onu.mlu etkinlestirici cihaza sahip bir UR e-Series El 07'den az

GIRIS] grjlteS|. SF2ye Robot
Ogretmedeyken/programdayken, baslangicta TCP hizi .
250 mm/sn ile sinirli olur. Hiz, askil kullanici arayGzi giris
"hiz kaydirici" kullanilarak manuel olarak artirilabilir,
ancak etkinlestirme cihazinin etkinlestiriimesi Gzerine
hiz sinirlamasi 250 mm/sn'ye sifirlanir.
Oneri: 3PE TP vel/veya 3 Pozisyon Etkinlestirme Cihazi
GiRiSi ile kullanin. Freedrive GIRISI Yiiksek oldugunda,
robot yalnizca asagidaki kosullar yerine getirilirse 1 8E-

Freedrive Freedrive'a girecektir: 07'den az
GIRIS] - 3PE TP diigmesine basiimamis SF2ye | obot
* 3 Konum Etkinlestirme Cihaz GIRISI ging
yapilandirimamis veya basiimamis (GIRIS
Dusguk)
Tablo 2

UR e-Series robotlarn ISO 10218-1:2011 ve ISO/TS 15066'nin uygulanabilir kisimlarina uygundur.
ISO/TS 15066'nin cogunun robot Ureticisine degil entegratérlere yénelik oldugunu unutmamak
O6nemlidir. ISO 10218-1:2011, madde 5.10 ortak ¢alisma, asagida aciklandidi gibi 4 ortak calisma
teknigini detaylandinr. OTOMATIK moddayken isbirlikci operasyonun UYGULAMAYA ait oldugunu
anlamak ¢ok 6nemlidir.

ISO 10218-

. 1

Ortak
Calistirma
2011
edisyonu,
madde
5.10.2

Teknik Aciklama

Pozisyonun durdugu ve bir

izlenen durma

kosullara neden olmaz.

UR e-Series

glvenlik islevi olarak izlendigi UR robotlarinin koruma

durma durumu. 2. Kategori durdurmasi, guvenlik

durdurmanin otomatik olarak dereceli bir izlenen
Giivenlik sifilanmasina izin verilir. durdurmadir, 1. Sayfadaki
dereceli Guvenlik dereceli bir izlenen SF2'ye bakin. Gelecekte,

durdurmadan sonra sifirlama ve | “guvenlik dereceli izlenen
yeniden baslatma operasyonu durdurma’nin bir ortak

durumunda ISO 10218-2 ve galistirma bicimi olarak
ISO/TS 15066'ya bakin, zira adlandinimamasi
yeniden baslatma, tehlikeli muhtemeldir.

Kullanici Kilavuzu

UR16e
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g 1501 1021 & Teknik Aciklama UR e-Series

Bu, esasen robot otomatik
moddayken bireysel ve
dogrudan kisisel kontroldur. Elle

yo6nlendirme ekipmani, ug UR robotlari ortak
efektdrun yakinina yerlestirilir ve calistirma icin elle
Ortak asagidakilere sahiptir: yonlendirme saglamaz.
Calistirma * Acil Durum Durdurma UR robotlariile elle
2011 Elle basma diigmesi yoénlendirmeyle 6gretme

edisyonu, yonlendirme + 3 konumu etkinlestirme (serbest suris) sgglanlr,
madde cihazi ancak bu, otomatik modda
5.10.3 ortak galistirma icin degil,
* guvenlik dereceli bir manuel modda
izlenen durma I§|eVI program|ama |g|nd||'

* ayarlanabilir glvenlik
dereceli bir izlenen hiz
islevi

UR16e Kullanici Kilavuzu
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ISO 10218-

# 1

Ortak
Calistirma
2011
edisyonu,
madde
5.10.4

Teknik

Hiz ve ayirma
izleme (SSM)
glivenlik
islevleri

Aciklama

SSM, herhangi bir operatérden
(insan) ayirma mesafesini
koruyan robottur. Bu, MINIMUM
KORUYUCU MESAFENIN
saglandigindan emin olmak igin
robot sistemi ile izinsiz girigler
arasindaki mesafenin
izlenmesiyle yapilir. Bu,
genellikle Hassas Koruyucu
Ekipman (SPE) kullanilarak
gerceklestirilir ve burada tipik
olarak bir guivenlik lazer
tarayicisi robot sistemine
yonelik izinsiz girigleri tespit
eder.

Bu SPE sunlara neden olur:

1. sinirlayici givenlik
islevleriigin
parametrelerin dinamik
olarak degistirilmesi; veya

2. guvenlik dereceli bir
izlenen durma kosulu.

Koruyucu cihazin algilama
bélgesinden ¢ikan izinsiz girigin
tespit edilmesi Gizerine, robotun
sunlari yapmasina izin verilir:

1. yukandaki 1) durumunda
"daha yiksek" normal
guvenlik iglevi sinirlarini
devam ettirmek

2. yukandaki 2) durumunda
calismaya devam eder

2) 2) durumunda, gtlivenlik
dereceliizlenen bir
durdurmadan sonra ¢alismayi
yeniden baslatma;
gereksinimler icin ISO 10218 -2
ve ISO/TS 15066'ya bakin.

UR e-Series

SSM'yi kolaylastirmak igin
UR robotlari,
yapilandirilabilir limitlerle
(normal ve azaltiimis)
guvenlik islevleri igin iki
parametre seti arasinda
gecis yapma ozelligine
sahiptir. 4'lincu sayfadaki
Azaltilmis Modu bélimine
bakin. Normal galisma,
izinsiz giris tespit
edilmediginde
surdirdlebilir. Ayrica
emniyet
dizlemleri/emniyet
sinirlarindan da
kaynaklanabilir. UR
robotlari ile goklu guvenlik
bolgeleri kolaylikla
kullanilabilir. Ornegin, bir
guvenlik boélgesi
"azaltilmis ayarlar” igin
kullanilabilir ve baska bir
bdlge sinirt UR robotuna
koruma durdurma girisi
olarak kullanilir. Azaltiimig
limitler, calisma alanini ve
zemin alanini azaltmak
icin durma sliresi ve
durma mesafesi limitleri
icin azaltilmis bir ayar da
icerebilir.

Kullanici Kilavuzu
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#

ISO 10218-
1

Ortak
Calistirma
2011
edisyonu,
madde
5.10.5

Teknik

Dogal tasarm
veya kontrol
ile guc ve
kuvvet
sinirlama
(PFL)

Aciklama

PFL'nin nasil gerceklestirilecegi
robot Ureticisine birakilmistir.
Robot tasarimi ve/veya guvenlik
islevleri, robottan insana eneriji
aktarimini sinirlar. Herhangi bir
parametre asilirsa robot
durmasi meydana gelir. PFL
uygulamalari, herhangi bir
temasin yaralanmaya neden
olmamasiicin ROBOT
UYGULAMASININ (ug efektér
ve is parcalan dahil) dikkate
alinmasini gerektirir. Yapilan
calisma, yaralanmaya degil,
agrinin BASLANGICINA ydnelik
basinclari degerlendirmistir.
Bkz. Ek A. Bkz. ISO/TR 20218-1
Uc efektorler.

UR e-Series

UR robotlari, robotun bir
kisiye temas edebilecegi
ve yaralanmaya neden
olmayacagi isbirlikgi
uygulamalari mimkin
kilmak icin 6zel olarak
tasarlanmis gli¢ ve kuvvet
sinirlayici robotlardir. UR
robotlari, robotun
hareketini, hizini,
momentumunu, kuvvetini,
gliclinl ve daha fazlasini
sinirlamak igin
kullanilabilecek guivenlik
islevlerine sahiptir. Bu
guvenlik islevleri robot
uygulamasinda son
efektdr ve is pargalarinin
neden oldugu basing ve
kuvvetleri azaltmak igin
kullanilir.

UR16e
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3. Bolum |l
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3.1. Giris

Aciklama Bu yazilim kilavuzu, Universal Robots robotunuzu kullanmaya baslamak
icin ihtiya¢ duyacaginiz temel bilgileri saglar.

NOT
Robotu ilk defa galistirmadan 6nce, litfen asagidaki
bélimleri inceleyin:

* Kutuda bulabileceginiz Donanim Aciklamasi'ndaki
guvenlik bilgilerini okuyun.

* Risk degerlendirmesiyle tanimlanan glivenlik
yapilandirmasi parametrelerini ayarlayin (bakin: 3.2.
Yazilim Givenlik Yapilandirmasi on page124).

PolyScope'u kullanmak icin tim iglevler bu manuelde bulunabilir.

Lutfen herhangi bir URcaps'in 3. taraf saglayicisina kendi 6zel belgeleri icin
bagvurun.

Robot programlariniz igin komut dosyalari olusturacaksaniz yazihm kilavuzu
Komut Dosyasi Kilavuzu ile birlikte kullanilabilir

3.1.1. Robot Kolu Temelleri

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

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

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

Kullanici Kilavuzu 102 UR16e
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3.1.2. Kurulum

Aciklama PolyScope'u kullanmaya baslamak igin robot kolunu ve Kontrol Kutusunu
kurun ve ¢aligtinin.
Ayrintih yikleme talimatlari icin Yazilim Yiikleme Kilavuzunu inceleyin.

Robotu yiikle Devam edebilmek icin robot kolu, Kontrol Kutusunu ve EI Unitesini monte
etmeniz gerekiyor.

1. Robot kolunu ve Kontrol Kutusunu ambalajindan ¢ikarin.
2. Robot kolunu saglam ve titresimsiz bir yuzeye takin.

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

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

5. Kontrol kutusunun sebekesini veya sebeke kablosunu takin.

UYARI
Robot kolunun saglam bir ylizeye sabitlenmemesi, robotun

dismesinden kaynakli yaralanmalara neden olabilir.

* Robot kolunun ¢alisma yilizeyine sabitlendiginden
emin olun

Kontrol kutusunu Kontrol Kutusu genellikle robot kolunu, El Kumandasini ve tim gevresel
acik/kapali duruma  cihazlari baglayan fiziksel elektrik Giris/Cikisi icerir. Robot kolunu
getirme calistirabilmek icin, Kontrol Kutusunu agmaniz gerekir.
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1. Kontrol kutusunu agmak icin, EI Kumandanizdaki glic digmesine
dokunun.

2. Ekranda, diigmelerin de izledigi taban isletim sisteminden gelen
metnin gorinmesini bekleyin.

3. Sizi robotu programlamaya baslamaya yénlendiren Baslangi¢
penceresi ortaya ¢ikabilir.

Once ne yapmak istersiniz?

R i 2

BIR PROGRAM CALISTIR ROBOTU PROGRAMLA ROBOT KURULUMUNU
YAPILANDIR
O Bu mesaiji bir daha gésterme
Calistirma ik calistirmanizda Devam Edilemiyor iletisim kutusu gériinebilir.

Baslatma ekranina erismek icin Baglatma ekranina git secenegini segin.

Soldaki Alt Bilgide, Baslat digmesi, robot kolunun durumunu renkler
kullanarak g0sterir:

* Kirmizi Kapali. Robot kolu durdurulmus bir durumdadir.
* Sari Bosta. Robot kolu aciktir ancak normal ¢alismaya hazir degildir.

* Yesil Normal. Robot kolu agiktir ve normal caligmaya hazirdir.

R 2 ¢ QM

Robot Durumu

@ BASLAT @ KAPAT

Tasima kapasitesi Robot

, At Tasima Kapasites), Kurulum Tasima Kapasitesinin gegici olarak
! zerine yazmak igin kullanilyor.

Aktif Tasima Kapasitesi M v Payioad - y
Tasima kapasitesi 0,000

O Normal
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Baglatma Robotu baglatmaniz gerekiyor. Bu, fren sisteminin baglantisini keser ve
robotun serbest sirlise gecebilmesini saglar.

A\

A\

@
@

UYARI

Robot kolunu galistirmadan énce tasima kapasitesi ve
kurulumun dogrulanmamasi, personelin yaralanmasina
ve/veya maddi hasara yol acabilir.

* Robot kolunu baglatmadan dnce her zaman gegerli
tasima kapasitesi ve kurulum dogru oldugunu
dogrulayin.

UYARI
Yanlis tasima kapasitesi ve kurulum ayarlari, robot kolunun
ve Kontrol Kutusunun dizgin ¢alismasini engeller.

* Tasima kapasitesi ve kurulum ayarlarinin dogru
oldugunu her zaman teyit edin.

NOT

Robot kolunun serbestce ¢alismak icin yeterli alana sahip
oldugunu dogrulayin.

NOT

Robotun daha dusiik sicakliklarda calistinimasi, sicakhga
bagl yag ve gres viskozitesi nedeniyle performansin
dismesine veya durmasina neden olabilir.

* Robotun diguk sicakliklarda galigtirlmasi bir iIsinma
fazi gerektirebilir.

Soguk Ortamlarda Robot Baslatmaya Dair En lyi
Uygulama baslkl destek makalesine bakin

UR16e
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Robotu baglatmak
icin

1.

Baslatma islemini baslatmak icin, yesil LED'li AC digmesine
dokunun. Sonra LED, gucun acik ve Bogta oldugunu belirtmek igin
sarlya doner.

Frenleri indirmek icin BASLAT digmesine dokunun.

Robot kolunu kapatmak icin, kirmizi LED'li KAPAT digmesine
dokunun.

PolyScope calistiginda, robot kolunu baslatmak icin AC diigmesine
dokunun. Sonra durum, robotun acik ve bosta oldugunu belirtmek
icin sariya doner.

Robot kolu durumu Bosta oldugunda, robot kolunu baslatmak icin
BASLAT digmesine dokunun. Bu noktada sensor verileri, robot
kolunun yapilandiriimig montajiyla karsilastirilr.

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

Montaj dogrulandiginda Baslat diigmesine dokunmak, tiim eklem
frenlerini indirir ve robot kolu, normal galismaya hazir olur.

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

Kullanici Kilavuzu
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3.1.3. PolyScope'a Genel Bakis

Aciklama PolyScope, robot kolunu bir dokunmatik ekran ile ¢alistiran EI Kumandasi
uzerindeki Grafik Kullanici Araytziine (GUI) verilen isimdir. PolyScope'ta
robot icin programlar olusturabilir, yikleyebilir ve ¢alistirabilirsiniz.
PolyScope araylzi asagidaki sekilde gosterildigi gibi bélinmustdr:

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

* C: Robot eylemlerini ybnetme veya izleme secenekleri ve alanlariyla
Ekran.

Dokunmatik Ekrani  Dokunmatik hassasiyeti, PolyScope lizerinde yanlis segimleri dnlemek ve
Kullanma robotun beklenmedik hareketini engellemek igin tasarlanmistir.
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El Kumandasi dokunmatik ekrani endustriyel ortamlarda kullanim igin
optimize edilmigtir. TUketici elektroniginin aksine, El Kumandasi
dokunmatik ekran hassasiyeti, tasarim geregi asagidakiler gibi ¢cevresel
faktorlere daha dayaniklidir:

* su damlaciklarn ve/veya makine sogutma suyu damlaciklari

* radyo dalgasi emisyonlari

* calisma ortamindan kaynakli olarak iletilen diger gurultaler
En iyi sonuglar igin ekranda bir segim yaparken parmaginizin ucunu
kullanin.
Bu kilavuzda bu isleme "dokun" adi verilir.

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

Kullanici Kilavuzu
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PolyScope'ta Simgeler/Sekmeler

Aciklama

Baglik Simgeleri /
islevler

Calisma modlan

Uzaktan Kumanda

Asagidaki bolim, PolyScope arayuziindeki simgeleri/sekmeleri ve
dugmeleri listeler ve tanimlar.

Calistir, robotu 6nceden yazilmig programlari kullanarak ¢aligtirmanin
kolay bir yoludur.

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

Kurulum, robot kolu ayarlarini ve érnegin montaj ve givenlik gibi
harici ekipmanlar yapilandirr.

P

e Hareket Ettir, robot hareketini kontrol eder ve/veya diizenler.

rall G/C, robotun kontrol kutusuna giden ve oradan gelen canl Girig/Cikis

sinyallerini izler ve ayarlar.

prll Glinlik, robotun saghgini her tiirlii uyan veya hata mesaijlarini belirtir.
e e N
s Program ve Kurulum Yéneticisi, etkin
program ve kurulumu secer ve gortntler (bakin 3.9.1. Dosya Yoneticisi on
page341). Program ve Kurulum Yoéneticisi sunlari igerir: Dosya Yolu, Yeni,
Ac ve Kaydet.

Yeni.. yeni bir Program veya Kurulum olusturur.

E Ag... daha dnce olusturulmus ve kaydedilmis bir Programi veya
Kurulumu acar.

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

@)

™ Otomatik robotun ¢alisma modunun Otomatik olarak ayarlandigini
gOsterir. Manuel ¢alistirma moduna ge¢cmek icin ona dokunun.

B

¥l Manuel robotun ¢alisma modunun Manuel olarak ayarlandigini
gosterir. Otomatik calistirma moduna gecmek icin ona dokunun.

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

UR16e
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Yerel robotun yerel olarak kontrol edilebilecegini gosterir. Uzaktan
kumandaya ge¢cmek icin ona dokunun.

ll Uzak robotun uzaktan kontrol edilebilecegini gosterir. Yerel
kumandaya gec¢cmek icin ona dokunun.

CCCC

sl Glivenlik Kontrol Toplami, etkin giivenlik yapilandirmasini
gérintaler.

E Hamburger Mendsii tizerinden PolyScope Yardim, Hakkinda ve
Ayarlar seceneklerine erigilebilir.

Alt Bilgi Simgeleri /
islevier E

Baglat robot durumunu y6netir. KIRMIZI oldugunda, robotu ¢aligir
hale getirmek icin ona basin.

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

Simulation .
Similasyon diigmesi, Similasyon

Modu ile Gergek Robot arasinda program ylritmesi gecisi yapar.
Simulasyon Modunda ¢alisirken, Robot Kolu hareket etmez. Boylece
carpisma sonucu kendisine veya yakin ekipmana zarar veremez. Robot
kolunun ne yapacagindan emin degilseniz, programlari test etmek icin
Similasyon Modunu kullanin.

E] Oynat ylklenen gecerli robot Programini baslatir.
E Adim, bir Programin tek adimda galistirlmasini saglar.
E Durdur yiklenen gecerli robot Programini durdurur.

Manuel Yilksek Hiz  Manuel Yiiksek Hiz basil tutma islevidir ve ancak Ug Konumu
Etkinlestirme Cihazi yapilandirimissa Manuel modda kullanilabilir.

s
Manuel Yiiksek Hiz , u¢ ekipman hizinin gegici olarak

250mm/sn'yi agmasina izin verir.
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3.1.4. Elle Yonlendir

Aciklama

Serbest Siirisi
Etkinlegtirme

3PE El Kumandasi

Serbest Surls, robot kolunun istediginiz pozisyonlara ve/veya pozlara
manuel olarak ¢ekilmesini saglar.

Frenler indirildigi icin eklemler, az direncle hareket eder. Robot kolu manuel
olarak hareket ettirilirken, Serbest Siirlistedir (bakin Calisma modu on
page122).

Serbest Siristeki robot kolu 6nceden tanimli bir sinir veya diizleme
yaklastikga (bakin 3.2.8. Yazilim Guvenlik Kisitlamalari on page141), direng
artar.

Bu, robotu yerine gekmenin agir gelmesini saglar.

UYARI
Beklenmedik hareket nedeniyle personel yaralanabilir.

* Yapilandirnlan tagsima kapasitesinin kullanilan tasima
kapasitesi oldugunu dogrulayin.

* Dogru tagima kapasitesinin u¢ ekipman flansina
guvenli bir sekilde baglandigini dogrulayin.

Serbest Sirisi asagidaki sekilde etkinlestirebilirsiniz:
* 3PE El Unitesini kullanin

* Robotta Serbest surisl kullanin (bakin 3.2.7. Glvenlik G/C on
page136)

* G/C Eylemlerini (bakin 3.5.4. G/C Ayarlar on page288) kullanin

NOT

Robot kolunu hareket ettirirken Serbest Stirlist
etkinlestirmek, arizalara yol agarak striklenmesine neden
olabilir.

* Robotu iterken veya ona dokunurken Serbest Stirlst
etkinlestirmeyin.

3PE EU diigmesini kullanarak robot kolunu serbest siirmek igin:

1. 3PE diugmesine hizlica hafif basin, sonra hafif basip birakin.

Artik hafif basmaya devam ederken robot kolunu istenen bir pozisyona
cekebilirsiniz.

UR16e
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Robotta serbest

siris

Geri suris

Robot kolunu serbest stirmek lizere robotta Serbest Siirlisi kullanmak
icin:
1. Robotta Serbest Siiriis icin yapilandinimis anahtarin digmesini
basili tutun.

2. Serbest slirlis panosu PolyScope'ta gériindiigtinde, robot kolu
eklemleri icin istenen hareket tlrtint secgin. Veya hareket tlirlini
Ozellestirmek icin eksen listesini kullanin.

3. Sekil acilan listesinden bir segcenek secerek gerektiginde sekil tiriini
tanimlayabilirsiniz.

Robot bir tekillik senaryosuna yaklasirsa, hareket etmeyi birakir.
Hareketi yeniden baslatmak icin Serbest siriis panelinde (bkz.
Serbest Surts Paneli on page113) Tim eksenler serbest
secenegine dokunun.

4. Robot kolunu istediginiz gibi hareket ettirin.

Robot frenleri indirildiginde, robot kolunu baslatma sirasinda ufak
titresimler gdzlemlenebilir. Robotun ¢arpigsmaya yakin olmasi gibi bazi
durumlarda, bu titregsimler istenmeyen bir durumdur. Robot kolundaki tim
frenleri serbest birakmadan belirli eklemleri istenen konuma zorlamak igin
Geri Surtsl kullanin.

Geri surls yontemleri igin bakin: 3.1.5. Geri surts on page114

Kullanici Kilavuzu
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Serbest Siirig Paneli

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

Program Degiskenler

Ad - Deger ~ Aciklama >
<isimsiz>* ~

Durum
Elle Y 8nlendir

Durduruldu Bas ve Bagl
Sinirlandiriimis Kontrol

Ozelik: Taban v

Kontrol

[ x Co |l
R

O Yalnizca favori degiskenleri goster z (@ Rz (®

LED Serbest Siiriis  Serbest siirlis panelinin durum gubugundaki LED sunu gésterir:

paneli * Birveya daha fazla eklem, eklem sinirina yaklastiginda.

* Robot kolu pozisyonu tekillige yaklastiginda. Robot tekillige
yaklasirken direng artar, konumlandirma icin agir hissedilmeye
baslanir.

Freedrive
Press & Hold

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

aH L = X

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

r@ Tdm eksenler boyunca harekete izin

verilir.
TUm eksenler serbest

k}ﬂiﬂ Sadece X ekseni ve Y ekseni boyunca

harekete izin verilir.
Dizlem

.«’L- Doéndiirme olmadan tiim eksenler
boyunca harekete izin verilir.

Cevir

W g : . :

{;_F 2, TCP cevresinde, kiiresel bir hareketle,
tiim eksenler boyunca harekete izin
verilir.

Rotasyon

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

* Robot kolunu herhangi bir eksende hareket ettirirken
dikkatli olun.

3.1.5. Geri surus

Aciklama Geri slirlis, robot kolundaki tim frenleri serbest birakmadan belirli eklemleri
istenen konuma zorla hareket ettirmek icin kullanilir.
Bu durum, robot kolu ¢arpismaya yakinsa ve tam yeniden baslatmaya eslik
eden titresimler istenmiyorsa bazen gereklidir.
Geri Surus kullanimdayken robot eklemlerini hareket ettirmek agir gelebilir.

Geri Surtsu etkinlestirmek icin agagidaki yéntemlerden herhangi birini
kullanabilirsiniz:

* 3PE El Kumandasi
* 3PE cihazi/anahtari

* Robotta serbest slirls
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3PE El Kumandasi  Robot kolunu geriye dogru siirmek lizere 3PE EU diigmesini kullanmak
icin.
1. Gl agma sirasini baslatmak igin, Baslat ekraninda, AGIK
dugmesine dokunun.

2. Robot durumu El Unitesi 3PE Durdurmaoldugunda, 3PE EU
digmesine 6nce hafif basin, ardindan hafif basil tutun.
Robot durumu Geri Siirlig moduna degisir.

3. Artik robot kolunu hareket ettirmek icin freni istenen bir eklemde
serbest birakmak icin blylk miktarda basing uygulayabilirsiniz.
3PE digmesine hafif basmaya devam edildigi sirece, Geri Sirls
etkinlegtirilerek kolun hareket etmesine izin verilir.

3PE cihazi/anahtari  Robot kolunu geriye dogru hareket ettirmek tizere bir 3PE cihazi/anahtari
kullanmak igin.

1. Gug agma sirasini baglatmak igin, Baslat ekraninda, AGIK
digmesine dokunun.

2. Robot durumu El Unitesi 3PE Durdurmaoldugunda, 3PE EU
digmesine 6nce hafif basin, ardindan hafif basil tutun.
Robot durumu Sistem 3PE Durdurma moduna degisir.

3. 3PE cihazini/fanahtarini basih tutun.
Robot durumu Geri Siirlis moduna degisecektir.

4. Now you can apply significant pressure to release the brake in a
desired joint to move the robot arm.
Hem 3PE cihazinda/anahtarinda hem de 3PE EU diigmesinde tutma
korundugu stirece, Geri Siris etkinlestirilerek kolun hareket
etmesine izin verilir.

Robotta serbest Robot kolunu geri sirmek tzere robot tizerinde Serbest Surtsu kullanmak
suris igin.
1. Gug agma sirasini baglatmak igin, Baslat ekraninda, AGIK
digmesine dokunun.

2. Robot durumu El Unitesi 3PE Durdurma oldugunda, Robotta
Serbest Siriis segcenegdine basil kalin.
Robot durumu Geri Siirlis moduna degisecektir.

3. Artik robot kolunu hareket ettirmek igin freni istenen bir eklemde
serbest birakmak icin blylk miktarda basing uygulayabilirsiniz.
Robottaki Serbest Suruste basili tutma korundugu surece, Geri
Siris etkinlestirilir ve kolun hareket etmesine izin verilir.
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Geri Siirtis Denetimi

Aciklama Robot bir seyle ¢arpismaya yakinsa baslatmadan énce robot kolunu gtivenli
bir konuma getirmek igin Geri Strtisu kullanabilirsiniz.

3PE El Kumandasi

Geri Sirisi 1. Gicl etkinlestirmek icin A¢ digmesine dokunun. Durum Robot Etkin
etkinlestirin olarak degisir

2. Serbest siiriis digmesine basin ve basili tutun. Durum Geri Siirtis
olarak degisir

3. Robotu Serbest sirlis modundaki gibi hareket ettirin. Serbest siris
digmesi etkinlestirildiginde eklem frenleri istendiginde serbest
birakilir.

NOT
Geri Siiris Modunda, robotun ¢cevrede hareketi "agirdir".

ZORUNLU EYLEM
Tdm eklemlerde Geri sliriis modunu test etmelisiniz.

Giivenlik ayarlari Robot glivenlik ayarlarinin robot kurulumu risk degerlendirmesiyle uyumlu
oldugundan emin olun.

Ek givenlik girigleri  Hangi glivenlik girigleri ve ¢ikislarinin aktif oldugunu ve Polyscope ya da
ve cikiglar hala harici cihazlar yoluyla tetiklenip tetiklenmediklerini kontrol edin.
caligiyor

3.1.6. Hizli Sistem Baslangici
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Hizl Sistem Baglatma
ZORUNLU EYLEM

PolyScope'u kullanmadan 6nce, robot kolunun ve Kontrol
Kutusunun dogru yuklendigini dogrulayin.

Robotu bu sekilde hizli bir sekilde baglatabilirsiniz.

1. El Kumandasindaki acil durum durdurma digmesine basin.

2. El Kumandasindaki glic digmesine basin ve sistemin baslayarak,
PolyScope'taki metni goriintilemesini saglayin.

3. Dokunmatik ekranda, sistemin hazir oldugunu ve robotun
baslatiimasi gerektigini belirten bir agilan pencere gorindr.

4. Bagslat ekranina erismek igin, acilan iletisim kutusundan Baglat
Ekranina Git tizerine dokunun.

5. Robotun durumunu Acil Durum Durduruldu durumundan Giici
Kapali durumuna degistirmek igin, acil durum durdurma digmesinin
kilidini agin.

6. Robotun ulastigi yerin (¢calisma alaninin) disina gikin.

7. Robotu Baglat ekraninda, AG digmesine dokunun ve robot
durumunun Bosta olarak degigsmesini saglayin.

8. Tasgima Kapasitesi alanindaki Etkin Tagima Kapasitesi altindan
tasima kapasitesi kitlesini dogrulayin. Robot alaninda montaj
konumunun dogru olup olmadigini da dogrulayabilirsiniz.

9. Robotun fren sistemini birakmasi igin, Baglat digmesine dokunun.
Robot titrer ve programlanmaya hazir oldugunu gosteren tiklama
sesleri ¢ikarir.

NOT
Universal Robots robotunuzu www.universal-

robots.com/academy/ adresinde programlamayi
o0grenin
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3.1.7. ilk Program

Aciklama

Bir program, robota ne yapmasi gerektigini sdéyleyen komutlarin bir
listesidir. Cogu gorev icin programlama, tamamen PolyScope yazilimi
kullanilarak yapilir. PolyScope, robot kolunun izleyecegi bir yol belirlemek
icin bir dizi gecis noktasi kullanarak robot koluna nasil hareket edecegini
o6gretmenizi saglar.

Robot Kolunu istediginiz bir konuma getirmek icin Hareket Ettir sekmesini
(bakin 3.6. Hareket Ettir Sekmesi on page326) kullanin veya El
Kumandasinin Ustlindeki Serbest siirlis digmesini basili tutarak, Robot
Kolunu yerine ¢ekerek, konumu ayarlayin.

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

. PolyScope'ta Baslik bolimiindeki Dosya Yolunda, Yeni...

segenegine dokunun ve Program secenegini segin.

. Program agacina bir gegis noktasi eklemek icin Temel altindaki

Gegcis Noktasina dokunun. Program agacina varsayilan bir Hareket
Ettir J de eklenir.

. Yeni gegis noktasini segin ve Komut sekmesinde Gegig Noktasina

dokunun.

. Aleti TaslI ekraninda, hareket oklarina basarak robot kolunu hareket

ettirin.
Serbest Tahrik diigmesini basili tutarak ve Robot Kolunu istenen
konumlara ¢ekerek robot kolunu da hareket ettirebilirsiniz.

. Robot kolu konumda oldugunda, Tamam tusuna dokunun ve yeni

gecis noktasi Gegis Noktasi_1 olarak gorunttlenir.

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

. Hareketlerin sirasini degistirmek icin, Gegis Noktasi_2'yi secin ve

Gegcis Noktasi_2'nin Ustline gelene kadar, Yukar Hareket Ettir okuna
basin.

. Uzak durun, acil durdurma diigmesine basili tutun ve PolyScope Alt

Bilgisinde, Robot Kolunun Ara Nokta_1 ve Ara Nokta_2 arasinda
hareket etmesi icin Oynat digmesine basin.

Tebrikler! Simdi Robot Kolunu verilen iki gecgis noktasi arasinda
hareket ettiren ilk robot programinizi yaptiniz.

NOT
1. Robotu kendi Gizerine veya baska nesnelere

yénlendirmeyin, yoksa robotta hasara neden olabilir.

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

UYARI
Basinizi ve gévdenizi robotun ulastigi yerin (calisma

alaninin) disinda tutun. Parmaklarinizi sikisabilecekleri bir
yere koymayin.
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3.1.8. Robot Siber Guvenligi

Aciklama Siber guvenligi uygulamadan 6nce, asagidakiler icin bir risk
degerlendirmesi yapmalisiniz:

* Kimlik tehditleri
* Gavenli bolgeleri ve davraniglar tanimlayin

* Uygulamadaki her bilesenin gerekliliklerini belirtin

Siber Giivenlik On Sisteminizin guvenli bir galisma durumuna ulagabilmesi igin
Kosullari asagidakilerden emin olun:

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

* Yalnizca gtivenilir personelin robota fiziksel erisimine izin vermek icin
fiziksel guvenlik dnlemleri aldiniz.

* Robotunuzu yalnizca internete/internetten hem gelen hem de giden
erigimi kisitlayan bir guivenlik duvarinin arkasinda, guvenilir bir aga

bagladiniz.
Siber Giivenligi PolyScope, ag baglantisini glivende tutmak igin birgok 6zellik icerse de
Katilagtirma asagidaki yonergelere uyarak guvenligi artirabilirsiniz:

* Robotunuzu herhangi bir aga baglamadan énce daima bir Yonetici
sifresi belirleyin (bkz. 3.10.2. Ayarlar on page345).

* Robota ag erisimini olabildigince kisitlamak icin yerlesik ayarlar
kullanin.

* Baaziiletigsim arayuzlerinde, kurulan baglantilarin kimlik dogrulamasi
icin bir ydntem yoktur. Bazi uygulamalarda bu bir glivenlik riskidir.

* Robotun hareket kontrol arayiizlerine uzaktan erisime ihtiyaciniz
varsa, kimligi dogrulanmig ve glvenli bir baglanti kurmak icin yerel
baglanti noktasi yonlendirmesi kullanin (bkz. 3.10.2. Ayarlar on
page345). Ornegin: Pano Sunucusu ve Birincil/ikincil/Gergek
Zamanl istemci Arayiizleri.

* Devre disi birakilmadan énce hassas verileri robottan kaldirin.
URCap'lere (bkz. 3.4.10. URCaps on page268) ve program
klasoriindeki verilere 6zellikle dikkat edin.
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3.1.9. Calisma Modu Secimi

Aciklama

Mod degistirme

Calisma Modlari, bir Ug Konumu Etkinlestirme Cihazini yapilandirdiginizda,
sifre belirlediginizde, Calisma Modu Yapilandirlabilir G/C'si
tanimladiginizda veya Pano Sunucusu araciliiyla etkinlestirilir. (bkz. Pano
Sunucusunu Kullanma on page124)

Robotu otomatik modda veya manuel modda ayarlayabilirsiniz:
Otomatik Mod Etkinlestirildikten sonra robot sadece 6nceden tanimli
gorevleri gergeklestirebilir. Bir U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazi
yapilandiriimissa, Hareket Ettir Sekmesi ve Serbest Sirlis Modu
kullanilamaz. Programlari ve kurulumlari degistiremez veya
kaydedemezsiniz.

Manuel Mod Etkinlestirildiginde, Hareket Sekmesini, Serbest Stris
Modunu ve Hiz Kaydiricisini kullanarak robotu programlayabilirsiniz.
Programlari ve kurulumlar degistirebilir ve kaydedebilirsiniz.

UYARI

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

Calisma modu Manuel Otomatik
Elle Yonlendir X *
Robotu Hareket X

Sekmesindeki oklarla
hareket ettirin

*%

Hizli Strgu X X

Programi ve kurumu X
dizenleyin ve kaydedin

Programlar yur(t Azaltilmis hiz***

Programi secilen diiglimden x
baslatin

*Yalnizca Ug Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazi yapilandinimadiginda.

** Calistirma Ekranindaki Hiz Kaydiricisi PolyScope Ayarlarinda
etkinlesgtirilebilir.

** (J¢ Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazi yapilandirimissa, Manuel Yiiksek
Hiz etkinlestiriimedikge robot Manuel Dusuk Hizda ¢alisir.
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Mod degistirirken
bildiri

Calisma Modu
Giivenlik Girigini
Kullanma

NOT
* Bir Universal Robots robotu, Ug Konumu

Etkinlestirme Cihaziyla donatiimis olabilir. Risk
degerlendirmesi cihazi gerektiriyorsa, robot
kullanilmadan énce baglanmasi gerekir.

* Bir U¢ Konumu Etkinlestirme Cihaz
yapilandiriimigsa, Manuel Modda hiz azaltiimaz.

c UYARI
* Otomatik Mod secilmeden dnce, askiya alinan tim

korumalarin tekrar tam calisir hale getirilmesi
gerekir.

* Mimkin oldugunca, ¢calismanin Manuel Modu, tiim
kisiler korunmus alanin disindayken
gerceklestiriimelidir.

* Calisma Modlari arasinda gegis yapmak igin
kullanilan cihazin, korunmus alanin digina
yerlestiriimesi gerekir.

* Otomatik Modu Koruma Amacl giris
yapilandiriimadigi stirece, robot Otomatik
Moddayken kullanicinin korunmus alana girmemesi
gerekir.

Calisma Modu secimini yapilandirmanin yontemleri, agagidaki alt
bdlimlerde aciklanmistir. Her ydntem, digerlerini dislar, yani bir ydntem
kullanildiginda, diger iki ydbntem devre disi kalir.

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

2. Galisma Modu Girigini yapilandirin. Agilan menude yapilandirma
segenegi gorundir.

* Calistirma Modu Girigi dislik oldugunda robot Otomatik
moddadir.

* Calistirma Modu Girisi yiksek oldugunda robot Manuel
moddadir.

NOT

Fiziksel mod segici kullanildiginda, se¢im icin ISO 10218-1:
madde 5.7.1'e tam uygun olmalidir.
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Modlar Arasinda
Gegis Yapma

Pano Sunucusunu
Kullanma

Ug Konumu
Etkinlestirme Cihazi

Manuel Yiksek Hiz

1. Modlarin arasindaki gegis icin, Baslikta profil simgesini secin.

* Otomatik robotun calistirma modunun Otomatik olarak
ayarlandigini gosterir.

* Manuel robotun ¢alistirma modunun Manuel olarak
ayarlandigini gosterir.

Ug Konumu Etkinlestirme Cihaziyla Giivenlik G/C yapilandirmasi etkin
oldugunda, PolyScope otomatik olarak Manuel Moddadir.

1. Pano sunucusuna baglanin.

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

* Calisma Modunu Silin

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

Bir Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilandirimissa ve Galisma Modu
Manuel Moddaysa, robot sadece U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazina
basilarak hareket ettirilebilir. U¢ Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazinin
baglanmasi ve yapilandiriimasi, Otomatik Mod Koruma Durdurmasini
erisilebilir hale getirir.

Uc Pozisyonlu Etkinlestirme Cihazinin Otomatik Modda higbir etkisi yoktur.

Tut-calistir iglevi, Manuel Yiiksek Hiz, alet hizinin gegici olarak
250mm/sn'yi agmasina izin verir. Sadece robotunuz Manuel moddaysa ve
bir Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilandinimissa kullanilabilir. Bir Ug
Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilandirldigi, ancak basiimadiginda robot,
Manuel modda bir Koruma Amacli Durdurmada gerceklestirir. Otomatik
modla Manuel mod arasindaki gegis igin, Ug Konumu Etkinlestirme Cihaz
tam birakilip, robotun hareket etmesine izin vermek igin tekrar basiimalidir.
Manuel Yiksek Hiz kullanilirken, robotun hareket alanini kisitlamak icin
guvenlik eklem sinirlarini (bakin Eklem Limitleri on page 134) veya guvenlik
dizlemlerini (bakin Guvenlik DuzlemleriModlari on page142) kullanin.

3.2. Yazilim Guvenlik Yapilandirmasi
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Aciklama Bu kisim, robotun givenlik ayarlarina nasil erisilecegini gosterir. Robot
Guvenlik Yapilandirmasini ayarlamaniza yardimci olan égelerden olusur.

é UYARI
Robotunuzun guvenlik ayarlarini yapilandirmadan 6nce,

entegrasyonu yapan kisinizin robotun etrafindaki personel
ve ekipmanlarin givenligini garanti etmek igin bir risk
degerlendirmesini gergeklestirmesi gerekir. Bir risk
degerlendirmesi, dogru givenlik yapilandirma ayarlarini
uygulamak amaciyla, robotun bitin kullanim émrt
boyunca yapilan tim is prosediirlerinin bir
degerlendirmesidir. Asagidakileri, entegrasyonu yapan
kisinin risk degerlendirmesine uygun bir sekilde
ayarlamaniz gerekir.

1. Entegrasyonu yapan kiginin, drnegin parola
korumasini kurarak, yetkisiz kisilerin glivenlik
yapilandirmasini degistirmesini dnlemesi gerekir.

2. Gulvenlikle ilgili islevlerin ve arabirimlerin 6zel bir
robot uygulamasi icin kullanim ve yapilandirmasi.

3. Robot kolu ilk kez ¢alistinimadan énceki kurulum ve
ayarlama icin guivenlik yapilandirma ayarlari.

4. Bu ekrandan ve alt sekmelerinden tim gavenlik
yapllandirmasi ayarlarina erisilebilir.

5. Entegrasyonu yapan kiginin, givenlik yapilandirmasi
ayarlarinda yapilan tim degisikliklerin risk
degerlendirmesine uygun olmasini saglamasi
gerekir. Donanim Yukleme Kilavuzu'na bakin.
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Yazilim Giivenlik Guvenlik Ayarlar, parola korumalidir ve ancak bir parola ayarlandiginda ve
Ayarlarina erisme ardindan kullanildiginda yapilandirilabilir.
Yazilim gilivenlik ayarlarina erigmek igin

1. PolyScope basliginizda Yikleme simgesine dokunun.
2. Ekranin solundaki Yan Mentide Giivenlik segenegine dokunun.

3. Robot Sinirlari ekraninin gérindigini, ancak ayarlara
erigilemedigini gbzlemleyin.

4. Daha 6nce bir Glivenlik sifresi belirlendiyse ayarlara erismek igin
sifreyi girin ve Kilidi a¢ digmesine basin. Not: Guivenlik ayarlarinin
kilidi acildiktan sonra, artik tium ayarlar etkindir.

5. Tum Guvenlik 6gesi ayarlarini tekrar kilittemek icin Kilitle sekmesine
basin veya Guvenlik menusunden ¢ikin.

V Guvenlik
R Risk degerlendirmesiyle tanimlananlardan farldi gtvenli parametrelerinin kullanimasi, tehiikelere veya risklere neden olabil
obol
Limitleri
Eklem Fabrika Ayarlari
Limitleri ® v o
Bl En Gok Kisttl En Az Kistth
Ug Ekipman
Pozisyonu
= Q Ozel
Ug Ekipman
Yonii
Limit Normal Azaltimis
G/C @ .
e 300 200

Donanm 259 100 SaL
DI Durma Strresi
Givenli Durma Mesafesi 500 300
Baslangic .
- Ug Ekipran Hizi 1500 50
Uig Konumlu

- Ug Ekipman Kuwveti 150,0 120,0

> Ozeliikler
Nirsele Hiz: 1500

Robotun devam etmesi igin glctnin ACILMASI gerekir.
Agmak igin Baslat digmesine basin.

O Giig kapalt ¢ R
Donanim Kurulumu Kilavuzunda daha fazla givenlik sistemi bilgisini
bulabilirsiniz.
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3.2.1. Yazihm Guvenlik Sifresi belirleme

Aciklama Givenlik Yapilandirmanizi olusturan tim giivenlik ayarlarinin Kilidini agmak
icin bir parola ayarlamaniz gerekir. Hicbir glivenlik parolasi
uygulanmadiginda, onu ayarlamaniz istenir.

Yazilim Giivenlik Tum Gavenlik ayarlarini tekrar kilittemek veya dogrudan Guvenlik
Sifresi belirlemek menusunin disindaki bir ekrana gitmek igin, Kilit sekmesine
icin dokunabilirsiniz.

1. PolyScope basliginin sag késesinde, Hamburger menisine tiklayin
ve Ayarlar secenegini segin.

2. Ekranin solundaki mavi mentde Parola secenegine dokunun ve
Giivenlik secenegini secin.

3. Yeni parola bélimine parolanizi yazin.

4. Simdi, Yeni parolayi1 dogrula bolimune ayr parolayi yazin ve
Uygula secenegine tiklayin.

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

Kilitle
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3.2.2. Yazihm Guvenlik Yapilandirmasini degistirme

Aciklama Gilvenlik Yapilandirmasi ayarlarindaki degisikliklerin, entegrasyonu yapan
kisi tarafindan yapilan risk degerlendirmesine uygun olmasi gerekir
(bakin Donanim Kurulum Kllavuzu).

Entegre eden kisi
icin 6nerilen Guvenlik yapilandirmasini degistirmek igin

prosedur: 1. Degisikliklerin, entegrasyonu yapan kisi tarafindan yapilan risk

degerlendirmesine uygun oldugunu dogrulayin.

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

3. Ayarlarin uygulandigini dogrulayin.

4. Asagidaki metni operator kilavuzlarina ekleyin:

Robotun yakininda ¢alismadan 6nce, glvenlik yapilandirmasinin
beklendigi gibi olmasini saglayin. Bu, 6rnegin herhangi bir degisiklik igin
PolyScope'un sag ust kdsesindeki Guvenlik Kontrol Toplamiincelenerek
dogrulanabilir. (Bkz. Glvenlik Kontrol Toplami on page129).
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3.2.3. Yeni Yazihm Guvenlik Yapilandirmasi uygulama

Aciklama Yapilandirmada degisiklik yaptiginizda robot kapalidir.

Degisiklikleriniz ancak Uygula diigmesine dokunduktan sonra devreye
girer.

Robotunuza, glivenlik nedenlerinden 6ttirl bir acilir pencerede Sl
Birimlerinde goruntilenen robot Givenlik Yapilandirmasini gozle
denetlemek icin Uygula ve Yeniden Baglat secenegini belirleyene kadar
tekrar gug verilemez.

Onceki yapilandirmaya dénmek icin Degisikleri Geri Al secenegini
belirleyebilirsiniz. Gdzle denetiminiz tamamlandiginda, Giivenlik
Yapilandirmasini Onayla secenegini belirleyebilirsiniz ve degisiklikler
otomatik olarak gecerli robot kurulumunun bir parcasi olarak kaydedilir.

Givenlik Kontrol Toplami

Aciklama Giivenlik Kontrol Toplami simgesi, uygulanmis glivenlik yapilandirmanizi
gorantaler.

CccccC
cccc

Doért veya sekiz rakamli olabilirler.

Dért basamakli bir Saglama Toplaminin yukaridan asagiya ve soldan saga
okunmasi gerekir ve sekiz basamakli bir Saglama Toplami 6nce soldan
saga, 6nce Ust satirdan okunur. Farkli metin ve/veya renkler, uygulanan
guvenlik yapilandirmasinda degisiklik yapildigini gbsterir.

Giivenlik Kontrol Toplami sadece guvenlik ayarlarn tarafindan
olusturuldugundan, Giivenlik iglevleri ayarlarini degistirdiginizde, Giivenlik
Kontrol Toplami da degisir.

Givenlik Kontrol Toplaminin degisikliklerinizi yansitmasi igin,
degisikliklerinizi Giivenlik Yapilandirmasina uygulamaniz gerekir.
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3.2.4. El Unitesi olmadan Giivenlik Yapilandirmasi

Aciklama Robotu, El Kumandasini takmadan kullanabilirsiniz. El Kumandasini
kaldirmak, baska bir Acil Durum Durdurma kaynaginin tanimlanmasini
gerektirir. EI Kumandasinin, bir gtivenlik ihlalini tetiklemeyi 6nlemek icin
takilip takilmadigini belirtmeniz gerekir.

UYARI
El Unitesi robottan gikartildigi veya sokiildiigi takdirde, Acil

Durum Durdurma diigmesi artik etkin olmaz. El Unitesini
robotun yakin gevresinden uzaklastirmaniz gerekir.

El Unitesini giivenli  Robot, programlama arayiizii olarak PolyScope olmadan kullanilabilir.
bir sekilde kaldirmak Robotu El Unitesi olmadan yapilandirmak igin

igin 1. Baslikta Yiikleme secenegine basin.

2. Soldaki Yan Menlde Giivenlik se¢cenegine dokunun ve Donanim
secenegini belirleyin.

3. Guvenlik sifresini girin ve ekranin Kilidini Agin.

4. Robotu PolyScope arayiizii olmadan kullanmak icin El Unitesi
secimini kaldirin.

5. Degisiklikleri uygulamak icin Kaydet ve yeniden baglat segcenegine
basin.

3.2.5. Yazilm Guvenlik Modlar
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Aciklama Normal kosullar altinda, yani Thicbir robot durmasi devrede olmadi§inda,
guvenlik sistemi bir dizi givenlik limitiyle iliskili bir Glivenlik Modunda
caligir:

* Normal mod varsayilan olarak etkin olan glivenlik modudur

* Azaltilmig mod Robot Ug Ekipman Merkez Noktasi (TCP) bir
Tetikleyici Azaltilmig modu dizleminin étesine yerlestirildiginde
(bakin 3.2.8. Yazihm Guvenlik Kisittamalari on page141) veya bir
guvenlik girigiyle tetiklendiginde (bakin 3.2.7. Guvenlik G/C on
page136), Azaltilmis modu etkindir

* Etkin sinir ayarnnin bir guvenlik siniri ihlal edildiginde Kurtarma modu
etkinlestirilir, robot kolu bir Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirir.
Robot kolu agildiginda eklem pozisyon limiti veya guvenlik sinir gibi
aktif bir glivenlik limiti zaten ihlal edilmigse, Kurtarma modunda
baslatilir. Bu, robot kolunu guvenlik sinirlar dahilinde geri kaydirma
imkani verir. Kurtarma modundayken, robot kolunun hareketi,
Ozellestiremeyecediniz bir sabit sinirla sinirlhidir.

UYARI
Eklem konumu, alet konumu ve alet yénii sinirlan

Kurtarma modunda devre disidir, dolayisiyla robot kolunu
sinirlar dahilinde geri kaydirirken dikkat edin.

Guvenlik Yapilandirmasi ekraninin menusu, kullanicinin Normal ve
Azaltilmis modu igin ayn guivenlik siniri setleri tanimlamasina izin verir. Alet
ve eklemler, hiz ve momentum icin Azaltilmig mod sinirlarinin, Normal modu
icin olanlardan daha kisitlayici olmasi gerekir.

3.2.6. Sifre Guvenlik Limitleri

Aciklama Guvenlik Yapilandirmasinda, glvenlik sistem sinirlar belirtilmigtir. Glvenlik
Sistemi, deg@erleri giris alanlarindan alir ve bu degerler asildiginda her tiirl
ihlali algilar. Robotun kontrol birimi, bir robot durmasi yaparak veya hizi
dusurerek tim ihlalleri nlemeye calisir.

Robot Sinirlan

TUniversal Robots robotlari igin 6nceden "Koruyucu Durdurma"” olarak bilinen robot durdurmasi.
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Aciklama

Fabrika Ayarlari

Robot Sinirlari, genel robot hareketlerini sinirlar. Robot Sinirlar ekraninin iki
yapilandirma segenegi vardir: Fabrika On Ayarlari ve Ozel.

Fabrika On Ayarlarindan énceden tanimli bir glivenlik ayarini segmek icin
kaydiriciyr kullanabilirsiniz. Tablodaki degerler, En Kisitliila En Az
Kisitharasinda degisen 6nceden ayarlanmis degerleri yansitacak sekilde
guncellenir

NOT

Kaydirici degerleri sadece tavsiyelerdir ve gercek bir risk
degerlendirmesi yerine gegmez.

REZ+QH

V Guvenlik

Risk degerlendirmesiyle tanimlananiardan farldi givenii parametrelerinin kullanimasi, tehiikelere veya risklere neden olabil

Robot
Limitleri
Eklem
Fabrika Ayarl
Limitleri © apria Avarlan .
Diizlemler En Cok Kisth En Az Kistth
Ug Ekipman
Pozisyonu
vl O ozl
Ug Ekipman
Yonii
Limit Normal Azaltiimis
G/C G
uc
L —— @
PROFlsafe Durma Stresi
Giivenli Durma Mesafesi 5 3
Baslangi¢ .
Ug Ekipman Hizi 1500 750
Ug Konumlu
Ug Ekipran Kuwveti 150,0 120,0
PACz e ek i 1500 750
Robotun devam etmesi igin giciiniin AGILMASI gerekir.
Acmak igin Baslat dtigmesine basin

O Giig kapali
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Ozel Ozel ile, robotun galismasiyla ilgili Sinirlari ayarlayabilir ve iligkili Toleransi
izleyebilirsiniz.
Glg
robotun ortamda olusturdugu maksimum mekanik isi sinirlar. Bu sinir,
tasima kapasitesinin robotun bir pargasi olup, ortamin parcasi
olmadigini disunr.
Momentum
maksimum robot momentumunu sinirlar.
Durma Siiresi
robotun, érnegin bir acil durum durdurmasi etkinlestirildiginde durmasi
icin gecen maksimum sireyi sinirlar.
Durma Mesafesi
robot aletinin veya dirsegin dururken hareket edebilecegdi maksimum
mesafeyi sinirlar.
NOT
Durdurma stiresini ve mesafeyi sinirlama, genel robot
hizini etkiler. Ornegin durdurma siiresi 300 ms olarak
ayarlandiginda, maksimum robot hizi sinirlandinlarak,
robotun 300 ms icinde durmasini saglar.
UR16e 133 Kullanici Kilavuzu



IR
UNIVERSAL ROBOTS

Arag Hizi
maksimum robot alet hizini sinirlar.

Alet Gl
robot aletinin sikma durumlarinda uyguladigi maksimum gicui sinirlar.

Dirsek Hizi
maksimum robot dirsek hizini sinirlar.

Dirsek Giicti
dirsegin ortama uyguladigi maksimum gticl sinirlar.

Uc ekipmanin hizi ve gici, ug ekipman flanginda ve kullanici tanimli iki ug
ekipman konumunun merkezinde sinirlanir (bkz. Ara¢ Pozisyonu
Kisitlamasi on page150).

R A2 QH

cait Kurukm iar

Vv Guvenlik

Risk degerlendirmesiyle tanimlananiardan farldi gtvenii parametrelerinin kullanimasi, tehiikelere veya risklere neden olabil

Robot
Limitleri
Eklem
e QO Fabrica Ayarlari @
Diizlemler
Ug Ekipman
Pozisyonu @ el
zel
Ug Ekipman
Yénii
Limit Normal Azaltimis
G/C
Giig 300 W 200 W .
Denanim Mormertum 25,0/ kg mis 10,0 kg i <
Ll Durma Stresi 400/ msn 300/ msn
Giivenli Durma Mesafesi 500/ mm 300 mm
Baslangi¢ .
Ug Ekipman Hizi 1500| mmysr 750] mmm/sr
Ug Konumlu
S Ug Ekipman Kuvveti 150,0/N 120,0/N
> Gzelikler Nircel Hin 1500| mrmvsr 750 mm/sr
I 150,0/N 120,0/N .

Robotun devam etmesi icin gliciiniin ACILMASI gerekir.
Agmak icin Baslat diigmesine basin.

i Ac Uygua

O Giig kapali

NOT

Varsayilan ayarlarina sifilamak igin, tim robot sinirlarini
Fabrika On Ayarlarina geri alabilirsiniz.

Eklem Limitleri
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Aciklama Eklem Sinirlari, eklem araligindaki bireysel robot eklem hareketlerini, yani
eklem dénme pozisyonunu ve eklem dénme hizini kisittamaniza izin verir.
iki Eklem Sinirlari segenegi vardir: Maksimum hiz ve Konum araligu.

Vv Guvenlik Eklemler Aralik Normal Mod Azaltiimis modu

Robot Minimum Maksimum Minimum Maksimum
Limitleri
Taban 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/2°
Eklem
Limitleri omuz 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/2°
Diizlemler Dirsek 363 —-363° -363 363 -363 363 +2°/2°
Ug Ekipman Bilek 1 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Pozisyonu Biek 2 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/2°
Ug Ekipman gjei 3 363 —363° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Yonii
G/C
Maksimum hiz
Donanim
PROFIsafe Eklemler Maksimum Normal Mod Azaltilmis modu
Giivenli Taban maks: 191 °/sn 191 191 -11 °/sn
Baslangic omuz malks: 191 °/sn 191 191 -11°fsn
UgKonumlu pirseic malks: 191 °/sn 191 191 -11°%/sn
> Ozellikler Bilek 1 maks: 191 °/sn 191 191 -11 °/sn
I 191 -11 °/sn
Robotun devam etmesi icin giiciinin AGILMASI gerekir. 191 11 °/sn

Acmalk Icin Baslat digmesine basin

Kilidi Ac
". 000
250mm/sn
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3.2.7. Guvenlik G/C

Aciklama

G/C'ler, giriglerle ¢ikislar arasinda bolliinmis ve her iglev bir Kategori 3 ve

PLd G/C saglayacak sekilde eglestirilmigtir.

Ug Ekipm
Pozisyonu

Ug Ekipman
Y

6/C
Donanim
PROFIsafe

Gilas Sinyali

ossD

config_out{0), config_otzd

onfig_our(2],

RIRIRIR

oooo
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Giris Sinyalleri Asagidaki Glvenlik Fonksiyonlarigiris sinyalleri ile kullanilabilir:

Sistem Acil Durum Durdurmasi
Bu, El Kumandasindaki alternatif olan bir acil durum durdurma
digmesi olup, cihaz, ISO 13850'ye uygunsa ayni iglevselligi sunar.

Azaltilmis
Robot bir Normal yapilandirma ya da Azaltlmis yapilandirma
kullanirken tiim gtivenlik limitleri uygulanabilir (bakin 3.2.5. Yaziim
Guvenlik Modlari on page130). Bu yapilandinldiginda, giriglere
gonderilen bir disik sinyal, glvenlik sisteminin azaltiimis
yapilandirmaya ge¢mesine neden olur. Azaltilmis parametreleri
saglamak icin robot kolu yavaslar.

Guvenlik sistemi, robotun giris tetiklendikten sonra 0,5sn'den kisa bir
surede azaltilmis sinirlarda olmasini garanti eder. Robot kolu azaltiimis
sinirlardan herhangi birini ihlal etmeye devam ederse, bir Durdurma
Kategorisi 0 tetiklenir.

Tetikleyici duzlemleri, azaltiimis yapilandirmaya bir gecise de neden
olabilir. Guivenlik sistemi ayni sekilde normal yapilandirmaya gecer.

3 Konumu Etkinlestirme Cihazi
Manuel Modda, harici bir 3 Konumlu Etkinlestirme Cihazi bulunmali ve
robotu hareket ettirmek igin ona basiimali ve merkezi bir konumda
tutulmalidir.
Entegre bir 3 Konumlu Etkinlestirme Cihazi kullaniyorsaniz, robotu
hareket ettirmek icin digmeye basiimali ve orta konumda tutulmalidir.

Robotta serbest slirtis
Serbest siiriis girisini standart bir EU'de Serbest siiriis digmesine
basmadan ya da hafif basili konumda 3PE EU'deki herhangi bir
digmeye basil kalmadan Serbest stiriisu etkinlestirmek veya
kullanmak i¢in yapilandirabilirsiniz. Bakin: Robot kolunu serbest
stirmek Uzere robotta Serbest Siiristi kullanmak icin: on page112.
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Girig Sinyalleri

Calisma Modu
Tanimlandiginda bu giris, Otomatik Mod ile Manuel Mod arasinda
gecis yapmak icin kullanilabilir (bkz. Calisma modu on page122).

Koruma Amaclh Sifilama
Bir Koruma Amagcli Durdurma olustugunda bu ¢ikig, Koruma Amach
Durdurma durumunun bir sifirlama tetiklenene kadar devam etmesini
saglar.

Otomatik Modunu Koruma Amacli Durdurma
Bu yapilandinidiginda, giris pimleri diistik ve YALNIZCA robot
Otomatik modda oldugunda bir Otomatik Modu Koruma Amacl
Durdurma bir Koruma Amagli Durdurma gercgeklestirir.

Otomatik Modunu Koruma Amacli Sifirlama
Bir Otomatik Modu Koruma Amacli Durdurma olusursa, giris
pimlerindeki bir ylkselen kenar bir sifilama tetikleyene kadar robot,
Otomatik Modda koruma amacl durdurulur.

UYARI
* Varsayilan Koruma Amagli Sifirlama girisini devre

disi birakirsaniz, Robot Kolu artik giris yluksek olur
olmaz Koruma Amacli Durdurmada durdurulmaz.
Koruma Amaclh durdurmayla sadece duraklatilan bir
program, ¢calismaya devam eder.

* Koruma Amach Sifilamaya benzer sekilde,
varsayllan Otomatik Modu Koruma Amacli
Sifirlamayi devre disi birakirsaniz, Otomatik Modu
Koruma Amach Durdurma girisi yiiksek oldugunda
Robot Kolu artik Koruma Amach Durdurmada
durdurulmaz. Otomatik Modu Koruma Amacli
Durdurma ile sadece duraklatilan bir program,
calismaya devam eder.
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Cikis Sinyalleri

cikis sinyalleri icin asagidaki Glvenlik fonksiyonlarini uygulayabilirsiniz.
Yuksek sinyali tetikleyen durum sona erdiginde tum sinyaller tekrar disuk
olur:

Sistem Acil Durum Durdurmasi
Giuvenlik sistemi, Robot Acil Durum Durdurma girisiyle veya Acil
Durum Durdurma Digmesiyle bir Acil Durum Durduruldu durumuna
tetiklendiginde sinyal Diistiktiir. Kilittemelerden kacinmak icin, Sistem
Acil Durum Durdurma girigi tarafindan Acil Durum Durduruldu durumu
tetiklendiginde distk sinyal verilmez.

Robot Hareketli
Robot hareket ediyorsa sinyal Ddsdiktiir, aksi takdirde yuksektir.

Robot Durmuyor
Robot durduruldugunda veya bir acil durum durdurmasi veya koruma
amagcl durdurma nedeniyle durmak tizere oldugunda sinyal Yiiksektir.
Aksi takdirde mantik duisik olur.

Azaltilmis
Robot kolu azaltiimig parametreleri kullandiginda veya gulvenlik girisi
bir azaltilmis girisle yapilandiridiginda ve sinyal o sirada diistik
oldugunda sinyal Ddstiktiir. Aksi takdirde sinyal ylksektir.

Azaltilmamis
Bu, yukarida tanimlanan Azaltilmis'in tersidir.

Glivenli Baglangi¢
Robot Kolu, yapilandinimis Gilvenli Baglangic Konumunda
durduruldugunda sinyal Yiiksektir. Aksi halde, sinyal Ddsdktir.

NOT
Sistem Acil Durum Durdurma cikisi Gizerinden robottan Acil

Durum Durdurma durumunu alan tim harici makinelerin
ISO 13850'ye uygun olmasi gerekir. Bu 6zellikle Robot Acil
Durum Durdurma girisinin harici bir Acil Durum Durdurma
aygitina bagli oldugu kurulumlarda gereklidir. Boyle
durumlarda, harici Acil Durum Durdurma aygiti
birakildiginda Sistem Acil Durum Durdurma cikisi yiksek
olur. Bu, robotun operatériinin herhangi bir manuel eylem
yapmasi gerekmeden harici makinedeki acil durum
durdurma durumunun sifirlanacagina isaret eder.
Dolayisiyla, glivenlik standartlarina uymasi igin harici
makinenin devam etmek i¢cin manuel eylem gerektirmesi
gerekir.
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OSSD Giivenlik
Sinyalleri

Kontrol Kutusunu bir glivenlik ¢ikisi devre disi/yliksek ise OSSD palsleri
verecek sekilde yapilandirabilirsiniz. OSSD palsleri Kontrol Kutusunun
guvenlik cikislarini etkin/dlisik yapabilme kabiliyetini tespit eder. Bir ¢ikigin
OSSD palsleri etkinlestirildigi zaman, glvenlik ¢ikisinda her 32 ms’de bir 1
ms’lik diistk bir pals olusturulur. Givenlik sistemi, bir ¢ikis bir kaynaga
bagl oldugunda bunu algilar ve robotu kapatir.

Asagidaki sekilde; bir kanal Uzerindeki palsler arasindaki sure (32 ms),
pals uzunlugu (1 ms) ve bir kanaldeki palsten diger kanaldeki palse kadar
gecen stire (18 ms) gosterilmektedir.

0.0 ms 10.0 ms 20.0 ms 30.0ms 40.0 ms 50.0 ms

saeyA J_l

32 ms

SafetyB J|_| [}
18 ms

Guvenlik Cikisiicin OSSD'yi etkinlestirmek igin

1. Baslikta, Kurulum simgesine dokunun ve Giivenlik secenegini
segin.

2. Givenlik bolimu altinda, G/G segenegini segin.

3. G/C ekraninda, Cikis Sinyali béliminde istenilen OSSD kutucugunu
isaretleyin. OSSD kutucuklarni etkinlestirmek igin ¢iks sinyalini
atamalisiniz.
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3.2.8. Yazilim Guvenlik Kisitlamalari

Aciklama

NOT
Yapilandirma duzlemleri tamamen sekillere dayanir.

Guvenlik Sekmesinin kilidi agildiginda robot kapandigindan
ve robotu hareket ettirmek imkansiz olacagindan, glivenlik
yapilandirmasini diizenlemeden énce tim ozellikleri
olusturmanizi ve adlandirmanizi éneririz.

Guvenlik dizlemleri, robotun ¢alisma alanini sinirlar. Maksimum sekiz
guvenlik duzlemini tanimlayarak, robot alet ve dirsegini sinirlayabilirsiniz.
Ayrica dirsek hareketini her glivenlik diizlemi icin de sinirlayabilir ve onay
kutusundaki isareti kaldirarak devre digi birakabilirsiniz. Glvenlik
duzlemlerini yapilandirmadan 6énce, robot kurulumunda bir sekil
tanimlamaniz gerekir (bakin 3.5.4. G/C Ayarlari on page288). O zaman
ozellik, guvenlik diizlem ekranina kopyalanabilir ve yapilandirilabilir.

UYARI
Givenlik dizlemleri tanimlamak sadece Alet kirelerini ve

dirsegi tanimlayip, robot kolunun genel sinirlarini
tanimlamaz. Bu, bir glivenlik diizlemini belirtmenin, robot
kolunun diger parcalarinin bu sinirlamaya uyacagini garanti
etmedigi anlamina gelir.

UR16e
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Gilvenlik
DizlemleriModlari

Giivenlik
dizlemlerini
yapilandirma

Asagida siralanan simgeleri kullanarak, her dizlemi kisitlayici Modlarla
yapilandirabilirsiniz.

Devre digi
Guvenlik duzlem bu durumda hig etkin degildir.

O Normal
Guvenlik sistemi Normal modundaysa, normal bir dizlem etkindir ve
konumda bir kesin sinir olarak davranir.

Guvenlik sistemi Azaltilmig modundaysa, bir azaltilmig modu dizlemi
etkindir ve konumda bir kesin sinir olarak davranir.

I Normal & Azaltilmig
Guvenlik sistemi Normal veya Azaltiilmis modundaysa, bir normal ve
azaltilmis modu dizlemi etkindir ve konumdaki kesin bir sinir olarak
davranir.

K Tetikleyici Azaltiimis Modu
Robot Aleti veya Dirsegi arkasina yerlestirildiginde guvenlik dizlemi,
guvenlik sisteminin Azaltiilmis moda ge¢cmesini saglar.

@ Goster
Bu simgeye basarak, grafik bdimesindeki glivenlik dizlemi gizlenir
veya gosterilir.

m Sil
Olusturulan glvenlik diizlemini siler. Geri al/Yeniden yap eylemi
yoktur. Bir dizlem yanlislikla silinirse, tekrar olusturulmasi gerekir.

¢ Yeniden Adlandir
Bu simgeye basarak dizlemi yeniden adlandirabilirsiniz.

1. PolyScope basliginizda Kurulum secenegdine basin.

2. Ekranin solundaki Yan Mentide Glivenlik secenegine dokunun ve
Duzlemler segenegini segin.

3. Ekranin sag st kdsesindeki Dizlemler alaninda, Dizlem ekle
tusuna basin.

4. Ekranin sag alt kdsesindeki Ozellikler alanindan Adi, Ozelligi
Kopyala ve Sinirlamalari ayarlayin.
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Ozelligi Kopyalayin

Ozelligi Kopyala altinda sadece Tanimlanmamis ve Taban kullanilabilir.
Tanimlanmamis secenedini secerek, yapilandiriimig bir gtivenlik dizlemini

sifirlayabilirsiniz

Kopyalanan ézellik, Ozellikler ekranindan degistirildiginde, Ozelligi
Kopyala metninin saginda bir uyari simgesi gorunur. Bu, 6zelligin
senkronizasyon disi oldugunu, yani 6zellikler kartindaki bilgilerin, Ozellik
uzerinde yapilan degisiklikleri yansitmak Gzere guincellenmedigini gésterir.

P =

v Guvenlik

Robot
Limitleri

Eklem
Limitleri

Diizlemler

Ug Ekipman
Pozisyonu

Ug Ekipman
Yonii

G/C
Donanim
PROFlsafe

Giivenli
Baslangig

Ug Konumlu

Wi

Robotun devam etmesi icin glicinin ACILMASI gerekir.

Acmak icin Baslat dligmesine basin.

Duzlemler (3 of 8)

Diizlem 1 8]
Duizlem 2 EH o
L—t| Diizlem 3 e M
+ Diizlem ekle
Ozellikler
[ ]
Dizlem 3
Ozeligi Kopyala 1
« toolBoundary -
Kisttlamalar
S T ——
Kaydrrma
0 -1mm
[ Dirsedi Sinrla

s

250mm/sn

000 @

O Giic kapali
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Renk Kodlan

Dirsek Kisitlamasi

Gri
Duzlem yapilandiriimig, ancak devre digi (A)

Sari ve Siyah
Normal Dizlem (B)

Mavi ve Yesil
Tetik Duzlemi (C)

Siyah Ok
Aletin ve/veya dirsegin Gzerinde olmasina izin verilen dizlemin kenar
(Normal Dizlemler igin)

Yesil Ok
Aletin ve/veya dirsegin lizerinde olmasina izin verilen diizlemin kenari
(Tetikleyici Dizlemleri igin)

Gri Ok
Aletin ve/veya dirsegin izerinde olmasina izin verilen diizlemin kenari
(Devre Digi Birakilan Dlzlemler igin)

Duzlemler (3 of 8)

v Gavenlik gl Diizlem 1 Oe
- Diizlem 2 @
Robot W - L
Limitleri L Fil D"’ Duizlem 3 e M
Eklem + Diizlem ekle
Limitleri
Diizlemler
Ug Ekipman
Pozisyonu
Ug Ekipman Ozellikler
Yénii e
e Dizlem 3
Donanim Ozeligi Kopyala O
PROFlsafe + tooBoundary v
Giivenli
Baslangic Kistlamalar
¢ Konumlu El W& Her ikisi v
> Ozellikler Kaydrma
I 0 -1mm

Robotun devam etmesi icin glicinin ACILMASI gerekir. [ Dirsedi Sinrla

Acmak icin Baslat dligmesine basin.

re——— 74
iic Kapals — 1))
O Giig kapal o 250mm/sn

Robotun dirsek ekleminin, tanimladiginiz diizlemlerden herhangi birinden
gecmesini 6nlemek icin, Dirsegi Sinirla segcenegini etkinlestirebilirsiniz.
Dirseg@in diizlemlerden gecmesi igin, Dirsegi Sinirla segenegini devre digi
birakin.
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Uc¢ Ekipman Flangi
Kisitlamasi

Dizlem ozelligi
ekleme 6rnegi

Uc ekipman flansinin kisitlamasi, ug ekipman flansinin ve takili ug
ekipmanin bir glivenlik dizlemini gegmesini 6nler. U¢ ekipman flansini
kisitladiginizda, kisittanmamis alan, ug ekipman flansinin normal sekilde
calisabilecegi glvenlik dizleminin icindeki alandir. Ug ekipman flansi,
guvenlik dizleminin disinda, kisitl alandan gegemez.

Kisitlamanin kaldiriimasi, ug ekipman flansinin givenlik diizleminin
Otesine, kisitlanmis alana ge¢gmesine izin verirken, takili ug¢ ekipman,
guvenlik dizleminin icinde kalr.

Buyuk bir u¢ ekipman off-set'i ile galisirken uc ekipman flangi kisittamasini
kaldirabilirsiniz. Bu, u¢ ekipmanin hareket etmesi icin ekstra mesafe
saglar.

Uc ekipman flansinin kisittanmasi, bir dlizliem 6zelliginin olusturulmasini
gerektirir. (Bkz. 3.5.13. Ozellikler on page305). Diizlem ézelligi, daha
sonra guvenlik ayarlarinda bir glivenlik diizlemi kurmak i¢in kullanilr.

Yer degistirme, diizlemi dizlem normali (diizlem 6zelliginin Z ekseni)
boyunca pozitif veya negatif ydnde ofset yapar.

Guvenlik duzlemini tetiklememeleri igin Dirsek ve Ug Ekipman Flansi igin
kutucuktaki secimi kaldirin. Dirsek, uygulamanizin gerektirdigi sekilde
isaretlenmis kalabilir.

B e paces .01
mew

4+ Add plare

Robot Limits
Joint Limits (L
Flanes

1 Teol Position

Tool
Direction

o . Properties

Hardware & | Plane 1
PROFIsafe A N
£ % Copy Festure (=]
Safe Home ™ - . -
Restrictions

ii
—
[1]

Lock Apply

Kisitlanmamis ug ekipman flansi, herhangi bir u¢ ekipman
tanimlanmadiginda bile guvenlik diizlemini gegebilir.

Herhangi bir u¢ ekipman tanimlanmamissa U¢ Ekipman Pozisyonu
digmesindeki bir uyari, ug ekipmani dogru bir sekilde tanimlamanizi ister.
Sinirlandirimamis bir u¢ ekipman flansi ve tanimlanmis bir u¢ ekipmanla
calisirken, uc ekipmanin tehlikeli kisminin belirli bir alanin Gizerine ve/veya
Otesine gecememesi saglanir. Sinirlandirimamis ug ekipman flansi,
Kaynak veya Montaj gibi gtivenlik diizlemlerinin gerekli oldugu her tirli
uygulama icin kullanilabilir.

UR16e
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Ug ekipman flansi
kisitlamasi 6rnegi

Bu 6rnekte, temel 6zellik referans alinarak pozitif Z ekseni boyunca 300
mm'lik bir ofset ile bir X-Y dizlemi olusturulur.

Duzlemin Z ekseninin kisith alana dogru "isaret ettigi" dusunulebilir.
Ornegin bir masanin yiizeyinde giivenlik diizlemine ihtiyac varsa diizlemi
kisitlanan alan masa altinda kalacak sekilde 3,142 rad veya 180° gevirin.
(IPUCU: Déndiirme gostergesini "Déndiirme Vektori [rad]" yerine "RPY
[°]" olarak degistirin)

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 |+ —
O e s ot ot reacn
oK Cancel

Gerekmesi durumunda diizlemi daha sonradan gtivenlik ayarlarindan
pozitif veya negatif Z yoniinde ofsetlemek mimkundur.
Diizlemin pozisyonundan tatmin olduysaniz Tamam digmesine dokunun.
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Arag YOnu Kisitlamasi

Aciklama

Takim Y6nu ekrani, takimin isaret ettigi aciyi kisitlamak igin kullanilabilir.
Sinir, robot kolu Tabanina gére sabit bir yoni olan bir koniyle tanimlanir.
Robot kolu hareket ettikge, alet yonu tanimli koni iginde kalacak sekilde
sinirlanir. Aletin varsayilan yon, aletin ¢ikis flansinin Z eksenine uygun.

Egim ve pan acilan belirtilerek d6zellestirilebilir.

Sinir yapilandirmadan 6nce, robot kurulumunda bir nokta veya dizlem
tanimlamaniz gerekir. O zaman 6zellik kopyalanabilir ve Z ekseni, siniri

tanimlayan koninin merkezi olarak kullanilir.

NOT

W Guvenlik

Robot
Limitleri

Eklem
Limitleri

Diizlemler

Ug Ekipman
Pozisyonu 4

Ug Ekipman
Yénii

G/C .
¥
PROFIsafe

Giivenli ~
Baslangi¢ &

Ug Konumlu

> Ozeliikler

Robotun devam etmesi icin giictiniin AGILMAS| gerekir.

Acmalk Icin Baslat digmesine basin

Alet yoniiniin yapilandirmasi, sekillere dayanir. Guvenlik
Sekmesinin kilidi agildiginda robot kolu kapanarak, yeni
Ozellikler tanimlamanizi imkansiz hale getireceginden,
guvenlik yapilandirmasini dizenlemeden dnce istediginiz
ozelligi (6zellikleri) olusturmanizi éneririz.

Limit Ozellikleri

Ozeligi Kopyala &)

« toolBoundary -
+ Kisttlamalar

M Her ikisi -

Sapma

[ 355181, 30°

Ug Ekipman Ozellikleri

TCP'yi Kopyala &)

_ Ug Ekipman Flansi -

Yoénu Dlzenle

Egme

[ o
Yetay Kaydrma | 0]

O Giig kapali
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Sinir Ozellikleri

Alet Ozellikleri

Takim Yo6nu siniri Gg yapilandirilabilir 6zellige sahiptir:

1. Koni merkezi: Koninin merkezini tanimlamak igin acilir meniiden bir
nokta veya duzlem 6zelligi secebilirsiniz. Secilen 6zelligin Z ekseni,
koninin etrafinda merkezlendigi yon olarak kullanilir.

2. Koni agisi: Robotun merkezden kag derece sapmasina izin
verildigini tanimlayabilirsiniz.

Devre Digi Birakilmis Alet yonli siniri
higbir zaman etkin degildir

Normal Alet yénd siniri
yalnizca guvenlik modu Normal modda oldugunda etkindir.

Azaltilmig Alet yéndii siniri
yalnizca glvenlik modu Azaltilmig modda oldugunda etkindir.

Normal & Azaltilmig Alet yénii siniri
guvenlik sistemi hem Normal modda hem de Azaltiimis modda
oldugunda etkindir.

Degerleri varsayilan degerlerine sifirlayabilir veya kopya 6zelligini tekrar
“Tanimlanmamig” olarak ayarlayarak, Alet Yonu yapilandirmasini geri
alabilirsiniz.

Varsayilan olarak alet, aletin ¢ikis flansinin Z ekseniyle ayni yéne doniik
olur. Bu, iki aci belirtilerek degistirilebilir:

* Egim agisi: Cikis flansinin Z ekseninin, ¢ikis flansinin X eksenine
dogru ne kadar egilecegi

* Karter agisi: Egik Z ekseninin orijinal ¢ikis flansi Z ekseni etrafinda
ne kadar déndurilecedgi.

Alternatif olarak, mevcut bir TCP'nin Z ekseni, agilan meniden o TCP
segilerek kopyalanabilir.

UR16e
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Arag Pozisyonu Kisitlamasi

Aciklama Alet Konumu ekrani, robot kolunun ucuna yerlestirilen alet ve/veya
aksesuarlarin daha kontroll bir sekilde sinirlanmasini saglar.
* Robot bélimunde degisikliklerinizi gérebilirsiniz.
* Ug Ekipman, bir alu¢ ekipmani, maksimum iki u¢ ekipmani
tanimlayabileceginiz ve yapilandirabileceginiz yerdir.

* Alet_1, x=0,0, y=0,0, z=0,0 ve yaricap=0,0 degerleriyle tanimlanan
varsayilan alettir. Bu degerler, robotun alet flansini temsil eder.

TCP'yi Kopyala altindan Alet Flangini da secebilir ve alet degerlerinin 0'a
geri ddnmesini saglayabilirsiniz.
Alet flanginda varsayilan bir kiire tanimlanir.

cal ulur ¢ = Yeni A Kaydet.
Robat s Epman (o1 3

v Gavenlik Ug Ekipman Flans!
U Ekipman Ekle

Robot + Ve Bl
Limitleri ¥
Eklem
Limitleri
Diizlemler
Ug Ekipman
Pozisyonu 4
Ug Ekipman ° 2| Ug Edipman Flanst
Yénii
GIC _ Yaricap (maks: 300mm)
y
HECHEE TCPyi Kopyala [
Giivenli B
Baslangic {
¢ Konumiu —|  Pozisyonu Diizenle

X

> Ozeliikler
Y
| oo . 2
Robotun devam etmesi icin gictinin AGILMASI gerekir.
Acmak icin Baslat digmesine basin,

O Giig kapali
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Kullanici tanimii Kullanici tanimli aletler icin kullanici, sunlari degistirebilir:

araclar * Yarigap Yarigap, alet kuresinin yarigapini degistirir. Yaricap,

guvenlik dizlemleri kullanildiginda disunulir. Kiredeki bir nokta,
azaltilmis modu tetikleme dizleminden gegerse robot, Azaltiimig
moduna gecer. Glvenlik sistemi, kiiredeki herhangi bir noktanin bir
glvenlik diizleminden gegmesini 6nler (bkz.3.2.8. Yazilim Guvenlik
Kisittamalar on page141).

* Konum , ug ekipmanin konumunu robotun ug ekipman flansina gére
degistirir. Konum, aletin hizi, aletin giicli, durdurma mesafesi ve
guvenlik dizlemleri icin glivenlik islevlerine gére planlanmistir.

Mevcut bir Alet Merkez Noktasini, yeni alet konumlarini tanimlamak igin bir
taban olarak kullanabilirsiniz. TCP ekranindaki Genel menlde dnceden
tanimlanmis mevcut TCP'nin bir kopyasina, TCP'yi Kopyala acilir
listesindeki Ara¢ Konumu menusunden erigilebilir.

Konumu Diizenle giris alanlarindaki degerleri diizenlediginizde veya
ayarladiginizda, acilir mentde gériinen TCP'nin adi 6zelolarak degisir, bu
da kopyalanan TCP ile gercek limit girisi arasinda bir fark oldugunu
gOsterir. Orijinal TCP, aclilan listede halen mevcuttur ve degerleri orijinal
konuma geri cevirmek icin tekrar secilebilir. TCP kopyala acilir
mendusindeki se¢im, arag adini etkilemez.

Arac Konumu ekran degisikliklerinizi uyguladiktan sonra, TCP
yapilandirma ekraninda kopyalanan TCP'yi deg@istirmeye caligirsaniz, TCP
Kopyala metninin saginda bir uyar simgesi gorinir. Bu, TCP'nin
senkronizasyon disi oldugunu, yani 6zellikler alanindaki bilgilerin, TCP
Uzerinde yapilan degisiklikleri yansitmak tizere guincellenmedigini gbsterir.
TCP, senkronizasyon simgesine basilarak senkronize edilebilir (bkz. ).

Bir araci basaryla tanimlamak ve kullanmak icin TCP'nin senkronize
edilmesi gerekmez.

Gorintllenen arag adinin yanindaki kalem sekmesine basarak araci
yeniden adlandirabilirsiniz. Ayrica 0-300 mm arasinda izin verilen bir
aralikla Yaricapi da belirleyebilirsiniz. Sinir, yaricap boyutuna bagh olarak,
grafik bélmesinde ya bir nokta, ya da bir kiire olarak gorunur.

uuuuuuu

: Ug Ekipman (1 of 3)
Ug Ekipman Flansi
+ Ug Ekipran Ekle

Limitleri
Eklem
Limitleri
Diizlemler
Ug Ekipman
Pozisyonu
Ug Ekipman /| Ug Ekipman Flans!
Yonii

G/C Yarigap (maks: 300mm)
Donani m

PROFIsafe TCP'yi Kopyala (&)
Giivenli
Baslangi¢

—|  Pozisyonu Duzenle

Ug Konumlu

Robotun devam etmesi icin gliciniin ACILMASI gerekir.
P Acmak icin Baslat diigmesine basin
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Alet Pozisyonu
Uyarisi

Arac¢ TCP'si glivenlik diizlemine yaklastiginda glivenlik diizleminin dogru
bir sekilde tetiklenebilmesi icin guvenlik ayarlar dahilinde bir Arag
Pozisyonu belirlemelisiniz.

Uyarn su durumlarda Arag Pozisyonunda kalir:

* Uc Ekipman Flansi altina yeni bir ara¢ eklemede basarisiz oldunuz.

Arac pozisyonunu yapilandirmak icin

1.
2.

Baslikta Yiikleme secenegine basin.

Ekranin sol tarafindaki Glvenlik altinda Arag Pozisyonu secenegine
dokunun.

Ekranin sag tarafindan Arag Ekle segenegini belirleyin.
* Yeni eklenen aracin varsayilan adi olur: Arag_x.

Arag_x'i daha tanimlanabilir bir isim vermek i¢in diizenle digmesine
dokunun.

Su anda kullandiginiz aragla eslesen Yarigapi ve Pozisyonu
dizenleyin veya TCP acilir pencereyi kopyalayip tanimlanmis olmasi
durumunda Genel>TCP ayarlarindan bir TCP segin.
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Alet Pozisyonu
Uyarisi é6rnegi

Bu 6rnekte, 0,8 mm'lik bir Yarncap belirlenmis ve TCP pozisyonu sirasiyla
milimetre cinsinden XYZ [20, 0, 400] olarak ayarlanmistir. istege bagli
olarak, >Genel/TCP ayarlan béliminde ayarlanmis bir tane bulunuyorsa
asagi acilir menuyu kullanarak "TCP'yi kopyala" segenegini
belirleyebilirsiniz. Ekranin sag alt késesindeki Uygula diigmesine

dokunuldugunda igleminiz BITER.

Arag Pozisyonu digmesi Uzerindeki uyari, U¢ Ekipman Flansi altinda bir
arac ekli olmadigini gosterir.

R 12 8 & 2 H

Jeint Limits

Teol Pesition

Toal
Direction

o
Hardware
PROFIsafe
Safe Home
Three

!

Lock |

Teol (1 of 3)

Tool Flarge
+ Add Tool

1. Remember to define a toal

Uyari bulunmayan Arag¢ Pozisyonu digmesi, aracin (U¢ Ekipman Flansi

disinda) dogru bir sekilde eklendigini gdsterir.

Jeint Limits

Teol Pesition
Tool

o
Hardware
PROFIsafe
Safe Home
Three

!

Lock |

Tool (2 of 3)
Tool Flarge
Tool_1 ]
+ Add Tool
[2] Teos
Radus (r 300rrs
0.8 ren
Copy TCP
ustom -
Edit Poskion
X 20.0 mm
o 0.0|mm
Z | 400.0 mm
Apply |
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3.2.9. Guvenli Baslangic Konumu

Aciklama

Baglangigtan
Senkronize Etme

Givenli Baglangig

Cikisi

Guvenli Baslangig, kullanici tanimh Baslangic Konumu kullanilarak
tanimlanan bir déniis konumudur.

Robot Kolu Giivenli Baslangic Konumunda oldugu ve bir Glvenli Baslangic
G/C'si tanimlandiginda, Guvenli Baglangic G/C'leri etkindir.

Eklem konumlari belirtilen eklem acilarinda veya onun 360 derecelik bir
katindaysa Robot Kolu, Givenli Baglangic Konumundadir.

Guvenli Baslangi¢ Guvenlik Cikisi, robot Glvenli Baslangic Konumunda
hareketsiz olarak durdugu zaman etkindir.

Robat Gaveri Basiangs

V Gavenlik
() Baslangigtan senkroniz...
Robot
Limitleri
Limitleri
Diizlemler Givenli Baslangig Pozisyonunu
o sildiginizde herhangi bir Guivenli
Ug Ekipman Baslangic cikisinin atamasi
Pozisyonu ‘ ] kaldirilacaktr
Ug Ekipman I
Yonii
G/C
m—— m Eksen Pozisyonu (0-360°)
PROFlsafe Taban 90,00°
Giivenli 5 3 omuz 270,00°
Baslang
BT L Dirsek 270,00°
Ug Konumlu
Bilek 1 270,00°
> Gzellicler Biek 2 90,00°

> Endustriyel Ha... Bilek 3 0,00°

o 0 O Sw‘mu\asyw:m.

Baslangictan senkronize etmek igin
1. Baslikta Kurulum segenegine basin.

2. Ekranin solundaki Yan Mentide Giivenlik segenegine dokunun ve
Givenli Baslangi¢ secenegini belirleyin.

3. Giivenli Baslangi¢ altinda, Baslangigtan Senkronize Et segenegine
dokunun.

4. Uygula digmesine basin ve goérinen iletisim kutusunda Uygula ve
yeniden baglat se¢enegini belirleyin.

Guvenli Ev Pozisyonu, Guvenli Baslangi¢c Cikisindan énce tanimlanmalidir
(bkz. 3.2.7. Guvenlik G/C on page136).
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Givenli Baglangig
Cikisini Tanimlama

Givenli Baslangici

Guvenli Baslangi¢ Cikisi tanimlamak igin

1.
2.

Baslikta Kurulum segenegine basin.

Ekranin solundaki Yan Meniide Giivenlik altinda G/C secenegini
belirleyin.

Acllan mentiideki islev Atamasi altindaki Cikis Sinyalindeki G/C
ekraninda, Guvenli Baglangi¢ secenegini belirleyin.

Uygula digmesine basin ve goérinen iletisim kutusunda Uygula ve
yeniden baglat secenegini belirleyin.

Guvenli Basglangici diizenlemek igin

Dilizenleme Baslangici diizenleme, dnceden tanimlanan bir Glvenli Baslangic
konumunu otomatik olarak degistirmez. Bu degerlerin senkronizasyonu
bozulmussa Baslangi¢ programi digimu tanimlanmamistir.

1. Baslikta Kurulum secenegine basin.

2. Ekranin solundaki Yan Menude Genel altinda Basglangig secenegini
belirleyin.

3. Konumu Diizenle diigmesine dokunun ve yeni robot kolu konumunu
ayarlayip, Tamam digmesine dokunun.

4. Yan Menide Giivenlik altinda, Giivenli Baglangi¢ segenegini
belirleyin. Glvenlik Ayarlarninin Kilidini Agmak icin bir Givenlik
sifresine ihtiyaciniz var (Bkz. 3.2.1. Yazihm Guvenlik Sifresi
belirleme on page127).

5. Giivenli Baslangi¢ altinda, Baslangi¢tan Senkronize Et segenegine
dokunun
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3.3. Calistir Sekmesi

Aciklama

Program:

Yeni bir program
yikleme

Degigkenler:

Caligtir sekmesiyle basit operasyonlari gergeklestirebilir ve robotunuzun
durumunu izleyebilirsiniz. Program ylkleyebilir, programi oynatabilir,
duraklatabilir ve durdurabilir ve degiskenleri izleyebilirsiniz. Calistir
Sekmesinden program olusturuldugunda ve robot operasyona hazir
oldugunda en iyi sekilde faydalanabilirsiniz.

RE 2+ QH

Program Degiskenler

Ad ~ Deger ~ Agiklama 13
ABCDE var_1 p[-0.13523, -0.72508, 0 ~

var 2 10

Durduruldu

Program bélmesi, mevcut programin adini ve durumunu gosterir.

1. Program bdélmesinde Program Yiikle'ye dokunun.
2. Listeden dilediginiz programi segin.
3. Yeni programi yiklemek icin Ag'a dokunun.

Mevcutsa degiskenler programi oynattiginizda gosterilir.

Degiskenler bdlmesi, degiskenlerin listesini gOsterir. Degiskenler,
calistirma suresi boyunca degerleri depolamak ve giincellemek igin
programlar tarafindan kullanilir.

* Program degiskenleri programlara aittir.

* Kurulum degiskenleri farkli programlar arasinda paylasilabilen
kurulumlara aittir. Ayni kurulum birden fazla programla kullanilabilir.

Programinizdaki tim program degiskenleri ve kurulum degiskenleri
Degiskenler bélmesinde degiskenin Adi, Degeri ve Aciklamasini gésteren
bir liste olarak goéruntulenir.
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Degigken Aciklama sitununa degisken acgiklamalar ekleyerek degiskenlerinize bilgi
aciklamalar ekleyebilirsiniz. Degisken acgiklamalarini, Calistir sekmesi ekrani ve/veya
diger programcilar kullanarak degiskenin amacini ve/veya degerinin
anlamini operatérlere iletmek igin kullanabilirsiniz.
Degisken acgiklamalar (kullanilirsa) en fazla 120 karakter olabilir ve Caligtir
sekmesi ekrani ve Degiskenler sekmesi ekranindaki degiskenler listesinin
Aciklamalar stitununda gdésterilir.

Favori degigkenler  Ayrica Yalnizca favori degiskenleri géster secenegini kullanarak segili
degiskenleri gosterebilirsiniz.
Favori degiskenleri gbstermek icin

1. Degiskenler altindaki Yalnizca favori degiskenleri géster
kutucugunu isaretleyin.

2. Tum degiskenleri gostermek icin Yalnizca favori degiskenleri
gOster'i tekrar isaretleyin.

Calistir Sekmesine favori degiskenleri atayamaz, onlari yalnizca
gOsterebilirsiniz. Favori degiskenleri atamak degisken turine dayahdir.

Program degiskenleri hakkinda daha fazla bilgi icin bkz. Degiskenler
Sekmesi on page176.

Kurulum degiskenleri hakkinda daha fazla bilgi icin 3.5.5. Kurulum
Degiskenleri on page291 bélimiine bakin

Program degiskenleri Favori program degiskenleri atamak icin
1. Baslikta Program segenegine basin.
Degiskenler Degigsken Kurulumu altinda listelenmektedir.
2. lIstediginiz degiskenleri segin.
3. Favori degisken kutucugunu isaretleyin.

4. Degisken ekraniniza donmek igin Galistir'a dokunun.

Kurulum degiskenleri Favori kurulum degiskenleri atamak igin
1. Baslikta Kurulum segenegine basin.
2. Genel altinda Degigkenler'i secin.
Degiskenler Kurulum Degigkenleri altinda listelenmektedir.
3. lIstediginiz degiskenleri segin.
4. Favori dedisken kutucugunu isaretleyin.

5. Degisken ekraniniza dénmek icin Galigtir'a dokunun.
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Aciklama sitununu
daraltin/genisletin

Daraltiimig Agiklama [ 290 M

situnu

Genigletilmis
Aciklama siitunu

Degisken agiklamasi, gerekli olmasi durumunda Agiklama sutununun
genisligine sigacak sekilde birden fazla satira yayilir. Ayrica asagida
gosterilen digmeleri kullanarak da Acgiklama stitununu daraltabilir ve

genigletebilirsiniz.

Aciklama sitununu daraltmak/genisletmek icin

1. Aciklama sutununu daraltmak igin ".II secenegine dokunun.

2. Aciklama sitununu genigletmek igin

Log

O Normal

Program Variables
Name =~ Value
myProgram avCycleTime 5451
counter_1 5
_ counter_2 0
cycleTime 210.125
discardedParts 3
RIEECH errorDetectedl True
Running errorDetected? False
lastError "Device jam"
maxCycleTime 7.234
preparedParts1 30
preparedParts2 43
Control produceditems i)
subCountl 4
subCount? 13
totalParts 75

O Show only favorite variables

O Running

q

Program Variables
Name ~ Value - 4
myProgram2 avCycleTime 5.451 -
counter_1 5
counter_2 0
_ cycleTime 210.125
discardedParts 3
— errorDetectedl True
errorDetected2 False
Stopped lastError "Device jam"
maxCycleTime 7.234
pickupPosttion p[0.14397, 0.43562, 0.59797, -0.00122, -3.1167, 0.0389]
preparedPartsl 30
el preparedParts2 43
produceditems 12
subCountl 4
subCount2 13
totalParts 75
v
O show only favorite variables

- Description I

secenegine dokunun.

Simulation .

Average time for producing one item (mnin) ~

Measures time to produce the current item
(sec)

Total number discarded items

Machine 1 has an error

Machine 2 has an error

Type of latest encountered error

Maximum time for producing ene item (min)
Number of parts prepared by Machine 1
Number of parts prepared by Machine 2
Total number of produced items

Total number of prepared parts

Simulation .
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Kontrol

Yarat

Devam ettir

Durdur

Duraklat

Kontrol bélgesi, calisan programi kontrol edebilmenizi saglar. Asagidaki
tabloda listelenen digmeleri kullanarak bir programi oynatabilir ve
durdurabilir ya da duraklatabilir ve devam ettirebilirsiniz:

* Oynat diigmesi, Duraklat diigmesi ve Devam Ettir Digmesi
birlestirilmistir.

* Oynat diigmesi program c¢alisirken Duraklat olarak degisir.

* Duraklat digmesi Devam Ettir olarak degisir.

Etkisi

Programi oynatmak icin

1. Bir programi baslangi¢tan calistirmaya
baslatmak icin Kontrol altindaki Oynat'a
dokunun.

Duraklatilmis bir programi devam ettirmek icin

1. Duraklatiimig programi galigtirmaya devam
etmek icin Devam Ettir'e dokunun.

Programi durdurmak igin

1. Galisan programi durdurmak i¢in Durdur'a
dokun

* Durdurulan bir programi devam
ettiremezsiniz.

* Programi yeniden baslatmak icin
Yirit'e dokunabilirsiniz.

Programi duraklatmak icin

1. Programi belirli bir noktada duraklatmak igin
Duraklat'a dokun.

* Duraklatiimis bir programi devam
ettirebilirsiniz.

UR16e
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3.3.1. Robotu Pozisyona Getir

Aciklama Robot Kolunun bir programi galistirmadan 6nce belli bir baglangi¢
konumuna gitmesi gerektiginde veya Robot Kolu bir programi degistirirken
bir ge¢is noktasina gittiginde Robotu Pozisyona Getir ekranina erisin.

Robotu Pozisyona Getir ekraninin Robot Kolunu programi baglatma
konumuna getiremedigi durumlarda, program agacindaki ilk gecis
noktasina gider.

:Robot Kolu yanlis bir poza gidebilir, eger:

* ilk hareket gerceklestiriimeden énce, programi yiiriitme sirasinda ilk
hareketin TCP'si, sekil pozu veya gecis noktasi pozu degistirilir.

* ilk gecis noktasi bir Eger veya Degistir program agaci digiimiiniin

icindedir.
Robotu Pozisyona 1. Baslktaki Calistir sekmesine dokunun.
S‘?“_r Ekranina 2. Alt Bilgi bolumiinde, Oynat diigmesine dokunarak Robotu
rigim

Pozisyona Getir ekranina erisebilirsiniz.

3. Animasyon veya gercek robotla etkilesime girmek igin ekrandaki
talimatlan izleyin.

I EFERXE

Robotu Pozisyona Getir.

una basil tutun. Iptal etmek igin butonu birakin
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Robotu suraya tagi: Robot kolunu baslangi¢ konumuna getirmek icin Robotu hareket ettir:
Robotu hareket ettir segenegini basil tutun. Ekrandaki animasyondaki
robot kolu, istenilen hareketin yapilmaya baslayacagini gésterir.

NOT
Carpigsma robota veya diger ekipmanlara zarar verebilir.

Animasyonu, gercek Robot Kolunun pozisyonu ile
karsilastirin ve Robot Kolunun hareketi hicbir engele
carpmadan glvenli bir sekilde yapabileceginden emin
olun.

Manuel Manuel secenegine dokunarak Hareket ekranina erigin. bu ekranda Aleti
Hareket Ettir digmeleri ve/veya Alet Konumu ve Eklem Konumu
koordinatlar kullanilarak Robot Kolu hareket ettirilebilir.

3.3.2. Program
Aciklama Program alaninda, robota ylklenen programin adi ve gecerli durumu

goruntilenir. Farkh bir programi yiklemek icin, Programi Yiikle sekmesine
basabilirsiniz.

3.3.3. Degiskenler
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Aciklama Bir robot programi, ¢calisma siresi sirasinda farkh degerleri saklamak ve
glincellemek icin degiskenleri kullanabilir. iki tiir degisken kullanilabilir:

Kurulum degiskenleri
Bu, birden fazla program tarafindan kullanilabilir ve onlarin adlari ve
degerleri, robot kurulumuyla birlikte tutarlidir (bakin ). Robot ve kontrol
kutusu yeniden baslatildiktan sonra kurulum degiskenlerinin degeri
korunur.

Normal program degiskenleri
Bunlar sadece galisan program icin kullanilabilir ve program durdurulur
durdurulmaz degerleri kaybolur.

Gegcis noktalarini goster
Robot programi, gecis noktalari hakkindaki bilgileri saklamak i¢in komut
dosyasi degiskenleri kullanir.
Degiskenler listesinde komut dosyasi degiskenlerini gbstermek icin
Degiskenler altindaki Gegis Noktalarinit Géster onay kutusunu

isaretleyin.
Degisken tipleri ikili Degeri True veya False olan bir Boolean degiskeni.
int - 2147483648 ile 2147483647 araligindaki bir tam sayi (32 bit).

kayma Yizen nokta numarasi (ondalik) (32 bit).
dize Karakter sirasi.

Kartezyen alanindaki konum ve oryantasyonu aciklayan vektor. p
[x, vy, z, rx, ry, rz] seklindeyazilan oryantasyonu temsil

poz eden konum vektéri (x, y, 2) ile déndirme vektérindn (rx, ry, rz) bir
kombinasyonudur.
liste Degiskenler sirasi.

3.3.4. Robotun Yasi

Aciklama Bu alan, robot ilk kez ¢alistirildiktan sonra gegen sireyi gosterir. Alandaki
numaralar, programin ¢caligma suresiyle iligkili degildir
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3.4. Program Sekmesi

Aciklama Program sekmesi, robot programlarini olusturup diizenlediginiz yerdir

Program sekmesi, iki ana alandan olusur; sol taraf, robot programiniza
ekleyebileceginiz program dugimlerini ve sag taraf, programiniza
ekleyebileceginiz program dugumlerinin yapilandirmasini igerir.

Hareket Etti
AreketEL % Degiskenler Kurulumu

Gegis noktasi 2 v Robot Program
3 L fem| <bos

Program
Buradan robotunuzu gérevier yapmasi icin programlayabilirsiniz.

v
on Robotunuzu programiamak icin Dagam Listesindeki digumleri sectiinizde,
Bekle Program Agacinda gorcndrler
Ayarla e .
Dagtim Listesi Program Agact
Popup 2
Durdur =
Yorum
il I
Klasor
Tasima
kapasitesi a...
.
> Gelismis
Lo fsocoxspEZ

O Baslamadan Once Dizisi Ekle

[ Sonsuz Program DSnguist

O Normal
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Program Agaci

Program Sekmesinin sag tarafinda ti¢ sekme bulunur.
Komut sekmesinde, eklenen program dagumlerinin islevselligini
yapilandirabilirsiniz.

Caisir Ganlik R

Hareket It ¢ Degiskenler Kuruiumu Degiskenler Kurulumu

Gegis noktasi 2 v Robot Program

p— 3 ¢ o Eksenel Hareket | * Ad = EEEERCISEECER = Agldhe g
© start -~

Bekle

4
5

Ayarla 6 o8
7
Popup s
9

Durdur

Yorum

Klasor

Tasima

kapasitesi a...
.
> sablonlar Ad \fade

Aciklama

O Galisiyor

Program dugumu eklerken asagidakileri dikkate alin:

Bos bir program adacinin galismasina izin verilmez.

Yanlis yapilandirilan program dagumleri iceren bir programin
calismasina izin verilmez.

Sariyla vurgulanan program diigiimleri dogru bir sekilde
yapilandirimamistir.

Beyazla vurgulanan program digtmleri dogru bir sekilde
yapilandinimistir.
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Program Yuritmesi Robot programlari genellikle olduk¢a uzun olur, bu nedenle robot
Gostergesi programinin akigini gérebilmek i¢in hangi program dugumunun aktif
olduguna bakabilirsiniz.

I Gnlik - aves
Hareket Ettir .
1 X Degiskenler Kurulumu Degiskenler Kurulumu
Gecis noktasi 2 v Robot Program
p— 3 ¢ W Eksenel Hareket | * Ad ~ Baslangic Degeri ~ Agiklama II»
4 @ Start ~
Bekle 5 @A
Ayarla 6 o8
Popu 7 He
b 8 @D
Durdur 9 @E
Yorum
» i I
Klasor
Tasima
kapasitesi a...
.
= fx
Aciklama
@ g

29O XNER

Hiz 100%

Program caligirken o sirada yurutilen program digimda, digumun
yanindaki kii¢ik bir simgeyle gdsterilir.

Yuratme yolu, mavi bir renk ile vurgulanir. &

Programin késesindeki simgeye basmak, yiritilen komutun
izlenebilmesini saglar.®

Ara Digmesi Belirli bir komut/program digimu de arayabilirsiniz. Bu, bir¢ok farkli
program dugimdiine sahip uzun bir programiniz oldugunda kullaniglidir.
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3.4.1. Robot Programi Yapilandirmasi
Aciklama Batun robot programi icin bir yapilandirma olugturmak mamkuinduir

Bu tir bir yapilandirma tek tek program diigiimlerini etkilemez, tim robot
programina énemli bir davranis kazandirir.

Baglat Sirasindan
Once Ekle

Sonsuz Program
Déngiisu

Ornek

* Robot programi baslatiimadan énce yurattlecek talimatlar
ekleyebilirsiniz.

* Program baslangici icin bir baglangi¢ degiskeni degeri
belirleyebilirsiniz.

* Programin sonsuza kadar dénmesini saglayabilirsiniz.

> Gelismis
2 v Robot Program ~ Program
87 Hntr 3 ¢« Eksenel Hareket | Buradan robotunuzu gérevier yapmasi icin programiayabilirsiniz.
Arama 4 @ Gegis_noktasi_1
5 = Avaris Robotunuzu programiamalk icin Dagim Listesindeki dugumleri sectiginizde,
Program Agacinda gértinirler
Kuvvet 6 B Bekle g g g
7 P
Rt 5 g DOp:p Dagam Listesi Program Agaci
Konveysr creur a
Takibi 9 | ®Yorum
Civatalama 10 ¢ m Kiasor
11 =] <bos
112 ¢ I
13
14t Cagir
15 (8= var_2=2 * force() >
16 ¢ b Eger
| L <o ts oo xmBaD
18 & Skriot
19 & Svic

20 ® zamanlayicr_1 O Baslamadan Once Dizisi Ekle
21 ¢ B [stiften Al

22 @ Basl._Poz.

[ Sonsuz Program DSnguist

~

000 «r@

O Normal

Ana program baslamadan dnce yuritilen talimatlar veya program
dugumleri eklemek icin bu onay kutusunu segin.

Robot programi sonsuza kadar déngliye ayarlanmis olsa da bu digimler
yalnizca bir kez yaratalar.

Programin sonuna gelindiginde programin yeniden baslamasina izin
vermek i¢in bu onay kutusunu segin.

Burasi 6rnegin tutucularn baslattiginiz, robotu bir "ev" konuma getirdiginiz
veya harici kaynaklardan gelen ve giden sinyalleri sifirladiginiz yerdir.
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Degisken Baslagic  Program degiskenlerinin ilk degerlerini ayarlamak igin bunu segin.

Degeri ayarla 1. Aclilir listeden bir degisken segin veya degisken segicisi kutusunu

kullanin.

2. O degisken icin bir ifade girin. Bu ifade, programi baslatma sirasinda
degisken dederini ayarlamak icin kullanilir.

3. Degiskeni, Degiskenler sekmesinde bulunan deger ile baslatiimak
icin Onceki calistirmadaki degeri tut secenegini secebilirsiniz
(bakin Degiskenler Sekmesi on page176).

Bu, degiskenlerin program yuritmeleri arasinda degerlerini
korumalarina olanak tanir. Program ilk kez calistiriliyorsa veya deger
sekmesi temizlenmigse degisken degerini ifadeden alir.

Degisken, adinin bos olarak ayarlanmasiyla (yalnizca bosluklar)
programdan silinebilir.
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3.4.2. Program Agaci Arac Cubugu

Aciklama

Program agacinin alt kisminda yer alan simgeleri kullanarak program

agacina eklenmis olan program digtmleri ile ¢calisabilirsiniz.

Program Agaci ara¢
gubugundaki

simgeler cubugunu kullanin.

Geri Al ve Yinele
Yukari ve Asagi

Hareket Et

Kes

Kopyala

Yapistir
Sil
Baskila

Ara Digmesi

Degigken Kurulumu

Program Agacini degistirmek icin, Program Agacinin tabanindaki arag

S8 diigmeleri komutlara yapilan degisiklikleri
geri almak ve yinelemek igin kullanilir.

*:9 digmeleri bir digimin pozisyonunu
degistirir.

K dugmesi, bir digumu keser ve onun farkli
eylemler (6rnegin onu Program Agacindaki

farkl bir yere yapigtirma) igin kullaniimasina izin
verir.

B digmesi, bir digiimi kopyalar ve onun farkl
eylemler (6r. onu Program Agacindaki farkl bir
yere yapistirma) i¢in kullanilmasina izin verir.

dugmesi, daha 6nce kesilen veya
kopyalanan bir digimu yapistirmanizi saglar.

Bir digumu Program Agacindan kaldirmak igin
M digmesi.
Program Agacindaki belirli digimleri bastirmak

icin == diigmesi.

Program Agacinda bir arama gergeklestirmek
icin Q diigmesine basin. Aramadan ¢ikmak igin
X simgesine dokunun.
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Aciklama Degisken Kurulumu her zaman program agacindaki ilk dGgumdur.
Degisken Kurulumu bdlmesi, program degiskenlerini adlandirip
dizenlediginiz ve bunlar sik kullanilanlar olarak belirlediginiz yerdir.

Sik kullanilan bir degiskenin belirlenmesi, bu degiskeni Program sekmesi
ekranindaki Degisken bélmesinde ve Calistir sekmesi ekraninda goérintiiler.

M| 2z eQM e D B H

Hareket Etti
Areket Bt X Degiskenler Kurulumu

Gegis noktasi 2 v Robot Program!
2= var_l=get_actual tcp_pose()
2= var 2210 Robotunuzu programiamak icin Dugm Listesindeki dugumleri sectiginizde,
= Program Agacinda gorintrier.
@ b Eksenel Harelet |

@A

Program

Buradan robotunuzu gérevier yapmasi icin programlayabilirsiniz.
Yon
Bekle

Ayarla Dugum Listesi Program Agaci
RpIp Q

Durdur

©®No U s W

H
5

(0]
m

Yorum

Klasor

Tasima

kapasitesi a...

+9 o XxBBEZD

O Baslamadan Once Dizisi Ekle

[ Sonsuz Program DSnguist

A OO XKBBREES

Program degigkenini 1. Baslikta Program secenegine basin.

favori olarak atamak 2. Degigkenler Kurulumu altinda bir degisken segin.

icin
3. Secili degiskeni favori olarak atamak icin Favori degisken
kutucugunu isaretleyin.
Z;??r::ﬂerini Program degiskenlerinin diizenlenmesi, bir ifadenin adlandiriimasini,
“g $ tanimlanmasini ve ayarlanmasini igerir.
dizenleme
Bir program 1. Degiskenler Kurulumu altinda bir deg@isken segin.
degiskenini 2. Ad alanini segin.
adlandirmak igin
Beliren ekran klavyesini kullanarak bir ad yazin.
Bir program 1. Degiskenler Kurulumu altinda bir deg@isken segin.
degiskenini 2. Aciklama bolumina segin.

aciklamak igin
3. Beliren ekran klavyesini kullanarak bir aciklama yazin.

Bir ifade program 1. Degiskenler Kurulumu altinda bir deg@isken segin.
degiskenini 2

ifade bolimiini segin.
ayarlamak igin

Beliren ekran klavyesini kullanarak ifadeyi yazin.
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Baslangi¢ degeri

Baslangi¢ degeri, bir programi basglattiginizda bir program degiskenine
atadiginiz ilk degerdir.

Baslangi¢ degerini daha énceden calistiriimis bir programdan bir degerle
degistirmek igin Onceki galistirmadan degeri koru kutucugunu
isaretleyebilirsiniz. Ancak yeni bir program yuklerseniz daha dnceden
calistinlan bir programdan bir deger kullandiktan sonra baslangi¢ degeri
geri getirilir.
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Komut Sekmesi

Aciklama Program Sekmesindeki Komut sekmesi, secili program dugumd icin
yapilandirma secgenekleri igerir.

Bu yapilandirma secenekleri, ekranin sag bolimindeki Komut Sekmesi
altinda goérunr.

Komut sekmesinin bélmesi, ekranin sol béliimiinde her bir farkli program
diguimini sectiginizde degisir.

Asagidan farkl komut érneklerini inceleyin:

Hareket Ettir Hareket Et komutu, PolyScope'ta en sik kullanilan komutlardandir.
Burada HareketEtJ komutunun segili oldugunu gorebilirsiniz. TCP, eklem
hizi ve eklem ivmesi gibi diger bilgiler gérulebilir.

Universal Robots Graphical Programming Environment
» Q) M e @ H
O\ _ Graphics Variables
Hove - L v Robot Program Move
e 2 @ & Move] . Specify how the robot will move between waypoints.
Direction 3 @ waypoint_1
The values below apply to all child waypeints and depend on the selected movernent
Wait type
Set Set TCP Joint Speed
Popup ‘Use active TCP V‘ ‘ 60.0‘/5
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
0 I ‘Base v‘ ‘ BO.O‘IS2
Folder
Set Payload
O Use jeint angles
i B A-NSE Nl §=
O Normal ‘ ° 0 o Swﬁu\ath:wn.

Ornek Hareketkomutu, gecis noktalari araciligiyla robotun hareketini kontrol eder.
Ayrica gegis noktalar arasindaki robot kolu hareketinin ivmesini ve hizini
belirlemek igin Hareketleri de kullanabilirsiniz.
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Bekle Komutu

Ornek

Paletleme

Bekle komutu, sik kullanilan bir bagka program dagumaddir.

% ¥ Robot Program Wait
Waypoint 2 B wat Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wit O o war
Set Owat [ 0.0seconds
Popup O et for Digta npt [<D. Input> -
e Owattor [Fnirpus ] a9
Comment
— g v Owatfor
Set Payioad

S XKBREEZ

Robot programin, kontrol kutusuna ekli bir sensérden sinyal beklemesini
saglamak icin Bekle komutunu kullanabilirsiniz.

Hizh bir sekilde paletleme programi olusturmak igin paletleme sablonunu
kullanabilirsiniz. Paletten ¢cikarma programi olusturmak igin de ayni
paletleme programi kullanilir.

Universal Robots Graphical Programmi Environment

un og - .

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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Eger

Ornek

"If", "Else" ve "Elself" kosullarini bir robot programina eklemek icin
programa If komutunu ekleyebilirsiniz.

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 ’ 00% o 0 o Swmw,ﬂatiw:wn.

Bir robot programi igin farkli iki sonug olusturmak zere If komutunu
kullanabilirsiniz.
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Grafik Sekmesi

Aciklama

Dizlemler

Program Sekmesindeki Grafik sekmesi, calisan programin grafiksel
temsilini saglar.

Grafiksel temsil, ekranin sag tarafindaki Grafik sekmesinin altindaki
bdlmede gérindr.

Bdlmenin sag Ust tarafindaki diigmeler, 3B gérinimdeki ¢cesitli grafikleri
devre digl birakabilir.

M8 2+ QH ape Do

Kaydet...

Q  romor [NGRARH oeaskenier

Hareket Ettir

2 ¥ Robot Program ~
Gegis noktasi 3 ¢ < Proses Hareket P

o 4 ® Gegis_noktasi_1
5 ® Degisken
Bekle 6 @ ¥ Dalre Hareket!
Ayarla 7 @ Ara_Nokta_1
8 @ Bitis_Noktasi_1
Popup
¢} = Ayarla
Durdur 10 B Bekle
Yorum 11 @ Popup
- 4 12 © Durdur 3
Klasgr 13— yorum
Tasima 14 ¢ w Kiasor

kapasitesia... g =] <bos>
> Gelismis 16 ¢ & Déngl
) Sablonlar =l = =bog
18 Ye Cagir

19 2= var_2:=2 * force()
20 ¢ b Eger
21 = <bos

22 & Skript
v

Normal ° 0 O Simulasyw:wn.
iz 100%

Robot kolun 3B c¢izimi, robot kolun mevcut pozisyonunu gosterir.
Robot kolun gdlgesi, ekranin sol tarafindaki secili gecis noktasina ulagsmak
icin robot kolun planlanan yolunu gdsterir.

TCP yolu, 3 boyutlu gériinimde gosterilir:
* Hareket segmentleri siyahtir

* Gegistirme segmentleri (hareket segmentleri arasindaki gegisler)
yesildir.

* Yesil noktalar, programdaki gegis noktalarinin her birinde TCP'nin
pozisyonlarini belitmektedir.

Duzlem, TCP'nin hareketini kisitlayan bir sinirdir. Diizlem ayrica aracin
hareketini de kisitlayabilir.

Duzlemin 3B temsili, TCP veya arag, bir diizleme yakinlastiginda bélmede
gorundr.

* Robot kol, TCP veya aracin daha iyi bir gérinimunu elde etmek icin
3B goériiniime yakinlasabilirsiniz.

* TCP ve arag hareketini kisittamak igin iki tir diizlem kullanabilirsiniz.
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Givenlik Dizlemleri

Tetikleyici
Diizlemler

Limitler

Guvenlik dizlemleri 3B goriinimde sari ve siyah renkle gorinir. Kiguk ok,
TCP'nin pozisyonlandiriimasina izin verildigi dizlemin yanini gosterir.

Tetikleyici diizlemler, 3B gériinimde mavi ve yesil renkle gorintr. Kiguk
ok, Normal mod limitlerinin (bkz. 3.2.5. Yazihm Guvenlik Modlari on
page130) aktif oldugu diizlemin yan kismini isaret eder.

Arac oryantasyonu alan siniri, kiiresel bir koniyle, robot aracinin gecerli
oryantasyonunu belirten bir vektérle gdsterilir. Koninin ici, u¢ ekipman
yonelmesi (vektor) igin izin verilen alani

temsil eder.

Bir program c¢alistiginda, sinir limitlerinin 3B gorinimleri devre disi birakilir.
TCP artik herhangi bir limite yakin degilse 3B gérinim kaybolur.

* 3B goériiniimde goériinen arag oryantasyonu siniri limitlerini, robot
aracin mevcut oryantasyonunu gésteren bir vektorle birlikte kiiresel
bir koni olarak ayarlayabilirsiniz.

Koninin ici, takim oryantasyonu (vektord) igin izin verilen alani temsil
eder.

* TCP ihlaldeyken veya bir sinir limitini ihlal etmeye ¢ok yaklagsmisken,
3B goériiniimde kirmizi gériinen kirmizi limitler de belirleyebilirsiniz.
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Degiskenler Sekmesi

Aciklama Program Sekmesindeki Degiskenler sekmesi, ¢calisan programdaki
degiskenlerin canh de@erlerini gosterir.
Degiskenler, ekranin sag tarafindaki Degiskenler sekmesinin altindaki
bdlmede bir liste olarak gérinir.
Degiskenler yalnizca gorintulenecek bilgi oldugunda gérindr ve program
calistirmalar arasinda gorinur kalir.

Gegis Noktalarini Calisan programdaki gecis noktasi degiskenlerini goruntilemek icin Gegis
Goster Noktalarini Goster kutusunu isaretleyebilirsiniz.
Degiskenler bélmesinde asagidaki segenekleri de kullanabilirsiniz:

* Degiskenler listesindeki gecis noktasi komut dosyasi degiskenlerini
gostermek icin Gegis Noktalarini Géster'i secin. Robot programi,
gecis noktalari hakkindaki bilgileri saklamak i¢cin komut dosyasi
degiskenleri kullanir. Degiskenler listesindeki komut dosyasi
degiskenlerini gostermek icin Degiskenler altindaki Gegis Noktalarini
Gdster onay kutucugunu igaretleyin.

* Degiskenler Sekmesinde sadece favori degiskenleri goriintiilemek
icin Yalnizca favori degigkenleri géster'i secin. Bu, Calistir
Sekmesindeki Degiskenler béimesindekiyle aynidir (3.3. Calistir
Sekmesi on page156 bélimine bakin).

t Etti
areket Bt 5 v Robot Program

Gegis noktasi 3 ¢ & Proses Hareket P

p— ® Gegis_noktas/ 1
® Degisken

@ v Dalre Hareketi

Ayarla © Ara_Nokta_1

4
5

Bekle 6
7
8 © Bitis_Noktasi_1
9 = Ayarla

Durdur 10 B Bekle

Yorum 11 @ Popup

A

Popup

Klasor

Tasima
kapasitesi a...

V| O Gegis Noktalarini Goster

23 e au
f ‘ SoxXx Nl i : [ Yalnizca favori degjiskenleri gsster
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Degisken Degeri Bir robot programi, ¢calisma siresi sirasinda gesitli degerleri saklamak ve
Tarleri guncellemek icin degiskenlerini kullanir. Degiskenler yalnizca gdsterilecek
bilgi oldugunda gérunir. Degisken turleri sunlari igerir:

* Program degigkenleri - Bunlar sadece ¢alisan program igin
kullanilabilirdir ve program durdurulur durdurulmaz degerleri
kaybolur.

* Yikleme degiskenleri - Bunlar birden fazla program tarafindan
kullanilabilir ve adlar ve de@erleri robot yuklemesiyle birlikte kalir
(3.5.5. Kurulum Degiskenleri on page291 bélimiine bakin).

* Komut dosyasi degiskenleri - Bunlar komut dosyalarindan gelir ve
farkli degisken tirlerine atanabilir. Komut dosyasi degiskenleri
Program sekmesinde veya Kurulum sekmesinde gériinmez. Robot
programi, gegis noktalar hakkindaki bilgileri saklamak icin komut
dosyasi degiskenlerini kullanir. Degiskenler listesindeki komut
dosyasi degiskenlerini gostermek icin Degiskenler altindaki Gegis
Noktalarini Géster onay kutucugunu isaretleyebilirsiniz.

Asagidaki tabloda degisken degeri turleri listelenmektedir:

Degeri Dogru veya Yanlisolan bir boole
degiskeni

-2147483648 ile 2147483647 araligindaki
bir tam sayi (32 bit)

kayma Kayan nokta sayisi (ondalik) (32 bit)

dize Karakter sirasi

Kartezyen alanindaki konum ve
oryantasyonu aciklayan vektér. p [x, v,
z, rx, ry, rz]yazilmisydnelimitemsil
eden bir konum vektéri (x, y, z) vebir
rotasyon vektoéri (rx, ry, rz) 'Gnbir
kombinasyonudur

liste Degiskenler sirasi

ikili

int

poz

3.4.3. ifade Diizenleyicisi

Aciklama ifadenin kendisi metin olarak girilirken, ifade diizenleyicisinde ¢arpma icin *
ve kugulk veya esittir icin < gibi 6zel ifade simgelerini eklemeye ydnelik bazi
dugmeler ve fonksiyonlar bulunur. Ekranin sol lst kosesindeki klavye
simgeli buton ifadeyi metin dizenleme moduna gegirir. Tanimlanan tim
degiskenleri De§isken segicide bulabilirsiniz, giris ve ¢ikis baglanti
noktalarinin adlariniise Giris ve Cikais segicilerde bulabilirsiniz. Islev
altinda bazi 6zel islevler bulunur.
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Diizenleyicideki

ifadeler

Tamam digmesine basildiginda ifade gramer hatalar agisindan denetlenir.
Iptal dugmesini tiklattiginizda, tim degisiklikler g6z ardi edilerek
ekrandan cikilir.

oyt
Q n Grafik Degiskenler

Atama Kaynal |ifade -
Secilen degiskenifadenin degeriyle atar.

Gelismi:
£ Degiscerder Kuruima

Dongii 2 v Robot Program
3 9 o Eksenel Hareket)

© Gecis_noktasi_1 )
= ayaria Degisken ifade

B Bekle [7 |2 v| =

@ Popup
© Durdur
Olay ® Yorum

2 * force()
= ‘ ‘ ‘ ‘
True (HI) False (LO) 4= Backspace
<Giris> - Esc
o ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ Iz‘ D
N or ¢ not 7
<Cllas> v
Variable
z > !
‘<Deg\§\<en> v ‘
Pose
ose . . V)
o E I:‘

AltProg

Atama

Eger

Skript

©®No v s

or

|||||||

ABC [
<Fonksiyon> v ‘ = ‘ ‘ ‘ E‘ IZ‘

ifade asagidaki gibi gériinebilir:
digital in[1]
?

True and analog in[0]<0.5

3.4.4. Programi Secilen Program Dugumunden baslatma

Aciklama

Robot programinizi program agacindaki herhangi bir program digimiinden
baslatabilirsiniz. Bu, programinizi test ederken kullanighdir.

Robot, Manuel Moddayken (bakin: Calisma modu on page122) programin
secilen bir digimden baslatilmasina izin verebilir veya butin programi
basindan baslatabilirsiniz.
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Secgimden Yirit Alt Bilgideki Yurut dugmesi, programi baglama konusunda secenekler
sunar.
Burada, Yiirit digmesinin segili oldugunu ve Seg¢imden Yrit'lin
gOsterildigini gorebilirsiniz.

caiztr [P Kurudom _Haraket Ettr Gl Ganiok - - -
Hareket Ettir .
: 1 X Degiskenler Kurulumu Hareket Ettir Eksenel Hareket | -
Gegis noktasi 2 v/ Robot Program Robotun gegis noktalar arasinda nasil hareket edecegini belirtin
p— 3 « Eksenel Hareket
2 @ Gegis noktas: 1 Asagidaki degerler, tim alt gegis noktalari icin gecerlidir ve secil hareket tirtine gére
s degisir
Ayarla TCP'yi ayarlayin Eklem Hizi
Popup [psctis TCPyi kullan v 60,0| °/sn
Durdur
Ozelic Eklemn lvmesi
Yorum
] s [Taben - 80,0| °/sn?
Klasgr
Tasima
kapasitesi a... O Eklem acllarini kullan
> Gelismis
> sablonlar
Baslangictan yiirct
Robot Program
Secimden ytirtit
295 xm o= 3: Eksenel Hareket

ONormaI — ° 0 o S\n‘n,ﬂasvon.

* Bir program sadece robot Program agacindaki bir
digumden baslayabilir.

* Secgimden Yirit bir alt programda kullanilabilir. Alt
program sona erdiginde, programi yirtitme durur.

* Bir program belli bir digimden ¢alistirnlamiyorsa
Secgimden Yiirit durur.

* s pargaciklar her zaman baslangigtan basladidi igin
Secgimden Yirit't bir is pargcacigiyla
kullanamazsiniz.

* Secili digimden bir program yuritiltrken
atanmayan bir degiskenle karsilagilirsa program
durur ve bir hata mesaiji gésterir.

Adimlar Secili bir digumden program yuritmek igin
1. Program agacinda bir digim segin.
2. AltBilgide Yirit'e dokunun.
3. Program agacindaki bir digimden bir program calistirmak icin

Segimden Yurit'l segin.

Ornek Robot programin ortasinda robotu durdurmaniz gerekirse belirli bir
digimden programi tekrar baslatabilirsiniz.
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3.4.5. Programlarda Kesme Noktasi Kullanmak

Aciklama Kesme noktasi, yuratulen bir programi duraklatir. Calisan bir programi belirli
bir noktada duraklatmak ve strdirmek icin kesme noktalarini
kullanabilirsiniz. Bu, robot pozisyonunu, degiskenleri vb. denetlerken
kullanishdir. (Bakin Calisma modu on page122).

Buradan bir diigime eklenen bir kesme noktasini gérebilirsiniz:

BRICKSEERIN 1 x| pegiskenter Kurulumu

Gegis noktasi 2 v Robot Program
3 (3= var_Li=get_actual tcp_pose()

Program
Buradan robotunuzu gérevier yapmasi icin programlayabilirsiniz.

=
on 4 t=var 2210 Robotunuzu programiamak icin Dagam Listesindeki digumleri sectiinizde,
Y Program Agacinda gorcndrler
Bekle 00 ¢ P Eksenel Hareket | 9 g 9
6 A
Ayarla 5 o5 Dugum Listesi Program Agaci
P 2 q
opup s oc A B
Durdur g X L]
Yorum 10 o©E
il I
Klassr
Tasima
kapasitesi a...
> Gelismis
28 5cxBBES

O Baslamadan Once Dizisi Ekle

[@ Sonsuz Program Donguist

9 CXKBHA@T

O Normal

Robot programi bir kesme noktasina ulastiginda kirmiziya dénasur ve
gelecek diger kesme noktalari hala mavidir.

Hareket Ettir

1 x Degkerter Kurutum Atama
Gecis noktasi 2 v Robot Program Segllen degjiskenifadenin degeriyle atar
3 2= var_li=get_actual_tcp_pose()

Yon
4 »3= var 2=10 3 _

Bekle B0 @ b Exsenel Hareket | Degisken ifade
Ayarla 5 @A [ 7 yar2 v = 10
Popu 7 @8

pup s oc
Durdur o ©D
Yorum 0 ©E

il I

Klassr
Tasima
kapasitesi a...

O Duraklatildi
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Kesme Noktalari

Kesme Noktasi
ekleyin

Kesme Noktasi

Kesme noktasi, bir digiimiin tstliinde veya altinda bir kirmizi ¢izgi olarak
gorundr. Kirmizi gizgi, bir gecis noktasi digumlerinin altinda veya diger
digumlerin Gstiinde gorindr.

Programdaki ¢cogu digim, yurttilmeden énce duraklatilir. Kesme noktasi
eklemek, digumlerin davranisini degistirir.

* Programin bu gegis noktasinda duraklamasina izin vermek igin gegis
noktasina bir kesme noktasi ekleyebilirsiniz. Bu, digimdeki
gecistirmenin yok sayildigi anlamina gelir.

* Programin Kadar kosulu karsilanana kadar duraklamasina izin
vermek i¢in Kadar digimuine kesme noktasi ekleyebilirsiniz. Bu,
digumdeki gecistirmenin yok sayilmadigi anlamina gelir.

Programa kesme noktasi eklemek igin

1. Program agacinda, Kesme noktasi eklemek icin bir satir numarasina
dokunun.

2. Kesme noktasi robot programindan temizlenene kadar kesme
noktasi aktif kalir.

Programda kesme noktasi temizlemek igin

temizleyin 1. Program agacinda, kesme noktasini kaldirmak icin tekrar Gzerine
dokunun.
2. Robot programi planlandigi sekilde ¢alisir.
UR16e 181 Kullanici Kilavuzu



UNIVERSAL ROBOTS

3.4.6. Programda Tek Adim

Aciklama Tek Adim, robot Manuel moddayken mevcut programin digumleri teker
teker yuritebilmesini saglar.
(Bakin Calisma modu on page122).

Bu, programinizi hatalar i¢in kontrol ederken kullaniglidir.

Tek Adim Tek Adim, segili program digimadndn yarittilmesini saglar ve ardindan
yeni bir digumun baslangicini duraklatir.
Tek Adim yalnizca mevcut program duraklatildiginda kullanilabilir.
Tek Adim'i belirli bir digimde kullanmak istiyorsaniz digiim Kesme
Noktalarini da desteklemelidir.
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3.4.7. Temel program dagumleri

Aciklama

Hareket Ettir

Aciklama

Basit robot uygulamalari olusturmak icin temel program diagiamleri kullanilir.
Robot programinizi organize etmek ve robot programinizda yorumlar
olusturmak i¢in de bazi temel program dugumleri kullanilir. Buyiik bir robot
programiysa bu, oldukga faydali olabilir.

Hareket komutu, robotun A noktasindan B noktasina hareket edebilmesini
saglar.
Robotun nasil hareket ettigi, robotun gerceklestirdigi goérev icin 6nemlidir.

q - Grafik Degiskenler

) Gelismis
2 ¥ Robot Program -~ Hareket Ettir Eksenel Hareket | A
N Sablonlar 3 ¢ « Eksenel Hareket |

Robotun gegis nolktalar! arasinda nasil harelket edecegini belirtin.

Arama 4 ® Gegis_noktasi_1
5 = Ayarla Asadidali dederler, tUm alt gegis noltalar igin gecerlidir ve segili hareket tlrine gére
dedisir
b 6 B Bekie 9
Paletleme 7 M@ Popup TCP'yi ayarlayin Eldemn Hizi
o 8 Durd
Konveybr © Duraur At TCPYyi kuilan ~| \ 60,0] °/sn
Takibi 9 ® Yorum

10 ¢ w Kiasor

Civatalama 28, = Ozelic Eklem ivmesi
412 ¢ & Déng p [raban d ‘ 80,0/ /s
15 - <bos
14 Ye Cagir
15 2= var_2:=2 * force() O Eidem agilarini kullan
16 ¢ & Eger
17 = <bos
18  F skript

19 © Svig ...
20 ® zamanlayici_1 Sifirla

21 ¢ m istiften Al

22 ® Basl._Poz.
~

O Normal :1 o Q O simatasyon ()

Program agaciniza bir Hareket eklediginizde, ekranin sag tarafinda Hareket
bdImesi belirir.

Hareketkomutu, gecis noktalar araciligiyla robotun hareketini kontrol eder.
Gegis noktalari, bir programa Hareket komudu eklediginizde otomatik
olarak eklenir.

Gecis noktalar hakkinda daha fazla bilgi alin.

Ayrica gecis noktalari arasindaki robot kolu hareketinin ivmesini ve hizini
belirlemek icin Hareketleri de kullanabilirsiniz.

Robot, dort Hareket komutunu kullanarak hareket eder. Asagidan Hareket
komutu turlerini inceleyin:
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Hareket Ettir J

HareketJ komutu
ekleyin

Ayrinti

Hareket Ettir L

HareketL komutu
ekleyin

Ayrinti

Hareketd komutu, A noktasindan B noktasina, robot icin optimal olarak bir
hareket olusturur.

Hareket, A noktasindan B noktasina dogrudan bir ¢izgi olmayabilir, ancak
eklemlerin baslangi¢ pozisyonu ve eklemlerin bitis pozisyonu igin
optimaldir.

1. Robot programinizda, bir Hareket eklemek istediginiz yeri segin.

2. Temel altinda, robot programina bir Hareket diigiimiyle birlikte bir
gecis noktasi eklemek icin Hareket secenegine dokunun.

3. Hareket digimuinu segin.

4. Asagi acilir meniden HareketJ'yi segin.

Hareketd, robot kol eklem alaninda hesaplanan hareketler yapar.
Hareketlerini ayni anda tamamlamak icin, eklemler kontrol edilir. Bu
hareket tlri, aracin takip edecegi kavisli yolla sonuclanir. Bu hareket
tiiriine uygulanan ortak parametreler, sirasiyla deg/s ve deg/s? olarak
belirtilen maksimum eklem hizi ve eklem ivmesi degerleridir. Aracin gegis
noktalar arasinda izledigi yol dikkate alinmaksizin, robot kolunun bu gegis
noktalari arasinda hizli hareket etmesi istenirse en iyi tercih bu hareket
taradur.

HareketL komutu, A noktasindan B noktasina dogrudan bir gizgi olan bir
hareket olusturur.

1. Robot Programinizda, bir Hareket eklemek istediginiz yeri segin.

2. Temel altinda, robot programina bir Hareket diigiimiyle birlikte bir
gecis noktasi eklemek icin Hareket secenegine dokunun.

3. Hareket digimuinu segin.

4. Asagi acilir meniden Hareketl'yi segin.

Hareket Ettir L, Alet Merkez Noktasinin (TCP) gecis noktalari arasinda
dogrusal hareket etmesini saglar. Bu da her bir eklemin, araci diz ¢izgi
halindeki yoriinge Uizerinde tutmak icin daha karmasik bir hareket
gerceklestirmesi anlamina gelir. Bu hareket tiirli icin ayarlanabilecek ortak
parametreler, istenen arag hizi ve arag ivmesi (sirasiyla, mm/s and mm/s2
olarak belirtilirler) ve bunun yani sira bir 6zelliktir.
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Proses Hareket P

HareketP komutu
ekleyin

Ayrinti

DaireHareketi

DaireHareketi
komutu ekleyin

HareketP komutu, gecis noktalar arasinda sabit hizda bir hareket
olusturur.

Gegcis noktalari arasinda gegistir, sabit hizi saglamak icin etkinlestirilir.
(Harmanlama on page204 boélimine bakin).

1. Robot Programinizda, bir Hareket eklemek istediginiz yeri secin.

2. Temel altinda, robot programina Hareket digumuyle birlikte bir gegis
noktasi eklemek icin Hareket secenegine dokunun.

3. Hareket dugiminu segin.

4. Asagi acihir mentden HareketP'yi secin.

Hareket Ettir P, sabit hizla ve dairesel gecismelerle aleti dogrusal olarak
hareket ettirir ve yapistirma veya dagitma gibi bazi proses calismalarina
yoneliktir. varsayilan harman yarigapi boyutu, tiim gecis noktalari arasinda
paylasiimis bir degerdir. KigUk bir deger yoriingeyi keskinlestirirken,
yuksek deger yoriingenin daha diizglin olmasini saglar. Robot kolu gegis
noktalari boyunca sabit hizla ilerlerken, bir G/C islemini ya da operatoér
eylemini bekleyemez. Bunun yapilmasi robot kolunun hareketini
durdurabilir ya da robotun durmasina neden olabilir.

DaireHareketi komutu, yarim daire olusturarak dairesel bir hareket
olusturur.
DaireHareketini yalnizca HareketP komutuyla olusturabilirsiniz.

1. Robot Programinizda, bir Hareket eklemek istediginiz yeri secin.
2. Temel altinda, Hareket secenegine dokunun.

Robot programina Hareket diigtimuyle birlikte bir gecis noktasi
eklenir.

Hareket digumunu segin.
Asagi acihir mentden HareketP'yi segin.

Dairesel hareket ekle secenedine dokunun

o 0o &~ w

Oryantasyon modunu segin.
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Ayrinti Robot, dairesel hareketi gecerli konumundan veya baslangi¢ noktasindan
baslatir, dairesel yayda belirtilen bir Ara Nokta ve dairesel hareketi
tamamlayan bir Bitis Noktasi Gzerinden gecer.

Aletin ydnunu dairesel yayla hesaplamak igin bir mod kullanilir.
Mod sdyle olabilir:

* Sabit: U¢ ekipmanin yonini tanimlamak igin sadece baslangic
noktasi kullanilir.

* Sinirlandinimamis: baslangi¢ noktasi, tanimlamak igin alet yoniini
tanimlamak igin Bitis Noktasina dénlgur.

- = =

N
2 ¥ Robot Program ~ Daire Hareketi

\ Sabloniar 3 ¢ 4 Proses Hareket P

4 @ Gegis_noktasi_1
Arama . - Daire hareketi Ug gegis noktasiyla
re— @ v Daire Hareketi olusturulur: Daire Hareketi dugimanden
uvvel 6 ® Ara_Nokta_1 énceld gecls noktas, Gegis Noktasi (1), Ara
7
8
9

© Bitis_Noktas_1 Nokta (2) ve Bitis Noktasi (3).
= Ayarla Sabit moddaylken:
B Bekle B hareketin ysnelme agisi, robotun
baslangic noktas tarafindan belrlenir, /
10 @ Popup dolayisiyla robot, ySnelme acisini hareketin
11 © Durdur gecis ve bitis noktalarindan gecen daireye
112 @ vor p gbre tutacaktir ‘o
13 ¢ m Kiastr )
14 -
15 9 [& Donga
16 =] <bos>

Paletleme

Konveydr
Takibi

Civatalama

17 Y Gagr Daireye gére yénelme aci modunu segin
18 &= var_2:=2 *force() @ savtt

QO sinrlandrimarmis

20 =) <bos>

21 @ skript

22 & Svig ...

~

295 xEmpuZ

Hareket Et b6imesi

Aciklama Hareket Et bélmesindeki farkli 6zellik segenekleri, bir Hareket Et ve bagl
gecis noktasina/noktalarina ayrinti ekleyebilmenizi saglar.
Programinizi 6zellestirmek icin bu secenekleri kullanin

Asagidan Hareket Et bdlmesi 6zelliklerini inceleyin:

Hareket Et: TCP Robot programi yuritmesi sirasinda TCP'yi degistirmeniz gerekiyorsa bu
belirleyin ayari kullanin. Robot programinda farkl nesneleri manipiile etmeniz

gerekiyorsa bu, kullanigldir.
Robotun hareket sekli, hangi TCP'nin aktif TCP olarak ayarlandigina bagli

olarak ayarlanir.
Etkin TCP'yi G6z Ardi Et, bu hareketin Alet Flangina gére ayarlanmasina
izin verir.
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Bir Hareket Et'te Bir Hareket Et'te TCP belirlemek icin

TCP belirleyin 1. Gegis noktalari igin kullanilan TCP'yi ayarlamak igin Program

Sekmesi ekranina erigin.

2. Komut altinda, sagdaki acilan kutu menisiinden Hareket Ettir tipini
segin.

3. Hareket Ettir altinda, TCP'yi ayarla agilan kutu menisiinden bir
secgenek segin.

4. Aktif TCP kullan segenegini veya kullanici tanimli TCP'l segin.
Ayrica Aktif TCP'yi Yoksay' yi da segebilirsiniz.

Hareket Et: Ozellik  Sekil, Hareket Et bdimesindeki bir segenektir. Programin ug ekipman
koordinatlarini hatirlamasi icin ara noktalar arasinda Ozelligi kullanin.
Bu, gegis noktalarini ayarlarken yararlidir (bakin: 3.5.13. Ozellikler on
page305).

Asagidan farkl Sekillere bakin.

Sekiller Sekli asagidaki durumlarda kullanabilirsiniz:

* Seklin bagil gegis noktalari Gizerinde etkisi yoktur. Goreli hareket her
zaman Taban yoniine gore gerceklestirilir.

* Robot kolu bir degisken gecis noktasina hareket ettiginde, Alet
Merkez Noktasi (TCP) segcili 6zellik uzayinda degiskenin
koordinatlari olarak hesaplanir. Bu nedenle, degisken bir gecis
noktasi igin robot kolu hareketi, baska bir 6zellik secildiginde degisir.

* llgili degiskenine bir poz atayarak, program calisirken bir seklin
konumunu degistirebilirsiniz.

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time
Bir hareketin hiz profili. Egri (i¢ boliime ayrilmigtir:
hizlanma, seyir ve yavaglama. Seyir asamasinin seviyesi,
hareketin hiz ayariyla belirlenirken, hizlanma ve yavaslama
asamalarinin dikligi, hizlanma parametresiyle belirlenir.
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Hareket et: Eklem Bir gecis noktasi tanimlamak icin HareketEtJ kullanirken 3B poza alternatif
acilarini kullan olarak Eklem agilarini kullan segenegini kullanabilirsiniz.

Kullanim eklem agcisi kullanilarak tanimlanan gecis noktalari, bir program
robotlar arasinda tagindiginda degistiriimez.
Bu, programinizi yeni bir robota yukltiyorsaniz kullanishdir.

Eklem agcilarini kullan se¢eneginin kullaniimasi TCP sec¢enegini
kullanilamaz hale getirir.

Hareket Ettir:
Hareket Komutunda Hareket Ettir ekraninin sag alt késesindeki paylasiimis parametreler, robot
Paylasilan kolunun bir 6nceki konumundan komut altindaki ilk gegis noktasina kadar
Parametreler izleyecegi yok ve buradan da sonraki her bir gecis noktasina kadar
izleyecegi yol igin uygulanir.
Hareket Ettir komutunun ayarlari, ilgili Hareket Ettir komutu kapsamindaki
son gecis noktasindan itibaren devam eden yoringe icin gecerli degildir.

Q - Grafik Degiskenler

blonl. 2 ¥l Robot Program ~ Hareket Ettir Eksenel Harekst | -
3 9 « Eksenel Hareket Robotun gegis noktalar arasinda nasil hareket edecedini belirtin
o 4 ® Geg¢is_noktasi_1
5 - Ayarla Asadidaki dederler, tUm alt gegis noktalar igin gegerlidir ve secili hareket turtne gére
degigir.
Kuvvet 6 B Bekle legisir.
Paletleme 7 @ Popup TCPi ayarlayin Eklem Hizi
-~ 8 Durd
Konveysr O Durdur Aktif TCPy leulan - \ 60,0| °/sn
Takibi 9 @ Yorum
10 ¢ mm Klasor . i
Civatalama 11 . Ozelllc Eldermn lvmesi
" ‘Taban v | ‘ 80,0‘ °fsn?

i
o

14 Ya GCagr

15 2= var_2:=2 *force() [0 Eklem acilarini kullan
16 ¢ & Eger ..

17 - <bos=

18 & Skript

19 * Svic ..
20 ® zamanlayicr_1 sifirla

21 ¢ il [stiften Al

22 @® Basl._Poz.
23 o ViR ~
t B A-ES g N :l g=
O porma! : ° 0 O simtiasyon ()

Gegis Noktalari

Aciklama Gecis noktalari, bir robot programinin en merkezi pargalarindan biridir ve
robot koluna her seferinde bir hareketle nereye gidecegini sdyler.

Gegis Noktalari ekle Bir gecis noktasi bir Hareket Et'e eslik eder, bu nedenle ilk gegis noktasi
icin bir Hareket Et eklemek gerekir.
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Robot programa bir 1. Robot Programinizda, bir Hareket eklemek istediginiz yeri segin.
gzl(;ls.noktaSI 2. Temel altinda, Hareket segenegine dokunun.
ekKieyin
Robot programina Hareket diigtimiyle birlikte bir gecis noktasi
eklenir.
[ Universal Robots Graphical Programming Environment
Q _ Graphics Variables
Move 1 v Robot Program Move
Bl 2 @b Move] . Specify how the robot will move between waypoints.
Direction 3 © Waypoint_1
The values below apply to all child waypoints and depend on the selected moverment
Wait type
Set Set TCP Joint Speed
Popup ‘USE active TCP v | ‘ 60.0‘ °fs
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
1 b ‘Base - ‘ ‘ 80.0‘ °fs?
Folder
Set Payload
O Use joint angles
O Normal ‘ o 0 O Simulation .
Bir Hareket Et veya 1. Robot Programinizda bir Hareket Et dugumu veya Gegcis Noktasi
Gegis Noktasina ek digimu segin.
gegls_noktalarl 2. Temel altinda Gegis Noktasi'na dokunun.
ekleyin

Hareket Et digimine ek gecis noktasi eklenir. Bu gecis noktasi,
Hareket Et komutunun bir parcasidir.

Universal Robots Graphical Programming Environment

un rogr: lation  Move og -
Q _ Graphics Variables

: 1 v Robot Program Waypoint _F\Xed position -

Waypoint 2 ¢ < Move/
Direction 3 © waypoint_1 Waypoint_3

4 ® Waypoint_2
ki 5 ® Waypoint 3
Set ?
Popup

| Edit pose |
Halt
Comment
] B Move here

Folder
Set Payload

> Advanced @ stop at this point (@ use shared parameters
Blend with radius oint Speed 60
o Oprie
0 80!

Joint Acceleration

Time 2.0
o

Add Until

A¥SCXBREE
O - ‘ ° 0 o Sir‘w‘w,ﬂatiw:-m.

Ek gecis noktasi, robot programda sectiginiz gecis noktasi altina eklenir.
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Ayrinti

Bir gecis noktasi kullanmak, 6zellik ile TCP arasindaki Hareket Et
komutundan 6gretilen iliskiyi uygulamak anlamina gelir. O sirada segili
sekle uygulanmis olan, sekille TCP arasindaki iligki, istediginiz TCP
konumunu saglar. Robot, mevcut aktif TCP'nin istenen TCP konumuna
ulasmasini saglamak icin kolu nasil konumlandiracagini hesaplar.

Gegcis Noktasi Yapilandirma

Aciklama

Gegis Noktalarina
isim Verme

Bir gegis noktasini
adlandirmak igin

ipucu

Gegis noktalari, robot programindaki gecis noktasinin kurulumu,
uygulamasi ve pozisyonuna bagh olarak farkli sekillerde yapilandirilabilir.

Gegcis noktalarini robot programina eklediginizde otomatik olarak benzersiz
bir isim alir.
Kullanici, gegis noktalarinin isimlerini degistirebilir.

1. Ekranin sag tarafindaki Komut sekmesinde oldugunuzdan emin olun

2. Yeniden isim vermek istediginiz gecis noktasini segin

3. Yeniden isim ver diigmesine dokunun. /

4. Yeniismigirin

5. Yeni adi kaydetmek icin Gonder diigmesine dokunun

Universal Robots Graphical P

Run e en Save.
Q _ Graphics Variables
Move |
: ¥ Robot Program Waypoint _F\xed position v
Waypoint 2 @ o Move/
Direction 3 ®© waypoint_1 Waypaint_1 %
Wait
| sewanee 2
H
Popup |Maximum of '15' characters
Edit pose
I
Waypoint_1 xxxxx
[X] =
Esc 1 2 3 4 5 6 7 8 9 0 = e
q w e r t v u i o P 0
a s d f g h j k 1 [ 1
4 shift z X c v b n m ( )
4 >

Blytk bir robot programinda, genelde 50'nin Gizerinde gecis noktaniz
olabilir, dolayisiyla size mantikli gelen bir isimlendirme kurali olusturun.
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Gegis Noktalarini
Baglama

Ayrinti

Bu noktada dur

Bu noktada Dur'u
kullanin

ipucu

Kullanim 6rnegi

Yaricapla gecis

Yarigapla
Gegigtirmeyi
kullanin

ipucu

Baglanti simgesi secildiginde, gecis noktalarina baglanti kurulur ve konum
bilgileri paylasilir.

Baglantili olsa bile, drnegin harman radyusu, alet/eklem hizi ve alet/eklem
hizlanmasi gibi diger gecis noktasi bilgileri bireysel gecis noktalari igin
yapilandirilir.

Robot programinizi bu gecis noktasinda duracak sekilde
yapilandiriyorsunuz. Robot, bu noktaya dogru hareket ederken hizi
azaltacak ve bir sonraki gecis noktasina ilerleyecek.

1. Degistirmek istediginiz gecis noktasini segin

2. Ekranin sag tarafindan sunu segin:o Stop at this point

Bu, robotun belirli bir pozisyona hareket etmesini saglamak igin
kullanighdir.

Robotu kaynak veya makine bakim uygulamasindan uzaga hareket
ettirmek istiyorsunuz.

Robot kolun hareketini gecis noktalari arasinda gegcistirmek icin bir
gecistirme yaricapi ekleyebilirsiniz. Gecistirmenin derinlemesine
aciklamasi icin bu baglantiyi ziyaret edin.

Bir gecis noktasina bir gecistirme eklediginizde gecis noktalar arasindaki
gecis daha akiskan ve etkili hale gelir. Bu, robot kolun daha sorunsuz bir
sekilde hareket etmesini saglar, ancak her robot kol hareketi icin gecerli
degildir.

1. Degistirmek istediginiz gecis noktasini segin

2. Ekranin sag tarafindan sunu segin:o Blend with radius

3. Gecistirme yaricapini tanimlamak icin bir sayi [mm] ekleyin

4. Yeni saylyl kaydetmek icin Génder diigmesine dokunun

iki nokta arasindaki gegisi yénlendirmek igin birden fazla gegis noktasi
kullaniyorsaniz genel hareketi daha sorunsuz ve etkili hale getirmek igin
aralardaki gecis noktalarini gegistirebilirsiniz.
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Ortak Parametreler
Kullanin

Kullanim érnegi

Eklem Hizi / ivmesi

Eklem hizini veya
ivmesini degistirin

Kullanim 6rnegi

Bu, gecis noktasi igin varsayilan ayardir.
Ayarlar, ana Hareket komutundan kopyalanir.

Bu, ana Hareket komutunda eklem hizi ve eklem ivmesi
DEGISTIRILMEDIGINDE kullanilir.

Hareket komutunda her bir gegis noktasi icin eklemlerini hizini ve ivmesini
degistirebilirsiniz.

1. Degistirmek istediginiz gecis noktasini segin

2. Ekranin sag tarafinda sunu secerek eklem hizini veya ivmesini
belirleyin:

O Joint Speed
Joint Acceleration
3. Hizigin degeri ekleyin

4. Ivme igin degeri ekleyin

Paletleme programi olusturursaniz gecis noktasini program nesneleri
koyarken daha yavas hareket ettirebilir ve bagka bir nesneyi kaldirirken
daha hizli hareket ettirebilirsiniz.

Zaman Bu gecis noktasina ulagsmak igin gereken sireyi degistirebilirsiniz.
Maksimum 21,600 saniye/6 saattir.
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Siireyi saniye
cinsinden ekleyin

Kadar Ekle

Adimlar

Sabit Gegis Noktasi

1. Degistirmek istediginiz gecis noktasini segin

2. Ekranin sag tarafindan sunu se(;in:© Time

3. [s] cinsinden bir sayi ekleyin

4. Yenisaylyl kaydetmek icin Génder digmesine dokunun

Artik robot kolun bu gecis noktasina hareket etmesi [s] sUriyor.

Move

*$OSCKBBETZ

Waypoint ;B _:"/:"' T"’"""’ Waypoint Fixe ~

Direction 3 © [Waypaine 3] Waypoint_1 Y

Wait

T 2

Popup.

Comment .

Foder ' B

Set Payload
> Advanced @ stop a: tis point: O Use shared parameters
Oswanwss O g

20
Add Uit

Kadar Ekle, gecis noktanizi yapilandirmak icin bir dizi farkli secenek saglar.

Adim adim talimatlar igin lutfen baglantiyi Kadar Ekle on page213 ziyaret

edin.

Hareket Ettir
Gegcis noktasi
Yon

Bekle

Ayarla

Popup
Durdur
Yorum
Klasor

Tasima
kapasitesi a...

O Normal

X Degiskenler Kurulumu
¥ Robot Program
@« Lineer Hareket L
? |V Ybn: Taban X+
> Kadar

49 o XEBRA@T

Degiskenler

Kadar

Durdurma kogulunu belirle
Robot, durdurma kosuluna ulasilana Kadar secilen yonde hareket edecel<tir

f(x)

ifade

Mesafe 9 9

Ug Ekipman Temasi

o Bir temasi tespit etmek icin 100,0 mm/s hizindan dlgk bir arag hizi tavsiye edlilir

G/C Girisi

Kadar Ekle Eylern Elde C)

000 -on®
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Aciklama

Sabit Gegig Noktasi

Sabit gecis noktasi, PolyScope'ta kullanilan standart gecis noktasidir.
Robotun istendiginde geri dénecegi, belirlenmis bir koordinat sistemiyle
(varsayilan olarak robotun tabani) iliskili sabit bir konumdur.

Sabit pozisyon gecis noktasi, robot kolunun fiziksel olarak ilgili pozisyona
getiriimesiyle ayarlanir. PolyScope'ta robotu 3.1.4. Elle Yonlendir on
page111 yoluyla ya da 3.6. Hareket Ettir Sekmesi on page326 yoluyla
hareket ettirebilirsiniz.

Ne zaman kullanilr:

* Robotun belirli bir konuma hareket etmesi gerekiyorsa (ekipmanin
etrafinda hareket etmek veya toplama veya yerlestirme gibi islemler
icin belirli bir konuma hareket etmek igin).

* Bir konuma, yani robot tabanina gére sabit gecis noktalari kullanarak
tdm bir robot programi olusturdugunuzda. Robotu hareket ettirebilir
ve robotun tabaninin konumunu yeniden tanimlayabilirsiniz, ardindan
robot programi yeni konumda calisir.

Ne zaman KULLANILMAZ:

* Gegcis noktasinin konumunun dinamik olmasini istediginizde. Sabit
ara noktalar statik konumlardir ve yalnizca kasitl olarak
guncellendiklerinde veya bir koordinat sistemine goreli olduklarinda
degisirler.

Hareket Et komutu eklediginizde robot programiniza sabit bir gecis noktasi
ekleyebilirsiniz. Hareket Et komutunun bir HareketEtJ, HareketEtL veya
HareketEtP olmasi arasinda fark yoktur.
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Robot programina sabit bir gecis noktasi eklemek igin
1. Program sekmesinde Temel'e dokunun.
2. Hareket et komutu ekleyin
3. Otomatik olarak olusturulan gecis noktasini segin

a. Secicinin otomatik olarak su sekilde ayarli oldugunu dikkate

Fixed position v

alin:

4. Hareket Et sekmesine erigmek icin

secenegine dokunun.

5. Gegis noktasini ayarlayin

6. Gecis noktasini kaydetmek ve Program sekmesine donmek igin

onay isaretine o dokunun

el
2iceizmis 2 v Robot Program
v Sablonlar 3 9 b Proses Hareket P

”~ Gegis noktasi

Degiskenler

Sabit pozisyon -

Jr— 4 ® Gegls_noktasi 1 Gegis_noktas 1
5 @ v Daire Hareketi
Kuvvet 3 @ Ara_Nokta_1
Paletleme 7 © Bitis_Noktasi_1 p
= ]
Konveyir 8 Ayarla
Takibi 9 R Bekle Pozu duzenleyin
Civatalama 10 M Popup
11 @ Durdur
412 @ Yorum 3 Buraya Harek...
13 ¢ m Klastr
@ Paylasian gecis yaricapini kullan @) Paylasiian parametreler kulan
QO vYaricapla geis O Ug Ekipman Hizi 250
25 i 1200
18 var 2022 + force0 Ug Ekipman Ivmesi
19 ¢ b Eger .. O 2,0

20 =] <bos
21 & Skript
22 e S

93 e 1 ~ Kadar Ekle
L 8 SRS g N |

O Normal

Bir 1Bir makine bakim uygulamasinda bir is parcasini bir torna aynasindan
cikarirken, ekipmanla herhangi bir temastan kaginmak igin gecis noktasini
sabit bir pozisyon haline getirin.

Tiizerinden bir is pargasi kaldirdiginizda. Makine bakiminda, torna aynasi bir is parcasi iizerinde is
yapan u¢ ekipmani tutar. Ornegin, torna aynasi, matkabin matkap ucuna takilan parcasidir.
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Sabit Gegig Noktasi ayarlayin

Aciklama Sabit bir gecis noktasi ayarlamak, robot kolunu ayarlamak istediginiz belirli
gecis noktasinin konumuna hareket ettirmeniz anlamina gelir. Daha sonra
gecis noktasi robot programinda robot kolunun genel hareketinde bir
pozisyon olarak "ayarlanir".

Serbest siirtis modunu kullanabilir veya robot kolunu Hareket Et
sekmesindeki manuel kontrollerle hareket ettirebilirsiniz. Bakin: Hareket
Ettir on page 184
Sabit Gegis Noktasi
ayarlama Robot programina sabit bir gecis noktasi eklemek icin
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1. Robot Programinizda sabit bir gecis noktasi eklemek istediginiz yeri
veya dugumu segin.

2. Temel altinda Gegis Noktasi'na dokunun.

3. Robot programinda yeni eklediginiz gegis noktasini segin.

4. _ secenegine dokunun.

Gecis noktasini ayarlamak icin robot kolunu nasil hareket ettireceginiz
blyik dl¢ide robot programiniza, olusturdugunuz uygulamaya, TCP
yapilandirmasina vb. baghdir.

Gegis noktasini belirlemenin tek bir en iyi yolu yoktur.

* Robot kolunu TCP dogrusal olarak hareket edecek sekilde hareket
ettirmek istiyorsaniz TCP oklarini kullanin.

* Robot kolunu Serbest Stirlis ile hareket ettirmek isterseniz Serbest
Siras digmesine basil tutun.

* Bir sonraki gecis noktasi icin tam koordinat konumunu biliyorsaniz
robot kolunu hareket ettirmek icin u¢ ekipman konumunu
kullanabilirsiniz.

* Belirli bir eklemi hareket ettirmek istiyorsaniz Eklem Pozisyonu
degerlerini kullanin

[_m Universal Robots Graphical Programming Environment
M <unnameds* ]
REi-Ird [ARD e B i
TCP Position Robot Tool Position
Feature Active TCP
Niew | /Tcp x| 118.02)mm Rx| 0.127|rad
¥ | -282.10/mm RY| 3.139|rad
]
z| 155.7¢/mm Rz| 0.000|rad
Joint Position
Base -37.73 °
[ ] [ A ]
TCP Orientation
Shoulder -62.35 °
[ n 1
Elbow -106.79 °
[ N 1
E Wrist 1 -100.86 °
[ N 1
O e Wrist 2 90.00 °
OK Cancel [ 1
Wrist 3 62.04 °
ﬂ? Home ‘J\ Align Freedrive > I " ]
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Goreli Gegis Noktasi

Aciklama iki gegis noktasi tanimlanarak bir bagil gegis noktasi olusturulur. Bu iki gegis
noktasi, ilgili gecis noktasinin hareket etmesi gereken mesafeyi ve yoni
belirler

Bagil gecis noktasi, robot kolunun dnceki konumuna goére tanimlanabilir,
ornegin "iki santimetre sola".

ikinci gegis yolu, birinciye dayalidir.

Bu gecis noktasi, badil gecis noktasi eklenirken olusturulabilir. Sabit bir
gecis noktasi gibi daha 6nceden tanimlanan bir gecis noktasi da olabilir.

Ne zaman kullanilr;

* Robotu herhangi bir konumdan diiz yukari hareket ettirmek icin bir
Baslatma Oncesi kullanirken. Ornegin, robotlar parcalara yakin bir
pozisyonda durdurulursa.

* ilk gecis noktasi bagilsa ve yiriit digmesine basarsaniz. Programi
baslatmak icin robotu pozisyona getirmenize gerek yoktur.

* Robotun etrafindaki farkl konumlarda tekrarlanabilir hareketler
yapmak igin Alt Programlari kullanirken. Ornegin, birden fazla
konumda vidalama: 50 mm asagi hareket ettirin, tornavidayi
acin/kapatin, 50 mm yukari hareket ettirin.

Ne zaman kullanilmaz:
* Belirli bir konuma, tekrarlanabilir sekilde ulasiimasi gerektiginde.

* Sabit bir yol istendiginde.

Ornek: Bagil gegis Robotu aracin z ekseni boyunca 20 mm hareket ettirmek igin:

noktasi ekleyin
var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]

Movel
Waypoint 1 (relative position):
Use variable=var 1, Feature=Tool
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Robot programina
bir bagil gegis 2
noktasi ekleyin

Program sekmesinde Temel menyi segin.
Gegcis Noktasi secenegine dokunun

a. Segcicinin otomatik olarak Sabit pozisyona ayarli oldugunu
dikkate alin

b. Gegis noktasini Bagil pozisyon olarak degistirin
Birinci gecis noktasini belirleyin (su noktadan...)

4. ikinci gegis noktasini belirleyin (...su noktaya)

Q m Grafik Degiskenler
Gelismi:
2 v Robot Program ~

Gegis noktasi Bagl pozisyon -
V Sablonlar 3 ¢ b Proses Hareket P sis
Arama 4 © RN Gegis_noktasi_1 S
5 @ v Daire Hareketi
e 6 @® Ara_Nokta_1 Nereden ile Nereye pozisyonlar arasindaki fark ile belirtilen Bagil
Paletleme 7 @ Bitis_Noktasi_1 Hareket
Noktadan .. noktaya 0.0
e 8 = Ayarla .0 mm
Takibi 9 B Bekle Noktay! Ayarla [ Noktay Ayaria |
10
Civatalama " g ZODZD
urdur Buraya Hareke.
Buraya Harek Buraya Hareke... 178,9 °
412 ® Yorum I
13 ¢ m Klastr
14 =l <bos
15 ¢ & Déngl @ Paylasllan gecis yaricapini kullan @ Paylasilan parametreleri kullan
16 =] <t QO vYaricapla geis O Ug Ekipman Hizi
17 M Cagr R )
- Ug Ekipman Ivmesi 1200
18 2= var_2:=2 * force()
19 ¢ b Eger .. O
20 -
21 8 Skript

22 e S

Kadar Ekle

2amaniavice 1

285 xmm

O Normal

Ayrinti iki bagil gecis noktasi arasindaki hareket, hareket tiiriine bagli olarak robot
icin her zaman en kisa yoldur.
Goreli gecis noktalari icin mesafe, iki pozisyondaki TCP arasindaki
Kartezyen mesafeyi ifade eder. Agi, TCP yoneliminin iki konum arasinda
ne kadar degistigini veya daha kesin olarak, oryantasyondaki degisikligi
tanimlayan rotasyon vektériiniin uzunlugunu belirtir.
Program bagil gecis noktasina tagsinmadan 6nce bagil gegis noktasi
pozisyonunun robotun etrafinda nerede bulundugu 6nemli degildir.
PolyScope program agacindaki ilgili gegis noktasina hareket eder etmez,
robot mevcut konumundan, ilgili gecis noktasinin kaydettigi mesafeye ve
y6ne dogru hareket eder.
Yinelenen bagil konumlar, robot kolu galisma alaninin digina ¢ikarabilir.
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Kullanim Ornegi:
Kaynak ve kaynak
pargalarinin
degistiriimesi

Kaynak prosediiriiniiz varsa ve bir dikdértgenin etrafindaki bir ¢atlagi
kaynaklamaniz gerekiyorsa ilk kdseyi sabit bir ara nokta ile tanimlayabilir
ve ardindan robotun ve kaynak aracinin bagil gecis noktalarini kullanarak
kalan U¢ késeye carpmasini saglayabilirsiniz.

ilk gecis noktasi, dikdértgenin etrafindaki kaynak gatlagina baslar ve ilgili
gecis noktalar kalan kdseleri bitirir.

Ardindan, hala bir dikdértgen olan ancak daha buyuk veya daha kiguk bir
seyi kaynaklamaniz gerekiyorsa ilgili ara noktalarin mesafesini
degistirebilir ve robot programini hizli bir sekilde degistirebilirsiniz.

UR16e
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Degisken Gegis Noktasi

Aciklama Degisken bir gecis noktasi PolyScope'ta bir degisken tarafindan belirlenen
bir konuma hareket eder.
Degisken poz URScript formatinda olmalidir, p[x, y, z, rx, ry, rz], Program
Agacindaki tek bir gegis noktasinin, gecis noktasini manuel olarak
sifirfamadan X, Y, Z, RX, RY veya RZ degerini degistirerek glincellenmesini
saglar.

Ne zaman kullanilir:
* Komut dosyasi 6geleriyle birlestirilirse.

* Kameralar vb. gibi konumlandirma i¢in harici cihazlardan veri alirken.

Ne zaman kullanilmaz:
* Belirli bir konuma, tekrarlanabilir sekilde ulasiimasi gerektiginde.
* Degisken veya harici cihaz kullanmiyorsaniz.

* Bir gecis noktasinin manuel olarak tasinmasi ya da jogging veya
serbest surisle yeniden tanimlanmasi gerekirse.

Degisken gecis Robot programinin galistinimasi sirasinda degistirilebilecek degisken bir
noktasi ekleyin gecis noktasi ekleyin.
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Robot programina
bir degigken gegis
noktasi ekleyin

Ayrinti

N O —

Hareket et komutu ekleyin

Program sekmesinde temel mentsiine dokunun.

Otomatik olarak olusturulan gecis noktasini secin

a. Secicinin otomatik olarak Sabit pozisyona ayarli oldugunu

dikkate alin:

b. Seciciyi Degisken pozisyonu olarak degistirin.

4. Asagi acilir meniden degiskeni secin

Degiskenler

BB > ¥ Robot Program ~

Gegis noktasi 3 @ «b Proses Hareket P

Yon ® Gecis_noktasi_1

Gegis noktasi

Degisken pozisyon ¥

Robotu degisken bir pozisyona hareket ettir

4
5 ® Degisken
Degisken kullan |<Degisken> v
e 6 @V Daire Hareketi 2
Ayarla 7 ® Ara_Nokta_1
8 © Bitis_Noktasi_1
Popup
9 - Ayarla
Durdur 10 B Bekle
Yorum 11 @ Popup
- 412 © Durdur [3
Klasor 13 @ Yorum

Tasima 14 ¢ = Klasér
kapasitesia... 5

> Gelismis 16 ¢ & Dongl
> sablonlar 2 =<t
18 % Cagir

19 3= var_2:=2 *force()
20 ¢ b Eger

21 =| <bos

22 & Skript

23S xmH

QO vYaricapla geis

O Normal

Kadar Ekle

@] <bc @ Paylasian gecis yaricapini kullan @) Paylasiian parametreler kulan

O Ug Ekipman Hizi

Ug Ekipman lvmesi 1200

(@)

Bir degisken tarafindan verilen konuma sahip bir gecis noktasi, bu

durumda calculated_pose.

Degiskenin bir poz olmasi gerekir, 6rnegin var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0].

ik Ucl, x,y,z olup son Ugu de rx,ry,rz vektériyle verilen dénddrme vektorti

olarak verilen yonddr.

Eksenin uzunlugu radyan cinsinden donulecek acidir ve vektorin kendisi

de donulecek ekseni belirler.

Pozisyon her zaman, segcili 6zellik ile tanimlanan bir referans cerceveye ve

koordinat sistemine iliskin olarak verilir.

Sabit bir gecis noktasina bir harman radyusu ayarlandiginda ve ondan
onceki ve sonraki gecis noktalar degisken oldugu ta da harman radyusu
degisken bir gecis noktasina ayarlandiginda, o zaman harman radyusu
cakisma icin kontrol edilmez (bakin: Harmanlama on page204).
Program calistiriirken harman radyusu bir noktayla ¢akistiginda, robot

bunu g6z ardi eder ve bir sonrakine geger.

UR16e
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Harmanlama

Aciklama

Harmanlama, robotun aralarindaki gecis noktasinda durmadan iki gezinge
arasinda takilmadan gecis yapmasini saglar.

Gegistirme, robot programinizin daha hizli galismasini saglar ¢linku
gezingeler arasinda sorunsuz gegis olusturdugunuzda, gezingeler
arasindaki bir ivmenin yavaglamasindan kaginmis olursunuz.

Gegcistirme lizerine daha fazla bilgi icin asagidaki bélimleri inceleyin:
* Gecistirme Parametreleri on page206
* Gezingeleri Harmanla on page208

* Kosullu Gegistirme Gezingeleri on page210
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Ornek: Tut ve
yerlestir
uygulamasinda
gegistirme

Robot, 1. gegis noktasinda (Wp_1) baslyor ve bir nesneyi 3. gegis
noktasinda (WP_3) kaldirmasi gerekiyor.

Nesne ve diger engellerle carpismayi dnlemek icin robotun 2. gegis
noktasini (Wp_2) kullanarak (0) béliminden kaginmasi gerekir.

Kosullari saglayan bir yol olusturmak icin ti¢ gecis noktasi eklenir.

@ ® wp >
Wp_1

@ wp 3

(WP_1):baslangi¢c pozisyonu, (WP _2):nokta yoluyla, (WP 3):
alma konumu, (0) : engel.

Diger ayarlari yapilandirmadiginizda robot, hareketi devam ettirmeden
once her gecis noktasinda oldukcga kisa ancak tam durus gerceklestirir.
Bu gorev igin (WP_2) 'de durmak ideal degildir, ¢linki diz bir donds,
kosullan saglamakla birlikte daha az zaman ve eneriji gerektirir. Hatta ilk
gezingeden ikincisine gecis, bu konumun yakininda gerceklestigi sirece,
robotun (WP_2)'ye tam ulagsmamasi bile kabul edilebilir.

(WP_2) 'deki durusgtan, gegis noktasina bir gecistirme yapilandirarak
kacinilabilir.
Bu, robotun bir sonraki gezingeye daha sorunsuz bir gecis
hesaplayabilmesini saglar.

Harmanin birincil parametresi bir radyustur.
Robot, gecis noktasinin gegistirme yaricapindaysa, gecistirmeye ve orijinal

yoldan sapmaya baglayabilir. Bu, daha hizli ve daha diizgiin hareketlere
izin verir, cinkl robotun yavaslayip sonra tekrar hizianmasi gerekmez.

UR16e
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Gegistirme Parametreleri

Aciklama Harmanlama, robotun aralarindaki gecis noktasinda durmadan iki gezinge
arasinda takilmadan gecis yapmasini saglar.
Gegistirme, robot programinizin daha hizli galismasini saglar gtinku
gezingeler arasinda sorunsuz gegis olusturdugunuzda, gezingeler
arasindaki bir ivmenin yavaslamasindan kaginmis olursunuz.

Harman Gegistirme noktalarinin disinda, gegcistirme gezingesini gcoklu parametreler
parametreleri de etkiler.

* harmanyaricapi (r)
* robotun baslangi¢ ve son hizi (sirasiyla p1 ve p2 pozisyonlarinda)

* hareket saati (6rnegin bir gezinme icin belirli bir saat ayarlandiginda,
bu robotun baglangi¢/son hizini etkiler)

* harmanlamanin kaynak ve hedefi olan gezinge tipleri (Hareket
Ettir L,Hareket Ettir J)

t
wp_1 / * \
1

("]
N
)

|
|
|
|

@ s

(WP_2) Uzerinde harman, yarnigap (r), baslangi¢c harman
konumu p1'de ve son harman konumu p2'de. (0) bir engeldir.
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Gecisme yarigapi ayarlanirsa robot kolu gezingesi gecis noktasinin etrafina

geciserek robot kolunun ilgili noktada durmamasini saglar.

Gegcistirmeler cakisamaz, dolayisiyla bir dnceki veya sonraki gecis
noktasinin bir gecistirme radyusuyla ¢cakisan bir gecistirme radyusu

ayarlanamaz.

iki gecistirmenin gakismasi durumunda, Giinliikk sekmesinde bir uyari

kaydedilir. Daha fazla bilgi icin Glinliik sekmesine bakin.

WP_1

Karigim yarigapi cakismasina izin verilmez ().

UR16e
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Gezingeleri Harmanla

Aciklama Harmanlama, robotun aralarindaki gecis noktasinda durmadan iki gezinge
arasinda takilmadan gecis yapmasini saglar.
Gegistirme, robot programinizin daha hizli galismasini saglar gtinku
gezingeler arasinda sorunsuz gegis olusturdugunuzda, gezingeler
arasindaki bir ivmenin yavaslamasindan kaginmis olursunuz.

Gezingeleri
Harmanla

WP_3

Eklem boslugu (MoveJ) ve kartezyen bosluk (MovelL) hareketi ve
kansimi.
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Hareket tipine (6rnegin Hareket Ettir L, Hareket Ettir J veya Hareket Ettir P)
bagli olarak farkli harman gezingeleri olusturulur.

* Hareket Ettir P'deki Harmanlar yaparken harmanin konumu bir

dairenin yayini sabit hizda izler. Y6n, iki gezinge arasindaki diizgln
bir interpolasyonla harmanlanir. Bir Hareket Ettir J'yi veya bir
Hareket Ettir L'yi bir Hareket Ettir P ile harmanlayabilirsiniz. Boyle bir
durumda robot, Hareket Ettir P'nin dairesel yay harmanini kullanir ve
iki hareketin hizinin interpolasyonunu yapar. Bir Hareket Ettir P'yi bir
Hareket Ettir J veya Hareket Ettir L ile harmanlayamazsiniz. Onun
yerine Hareket Ettir P'nin son gecis noktasi, harmansiz bir durdurma
noktasi kabul edilir. iki gezinge, (ters yonde) 180 dereceye yakin bir
acldaysa bir harman gerceklestiremezsiniz, ¢linki robotun sabit
hizda izleyemeyecegi ¢ok kiiglik yaricapl bir dairesel yay olusturur.
Bu, programda, gegis noktalarini daha az keskin bir a¢i olusturacak
sekilde ayarlayarak duzeltilebilecek bir calisma siresi istisnasi
olusturur.

Hareket Ettir J ile ilgili Harmanlar Hareket Ettir J harmanlari eklem
alaninda diizgln bir egriye neden olur. Bu, Hareket Ettir J'den
Hareket Ettir J'ye, Hareket Ettir J'den Hareket Ettir L'ye ve Hareket
Ettir L'den Hareket Ettir J'ye olan harmanlar igin gecerlidir. Harman,
harmansiz hareketlerden daha diizglin ve daha hizli bir gezinge
saglar (bakin Sekil 15.6).Hiz profilini belirlemek igin hiz ve
ivme kullanildiginda harman, harmanlama sirasinda harman yaricapi
icinde kalir. Her iki hareketin hiz profilini belirtmek icin hizve ivme
yerine zaman kullaniyorsaniz gegistirme gezingesi orijinal
HareketEtJ'nin gezingesini izler. Her iki hareketin zamani da
sinirlhysa, harmanlar kullanmak zamandan tasarruf saglamaz.

Hareket Ettir L'deki Harmanlar Hareket Ettir L'de harman yaparken
harmanin konumu bir dairenin yayini sabit hizda izler. Yon, iki
gezinge arasindaki diizgln bir interpolasyonla harmanlanir. Robot,
(6rnegin iki gezinge arasindaki agl, 180 dereceye yakinsa) ¢ok
ylUksek ivmeleri dnlemek icin, dairesel yayi izlemeden dnce
gezingede yavaslayabilir.

UR16e
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Kosullu Gegistirme Gezingeleri

Aciklama

Harmanlama, robotun aralarindaki gecis noktasinda durmadan iki gezinge
arasinda takilmadan gecis yapmasini saglar.

Gegistirme, robot programinizin daha hizli galismasini saglar gtinku
gezingeler arasinda sorunsuz gegis olusturdugunuzda, gezingeler
arasindaki bir ivmenin yavaslamasindan kaginmis olursunuz.
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Sarth harman
gezingeleri

Bu drnek olduk¢a durumsal bir drnektir, ancak robot programinin ¢cok nadir
durumlarda, yiritmeden énce program digimlerini hesaplayabilecegini
goOsterir.

Harman gezingesi, harman radyusunun ayarlandigi gecis noktasiyla
program agacinda ondan sonra gelen gecis noktasinin her ikisinden de
etkilenir.

Bu 6rnekte, etrafindaki gegistirme (WP 1) ve (WP_2) 'den etkilenir. Bu
Ornekte (WP_2) 'nin etrafinda harmanlama yapildiginda, bunun sonucu
daha belirgin olur.

iki olasi bitis konumu vardir ve bunlardan hangisinin harmanlama yapilacak
bir sonraki gecis noktasi oldugunu belirlemek igin robotun,
dijitalgirisin[1] gecerli dederini, daha harman radyusuna girerken
degerlendirmesi gerekir.

Bu, i f...then ifadesinin hedefe ulagsmadan énce degerlendirildigi
anlamina gelir ki bu, program sirasina bakildiginda sezgisel degildir. Bir
gecis noktasi bir durdurma noktasiysa ve onu bir sonraki gecis noktasini
(6rnegin G/C komutunu) belirlemek icin sarth ifadeler izliyorsa, robot kolu
gegis noktasinda durdugunda yaratalar. (Wp_2)

MoveL

WP I

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

if (digital input[1l]) then
WP F 1

else
WP F 2

@1l i

WP_F_2

wP_I ilk gegis noktasidir ve bir kogul ifadesine bagli olarak iki
potansiyel son gegis noktasi vardir: wp_F 1 ve WP F 2. Robot kolu
ikinci harmana (%) girdiginde, e ge r kosul ifadesi degerlendirilir.
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Kadar Ekle
Aciklama Program dugumu Kadar, hareket icin durma kriterlerini tanimlar.
Yon ve Gegis Noktasi komutlarindan Kadar digumleri ekleyebilirsiniz.
Yalnizca bir Hareket Et L ve Hareket Et P'ye yon digumi ekleyebilirsiniz.
Robot bir yol boyunca hareket eder ve bir temas algilandiginda durur.
Tek bir harekete birden fazla durma kriteri ekleyebilirsiniz. Birinci Kadar
kosulu karsilandiginda, hareket durur.
Bir eylem yapllmadan veya yiritilimeden 6nce karsilanmasi gereken
birden fazla kosul olabileceginden, birbiri ardina birden fazla Kadar Ekle
ekleyebilirsiniz.
R8¢ QB G D W
Q - Grafik Degiskenler
Zar_eket::tir 1 X Degiskenler Kurulumu Kadar
o 0% e e B O Ol e Kader el yonde hreket eccet
ij:,ea 5 3 Kadar ifade f (X)
Burdar ‘ esare ‘ Q Q
_ GEH’ €5l ae © Bir temas tespit etmek icin 100,0 mmy/s hizindan dustik bir arag hizi tavsiye ediir
> sablonlar o
285 X8 . Kadar Ekle Eylem E\deC’
* Mesafe
* Uc Ekipman Temasi: (bakin Yon on page218)
* ifade
* G/C Girisi:
* Eylem Ekle
ifade Bu digum, robotun hareketini durdurmak i¢in 6zel bir program ifadesi
kullanir. Ayrica bir durma kosulu belirtmek icin bir ifade de kullanabilirsiniz.
Ayrica degiskenler ve komut iglevleri kullanarak da durma kosullari
belirtilebilir.
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Bir robot programina
bir Kadar ifadesi
ekleyin

Mesafe

Ornek

Bir robot programina
Kadar mesafesi
ekleyin

1. Kadar komutu eklediginizde suna dokunun:

Expression

2. Sari ifade alanina dokunun

3. Klavyeyle ifadeyi ekleyin

4. ifadeyi kaydetmek igin GbnderQ segenegine dokunun

5. Parca yavasglatmayi mi yoksa 6zel bir yavaslatmayi mi kullanmak
istediginizi secin

Universal Robots Graphical Progra nvironment

o New. Open. Save..
Q _ Graphics Variables

1 v Robot Program Until -
Waypoint 2 9 < Movel

Move

[Expression -

3 ¢ v Direction: Base X+
4 3 Until expression

Direction Enter the Until text that will be executed as script code by the URController

Wait
If an Action is added this will be executed when the Until condition is reached
Set

Popup

Halt ‘

Comment @ Use Shared Deceleration
A 13
Folder O Use Custom Deceleration

Set Payload 1200

Add Until Add Action C)

ONormaI % ° 0 o simutation ()

Bu digum, robot belirli bir mesafede hareket ettiginde Yon hareketini
durdurur. Robot tam olarak belirli mesafede duracak sekilde hiz digurdldr.
Durdurma kosulu olarak belirli bir mesafe de kullanabilirsiniz.

Mesafe islevini, u¢ ekipmani bir is parcasindan uzaklastirmak gibi bir tam
durustan énce ug ekipmani belirli bir mesafeye hareket ettirmek igin

kullanabilirsiniz.

1. Kadar komutu eklediginizde suna dokunun:

Distance

2. Mesafeyi mm cinsinden ekleyin

3. Mesafeyi gectikten sonra durmak veya bir yaricapla gecistirmek icin
secin. Gegistirme hakkinda daha fazla bilgi almak igin buraya tiklayin.
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Ug Ekipman Temas! Bu digim, ug ekipmanla temas kuruldugunda robotun hareketi
durdurmasini saglar.
Bu dugumu, robot aleti bir temasi algiladiginda bir hareketi durdurmak icin
kullanabilirsiniz.
Ayrica durdurmanin yavaslamasini ve ug ekipmanin geri gekilmesini de
tanimlayabilirsiniz.

Ornek Kadar Aleti Temas Diigiimiind, istifleme/Yigindan Aima gibi uygulamalar
icin kullanabilirsiniz; burada Kadar Aleti Temasi, istiflenen nesnelerin
yuksekligini belirler.
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Bir robot programina 1. Kadar komutu eklediginizde suna dokunun:
Kadar ug ekipman
temasi ekleyin

Tool Contact

Calistir Kurulum _Hareket Ettir __ G/C Gk ‘ : Yen Fz gt
Hareket Ettir o
: 1 X Degiskenler Kurulumu Kadar - |Ug EKipman Temasi -
Gegis noktasi 2 v Robot Program
Yon 3 ¢ b Eksenel Hareket Robot, cihaz bir darbe tespit edene Kadar harelet edecektir. Robot, belrii bir
4 9 @ Gecis_noktasi_1 yavaglamayla duracaktir.
Bekle
5 3 Temasa kadar: 0,00mm kadar ¢ g tomag) tespit etmek icin 100,0 mm/s hizindan dustik bir arag hizi tavsiye edilir
L Eylern ekliyse, Kadar kosuluna ulasidiginda bu eylem ytrttlecektir
Popup
Durdur
p— [ Temas noktasina hareket ettirin v Mesafe
a »  Temas noktasindan mesafe
Klassr o —  Temas
Tasima +,
Kapasitesi a... 'i Robot durmasi
> Gelismis
Q ortak Yavaslamay! kullan
Sablonlar
@ Ozel Yavaslamay! kullan
2000,0| °/s2
< >
[+ ] Kadar ek
e + ar Ekle Eylem Ekle C’

O Normal

UYARI

Varsayilan hareket hizi, temasi algilama icin ¢ok yuksek.
Daha hizl bir hareket hizi, U¢ Ekipman Temasi kosulu
devreye girmeden dnce bir robot durmasini tetikler. Robot
durmasini tetiklemekten kaginmak icin hareket hizini
disiriin. Ornek: 100m/s.

NOT

Takilan alet titrerse, Kadar Aleti Temasi ¢alismayabilir.
Ornegin: katistinimis pompali bir vakumlu kavrayici, hizli
titresimler olusturabilir.

Ayrinti Robotun ilk temas noktasina geri donmesi icin, Temasa Geri Cek ayarini
kullanin. Robotun temassiz veya temasa dogru hareket etmesini saglamak
icin ek bir geri hareketi ayarlayabilirsiniz. Bu, hareket etmek i¢in bos alan
gereken bir kavrayiciniz oldugu veya bir sikkma eylemi gerektigi zaman
yararlidir.

G/C Girisi Bu digum, sinyal kontrolli bir hareketi durdurmak icin bir G/C girisi
kullanir.
Ayrica bir durma kosulu belirtmek icin bir G/C girisi de kullanabilirsiniz.
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Robot programina 1. Kadar komutu eklediginizde suna dokunun:
Eylem Yok ekleyin

I/O Input

2. Analog veya dijital girisi segin
3. Ekyapilandirma ekleyin

Eylem Ekle Bu dugum, belirli bir Kadar kosulu karsilandiginda bir program dagimi
ekleyebilmenizi saglar. Ayrica bir Kadar komutundan hemen sonra
yuratilecek ek bir eylem de ekleyebilirsiniz.

Ornek Kadar Ug¢ Ekipman Temasi, bir kavrayici u¢ ekipmaninin kavrama eylemini
calistirabilir. Hicbir Eylem tanimlanmadiginda, programi yuratme Program
Agacindaki bir sonraki program diigiimiinden devam eder.

Until komutundan Add Action C’
sonra Eylem Yok 1. Suna dokunun:

ekleyin i -
2. Kadar komutundan hemen sonra eklenmek izere DiGgim

Listesinden bir digim segin

3. Az dnce eklediginiz digumu yapilandirin

UR16e 217 Kullanici Kilavuzu



UNIVERSAL ROBOTS

Yoén

Aciklama

Yon
Ornek

Y6n komutu, 6zellik eksenleri veya TCP'lere goére bir hareket belirtir.
Robot, hareket bir Kadar Ekle on page213 kosulu ile durduruluncaya kadar,
Yén Program Digiamd tarafindan belirlenen yolda hareket eder.

Y6n komutu, belirli bir ydnde robot hareketi yapabilmenizi saglar.

[100,0,0] ve [1,0,0] Y6n vektorlerinin robot Gizerinde ayni etkiye sahiptir; x
ekseni boyunca istenen hizda hareket etmesi icin Hiz Kaydiricisini kullanin.
Y&n vektorindeki sayilarin degerleri yalnizca birbirlerine bagil olarak
dikkate alinir.
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Robot programina
Y6n hareketi ekleyin

Gelismis
O e srmen 4
> sablonlar X
Ug Ekipman ivmesi

Robot programinizda Yon komutu eklemek istediginiz yeri veya
digumu segin.

Program Agaciniza bir dogrusal hareket eklemek igin, Temel
altindaki Yon segenegine dokunun.

Yén alaninda, Ozellik segeneginin altinda, dogrusal hareketi
tanimlayin.

a. Ortak dzellik @ Use shared feature

veya Tabani/U¢ Ekipmani kullaniyorsaniz segin

@ Base v

Base

Tool

Direction

X+ W

b. Yo6n aclilir listesinden kartezyen ydnul segin
veya Y&n vektoriinii manuel olarak yazin

@ Direction vector
[0.0, 1.0,0.0]

c. Paylasilan parametreleri secin veya arag hizi ve ivmesini
tanimlayin.

29 H
Caiztr | Pragram | Koo _srsst Ettr _G/c____Gunlak . 2 .
N
Hareket Ettir

1 X Degiskenler Kurulumu
Gecis noktasi 2 v Robot Program
3 @ b Lineer Hareket L

Yoén

Robot, segilen &zelige gére bir lineer hareketi yapacaktr

Yon
4 o v |yen: Taban X+

Bekle 5 3 Kadar Ozellic

Yén
Ayarla @ Ortak bzelik kullan ®
Popup (@) Q Yon vektsra
BT [1.0,0.0,0.0]
Yorum
Klastr

Tasima
kapasitesi a...
® Paylasian parametreleri kullan

° 0 O smatasyon ()

4. Y&énl durdurma hareketi eklemek icin Kadar Ekle secenegdine
tiklayin.

UR16e
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Ozelligi ve yonii
segin

Yon Hareketi

Yon Vektori

Bekle

Aciklama

Robot programa bir

Bekleme Yok
ekleyin

Paylasilan Ozellik veya TABAN/ARAG arasindaki fark
Yén ve YOn Vektorli yazma arasindaki fark

Yo6n Vektorleri, bir birim vektdrine ¢oziimlenen 6zel bir kod ifadesi
tanimlar.

Yo6n hareketini durdurmanin farkli yollari vardir.

Program Agaciniza bir durdurma kriteri tanimlamak ve eklemek igin, Yon
alaninda, Kadar Ekle diigmesine dokunun.

Y&n Vektori ayarlari, dogrusal hareket icin vektér yoniini
tanimlayabilmenizi saglar. Asagidakiler icin Arag Hizi ve Arag ivmesini
kullanin:

* birden fazla 6zellik eksenine gore dogrusal hareket tanimlamak icin

* yonu matematiksel ifade olarak iglemek igin

Bekle komutu, robotun davranisinin ek kontroliini saglar. Bekle komutu,
programa yeni girisler eklendiginde robotun hareketini duraklatir.

Program devam etmeden 6nce robotun sensoérlerden birinin etkinlesmesini
beklemesini saglamak icin harici sensérll bir programa Bekle komutu
ekleyebilirsiniz.

Program agaciniza bir Bekle eklediginizde, ekranin sag tarafinda Bekle
bolmesi belirir.

Bekle'yi kullanmakla ilgili agagidaki bolimleri inceleyin:
Robot, farkli Bekle komutlar kullanarak duraklar.
Asagidaki Bekle komutu tirlerini inceleyin.

Bekleme Yok, robotun bir programi ¢alistirmaya devam etmeden énce
hicbir sey yapmamasina izin verir. Yeni giristen énce duraklama yoktur.

Kullanici Kilavuzu
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Robot programina x
saniye bekle ekleyin

1. Robot Programinizda Bekle komutu eklemek istediginiz yeri veya
digumu segin.

2. Temel altinda Bekle'ye dokunun.

3. Ekranin sag tarafindan Bekleme yok seciciye dokunun.

R
8 2

Move

Waypoint
Direction
Wait

Set
Popup
Halt

Comment

Folder

Set Payload

1 ¥ Robot Program

2 E Wait: 0

Universal Robots Graphical Programming Environment + X

Q - Graphics Variables

Wait
Please select what should trigger the robot's next action;
@ No wait
O wat seconds
O Wait for Digital Input
Ovarror [nimmes ——v] -] 40
[ O Wait for ‘

285 xBEDZ

dl

simuation ()

Bekleme Yok komutu, robot programinizi programlarken gegici bir yer
tutucu olarak kullanilabilir.

Bu Bekle komutu tiird, robotun bir programa devam etmeden 6nce
tanimlanan bir siire boyunca pozisyonu korumasina izin verir.

UR16e
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1. Robot Programinizda Bekle komutu eklemek istediginiz yeri veya
digumu segin.
2. Temel altinda Bekle'ye dokunun.

3. X saniye bekle seciciye dokunun.

@ W ait 500.0| seconds

4. Beklemenin uzunlugunu belirleyen bir deger se¢cmek icin rakam
kutusuna dokunun.

Universal Robots Graphical Programming Environment

<unnamed=* D E E
+
New.  Open.  Save

default

o0
q _ Graphics Variables

Move

1 v Robot Program Wait

Waypoint 2 B Walt: 0.01 Please select what should trigger the robot's next action;

Direction

Wait QO No wait

Set @ watt seconds

O Wat orDigra ot

Halt

Owarrer
Comment
7 " Wait for
Folder O ‘

Set Payload

235 X BEET

O Power off 5 c g,—wam,—‘.
Ornek: x saniye 1. Belirli bir sicakliga inmesi gereken bir nesneniz varsa robot
bekle programina bu sire gecikmesini ekleyebilirsiniz.

2. Robot programini stirdiirmeden énce harici bir operasyonun
bitmesini istiyorsaniz.

Dijital giris bekle Bu Bekle komut tur, bir dijital giristen sinyal alinana kadar robotun
pozisyonunu korumasini saglar.
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Robot programina
dijital giris icin bir
Bekle ekleyin

Ornek: Dijital girig

1. Robot Programinizda Bekle komutu eklemek istediginiz yeri veya
digumu segin.
2. Temel altinda Bekle'ye dokunun.

3. Dijital Girig Bekle secicisine dokunun.

@ Wait for Digital Input [<Di.Input> v

Bu Bekle tlrt igin daha fazla tanim gerekli.
4. Di.Input acilir menusiinde yeni bir dijital giris segin.
5. Sinyal kutusunda, yeni dijital girise bir Dislik veya YUksek sinyal

turd atayin.

Birden fazla dijital girisiniz varsa bunlarn bulmayi kolaylagtirmak icin her
birini yeniden adlandirabilirsiniz.
R

Universal Robots Graphical Programming Environment

defa . o= -
o - Nen Oper .
Q _ Graphics Variables
Move
1 ¥ Robot Program Wait

WIEREIE 2 B| [ Please select what should trigger the robot's next action;

Direction

Wait O No Wit

Set O ‘Wait seconds

Popup @ Wait for Digital Input <Di.Input> v

Halt <Di.Input > -~

O Wait for |<An.Input>

Comment digital_in[0]

Folder 1 3 O Watt for I:d\g\ta\_m[l] :l

Set Payload digital in[2]
digital_in[3]

) Advanced
dligital_in[4]
T lat
gt (5
digital_in[6]
digital_in[7] v
— —
RS KBRTE

O Power off Speed (— 100% Simu\atiw:wn.

Bir konveydériin sonunda harici bir sensdriiniiz varsa robot programina

icin bekle konveydriin sonunda bir is parcasi oldugunu séyleyen sensérden bir komut
beklemek icin bu iglevi kullanirsiniz.
Analog girig i¢in Bu Bekle komut tirt, bir analog giristen sinyal alinana kadar robotun
bekle pozisyonunu korumasini saglar.
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Robot programina
analog giris i¢in bir
Bekle ekleyin

ipucu

Ornek: Analog giris
icin bekle

f(x) ifadesi bekle

1. Robot Programinizda Bekle komutu eklemek istediginiz yeri veya
digumu segin.
2. Temel altinda Bekle'ye dokunun.

3. Analog girig bekle secicisine dokunun.

@ Wait for |analog in[1] ¥ ||= ¥ | 4.0Volts

4. An.input menisinde yeni bir analog giris segin.
5. Voltaji belirleyen bir deger se¢mek i¢in Volt kutusuna dokunun.

6. Acili parantez kutusunda, < 'den kii¢lk veya > 'den buliyluk
sembolinl segin.

Universal Robots Graphical Programming Environment

& New. e
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
R O watt Tor pigeal inpur
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 .

Birden fazla analog girisiniz varsa bunlar bulmayi kolaylastirmak igin her
birini yeniden adlandirabilirsiniz. [G/C kutulumuna gidin]

Analog G/C'ye ayarlanmis bir sicaklik sensdriiniiz varsa robot programini
belirli bir sicakliga kadar bekleyecek sekilde yapilandirabilirsiniz.

Bu Bekle komutu tiirti, bir ifade True veya [1] olana kadar robotun
pozisyonunu korumasini saglar
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Robot programina f
(x) degiskeni igin bir

1. Robot Programinizda Bekle komutu eklemek istediginiz yeri veya
digumu segin.

Bekle ekleyin 2. Temel altinda Bekle'ye dokunun.
3. f(x) icin bekle seciciye dokunun.
O Wait for ‘
4. ifade degeri eklemek icin f(x) degisken alanina dokunun.
Ornek: f(x) Bir makine ve bir konveyor sensori kullanirken yapilandirmaya bagli olarak
ifadesi bekle iki veya daha fazla kosulun dogru veya yanlis olmasini bekleyen bir
ifadeyle bir bekle komutu ekleyebilirsiniz. Hem makine hem de konveydr,
robot icin hazir hale gelir.
Ayarla
Aciklama Ayarla komutu en sik kullanilan komutlardandir. Ayarla komutu harici
cihazlari agabilir ve kapatabilir. Ayarla komutu, harici cihazlara akimi/voltaji
artirabilir veya azaltabilir de.
Ekranin sag alt kdsesindeki test digmesini kullanarak kurulumunuzu
dilediginiz zaman test edebilirsiniz.
Ayarla'yl kullanmakia ilgili agagidaki bolimleri inceleyin:
Robot farkli Ayarla komutlari kullanir.
Asagidan Ayarla komutu tdrlerini inceleyin.
Eylem yok Bu, aktif TCP ayarlamakla birlikte kullanilir.
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Robot programina Eylem Yok eklemek icin

1.

Robot Programinizda Ayarla komutu eklemek istediginiz yeri veya
dagumda segin.

2. Temel altinda Ayarla'ya dokunun.

3. Eylem Yok secenegini belirleyin

Dijital ¢iktiyr ayarla

1.

A w0 D

5.

Ornek: Dijital ¢iktiyi
ayarla

Analog cikigl ayarla

Hareket Ettir

1 X Degiskenler Kurulumu

Gegis noktasi 2 v Robot Program
3 ¢ «b Eksenel Hareket )

Yén
Bekle
Ayarla
Popup
Durdur
Yorum
- 4
Klastr

Tasima
kapasitesi a...

4
5

@ Gegis_noktasi_1
= Ayarla

t R A-RS g Bl =

e

Ayarla
Programin bu asamasinda robotun gergeklestirmesini istediginiz eylemi segin. Robotun
tasima kapasitesindeki degisikiileri de belirtebilirsiniz

Degiskenler

Q Eylem yok

Q viital Gikis Ayarla [<Di.Cllis> -

S T
fi

Ounarla [<clas> v
QO Tek Pals Ayara |<Di.Cikis> ~1[ 0,500
13
QO Kurulum degiskenini bir artirn: |<Degisken> v

@ Tasima kapasitesini ayarlamak icin litfen 'Tasima Kapasitesini Ayarla’ digmini kul

0O TCPyi ayarlayn

Dijital ¢ikti, baglat/durdur veya acik/kapali eylemi olarak planlanmalidir.

Robot Programinizda Ayarla komutu eklemek istediginiz yeri veya
digimu segin.

Temel altinda Ayarla'ya dokunun.

Dijital Cikti Ayarla'yi secin

Onceden ad verilen dijital cikisinizi segin (Bkz. 3.5.4. G/C Ayarlari on
page288)

Yuksek/Dusuk olarak ayarla

Konveydrin hareket etmeye baglamasini veya hareket etmeyi
durdurmasini istiyorsaniz bu Ayarla komutunu kullanin.

Analog c¢ikti, akimda/voltajda degisken artis/diisus olarak planlanmalidir.
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1. Robot Programinizda Ayarla komutu eklemek istediginiz yeri veya
digumu segin.

2. Temel altinda Ayarla'ya dokunun.

3. Analog Cikisi secin

4. Onceden ad verilen analog ¢ikisinizi segin (Bkz. 3.5.4. G/C
Ayarlari on page288)

5. Istenen degeri girin (3.7. G/C Sekmesi on page331 igindeki
yapilandirmaya bagl olarak akim veya voltaj

Ornek: Dijital gikisi  Konveydriin hizini artirmak veya bir lambadaki veya diyottaki 1sigi kismak
ayarla isterseniz bu komutu kullanin.

Ayarla (degigken) Cikis, bir ifadeyle de degistirilebilir.
1. Robot Programinizda Ayarla komutu eklemek istediginiz yeri veya
digumu segin.
Temel altinda Ayarla'ya dokunun.
Ayarla'yi secin

Onceden ad verilmis cikisi secin

o & DN

Giris alanina ifadeyi ekleyin.

Ornek: Ayarla Robot eklemin ¢ikis torkunu listelemek igin bir ¢ikis ayarlayabilirsiniz.
(degisken)

Tek pals ayarlayin Ayarla komutu, belirli bir stireyle sabit pals saglamak icin kullanilabilir.
Cikis, darbe sirasinda Yuksek kalacak ve darbe sona erdikten sonra
Disuk'e ddonecektir.

1. Robot Programinizda Ayarla komutu eklemek istediginiz yeri veya
digumu segin.
2. Temel altinda Ayarla'ya dokunun.
3. Ayarh Tek Pals secin
4. Onceden ad verilen dijital giktinizi segin
5. Pals igin (s) cinsinden slirenizi ekleyin
Ornek: Ayarl tek Daha eski makinelerle gecerli iletisim saglamak lizere bir stireligine palsi

pals ylksek bir komuta ayarlayabilirsiniz, bdylece daha eski makinenin komutu
kayda gegmesi icin vakti olur.
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Kurulum degigkenini

bir artirin Bu, bir sayac degiskeninin sayisini artirmak icin kullanilir.

1. Robot Programinizda Ayarla komutu eklemek istediginiz yeri veya
dagumda segin.

2. Temel altinda Ayarla'ya dokunun.

3. Kurulum degigkenini bir artirin'i segin

4. Asagi acilir menliden degiskeninizi segin

Ornek Robotun kag 6geyi ele aldigini bilmeniz gerekiyorsa sayag ve sayaci
artirmak icin bu Komut ayarla'yi ekleyebilirsiniz.

TCP'yi ayarlayin
1. Robot Programinizda Ayarla komutu eklemek istediginiz yeri veya
digumu segin.
2. Temel altinda Ayarla'ya dokunun

a. Yukaridaki tim komut degiskenlerinden aktif TCP'yi
ayarlayabilirsiniz.

3. TCP'yi ayarla'ya dokunun
4. Asagi acihr mentden TCP'yi secin

Ornek: TCP'yi Cift tutucunuz varsa etkin TCP'yi diger tutucuya degistirmek igin Set
ayarla komutunu kullanabilirsiniz.

Agcllan Pencere
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Aciklama Acllan pencere, program, programa agacinda Acilir pencere digimiine
ulastiginda ekranda beliren bir mesaijdir.
Acilir mesajlar, maksimum 255 karakterle sinirlidir. Farkli acilir mesaj turleri
kullanmay! secebilirsiniz.

* Mesaj
* Uyarn
* Hata

Aclilir pencere her zaman ana robot programini duraklatir. Acilir pencere
aktifken ana robot programi duraklatilir.

Ne zaman kullanilir:
* Programiniza devam etmek veya programinizi durdurmak
istediginizde.
* Kullanicilan bilgilendirmek icin mesaj olusturmak istediginizde.

* Birrobot programinin kendi béliminuza kontrol etmek istediginizde.

Robot programa
Acilir Pencere
ekleyin

1. Robot programinizda Acilir Pencere komutu eklemek istediginiz yeri
veya digimi segin.

2. Temel altinda, Agilir Pencere segenegine dokunun.
Metninizi ekleyin veya bir degisken segin

4. Acilir pencere tiriini secin. Tek degisiklik, acilir pencere simgesidir.

-
Q m Grafik Degiskenler

Hareket Ettir

_ ET—— Popup
Gegisnoktasi 2 v Robot Program Ekranda asadidaki mesaji gsterir ve kullanicinin OK'e basmasini bekler
Yén 3 ¢ « Eksenel Hareket )
4 ® Gegis_noktasi_1
Bekle 5 = Ayarla ‘
o 6 g Beke Popup Gnizieme
7 Popuy
Fopup @ Popup
T Popup tard:
Yo O esa
q I Uyar
Klasgr O
QO Hata
Tasima
kapasitesi a...
> Gelismis
> sablonlar
‘ . Sox il i [ Bu agilan pencerede program ydirttmeyi durdur

© v — 000 @
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ipucu

Ornek: Agilir
Pencere

Acilir pencere gérunduginde programin durmasi icin Bu agilir pencerede
programi yuriatmeyi durdur segenegini de secebilirsiniz.

Bir alma ve yerlestirme programinda, palet doldugunda ve bos bir palet
eklemeniz gerektiginde bir Mesaj acilir penceresi ekleyebilirsiniz.
Denetim sirasinda, bir nesneyi incelediginiz yere bir Uyar acilir penceresi
ekleyebilirsiniz. Denetim Tamam ise programa devam edin. Denetim
Tamam Degil ise programi durdurun.
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Durdur

Aciklama

Durdur

Robot programa bir
Duraklama ekleyin

Ornek: Duraklat

Duraklat komutu, robotu robot programindaki belirli bir digimde
durdurabilmenizi saglar. Bu, DURDUR digmesine basiimasinin dengidir.

Duraklat komutundan sonra programi yeniden baslatmalisiniz.

Robot programiniza bir Duraklama eklediginizde ekranin saginda Duraklat

boélmesi belirir.

Ne zaman kullanilr;

* Kurtarma mimkin olmadiginda robot programla bir pozisyona ulasir
ve programi durdurmaniz gerekirse Duraklat komutu dahil edin.

Robot programa belirli noktalarda durdurma ekleyin.

1. Robot programinizda Duraklama komutu eklemek istediginiz yeri
veya digimda segin.

2. Temel altinda Duraklat'a dokunun.

bisreket Ettir

Hareket Ettir

Yon

Bekle

Ayarla

Popup

Durdur

Yorum

Klastr 9

Tasima
kapasitesi a...

Q m Grafik Degiskenler

1 X Degiskenler Kurulumu Durdur
Gecis noktasi 2 v Robot Program
3 ¢ W Eksenel Hareket ) Programin yiiritmesi bu noktada durur

® N o U s

® Gecis_noktasi_1
= Ayarla
B Bekle
@ Popup
© Durdur

° 0 O smatasyon ()

Kaynak uygulamasi icin bagka parca yoksa veya parcalardan biri hatal bir
sekilde kaynak modeline yerlestirilirse bir Duraklat komutu ekleyebilirsiniz.
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231 Kullanici Kilavuzu



R
UNIVERSAL ROBOTS

Yorum

Aciklama Yorum komutu, robot programinizi olugtururken veya gincellerken
kararlarnnizi takip edebilmenizi saglar.

Farkli kullanicilar tarafindan kullanilan bir robot programinin dogrudan igine
yorum ekleyebilirsiniz.

Robot programiniza Yorum eklediginizde ekranin sag tarafinda Yorum
bdélmesi belirir. Yorumun igerigi Yorum bélmesinde gdsterilir.

Yorumlarin, programin yuritilmesi Gzerinde etkisi yoktur.

Yorum Robot programi boyunca faydal yorumlar ekleyin.

Robot programa 1. Robot programinizda, yorum eklemek igin bir digim segin.

Yorum ekleyin 2. Temel altinda Yorum secenegine dokunun.

3. Yorumunuzu metin alanina ekleyin.

Universal Robots Graphical Programming Environment

<unnamed>*
default*

Q _ Graphics Variables

Comment

Move
Waypoint 2 ¢ m Pick up object
Direction oLy

5 Please enter comment:
Wait

‘Remember to switch the payload when switching palletizing program

Set 6 ¢ m Jower object

7 - <empty>
Popup empry

8 ¢ m release object
Halt 9 = <empty>
Comment 10 ¢ m move robot arm back

g 11
12 ® 'Rememper to switch the payload wt

Folder

Set Payload

<
t R AN NN g=
O - ‘ o 0 o Simu\ﬁtiw:-n.

Ornek: Yorum Yorumlar genellikle programcilar tarafindan bilgi saglamak ve ayni robot
programindaki diger programcilara yardim etmek icin kullanilir.
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Klasor
Aciklama Klas6r komutu, robot programinizin ana bélimlerinin okumasi kolay bir
genel gérinimiini olusturmak icin klasoérleri kullanmaniza olanak tanir.
Robot programinin her ana bolimu birgok program dagimi
icerebileceginden, bunlarn ydnetilebilir bélimlere ayirmak igin klasor
kullanabilirsiniz.
Klasérlerin, programin yurittlmesi tzerinde etkisi yoktur.
Klasér Robot programinizi klasérlerde organize edin.
Robot programa 1. Robot programinizda, klasér eklemek igin bir yerlestirme segin.
Klasor ekleyin 2. Temel altinda, Klasér se¢enegine dokunun.
3. Artik dagumleri klasére tasiyabilir veya klasdre digim
ekleyebilirsiniz.
Universal Robots Graphical Programming Environment
Q _ Graphies Variables
- 1 v Robot Program Folder
Elppein 2 ¢ m Pick up object A folder is simply a collection of program lines
Direction 3 = <empty>
4 ¢ m move object
Wait 5 = <empry> Please enter text to be displayed in the program tree
Set 6 © [m jower object move robot arm back
7 - <empt
Pepup 8 9 m release object
Halt g - e e
Comment 10 ¢ = move
a 11 =] <empty 3
Folder
Set Payload
- O Hide Folder Program Tree
f.bex ] =
O Normal ‘ o 0 O Sw‘ﬂu\ath:-n.
Ornek: Klasér Klasdrlerin ana kullanimlarindan biri, robot programina daha iyi bir genel

bakis saglamak icin robot programinin ana béltiimlerini daraltmaktir.
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Tasima kapasitesi ayarla

Aciklama

Tasima kapasitesi
ayarla

Ayarlanan Tasima
Kapasitesini kullan
komutu

Ayarlanan Tasima Kapasitesi komutu, robot i¢in tagima kapasitesini
yapilandirabilmenizi saglar. Tagima kapasitesi, robot u¢ ekipman flangina

ekli her seyin toplam agirigidir.

Ne zaman kullanilr;

* Robotun bir robot durmasini tetiklemesini 6nlemek igin tagima
kapasitesi agirligini ayarlarken. Dogru bir sekilde yapilandinlan
tasima kapasitesi agirligi, optimal robot hareketi saglar.

Tasima kapasitesinin dogru sekilde ayarlanmasi, optimum hareket
performansi saglar ve robot durmalarini dnler.

* Tut ve yerlestir programinda makas kullanarak, kullanilacak tagima

kapasitesini ayarlarken.

1. Robot programinizda Ayarlanan komut eklemek istediginiz yeri veya
digimu segin.

2. Temel altinda, Ayarlanan Tagima Kapasitesi segcenegini belirleyin.

3. Tasima Kapasitesini secin altindaki acilir menuyu kullanin.

a.

Halihazirda yapilandiriimis tasima kapasitelerinden birini
segin.

Ya da Ozel Tagima Kapasitesi secenegini belirleyip kiitle ve
CoG alanlarini doldurarak yeni bir tagima kapasitesi
yapilandirmak i¢in acilir mendyt kullanin.

Hareket Ettir

Gegis noktast

Yon
Bekle
Ayarla
Popup
Durdur
Yorum
Klasor

Tasima

1 X Degiskenler Kurulumu
2 v Robot Program

® N0 usw

9
10
411

kapasitesi a...

ABCDE* D ] B
Ap.  Kaydet

default

Q m Grafik Degiskenler

Select Payload

= Tasima kapasitesi ayarla: Payload  payload objects are defined in installation

= var_li=get_actual_tcp_pose()

&= var_2:=10
@ b Eksenel Hareket |

©A
©B
©c
®D
®E

Toplam tasima kapasitesinl ayarla
‘~/ Payload v
Tasima kapasitesi
Kitle
Agirlic Merkezi
" ox
2%
cz

1 Toplam tasima kapasites kittlesini ayarlamay unutmayin

+ Simdi Ayarla

00O @

O Normal
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ipucu Dugumdeki degerleri aktif tagima kapasitesi olarak ayarlamak icin Hemen
Ayarla digmesini de kullanabilirsiniz.

Kullanim ipucu Robot programinin yapilandirmasina degisiklik yaptiginizda tasima
kapasitenizi her zaman glincellemeyi unutmayin.

Ornek: Ayarlanan Tut ve yerlestir programinda varsayilan bir tagima yikuni yiklemede
Tagima Kapasitesi  olusturursunuz. Ardindan bir nesne kaldirnrken Ayarlanan Tagima
Kapasitesi eklersiniz. Makas kapandiktan sonra, ancak hareket etmeye
basladiktan 6nce tasima kapasitesini giincellersiniz.
Ek olarak, nesne birakildiktan sonra Ayarlanan Tasima Kapasitesini
kullanirsiniz.

3.4.8. Gelismis program dugumleri

Aciklama Gelismis program dugumleri, robot programiniza alt programlar, if
parametreleri, komut dosyalari ve dénguler gibi ek islevler eklemek icin
kullanilir.

Déngl

Aciklama Temeli olusturan program komutlarini déngu haline getirir. Secime bagh

olarak, temeldeki program komutlari sonsuz olarak, belirli bir tekrar
sayisiyla veya verilen kosul dogru oldugu stirece déngi haline getirilir.
Belirli sayida dongu yaparken, déngu igindeki ifadelerde kullanilabilecek
6zel bir dongu degiskeni (yukaridaki ekran goriintiisiinde 1oop 1 olarak
adlandirilir) olusturulur. Déngu dediskeni, 0 'dan N — 1'e kadar sayar.
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ifadeyi dénglileme

Alt Program

Aciklama

Bitis kosulu olarak bir ifade kullaniimasiyla "déngu" (loop) olustururken,
doéngunln her tekrardan sonra degil de yuritme sirasinda herhangi bir
zamanda kesintiye ugratilabilmesi icin, PolyScope yazilimi s6z konusu
ifadenin surekli dederlendirilmesi se¢enegdini sunar.

RS 2 ¢

Geligmi

Déngii 2 ¥ Robot Program
AltProg 3 9 o Eksenel Hareket
4 @ Gegis_noktas_1
Atama 5 (=l Ayarla
Eger 6 & Bekle
i 7 @ Popup
Skript
? 8 O Durdur
7 9 [®Yorum
Sabit Denetci 10 ¢ ® Kiasor
p 411 =| <bos:
oo 12 ¢ & Dénga
Zamanlayici 13 - b
Ana konum

LU eni.
o G o

Degiskenler
Dongii

Lutfen, programin bu déngtide kag kez ylrditiimesi gerektigini
secin

® Her zaman déngu
O péngui X kere:

DoNgl sayisi

L 4

13
QO ifade Dogru oldugunda déngti yapin

[m] fenet

Degisken adi
Déngii_1

L R A NS gl Nl =

O Normal

Alt Program, farkli yerlerde gereken program boélimlerini tutabilir. Alt
Program disk tizerinde ayri bir dosya olabilir ve ayrica, Alt Programin
kazara degistiriimesine kargi koruma igin gizlenebilir.

Gelismi

Déngii 2 v Robot Program
AltProg 3 =] <bos

4 L. Alt Program 1
Atama 5| L= <bos
Eger
Skript
Olay

Sabit Denetgi
A

Svig

Zamanlayict

Ana konum

Degiskenler

o N o

Alt_Program 1

Alt program, diskteki bir dosyay! isaret edebilir ya da bu programin
icinde bulunabilr

Alt Program dosyasi

<Higbir Dosya Secilmedi>

Dosya Y ikle

Alt Programi Kaydet Alt Programi temizle

O Alt Program C
O Alt Program Agacini Gizle

asini Bu Program ile Gtincel Tut

O Normal
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Alt rutin Gagir

Alt rutine yapilan bir cagn, alt programdaki program satirlarini ¢alistirir ve
sonra siradaki satira geri doner.

b H

Déngii
AltProg

Atama

Eger

Skript

Olay

Sabit Denetgi
Svig '
Zamanlayici

Ana konum

ult
Ao Kedet
Q - Grafik Degiskenler

1 X Degiskenler Kurulumu Alt rutin Cagir
2 v Robot Program

3 9 b Eksenel Hareket

© Gegis_noktasi_1 Program ytiritmede, bu noktada cagrilacak alt rutini segin
=) Avaria Fichiri -
B Bekle
@ Popup
© Durdur
® Yorum
10 ¢ m K
1

©C®mNo U

12 ¢ & Déngil
13 -h
14 Y, Gagir

L R A NS gl Nl =

O Normal
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Atama
Aciklama Degiskenlere deger atar. Degisken degeri, ifade Diizenleyicisinde
olusturulan ifadelerin sonucu olabilir (bakin bélim 3.4.3. ifade
Dlzenleyicisi on page177).
Operatorden bir degisken degeri de talep edebilirsiniz. Operatérden bir
deger talep ederken, girisi ortak degisken tirlerine gére dogrulamak igin bir
Operator Mesaiji da gosterilebilir.
RS2 ¢ QH
Q - Grafik Degiskenler
1 X Degiskenler Kurulumu Atama Kayr\ak
(BRTH 2 ¥ Robot Program Secilen degiskenifaderin dederiyle atar
AltProg 3 @ «p Eksenel Hareket |
4 @ Gegis_noktasi_1 - .
Atama 5 = Avars Degisken ifade
Eder 6 B Bekle [ 7 yar2 v = 2% force()
Ll 2 |18 mear
Olay 9 ® Yorum
Sabit Denetgi| 0 ¢ ® Kiasor
5 q 11 =| <bos 3
Sty 12 ¢ & Déngti
Zamanlayici 13 =| <bos
Anakonum | 141 co0r
15 3= var_2:=2 * force()
Eger
Aciklama If ve If...Else komutlar, sensor girislerine veya degisken degerlerine dayali

olarak robotun davranisini degistirir.

NOT

Bir If ifadesinin veya bir Loop ifadesinin iginde ifadeyi
Strekli Denetle secenegine sahip gecis noktalar varsa,
robot kolunu nazikge yavaslatmak icin ifadenin arkasina bir
stopj() veya stopl() ekleyebilirsiniz. Bu hem If, hem de Loop
Komutlari igin gegerlidir (bakin kisim ).
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Kosul segin

Bir If komutunu kullanarak ifadeleri olusturan ifade Diizenleyicisindeki
kosullar segin. Bir kosul, Dogru olarak degerlendirilirse, bu If komutundaki
komutlar gerceklestirilir. If ifadesi, sadece bir Else ifadesi alabilir. Elself
ifadeleri eklemek ve kaldirmak igin Elself Ekle ve Elself Kaldir
seceneklerini kullanin.
icerdigi satirlar yuritiliirken Eger,Elself ve Loop komutlarinin
degerlendiriimesini saglamak icin ifadeyi Siirekli Denetle secenegini
secin. If komutundaki bir ifade Yanlis olarak degerlendirilirse, Elself veya
Else komutlarina uyulur.

R 2

D

Geligmi
1 Degiskerter Kurulumu

Dongii

AltProg

Atama

Eger

Skript

Olay

Sabit Denetgi
Svig S
Zamanlayic

Ana konum

D s |

O Normal

b H

i

2 ¥ Robot Program
3 @ «b Eksenel Hareket |
© Gegis_noktasi_1

4
5 = Ayarla
6 B Bekle
7 @ Popup
8 © Durdur
9 ® Yorum
10 ¢ ® Klasor
11 - <bc
12 ¢ & Déngi
13 -t
14 Y, Cagr
1

2= var_2i=2 * force()

16 ¢ b Eger

17 - <bos

Q n Grafik Degiskenler

Eger

Verilen sensér girisinin veya program degiskeninin durumuna bagl olarak asagidaki
satrrlar yarGroior

Eer |

[ ifadeyi streki denetle

| Eger Baska ekleyin || Eger Baska kaldirin \

00O -
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Betik

Aciklama

Asagidaki secenekler, Komut altindaki acgilan kutu listesinde kullanilabilir:

* Satir, ifade Diizenleyicisini kullanarak (3.4.3. Ifade Diizenleyicisi on
page177) tek bir satir URscript kodu yazmanizi saglar

* Dosya, URscript dosyalarini yazmanizi, dizenlemenizi veya
yuklemenizi saglar.

URscript yazma talimatlarini destek web sitesindeki (http://www.universal-
robots.com/support) Komut Dosyasi Kilavuzunda bulabilirsiniz.

Bir URscript dosyasinda belirtilen iglevler ve degiskenler, PolyScope'taki
batln programda kullanmak igin hazirdir.

RS 2 &

Hareket

 Gelismis 7
Déngii 2
AltProg 3
4
Atama 5
e B
7

Skript
rip .
Olay s
o

Sabit Denetgi

- 411
Svig -
Zamanlayici 13

Anakonum 4
15

EETE

17

10 ¢ m Klasor

Ettir

Q - Grafik Degiskenler

X Degiskenler Kurulumu .
v Robot Program Skript Kodu -Sat\r -
@ b Eksenel Hareket J URKontrolér tarafindan skript kodu olarak ytrcittlecek metni asadiya girebilisiniz
® Gecis_noktasi_1
= Ayarla ‘ ‘
B Bekle
@ Popup
© Dpurdur
® Yorum

¢ & Dongt
Yo Cagir
2= var_2=2 * force()
9 & Eger

& Skript

O Normal
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Olay

Aciklama

is Pargacig

Olaylar, bir giris sinyalini izlemek ve bu giris sinyali yukseldiginde bazi
eylemleri gerceklestirmek veya degisken ayarlamak icin kullanilabilir.
Ornegin, bir ¢ikis sinyalinin yiikselmesi durumunda, olay programi 200 msn
bekleyebilir ve sonra sinyali yeniden dlislk olarak ayarlayabilir.

Bu durum, yuksek bir giris dizeyinden ziyade artan bir kanat icin harici
makine tetiklemesi oldugu durumda, ana program kodunun ¢ok daha basit
olmasini saglayabilir.

Olaylar her kontrol déngtisiinde (2 ms) bir kez kontrol edilir.

As.  Kaydet
Gelismit
Déngii 2 ¥ Robot Program y
AltProg 3 Lf=] <bos Olay ile Kesinti benzer oimalda birlikte, olaylarda, olay kodu
4 % olay YVUrGEUIdUGU sirada ana programin yirctmesi devam eder. Olay
D | Lo 2bos VUrUttidigU sirada, yeni olaylarin higbir etkisi olmaz
Eger Verilen sensér girisinin veya program degiskeninin durumuna bagi
olarak asadidali satirlar yGritdidr
Skript
Olay

Sabit Denetgi

a 13
Svig
Zamanlayict

Ana konum

O Normal
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Aciklama

Salter

Aciklama

is parcacigi robot programina paralel bir prosestir. is pargacig, harici bir
makineyi robot kolundan bagimsiz olarak denetlemek icin kullanilabilir. is
parcacigi robot programiyla degiskenler ve ¢ikis sinyalleri aracihigiyla
iletisim kurabilir.

Calistir Prograr Kurulum _Hareket Ettir __ G/C Giinlk ‘ )
el
11 ] Degiscanier Kurulum _ _
Déngii 2 v Robot Program Sabit Denetgi

3 L= <ne Sablt Denetgl, ana program lle birlite calisan paralel bir programdir. Bir sabit denetcl,

AltProg GIC yapabilir, sinyalleri bekleyebilir ve dediskenleri ayarlayabilr

4 W Sabit Denetgi 1
Atama 5 ' |m| <bos Robot calisirken diger makineleri kontrol etmelk igin kullanilabilir
Eger
Skript
Olay
Sabit Denetgi
a 13
Svig
Zamanlayict

Ana konum

[ Sonsuz Déngli

9o XBBET

O Program yuritmeyi izle

O Normal

Bir Salter Kutusu yapisi, sensor giriglerine veya degisken degerlerine
dayali olarak robotun davranisini degistirmesini saglayabilir.

Temel kosulu tanimlamak ve robotun bu Anahtarinalt komutlarina
gecmesi gereken durumlar tanimlamak igin ifade Diizenleyici 'yi kullanin.
Durum, durumlardan biriyle eslesecek sekilde degerlendirilirse, Durum
icindeki satirlar yaratulir. varsayilan Durum belirtiimigse, satirlar
yalnizca bagka eslesen durum bulunmazsa yuratalur.
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Her Anahtar, birka¢ Durum ve bir varsayilan Durum'e sahip olabilir.
Anahtar , tanimlanan herhangi bir Durum degerinin yalnizca bir rnegine
sahip olabilir. Durum , ekrandaki diigmeler kullanilarak eklenebilir. Bu

anahtar icin Durum komutu ekrandan kaldirilabilir.

V Gelismis 1 X Degiskenler Kurulumu

Dongii

AltProg

Atama

Eger

Skript

Olay

Sabit Denetgi
Svig '
Zamanlayici

Ana konum

O Normal

2 v Robot Program

3 9 o Eksenel Hareket)
® Gegis_noktasi_1

= Ayarla

B Bekle

@ Popup

© Durdur

® Yorum

10 9 m Klassr

11

©®No v

12 ¢ & Dot

13 =] <bos
14t Cagir

15 (2= var_2=2 * force()
16 ¢ b Eger

17 -

18 & Skript

19 Svic ..

23S XERET

o N o

Programinizin akisini kontrol etmek igin bir svi¢ komutunu kullanabilisiniz
Bunlar, karmasik Eger...Y oksa Eger komutlarinin yerine gegebili ve
ifadeniz icin bir deger araliini test edebili-

Segim Yok v
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Zamanlayici

Aciklama

Bir Zamanlayici, programin belli pargalarinin galismasi igin gereken zamani
Olcer. Bir program degiskeni, Zamanlayici baslatildigindan beri gecen
zamani igerir ve Degiskenler Sekmesinde ve Calistir seskmesinde

goérilebilir.

Caistr | Pragra ur ek
N Gelismis

Dongii

AltProg
Atama

Eger

Skript

Olay

Sabit Denetgi

4 1

Svig
Zamanlayic

Ana konum

O Normal

13

X Degiskenler Kurulumu
¥ Robot Program
¢ ¢ Fksenel Hareket |
® Gegis_noktasr_1

- Avarla

E Bekle

@ Popup

© Durdur

® Yorum
¢ m Klasér

¢ & Déngtl

Y. Cagr

== var_2:=2 * force()
¢ b Eger

& Skript
& SViG ...
® zamaniayici_1

Degiskenler

Zamanlayici
Sureyl dicer. Olgllen stre dediskende gdrintr

| Vi Hzaman\aylcw_l A

O Baglat
o Durdur
O Sifirla

49 XBRTZ

00O o
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Aciklama

Baslangici
Tanimlama

Baslangi¢ digimu, robotu dnceden tanimli bir Baslangigc konumuna
hareket ettirmek icin eklem acilarini kullanir. Bir Glivenli Baslangi¢c konumu
olarak tanimlanmigsa, Baslangi¢ dugumu Program Agacinda Baslangic
(Glvenlik) olarak goértntilenir. Baslangic konumunun Guvenlikle
senkronizasyonu bozulmusgsa, dugum tanimlanmamistir.

Gelismi
Dongii 3 # Ana konum Kurulumda tanimlanan Baglangic Pozisyonuna getirin
AltProg 4 ¢« Proses Hareket P
5 © Gecls_noktasi_1 Eksenel Hareket |
G 5 @ Degisken
@ Exem Hzi °/sn
Eger 7 @ v Daire Hareket
; 8 © Ara_Nokta_1 Ekdem Ivmesi ofsn
Skript oKta.
9 @ Bitis_Noktas/_1 QO zaman
Olay 10 = Ayarla
Sabit Denetgi 11 B Bekie
Svi 412 @ Popup Y g Buraya Harek...
s 13 © Durdur

Zamanlayici 14— ® Yorum

pr—~ 15 ¢ m Kiasor
nakonum - =) <bos Guwenii Yaplandirmasinda Giivenl Baslanaig pozisyonuna Gikis atayin
> Sablonlar 17 ¢ & D Guvenli Baslangic Cikislar
18 =] <bos Yapilandrriimamis Atanmamis

20 3= var_2:=2 * force()
21 9 b Eger
22 = <bos

O Giig kapali

Baslangig, Robot Kolu icin kullanici tanimli bir déntis konumudur.
Baslangic Konumu tanimlandiktan sonra, bir robot programi olusturulurken
kullanilabilir. Guvenli Baslangic Konumunu tanimlamak icin Baslangi¢
Konumunu kullanabilirsiniz. (Bakin 3.2.9. Guvenli Baslangic Konumu on
page154) Asagidakiler i¢in Baslangi¢ ekrani digmelerini kullanin:
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> oD

Konumu Diizenle Baslangi¢ Konumunu degistirir.

Buraya Tagi, Robot Kolunu tanimlanan Baslangi¢ Konumuna
hareket ettirir.

Sifir Konum, Robot Kolunu dik bir konuma geri dondurr.

Baslikta Kurulum segenegine basin.
Genel bolimu altinda, Baslangig segenegini segin.
Konumu Ayarla segenegine dokunun.

Serbest Siris veya Gegig digmeleri kullanarak robotu egitin.

alist = |Harekat Ettir G Gnlk

TcP
‘ Pozisyonu Diizenleyin |
Tasima

Montaj ‘ Buraya Hareket Ettir |

G/C Ayarlari
Ug Ekipman ‘ ;L Sifir Pozisyonu |
G/C

Degiskenler

Baslangic - t‘l
Sl
G
Baslangic
- Eksen Pozisyonu
Konveyér 2
£3

Takibi
Taban 90,00°

Civatalama omuz -90,00°

> Guvenlik Dirsek -90,00°
> Ozeliikier Blek 1 -90,00°
> Endstriyel Ha... 13 90,00°

Bilek 3 0,00°

ONormaI :: ° 0 O simtasyon ()
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3.4.9. Sablonlar

Aciklama Sablonlari robot programina belirli islevsellik eklemek igin kullanilabilir.
Farkli sablonlar, robot programiyla kompleks goérevler
gerceklestirebilmenizi saglar.

Ara

Aciklama Ara fonksiyonu, bir 6geyi kavramak veya birakmak igin dogru pozisyonu
belirlemek adina sensor kullanir. Bu iglev, farkl kalinhktaki 6gelerin yiginlari
uzerinde gcaligmaya ve 6gelerin tam konumlarinin bilinmedigini veya
programlanamayacak kadar zor oldugunu belirlemeye olanak tanir.
Sensor; bir basma digmeli anahtar, basing sensoérli ya da kapasitif sensor
olabilir.

Ara Ara islemi programlamak icin asagidakileri tanimlayin:
* A-baslangi¢ noktasi.

* Bila C-yigin yénii. Bu durum, istifleme yapilirken istifin artmasi ve
Yigindan Alma yapilirken istifin daralmasi anlamina gelir.

* D-vyigindaki 6gelerin kalinligi.

Ayrica, sonraki yigin konumuna ne zaman ulasilacagina iliskin kosulu ve
her yigin konumunda gerceklestirilen 6zel bir program sirasini
tanimlamaniz gerekir.

Y1gin iglemiyle ilgili hareket igin hiz ve ivme degerleri de verilmelidir.
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Yiginlama

istifleme sirasinda, robot kolu Anoktasina hareket eder, ardindan bir
sonraki istif konumunu aramak igin 'yr ydnunin tersine hareket ettirir. Bir
sonraki yigin konumu bulundugunda, robot bunu hatirlar ve 6zel diziyi
gerceklestirir.

Sonraki turlarda robot aramayi, yén boyunca 6ge kalinhdi kadar artis
yapilmig olarak animsanan pozisyondan baslatir.

Y1gin yuksekligi tanimh bir sayidan fazla oldugunda veya bir sensér sinyal
verdiginde istifleme islemi tamamlanir.

Geligmi

Arama Tipini segin
v Sablonlar 2 ¥ Robot Program Bir arama islemi tanimlandi

Arama 3 9 o Eksenel Hareket )

4 @ Gegis_noktas_1 A: Baslangic pozisyonu
Kuvvet B: Yén - Basl. Poz.
5 [i=lAara C: Yon - Hedef Poz
Paletleme 6 B Bekle D: Parga kalingi
= 7 - p :
& n @ Popup Luitfen istifleme ile istiften alma arasinda bir segim yapin.
Takibi’ 8 O Durdur
9 ‘orum
Civatalama ® vorur
10 ¢ ® Klasér
411 = <bos> s
12 ¢ & Déngil
13 = <bos> I l I I
14 . Gagr @ .
15 &= var_2:=2 *force()
16 ¢ b Eger .. O
17 =] <bos 8 ol - A
18 & Skript o[ e A
19 & Svic

20 ® zamanlayici_1
21 & Arama

23S KXKBBR@!

O Normal

©

@ o ®
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Yigindan aliniyor

Baslangic
pozisyonu

Yok Etme sirasinda, robot kolu bir sonraki 6geyi aramak igin verilen yénde
A noktasindan hareket eder. Ekrandaki kosul, bir sonraki 6geye ne zaman
ulasilacagini belirler. Kosul saglandiginda, robot pozisyonu animsar ve
Ozel diziyi uygular.

Sonraki turlarda robot aramayi, yon boyunca 6ge kalinhgi kadar artis
yapilmig olarak animsanan pozisyondan baslatir.

Gelismi:
T — F—
v Sablonlar 2 v Robot Program

Arama 3 @ b Eksenel Hareket
© Gegis_noktasi_1
Kuvvet

4
5 = Ayarla

Paletleme 6 B Bekie

Konveyér 7 @ Popup istiften alma, asadidaki parametrelerle tanimianir

e 8 © Durdur I 1

A: Baslangic pozisyonu

Civatalama 9 [®|Yorum 8 B: Yén - Basl. Poz.
10 ¢ 'm Kiasor C: Y6n - Hedef Poz.
a1 =| <bos b c D: Parga kalinigi
12 ¢ & Déngu ot 8
13 -
14 Y Cagr
15 3= var_2:=2 *force()
16 ¢ [/ Eger Sonraki pozisyon su durumda bulunur
17 = <bos
18 & Skriot
19 & Svig Parga kalinhig Paylasilan Parametreler
20 ® zamanlayici_1 0.0 mm Ug Ekipman Hizi 250 mm/sn
21 ¢ el fstiften Al Ug Ekipman ivmesi 1200 mm/sn?

® Rasl_Paz

v
22 O Baslamadan énceki sira
— g i
' ‘ b C 9( - E m &a [0 Bitikten sonraki sra Varsayllan degerlere getir
‘ 000 s @

O Normal

Baslangi¢ pozisyonu, yigin igleminin basladigi yerdir. Baslangi¢ pozisyonu
belirtiimezse yigin robot kolunun gecerli pozisyonundan baglar.
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Yon

B'den C'e kadar olan konumlarla verilen yén, B' nin TCP'sinden C'in
TCP'sine kadar olan konum farki olarak hesaplanir.

Yo6n, noktalarin yonelimlerini dikkate almaz.

Sonraki Yiginlama Pozisyonu ifadesi

Robot kolu yén vektdri boyunca hareket ederken, stirekli olarak bir sonraki
yigin pozisyonuna ulasilip ulasiimadigini degerlendirir. ifade Dogru olarak
degerlendirildiginde, 6zel dizi yuratular.

“Baslatma Oncesi”

istege bagli Baslatma Oncesi dizisi, islemin baglamasindan hemen
once calistirilir. Bu dizi, hazir sinyallerini beklemek igin kullanilabilir.

“Bitis SonrasI”

islem bittiginde istege bagh AfterEnd dizisi calistirilir. Bu dizi, tagiyici
hareketini baslatma sinyalini vererek, bir sonraki yigina hazirlanmak icin
kullanilabilir.

Alma/Yerlestirme Dizisi

Alma/Yerlestirme Sirasi, her yigin konumunda gercgeklestirilen, Palet
islemine benzer 6zel bir program sirasidir.

Q m Grafik Degiskenler
> Gelismis 2 v Hopot Frogram ~

Yoén
v Sablonlar 3 @« Eksenel Hareket ) )
© Gecis_noktas,_1 Y6n, iki gegis noktasinin TCP pozisyonu arasindaki cizgiyle belrlenir
- Ayarla

4
Arama 5
Kuvvet 6 B Beke O Sundansonrad..| 500,00/ mm
7
8

@ Popup O Su durumda dur
© Durdur
Konygyiir 9 ® Yorum
Takibi

Paletleme

10 ¢ = Kiassr
Civatalama 11 -] <t
12 ¢ & Dongll
" 13 = <bos
14 . Cagr
15 a= var_2:=2 *force()
16 ¢ b Eger
17 -=| <bo.
18 & Skript Paylasilan Parametreler
19 * Svig
20 ® zamanlayici_1
21 @ & [stiften Al
22 @ Basl._Poz.
23 o - Yén v

23S XKER
ONormaI ? ° 0 O simdtasyon ()

10,0 mm/s
Us Ekipman fvmesi | 1200/mms?

Varsayilan degerlere sifirla

Ug Ekipman Hizi
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Kuvvet

Aciklama

Kuvvet modu, énceden tanimli bir eksen boyunca gercek TCP (alet merkez
noktasi) konumunun énemli olmadidi, ancak bunun yerine s6z konusu
eksen boyunca arzu edilen bir kuvvetin gerektigi uygulamalar icin
kullanighdir. Ornegin, robotun TCP'sinin egri bir yiizeye dogru
yuvarlandiginda veya bir is parcasini ittiginde veya cektiginde.

Kuvvet modu ayrica 6nceden taniml eksenlerin etrafindaki bazi torklar da
destekler. Robot kolu, sifirdan farkli bir kuvvetin ayarlandigi bir eksende
hicbir engelle kargilagmazsa, o eksen boyunca hizlanmaya galigir.
Uyulmasi igin bir eksen secilmis olmasina karsin, robot programi yine de
robotu bu eksen boyunca ilerletmeye c¢aligir. Bununla birlikte, kuvvet
kontroll robot kolunun yine de belirtilen kuvvete yaklagsmasini temin eder.

NOT
Bu fonksiyonu Konveyor Takibi ve/veya Yol Ofseti ile ayni

anda kullanmak program ¢akismasina neden olabilir.

* Bu fonksiyonu Konveyor Takibi ve/veya Yol Ofsetiile
birlikte kullanmayin.

NOT
iginde bir Force dugumi varsa,,ElseIf veya

Loopve Check Expression Continuously segenegi
secilirse, kuvvet kontrollinden ¢ikmak icin ifadenin sonuna
end force mode () komutdosyasiekleyebilirsiniz.
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UYARI

1.

> Gelismis “
:
6

7

8

Arama
Kuvvet
Paletleme

Konveyér 1
Takibi

Civatalama 13

26
31 ¢

RSO KBRTE

Kuvvet moduna girmeden hemen dnce yiksek
yavaglamadan kaginin.

Gui¢ kontrolinin dogrulugunu azalttigindan, kuvvet
modunda yuksek hizlanmadan kaginin.

Kuvvet moduna girmeden dnce uygun eksenlere
paralel hareketlerden kacinin.

"~ Kuvvet

Bu kuwvet komtu kapsamindaki program, kuvwet modunda calistiriir, Kuvvet
modunda, robot segilen eksen ySntinde belirtilen kuvveti uygLlamakta serbest olacaktr

Degiskenler

@ Ge (UK L
= Ayarla

B Bekle

@ Popup

© Durdur

® Yorum Ozelik

- Klasor

2 Déngt
1. Cagir
2= var_2=2 * force()
b Eger —
& Skript
“ Svig
® zamanlayicr_1
i [stiften Al
@ Basl._Poz.
& > von
© i Ama Dizisi

2 Kuwvet | Kuwet modunu test etmek icin, Teach Pendant

arkasindaki Elle Yonlendir butonuyla birlikte asagidaki
test digmesini kullanin

O Normal

Ozellik segimi Ozellik menisi,

robotun kuvvet modunda c¢alisirken kullanacagi koordinat

sistemini (eksenler) se¢cmek icin kullanilir. Mentdeki 6zellikler, yiklemede
tanimlanmis olan 6zelliklerdir.
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Kuvvet modu tiirii

Asagida listelenen glic modu tirleri secilen 6zelligin nasil yorumlanacagini
belirtir.

* Basit: Kuvvet modunda sadece bir eksen uyumlu olacaktir. Bu eksen

boyunca kuvvet ayarlanabilir. istenen kuvvet, secili 6zelligin yalnizca
z ekseni boyunca uygulanir. Ancak, Cizgi 6zellikleri icin kuvvety
ekseni boyuncadir.

Cergeve: Cerceve tipi daha gelismis kullanima izin verir. Burada, alti
serbestlik derecesinin timinde uyum ve kuvvetler bagimsiz olarak
secilebilir.

Nokta: Nokta secildiginde, gorev ¢ercevesinin y ekseni robot
TCP'sinden segili 6zelligin orijinine dogru yénelir. Robot TCP ile
secilen 6zelligin orijini arasindaki mesafenin en az 10 mm olmasi
gerekir. Robot TCP konumu degistiginde gorev gercevesi de ¢alisma
suresi sirasinda degisir. Gorev ¢cercevesinin x ekseni ve z ekseni,
secili 6zelligin orijinal ydnelimine bagimlidir.

Hareket: Hareket, TCP hareketinin yonlyle gbrev ¢ercevesinin
degisecegi anlamina gelir. TCP hareket yonunun, secili 6zelligin x ve
y eksenlerinin kapsadigi diizlem (izerine projeksiyonu gérev
cercevesinin x ekseni olur. Y ekseni robot kolu hareketine dik olur ve
secili 6zelligin x-y diizleminde bulunur. Bu, TCP hareketine dik bir
kuvvetin gerektigi karmasik bir yériinge boyunca purazleri alirken
(deburr) yararli olabilir.

Robot kolu hareketsizken: Robot kolu hareketsiz olarak dururken
kuvvet moduna girilirse TCP hizi sifinn izerine ¢ikana kadar uyum
eksenleri olmaz. Daha sonra halen kuvvet modundayken robot kolu
yine hareketsiz olursa gorev gercevesi, TCP hizinin en son sifirin
Uizerinde oldugu andaki ayni yénelime sahip olur.

Son (g tdr igin gergcek gorev gergevesi, robot kuvvet modunda galisirken,
grafik sekmesinde ¢alisma zamaninda géruntilenebilir (bakin ).
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Kuvvet degeri
secimi

Hiz sinirlari

Kuvvet ayarlar testi

* Uygun eksenler icin kuvvet veya tork degeri ayarlanabilir ve robot
kolu, secilen kuvvete ulagmak igcin konumunu ayarlar.

* Uygun olmayan eksenler icin robot kolu, programla ayarlanan
gezingeyi izler.

Doénustmsel parametreler acisindan kuvvet Newton [N] cinsinden belirtilir
ve donlis parametreleri agisindan tork Newton metre [Nm] cinsinden
belirtilir.

NOT
Asagidakileri yapmaniz gerekir:

* Gergek kuvveti ve torku okumak igin ayri ipliklerde
get tcp force () komutdosyasiiglevini
kullanin.

* Gegerli kuvvet ve/veya tork, istenilenden dislikse,
anahtar vektorini dizeltin.

Uyumlu eksenler icin Maksimum Kartezyen hizi ayarlanabilir. Herhangi bir
nesneye temas etmedigi stirece robot, gli¢ kontrollinde bu hizda gider.

Test etiketiyle isaretli agma/kapama digmesi, El Kumandasi arkasindaki
Serbest siiriig digmesinin davranisini normal Serbest stris modundan
kuvvet komutunu test etme moduna doénusturar.

Test diigmesi acik oldugunda ve El kumandasinin arkasindaki Serbest
sliriig digmesine basildiginda, robot, program bu kuvvet komutuna
ulasmis gibi davranir ve bu sayede, tam programi fiili olarak ¢alistirmadan
once ayarlar dogrulanabilir. Bu imkéan 6zellikle, uyumlu eksenlerin ve
kuvvetlerin dogru secildigini dogrulamak acisindan yararlhdir. Bir elinizi
kullanarak robot TCP'sini tutarken, diger elinizle Serbest siirlig digmesine
basin ve robot kolunun hangi yénlere hareket edebildigine/edemedigine
dikkat edin.

Bu ekrandan ciktiktan sonra Test diigmesi otomatik olarak kapatilir; bir
baska ifadeyle El kumandasinin arkasindaki Serbest siiriig digmesi yine
normal Serbest siiriis modu igin kullanilir.

Serbest siiriig digmesi, ancak Kuvvet komutu igin gegerli bir sekil
secildiginde etkin olur.
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Paletleme

Aciklama

Paletlestirme, programi paletlestirme ve paletten ¢ikarma gérevlerinin
kolayca gerceklestiriimesini, parcalann (6rnegin tepsiler, baglantilar vs.)
alinip yerlestirilmesini, robotun farkl modellerdeki ¢oklu katmanlarda farkli
ogeler icin tekrarlanabilir eylemler gerceklestirmesini saglayan bir
sablondur.

Farkh modeller olusturabilir ve bunlari 6zel katmanlara uygulayabilirsiniz.
Her katmanin arasina bir ayirici da yerlestirebilirsiniz (bakin ).

Ayrica paletinizin yerini kolayca ayarlamak icin, Palet Ozelliklerindeki
Sekilleri de kullanabilirsiniz.

Sekiller hakkinda bilgi edinmek icin bakin

Paletlestirme sablonunu kullanmak igin asagidaki Bir Paletlestirme
Programi Olusturma kismini izleyin.

UR16e
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Bir Paletlegtirme
Programi Olusturma

. Bir Sekil (bakin ) mi ayarlamak, yoksa bir Tabani referans diizlemi

olarak mi kullanmak istediginize karar verin.

. Program Sekmesinde, Sablonlar altinda, Paletlestirme segenegine

dokunun.

. Paletlestirme ekraninda, istenen eyleme goére asagidaki eylemlerden

birini secin.
1. Bir palet Uizerindeki 6geleri dizenlemek icin Paletlestirme
secenegini segin.

2. Bir paletteki 6geleri cikarmak igin Paletten ¢gikarma
secenegini segin.

. Palet Ozellikleri altindan, programiniz icin Ad, Sekil (bakin Adim 1),

Nesne Yiiksekligi ve Oge Sayag adini belirtin. Robotun,
durduruldugunda islemekte oldugu 6geden yeniden baslatiimasini
istiyorsaniz, Son 6ge konumunu hatirla kutusunu isaretleyin.

. Paletlestirme ekraninda, Eylemler altindan, asagidakileri segerek,

paletlestirme sirasindan dnce veya sonra gerceklestirilecek baska
eylemler ekleyin:

1. Paletlestirmeden Once Eylem Ekle: Bu eylemler,
paletlestirme baslamadan 6nce gergeklestirilir.

2. Paletlestirmeden Sonra Eylem Ekle: Bu eylemler,
paletlestirme tamamlandiktan sonra gerceklestirilir.

. Program Agacinda, katmanlarinizin modelini belirlemek icin

Modeller dugimiine dokunun. Asagidaki model turlerini
olusturabilirsiniz: Satir, Izgara veya Duzensiz (asagidaki sekle
bakin). Bu ekranda, katmanlar arasina bir ayirici eklemek isteyip
istemediginizi segebilirsiniz (bakin ).

. Robotun katmana 6zel pozisyonlarini ayarlamak igin (6rnegin,

baslangic/bitis noktalari, 1Izgara kdseleri ve/veya 6ge sayisi),
Program Agacinda model digimd/digimlerine dokunun. Ayarlama
talimatlar icin bakin . Tim pozisyonlar, paletin alt kisminda
ayarlanmalidir. Bir modeli cogaltmak icin, cogaltmak istediginiz
Model digimu ekranindaki Modeli gogalt dugmesine dokunun.

. Paletlestirme siranizin katmanlarini yapilandirmak icin, Program

Agacinda, Katmanlar digimune dokunun. Her bir katmanin
modelini segmek icin, Model Seg acilir menusunu kullanin.
Programiniza baska katmanlar eklemek icin, Katman ekle
digmesine dokunun. Daha sonra yeniden siralanabileceklerinden,
katmanlarin dogru siraya goére eklenmesi gerekir.
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Bir Paletlestirme 9. Program Agacinda, Her Ogede diigiimiine dokunun. Varsayilan

Programi Olugturma segenek olan (A) Her Ogede Sihirbazini kullanmayi veya (B) Her
Ogede Manuel Yapilandirmayi secin. Her bir secenek icin talimatlar
asagida belirtilmistir.

Kaydet

: vei. A
Q @ Grafik Degiskenler

Gelismi:
X Degiskerter Kurulumu

2 v Robot Program Paletleme
Arama 3 ¢ 3 Palet 1 Paletleme, robotun belili alanlardan parcalan aima-birakma gibi paletleme/paletten
4 9 [v Paletieme éncesi eylem bosaltma gérevierini gerceklestirmesini ve cokiu katmanlarda farki parcalar icin ayn
Kuvvet 3 @] <bos eylemleri uygulamasini saglar
Paletleme 6 ¢ m Modele
Ry 7 - @ Paletieme |
Takibi & = Katmanlar QO Paletten bosaltma 5
p—— 1?3 [ e B Pargad oy
411 @ |v| Paletieme sonrasi eylem , | Palet Ozellikleri
12 = <bos Ad Pallet_1
Obje Ytiksekigi mm .
Parca Sayaci Pallet_1_cnt

O Son parga konumunu hatrla
Eylemler

[ Paletleme ncesine eylem ekleyin

[ [Paletieme sonrasina eylem eKleyin

P ° 0 O Sw’v’xu\asvon.
Hiz 100%

Her Ogede Sihirbazi Her Ogede Sihirbazi, bir palette, Referans Noktasl, Yaklasma Gegis
Noktasi, AletEylemiNoktasi Gegis Noktasi ve Cikis Gegis Noktasi gibi
(asagidaki tabloda acgiklanmistir), her bir 6gede gerceklestirilen eylemin
tanimlanmasina yardimci olur. Her 6genin Yaklasma ve Cikis Gegis
Noktalar, farkl 6gelerin yonlne bakilmaksizin ayni hizada ve yonde kalir.

1. Program Adacinda, Her Ogede diigiimiine dokunun.
2. Her Ogede ekraninda, Sonraki segenegine dokunun.

3. Buraya Hareket Ettir dugmesine dokunun. Ardindan, robotu
Referans Noktasina getirmek icin, Otomatik diigmesini basili tutun
veya Manuel digmesini kullanin. Devam digmesine dokunun.
Sonraki se¢enegine dokunun.

4. Yaklagsma Gegis Noktasini ayarlamak icin, Gegig Noktasini Ayarla
secenegine dokunun (bakin ). Sonraki segenegine dokunun.

5. 3. Adimi tekrarlayin.

6. Cikis Gegcis Noktasini ayarlamak icin, Gegig Noktasini Ayarla
secenegine dokunun (bakin ). Sonraki segcenegine dokunun.

7. Bitig secenegine dokunun.

8. Artik, Program Agacindaki Alet Eylemi klasdriine uygun makas
eylemi digumleri ekleyebilirsiniz.
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Manuel
Yapilandirma

. Program Agacinda, Her Ogede diigiimiine dokunun.

. Her Ogede baslatma ekraninda, Manuel Yapilandirma segenegine

dokunun.

. Bir Model ve bir Referans Noktasi 6gesi secmek icin acilir menileri

kullanin. Referans Noktasini ayarlamak igin, Bu Referans Noktasini
Kullan diigmesine dokunun.

. Buraya Tasi segcenegine dokunarak, robotu Referans Noktasina

getirin.

. Robota Yaklagsma Gegis Noktasini ayarlamak igin, Program

Agacinda, Yaklasma digimune dokunun (bakin ). Yaklasma Gegis
Noktasi, farkli 6gelerin yonune bakilmaksizin ayni hizada ve yénde
kalir.

. Program Agacinda, Her Ogede diigiimiine dokunun. 4. Adimi

tekrarlayin.

. Robota Cikis Gegis Noktasini ayarlamak icin, Program Agacinda,

Cikis diigiimine dokunun (bakin ).

. Artik, Program Agacindaki Alet Eylemi klas6riine uygun makas

eylemi digumleri ekleyebilirsiniz.
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Paletlegtirme
Sirasindaki
Katmanlar Arasina
Ayinci Ekleme

Paletlestirme sirasindaki katmanlarin arasina, kagit veya Strafor gibi
ayiricilar yerlestirilebilir. Katmanlarin arasina ayirici eklemek icin, asagidaki
talimatlan izleyin:

1. Program Agacinda, Modeller diiglimuni segin.

2. Modeller ekraninda, Ayirici secenegini secin ve Ayirici Yiksekligi
metin kutusunu kullanarak yiksekligi tanimlayin. YUkseklik
tanimlanmazsa, program calismaz.

3. Program Agacinda, Katmanlar secenegini secin. Katmanlar
ekraninda, ayiricilan yerlestirmek istediginiz katmanlar segin
(ayincilar her bir katmanin arasina otomatik olarak yerlestirilir).

4. Program Agacinda, Ayirici digimiine dokunun. Ayirici Pozisyonunu
ayarlamak icin, Ayiriciy1 Ayarla seceneg@ine dokunun.

5. Varsayilan segenek olarak (A) Ayirici Sihirbazini kullanmayi veya (B)
Ayirici sirasini Manuel Yapilandirmayi segin. Her bir segenek icin
talimatlar asagida belirtilmistir.

Sihirbaz tamamlandiginda veya sihirbazi iptal etmeniz durumunda,
Program Agacinda, Ayirici Eylemi altinda bir sablon gérinar. Ayirici Eylem
digumunin altindaki Alet Eylemi klasdriine ek olarak, asagidaki
klasorlerden birini de segebilirsiniz:

* Robotu, paletlestirme ayiricilarini almak igin programlamak adina
Ayiriciyi Al secenegi

* Paletten gikarma ayiricilarini birakmak icin Ayiriciyi Birak segenegi

UR16e
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(A) Ayirici Sihirbazi

(B) Manuel
Yapilandirma

—

Program Agacinda, Ayirici Eylemi digimine dokunun.
Ayirici Eylem ekraninda, Sonraki secenegine dokunun.

Robotu Ayirici Noktasina getirmek icin, Buraya Tasi diigmesine
dokunun ve Otomatik diigmesini basili tutun veya Manuel
digmesini kullanin. Devam diigmesine dokunun. Sonraki
secenegine dokunun.

Yaklagma Gegis Noktasini ayarlamak igin, Gegis Noktasini Ayarla
secenegine dokunun (bakin ). Sonraki segenegine dokunun.

3. Adimi tekrarlayin.

Cikis Gegis Noktasini ayarlamak icin, Gegis Noktasini Ayarla
secgenegine dokunun (bakin ). Sonraki secenegine dokunun.

Bitis secenegine dokunun.

Artik, Program Agacindaki Ayiriciyi Al, Ayirictyl Birak ve Alet Eylemi
klasoriine uygun eylem dagumleri ekleyebilirsiniz.

. Program Agacinda, Ayirici Eylemi diigimune dokunun.

Ayirici Eylem baslatma ekraninda, Manuel Yapilandirma
secenegine dokunun.

Ayinici Noktasina Tasi secenegine dokunarak, robotu Ayirici
Noktasina getirin.

Robota Yaklagsma Gegis Noktasini ayarlamak igin, Program
Agacinda, Yaklasma digimuane dokunun (bakin ).

Program Agacinda, Ayirici Eylemi diigiimine dokunun. 3. Adimi
tekrarlayin.

Robota Cikis Gegis Noktasini ayarlamak igin, Program Agacinda,
Cikis digimine dokunun (bakin ).

Artik, Program Agacindaki Ayiriciyr Al, Ayiriciyi Birak ve Alet Eylemi
klasoriine uygun eylem dagumleri ekleyebilirsiniz.
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Paletlegtirme

Paletlestirme programinizi asagidaki sekilde 6zellestirebilirsiniz:

Ii’rogramllnl * Bir paletlestirme programi olusturduktan sonra paletinizin
Ozellestlrm_e ayarlanmasi veya yeniden yerlestiriimesi gerekirse, paletlestirme
Segenekleri sirasi Sekle gére sabit oldugundan, sadece palet Seklini (bakin)
yeniden ayarlamaniz yeterlidir. Dolayisiyla diger tim program
bilesenleri otomatik olarak yeni ayarlanan konuma ayarlanir.
* Hareket komutlarinin 6zelliklerini dizenleyebilirsiniz (bakin ).
* Hizlan ve harmanlarin yarncgaplarini degistirebilirsiniz (bakin ).
* Her Ogede sirasina veya Ayirici Eylemi sirasina baska program
dugumleri ekleyebilirsiniz.
Pozisyonlar Pozisyonlari ayarlamak icin, Program Agacindaki her bir
Cizgi 6geyi segin:
* BaslangigOgesi
\ + BitisOgesi
Ekranin alt kismindaki Ogeler metin kutusunu kullanarak,
siranizdaki 6ge sayisini girin.
Pozisyonlari ayarlamak icin, Program Agacindaki her bir
Ogeyi segin:
* KoseOgesiT
lzgara "o _
* KoéseOgesi2
‘ * KoéseOgesi3
* KoseOgesi4
Modelin boyutlarini ayarlamak igin, ilgili metin kutularina
satir ve sutun sayisini girin.
Pozisyonlar ayarlamak igin, Program Agacindaki her bir
6geyi segin:
* Ogel
Diizensiz ] 9e
* Oge2
‘ * Oge3
Siraya yeni bir e eklemek ve tanimlamak igin, Oge Ekle
secenegine dokunun.
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Eylemler Ug Ekipman

Eylemi

Noktasi

g i

Yaklagim

Alet Eylemi

I‘.'j

Cikis Gegis
Noktasi

Bir katmandaki her bir 6ge icin bir eylem ydrdtilirken, robotun
olmasini istediginiz konum ve pozisyon. AletEylemiNoktasi Gegis
Noktasi, varsayilan olarak Referans Noktasidir, ancak Program
Agacinda, AletEylemiNoktasi Gegis Noktasi digimiine
dokunularak diizenlenebilir. Sihirbaz kullanilirken Referans
Noktasi, palette ilk tanimlanan katmandaki ilk konumdur. Referans
Noktasi, robota bir katmandaki her bir nokta icin Yaklagsma Gegis
Noktasini, AletEylemiNoktasi Gegis Noktasini ve Cikis Gegis
Noktasini ayarlamak icin kullanilir.

Robotun, bir katmandaki bir 6geye yaklasirken bulunmasini
istediginiz carpigmasiz pozisyon ve yon.

Robot atagmaninin her bir 6ge igin gerceklestirmesini istediginiz
eylem.

Robotun, bir katmandaki bir 6geden uzaklasirken bulunmasini
istediginiz pozisyon ve yon.
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Taslyici Takibi
Aciklama Konveydr Takibi, Robot Kolunun maksimum iki konveydrun hareketini
izlemesine izin verir. Konveyor Takibi, Kurulum Sekmesinde tanimlanmistir
NOT
Bu fonksiyonu Kuvvet ve/veya Yol Ofseti ile ayni anda
kullanmak program ¢akismasina neden olabilir.
* Bu fonksiyonu Kuvvet ve/veya Yol Ofseti ile birlikte
kullanmayin.
Taslyici Takibi program digumda, Sablonlar altindaki Program Sekmesinde
kullanilabilir. Tasiyici takip edilirken bu digimun altindaki tim hareketlere
izin verilir, ancak bunlar, tasiyici bandin hareketine baglidir. Konveyoér
Takibinden ¢ikarken harmanlara izin verilmez, dolayisiyla bir sonraki
hareketi yapmadan énce robot tamamen durur.
RE2$ QH =xpmd
Konveyor Takibi Ayarlan
e B
g;;CEkipman
O Duraklatildi
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Tasiyici Takibi

1. Baslikta Program secenegine basin.

2. Program Agacina Konveyor Takibi digumu eklemek icin Sablonlar
bélimune dokunun ve Konveyoér Takibi secenegini secin. Konveyor
Takip digimunin altinda siralanan tiim hareketler, konveyoérin
hareketini izler.

3. Hangi konveyoérin izlenmesi gerektigini belirtmek icin, Konveyor
Takibi altindaki agilan listeden Konveydr 1 veya Konveyér 2
secenegini segin.

NOT

icinde bir Konveydr Takip diguimi varsa,
ElseIf veya Loopve Check Expression
Continuously seg¢enegi secilmisse, konveyor takibinden
¢lkmak igin ifadenin sonuna end conveyor tracking
() komut dosyasi ekleyebilirsiniz.
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Tornavida kullanma

Aciklama Vidalama program digumiu, bagh bir tornavida igin bir vidalama
uygulamasi eklemenin kolay bir yolunu sunar. Tornavidayi ve robot
baglantilarini yapilandirma, Kurulum Sekmesinde tanimlanmigtir
(bakin Genel).

> Gelismis N
1 X Degiskenler Kurulumu Civatalama
v Sablonlar 2 v Robot Program
3 ¢ v Cwatalama
Arama
70 o5 Kadar Tornavida: Kullanici Tanimh
Kuvvet 5 ® Asagidaki bu Isleyicl icin eylernle 1 Baslatma G/C'si ve TCP, ytiklemede tanmlanmalidir
Paletleme Yén
Konveyir @ sima
lakibi O Gevsetme
Civatalama
i I
O Baslangic noktasini Etkinlestir
Proses
O Sunu kullanarak vidayr takip et
< >

000 «r@

Bir Vidalama 1. Baslikta Program secenegine basin.
Digimiint Ekleme

A

Sablonlar altindan Vidalama secenegine dokunun.

3. Viday bir sikkma (igeri) yoniinde izlemek icin Sikin segenegini segin
veya vidayi gevsetme (disar) yoninde izlemek icin Gevset
secenegini segin. Bu se¢im ancak robotun vidayi izleme hareketini
ve 6lciim hesaplamalarini etkiler.

4. Program Segimi alaninda, Kurulumdaki Program Seg¢imi
sinyallerine gore bir tornavida programi secebilirsiniz.

5. Tornavida galisirken yurutilen Program Agacina bir Hareket Ettir L
eklemek icin Baglatma Noktasini Etkinlestir secenegini segin.
Gerektigi takdirde, vidalama faaliyeti baglamadan 6nce Program
Agacina diizeltici bir tedbir eklemek icin Makine Hata isleyicisini
Etkinlestir secenegini secin.
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Vidalama islemini Vidalama eylemini asagidaki sekilde etkilemek icin islem altindaki Vidayi
etkiler izle secenegini secin:

* Kuvvet: Bir vidaya ne kadar kuvvet uygulanacagini tanimlamak igin
Kuvvet'i secin. Sonra robotun vidaya temas etmedigi strece bu
hizda devam etmesi icin Hiz Sinirn segenegini segin.

UYARI
Bir vidalama programini baglatmadan énce

tornavida ucunu vidanin Ustlne yerlestirin. Vidaya
herhangi bir gti¢ uygulamak, vidalama programinin
performansini etkileyebilir.

* Hiz: Robotun viday! takip etmesi icin sabit bir Alet Hizi ve ivme
segin.

* ifade: Eger komutuna benzer sekilde (bakin Eger on page238),
robotun viday! takip ettigi kosulu agiklamak igin ifade segin.
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Kadar Vidala
Aciklama Vidalama program digumi, vidalama isleminin durdurma kriterlerini
tanimlayan zorunlu bir kadar basarili Kadar digumunu igerir.
_ Temel m Q - Grafik Degiskenler
1 X Degiskenler Kurulumu
2 v Fobot Program Kadar
Arama j ‘ ;;C./V::/::na Kadar kosulunu belrtin. Robot, belirtilen Kadar kosulu sadlanana kadar islemi takip
Kuvvet 5 ® ‘Asadidaki bu Isleyicl icin eylemnle  S9eCeKET
Paletleme 6 ® 3 Kadar Basan
?:Ei‘{,ieyb.’ 7 ® 'Asadidaki bu isleyici icin eylemle
Civatalama ‘
u k
Hata
§
. ‘ Kadar Ekle
O Normal
Asagidaki durdurma * Basarnili : Tornavida kullanma, belirlediginiz se¢enek(ler) kullanilarak
kriterlerini tamamlanma algilanana kadar devam eder. Sadece bir basari
tanimlayabilirsiniz: kosulu ekleyebilirsiniz.

* Hata : Tornavida kullanma, belirlediginiz segenek(ler) kullanilarak bir
hata algilanana kadar devam eder. Birden fazla hata kosulu
ekleyebilirsiniz.

Kriterler Basar

* Tamam: Tornavida kullanma, tornavidadan gelen bir
TAMAM sinyali algilanana kadar devam eder.

* Saat: Tornavida kullanma, tanimli bir stireye kadar
devam eder.

* Mesafe: Tornavida kullanma, tanimli bir mesafeye
kadar devam eder.

* ifade: Tornavida kullanma, 6zel bir ifade kosulu
saglanana kadar devam eder.
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3.4.10. URCaps

Hata

Tamam Degil: Tornavida kullanma, tornavidadan
gelen bir TAMAM DEGIL sinyali algilandiginda durur.

Mesafe: Tornavida kullanma, tanimli mesafe
asildiginda durur.

Zaman Asimi: Tornavida kullanma, tanimli stire
asildiginda durur.
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Aciklama Uzak TCP ve Takim Yolu UPCap, alet merkezi noktasinin robotun tabanina
g6re alanda sabitlendigi Uzak Alet Merkez Noktalan (RTCP) tanimlamanizi
saglar. Uzak TCP ve Takim Yolu UPCap, ayrica gecis noktalarinin ve
dairesel hareketlerin programlanabilmesini ve Gglinci kisi CAD/CAM
yazilimlarinda tanimlanip iceri aktarlan takim yolu dosyalari ile robot
hareketi olusturulabilmesini saglar.

Uzak TCP URCap igin robotunuzun kullanmadan 6nce kaydedilmesi
gerekir (bakinRobot Kaydi ve Lisans dosyasi on page351). RTCP, sabit bir
alete gore robotun 6geleri kavramasi ve hareket ettirmesi gereken
uygulamalarda ¢alisir. Kavranan bir parcayi sabit alete gbre sabit hizda
hareket ettirmek icin RTCP, RTCP_Hareket Ettir P ve RTCP_Daire Hareket
Ettir komutlanyla birlikte kullanilir.
e B - W
Remote TCP & Tolpath
Start the controller before using this URCap:
S e Controller Status: STOPPED
| Toolpath Moves | | Linear & Circle Moves
Simulation .

Normal bir TCP'ye (bakin ) benzer sekilde bir RTCP'yi de Kurulum Sekmesi
Ayarinda tanimlayabilir ve adlandirabilirsiniz.
Ayrica asagidaki eylemleri de tamamlayabilirsiniz:

* RTCP'ler ekleme, yeniden adlandirma, degistirme ve kaldirma

* Varsayilan ve etkin RTCP'yi anlama

* RTCP konumunu ayarlama

* RTCP yo6niini kopyalama
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Ozellikten Uzaktan = RTCP Gegis Noktalarini ve RTCP Daire Hareketlerini olustururken robotun
TCP ayarlama RTCP'ye gore itilmesini saglamak igin bir Sekil kullanarak bir RTCP'yi
ayarlayin.

1. Yeni bir RTCP RTCP olusturmak icin arti simgesine dokunun. Veya
menuden mevcut bir RTCP'yi segin.

2. Bir nokta seklindeki degerleri kopyala acilan menustine dokunun
ve bir Sekil secin. RTCP yonu degerlerinin, segilen Seklinkilerle
eslesecek sekilde gincellendigini dogrulayin.

] e B oW

Run__Frogram | Instalit

vove 0 o9
Remote TCP & Toolpath
) Safety
= Remote Tool Center Point lIl
) Fieldbus N .
Defined with respect to the robot base frame.
e [7 |@ae AN WIEEIN |

Remote TCP

& Toolpath Position
Set position using the wizard:
x 0.00 mm

X

Y 0.00 mm Z
z 0.00 mm
Y %mote TCP
Orientation
I alues from a feature: 0
RX 0.0000 rad
RY 0.0000 rad

RZ 0.0000 rad

simuation ()

Uzak TCP Hareket
Tipleri

RTCP_HareketP Normal bir Hareket Ettir P'ye benzer sekilde RTCP_Hareket Ettir P, Robot
Kolunun Uzak TCP'ye goére hareket ettigi alet hizini ve hizlanmasini
tanimlar. Bakin .

RTCP Daire Normal bir Daire hareketine benzer sekilde RTCP Daire hareketi de bir
hareketi RTCP_Hareket Ettir P'ye eklenerek dairesel hareketler olusturabilir. Bakin

NOT
Bir Daire Hareketinin maksimum hizi, belirtilen degerden

daha diguk olabilir. Daire yaricapi r'dir, maksimum
hizlanma A'dir ve maksimum hiz, santrifiij hizlanmasindan
dolay! Ar'yiagamaz.
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Uzak TCP Gegis
Noktasi

Uzaktan TCP Gegis
Noktalarini 6gretme

Bir RTCP Gegis
Noktasini
Yapilandirma

Normal gegis noktalarina benzer bir sekilde RTCP Gecgis Noktalari da bir
aletin sabit hizi ve dairesel harmanlar kullanarak dogrusal olarak hareket
etmesini saglar. Varsayilan harman yaricapi boyutu tiim gecis noktalari
arasinda paylasiimis bir degerdir. Daha kiclk bir harman yarigapi boyutu
yol dénusinu keskinlestirir. Daha blylk bir harman yarigcapi boyutu yolu
dizlestirir. RTCP Gegis Noktalari, Robot Kolu istediginiz bir konuma
fiziksel olarak hareket ettirilerek ayarlanir.

ew‘ Ops ..
o
) Basic Q _ Graphics Variables
) Advanced
> acvenced |p— i
Remote TCP Waypoint

> Templates 2 @ v RTCP_MoveP

3 = RTCPWaypoint_1
WV URCaps =
RTCPWaypoint_1

Toolpath

Move

Move
@ Use shared blend radius @ Use shared parameters

O Blend with radius O Tool speed

3 Tool acceleration

—+ Waypoint
=+ CircleMove k
~+ Toolpath

Simulation .

1. Program Sekmesinde, bir RTCP_Hareket Ettir P dugimu ekleyin.

2. Hareket Ettir ekranini agmak icin RTCP_Hareket Ettir P digimunde
Ayarla tzerine dokunun.

3. Robotu istediginiz bir yapilandirmaya konumlandirmak igin, Hareket
Ettir ekraninda Modu Ayarla veya itme segenegini kullanin.

4. Dogrulamak igin yesil onay isaretine dokunun.

Robotun iki gezinge arasinda diizgin bir sekilde gecis yapmasini
saglamak icin harmanlari kullanin. Bir RTCP_Hareket Ettir P'den bir gecis
noktasinin harman yarigapini ayarlamak icin Paylagiimig Harman
Yarigapini Kullan veya Yarigapla harmanla digmesine dokunun.

NOT
Fiziksel bir zaman dugumu (6rnegin Hareket Ettir, Bekle),

bir RTCP_Hareket Ettir P digimuinn alti olarak
kullanilamaz. Desteklenmeyen bir digim, bir RTCP_
Hareket Ettir P digumiune bir alt olarak eklendiginde,
program dogrulayamaz.
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Uzak TCP Takim
Yolu

Bir Uzak TCP Takim
Yolu Yapilandirma

CAD/CAM Yazilimi
Kullanarak bir Takim
Yolunu
Yapilandirma

Uzak TCP ve Takim Yolu UPCap robot hareketlerini otomatik olarak
olusturur ve karmasik gezingelerin hassas bigimde izlenebilmesini
kolaylastirmaktadir.

1. s akisini girmek igin, Uzak TCP & Takim Yolu URCap Ana
Sayfasinda Uzak TCP Takim Yolu hareketleri secenegini segin.

2. Talimatlar sekmesindeki talimatlar izleyin.

Bir Uzak TCP Takim Yolu Hareketi, asagidaki baslica bilesenleri gerektirir:
* Takim Yolu dosyasi
* Uzak TCP
* Uzak TCP PCS

Takim yolu, aletin yoniinl, gezingesini, hizini ya da (besleme oranini) ve
gittigi yonu tanimlar.

1. Bir parganin CAD modelini olusturun ya da iceri aktarin.

2. Parcaya sabitlenmis bir Par¢ca Koordinasyon Sistemi (PCS)
ayarlayin.

3. Parcanin 6zellikleri temelinde PCS’ye gore bir takim yolu olusturun

4. Beklentileri karsiladigini dogrulamak icin, bir takim yolu hareketini
simile edin.

5. Takim yolunu .nc dosya uzantisi ile bir G koduna aktarin.

Kullanici Kilavuzu

272 UR16e

Telif hakki © 2009-2023, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.



Telif hakki © 2009-2023, Universal Robots A/S. Tum Haklar Sakhdir.

IR
UNIVERSAL ROBOTS

Bir G kodu Takim
Yolunu PolyScope’a
Aktarma

Uzak TCP

5 s 2 ¢ v RTCP Movep Remote TCP Toolpath
v URCaps 3 = RTCPToolpath_1
b RTCPToolpath_1 Fixed PCS v
Toolpath
Move Select Toolpath File Select PCS
Remote TCP <toolpath file> v Use active PCS v
Move
© Use shared blend radius O Use feed rate
O Blend with radius @ Use shared tool speed
4 L O Tool speed
—+Waypoint @ Use shared tool acceleration
- CircleMove O Tool acceleration
~+ Toolpath

> ST 1 ¥ Robot Program

Takim yolu dosyalarini bir USB gubugunun kok dizinine ylikleyin.
Takim yolunu .nc dosya uzantisina sahip olmalidir

USB ¢ubugunu ElI Kumandasina takin.

Baslikta kurulum secenegine dokunun, URCaps’a dokunun, Uzak
TCP & Takim Yolu'nu segin, Uzak TCP - Takim Yolu Hareketleri'ni
secin ve Takim Yolu'nu Segin.

PolyScope’a aktarilacak takim yolu dosyalarini segin.

e 3 @ W
defal 3
Hiew. Open. save

Q - Graphics Variables

! Atoolpath file must be selected.

O Normal Speed (——— 100% S\r‘wlamn.

Takim Yolu Hareketleri icin Uzak TCP Yapilandirma

1.

2
3
4.
5

CAM ortaminda ilk gecis noktasinda aletin yénuna belirleyin.
Parcayi kavrayici ile tutmak icin Serbest Siirs kullanin.
Uzak TCP’nin konumunu segin

Pozifit degerleri almak icin konum sihirbazini kullanin.

Uzak TCP’ye yaklasmak icin istenen parca pozuna erisilene kadar
robotu ayarlayin.

ik gecis noktasinda aletin yoniinii fiziksel parcada aklinizda
canlandinn. Pozitif Z ekseni yon(, parcanin ylizeyine dénus
olmamali.

Onceki adimda aklinizda canlandirdiginiz yéniin aynisi ile bir Diizlem
Sekli olusturun.

Uzak TCP yonunu, Duzlem Seklinden degerleri kopyalayarak
belirleyin. istenen parca pozu, takim yolu yiritiliirken korunur.
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Uzak TCP PCS

Uzak TCP Parca Koordinasyon Sistemi (PCS), robotun alet flansina gére
sabit olarak tanimlanmistir. Usaz TCP PCS'yi ayarlama sihirbazini
etkinlestirmek icin, PolyScope ekraninda degnege dokunun. Asagida
tanimlanan ayarlama ydntemlerinden birini kullanabilirsiniz.

N

un o Log
Remote TCP & Toolpath
) Safety
Instructions Toolpath Remote TCP _
3 Rl Remote TCP Part Coordinate System lIl
e us
_ Defined with respect to the robot tool frame.
E [7]omers  ~|[A][+][ B

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»w'h by defining origin, +X axis, and +Y direction of PCS
O Teach using four reference points on part's surface
Next € cancel

O Normal Speed Sirwlatiw:wn.
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Bir Uzak TCP Eger PCS parcanin ylizeyine uygulanabiliyorsa bu ydntemi kullanin.

PSC'yi 1
Yapilandirma

2.

. Pargayi kavrayici ile tutmak igin Serbest surts kullanin.

Referans noktalarini ayarlamak icin bir Uzak TCP segin. Yiksek
hassasiyet icin, ayarlama islemini tamamlamak amaciyla gegici
olarak keskin bir Uzak TCP olusturun.

Robotu yuritin ve parcanin tizerindeki PCS yoninin kaynak pozitif
X ve'Y eksenlerine Uzak TCP’nin dokunmasini saglayin.

Ogrenme islemini tamamlamak igin Ayarla (izerine dokunun. Konum
ve ybn degerleri otomatik olarak tamamlanir.

Aksi takdirde agagidaki yontemi kullanin.

1.
2.

Parca ylzeyinde U¢ veya dort referans noktasi segin.

Secilen referans noktalarinin PCS’sine goére X, Y, Z koordinatlarini
CAD/CAM yaziliminda kaydedin.

3. Parcayi kavrayici ile tutmak icin serbest sirts kullanin.

Referans noktalarini ayarlamak icin bir Uzak TCP segin. Yiksek
hassasiyet icin, ayarlama iglemini tamamlamak amaciyla gegici
olarak keskin bir Uzak TCP olusturun.

ilk referans noktasinin koordinatlarini girin.

Robotu yiritin ve Uzak TCP’nin parcanin Gizerindeki ilk referans
noktasina dokunmasini saglayin.

Diger referans noktalari icin besinci ve altinci adimlari tekrarlayin.

UR16e
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Degigken bir PCS
Ayarlama

Parcanin yiksek tutarlilikla tutmadigi ileri seviyeli durumlar icin, Degisken
PCS belirleyip, takim yolu hareketlerini robot alet flanginin parca
konumuna ve yonune uygun bir sekilde ayarlayabilirsiniz.

PCS’nin konumunu ve yonini algilayabilecek harici bir sensére bagl bir
poz degiskeni olusturabilirsiniz.

1.

PCS’nin konumunu ve yoniini algilayabilecek harici bir sensér
kurun. Sensor ¢ikigini robot alet flansinin gcergevesine donustirmeniz
gerekir.

PCS’nin parcaya gore ayarlandigini ve konum ile yonin harici
sensor tarafindan algilanabildigini dogrulayin.

PolyScope’ta, harici sensor ¢ikisina bagh bir poz degiskeni
olusturun. Onu taniyabileceginiz sekilde adlandirin (6rnegin
degisken_rtcp_pcs_1 seklinde).

Bir RTCP Takim Yolu Digimi ekleyin.

Program sayfasinin sag ust kdsesindeki acilir menliiden Degisken
PCS secgenegini segin.

PCS Segin acilan menusunden degisken_rtcp_pcs1 segenegini
segin.

RTCP Takim Yolu Dugimuinden énce degisken_rtcp_pcs_1’i
guncellestirmek icin bir Atama ya da Komut dosyasi olusturun.
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Bir Uzak TCP Takim
Yolu Dugimii
Yapilandirma

Asagidaki boliim, degisen PCS’nin Uzak TCP Takim Yolu’nda nasil
kullanildigini anlatmaktadir.

1. Program Sekmesine erisin ve URCaps secenegine dokunun.

2. Bir RTCP_Hareket Ettir P digimu eklemek icin, Uzak TCP Hareketi
secenegini segin.

3. Bir TCP secin ve su hareket parametrelerini ayarlayin: Alet hizi, alet
ivmesi ve harman yarigapi.

4. Bir RTCP Takim Yolu digumu eklemek icin +Takim Yolu
secenegine dokunun. Varsayllan RTCP Takim Yolu diagumu gerekli
degilse onu silin.

5. Acilir menilerden bir takim yolu dosyasi ve ilgili Uzak TCP PCS'yi
segin.

6. RTCP Takim Yolu digimine farkh degerler uygulanacaksa, hareket
parametrelerini ayarlayin.

7. Tutulan parcanin Uzak TCP’ye beklendigi gibi yaklastigini
dogrulamak icin ilk Noktaya Hareket Et secenegine dokunun.

8. Yapilandirmalari dogrulamak icin, programi diistik hizda similasyon
modunda test edin.

Run o Log " .
Q _ Graphics Variables
) LTI 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

Remote TCP <toolpath file> v <plane feature> v
Move

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.

O Normal Speed ( 00% Simulation .

NOT
Takim yolu her yuritildiginde robotun ayni hareketleri

yaptigindan, Eklem Agilarini Kullan (takim yolunu
yuritmeden dénce sabit bir eklem yapilandirmasina hareket
edecek sekilde ayarlanmis olarak) ile bir Hareket Ettir J
ekleyerek emin olabilirsiniz. Bakin: Hareket Ettir on
page184
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Normal TCP Takim  Bir Uzak TCP Takim Yolu Hareketinin yapilandiriimasina benzer sekilde,
Yolu Hareketleri normal bir TCP Takim Yolu Hareketi sunlari gerektirir:

* Takim Yolu dosyasi
* Normal TCP
* PCS olarak Dizlem Sekli

Bir Takim Yolu Bu islem, Takim Yolu yapilandirma (bakin CAD/CAM Yazihmi Kullanarak
Dosyasini bir Takim Yolunu Yapilandirma on page272) ve Takim Yolu igeri aktarma
Yapilandirma ve (bakin Bir G kodu Takim Yolunu PolyScope’a Aktarma on page273)

igeri Aktarma islemlerine benzemektedir.

Bir Normal TCP'yi * Normal TCP yapilandirmak igin talimatlari izleyin.

Yapilandirma

* Aletin pozitif Z ekseninin parcanin ylizeyine dénis olmadigindan
emin olun.
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Bir Diizlem Sekli 1. Bir dizlem ekleme veya Bir diizlem ayarlama ile bir dizlem sekli
PSC'yi olusturun. Bakin .
Yapilandirma 2. Parcayi robot tabanina gore sabitleyin.
3. Diuizlem seklini olusturmada dogru TCP’nin kullanildigini dogrulayin.
Yuksek hassasiyet icin, ayarlama islemini tamamlamak amaciyla
gecici olarak keskin bir Uzak TCP olusturun.
4. Robotu yiratin ve parganin tzerindeki PCS ydninin kaynak pozitif
XveY eksenlerine Uzak TCP’nin dokunmasini saglayin.
5. Ayarlama igslemini tamamlayin ve PCS konumunu ve yonuini
onaylayin.
Bir Takim Yolu 1. Program Sekmesine erisin ve URCaps secenegine dokunun.
Dagamd 2. Bir TCP secin ve su hareket parametrelerini ayarlayin: Alet hizi, alet

Yapilandirma ivmesi ve harman yaricapi. Aleti Z ekseni etrafinda serbestge

déndiir segenegini segin. Alet takim yolu dosyasinda tanimlanan Z
ekseni etrafindaki yénunu takip etmesi gerekiyorsa segmeyin.

3. Bir Takim Yolu digimu eklemek icin +Takim Yolu segenegine
dokunun.

4. Acilan meniden bir takim yolu dosyasi ve ilgili PCS'yi (Dizlem Sekli)
segin.

5. Takim Yolu digimiine farkh degerler uygulanacaksa, hareket
parametrelerini ayarlayin.

6. Aletin takim yolu Gzerindeki ilk noktaya hareket edebildigini
dogrulamak igin ilk Noktaya Hareket Et secenegine dokunun.

7. Yapilandirmalarin dogru oldugunu dogrulamak icin, programi diisuk
hizda similasyon modunda yUrGtin.

NOT
Takim yolu her yurituldiginde robotun ayni hareketleri

yaptigindan, Eklem Agilarini Kullan (takim yolunu
yuritmeden énce sabit bir eklem yapilandirmasina hareket
edecek sekilde ayarlanmis olarak) ile bir Hareket Ettir J
ekleyerek emin olabilirsiniz. Bakin: Hareket Ettir on
page184

3.5. Kurulum Sekmesi
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Aciklama

Kurulum Sekmesi, robotun ve PolyScope'un genel performansini etkileyen
ayarlar ayarlamanizi saglar.

3.5.1. TCP Yapilandirmasi

Aclklama

Pozisyon

Yoénelim

Bir Alet Merkez Noktasi (TCP), robotun aleti Gizerindeki bir noktadir. Her
TCP bir geviri ve alet ¢ikis flansinin merkezine gore bir dondirme igerir.
Daha 6nce saklanan bir gegis noktasina dénmeye programlandiginda bir
robot, TCP'yi gecis noktasinda kaydedildigi konum ve yone hareket ettirir.
TCP, dogrusal hareket icin programlandiginda dogrusal olarak hareket
eder.

= ¢ H

Us Eidoman Merkez Nokas ;
TcP =
. i
, Tasima
! kapasitesi pozisyon
Montaj X 0.0 rmm
G/C Ayarlan v 0.0/mm # Oleimuna Yap
Ug Ekipman 7 0.0/mm
G/C
Degiskenler I—[;_‘
Baslangig !
rii [ra
Yumusak =]
Gegis
RX 0.0000
Baslangig o
— RY 0.0000 & Slctmuna Yap
Konveydr
Takibi RZ 0.0000

Ug Ekipman Flansi

O -

000 @

X, Y, z koordinatlari TCP pozisyonunu belirtir. Tm
degerler (yon de dahil) sifir oldugunda TCP, alet
cikis flansinin merkez noktasiyla ¢akisir ve ekranda
gOsterilen koordinat sistemini kabul eder.

RX, RY, RZ koordinat kutulari, TCP yéninu belirtir.
Y&n koordinatlarini segmek igin, Hareket Et
Sekmesine benzer sekilde, RX, RY, RZ kutularinin
Usttindeki Birimler agilan mentsini kullanin
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TCP'leri Ekleme, Asagidaki eylemlerle yeni bir TCP yapilandirmaya
Yeniden baslayabilirsiniz:

Adlva_nc.llrma, * Benzersiz isimli yeni bir TCP tanimlamak igin
Degigtirme ve digmesine dokunun. Yeni TCP agilan

Kaldirma meniide mevcut olacaktrr.
* TCP'yi yeniden adlandirmak igin
digmesine dokunun.
* Secilen TCP'yi kaldirmak icin @ ' diigmesine
dokunun. Son TCP'yi kaldiramazsiniz.
Etkin TCP Dogrusal olarak hareke ederken robot, TCP sapmasini belirlemek igin her
zaman etkin TCP'yi kullanir. Etkin TCP, bir Hareket Et komutu (bakinKomut
Sekmesi on page171) veya bir Ayarla komutu kullanilarak degistirilebilir.
Etkin TCP'nin hareketi Grafik Sekmesinde gorintulenir (bkz. Grafik
Sekmesi on page174).
Varsayilan TCP Bir program ¢alistinimadan énce, Varsayilan TCP, etkin TCP olarak

ayarlanmaldir.
* Bir TCP'yi varsayilan olarak ayarlamak icin, istediginiz TCP'yi segin
ve Varsayilan olarak ayarla digmesine dokunun.

Kullanilabilir agilan menudeki yesil simge, varsayilan yapilandirlmis TCP'yi
gosterir.
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TCP Pozisyonunu 6gretme
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TCP oryantasyonunu
ayarlama

TCP konumu koordinatlari, asagidaki sekilde otomatik olarak
hesaplanabilir:

1. Olgiim secenegine dokunun.
2. Robotun ¢alisma alani igcinde sabit bir nokta secin.

3. TCP'yi en az Ug¢ farkli agidan hareket ettirmek ve aletin ¢ikis flansinin
ilgili konumlarini kaydetmek icin, ekranin sag tarafindaki konum
oklarini kullanin.

4. Dogrulanan koordinatlari uygun TCP'ye uygulamak icin, Ayarla
digmesini kullanin. Hesaplamanin diizgun ¢alismasi igin konumlarin
yeterince farkl olmasi gerekir. Bunlar yeterince farkli degilse,
digmelerin Gstindeki durum LED'i kirmiziya doner.

m— SeE e A Kaydet
Ug Ekipman Merkez Noktasi " L
TCP Yb&nelme Acisini Ogret

TCP =
7 B || I b Saolic cocimed
. Tasima . Hicbir 6zellilk segilmedi
r2pasiles] Bir &zellik/elisen talami segin ve ug ekipmani, secilen &zelligin Z ekseni
Montaj yénuyle ayni olacak sekilde bir nokta ayarlayin
/6 Ayarlan 7
Ug Ekipman
G/C Nokta ayarla
Degiskenler
Baslangig
Yumusak
Gegis
Baslangig /
Konveyor
Takibi :
o @ Iptal
Civatalama

> Gavenlik
> Ozeliikler
> Endustriyel Ha...

TCP'yi belirlemek icin (¢ konumun yeterli olmasina ragmen, hesaplamanin
dogru oldugunu dogrulamak i¢in dérdiinci bir konum kullanilabilir.
Kaydedilen her noktanin, hesaplanan TCP'ye goére kalitesi, ilgili digmedeki
yesil, sar veya kirmizi bir LED kullanilarak belirtilir.

1. Olgiim segenegine dokunun.

2. Agcllan listeden bir 6zellik segin. Yeni sekilleri tanimlama hakkinda
daha ayrintili bilgiler i¢in (bakin 3.5.13. Ozellikler on page305)

3. Noktayi ayarla diigmesine dokunun ve Alet oklarini hareket ettir
secenegini kullanarak, alet yonuyle ilgili TCP'nin, secilen sekillerin
koordinat sistemiyle kesistigi bir yere gidin.

4. Hesaplanan TCP yonini dogrulayin ve Ayarla diigmesine
dokunarak onu secilen TCP'ye ayarlayin.
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3.5.2. Tasima kapasitesi

Aciklama Robotun optimal olarak ¢alismasi i¢in Tasima Kapasitesini, CoG'yi ve
eylemsizligi ayarlamaniz gerekir.
Birden fazla Tasima Kapasitesi tanimlayabilir ve bunlar arasinda gecis
yapabilirsiniz. Bu 6zellikle Tut ve Yerlestir uygulamalarinda, érnegin
robotun bir nesneyi tutup biraktigi durumlarda, faydahdir.

== [ o
default -
Veri... A Kaydst.
Tasima kapasitesi Tasima Kapasitesi Gortinttlemesi
LT |
A Tasima
* kapasitesi Tasima kapasitesi v

Montaj Kiitle 0,000| kg

G/C Ayarlari Adirik Merkezi

Ug Ekipman '8 0,00/ mm | Olcimana Yap
G,
1 cY 0,00 mm

Degiskenler cz 0,00 rm

Baslangi¢

Yumusak ! Toplam tasima kapasitesi kUtlesini ayarlamay unutmayin E

Gegis

Baslangig Eylemsizlik (kg m?)

Konveyor O Ozel Eylemsiz Matrisi kullan

Ul Ug Ekipman Flansi

Civatalama v v
> Gavenlik
> Ozeliikler

X z

) Endastriyel Ha...

CoG'de orijin ile verilen eylemsizlik ve takim flans eksenleriile
hizalanan eksenler.

O Normal — o Q O simatasyon ()

Tasima Asagidaki eylemlerle yeni bir Tagima Kapasitesi yapilandirmaya
Kapasitelerini baslayabilirsiniz:
Ekleme, Yeniden * Benzersiz isimli yeni bir Tasima Kapasitesi tanimlamak igin [+ |
Adlva.nclllrma, digmesine dokunun. Yeni tagsima kapasitesi acilan menide mevcut
Degigtirme ve olacaktrr.
Kaldirma
* Tasima Kapasitesini yeniden adlandirmak igin digmesine
dokunun.
* Segilen Tasima Kapasitesini kaldirmak igin | @ ' digmesine dokunun.
Son Tasima Kapasitesini kaldiramazsiniz.
Etkin Tagima Acilan menudeki onay isareti hangi tasima kapasitesinin aktif oldugunu
Kapasitesi gosterir B~ Pavos ~ . Etkin Tagima Kapasitesi,| ~ s==vew  kullanilarak

degistirilebilir.
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Varsayilan Tagima
Kapasitesi

Agirlik Merkezini
Ayarlama

Tagima Kapasitesi
Tahmini

Tasima Kapasitesi
Tahmin Sihirbazini
Kullanma

Varsayilan Tasima Kapasitesi, program baslamadan énce aktif Tasima
Kapasitesi olarak ayarlanir.

* Bir Tasima Kapasitesini varsayilan olarak ayarlamak igin, istediginiz
Tasima Kapasitesini segin ve Varsayilan olarak ayarla digmesine
dokunun.

Acilan menudeki yesil simge, varsayilan yapilandiriimig Tagima
Kapasitesini E+ paea ~| gosterir.

Agirlik merkezini ayarlamak igin Cx, CY ve CZ alanlarina dokunun. Ayarlar,
secilen Tagima Kapasitesi i¢in gecerlidir.

Bu sekil, robotun dogru Tasima Kapasitesinin ve Agirlik Merkezinin (Center
of Gravity, CoQG) ayarlanmasina yardimci olmasini saglar.

1. Kurulum Sekmesinde, Genel altinda, Tagima Kapasitesi'ni secin.
Tasima Kapasitesi ekraninda, Olglim secenegine dokunun.

Tasima Kapasitesi Tahmin Sihirbazinda ileri tusuna dokunun.

A 0D

Dért konumu ayarlamak icin Tasima Kapasitesi Sihirbazindaki
adimlari izleyin.

Dort konumu ayarlamak icin, robot kolunun doért farkl konuma
hareket ettiriimesi gerekir. Tasima kapasitesi yuki her pozisyonda
Olcaldr.

5. Tum élgimler tamamlandiktan sonra, sonucu dogrulayabilir ve Bitig
digmesine dokunabilirsiniz.

NOT

En iyi Tagima Kapasitesi Tahmini sonuclarini almak icin bu
talimatlara uyun:

* TCP konumlarinin da birbirinden olabildigince farkli
oldugundan emin olun

* Olclimleri kisa bir zaman araliginda gerceklestirin

* Tahminden dnce ve tahmin sirasinda aleti ve/veya
bagl tasima kapasitesini gekmekten kaginin

* Robotun montaj ve agisinin kurulumda dogru
tanimlanmasi gerekir

UR16e
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Eylemsizlik
Degerlerini
Ayarlama

Eylemsizlik degerlerini ayarlamak igin Ozel Eylemsizlik Matrisi segenegini
secebilirsiniz.

Su alanlara dokunun: IxX, 1YY, 1727, IXY, IXZ ve IYZ ve segilen Tasima
Kapasitesi icin eylemsizligi ayarlayin.

Eylemsizlik, orijin tagima kapasitesinin Yercekimi Merkezinde (Center of
Gravity, CoQ) ve eksenler alet flangi eksenleriyle hizali olarak bir koordinat
sisteminde belirtilir.

Varsayilan eylemsizlik, kullanicinin tanimladigi kiitleye ve 1g/cm3 kutle
yogunluguna gdre bir kiirenin eylemsizligi olarak hesaplanir
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3.5.3. Montaj

Aciklama

Robot kolunun montajini belirlemek, iki amaca hizmet eder:
1. Robot kolunun ekranda dogru gériinmesini saglamak.

2. Yercekiminin yonini denetleyiciye bildirmek.

Gelismis bir dinamik model, Robot koluna diizglin ve hassas hareketler
kazandirmanin yaninda, Robot kolunun kendini Serbest Siiris Modunda
tutmasini da saglar. Bu nedenle, Robot kolunun montajinin dogru yapilmasi
onemlidir.

UYARI
Robot kolunun montajinin yapilamamasi, sik robot

durmalarina neden olabilir ve/veya Robot kolu, Serbest
Sirdg dugmesine basildiginda hareket eder.

Robot kolu diiz bir tezgaha veya yere monte edilirse, bu ekranda higbir
degisiklik yapilmasina gerek kalmaz.

Ancak Robot kolu tavana montajli, duvara montajli veya belirli bir agiyla
montajli ise, bunun diigmeler kullanilarak ayarlanmasi gerekir.

Ekranin sag tarafindaki digmeler Robot kolunun montaj agisini ayarlamak
icindir. Sag Ust taraftaki ¢ digme, tavanin (180°), duvarin (90°), yerin (0°)
acisini ayarlar. Egiklik digmeleri rasgele bir aci belirler.

UR16e
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Ekranin alt kismindaki digmeler, Robot kolu montajini gergcek montaja
uyacak sekilde déondurmek igin kullanilir.

UYARI

Dogru kurulum ayarlarnni kullanin. Programla birlikte
kurulum dosyalarini kaydedin ve yikleyin.

Robot Montaji ve Agisi

TCP

Tasima
kapasitesi

Montaj

2]

G/C Ayarlar

lil

m
o
~

Ug Ekipman
G/C

‘
By

Degiskenler

Baslangig¢

»

Yumusak
Gegis

Baslangi¢ |
Konveydr
Takibi

Civatalama
L

o
=}

«

Robot Taban Montajini Déndtr

@« @ ol on
—_— ° 0 o smitasyon ()

O Normal

3.5.4. G/C Ayarlari
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Aciklama

G/C Sinyal Tipi

Kullanici Tanimh
Adlan Atama

G/C Eylemleri ve
G/C Sekmesi
Kontrolii

G/C sinyallerini tanimlamak ve eylemleri G/C sekmesi kontrollyle
yapilandirmak igin G/C Ayar ekranini kullanin. G/C sinyal turleri Girig ve
Cikis altinda listelenmistir.

Genel amagcli kayitlara, érnegin bir alan veri yolu (6rnegin Profinet ve
EtherNet/IP) lizerinden erisilebilir.

Alet iletisim Arabirimini (TCI) etkinlestirdiyseniz, aletin analog girisi
kullanilamaz.

cal K areket et Gc
V Genel
Gorunum

Tee piital -

' Tasima
kapasitesi Giris Cilas

Montaj ool

digital in(o] ~ Dol digital_out[0] ~
G/C Ayarlari oIt digital ini1] % DOl digital_out(1] Prog-Running

DIf2] digital in(2] Start-Prog Dol2l  digital_out[2]

DIf3) digital in(3] Stop-Prog Dol digital_out(3]

Ug Ekipman
G/C

DIf4] digital in(4] Dol4]  digital_out[4]
Degiskenler DIls] digital inis] Dos]  digital_out(s]
Dil6] digital ini6] Dolel digital_outl6]
oIl7I digital in(7] Dol7l  digital_out(7]

Baslangic
Yumusak
Gegis ol tool_in[o] o) tool_out[0}
T tool_in[1] Tol) tool_outl1)

Konveysr Secll G/G: digital_out[1]
Takibi
Yeniden Adlandir

Civatalama
> Guvenlik

> Ozeliikler
Programda Eylem
> Endustriyel Ha...
[casirken yiiksel - durduruidugunda alcak v

ONormaI :m ° 0 o smtasyon ()

Giris ve Cikisaltinda listelenen sinyal sayisini sinirlamak igin ,
goérintulenen icerigi sinyal tiriine gore degistirmek icin Gértiiniim acilir
menusunu kullanin.

Kullanilanlarin hangileri oldugunu kolayca ayirt edebilmek icin Giris ve
Cikis sinyallerini isimlendirebilirsiniz.

1. Istediginiz sinyali segin.
2. Sinyal adi yazmak icin metin alanina dokunun.

3. Adi varsayilan olarak sifirlamak icin, Temizle digmesine dokunun.

programinda kullanilabilir hale getirmek icin genel amacli bir kayit icin
kullanici taniml bir ad saglamalisiniz (yani, Wait komutu veya If komutunun
kosullu ifadesi igin).

Bekle ve Eger komutlar (Bekle on page220) ve (Eger on page238)
bélimlerinde aciklanmistir. Adi belirtilen genel amagl kayitlarp, ifade
Diizenleyicisi ekranindaki Girig veya Cikis segicisinde bulabilirsiniz.

Fiziksel ve Veri Yolu dijital G/C'leri, eylemleri tetiklemek veya bir programin
durumuna tepki géstermek igin kullanabilirsiniz.

UR16e
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G/C Sekmesi
Kontrolu

Kullanilabilir Girig

Bir cikisin G/C sekmesinden mi (programlayicilar tarafindan ya da hem
operatdrler hem de programlayicilar tarafindan) yoksa robot programlari
tarafindan mi kontrol edilecegini belirlemek icin G/C Sekmesini kullanin.

Eylem Eylem

Eylemleri
Yikselen bir kenarda gecerli
programi baglatir veya devam eder
Baslat (buislev yalnizca Uzaktan
Kontrolden etkinlestirilir, bkz. 3.10.2.
Ayarlar on page345)
Durdur Yikselen bir kenarda gecerli
programi durdurur
Duraklat Yukselen bir ker_1arda gecerli
programi bekletir
Giris ylksek oldugunda, robot
serbest surlstedir (serbest suris
Elle Yénlendir dugmesine benzer sekilde).
Diger kosullar serbest slrlise izin
vermiyorsa, giris g6z ardi edilir.
UYARI
Robot, Baslatma girisi eylemi kullanilirken durdurulursa,
ilgili programi ylritmeden yavascga programin birinci gecis
noktasina gider. Robot, Baslatma girisi eylemi kullanilirken
bekletilirse, ilgili programa devam etmeden yavasca
bekletildigi yerden pozisyona gider.
Kullanilabilir Cikis durumu
Cikis Eylemleri Eylem Program durumu
o e Alcak Durduruldu veya
Calismadiginda dusuktur duraklatidh
g . . Yiksek Durduruldu veya
Calismadiginda yuksektir duraklatidh
y . Algak Calisiyor
g ¥ duraklatidi
Kullanici Kilavuzu 290 UR16e
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Planlanmamis durdurmada
disuk

Planlanmamis durdurmada
distk, aksi halde Yiiksek

Sarekli Pals

Program

Sonlandirma Nedeni NOT

sonlandirilir;

* Ariza

* ihlal

3.5.5. Kurulum Degiskenleri

Alcak

Alcak
Yiksek

Yiksek ve algak
arasinda gidip geliyor

* Robot durmasi

* Calisma zamani hatasi

Program
sonlandirildi,
programlanmamis

Program
sonlandirildi,
programlanmamis
Calisiyor,
durduruldu veya
duraklatildi

Calisiyor (pals
durumunu korumak
icin, programi
bekletin veya
durdurun)

Asagidakilerden herhangi biri meydana gelirse, program

UR16e 291
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Aciklama Kurulum Degigkenleri bélmesinde olusturulan degiskenlere kurulum
degiskenleri denir ve bunlar, normal program degiskenleri gibi kullanilr.
Kurulum degiskenleri 6zeldir, ¢linki bir program durup ardindan tekrar
basladiginda ve robot kolu ve/veya Kontrol kutusu kapatilip tekrar
calistinldiginda bile de@erlerini korurlar.

0B+ QHE

'
Kurulum Degiskenler

TCP

, Tasima % Ad =~ Deger = Aciklama II»
* kapasitesi

Montaj

G/C Ayarlari
Ug Ekipman
G/C
Degiskenler

Baslangi¢

Yumusak
Gegis

Baslangi¢

Konveydr
Takibi

Civatalama

) Gavenlik Yeni Olustur

» Ozelikler Ad Deger Aciklama
> EndUstriyel Ha... =

O

O Normal

Yukleme Yukleme degiskeni adlari ve degerleri, kurulumla saklanir, bdylece birden
degiskenleri fazla programda ayni deg@iskenleri kullanmak miamkdan olur.
olusturma Kurulum degiskenleri ve bunlarin degerleri program yuritulirken her 10

dakikada bir, program duraklatildiginda ve durduruldugunda otomatik
olarak kaydedilir.

Yikleme degiskeni olusturmak igin

1. Yeni Olugtur'a dokundugunuzda Ad alaninda yeni bir degisken adi
Onerilir.

Degisken adini dilediginiz gibi dizenleyebilirsiniz.
2. Deger alaninda yeni degisken icin bir deger belirleyin.
Once Deger belirlemeden degisken kaydedemezsiniz.
3. Aciklama alaninda yeni kurulum degiskenini tarif edebilirsiniz.

4. Favori degisken kutucugunu isaretleyerek yeni degiskeni favori
olarak belirleyebilirsiniz.

5. Kurulum Degigkenleri listesine yeni degisken eklemek icin Tamam'a
dokunun.
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Favori yikleme Favori yikleme degiskeni belirlemek, yikleme degiskeninin, Program

degiskenleri atama Sekmesi ekraninda ve Calistir Sekmesi ekranindaki Degiskenler
sekmesinde yalnizca favori degiskenleri gosteri sectiginizde gosterilen
favori degigkenler dizisinin bir pargasi olmasini saglar.

Kurulum degiskenini favori olarak atamak icin
1. Baslikta Kurulum secenegine basin.
2. Genel altinda Degigkenler'i secin.
Degiskenler Kurulum Degigkenleri altinda listelenmektedir.
3. lIstediginiz degiskenleri segin.
4. Favori degisken kutucugunu isaretleyin.

5. Degisken ekraniniza dénmek icin Galistir'a dokunun.

Yikleme Yukleme degiskenlerini dizenlemek igin
dfglskenlerlnl 1. Kurulum Degiskenleri listesinden dilediginiz degiskeni segin.
yonetme
2. Degeri, Agiklamayi veya Favori degiskeni diizenleyebilirsiniz.
Bu adimda degisken adini dlizenleyemezsiniz.
Duzenlenen kurulum degiskenlerine yapilan degisiklikler aninda gecerli
olur.
Yukleme degiskenlerini silmek igin
1. Dilediginiz degiskeni secin ve Sil'e dokunun.
2. Onay acilir penceresinde Degigkeni Sil'i secin
Degigken Aciklama sitununa degisken agiklamalar ekleyerek degiskenlerinize bilgi
aciklamalar ekleyebilirsiniz. Degisken aciklamalarini, Calistir seskmesi ekrani ve/veya

diger programcilan kullanarak degiskenin amacini ve/veya degerinin
anlamini operatérlere iletmek igin kullanabilirsiniz.

Degisken agiklamalar (kullanilirsa) en fazla 120 karakter olabilir ve Caligtir
sekmesi ekrani ve Degiskenler sekmesi ekranindaki degiskenler listesinin
Aciklamalar stitununda gésterilir.

Degisken agiklamasi, gerekli olmasi durumunda Acgiklama sutununun
genisligine sigacak sekilde birden fazla satira yayilir. Ayrica asagida
gosterilen digmeleri kullanarak da Agiklama stitununu daraltabilir ve
genisletebilirsiniz.
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Aciklama sitununu daraltmak/genigletmek igin

1. Aciklama sitununu daraltmak igin Daralt ".II secenegine dokunun.

q

2. Aciklama sutununu genisletmek icin Geniglet
dokunun.

secenegine
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3.5.6. Baslatma

Aciklama Baslatma ekrani, bir varsayilan programi otomatik olarak yikleme ve
baslatma ile baslatma sirasinda Robot kolunu otomatik olarak baslatma
ayarlarni igerir.

default*

ca Gonik b G Opi2
\ Kurulum kaydedimeden énce, degisikiiler etkil oimaz
Tcp Varsayllan Program Dosyasi
Tasima

' Robot calistiridiginda varsayilan bir programi otomatik olarak yCikleyin

! kapasitesi
Montaj O Varsayllan programi ytikle
G/G Ayarlan
g/‘cﬂ‘ipma" Varsayllan program Calistir Sekmesinde
= Acik kenari
Degiskenler
Baslangic
Yumusak 1 Asagidaki Otomatik Baslatma segeneg de etkinlestirimisse, glic agildiginda robot hareket etmeye baslayabilr
Gegis Bu sadece Uzaktan Kontrol Modunda kullanlabilr,
sl Otomatik Baslat
Konveydr
Takibi Kol kapatidiginda, robotu otomatik olaral baslatin
Civatalama
— Robotun otomatik frenini birakma
> Gavenlik
= Aclk <Di.Giris> v | kenar Algak -
> Ozeliikler

D2 SCEEEIIRERY 1 Robot, freni agma prosedtirtinden dolayi hareket edebill

Bu sadece Uzaktan Kontrol Modunda kullanilabilir.

ONormaI ? ° 0 o smtasyon ()

UYARI

1. Otomatik olarak yukle, otomatik olarak baglat ve
otomatik olarak calistir etkinlestirildiginde robot, giris
sinyaliyle secilen sinyal seviyesi eslestigi slrece,
Kontrol Kutusu baslatilir baslatiimaz programi
calistirir. Ornegin bu durumda kenarin segilen sinyal
seviyesine gecisi gerekmez.

2. Sinyal seviyesi DUSUK olarak ayarlandiginda dikkatli
olun. Girig sinyalleri varsayilan olarak disuk olup,
programin harici bir sinyal tarafindan tetiklenmeden
otomatik olarak ¢calismasina neden olur.

3. Otomatik start ve otomatik baslatma etkinlestirilen bir
programi ¢alistirmadan 6nce Uzaktan Kumanda
Modunda olmaniz gerekir.

Bir Baglatma

Programini Yiikleme Kontrol Kutusu ¢aligtirildiktan sonra varsayilan bir program yuklenir. Ayrica,
Programi Caligtir ekranina (bkz. 3.3. Calistir Sekmesi on page 156)
girildiginde ve herhangi bir program ylklenmediginde varsayilan program
otomatik olarak yuklenir.
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Bir Baglatma Varsayilan program, Programi Calistir ekraninda otomatik olarak baslatilir.

Programini Baglatma Varsayilan program yukluyse belirtilen harici giris sinyali kenar gegisi
algilanirsa, program otomatik olarak baslatilr.
Baslatma sirasinda gecerli giris sinyali seviyesi tanimlanmamigtir.
Baslatma sirasinda sinyal seviyesine uygun bir gecis segcme, programi
hemen baslatir. Ayrica Programi Calistir ekranindan ¢ikildiginda veya
Panoda Durdurma digmesine dokunuldugunda, Calistir digmesine tekrar
basilana kadar otomatik baslatma 6zelligi devre disi birakilir.

3.5.7. Arag G/C'si

Aciklama G/C Arabirim Kontrolu, kullanici kontrollyle URcap kontroll arasinda gegis
yapmanizi saglar.

TCP Arag G/C araylizinUn nasil kontrol edildigini segin. URCap arayUizd kontrol ederse, lcullanicl tanimli segenelder gegersiz lalinir.
A Tasima

it Kontrol eden: Kullanici v

Montaj

G/C Ayarlari Analog Girisler - Iletisim Arayiizi Dijital Cikis Modu

Ug Ekipman U ! ; u

Analog Girisler ¢ Elipran Dijital Cilkig modu, talal ug ekipmana badl

GIC O aere olarak tanimlanir

Degiskenler analog_in[2] X

Baslangig¢ -

A Ug ekipman voltajini 24V'ye ayarlamals, takil elkipman
é“"?“ﬁik @ iletisim Araylizti * sadece 12V'ye yapllandirimissa ona zarar verebilir
ecis

Baslangi¢ Ug Eldpman lletisim Arabirimi, harici kablo badlantisi olmadan ug

e ekipmanla iletigim sadlar O ikl Pin Geiew

Takibi Baud Ha 115200 -

Civatalama Parite Hichirl - @ Standart Cikig
> Givenlic Dur Biti o - Dijital Gilis O Sinidng (NPN) -
> Ozelikler RX Beldeme Karakterleri 1,5 Dijital Gllig 1 Sinking (NPIN) v
> Endtistriyel Ha... TX Bekleme Karakterleri 3,5
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G/C Arabirimi
Kontroli

1.

2.

Kurulum sekmesine dokunun ve Genel altinda Alet G/C diigmesine
dokunun

Alet Analog Girigleri ve/veya Dijital Cikis Modu ayarlarina erismek
icin, G/C Arabirim Kontroll altindan Kullanici segenegini segin. Bir
URCap'i segmek, Alet Analog Girisleri ve Dijital Cikis Modu
ayarlarina erigimi kaldirir.

NOT
Bir URCap, kavrayici gibi bir u¢ elemani kontrol ediyorsa,

URCap icin Aletin G/C Arabiriminin kontroll de gerekir.
Alet G/C Arabirimini kontrol etmesine izin vermek igin,
listedeki URCap'i segin.

Analog Giris - Iletigsim Arayiizii

Aciklama Alet iletisim Arabirimi (TCI), robotun bagl bir aletle, robot aletinin analog
girisi Uzerinden iletisim kurmasini saglar. Bu, harici kablolama ihtiyacini
ortadan kaldirir.

Uc Ekipman iletisim Arayiizii etkinlestirildiginde, uc ekipmanin tiim analog
girisleri kullanilamaz durumdadir
Alet iletisim 1. Kurulum sekmesine dokunun ve Genel altinda Alet G/C digmesine
Arabirimi basin.
2. TCl ayarlarini diizenlemek igin iletisim Arabirimi segenegini segin.
TCI etkinlestirildiginde, Kurulumun G/C Ayari icin u¢ ekipmanin
analog girisi kullanilamaz ve giris listesinde gériinmez. Aletin analog
girisi ayrica Beklet secenekleri ve ifadeleri gibi programlar icin de
kullanilamaz.
3. liletisim Arabirimi altindaki acilan meniilerde gerekli degerleri secin.
Degerlerdeki herhangi bir degisim hemen u¢ ekipmana gonderilir.
Herhangi bir kurulum degeri, aracin kullandigindan farkliysa, bir uyari
gorandr.
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Dijital Gikis Modu

Aciklama Alet iletisim arabirimi, iki dijital ¢ikisin bagimsiz olarak yapilandiriimasini
saglar. PolyScope'ta her bir pimin, ¢ikis modunun ayarlanmasina izin veren
bir acilan menusu vardir. Asagidaki secenekleriniz vardir:

* Batma: Bu, pimin bir NPN veya Batma yapilandirmasinda
yapilandirimasini saglar. Cikis kapaliysa, pim bir akimin zemine
akmasina izin verir. Bu, tam bir daire olusturmak icin, PWR pimiyle
birlikte kullanilabilir. Yazihm Ylkleme Kilavuzunda bdlim bese bakin.

* Kaynak olusturma: Bu, pimin bir PNP veya Kaynak olusturma
yapilandirmasinda yapilandirimasini saglar. Cikis agiksa pim, (G/C
Sekmesinde yapilandirilabilir) pozitif bir voltaj kaynagi sunar. Bu, tam
bir daire olusturmak icin, GND pimiyle birlikte kullanilabilir.

* itme / Cekme: Bu, pimin bir itme / Cekme yapilandirmasinda
yapilandirnimasini saglar. Cikis agikken, pim pozitif bir voltaj kaynagi
saglar (10 Sekmesinde yapilandirilabilir). Bu, tam bir daire
olusturmak icin, GND pimiyle birlikte kullanilabilir. Cikis kapaliysa,
pim bir akimin zemine akmasina izin verir.

Yeni bir ¢ikis yapilandirmasi sectikten sonra degisiklikler devreye girer.
YUkl olan gecerli kurulum, yeni yapilandirmayi yansitacak sekilde
degistirilir. Arag cikislarinin istendigi gibi calistigini dogruladiktan sonra,
degisiklikleri kaybetmemek icin kurulumu kaydettiginizden emin olun.

ikili Pin Gici Cift Pim Gucu, aletin bir gu¢ kaynagi olarak kullanilir. Cift Pim Gucunu
Etkinlestirme, varsayilan ug ekipmanin dijital ¢ikislarini devre disi birakir.

3.5.8. Yumusak Gegis

Aciklama Robot Kolu, olaylar sirasinda gtivenlik modlari (6rnegin Azaltilmis Mod
Girisi, Azaltilmis Mod Tetikleyici Dizlemleri, Koruma Amagclh Durdurmalar
ve Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi) arasinda gegis yaparken, bir
“yumusak” gegis olusturmak icin 0,4sn kullanmaya galisir. Mevcut
uygulamalarin, “sert” ayara tekabil eden degismemis davranigi vardir. Yeni
kurulum dosyalar varsayilan olarak “yumusak” ayarindadir.
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Hizlanma/Yavaglama 1. Baslikta Kurulum secenegine basin.

Ayarlanni Ayarlama 2. Soldaki Yan Menude Genel altinda Diizgiin Gegig secenegini

segin.

3. Daha yliksek bir hizianma/yavaslama
icin Sabit 'i segin veya daha yumusak varsayilan gegis ayari igin
Yumusak ' i segin.

3.5.9. Girisg

Aciklama Baslangi¢, Robot Kolu icin kullanici tanimh bir dénis konumudur.
Baslangi¢c Konumu tanimlandiktan sonra, bir robot programi olusturulurken
kullanilabilir. Givenli Baslangic Konumunu tanimlamak igin Baslangig
Konumunu kullanabilirsiniz. (Bakin 3.2.9. Guvenli Baslangic Konumu on
page154) Asagidakiler icin Baslangic ekrani diigmelerini kullanin:

* Konumu Diizenle Baslangi¢ Konumunu degigtirir.

* Buraya Tagli, Robot Kolunu tanimlanan Baslangi¢ Konumuna
hareket ettirir.

* Sifir Konum, Robot Kolunu dik bir konuma geri dondir(r.

2=+ 2

TCP ‘

Pozisyonu Duzenleyin |
, Tasima

Montaj ‘ Buraya Hareket Ettir |

G/G Avarlan

Ug Ekipman ‘ L. sifir Pozisyonu |
GIC

Degiskenler

b
Baslangic ; - l
Yumusak
Gegis

Baslangic

Konveydr
Takibi

Taban 90,00° £ 3
Civatalama omuz 90,00° &

> Gaveniik Dirsek -90,00°
> Ozellikler Bilek 1 -90,00°
> Endustriyel Ha... [REL0) 90,00°

Bilek 3 0,00°
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Baslangici
Tanimlama

Baslikta Kurulum segenegine basin.
Genel bolimu altinda, Baglangig secenegini segin.

Konumu Ayarla secenegine dokunun.

A o bh o=

Serbest Siriis veya Gegig diigmeleri kullanarak robotu egitin.

3.5.10. Tasiyici Takibi Ayari

Aciklama

Bir Konveyoéri
Tanimlama

Tasglyicl
Parametreleri

Konveydr Takibi Ayari, maksimum iki ayri konveydrin hareketinin
yapilandiriimasina izin verir. Tasiyici Takibi Ayari, robotun mutlak veya
artan kodlayicilarla ve dogrusal veya dairesel konveyorlerle ¢alismasiicin
yapilandirma secgenekleri sunar.

1. Baslikta Kurulum secenegine basin.
2. Genel altinda, Konveyor Takibi secenegini segin.

3. Konveyo6r Takip Ayari altinda, acilan listeden Konveyér 1 veya
Konveyér 2.'yi secin.
Ayni anda sadece bir konveyorl tanimlayabilirsiniz.

4. Konveyor Takibini Etkinlestir secenegini segin

5. Konveydér Parametreleri ve Takip Parametrelerini yapilandirin.

Artimli Enkoderler
Bunlar 8ila 11 Dijital Girige baglanabilir. Dijital sinyallerin kodunu
¢c6zme, 40kHz ile ¢aligir. Bir TiUmlev kodlayicisi (iki giris gerektirir)
kullanildiginda robot, tasiyicinin hizini ve yonunu belirleyebilir.
Taslyicinin yéni sabitse, taslyicinin hizini belirlemek igin Cikan, Diisen
veya Cikma ve Disme kenarlarindan birini algilamak igin tek bir girig
kullanilabilir.

Mutlak Enkoderler
Bunlar bir MODBUS sinyaliyle baglanabilir. Bunun igin, (kisim ) altinda
bir Dijital MODBUS Cikis kaydinin 6nceden yapilandinimasi gerekir.

Kullanici Kilavuzu

300 UR16e

Telif hakki © 2009-2023, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.



Telif hakki © 2009-2023, Universal Robots A/S. Tum Haklar Sakhdir.

R
UNIVERSAL ROBOTS

Takip Parametreleri

Dogrusal Konveyorler
Dogrusal bir tagiyici secildiginde, tasiyicinin yénina belirlemek igin,
kurulumun Ozellikler kisminda bir satir 6zelliginin yapilandirimasi
gerekir. Satir seklini konveyodr yéniine paralel olarak, satir seklini
tanimlayan iki noktanin arasinda biiytik bir mesafe kalacak sekilde
yerlestirerek, dogrulugu saglayin. iki nokta programlanirken aleti sikica
taslyicinin kenarina yerlestirerek, ¢izgi seklini yapilandirin. Satir
Ozelliginin yonu, tasiyicinin hareketinin tersineyse, YOnu ters gevir
digmesini kullanin. Metre bagina isaret alani, tasiyici bir metre
gittiginde kodlayicinin olusturdugu isaret sayisini gosterir.

Dairesel Konveydrler
Bir dairesel taslyici takip edildiginde, tasiyicinin merkez noktasi
tanimlanmalidir.

1. Kurulumun Ozellik bélimiinde merkez noktasini tanimlayin.
Devir basina isaretin degeri, tasiyici bir tam tur dondtgtnde
kodlayicinin olusturdugu isaret sayisi olmalidir.

2. Konveyoériin dénisini izlemek igin, alet yénu igin Aleti
konveydrle déndlir onay kutusunu isaretleyin.

3.5.11. Tornavida Kullanma Ayar

Aciklama Vidalama Ayari, robotu bir endstriyel tornavidayla veya bir endlstriyel
somun sikma aletiyle ¢alisacak sekilde yapilandirma secenekleri sunar.
Robotun alet flansina ve elektrik arabirimine gére tornavidanin konumunu
ayarlayabilirsiniz.

e PR
Civatalama Ayarlari .
lpestes e e T T 1
Montaj sagdaki grafigi kullanin.
G/G Ayarlari Sec v ' N
Ug Ekipman :
G/C 'z
Bzl GG Sinyalleri Giris Cikis
Baslangic Araytiz TAMAM Program secimi 1 Baslat
é:g:sak Tama v [sec -] [sec v [sec -
Baslangic Tarmam dedil Program secimi 2 greog%anrg;egwm
Konveydr [sec ~] [sec -] 1.0 sr
Takibi
Civatalama Hazir Program secimi 3
= T e d
procram secmi 4
hd
ONormaI ° 0 o Sw‘ﬂu\asycm.
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Bir Tornavidayi
Yapilandirma

Tornavida
Konumunu
Yapilandirma

Cikis altindaki herhangi bir ¢ikis Program Secimi listesinde, Program
Secimini bir sayi alanina gecirmek igin bir tamsayi ¢ikigi segebilirsiniz.

1.
2.

Baslikta Kurulum segenegine basin.

Genel altindan Vidalama segenegini segin veya Genel altindaki TCP
digmesine dokunarak, vidalama i¢in kendi TCP'nizi olugturun.

Girig ve Cikig altindan, tornavidanizin G/C'lerini yapilandirin. Giris ve
Cikis altinda géruntilenen G/C tiplerini filtrelemek icin Arabirim
listesini kullanabilirsiniz.

Baglat altindan, vidalama eylemini baslatan G/C'yi segin.

. Konum ve Yo6nun asag@idaki sekilde ayarlandigi, daha 6nce

tanimlanan bir TCP'yi (bkz. 3.5.1. TCP Yapilandirmasi on page280)
sec¢mek icin, Vidalama Ayari altindaki acilir mendya kullanin:

* Konumu, tornavida aletinin vidaya temas ettigi yerdeki ucu
olacak sekilde yapilandirin.

* Yond, art1 Z yonu, sikilacak olan vidalarin uzunluguyla
hizalanacak sekilde yapilandirin.

Uc ekipmanin ucuyla veya yuvasiyla eslestigini dogrulamak icin, segilen
TCP'nin X, Y ve Z koordinatlarini gérintlleyebilirsiniz.

Vidalama program dugumd, vidayi izlemek ve mesafeleri hesaplamak igin
secilen TCP'nin arti Z yonana kullanir.
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Tornavida
Arabirimini
Yapilandirma

1. Gorintilenen igerigi sinyal tipine gore degistirmek icin, ekranin
Ustlindeki Arabirim acilan mentsina kullanin.

2. Girig altindan, robotun tornavidadan aldigi sinyalleri yapilandirin:

* OK: Sikma, basaril bir sekilde sona eriyorsa yliksektir;
secilmediginde, bu kosul Vidalama programi digimiinde
kullanilamaz

* Dikkat: Sikma, hatalarla sona eriyorsa yuksektir;
secilmediginde, bu kosul Vidalama programi digimiinde
kullanilamaz

* Hazir: Tornavida baslatimaya hazirsa yliksektir, secili degilse
bu kosul isaretlenmemistir

3. Cikig altindan, robotun tornavidaya génderdigi sinyalleri yapilandirin:

* Baslangic: kablo baglantisina gore aleti sikmayi veya bir vidayi
gevsetmeyi baslatir.

* Program Secimi: tornavidada saklanan farkli sikkma
yapilandirmalarini etkinlestirmek icin bir tamsayi veya
maksimum dért ikili sinyal secilebilir

* Program Sec¢imi Gecikmesi: etkin oldugundan emin olmak
icin, tornavidanin konumu degistirildikten sonra kullanilacak
olan bekleme siiresi

Tipik Oryantasyon
degerleri Degerler (Rotasyon Vektori [rad] gosteriminde) asagidaki tabloda
gOsterilmektedir.
B - Yonelim
Qb o
Lif * RX:1,5708
Tornavida kullanma ekseni, rad
robot ug ekipman flanginin * RY:0,0000
eksi Y yoniine paralel1 rad
* RZ:0,0000
rad
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. Y
b d
Tornavida kullanma ekseni, \I_

robot uc ekipman flansinin arti
Y yonuline paralel2

Tornavida kullanma ekseni,
robot ug ekipman flansginin arti
X yonine paralel3

b d
Tornavida kullanma ekseni, \I_P
robot uc ekipman flansinin

eksi X yonline paralel4

Tornavida kullanma ekseni,
robot ug ekipman flansginin arti
Z yonine paralel5

Tornavida kullanma ekseni, A
robot u¢ ekipman flansinin
eksi Z yénline paralel6

Yonelim

* RX:-1,5708
rad

* RY:0,0000
rad

* RZ:0,0000
rad

Yonelim

* RX:0,0000
rad

* RY:1,5708
rad

* RZ:0,0000
rad

Yonelim

* RX:0,0000
rad

* RY:-1,5708
rad

* RZ:0,0000
rad

Yonelim

* RX:0,0000
rad

* RY:0,0000
rad

* RZ:0,0000
rad

Yonelim

* RX: 3,1416
rad

* RY:0,0000
rad

* RZ:0,0000
rad
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3.5.12. Guvenlik

Aciklama Su bélime bakin: 3.2. Yazihm Gulvenlik Yapilandirmasi on page124.

3.5.13. Ozellikler

Aciklama Sekil, robot tabanina gére alti boyutlu pozla (pozisyon ve y6n) tanimlanan
bir nesneyi temsil eder. Gelecekte basvurmak tGzere bir sekle isim
verebilirsiniz.

Bir robot programinin bazi alt bélimleri, robot kolunun tabani disindaki
belirli nesnelere goére yuritilen hareketlerden olusur. Bu nesneler;
tezgahlar, baska makineler, is pargalar, vizyon sistemleri veya robot
kolunun cevresinde bulunan boslar veya sinirlar olabilir.

& Taban Taban
@® Uc Ekipman

+ Nokta

/ Cizgi
@ Diizlem

> Endustriyel Ha...

Robotta asagida listelenen iki 6n tanimli sekil vardir, bunlarin pozlari robot
kolunun yapilandirmasi tarafindan tanimlanmistir:

* Taban sekli orijini, robot tabaninin merkezinde olarak bulunur.

* Uc Ekipman sekli orijini, gecerli TCP'nin merkezinde olarak bulunur.
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Taban 6zelligi

Uc¢ Ekipman 6zelligi
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Ayrinti

Bir Ozelligi kullanma

Bir Sekil pozunu tanimlamak icin Nokta seklini, Cizgi seklini ve/veya
dizlem seklini kullanin.

Bu sekiller, calisma alanindaki TCP'nin gecerli pozunu kullanan bir
yontemle yerlestirilir. Yani, Serbest stris Modunu kullanarak veya robotu
istenilen poza getirmek icin "iterek" sekillerin konumlarini ayarlayabilirsiniz.
Bir sekil secimi, kullanilan nesne tipine ve hassasiyet kosullarina baghdir.
Daha fazla giris noktasina dayal olduklarindan Cizgi seklini ve Dizlem
seklini kullanin. Daha fazla nokta, daha fazla hassasiyet anlamina gelir.

Ornegin, olabildigince fazla fiziksel ayrilikla bir Cizgi seklinin iki noktasin
tanimlayarak dogrusal bir konveyorin yénini dogru tanimlayabilirsiniz.
Ayrica dogrusal bir konveyoér tanimlamak icin de Nokta seklini
kullanabilirsiniz, ancak TCP'yi konveydr hareketi yonline gevirmeniz
gerekir.

Bir tablonun pozunu tanimlamak igin birden fazla nokta kullanmak, yéniin
tek bir TCP'nin yonlinden ¢ok, konumlara dayali oldugu anlamina gelir. Tek
bir TCP yo6niini ylksek hassasiyetle yapilandirmak daha zordur.

Sekil ekleme hakkinda daha fazlasi icin bakin (bdlimler: Bir Nokta

Ekleme on the facing page) ve (Duizlem Sekli on page309).

Robot hareketlerini sekille iliskilendirmek igin robot programindan
kurulumu tanimlanmis bir sekle bagvurabilirsiniz (6r. HareketEtJ,
HareketEtL ve HareketEtP komutlan) (bkz. bélim ).

Bu, 6rnegin birden fazla robot istasyonu oldugunda, programin ¢alisma
suresi sirasinda bir nesne hareket ettirildiginde veya bir nesne sahnede
kalici olarak hareket ettirildiginde bir robot programinin kolayca kabul
edilmesini saglar. Bir nesnenin sekli ayarlandiginda, nesneye gore tim
program hareketleri de ona gore ayarlanir.

Daha fazla érnek icin su bélimlere bakin: (Ornek: Bir Programi Ayarlamak
icin bir Sekli Manuel Olarak Giincelleme on page311) ve (Ornek: Bir Sekil
Pozunu Dinamik Olarak Guncelleme on page312). Bir referans gergevesi
olarak bir sekil secildiginde, secilen sekil alaninda gecis ve donuslerin Ug
Ekipmani Hareket Ettir digmeleri (bakin 3.6. Hareket Ettir Sekmesi on
page326) ve (Araci Hareket Ettir on page326) ¢alisip, TCP koordinatlarini
okur. Ornegin bir tablo, bir sekil olarak tanimlanmis ve Hareket
Sekmesinde bir referans olarak secilmisse, (6rnedin yukari/asadi,
sola/saga, ileri/geri) cevirme oklari robotu tabloya gére bu yonlerde hareket
ettirir. Ayrica TCP koordinatlari, tablo gergevesinde olur.

* Sekiller agacinda kursun kalem diigmesine dokunarak bir Nokta,
Cizgi veya Duizlemi yeniden adlandirabilirsiniz.

* Sekiller agacinda Sil digmesine dokunarak bir Nokta, Cizgi veya
Duzlemi silebilirsiniz.

UR16e
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Buraya Hareket Ettir
kullanimi

Nokta gekli

Bir Nokta Ekleme

Satir gekli

Robot kolunu segilen sekle dogru hareket ettir icin Buraya Tasi
secenegine dokunun. Bu hareketin sonunda, 6zelligin ve TCP'nin
koordinat sistemleri cakisir.

Robot kolu 6zellige ulagamazsa buradaki Move devre disi birakilir.

Nokta sekli, Robot kolunun bir gtivenlik sinirini veya kiresel baslangi¢
yapilandirmasini tanimlar. Nokta seklinin pozu, TCP'nin konum ve yénu
olarak tanimlanir.

1. Kurulumda, Sekiller segenegini segin.

2. Sekiller altinda, Nokta secenegini segin.

8o

<isimsiz>
default*

pr
Nokta_1
okta
> Guvenlic &, Teban -
_ @ Ug Ekipman
W Ogzellikler * Nokta_1

+ Nokta E
/ Cizgi
€ Dizlem

[ ]

Dazenle ” Buraya Hareket Ettir || Bu noktay! égret |

Cizgi sekli, robotun izlemesi gereken cizgileri tanimlar. (6rnegin konveyor
takibi kullanildiginda). Bir / satiri, 3.5.13 seklinde gosterildigi gibi, iki nokta
ozelligi p1ve p2 arasindaki bir eksen olarak tanimlanir.
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Bir Cizgi ekleme 1. Kurulumda, Sekiller secenegini segin.

2. Sekiller altinda, Cizgi secenegini segin.

Gizg

> Gaveniik &) Teben
® Uc Ekipman
* Nokta_1
- Nokta -
« Nokta_2
/ Gizgi
@ Diizlem
> Endstriyel Ha...

Burada, birinci noktadan ikinci noktaya dogru yénlendirilen eksenin, cizgi
koordinat sisteminin y eksenini teskil ettigini gorebilirsiniz. Z ekseni, p1inz
ekseninin satira dikey olan diizlemine yansitilmasiyla tanimlanir. Satir
koordinat sisteminin konumu, p7 konumuyla aynidir.

Diizlem Sekli Yuksek hassasiyette bir cerceve gerektiginde, duzlem seklini segin:
6rnegin bir vizyon sistemiyle calisirken veya hareketleri tabloya gére
gerceklestirirken.

Bir dizlem ekleme 1. Kurulumda, Sekiller secenegini segin.

2. Sekiller altinda, Diizlem secenegini segin.
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Bir dizlemi Yeni bir dizlem olusturmak igin dizlem digmesine bastiginizda, ekrandaki
ayarlama kilavuz bir dizlem olusturmada size rehberlik eder.

1. Origo segenegini segin

2. Duizlemin arti x ekseninin yonind tanimlamak icin robotu hareket
ettirin

3. Duzlemin arti y ekseninin yénind tanimlamak icin robotu hareket

ettirin

Duzlem, agsagida gosterildigi gibi z- ekseni, x ekseniyle y ekseninin gapraz
artini olacak sekilde, sag el kurali kullanilarak tanimlanir.
Y

NOT

Dizlemin zit ydnde normal olmasini istiyorsaniz, dizlemi x
ekseninin ters yonunde yeniden ayarlayabilirsiniz.

Duzlemi secip, Dizlemi Degistir digmesine basarak mevcut bir diizlemi
degistirin. Sonra yeni bir diizlemi ayarlamak igin olanla ayni kilavuzu
kullanirsiniz.
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Ornek: Bir Programi
Ayarlamak igin bir
Sekli Manuel Olarak

Bir robot programinin birden fazla kisminin bir tezgaha géreli oldugu bir
uygulama distnun. Asagidaki sekil wp1 ile wp4 gecis noktalarindan
hareketi gosterir.

Giincelleme
Robot Programi
Moved
S1
MoveL # Ozellik: Pl var

wpl

wp2

wp3

wp4

Ozelligi degdistirerek manuel olarak giincellenen bir detay
dizlemine gére dért ara noktall basit program
Uygulama i¢in programin, tablonun konumunun biraz farklilik gdsterecegi
birden fazla robot kurulumu icin yeniden kullaniimasi gerekir. Tezgaha
gore hareket aynidir. Kurulumda tablonun konumunu bir P17 sekli olarak
tanimlayarak, diizleme gore yapilandiriimis olan bir Hareket Ettir L komutu
olan program, sadece kurulum, tablonun gecerli konumuyla giincellenerek
ek robotlara kolayca uygulanabilir.
Calisma alanindaki diger yerler, kurulumlar arasinda farklilik gésterdiginde
bile konsept, birden fazla robot tizerinde ayni gorevi ¢dézebilecek esnek bir
programi gergeklestirmesi icin bir uygulamadaki bir dizi Sekil icin gecerlidir.
UR16e 311 Kullanici Kilavuzu



UNIVERSAL ROBOTS

Ornek: Bir Sekil Robotun belli bir gérevi ¢dzmek igin bir tablonun Gsttindeki belli bir
Pozunu Dinamik desende de hareket etmesi gerektigi benzer bir uygulama disunin.
Olarak Giincelleme

P1

wpd

Bir diizlem 6zelligine gore dort ara noktali Movel komutu

Robot Programi

Moved
wpl
y = 0.01
o=pl[0,y ,0,0,0,0]

P1 VAR = POSE TRANS (Pl VAR, o)
MovelL # Ozellik: Pl VAR

wpl

wp2

wp3

wp4

gpz wpl

wpd ——
or g

OQ* L .

57.3: Dlizlem ézelligine ofset uygulama

57.4:

Robot Programi

Moved
S1

if (DIGITAL INPUTI[O]) then
Pl VAR = P1

else
Pl VAR = P2

MoveL # Ozellik: Pl VAR
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Sekil Dizenleme

Aciklama Sekil Dizenleme, kurulumunuza sekil eklemek ve/veya var olan sekilleri
dizenlemek igin alternatif bir ydbntemdir.

252 ¢ 2 H

boint 1 .
oin [Woene |
> safety & Base - L
@® Tool
- Point
+
e
@ Plane
> Fieldbus

| Move here || Teach this point |

simutation ()

Robot kolunu hareket ettirmeden sekilleri yerlestirmek ve hareket ettirmek
icin Dlizenle se¢enegini kullanin, bu sekilde sekil, robot kolunun menzili
disina yerlestirilebilir.
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Bir Nokta Tanimli bir noktayi veya tanimsiz bir noktayi dizenleyebilirsiniz. Tanimsiz
Dizenleme bir noktayi dizenlemek onu tanimli hale getirir.

1. Kurulumda, Sekiller se¢cenegine dokunun.

2. Program agacina bir nokta eklemek igin Sekiller altinda, Nokta
secenegini segin.

3. Noktanin konumunda veya donusiinde bir degisiklik yapmak
isterseniz Duzenle ekranina erismek igcin Diizenle segenegine
dokunun

Robot BOzellik
i Taban

I

Ug Ekipman Pozisyonu
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88
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Bir Cizgiyi Cizgi, program agacinizda iki nokta olarak goérinar. Her noktayi
Dizenleme tanimlamalisiniz.

1. Kurulumda, Sekiller secenegine dokunun.

2. Program agacina bir gizgi eklemek icin Sekiller altinda, Gizgi
secenegini segin.

3. Cizgi, iki noktadan olusur:

* Koordinatlari diizenlemek icin bir notkaya dokunun, daha
sonra diger ¢izgi noktasina dokunarak koordinatlarini
duzenleyin.

Bir Diizlemi 1. Kurulumda, Sekiller segenegine dokunun.

Dazenleme 2. Program agacina bir diizlem eklemek icin Sekiller altinda, Dizlem

secenegini segin.

3. Duzlemin konumunda veya donusuinde bir degisiklik yapmak
isterseniz Duizenle ekranina erismek igin Dlizenle segenegine
dokunun
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3.5.14. Alan veri yolu
Aciklama Burada, PolyScope tarafindan kabul edilen, gercek zamanli olarak dagitilan

kontrol icin kullanilan endistriyel bilgisayar ag iletisim kurallari ailesini
ayarlayabilirsiniz: MODBUS, Ethernet/IP ve PROFINET.

MODBUS istemci G/C Ayari

Aciklama Burada, MODBUS istemcisi (ana) sinyalleri ayarlanabilir. Belirtilen IP
adreslerindeki MODBUS sunucular (veya bagimli birimler) ile olan
baglantilar, giris/cikis sinyalleri ile olusturulabilir (kayitlar veya dijital).
Programlarda kullanilabilmesi icin her sinyalin benzersiz bir adi vardir.

QH e 0 omod e =

Yenile Bu diigmeye bastiginizda, tim MODBUS baglantilari yenilenir. Yenileme,
tim modbus birimlerinin baglantisini keser ve bunlari tekrar baglar. Tim
istatistikler silinir.

Birim ekle Yeni bir MODBUS birimi eklemek igin bu digmeye basin.

Birimi sil MODBUS birimini ve o birimdeki tim sinyalleri silmek icin bu digmeye
basin.

Birim IP ayarla Burada, MODBUS biriminin IP adresi gosterilir. Degistirmek icin digmeye
basin.
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Sirali mod

Sinyal ekle

Sinyal sil

Sinyal tiirli ayarlama

Sadece Gelismis Secenekleri Goster secildiginde kullanilabilir. Bu onay
kutusu segildiginde, modbus istemcisi bir sonraki istegi gondermeden 6nce
bir yaniti beklemeye zorlanir. Bu mod, bazi fieldbus birimleri icin gerekir. Bu
secenegdin aclimasi, birden fazla sinyal oldugunda yardimci olabilir ve artan
istek sikhgi, sinyal kesintilerine neden olur.

Sirali modda birden fazla sinyal tanimlandiginda, gecerli sinyal frekansi,
istenenden daha dusuk olabilir. Gecerli sinyal frekansi, sinyal
istatistiklerinde g6zlemlenebilir. Gegerli sinyal frekansi, Frekans acilan
listesinde secilen de@erin yarisindan azsa, sinyal gostergesi sariya déner.

ilgili MODBUS birimine bir sinyal eklemek igin bu diigmeye basin.

ilgili MODBUS biriminden bir MODBUS sinyalini silmek icin bu diigmeye
basin.

Sinyal tiriinid segmek icin bu acilan mentyi kullanin.
Kullanilabilir tirler sunlardir:

Dijital giris
Dijital giris (bobin), sinyalin adres alaninda belirtilen bobin Gzerindeki
MODBUS biriminden okunan bir bitlik miktardir. Fonksiyon kodu 0x02
(Ayrik Girigleri Oku) kullanilir.

Dijital ¢ikis
Dijital ¢ikis (bobin), tek bit miktari olup, yiksek veya duslk olarak
ayarlanabilir. Bu ¢ikisin deg@eri kullanici tarafindan ayarlanmadan énce,
uzak MODBUS birimindeki deger okunur. Bu ise, islev kodu 0x01
(Okuma Bobinleri) kullanildigi anlamina gelir. Cikis bir robot
programiyla veya sinyal degerini ayarla digmesine basilarak
ayarlandiginda, islev kodu 0x05 (Tek Bobin Yaz) ve Usta kullanilir.

Girisi kaydedin
Kayit girigi, adres alaninda belirtilen adresten okunan 16 bitlik bir
miktardir. Fonksiyon kodu 0x04 (Giris Kayitlarini Oku) kullanilir.

Cikisi kaydedin
Kayit ¢ikisi, kullanici tarafindan ayarlanabilen 16 bitlik bir miktardir.
Kaydin degeri ayarlanmadan 6nce, uzak MODBUS birimindeki degeri
okunur. Bu ise, islev kodu 0x03 (Okuma Tutma Kayitlar) kullanildig
anlamina gelir. Cikis bir robot programiyla veya sinyal degerini ayarla
alaninda bir sinyal degeri belirlenerek ayarlandiginda, uzak MODBUS
birimindeki degeri ayarlamak icin iglev kodu 0x06 (Tek Kayit Yaz)
kullanilir.
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Sinyal adresini
ayarla

Sinyal adini ayarla

Sinyal degeri

Sinyal baglanti
durumu

Bu alanda uzak MODBUS sunucusunun adresi gosterilir. Farkh bir adres
secmek icin ekran tus takimini kullanin. Gegerli adresler Ureticiye ve uzak
MODBUS biriminin yapilandirmasina gore degisir.

Kullanici, ekrandaki klavyeyi kullanarak, sinyale bir ad verebilir. Sinyal,
programlarda kullanildiginda bu ad kullanilir.

Burada, sinyalin o anki degeri gdsterilir. Kayit sinyalleri icin bu deger
isaretsiz tamsayi olarak ifade edilir. Cikis sinyallerinde, digmeyi kullanarak
istenen sinyal degeri ayarlanabilir. Kayit ¢ikisi icin yine, birime yazilacak
deger isaretsiz tamsayi olarak saglanmalidir.

Bu simge, sinyalin dogru okunabilir/yazilabilir oldugunu (yesil) ya da
birimin beklenmedik sekilde yanit verdigini veya ulasilamaz oldugunu (gri)
gOsterir. Bir MODBUS istisna yaniti alindiginda, yanit kodu géruntilenir.
MODBUS-TCP istisna yanitlari:

E1
YASAK iSLEV (0x01) Sorguda alinan fonksiyon kodu, sunucu (veya
bagimli birim) igin izin verilebilir bir eylem degildir.

E2
YASAK VERI ADRESI (0x02) Sorguda alinan fonksiyon kodu, sunucu
(veya bagimli birim) icin izin verilebilir bir eylem degildir; girdiginiz
sinyal adresinin uzak MODBUS sunucusunun ayarlarina uygun olup
olmadigini kontrol edin.

E3
YASAK VERI DEGERI (0x03) Sorgu veri alaninda bulunan bir deger,
sunucu (veya bagimli birim) igin izin verilebilir bir deger degildir, girilen
sinyal degerinin uzak MODBUS sunucusundaki belirtilen adres igin
gecerli olup olmadigini kontrol edin.

E4
BAGIMLI CIHAZ ARIZASI (0x04) Sunucu (veya bagimli birim),
istediginiz eylemi gerceklestirmeye calisirken, kurtarilamayacak bir
hata olustu.

ES5
ONAY (0x05) Uzak MODBUS birimine génderilen programlama
komutlariyla birlikte 6zellestirilmig kullanim.

E6
BAGIMLI CIHAZ MESGUL (0x06) Uzak MODBUS birimine génderilen
programlama komutlariyla birlikte 6zellestirilmis kullanim, bagimh birim
(sunucu) su an yanitlayamiyor.
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Gelismis
Secgenekleri Goster

Gelismis
Secgenekler

EtherNet/IP

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

Glincelleme Sikligi
Bu mend, sinyalin gtincelleme sikhigini degistirmek igin kullanilabilir.
Guincelleme siklig, sinyal degerini okumak veya yazmak tizere uzak
MODBUS birimine istek gonderilme sikligini ifade eder. Frekans 0
olarak ayarlandiginda, modbus istekleri bir modbusalsinyaldurumu,
modbusayarlacikiskaydi ve modbusayarlacgikissinyali komut dosyasi
islevi kullanilarak istek tGzerine baslatilir.

Bagimli Birim (Slave) Adresi
Bu metin alani, belirli bir sinyale karsilik gelen istekler icin belirli bir
bagimli birim (slave) adresi ayarlanmasi amaciyla kullanilabilir. Deger,
0-255 arahi@inda (sinirlar dahil) olmalidir ve varsayilan 255'tir. Bu degeri
degistirirseniz, bagimli birim (slave) adresi degistirildigi durumdaki
fonksiyonunu dogrulamak amaciyla MODBUS cihazinin kilavuzuna
basvurmaniz énerilir.

Yeniden baglanma sayisi
TCP baglantisinin kapanip ve tekrar baglanma sayisi.

Baglanti durumu
TCP baglanti durumu.

Yanit sdresi [ms]
Modbus isteginin génderilmesiyle yanitin alinmasi arasindaki stire - bu
ancak iletisim etkin oldugunda guncellenir.

Modbus paketi hatalar
Hatalar iceren alinan paketlerin sayisi (yani gegersiz uzunluk, eksik
veri, TCP soket hatasi).

Stire asimlari
Yanitlanmayan modbus talebi sayisi.

Istek basarisiz oldu
Gecersiz soket durumundan dolay1 gonderilemeyen paketlerin sayisi.

Gecerli frek.
istemci (ana) sinyal durum giincellemelerinin ortalama sikligi. Bu
deger, sinyalin sunucudan (veya bagiml birimden) bir yanit aldigi her
defasinda tekrar hesaplanir.

Tam sayaclar, 65535'e kadar artarak sayar ve sonra doniip 0'a kadar geri
sayar.
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Aciklama

PROFINET

Aciklama

PROFIsafe

EtherNet/IP , robotun endustriyel bir EtherNet/IP Tarayici Cihazina
baglanmasini saglayan bir ag protokolidir.
Baglanti etkinlestirilirse, bir program EtherNet/IP Tarayici Cihazi
baglantisini kaybettiginde meydana gelecek eylemi secebilirsiniz.
Mevcut olan secenekler:
Hicbiri
PolyScope , EtherNet/IP baglantisinin kaybini g6z ardi eder ve program
calismaya devam eder.

Duraklat
PolyScope, gecerli programi duraklatir. Program durdugu noktadan
yeniden baslar.

Durdur
PolyScope, gecerli programi durdurur.

PROFINET robotun endustriyel bir PROFINET GC-Denetleyicisine
baglantisini etkinlestiren veya devre disi birakan bir ag protokoltdur.
Baglanti etkinlestirilirse, bir program PROFINET GC-Denetleyicisi
baglantisini kaybettiginde meydana gelecek eylemi secebilirsiniz.
Mevcut olan secenekler:
Higbiri
PolyScope PROFINET baglantisinin kaybini géz ardi eder ve program
calismaya devam eder.

Duraklat
PolyScope, gecerli programi duraklatir. Program durdugu noktadan
yeniden baslar.

Durdur
PolyScope, gecerli programi durdurur.

PROFINET muhendislik araci (6r. TIA portali) robotun PROFINET'ine veya
PROFISAFE cihazina DCP Flas sinyali yayar, PolyScope'ta bir acilir
pencere gorindar.
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Aciklama

PROFlsafe ile iletigim .

PROFIsafe ag protokoli, robotun ISO 13849, Cat uyarinca bir gtivenlik
PLC'si ile iletisim kurmasini saglar. 3 PLd gerekliliklerine gére emniyet
PLC'si ile iletisim kurmasina izin verir. Robot, guvenlik durumu bilgilerini bir
glivenlik PLC'sine iletir, ardindan acil durdurma veya azaltiimis moduna
girme gibi glvenlikle ilgili islevleri tetiklemek icin bilgileri alir.

PROFIsafe arayliz, robot kontrol kutusunun gtivenlik GC pinlerine kablo
baglamak icin glivenli, ag tabanl bir alternatif sunar.

PROFIsafe, yalnizca yerel satis temsilcinizle iletisime gegerek
edinebileceginiz etkinlestirme lisansina sahip robotlarda mevcuttur; bu
etkinlestirme lisansi alindiktan sonra ilgili lisans myUR'de indirilebilir.
Latfen robot kaydi ve lisans aktivasyonu hakkinda bilgi icin Robot Kaydi ve
Lisans dosyasi on page351 bélumune gbz atin.

Guvenlik PLC'sinden alinan bir kontrol mesaji agagidaki tablodaki bilgileri
icerir.

Sinyal Acgiklama
Sistem tarafindan acil durdurma Sistem acil durdurmasini tetikler.
Emniyetli durdurma Emniyetli durdurmayi tetikler.

Emniyetli durdurma girisi 6nceden
temizlenmisse emniyetli durdurma
durumunu (otomatik modda

dislikten yliksege gegiste) sifirlar.

Emniyetli durdurmayi sifirla

Robot Otomatik modda calisiyorsa
emniyetli durdurmayi tetikler.
Koruma durdurma otomatik
yalnizca 3 Konumlu Etkinlestirme
(3PE) Cihazi yapilandirildiginda
kullanilacaktir. 3PE Cihazi
yapilandirimamissa, otomatikte
emniyetli durdurma, normal bir
emniyetli durdurma girisi olarak
davranr.

Otomatikte emniyetli durdurma

Otomatikte emniyetli durdurma

girisleri dGnceden temizlenmisse
Otomatikte emniyetli durdurmayi sifirla otomatikte emniyetli durdurma
durumunu (otomatik modda
dusukten yuksege gegiste) sifirlar.
Azaltiilmig modu glvenlik sinirlarini

Azaltilmis Modu tetikler.
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Givenlik PLC'si
mesaj|

Calisma modu

Manuel veya otomatik calisma
modlarini etkinlestirir. "PROFIsafe
yoluyla ¢alisma modu segimi"
guvenlik yapilandirmasi devre
distysa, bu alan PROFIsafe kontrol
mesajindan ¢ikarilir.

Guvenlik PLC'sine gonderilen bir durum mesaji asagidaki tablodaki bilgileri

icerir.
Sinyal

Durdurma, kat. 0

Durdurma, kat. 1

Durdurma, kat. 2

ihial

Ariza

Aciklama

Robot, 0 kategorisinde bir emniyetli
durdurma galistinyor veya
tamamladi; Kola ve motorlara giciin
hemen kesilmesiyle sert bir
durdurma.

Robot, 1 kategorisinde bir emniyetli
durdurma calistiriyor veya
tamamladi; Frenlerin kullanimiyla
motorlarin elektriksiz durumda
birakildigi kontrollt bir durdurma.

Robot, 2 kategorisinde bir emniyetli
durdurma calistiriyor veya
tamamladi; Motorlarin elektrikli
durumda birakildigi kontrolll bir
durdurma.

Guvenlik sistemi su anda tanimh
guvenlik sinirlarina uymadigi igin
robot durduruldu.

Glvenlik sisteminde beklenmedik

bir istisnai hata nedeniyle robot
durduruldu.

UR16e
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Sistem tarafindan acil durdurma

Robot tarafindan acil durdurma

Robot asagidaki kosullardan biri
nedeniyle durduruldu:

* pROFlsafe araciligiyla

baglanan bir glivenlik PLC'si,
sistem dlizeyinde e - stop
gerceklestirmigtir.

kontrol kutusuna bagh bir
IMMI moduli, sistem
seviyesinde bir acil durdurma
gerceklestirmistir.

kontrol kutusunun sistem acil
durdurma yapilandirilabilir
guvenlik girisine bagl bir
Unite, sistem seviyesi acil
durdurmayi onaylamigtir.

Robot agagidaki kosullardan biri
nedeniyle durduruldu:

* El kumandasinin acil

durdurma digmesine basildi.

* Kontrol kutusunun robot acil

durdurma yapilandirilamayan
glivenlik girisine bagh bir acil
durdurma digmesine basilir.
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Emniyetli durdurma

Otomatikte emniyetli durdurma

Robot asagidaki kosullardan biri
nedeniyle durduruldu:

* PROFIsafe yoluyla bagli bir
glvenlik PLC'si, emniyetli
durdurma tetikledi.

* Kontrol kutusunun emniyetli
durdurma yapilandirilamaz
girisine bagli bir birim,
emniyetli durdurma tetikledi.

* Kontrol kutusunun emniyetli
durdurma yapilandinlabilir
guvenlik girisine bagli bir
birim, emniyetli durdurma
tetikledi.

Sinyal, koruma sifirlama semantigini
takip eder. Yapilandinimig emniyetli
durdurma sifirlama islevselligi, bu
sinyali sifirfamak icin kullanilir.
PROFIsafe, koruma sifirlama
islevinin kullanimini ima eder.

Robot, Otomatik modda galistigi ve
asagidaki kosullardan biri nedeniyle
durdurulur:

* PROFIsafe yoluyla bagli bir
guvenlik PLC'si, otomatikte
emniyetli durdurma tetikledi.

* Kontrol kutusunun otomatikte
emniyetli durdurma
yapilandirilabilir glivenlik
girisine bagh bir birim,
otomatikte emniyetli
durdurma tetikledi.

Sinyal, koruma sifirlama semantigini
takip eder. Yapilandirilimis emniyetli
durdurma sifirlama islevselligi, bu
sinyali sifirlamak icin kullanilir
PROFIsafe, koruma sifirlama
islevinin kullanimini ima eder
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3PE durdurmasi

Calisma modu

Azaltilmis Modu

Aktif limit ayari

Robot hareketi

Guvenli baglangic konumu

Robot, Manuel modda calistigi ve
asagidaki durumlardan biri
nedeniyle durdurulmustur:

* 3PE TP kullaniyorsunuz ve
digmelerin higbiri orta
konumda degil.

* Kontrol kutusunun
yapilandirilabilir bir gtivenlik
girisine bagh 3 konumlu bir
etkinlestirme cihazi, 3PE
durdurmasini saglamistir.

Robotun gecerli calisma modunun
gOsterimi.

Bu mod su sekilde olabilir: Devre
Disi (0), Otomatik (1) veya Manuel
(2).

Azaltiilmis modu givenlik sinirlarn su
anda etkin.

Guvenlik sinir limitlerinin aktif ayari.
Bu: Normal (0), Azaltiimis (1) veya
Kurtarma (2) olabilir.

Robot hareket ediyor. Herhangi bir
eklem 0,02 rad/sn veya st bir
hizda hareket ederse, robotun
hareket ettigi dastnuldr.

Robot beklemede (robot hareket
etmiyor) ve Guvenli Baglangi¢
Konumu olarak tanimlanan
konumda.
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PROFIsafe
Yapilandirmasi

PROFIsafe'i
Etkinlestirme

PROFIsafe yapilandirmasi, glivenlik PLC'sini programlamayla iliskilidir
ancak minimum robot ayar gerektirir.

1. Robotu, givenlik uyumluluguna sahip bir PLC'ye erisimi olan
guvenilir bir aga baglayin.

2. PolyScope'ta, Ust Baslikta, Kurulum béliimiine dokunun.

3. Guvenlik bélimine dokunun, PROFIsafe secenegini secin ve
gerekli sekilde yapilandirin.

l-m v

Caizt

Guvenlik
()PROF\Safe'\ etkinlestir|

Robot
Limitleri

Konfigurasyon v

Eklem
Limitleri Kaynal Adres l:l
Ug Ekipman .
Pozisyonu Calisma Modunu Kontrol Edin
Ug Ekipman
Yonii
G/C
Donanim
PROFIsafe
Giivenli
Baslangig
Ug Konumlu

> Ozellikler

I Robotun devam etmesi icin glcunun ACILMASI gerekir,
Acmak icin Baslat dudmesine basin.

. 000
(dm Simulasyo
250mm/sn Simulasyon .

1. Robot glvenlik parolasini girin ve Kilidi A¢ secenegine dokunun.
2. PROFIsafe'i etkinlegtirmek icin anahtar digmesini kullanin.
3. llgili kutulara bir kaynak adresi ve hedef adres girin.

Bu adresler, robot ve guvenlik PLC'si tarafindan birbirini tanimak igin
kullanilan rastgele sayilardir.

4. PROFIsafe'in robot galigma modunu kontrol etmesini istiyorsaniz
Calisma Modunu Kontrol Edin segenegini ACIK hale getirin.

Sadece tek bir kaynak robotun ¢calisma modunu kontrol edebilir. Bu
nedenle calisma modu sec¢imi PROFIsafe yoluyla etkinken diger
mod sec¢im kaynaklari devre disi birakiimalidir.

Robot su anda glivenlik PLC'si ile iletisim kurmak icin ayarli durumdadir.
PLC yanit vermiyorsa veya yanlis yapilandinimigsa robotun frenlerini
birakamazsiniz.

UR16e
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3.6. Hareket Ettir Sekmesi

Aciklama Bu ekranda, robot aracini ¢gevirmek/déndirmek ya da robot eklemlerini tek
tek hareket ettirmek suretiyle, robot kolunu dogrudan hareket ettirebilirsiniz
(yUratebilirsiniz).

2% o H

Jurn_Hareket Ettir

TCP Pozisyonu Robot Ug Ekipman Pozisyonu

Ozellic AKEFTCP
Gértntm ~|Tcp x| -14358)mm Rx|  0,002|rad
z , ,

+

-185,74/mm RZ| -0,046|rad
Eksen Pozisyonu
Taban 91,37 °
o ey e . s |
TCP Yénelme Agisi

l_, omuz -105,65 °
1 B
I Dirsek -114,90
S S |
=] Biek 1 51,14 °
o e . s |
Bilek 2 91,08 °
Biek 3 1,45 °

g Ana konum

Elle Yénlendir )

O Normal

Araci Hareket Ettir Robot kolunu belli bir ydnde hareket ettirmek igin, Aleti Hareket Ettir
oklarinin herhangi birini basili tutun.

* Cevirme oklari (Ust), robotun alet ucunu belirtilen yonde hareket
ettirir.

* Déndirme oklari (alt), robot aletinin yénina belirtilen ydénde
degistirir. Dondlrme noktasi, Alet Merkez Noktasi (TCP), yani robot
aleti Uzerinde karakteristik bir nokta saglayan, robot kolunun
ucundaki noktadir. TCP, kiiguik bir mavi top olarak gosterilir.
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Robot

Ozellik

Etkin TCP

Girig

Elle Yénlendir

Robot TCP'nin gecerli konumu bir glivenlik veya tetikleyici diizlemine
yaklasirsa veya robot ug ekipmaninin yonu, ug ekipman yoni alan sinirina
yakinsa (bakin Guvenlik DuzlemleriModlari on page142), yakin alan
sinirinin bir 3B gériniimu gosterilir. Robot bir program ¢alistirdiginda, sinir
limitlerini gértntileme devre digidir.

Guvenlik duzlemleri sar ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve
robot TCP'nin yerlestiriimesine izin verilen dizlem tarafini belirten kiigtik
bir okla gosterilir. Tetikleyici dizlemleri mavi ve yesil renkte ve Normal
modu sinirlarinin (bakin 3.2.5. Yazihim Guvenlik Modlari on page130) etkin
oldugu, dizlemin yanina dénik olan kugtik bir okla gérintilenir. Arag
oryantasyonu alan sinir, kiiresel bir koniyle, robot aracinin gegerli
oryantasyonunu belirten bir vektdrle gdsterilir. Koninin ici, takim
oryantasyonu (vektdrl) icin izin verilen alani temsil eder.

Robot TCP'si artik sinirin yakininda degilse, 3B gorintisi kaybolur. TCP,
bir alan sinirini ihlal ediyorsa veya ihlal etmeye ¢ok yaklasmigsa, sinir
gostergesi kirmizi olur.

Sekil altinda, robot kolunu Gériiniim, Taban veya Alet 6zelliklerine
goreceli olarak nasil kontrol edeceginizi tanimlayabilirsiniz. Robot kolu
istediginiz sekilde kontrol etmek i¢in, Gériiniim 6zelligini segin, sonra
Déndirme oklarini, 3B resmini gértintileme agisini gercek robot kolu
go6rdiguniz acglyla ayni olacak sekilde degistirmek icin kullanin.

Robot alaninda, Aktif TCP altinda, gecerli Alet Merkez Noktasi (TCP)
gOsterilir.

Baglangi¢ digmesi robotu Kurulum altinda daha 6nce tanimlanmig olan
konuma geri dondiirmek i¢in (bakin Baslangici Tanimlama on page300)
Otomatik diigmesini (bakin Robotu suraya tasi: on page161) basih
tutabileceginiz Robotu Pozisyona Getir ekranina erisim saglar. Baslangig
dugmesinin varsayilan yapilandirmasi, Robot Kolunu dik bir konuma geri
dondurdr (bakin 3.5.9. Giris on page299).

Ekrandaki Serbest siiriis digmesi, Robot Kolunun istediginiz
konumlara/pozlara ¢cekilmesine izin verir.

Hizalama Hizalama digmesi, etkin TCP’nin Z ekseninin secilmis olan bir 6zellige
gore hizalanmasini saglar.
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Ucg Ekipman
Pozisyonu

Eklem Pozisyonu

Ornek

Metin kutular, secilen 6zellikle ilgili TCP'nin tam koordinat degerlerini
gosterir. Birkag adlandinimis TCP'yi yapilandirabilirsiniz (bkz. ). Ayrica Poz
Duzenleyicisi ekranina erismek icin Pozu diizenle secenegini de
secebilirsiniz.

Mafsal Pozisyonu alani, minferit mafsallari dogrudan kontrol etmenizi
saglar. Her bir mafsal, yatay bir cubukla tanimlanan - 360° ila +
360°arasinda varsayilan bir mafsal sinir boyunca hareket etmektedir.
Sinira ulasildiginda, bir eklemi artik daha fazla hareket ettiremezsiniz.
Eklemleri, varsayilandan farkli bir konum araliginda yapilandirabilirsiniz
(bakin Eklem Limitleri on page 134), bu yeni aralik, yatay cubugun igindeki
kirmizi bélgeyle belirtilir.

c UYARI
1. Kurulum sekmesinde, yergekimi ayari (bkz. )

yanlissa veya robot kolu agir bir ylk tasiyorsa,
Serbest Tahrik sekmesine bastiginizda robot kolu
hareket etmeye (diismeye) baslayabilir. Bu
durumda, Serbest siirlis digmesini tekrar serbest
birakin.

2. Dogru kurulum ayarlarini kullanin (6rnegin Robot
montaj acisl, tasima kapasitesi kiitlesi ve tasima
kapasitesinin agirlik merkezi sapmasi). Programla
birlikte kurulum dosyalarini kaydedin ve yikleyin.

3. Freedrive digmesi calistinimadan énce faydali yik
ayarlar ve robot montaj ayarlarn dogru sekilde
ayarlanmalidir. Bu ayarlar dogru degilse, Freedrive'i
etkinlestirdiginizde robot kolu hareket edecektir.

4. Freedrive iglevi yalnizca risk degerlendirmesinin izin
verdigi kurulumlarda kullaniimahdir. Aletlerin ve
engellerin keskin kenarlari veya sikma noktalari
bulunmamalidir. Tiim personelin robot kolunun
ulasamayacagi yerde olmasini saglayin.
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3.6.1. Poz Dlzenleyicisi Ekrani

Aciklama Poz Diizenleyicisi ekranina eristiginizde, TCP icin hedef eklem konumlarin
veya hedef pozu (konum ve y6nii) net bir sekilde yapilandirabilirsiniz. Not:
Bu ekran ¢evrimdigi ve Robot Kolunu dogrudan kontrol etmiyor.

[ 12 2§ - B

Robot Bzellik

©
&
c
Ej
2
3
4

[+] x -143,58 mm [+ |
-506,07|mm | + |
z 185,74 mm |+

'y RX 0,002/ rad
-3,161 rad

,—'. Rz -0,046|rad

Eklem Pozisyonlari
Taban -91,37)°

F —] oOmuz| -105,65°
£3 =

Dirsel -114,90|°

o ° Bilek 1 -51,14/°
Bilek 2 91,08 °
TA iptal

nnnerEnnn

[+][+]+]

[+ [+ +]+]
nnnnon

Bilek 3 -1,45 °

Robot 3B resmi, gegerli Robot Kolunun konumunu gésterir. Gélge, ekranda
belirtilen degerlerle kontrol edilen Robot Kolu hedef konumunu gdsterir.
Blyute¢ simgelerine basarak yakinlastirma/uzaklastirma yapabilir veya
parmagi surikleyerek gérinimu degistirebilirsiniz.

TCP'nin gegerli konumu bir glivenlik veya tetikleyici diizlemine yakinsa
veya robot u¢ ekipmaninin yénu, u¢ ekipman yénu alan sinirina yakinsa
(bakin Guvenlik DuzlemleriModlari on page142), yakin alan sinirinin bir 3B
g6rinima gosterilir. Glvenlik dizlemleri sari ve siyah renkte, normal
dizlemi temsil eden ve robot TCP'nin yerlestiriimesine izin verilen diizlem
tarafini belirten kiiguk bir okla gdsterilir. Tetikleyici dizlemleri mavi ve yesil
renkte ve Normal modu sinirlaninin (bakin 3.2.5. Yazilim Gilvenlik Modlar
on page130) etkin oldugu, diizlemin yanina déniik olan kii¢tik bir okla
gorintilenir. Arag oryantasyonu alan siniri, kiresel bir koniyle, robot
aracinin gecerli oryantasyonunu belirten bir vektérle gdsterilir. Koninin ici,
takim oryantasyonu (vektort) icin izin verilen alani temsil eder. Hedef robot
TCP'si artik sinirn yakininda degilse, 3B gorlntisu kaybolur. Hedef TCP,
bir alan sininini ihlal ediyorsa veya ihlal etmeye ¢ok yaklagmissa, sinir
gOstergesi kirmizi olur.
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Sekil ve Alet
Pozisyonu

Eklem Pozisyonlan

Tamam Digmesi

iptal Diigmesi

Etkin TCP ve secilen seklin koordinat degerleri gorintilenir. X, Y, Z
koordinatlar arag pozisyonunu belirtir. RX, RY, RZ koordinatlari yoni
belirtir. Birden fazla adlandiriimis TCP'nin yapilandinimasi hakkinda daha
fazla bilgi i¢in bkz..3.5.1. TCP Yapilandirmasi on page280 .

Yénelme temsil tlrtind segmek icin RX, RY ve RZ kutularinin tGzerindeki
acihr menlyu kullanin:

* Rotasyon Vektori [rad] Yonlendirme rotasyon vektértiolarak
verilir. Eksenin uzunlugu radyan cinsinden dénilecek acidir ve
vektorin kendisi de donulecek ekseni belirler. Bu varsayilan ayardir.

* Rotasyon Vektori [°] YOnelim, vektérin uzunlugunun derece
cinsinden dondurilecek acgi oldugu bir rotasyon vektériiolarak verilir.

* Agcilarin radyan cinsinden oldugu RPY [rad] Rulo, adimve sapma
(RPY) aclilari. RPY rotasyon matrisi (X, Y', Z” rotasyonu) su sekilde
verilir:

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

* RPY [°]Rulo, adimve sapma (RPY) acilar, burada acilar derece
cinsindendir.

Koordinatlari diuzenlemek icin degerlere dokunabilirsiniz. Ayrica gegerli
degere bir miktar eklemek/gecerli degerden bir miktar ¢gikarmak icin, bir
kutunun sagindaki + veya - digmelerine de dokunabilirsiniz. Veya degeri
dogrudan artirmak/azaltmak icin bir digmeyi basili tutabilirsiniz.

Ayri ayri eklem konumlari dogrudan belirtilir. Her eklem konumunun -
360° ile +360° arasinda Eklem Siniri araligi olabilir. EkKlem Konumlarini
asagidaki sekilde yapilandirabilirsiniz:

* Degerleri dizenlemek icin eklem konumuna dokunun.

* Gecerli degere bir miktar eklemek/gecerli degerden bir miktar
ctkarmak icin, bir kutunun sagindaki + veya - diigmelerine dokunun.

* Degeri dogrudan artirmak/azaltmak icin bir digmeyi basili tutun.

Bu ekrani Move ekranindan etkinlestirirseniz (bkz. ), Move ekranina
donmek icin OK diigmesine dokunun. Robot Kolu, belirtilen hedefe gider.
Belirtilen son deger bir ug ekipman koordinatiysa Robot Kolu HareketEtL
hareket tipini kullanarak hedef konuma gider veya en son bir eklem
konumu belirtildiyse HareketEtJ hareket tipini kullanir.

iptal digmesini tiklattiginizda, tim degisiklikler g6z ardi edilerek ekrandan
cikihr.
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3.7. G/C Sekmesi

Aciklama

Voltaj

Analog Etki Alani
Ayarlan

Bu ekranda her zaman, robot kontrol kutusuna giden veya robottan gelen
canh G/C sinyallerini izleyebilir ve ayarlayabilirsiniz.

Ekran, programin yirutildigi zaman dilimi de dahil olmak tizere, G/C'nin
gecerli durumunu goérintiler. Program yuritmesi sirasinda herhangi bir
degisiklik yapilirsa program durur.

Program durdugunda, tim cikis sinyalleri durumlarini korur. Ekran yalnizca
10 Hz ile giincellendiginden, ¢ok hizli bir sinyal diizgln
goruntilenemeyebilir.

Yapilandirilabilir G/C'ler, kurulumun givenlik G/C yapilandirma bélimiinde
tanimlanmig 6zel glvenlik ayarlan igin ayrilabilir (bakin 3.2.7. Glvenlik
G/C on page136); ayrilanlar, varsayilan veya kullanici tanimli ad yerine
guvenlik iglevi adina sahip olacaktir.

Guvenlik ayarlari icin aynlan yapilandinlabilir ¢ikislar degistirilemez ve
sadece LED'ler olarak gortntulenir.

Yapilandirilabilir Cikis Dijital Cikis

o004 0 4 o0 4
100s 1 5 nning| | (15
2 5 200 0s Start-Prog 6 200 0s
3 7 3007 Stop-Prog 7 3007
Analog Giris Ug Ekipman Dijital Girisi Ug Ekipman Dijital Cikist
a0 o b0 D
ov 10v
Alam
analog_in[1] o0V o
ov 10v
Analog Gikis Ug Ekipman Analog Girisi
analog_in(2] aoov Voltej
anaiog_out0] (@ ov 10v
4,00 mA
analog_in[3] aoov Voltej
g ] 20
9.0utt @ psom | o 1o

4,00 mA

o 0 O Sw‘mu\asyw:m.

Alet Cikisinda Voltaj ancak Alet Cikisi Kullanici tarafindan kontrol
edildiginde yapilandirilabilir. Bir URCap'l segcmek, Voltaj erigsimini kaldirir.

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

UR16e
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Alet letigim
Arabirimi

Alet Iletigim Arabirimi (TCI) etkinse, aletin analog girisi kullanilamaz. G/G
ekraninda, Alet Giris alani asagida gosterildigi gibi degisir.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One

RX Idle Chars 150
TX Idle Chars 3.50

NOT
Cift Pim Giici etkinse, aletin dijital ¢ikislan asagidaki
sekilde adlandiriimahdir:
* alet_cikisi[0] (Gug)
* alet_cikisi[1] (GND)
Alet Cikigi alani asa@ida gosterilmistir.

Tool Digital Output

Power GND

Current

000 mA
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3.7.1. MODBUS

Aciklama Kurulumda ayarlandiklarindan, asagidaki ekran gérintileri MODBUS
istemcisinin G/C sinyallerini gOsterir.
Sayfanin ustlindeki acilan mendileri kullanarak, gérintilenen icerigi sinyal
tipine ve birden fazlasi yapilandiriimissa MODBUS birimine gére
degistirebilirsiniz.
Listelerdeki her sinyal, onun baglantilarinin durumunu, degerini, adini ve
sinyal adresini icerir.
G/C sekmesi kontrollinin baglanti durumu ve secimi buna izin veriyorsa,
cikis sinyalleri degistirilebilir. 3.7. G/C Sekmesi on page331'ne bakin
MODBUS tipi MODBUS tinitesi
MODBUS Girigler Cikislar
MODBUS unitesi: 10.0.0.2 MODBUS unitesi: 10.0.0.2
(%] MODBUS_4 [260] [ MODBUS_3 [18]
MODBUS unitesi: 127.0.0.1 MODBUS unitesi: 127.0.0.1
(%] MODBUS_1 [0] 5] MODBUS_2 [16]
(%] MODBUS_5[17]
(%] MODBUS_6 [18]
(%] MODBUS_7 [19]
(%] MODBUS_8 [20]
(%] MODBUS_9[21]
O Normal
UR16e 333 Kullanici Kilavuzu



R
~ UNIVERSAL ROBOTS

3.8. Gunluk Sekmesi

Aciklama Giinliik sekmesi, robot kolu ve Kontrol Kutusu hakkinda bilgileri gdsterir.

<Isimsiz>*

default*

Okunan Degerler Eklem YUk
Kontrolér Sicakhdi 24.0°C 0 Taban TAMAM 0,0V I 5
Ana Voltaj 48,0V 1) Omuz TAMAM 00V 2 . ©
Ort. Robot Glct ow 2) Dirsek TAMAM 0,0V
Alam 0,0A 3)Bilek 1 TAMAM 0,0V 2 I
GIC Alimi 0A 4) Bilek 2 TAMAM 0,0V
Ug Ekipman Akimi 0 mA 5 Bilek 3 TAMAM 0,0V 1 1 0
Tarih GUnlagh
——— s (0] [1] (G 1@ & ounason

A 2023-11-10 02:09:06.394 PolyScope C0A0

>

Daha ayrintil bigiler gsrmek igin Tarih
gUinltigiinden bir olay segin

Okumalar ve Eklem Okumalar panosu, Kontrol Kutusu bilgilerini gésterir. Eklem Yuklemesi
Yuki panosu, her robot kolunun eklem bilgilerini gésterir. Her eklem sunu
gosterir:

* Sicakhk
* Yikle
* Durum

* Voltaj

Tarih Kaydi ilk siitun, giinliik girdilerini 6Snem derecesine gére kategorize ederek
g6sterir. ikinci siitun giinliik girisine eklenmis bir Hata Raporu varsa bir
atac gOsterir. Sonraki iki situn, mesajlarin gelis zamanini ve mesaj
kaynagini gosterir. Son stitun, mesaijin kendisinin kisa bir agiklamasini
gOsterir.

Bazi glinlik mesajlari, guinlik girisi secildikten sonra sagda goriintilenen
daha fazla bilgiyi saglamak igin tasarlanmistir.
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Mesaj Onem Mesaijlari gunluk girisinin Gnem derecesine karsilik gelen agma/kapama
Derecesi digmelerini segerek ya da bir ekin var olup olmadigina gére
filtreleyebilirsiniz. Asagidaki tablo mesaj 6nem derecesini aciklar.

Program durumu, denetleyicideki degisiklikler ve denetleyici
surimi gibi genel bilgileri verir.
Meydan geldiklerinde sistemin yeniden ¢alismaya devam
edebildigi sorunlar.
Guvenlik limiti asildiginda bir ihlal meydana gelir. Bu durum
Al robotun glivenlik degerlendirmeli bir durdurma
gerceklestirmesine neden olur.
Sistemde geri kurtarilamaz bir hata olursa bir ariza meydana
2 | gelir. Bu durum robotun giivenlik degerlendirmeli bir durdurma
gerceklestirmesine neden olur.

Bir gunlik girisini sectiginizde, ekranin sag tarafinda ek bilgiler gorinar. Ek
dosya filtresi secildiginde ya sadece tim ekli girigsler gdsterilir ya da tim
girisler gosterilir.
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Hata Raporlarini Gunluk gizgisinde bir kagit klipsi simgesi goriinurse, ayrintil bir durum
Kaydetme raporu kullanilabilir.
NOT

Yenisi olusturuldugunda, en eski olan rapor silinir. Sadece
son bes rapor saklanir.

1. Bir gunlik gizgisini secin ve raporu bir USB bellegine kaydetmek icin
Raporu Kaydet diigmesine dokunun.

Bir program caligiyorken raporu kaydedebilirsiniz.

Asagidaki hata listesini takip edebilir ve disa aktarabilirsiniz:
* Acil durdurma
* Arniza
* Dahili PolyScope istisnalarn
* 1Robot Durdurmasi
* URCap'taki islenmemis istisna
* ihlal

Disari aktarilan rapor, asagidakileri icerir: bir kullanici programi, bir gegmis
gunlaga, bir kurulum ve g¢alisan servislerin bir listesi.

Teknik Destek Rapor dosyasi, sorunlari tespit etmeye ve yeniden olusturmaya yardimci

Dosyasi olan bilgiler icerir. Dosya dnceki robot arizalarinin kayitlariyla birlikte gecerli
robot yapilandirmalarini, programlari ve kurulumlari icerir. Rapor dosyasi
harici bir USB siricisiine kaydedilebilir. Glnlik ekraninda, Destek
dosyasina dokunun ve isleve erismek i¢in ekrandaki talimatlar izleyin.

NOT
Disa aktarma islemi USB sirticisinin hizina ve robot

dosya sisteminden toplanan verilerin boyutlarina bagli
olarak 10 dakika kadar siirebilir. Rapor normal bir zip
dosyasi olarak kaydedilir, parola korumal degildir ve teknik
destege gondermeden dnce lUzerinde dizeltme yapilabilir.

TUniversal Robots robotlari igin 6nceden "Koruyucu Durdurma"” olarak bilinen robot durdurmasi.
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3.9. Program ve Kurulum Yoneticisi

Aciklama Program ve Kurulum Yoneticisi, Program ve Kurulumlar olusturmanizi,
yuklemenizi ve yapilandirmanizi saglayan (¢ simgeye isaret eder:

* Yeni...
° Ac...
* Kaydet...

Dosya Yolu, yiiklenen gecerli Program adinizi ve Kurulum tipini gérintdler.
Dosya Yolu, yeni bir Program veya Kurulum olusturdugunuzda veya
yuklediginizde degisir.

Bir robot icin birden fazla kurulum dosyaniz olabilir. Olusturulan programlar
etkin kurulumu otomatik olarak yukler ve kullanir.

ABCDE @ i E

default

Y. A Kaydet. ..
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Ag... Bir Program ve/veya Kurulum ylklemenizi saglar.

Bir Programi Agma

1. Program ve Kurulum Ydéneticisinde Ag... segenegine dokunun ve
Programi segin.

2. Programi Yikle ekranindan mevcut bir programi secin ve A¢ tusuna
basin.

3. Dosya Yolunda, istediginiz program adinin gorintilendigini
dogrulayin.

Bir Kurulumu A¢gma.

1. Program ve Kurulum Yoneticisinde Ag... segcenegine dokunun ve
Kurulumu segin.

2. Robot Kurulumunu Ytikle ekranindan mevcut bir kurulumu segin ve
Ac tusuna basin.

3. Robotun yeniden baslatiimasini istemek i¢in, Guvenlik
Yapilandirmasi kutusundan Uygula secenegini segin ve yeniden
baslatin.

4. Gegerli Programin kurulumunu ayarlamak i¢in, Kurulumu Ayarla
secenegini segin.

5. Dosya Yolunda, istediginiz kurulum adinin gérintalendigini
dogrulayin.

Galger P

i

Program Degiskenler

Ad
ABCDE var 1

var 2 10

Durduruldu

Kontrol

00 v

O Yalnizca favori degiskenleri goster
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Yeni... Yeni bir Program ve/veya Kurulum olusturmanizi saglar.

Yeni bir Program olusturma

1. Program ve Kurulum Ydéneticisinde Yeni... se¢cenegine dokunun ve
Programi segin.

2. Program ekraninda, yeni programinizi istediginiz sekilde
yapilandirin.

3. Program ve Kurulum Ydneticisinde Kaydet... secenegine dokunun
ve Tumuana Kaydet veya Programi Farkli Kaydet... secenegini segin.

4. Programi Farkli Kaydet ekraninda bir dosya adi atayin ve Kaydet
tusuna basin.

5. Dosya Yolunda, yeni program adinin goruntilendigini dogrulayin.

Yeni Kurulum olusturma

Robotun gliclini kapattiktan sonra kullanim i¢in kurulumunuzu kaydedin.

1. Program ve Kurulum Yoéneticisinde Yeni... secenegine dokunun ve
Kurulumu segin.

2. Guvenlik Yapilandirmasini Onaylaya Basin.

3. Kurulum ekraninda, yeni kurulumunuzu istediginiz sekilde
yapilandirin.

4. Program ve Kurulum Ydéneticisinde Kaydet... secenegine dokunun
ve Kurulumu Farkh Kaydet... segenegini segin

5. Robot Kurulumunu Kaydet ekraninda bir dosya adi atayin ve Kaydet
tusuna basin.

6. Gegerli Programin kurulumunu ayarlamak icin, Kurulumu Ayarla
secenegini segin.

7. Dosya Yolunda, yeni kurulum adinin gérintulendigini dogrulayin.

RE2+Q2H gl O I cece =
B oo o b L - =

et et

Program Degiskenler

Ad ~ Aciklama II»
ABCDE var_1 p[-0.13523, -0.72508, 0. ~

Durduruldu
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Kaydet... Kaydet... Gi¢ secenek Onerir. Yuklediginiz-olugturdugunuz
programa/kuruluma bagl olarak sunlari yapabilirsiniz:

* Tuminid Kaydet ile gegerli Program ve Kurulumu hemen, sistemin
farkl bir konuma veya farkl bir adla kaydetmesi gerekmeden
kaydedin. Program veya Kurulumda hicbir degisiklik yapiilmadidinda,
Tamuand Kaydet... digmesi devre disi olarak gértnr.

* Programi Farkl Kaydet... ile yeni Program adini ve konumunu
degistirin. Gegerli Kurulum da mevcut ad ve konumla kaydedilir.

* Kurulumu Farkli Kaydet... ile yeni Kurulum adini ve konumunu
degistirin. Gegerli Program, mevcut ad ve konumla kaydedilir.

i

Degiskenler

Ad
ABCDE var 1

Durduruldu

Kontrol
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3.9.1. Dosya Yoneticisi

Aciklama Bu resim, asagidaki dugmelerden olusan yukleme ekranini gosterir:
* Igerik Haritasi Yolu
icerik haritasi yolu, mevcut konuma giden dizinlerin bir listesini
gOsterir. Ekmek kirnginda bir dizin adi secildiginde, konum o dizine
degisir ve onu dosya secim alaninda gorintiler.
* Dosya Se¢me Alani
Acmak icin dosyanin adina dokunun. Dizinler, adlari yarim saniye
basili tutularak segilir.
* Dosya Filtresi
Gasterilen dosya tiplerini belirtebilirsiniz. Yedekleme Dosyalarini
sectikten sonra bu alan, en son kaydedilen 10 program strimana
gérintiler ve burada en yenisi ’.old0’, en eskisiyse ".old9’ olarak
belirtilir.
* Dosya Adi
Secilen dosya burada gosterilir. Bir dosyayi kaydederken, dosya
adini manuel olarak girmek i¢in metin alanini kullanin.
* Eylem dugmeleri
Eylem cubugu, dosyalari yénetebilmenizi saglayan bir dizi digmeden
olusur.
QU 2 & 2 M
X N B I
f
[ ABcoE urp
StartABCDE.urp
::’::taA:i(‘:DE.urp Z:jersa\ Robots Program dosyalari v ‘
Eylem cubugunun sagindaki "Yedekle' eylemi, o sirada segili olan dosya ve
dizinlerin o konuma ve bir USB'ye yedeklenmesini destekler. "Yedekle™
eylemi ancak USB baglanti noktasina harici bir ortam takildiginda
etkinlegtirilir.
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3.10. Hamburger menusu

Aciklama Hamburger mentde PolyScope igin genel ayarlar, sifre, sistem ve glvenlik
ayarlari yer alir.

3.10.1. Hakkinda

Aciklama Robot hakkinda farkl veri turlerine erismek ve bunlari gbstermek icin
Hakkinda secenegini kullanin. Robotun Genel verilerini, SGrimind ve
Yasal verilerini gosterebilirsiniz.

Robot hakkinda 1. Baslikta, Hamburger mentye dokunun.
verileri géstermek 2

o . Hakkinda'yi segin.
icin

3. Robotun yazihm siriimiine, ag ayarlarina ve seri numarasina
erismek icin Genel'e dokunun.

Diger veri turleri icin sunlarn yapabilirsiniz:

* Robotun yazihm strimu hakkinda daha detayli veri géstermek
icin Striim'e dokunun.

* Robotun yazilim lisanslar hakkindaki verileri géstermek igin
Yasal'a dokunun.

4. Ekraniniza donmek icin Kapat'a dokunun.
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Yardim

Aciklama

PolyScope, robot kol, kontrol kutusu igin ¢evrimici yardim agiklamalarina ve
yardimci olabilecek diger belgelere erisebilirsiniz. Yardim boliimiine bir QR
kod araciligiyla veya asagidaki URL'yi bir tarayiciya girerek erisebilirsiniz:

help.universal-robots.com.

Asagidaki belgeleri bulabilirsiniz:

Robot kol donanim agiklamasi
Kontrol kutusu donanim agiklamasi
PolyScope yazilim kilavuzu

Servis kilavuzu

Komut dosyasi kilavuzu

Hata kodlar referansi

UR16e
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QR kodu ve URL'yi

bulmak igin E
1. PolyScope'un sag ust kdsesindeki Hamburger digmesine

dokunun.

2. Acllir menude secenegine dokunun.

3. Artik QR kodunu tarayip help.universal-robots.com adresine
erisebilirsiniz.

<unnamed:> i 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://www.universal-robots.com/help

Scan QR code

O Normal

NOT

QR kodunu taradiginizda QR koduyla birlikte asagidaki
bilgiler génderilir ve Universal Robots béliimiinde muisteri
analizi icin kullanilabilir:

* Yuklenen PolyScope yazilim surimu
* Robot tiirl ve boyutu
* PolyScope'taki dil

* Robot kolun seri numarasi
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3.10.2. Ayarlar

PolyScope 1. Baslikta, Hamburger menusine dokunun ve Ayarlar segenegini
Ayarlarini segin.

kigisellegtirmek igin 2. Soldaki Yan Menulde, kigisellestirmek istediginiz bir 6geyi se¢in. Yan

Menude bir calisma modu parolasi ayarlandiysa, Sistem sadece
programci tarafindan kullanilabilir.

3. Degisikliklerinizi uygulamak icin, sag alttaki Uygula ve Yeniden
Baslat secenegine basin.

4. Ayarlar ekranini hicbir degisiklik yapmadan kapatmak igin, sol alttaki
Cikis segenegine basin.

Tercihler

Aciklama Tercihler en temel ayarlari igerir ve muhtemelen ilk baslangigta yalnizca bir
kez ayarlanir.

Diller

Aciklama PolyScope dilini ve 6lgiim birimini (Metrik veya ingiliz) degistirebilirsiniz.

Calistirma Ekrani

Aciklama Calistir sekmesi ekraninin tabaninda bulunan Hiz Kaydiricisi, operatériin
calisan bir Programin hizini degistirmesine izin verir.

Hiz Kaydiricisini 1. Baslkta, Hamburger meniisii simgesine dokunun ve Ayarlar
gizlemek igin secenegini segin.

2. Tercihler altinda, Galigtirma Ekrani bélimine dokunun.

3. Hiz Kaydiricisini géstermesi veya gizlemesi icin onay kutusunu
isaretleyin.
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Zaman
Aciklama PolyScope'ta goriintilenen gecerli saat ve tarihe erisebilir ve/veya onu
ayarlayabilirsiniz.
Zaman 1. Baslikta, Hamburger menisi simgesine dokunun ve Ayarlar
secenegini segin.
2. Tercihler altinda, Saat secenegini segin.
3. Saat'i ve/veya Tarih'i dogrulayin ve/veya istediginiz gibi ayarlayin.
4. Degisikliklerinizi uygulamak icin, Uygula ve Yeniden Baslat
secenegine dokunun.
Tarih ve Saat, Gunlik sekmesinde (bakin Tarih Kaydi on page334), Tarih
Giinligi altinda gorintilenir.
Parola
Aciklama Sifre, sifrelerin ve yonetici sifresinin yonetimini igerir.
Sifre Ayarlari
Sifre belirleme Guvenlik Yapilandirmanizi olusturan tim gavenlik ayarlarinin Kilidini
acmak icin bir parola ayarlamaniz gerekir. Higbir gtivenlik parolasi
uygulanmadiginda, onu ayarlamaniz istenir.
Sifre belirlemek igin 1. PolyScope basliginin sag késesinde, Hamburger menustine tiklayin

ve Ayarlar secenegini segin.

2. Ekranin solundaki mavi menlde Parola se¢cenegine dokunun ve
Givenlik secenegini secin.

3. Yeni parola bélimiine parolanizi yazin.

4. Simdi, Yeni parolay! dogrula bélimine ayn parolayi yazin ve
Uygula secenegine tiklayin.

5. Bir 6nceki ekrana donmek i¢in, mavi menlnin sol altinda Gikig
tusuna dokunun.

Tum Gavenlik ayarlarini tekrar kilittemek veya dogrudan Guvenlik
menusunin disindaki bir ekrana gitmek igin, Kilit sekmesine basabilirsiniz.
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Yonetici Sifresi

Aciklama

Kilidi Ac

Ag erisimi dahil, sistemin glivenlik yapilandirmasini degistirmek igin
Yoénetici Sifresini kullanin.

Yonetici sifresi, SSH veya SFTP gibi bazi ag kullanim durumlarinda gerekli
olabilecek, robot lizerinde ¢alisan Linux sistemindeki kdk kullanici hesabi
icin kullanilan sifreye esittir.

UYARI
Kayip bir Ydnetici parolasini kurtaramazsiniz.

* Yonetici parolanizin kaybolmamasini saglamak igin
uygun 6nlemleri alin.

» Tercihler Yénetici

Yonetici

Admin parclasi sistem glvenlik ayarlarin dedistirmeyi etkinlestirir

Mod Mevcut parcla

Giivenlik

> Gavenlik

Yeni parolayl dogrula

! Kayip bir yonetici parolasini kurtarmanin bir yolu olmadigindan parolanizi kesinlikle unutmayin!

—

Hz 100%

O Normal

UR16e
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Yonetici Sifresi
belirlemek igin

Givenlik

5.
6.

. Baslikta, Hamburger menlisi simgesine dokunun ve Ayarlar

secenegini segin.

Sifre bolium altindaki Yonetici segenegine dokunun.
Gegerli parola altinda, varsayilan parolanizi girin: easybot.
Yeni parola altinda, yeni bir parola olusturun.

Guclt, gizli bir parola olusturmak, sisteminiz igin en iyi gtivenligi
saglar.

Yeni parolayi onayla béliminde, yeni parolayi tekrar yazin.

Parola degisikligini onaylamak i¢in Uygula secenegine dokunun.

Guvenlik parolasi, Glivenlik ayarlarinin yetkisiz olarak degistiriimesini

onler.

Calisma Modu Parolasi
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Aciklama

Mod Sifresi
belirlemek igin

Calisma Modu Sifresiveya mod sifresi, PolyScope'ta iki farkl kullanici rolt
olusturur:

* Manuel

* Otomatik

Mod sifresi ayarlandiginda, programlar ve kurulumlar yalnizca Manuel
modda olusturulabilir ve diizenlenebilir. Otomatik mod yalnizca operat6riin
hazir programlarn yuklemesine izin verir (modlar hakkinda daha fazla bilgi
icin 3.1.9. Calisma Modu Secimi on page122 bélimiine bakin). Sifre
belirlendikten sonra, Baslikta yeni bir Mod simgesi gérunur.

Calisma modlarin Manuelden Otomatige ve Otomatikten Manuele
gecirilmesi, PolyScope'un yeni sifreyi istemesine neden olur.

) Tercihler Calisma Modu Parolasi
Gallsma Modu Parolasi, otomatilk modlia manuel mod arasinda gegis yaparken parola sorulmasini saglar

Yonetici Otomatik Modda kullanicilar, Calistir, Baslat, Harelket Ettir, G/C ve GUnltk sekmeleriyle sinirhdir
Mod Mevcut parola

Giivenlik

» Gavenlik

Yeni parolayl dogrula

O Normal Simulasyon .

1. Baslikta, Hamburger menisi simgesine dokunun ve Ayarlar
secenegini segin.

2. Sifre bolumu altindaki Mod seceneg@ine dokunun.
3. Yeni parola altinda, yeni bir parola olusturun.

Gugla, gizli bir parola olusturmak, sisteminiz igin en iyi gtvenligi
saglar.

4. Yeni parolayi onayla béliminde, yeni parolayi tekrar yazin.

5. Parola degisikligini onaylamak i¢in Uygula segcenegine dokunun.

UR16e
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Sistem

Aciklama Sistem ayarlari, sistem yedeklemesini, URcaps'i ve ag ayarlarinin yani sira
diger 6zellikleri kontrol eder.

Sistem Yedeklemesi

Aciklama
NOT
Bir Yedekleme ve Geri Yiikleme islemini gerceklestirirken,

Kontrol Kutusunun (CB) igindeki USB baglanti
noktalarindan birini kullanin. Bir CB USB baglanti noktasini
kullanmak daha saglamdir ve bir Yedeklemeyi
gerceklestirmek daha az zaman alrr.

NOT
Bir sistemi yeni bir SD kartla geri yiiklerseniz, Polyscope'u

baslattiginizda yeni SD kart goriintiisiindeki Seri
Numarasini eglestirmeniz gerekir. Seri Numarasinin
eslesmemesi, eksik bir geri ylikleme islemine neden
olabilir. Eslesen seri numarasinin bulunamadigini belirten
bir geri yikleme hatasi gérinur

Yedekle ve Geri Sisteminizin tam bir kopyasini bir USB diske kaydedin ve sisteminizin
Yikle onceki bir durumunu geri yiklemek icin kullanin. Bu, disk bozulduktan veya
yanhslikla silindikten sonra gerekebilir.

Sistemi yedeklemek 1. Baslikta, Hamburger mentisi simgesine dokunun ve Ayarlar
icin secenegini segin.

2. Sistem altinda, Yedekle\nGeri YUkle bolimine dokunun.

3. Yedeklemeyi saklayacaginiz Konumu secin ve Yedekle tusuna
basin.

4. Tam sistemi yeniden baslatmak icin Tamam diigmesine dokunun.

Sistemi geri 1. Baslikta, Hamburger meniisi simgesine dokunun ve Ayarlar
yiklemek icin secenegini segin.

2. Sistem altinda, Yedekle\nGeri YUkle boliimine dokunun.
3. Yedekleme dosyanizi secin ve Geri Yikle secenegine basin.

4. Onaylamak icin Tamam digmesine dokunun.
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Robot Kaydi ve Lisans dosyasi

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

Uzak TCP ve Takim Uzak TCP ve Takim Yolu URCAP'i dogrudan www.universal-

Yolu URCap'i web robots.com/activate Gzerinden etkinlestirmek mimkuandir.

yoluyla etkinlestir Sadece Uzak TCP ve Takim Yolu URCap i¢in mimkindir. myUR yoluyla
baska lisanslar almayi planliyorsaniz litfen 6nce Uzak TCP ve Takim Yolu
URCap'i etkinlestirin.
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Yazilim Lisanslarini
myUR yoluyla

etkinlestir

NOT

Birden fazla aktif lisansiniz varsa, tiim lisanslar indirilen

lisans dosyasinda bulunacaktir.

Lisans dosyasini bilgisayariniza indirin.

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

1.
2.

Lisans dosyasini USB'ye kopyalayin ve El Kumandasina baglayin.

Ayarlar ekranindaki 3. Adimda, Lisans dosyasini seg ekranini
acmak icin Dosyayi yiikle diigmesine dokunun.

Listeden, icerigini gostermek istediginiz USB'yi secin ve lisans

dosyasina gidin.

Robot kaydini onaylamak icin lisans.p7b secenegini secin ve Ag

digmesine dokunun.

Sol altta, Cikis dugmesine dokunun.

RE 2 +QH

> Tercihler Lisanslar
Robotunuz icin yaziim lisanslarini etkinlestirmek icin bu 3 kolay adimi takip edin.

Eizan 1. Adim 2. Adim
Yedeklemesi

Lisanslar

URCap'ler @ g _— x
Uzaktan —
Kontrol K o= ﬂ

Sinirlandrt....
Elle Yonlend...

A§ Oturum agin Robot lisans dosyasini indir
myur.universal-robots.com *

Giincelle
> Guvenlik

*To activate only the Remote TCP & Toolpath URCap use:
www, universal-robots.com/activate

3. Adim

O Normal

ABCDE [';1

default

B xspm 3
f®

[ ticense.p7o

Dosya adi: Fittre:

Universal Robots Lisans Dosyalari
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Yazilim Lisanslarini * Robot sahibi degistiginde yeni bir lisans dosyasi gerekir. Bu
devre digi birak durumda, lisans dosyasi devre disi birakiimaldir.

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

1. Baslikta, Hamburger Meniisii simgesine dokunun ve Ayarlar
secenegini segin.

2. Soldaki menude Sistem tusuna dokunun ve Lisanslar secenegini
segin.

3. Ayarlar ekraninin sag alt késesindeki Devre disi birak tusuna
dokunun.

4. Litfen Yazilim Lisanslarint myUR yoluyla etkinlestir on the previous
page bdélimine bakin

URCaps

Aciklama URCap'lan Yénetme
Mevcut URCap'larinizi yénetebilir veya robotunuzda yenisini kurabilirsiniz.

—

URCaps'i ydbnetmek Baslikta, Hamburger menilsine basin ve Ayarlar segenegini segin.

igin 2. Sistem altinda, URCaps segenegine dokunun.

3. +dugmesine dokunun, .urcap dosyasini segin ve Ag segenegine
dokunun.

4. O URCap'in kurulumuna devam etmek istiyorsaniz, Yeniden Baglat
tusuna basin. Bu adimdan sonra URCap'lar yuklenmistir ve kullanima
hazirdr.

5. Yukld URCap'lar kaldirmak icin, onu Etkin URCap'lardan segin, -
digmesine basin ve degisikliklerin devreye girmesi icin Yeniden
Baglat tusuna basin.
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Aktif URCap'ler Yeni URCap hakkindaki ayrintilar, Aktif URCap'lar alaninda goérandir.
Bir durum simgesi, asagida listelendigi gibi URCap durumunu gésterir:

* o URCap tamam: URCap yikli ve normal ¢alisiyor.

* © URCap arizasi: URCap yuklendi ama baslatilamiyor. URCap
gelistiricisiyle irtibata gecin.

* © URCap yeniden baslatmasi gerekli: URCap yuklemesi yeni
tamamlandi ve bir yeniden baslatma gerekli.

Ornek URCap hakkinda hata mesajlari ve bilgiler URCap'larin Bilgileri alaninda
gorundr. Tespit edilen hata turlerine bagli olarak farkli hata mesajlari
gorundr.

Uzaktan Kumanda

Aciklama Bir robot ya Yerel Kontrolde olabilir (El Kumandasi ile kontrol edilir) ya da
Uzaktan Kumandada olabilir (disaridan kontrol edilir).
Uzaktan Kontrol, robotlar kontrolér soketleri, G/C'le r ve Pano Sunucusu
gibi harici kaynaklar araciligiyla kontrol etmenizi saglar.
Bu, PolyScope'a asagidaki gibi basit komutlar géndermek i¢in kullanilabilir:
Programlari baslatmak veya yliklemek ve UR Script komutlarini dogrudan
kontrol Gnitesine gébndermek.

UYARI
Guvenli kullanim saglamak icin robot "Uzaktan Kontrol"

modunda veya "Yerel Kontrol" modunda olabilir.

"Yerel Kontrol" modu, robot bizzat kontrol edilirken harici bir
kaynaktan kontrolére gdénderilen hicbir komutun
reddedilmemesini saglayacaktir.
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Uzaktan Kontrolii 1. Baslikta, Hamburger menusiine dokunun ve Ayarlar segcenegini
etkinlestirmek igin secin.

2. Sistem altinda, Uzaktan Kumanda sec¢enegine dokunun.

3. Uzaktan Kumanda 6zelligini kullanilabilir hale getirmek icin,
Etkinlestir digmesine dokunun. PolyScope, etkin olarak kalir.
Uzaktan Kumandayi Etkinlestirme, 6zelligi hemen baslatmaz. Yerel
Kontrolden Uzaktan Kumandaya ge¢menizi saglar.

4. PolyScope'u degistirmek igin, profil menistinden Uzaktan Kumanda
secenegini secin. Profil menusinde geri giderek Yerel Kontrole geri
donebilirsiniz.

NOT
* Uzaktan Kumanda, PolyScope'deki eylemlerinizi

sinirlasa da, robotun durumunu yine de
izleyebilirsiniz.

* Birrobot sistemi Uzaktan Kumandada
kapatildiginda, Uzaktan Kumandada baslar.

Ayarlar Gereklilikleri Robotun agdan veya dijital girigle kontroll varsayilan olarak sinirlanmistir.

* Uzaktan Kumanda 6zelligini etkinlestirin ve secin, bu kisitlamayi
kaldirir.

* Robotun Yerel Kontrol profiline (PolyScope kontrolline) gecerek
Uzaktan Kumandayi etkinlestirin ve ¢calisan programlarin ve yuriten
komut dosyalarinin tim kontroliniin uzaktan gerceklestiriimesini
saglayin.

* Profildeki Uzaktan moduna ve Yerel moduna erigmek igin,
Ayarlardaki Uzaktan Kumanda 6zelligini etkinlestirin.
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Yerel Kontrol izin
vermez

* Guc acik ve freni indirme agdan robota génderildi

* Robota agdan gonderilen robot programlarini ve kurulumu alma ve
yuaratme

* Dijital girislerle kontrol edilerek, 6n yukleme sirasinda programlari
otomatik baslatma

* Dijital girislerle kontrol edilerek, 6n yiikleme sirasinda otomatik fren
indirme

* Dijital girislerle kontrol edilerek, programlari baslatma

Uzaktan Kumanda
izin vermez

* Robotu Hareket Sekmesinden hareket ettirin
* El Kumandasindan baslatma
* El Kumandasindan programlari ve kurulumlari yikleyin

* Elle Yonlendir
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Ag
Aciklama Kullanilabilir Gi¢ ag ydnteminden birini secerek, robotun bir agla olan
baglantisini yapilandirabilirsiniz:
* DHCP
* Statik Adres

* Devre disi ag (robotunuzu bir aga baglamak istemiyorsaniz)

Sectiginiz ag yéntemine gore ag ayarlarinizi yapilandirin:
* IP Adresi
* Alt Ag Maskesi
* Varsayilan Ag Gegidi
* Tercih edilen DNS Sunucusu

* Alternatif DNS Sunucusu

Gincelle

Aciklama Robot yaziliminin giincel olmasini saglamak igin, giincellemeleri bir
USB'den kurabilirsiniz.

Yazilimi giincellemek 1. Baslikta, Hamburger menisi simgesine dokunun ve Ayarlar
icin secenegini segin.

2. Sistem altinda, Giincelle segenegine dokunun.

3. Bir USB takin ve gecerli giincelleme dosyalarini listelemek icin Ara
secenegine dokunun.

4. Kurmak icin gecerli glincelleme dosyalari listesinden istediginiz
surimi segin ve Giincelle tusuna basin.

UYARI
Bir yazihm ylkseltmesinden sonra her zaman program

(lar)imizi kontrol edin. Ylikseltme, programinizdaki
gezingeleri degistirebilir.
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Giuvenlik

Aciklama

Genel

Aciklama

Universal Robots robot kolu kontroléri igin varsayilan yénetici sifresi
"easybot"tur. Bu, tiim yeni robotlarda yapilandiriimig bir fabrika ayaridir.

UYARI

A

Robotunuzun siber glivenligini saglamak icin bu varsayilan

yonetici sifresini kendi sifrenizle degistirmeniz ¢ok

onemlidir.

PolyScope 5.14 giincellemesinden itibaren, tim gavenlik ayarlar
varsayilan olarak kisitlayici (devre disi veya engellenmis) olarak
ayarlanmistir. (Bu sadece yeni robotlar ve yeni olusturulan SD kartlar igin
gecerlidir. Aksi takdirde, "UR cobot'larin guvenli kurulumu" kilavuzuna

bakin).

Uygulamaniz icin ayarlardan herhangi birinin etkinlestirilmesi gerekiyorsa
bunlan Glivenlik ekranindan kolayca etkinlestirebilirsiniz.

Guvenlik ayarlarinin Genel béliminden sihirli dosyalan etkinlestirebilir ve

gelen baglantilan yapilandirabilirsiniz.

Bir Sihirli Dosya, sisteme takildiktan sonra ¢alisan ve USB stirlictide
bulunan bir komut dosyasidir. Bu islev, sihirli dosyalarin PolyScope
Uzerinde bilmeden c¢alistinimadigindan emin olmak igin varsayilan olarak

devre disidrr.

Universal Robots Graphical Progrs

1]
RE2+Q2H

> Preferences Miscellaneous Settings

) Password C’

) System

v/ Security Inbound Connections

(St Restrict inbound network access to this subnet

0.0.0.0/0

Secure Shell
Services

Disable inbound access to additional interfaces (by port)
1-65535

Admin Password

O Power off
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Sihirli Dosyalar

PolyScope'ta Sihirli
Dosyalari
etkinlestirmek igin

Gelen Baglantilar
sinirlandirin

Gelen Baglantilari

Sihirli dosyalar, sistem degisiklikleri yapma konusunda sinirsiz ayricaliklara
sahiptir, bu nedenle bir gtivenlik riski olarak kabul edilmelidir.

1. Baslikta, Hamburger meniisiine dokunun ve Ayarlar secenegini
segin.

2. Guvenlik bélimiinde, Genel secenegini secin.
3. Yobnetici parolanizi girin.

4. Sihirli Dosyalarn Caligtir secenegini etkinlestirin.

Ag erisimi 0.0.0.0/0 olarak ayarlanmigtir ve PolyScope'ta alt aga erisim
olmadigindan emin olmak icin bir gtivenlik ayarina sahiptir.

c UYARI
URCap'ler, calismak icin belirli ag arayizlerinin acik

olmasini gerektirebilir.

* URCap'lerinizin herhangi bir belirli ag arayizlerinin
(baglanti noktalari/servisler) acik olmasini
gerektiriyorsa, URCap saticiniza veya saticilariniza
danigin.

Belirtilen alt agin disindaki bir IP adresinden gelen ag baglantilarinin

yapilandirma reddedileceginden emin olmak i¢in 't kullanin belirli bir alt aga gelen ag
erigimini kisitlayin.
Ornegin:
* Yalnizca 192.168.1.0 - 192.168.1.255 araligindaki ana
bilgisayarlardan erigsime izin vermek icin 192.168.1.0/24'u kullanin.
* Yalnizca bu ana bilgisayardan gelen erisime izin vermek igin
192.168.1.96'y1 kullanin.
1. Baslikta, Hamburger menusine dokunun ve Ayarlar secenegini
segin.
2. Guvenlik béliminde, Genel segenegini segin.
3. Yonetici parolanizi girin.
4. Gelen ag erisimini belirli bir alt agla sinirla seceneginin altindaki alt
ag sinirlamalarini girin.
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Gelen Erisimi devre Belirtilen baglanti noktalarina gelen baglantilarin reddedileceginden emin
digi birakin olmak icin Ek araytizlere gelen erigimi devre digi birakin (baglanti
noktasina gore) kullanin.

1. Baslikta, Hamburger meniisiine dokunun ve Ayarlar secenegini
segin.

2. Guvenlik bélimiinde, Genel secenegini secin.
3. Yobnetici parolanizi girin.

4. Ek arayiizlere gelen erigimi devre digi birakin (baglanti noktasina
gore) seceneginde kapatilacak arayuzleri girin.

Baglanti noktalarini engellemekten kaginmak igin alani bos birakin.
Etkinlestiriimis herhangi bir hizmet Servisler on page362 baglanti noktasi
engellemeye gore dncelikli olur. Genel glivenlik ayarlarinda bir baglanti
noktasi engellenmis olsa bile, etkinlestiriimis bir hizmet tarafindan acilir.

Ornek * Tum baglanti noktalarini engelleyebilirsiniz
* Tum baglanti noktalarini engellemek i¢in 1-65535'i kullanin.
* Belirli bir baglanti noktasini engelleyebilirsiniz

* Baglanti noktasi 564'l engellemek icin baglanti noktasi
numarasi 564'l kullanabilirsiniz.

* Bir dizi baglanti noktasini engelleyebilirsiniz

* Belirli bir baglanti noktalari araligini engellemek icin araliklari
kullanin. Belirli baglanti noktalarini ve belirli baglanti noktasi
araliklarini engellemek igin 2318-3412,22,56-67

Secure Shell
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Aciklama

Secure Shell (SSH), robota 6zel (sifreli) ve kimligi dogrulanmis bir baglanti
saglar:

* igletim sistemi erigimi
* dosya kopyalama

* ag arayuzlerinin tlinellenmesi

NOT

SSH, amacina uygun kullanilirsa glgla bir aractir.
Robotunuzda etkinlestirmeden 6nce SSH teknolojisini
glivenli bir sekilde kullanmayi anladiginizdan emin olun.

Universal Robots Graphical Programming Envirenment

Secure Shell Settings
B Enabe S5t acce

O Allow Port Forwarding (when in remote control mode)
Authentication
General

Secure Shell QO Password Based () Key Based @) Both

Services
Manage Authorized Keys
Label Key type Key
Add Remove
O Power off ' _ ° 0 O Simulation .

UR16e
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SSH Erigimini
etkinlestirmek igin

Yetkilendirme

Yetkilendirme
kullanmak igin

Servisler

1. Baslikta, Hamburger menusiine dokunun ve Ayarlar segcenegini
segin.

2. Guvenlik bélimlnde, Secure Shell secenegini secin.
3. Yonetici parolanizi girin.
4. Secure Shell Ayarlarini yapilandirin:

* SSH Erisimini Etkinlestir secenegini secin.

* Baglant Noktasi Yénlendirmeye izin Ver (uzaktan kumanda
modundayken) 6zelligini etkinlestirmeyi/devre disi birakmayi
segin.

Baglanti noktasi ydnlendirme yalnizca uzaktan kumanda
modunda kullanilabilir.

Port ydnlendirme, acik arayuzleri (6rn. Gosterge Paneli
hizmeti) kimlik dogrulama gerektiren givenli ve sifreli bir
tinelde sarmak igin dnerilen bir tekniktir.

5. Yetkilendirme trQ segin.

Herhangi bir SSH baglantisi, baglanti kuruldugunda baglanan kullanicinin
kimligini dogrulamasini gerektirir. Kimlik dogrulamayi bir parola ve/veya
onceden paylasilan, yetkili bir anahtarla ayarlayabilirsiniz.

Anahtar tabanli kimlik dogrulama, énceden paylasilan anahtarlara dayanir.

Kullanilabilir anahtarlar, listeden segilen bir anahtari kaldirmak ve yeni
anahtarlar eklemek icin diigmelerle birlikte burada listelenir.

1. Dosya se¢im kutucugunu a¢gmak icin Ekle secenegine dokunun.
2. Dosyadan bir anahtar segin.

Dosya, yalnizca bos olmayan ve yorum (# ile baslayan) olarak
tanimlanmayan satirlar eklenerek satir satir okunur. Eklenen
satirlara dair hi¢bir dogrulama yapilmadi.

3. authorized_keys icin kullanilan bigim ile uyumlu olmalidirlar.
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Aciklama Servisler, robotta ¢alisan standart servisleri listeler. Her servisi
etkinlestirebilir veya devre disi birakabilirsiniz.

NOT

Guvenlik 6zelligi olarak tim hizmetler devre disidir.
Robotunuzu baslattiginizda veya yapilandirdiginizda ilgili
hizmetleri etkinlestirmeniz gerekir.

Etkinlestirilmis bir hizmet, o hizmetle iliskili baglanti noktalari engellense
bile kullanilabilir durumda kalir. Bu nedenle, yalnizca bir baglanti noktasini
engellemek, etkinlestiriimislerse listelenen servislere erisimi engellemek
icin yeterli degildir.

Hizmetleri . . . o . . .
etkinlegtirme Kullandiginiz iglev i¢in ilgili hizmeti etkinlestirmeniz gerekir.

Hizmetleri 1. Baslikta, Hamburger menisiine dokunun ve Ayarlar segenegini
etkinlestirmek igin segin.

2. Guvenlik bélimunde, Servisler secenegini segin.
3. YOnetici parolanizi girin.

4. Listede bir secenek segin ve Etkinlestir ya da Devre Disi Birak
secenegini segin.

Universal Robots Graphical Programming Environmen

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

S Status Interface

Secure Shell

Services

Admin Password Lock

O Power off

UR16e 363 Kullanici Kilavuzu



UNIVERSAL ROBOTS

3.10.3. Robotu kapat

Aciklama Robotu Kapat diigmesi, robotun kapatiimasini veya yeniden baslatiimasini
saglar.
Robotu kapatmak 1. Baslikta, Hamburger menusine dokunun ve Robotu Kapat
icin secenegini segin.

2. Robotu Kapat iletisim kutusu goruinirse, Gicl Kapat digmesine
basin.
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4. Terimler So6zlugu

Durdurma Kategorisi 0
Robota giden glclin hemen kaldiriimasiyla, robot hareketi durduruldu. Her eklem olabildigince
hizli frenlendiginden, robotun programlanan yoldan sapabilecegi kontrolstz bir durdurmadir. Bu
robot durmasi, guvenlikle ilgili bir sinir asildiginda veya kontrol sisteminin gtivenlikle ilgili
bélimlerinde bir hata oldugunda kullanilir. Daha fazla bilgi icin bakin: ISO 13850 veya
IEC 60204-1.

Durdurma Kategorisi 1
Durdurmayi gergeklestirmek icin robota gidecek kullanilabilir gticle robot hareketi durduruldu ve
ardindan durdurma gerceklestirildiginde glg kaldinidi. Robotun programlanan yol boyunca
devam edecegi kontrolll bir durdurmadir. Gig, robot durur durmaz kaldinhr. Daha fazla bilgi igin
bakin: ISO 13850 veya IEC 60204-1.

Durdurma Kategorisi 2
Robot icin kullanilabilir gticle bir kontrollii durdurma kalir. Glvenlikle ilgili kontrol sistemi, robotun
durdurma konumunda kalmasini izler. Daha fazla bilgi i¢in bakin: IEC 60204-1.

Kategori 3
Kategoriteriminin Durdurma Kategorisiterimiyle karistirlmamasi gerekir. Kategori, belli bir
Performans Seviyesinin temeli olarak kullanilan mimari tipine isaret eder. Bir Kategori 3
mimarisinin 6nemli bir 6zelligi, tek bir arizanin givenlik islevinin kaybina neden olamamasidir.
Daha fazla bilgi i¢in bakin: 1SO 13849-1.

Performans Seviyesi
Bir Performans Seviyesi (PL), 6ngdrulebilir kogullar altinda givenlik iglevlerini gergeklestirmek
icin kontrol sistemlerinin glivenlikle ilgili pargalarinin yetenegini belirtmek icin kullanilan gizli bir
seviyedir. PLd, en ylksek ikinci glvenilirlige sahip siniflandirmadir, yani givenlik iglevi cok
guvenilirdir. Daha fazla bilgi icin bakin: 1ISO 13849-1.

Teshis kapsami (DC)
nominal performans seviyesine ulagsmak i¢in kullanilan teghisin verimliliginin bir dl¢tsudur. Daha
fazla bilgi i¢in bakin: 1ISO 13849-1.

MTTFd
Tehlikeli hataya kadarki ortalama stire (MTTFd), nominal performans seviyesine ulasmak igin
kullanilan hesaplamalara ve testlere dayal bir degerdir. Daha fazla bilgi igin bakin: 1ISO 13849-
1.

Entegrasyonu yapan Kisi
Entegrasyonu yapan kisi, son robot kurulumunu tasarlayan tiizel kisiliktir. Entegrasyonu yapan
kisi, son risk degerlendirmesini yapmaktan sorumludur ve son kurulumun yerel yasa ve
yonetmeliklere uygun olmasini saglamalidir.

Risk degerlendirmesi
Bir risk degerlendirmesi, tim riskleri tanimlamanin ve bunlari uygun bir seviyeye indirgemenin
genel islemidir. Bir risk degerlendirmesinin belgelendiriimesi gerekir. Ayrintili bilgi icin
ISO 12100 belgesine basvurun.
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Isbirlikgi robot uygulamasi
Isbirlikgi terimiyle, bir robot uygulamasinda operatérle robot arasindaki isbirligi kastedilir. Hassas
tanimlar ve agiklamalar icin bakin ISO 10218-1 ve ISO 10218-2.

Glivenlik yapilandirmasi
Guvenlikle ilgili islevler ve arabirimler, glivenlik yapilandirmasi parametreleriyle yapilandirilabilir.
Bunlar, yazilim arabirimiyle tanimlanir, bakin boluim .

4.1. Indeks

A

About 342

Ag... 337

Alet Giicli 134

Align 327

Arag G/C'si 52

Arag Hizi 134

Auto 327

Automatic mode 122
Azaltlmamis mod 139
Azaltiimis 142

Azaltilmis Alet yoénii sinirt 149
Azaltilmig Modu 137, 139

B

Bagil ara nokta 188

Base 64, 102, 188

Base feature 305

Blending 204, 206, 208, 210
Bracket 48

Bu Mesafeye Kadar 214
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C

Command 171

comment 232

Cone angle 149

Cone center 149

Configurable I/0 40

control box 103, 331

Control Box 33, 37, 39, 47, 49, 78, 292
Conveyor Tracking 40, 263

Conveyor Tracking Setup 300

D

Degisken ara nokta 188

Devre dig1 142

Devre Disi Birakiimis Alet yéni sinin 149
direction 218

Direction Vector 220

Dirsek Giicli 134

Dirsek Hizi 134

Disabled 144

Durma Mesafesi 133

Durma Siresi 133

E

Edit Position 151

El Kumandas: 11

Elbow 64, 102

Error 267

Ethernet 48, 315
EtherNet/IP 48, 289, 319

UR16e 367
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Expression Editor 242

F

Fabrika Ayarlarn 132

Feature 301, 305, 327

Feature menu 252

File Path 337

Folder 233

Footer 107, 160, 179

Frame 253

Freedrive 30, 122, 254, 287, 307, 327-328

G

GC Kadar 216

General purpose /0 40
Goster 142

Graphics 174

Gig 133

glivenli Baslangic 139

H

halt 231

Hamburger Menu 110
Harman parametreleri 206
Header 107

Home 327

/0 37, 40, 109, 136, 289-290, 331
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Initialize 104, 110
Installation 109, 337
Installation variables 292

input signals 137

J

Joint Limits 135

joint space 185

K

Kadar - U¢ Ekipman Temasi 215
Kadar ifadesi 213

Kaydet... 337

Kontrol 159

Kontrol Kutusu 11

Koruma Amagl Sifirlama 138

Kurulum 339

L

Log 109, 334

M

Manual High Speed 110, 124
Manual mode 122
Mini Displayport 48
MODBUS 48, 300, 315, 317, 333
mode

Automatic 109, 124

Local 110
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Manual 109, 124

Remote 110
Modes 142
Momentum 133
Motion 253
Mounting bracket 11
Move 109, 122, 171, 184, 189, 330
Move robot to 161
Move Tool 326
MoveJ 307, 330
MovelL 307, 330
MoveP 307

N

New... 109

Normal 29, 142

Normal & Azaltilmisg 142

Normal & Azaltiimig Alet yonii sinin 149
Normal Alet yéni siniri 149

Normal mode 131, 149, 175, 327, 329
Normal Plane 144

O

Open... 109
Otomatik Modunu Koruma Amagl Durdurma 138
Otomatik Modunu Koruma Amagli Sifirlama 138

output signals 139

Ozel 133
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P

Pan angle 149

Play 110, 160, 179

Point 253

PolyScope 10, 30, 102-103, 107, 118, 130, 236, 280, 315, 319, 355
popup 229

Pose Editor 328-329

Position 151

Position range 135

Profinet 319

Profisafe 320

Program 109, 156, 161, 263, 337, 339
Program Agaci 164

Program and Installation Manager 109, 337

program node 164

R

Radius 151

Recovery 30

Recovery mode 131

Reduced 29

Reduced mode 131, 149, 151
relative waypoint 199

Remote Control 295, 355
Restrict EIlbow 144

risk assessment 11, 14, 22, 26
Robot 150, 327

robot arm 37, 102, 104, 248-249, 292, 326
Robot arm 78, 253

robot cable 51

Robot Durmuyor 139
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Robot Hareketli 139
Robot Limits 132
Run 109, 156

S

Safety Checksum 110, 129
Safety Configuration 20, 125, 128-129, 131
Safety functions 24-25
Safety /0 24, 29, 40-41
Safety instructions 58
Safety planes 141, 327, 329
Safety Settings 14, 126, 348
Save... 109, 340

Screen 107

Script manual 11

Service manual 11

set payload 234

Settings 345

Setup 328

Shoulder 64, 102

Shut Down 364

Sil 142

Simple 253

Simulation 110

Sistem Acil durdurma 137
Sistem Acil Durum Durdurmasi 139
Speed Slider 110, 122

Step 110

Stop 110

stopped state 104

Success 267

Switch Case construction 242
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S

Sekil degigkeni 188

T

Teach Pendant 33, 47, 78, 103, 107, 130, 254, 354
Templates 263

Test button 254

Tetikleyici Azaltiimis Modu 142

Tilt angle 149

Tool 150

Tool Center Point 131, 188, 280, 327
Tool Center Position 151

Tool Direction 148-149

Tool feature 305

Tool Flange 102

Tool Position 150-151

Trigger Plane 144

Trigger Reduced Plane 30

U

Until 218

Until Tool Contact 213
UR Forums 12

UR+ 11

UR+ Partner Program 12
URCaps 353
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Vv

variable waypoint 202
Variables 156, 162, 176
Voltage 331

W

Wait 220

Waypoint 171, 184, 188-189, 204, 206, 208, 210

Waypoints 119
Wrist 102

Y

Yeni... 337
Yeniden Adlandir 142
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Software Name: PolyScope
Yazilim Strimu: 5.14
Belge Surimi: 20.1.124

-120-00
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