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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 © 2009-2024, Universal Robots A/S.

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

Kullanici Kilavuzu UR20

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.



UNIVERSAL ROBOTS

I

“lIpIjes LepieH wn | “S/V S10q0Y [esIsAlUN ‘FZ02-6002 @ PMeY JlIe L

Kullanici Kilavuzu

UR20



UNIVERSAL ROBOTS

Icindekiler

1o ONSBZ .o 12
T A KU L 13

1.2. Onemli GUvenlik Bildirimi ... 13
1.3.BuKilavuzu OKuma ... 13

1.4. Daha fazla bilgi alabileceg@inizyerler ... . 13

1A URE 14

1.4 2. MYUR 14

143 URFOrUMIAI ..o 14

Bolim | Donanim Kurulum Kilavuzu ... 16
2.GUveNnliK .. 18
2. GTIS o 18

2.2. Gegerlilik ve Sorumluluk ... 18

2.3. YUkumlualagun Sinirlandinilmast ... 19

2.4, Guvenlik mesajitlrleri ... 19
2.5.GenelUyarive IKazlar ... 20

2.6. Kullanim AmacCH ... 23
2.7.Riskdegerlendirmesi ... 24

2.8. Kullanim Oncesi Degderlendirmesi ....................c.oo oo 26
2.9.Acil Durdurma ... 26

2.10. Tahrik Gucl Olmayan Hareket ... . 27

3. Givenlikle Ilgili islevler ve Arabirimler ... 28
B GiMIS oo 28

3.2. Durdurma Kategorileri ... ... . 29

3.3. Giivenlik islevlerini Yapillandirma ... 29

3.4, GUVeNIIK ISIOVI ... 33

3.5. Guvenlik Parametresi Setleri ... 33

4. Kaldirma ve TaSIma ... . 35
4.1. Yuvarlak Sapan Kullanimi ... 37

B ISIK HalKaST .. . 39
6. 3-Konumlu Etkinlegtirme Durdurmasiyla El Kumandasi ............................................... 41
6.1. 3PE El Unitesi DUGMESI ISIGVIEri ... 41

6.2. 3PE DUgmelerinin Kullanimi ... 42

Kullanici Kilavuzu UR20

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.



UNIVERSAL ROBOTS

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tim Haklarn Sakhdir.

6.2.1. 3PE DUgmeleriile Serbest SUrUS ......................oo 43

6.2.2. Robotu Pozisyona Getir kullanimi ... 43

7. Mekanik Arabirim ... 44
7.1. Calisma Alanive Faaliyet Alant ... . 44

7.2. Montaj AGIKIamas! ... 45

7.3. RobotKolunu SIkma ... 46
7.4.Uc Ekipmanisabitleme ... . 47

7.4.1. Ug Ekipman Flangi Aksesuarlarn ... . . 48

7.5. Kontrol Kutusu AGIKIGI ... 49

7.6. Maksimum Tagima Kapasitesi ... . 49

7.6.1. Tasima Kapasitesi Eylemsizligi ... .. 50

8. Elektrikli Arabirim ... .. 51
8.1. Elektrik Uyarilari ve IKazlar ... 51

8.2 KON O Or GG 53

8.3. Tiim Dijital G/C igin Ortak OzelliKler ..., 53

8.3.1. Ozel ve Yapilandirilabilir GGvenlik G/C'Si ..o 55
8.3.2.Genelamach dijital G/C ... 59

8.3.3. Genelamacli analog G/C ... ... 59

8.3.4. Uzaktan AC/KAPAT kontrolU ... . . 60

8.4. Kontrol Kutusu Braketi ... . 61

8.5, Ethernet ... 62

8.6. Kontrol Kutusu Sebeke Baglantisi ... 63

8.7. Robot Baglantisi: Robot Kablosu ... . 64

8.7.1. Robot Baglantisi konektorl ... . 64

8.8. Robot Baglantisi: Taban Flang Kablosu ... 65

8.8.1. Taban Flang Kablosu konektOrl ... ... ... .. .. 65

8.0, AraG Gl 66

8.9.1. Arag G/C AKSESUAIIAIT ... ... 66

8.9.2. Tool I/O Installation Specifications ............................ccoiiii 67

8.9.3. Ugekipman gl Kaynagl ... 68

8.9.4. Cift Pimglgkaynagl ... 68

8.9.5. Arag Dijital GIKISIAr ... 68

8.9.6. Aracg Dijital Girigleri ... . 69

8.9.7. Alet Analog GiriSi ...l 70

8.9.8. AracG letiSimi G/C ... o 71

O, T aSIMa 72

UR20 Kullanici Kilavuzu



UNIVERSAL ROBOTS

9.1, AMDbalajsiz TasIMma ... 72

10. Bakimve Onarim ... 74
10.1. Bakim GUVENHIGi ... 74

11. Robot Kolunun Temizligi ve Denetimi ... ... . 76
11 1. Temizleme 76

11.2. Robot Kolu Denetim Plani ... 76

11.3. Serbest Slrlis Denetimi ... . 77

12. Bertaraf ve Gevre ... 78
13. Sertifikalar ... 79
14. Durma Siiresi ve DurmaMesafesi ... 80
15. Beyanlar ve Sertifikalar ... . 85
16. Garanti Bilgileri ... 90
16.1. Urlin GArantiSi ... 90

16.2. Kullanim Kilavuzu Sorumluluk Reddi ... 90

17. Sertifikalar ... 91
18. Uygulanan Standartlar ... ... 92
19. Teknik OzelliKIer ... 96
20. Giivenlik iglevleri Tablolar ... 98
20.0.Tablo 1 98
20.2.Tablo 1@ ..o 108
20.3.TablO 2 109
Bolim Il Yazilm Kilavuzu ... 114
20, GEIS 116
21.1.RobotKolu Temelleri ... 116
21.2.KUrUlUM o 117
21.3. PolyScope'a Genel BaKIS ... 121
21.3.1. PolyScope'ta Simgeler/Sekmeler ... . . 123

214 Elle YOnlendir ... 125
21.4.1.Serbest SUrls Paneli ... 127

20 D, G ST .o 128
21.5.1. Geri SUrlis Denetimi ... 131

21.6. Hizli Sistem Baslangici ... . 131

21, 7. 1K PrOGIaM o 133

21.8. Robot Siber GUVENiGi ... 135

Kullanici Kilavuzu UR20

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.



Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tim Haklarn Sakhdir.

UNIVERSAL ROBOTS

21.9. Calisma MOdU SECIMI ... 136
22. Yazihm Glvenlik Yapilandirmasl ... 139
22.1. Yazihm Guvenlik Sifresi belifleme ... 141
22.2. Yazihm Guvenlik Yapilandirmasini degistirme ... 142
22.3. Yeni Yazihm Guvenlik Yapilandirmasi uygulama ............................................ 143
22.3.1. Guvenlik Kontrol TOPplamil ... 143

22.4. El Unitesi olmadan Giivenlik Yapilandirmasi ... 144
22.5. Yazihm Guvenlik Modlar ... 144
22.6. Sifre Guvenlik Limitleri ... . 145
22.6.1. Robot Sinirlar ... 145
22.6.2. Eklem Limitleri ... 148

22.7. GUVENIIK G/C 150
22.8. Yazihm Guvenlik Kisitlamalar ... 155
22.8.1. Arag YONU KISIHIamas! ... 162
22.8.2. Arag Pozisyonu Kisitlamast ... 164

22.9. Guvenli Baslangic Konumu ... . 168
23. Caligtir SeKmesSi ... . 170
23.1. Robotu Pozisyona Getir ... ... 174
23,2, PrOGIaM 175
23.3. DegisKenler 175
24, Program Sekmesi ... 176
24.1. Robot Programi Yapilandirmasi ... 179
24.2. Program Agaci Arag CUDUQU ... 181
24.2.1. Degisken Kurulumu .. 181
24.2.2. Komut Sekmesi ... . 184
24.2.3. Grafik Sekmesi ... 187
24.2.4. Degiskenler SeKmesi ... 189

24.3. [fade DUZENIEYICIST ...........ooo oo 190
24 4. Programi Secilen Program Diuguminden baslatma ........................................... 191
24.5. Programlarda Kesme Noktasi Kullanmak ... 193
24.6. Programda Tek AdIm 195
24.7. Temel program dUGUmIEri ... 196
2471 Hareket Ettir ... 196
24.7.2. Gegig Noktalar ... 201
2473 0N 229

UR20 Kullanici Kilavuzu



UNIVERSAL ROBOTS

24.7.4.BeKIe ... 231
24,7 S, AV A 236
24.7.6. Acllan Pencere ... .. 239
24 7. 7. DUFAUN ..o 242

24 7.8 YOTUM .o 243
24.7.9. KIASOT .. .o 244
24.7.10. Tasima kapasitesiayarla ... ... 245

24.8. Gelismig program dUGUmIEri ... 246
24.8.1. DONGU ... 246

24 8.2, AL PrOgram 247
24.8.3. A1aMA ... 249
24.8. 4. Q0T .. 249
24.8.5.Betik ... 251
24.8.6. 008Y ... 252
24.8.7. 1S ParGACIG . ..\ oo 252

24 8.8, CaEr 253
24.8.9. ZamManIayICl .. ... 255
24.8.10. GiMS ..o 255
24.9.Gablonlar . 258
2490 Ara 258
24.9.2. KUVVEL 262
24.93. Paletleme ... 266
24.9.4. TasIyIC TaKibi .. 274
24.9.5. Tornavida kullanma ... 276

24 .10, URCaAPS ..o 279
25. Kurulum Sekmesi ... 291
25. 1. TCP YapIandirMas! ...........cooooiiiii 291
25.1.1. TCP Pozisyonunu 6gretme ... ... 293

25.2. Tasima Kapasitesi ... 295
25.3. MONT@J ..o 298
25. 4. Gl AYar ar 299
25.5. Kurulum DeGiSKeNIEri ... ... 302
25,6, Baslatma 306
25.7. AraG GIC ST .o 307
25.7.1. Analog Giris - iletisim ArayUzi ... 308
25.7.2.Dijital CIKIS MOAU ... 309

25. 8. YUMUSAK GEGIS ..o 309

Kullanici Kilavuzu UR20

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.



UNIVERSAL ROBOTS

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tim Haklarn Sakhdir.

20,0, G G o 310
25.10. Tasiyict Takibi Ayart ... 311
25.11. Tornavida Kullanma AYar ... 312
2512, GUVeNliK ... 316
25.13. OzellIKIST ... 316
25.13.1. SeKil DUzZENIEME ... . 324

2514, Alan VeI YOIU oo 326
25.14.1. MODBUS isStemcCi G/C AYAT ..o 326

25.14.2. EtherNeVIP ... 329

2514 3. PROFINET . 330

25.14. 4. PROFISAfe ... . 330

26. Hareket EttirSekmesi ...l 337
26.1. Poz DUzenleyiCisi EKIranI ... ... 340

27. GG SEKMOSI ... o 343
27 1. MODBUS 345

28. GUNIUK SeKmeSi ... 346
29. Program ve Kurulum Yoneticisi ... .. 349
29.1. DOSYA YONEGUCIST ..o 353

30. Hamburger menUsl ... . 354
30.1. Hakkinda ... 354
3010 YardIm 355

30,2, Ayarlar .. 357
30.2. 0. Tercinler ... 357

30.2.2. Parola ... 358

30.2.3. SIS M 362

30.2.4. GUVENIiK ... 370

30.3. RODOMU KAPAT ... 376

31. Terimler SOzZIUGU ... 377
B INAEKS ..o 378

UR20

Kullanici Kilavuzu



R
1. Onsoz UNIVERSAL ROBOTS

1. Onsoz

Yeni Universal Robots igbirlikgi robotunuzu satin aldiginiz icin tebrikler.

Robot kolu, bir insan kolunun hareket araligini taklit etmek icin tasarlanmis, alti eklemli ve genis bir
esneklik kapsamina sahip aliminyum tiiplerden olusmaktadir. Patentli programlama araylzimuz
PolyScope'l kullanarak, robotu aletleri hareket ettirecek ve elektrik sinyallerini kullanarak diger
makinelerle iletisim kuracak sekilde programlayabilirsiniz. Asagidaki ¢izim, robot kolunun ana
bilesenlerini géstermektedir ve kilavuz boyunca referans olarak kullanilabilir.

\
\ \\ \\ \Tool flange
A\
\ \
\\ \ \Wrist 3 joint
\Wrist 2 joint

\ Wrist 1 joint

IR !
I / |
[ |
Base/ |
Base joint e‘ ,‘

Shoulderjoint,‘" EIbowjoint,’

Robot Kolunun eklemleri, tabani ve alet flansi.

Kullanici Kilavuzu 12 UR20
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1.1. Kutuda

* 3PE Ogretme Kolyeli Kontrol Kutusu
* Kontrol Kutusu igin braket montaji

* 3PE El Unitesi icin montaj braketi

* Kontrol Kutusunu agma anahtari

* Robot kolunu ve Kontrol Kutusunu baglamak icin kablo (bkz. Detay 19. Teknik Ozellikler on
page96)

* Bodlgenizle uyumlu sebeke kablosu veya glg¢ kablosu
* Yuvarlak aski veya kaldirma askisi

* Ucg ekipman flansi adaptéri

* Ucg ekipman kablosu adaptoéri

* Bu kilavuz

1.2. Onemli Giivenlik Bildirimi

Robot, kismen tamamlanmig makine 'dir (bkz. 13. Sertifikalar on page79) ve bu nedenle robotun
her kurulumu icin bir risk degerlendirmesi gereklidir. Bolim 2. Glvenlik on page18'deki tim gtivenlik
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 agina
olmasi beklenen, robot entegrasyonunu yapan kisiye yoneliktir.

1.4. Daha fazla bilgi alabileceginiz yerler

Destek web sitesi (www.universal-robots.com/support) sunlari i¢eriyor:

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

* Gelismis kullanicilar icin Komut Dosyasi Kilavuzu

UR20 13 Kullanici Kilavuzu
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1.4.1. UR+

URH+ sitesi (www.universal-robots.com/plus/) UR robot uygulamanizi 6zellestirmek igin 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 Grinlerin UR
robotlarnyla entegre edilmesi test edilmis ve onaylanmis olup, basit kurulum, gtvenilir calisma,
dizgln kullanici deneyimi ve kolay programlama saglanir. UR robotlar igin kullanimi kolay daha
fazla Grin 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 distrib(tér tarafindan islenir veya Universal
Robots Musteri Hizmetleri ekiplerine iletilir.

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

1.4.3. UR Forumlari

UR Forumlarn sitesi (forum.universal-robots.com), tim 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
biylk bir bélimi siz UR Forumu kullanicilan tarafindan olusturulmustur.

Kullanici Kilavuzu 14 UR20
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2. Guvenlik UNIVERSAL ROBOTS

2. Glvenlik
2.1. Girig

Bu bdlim, robot ilk defa ¢alistinimadan 6nce Universal Robots robotlarinin entegrasyonunu yapan
kisi tarafindan okunup anlasiimasi gereken 6nemli gtivenlik bilgileri icerir.

Bu bdlimdeki ilk alt kisimlar geneldir. Daha sonraki alt bélimler, robotu kurmayi ve programlamayi
saglamayla ilgili 6zel miihendislik verileri igerir. Bélim 3. Giivenlikle Ilgili islevier ve Arabirimler on
page28 , dzellikle isbirlik¢i uygulamalarla ilgili gtivenlikle ilgili islevleri agiklar ve tanimlar.

Boliim 3. Giivenlikle Ilgili Islevler ve Arabirimler on page28 'da ve ayrica Bélim 2.7. Risk
degerlendirmesi on page24 ' de verilen talimatlar ve kilavuzlar 6zellikle énemlidir.

Bu kilavuzun diger b6élim ve kisimlarinda verilen tim 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 goérdigu,
degistirildigi veya herhangi bir sekilde farkhlastinldiginda higbir sorumluluk kabul
etmez. Universal Robots, programlama hatalarindan veya robotun
arizalanmasindan dolayi robot veya diger ekipman tzerindeki herhangi bir hasardan
sorumlu tutulamaz.

2.2. Gegerlilik ve Sorumluluk

Bu kilavuzdaki bilgiler, komple bir robot uygulamasini tasarlama, kurma ve calistirmay| kapsamaz
veya butin sistemin glivenligini etkileyebilecek tim ¢evresel ekipmanlari kapsamaz. Bitin sistemin,
robotun kuruldugu llkenin standartlarinda ve yénetmeliklerinde belirtilen glivenlik kosullarina uygun
bir sekilde tasarlanmasi ve kurulmasi gerekir.

S6z konusu Ulkedeki gecerli glivenlik yasa ve yénetmeliklerine uyulmasini ve bitiin robot
uygulamasindaki dnemli tiim tehlikelerin ortadan kaldirlmasini saglamaktan Universal Robots
robotlarinin entegrasyonunu yapan kisiler sorumludur. Bunlar, asagidakileri icerebilir, ancak bunlarla
sinirl degildir:

* Tum robot sistemi icin bir risk degerlendirmesi gergeklestirme

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

* Yazihmda uygun glvenlik ayarlarini yapma
* Kullanicinin herhangi bir gtivenlik 6nlemini degistirmemesini saglayin

* Toplam sistemin dizgun bir bigcimde tasarlandigini ve kuruldugunu dogrulama

Kullanici Kilavuzu 18 UR20
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* Kullanim talimatlarini belirleme

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

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

2.3. YUkUmluligun Sinirlandiriimasi

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

2.4. Guvenlik mesaji tarleri

Bu kilavuz boyunca 6nemli bilgileri vurgulamak icin glivenlik mesaijlan ve ifadeleri kullaniimistir.
Guvenligin saglanmasina yardimci olmak ve personelin yaralanmasini ve riin hasarini énlemek igin
tim mesaijlari ve ifadeleri okuyun.

Guvenlik mesaiji turleri asagida tanimlanmistir.

UYARI

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

UYARI: ELEKTRIK

Kaciniimadigi takdirde 6liim veya ciddi yaralanmayla sonuglanabilecek tehlikeli bir
elektrik durumunu belirtir.

UYARI: SICAK YUZEY

Yaralanmanin temas ve temassiz yakinliktan kaynaklanabilecegi tehlikeli bir sicak
ylzeyi belirtir.

UYARI
Onlenmedigi takdirde yaralanmaya neden olabilecek tehlikeli bir durumu belirtir.

ZEMIN

Topraklamayi gosterir.

UR20
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2. Guvenlik UNIVERSAL ROBOTS

KORUYUCU ZEMIN
Koruyucu topraklamayi gosterir.

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

KILAVUZU OKUYUN
Kilavuzda danigilmasi gereken daha ayrnintil bilgileri gésterir.

2.5. Genel Uyari ve Ikazlar

Asagidaki uyarilar, ikazlar ve mesajlar bu kilavuzun farkh béliimlerinde tekrarlanabilir, agiklanabilir
veya detaylandirilabilir.

Kullanici Kilavuzu 20 UR20
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UYARI
Asagida listelenen genel givenlik uygulamalarina uyulmamasi yaralanmalara
neden olabilir.

* Robot kolu ile ug ekipmanin/ug elemaninin diizglin ve saglam bir sekilde
yerine vidalandigini dogrulayin.

* Robot kolunun serbestce calismak 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 gérmusse robotu kullanmaktan kaginin.

* Robotla ¢alisirken bol giysiler giymekten ve taki takmaktan kacinin. Uzun
saclan arkaya baglayin.

* Parmaklarinizi Kontrol Kutusunun i¢ kapaginin arkasina koymaktan kaginin.

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

* Kullanicilan acil durdurma digmelerinin yeri hakkinda bilgilendirin ve acil bir
durumda veya anormal bir durumda acil durdurmay!i nasil etkinlestireceklerini
anlatin.

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

* Ogretme Kolyesini kullanirken hareket yoniinii anlamak igin robot yoéniine
dikkat edin .

UYARI
Keskin kenarli ve/veya sikisma noktali aletlerin/ug efektorlerin kullaniimasi
yaralanmaya neden olabilir.

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

* Koruyucu eldiven ve/veya koruyucu gézlik gerekli olabilir.
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UYARI: SICAK YUZEY

Calisma sirasinda robot kolu ve Kontrol Kutusu tarafindan uretilen 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 6énce glinliik ekranindan sicakhgi
kontrol edin.

* Robotu kapatip bir saat bekleyerek sogumasina izin verin.

UYARI

Operasyondan énce bir risk degerlendirmesi yapilmamasi yaralanma riskini
artirabilir.

* Operasyondan 6nce risk degerlendirmesi yapin ve riskleri azaltin.

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

* Risk Yénetimi bdlimiande bulunan bilgileri okuyun.

UYARI

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

* Tum iglevleri ve robot programini ayri ayri test edin.

NOT
Cok gucli manyetik alanlar, robota zarar verebilir.

* Robotu sirekli manyetik alanlara maruz birakmayin.

KILAVUZU OKUYUN

Tum mekanik ve elektrikli ekipmanlarin Mekanik Arabirim ve Elektrik Arabirimleri
bélimlerinde bulunan dzelliklere ve uyarilara gére kuruldugunu dogrulayin.
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2.6. Kullanim Amaci

KILAVUZU OKUYUN

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

* Kullanim amacina ydnelik énerileri ve Kullanim Kilavuzunda saglanan
Ozellikleri okuyun ve uygulayin.

Universal Robots robotlari, endustriyel kullanim, aletlerin/ug efektérlerin ve armattrlerin tasinmasi,
veya bilesenlerin veya Urunlerin islenmesi veya aktariimasi icin tasarlanmistir. Robotun ¢alismasi
gereken kosullar hakkinda aynintilar icin Beyanlar ve Sertifikalar ve teknik 6zellikler boliimlerine
bakin.

Tim Universal Robots robotlari, robot uygulamasinin bir insanla birlikte calistigi, is birlikci
uygulamalari mimkuin kilmak igin 6zel olarak tasarlanmis guvenlik iglevleriyle donatilmistir.

is birlik¢i uygulamalar, yalnizca ug ekipman/ug eleman, is parcasi, engeller ve diger makineler dahil
olmak tzere tim uygulamanin 6zel uygulamanin risk degerlendirmesine gére dnemli bir tehlike
teskil etmedigi, tehlikeli olmayan uygulamalar igin tasarlanmistir.

UYARI
A Robot kolunu amacglanan amaclarin disinda 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.

* Qida, icecek ve/veya farmasotik trlnlerle 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 iGIN UYGUNLUK
KONUSUNDAKI ACIK VEYA ORTULU HER TURLU GARANTIYi ACIKGA
REDDEDER.

ﬁ UYARI
Robotu modifiye etmekten kaginin. Modifikasyonlar, 6ngdrulemeyen tehlikeler
yaratabilir. Tim yetkili yeniden montaj, ilgili tim hizmet kilavuzlarinin en yeni
versiyonuna gore gerceklestiriimelidir.
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UYARI

Daha blyuk bir robotla iligkili daha uzun erisim, daha yiiksek tagima kapasiteleri ve
daha yliksek ¢alisma torklari ve hizlari gibi ek risklerin dikkate alinmamasi,
yaralanmaya veya 6lime neden olabilir.

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

2.7. Risk degerlendirmesi

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

Robot kurulumunun gavenligi, robotun nasil entegre edildigine bagli oldugundan (6rnegin alet/ug
elemani, engeller ve diger makineler), robotun kendisi kismen tamamlanmis bir makinedir.
Entegrasyonu gerceklestiren tarafin risk degerlendirmesini gergeklestirmek icin ISO 12100 ve ISO
10218 -2'yi kullanmasi 6nerilir. Entegrasyon, ek kilavuz olarak Teknik Spesifikasyon ISO/TS
15066'y1 uygulayabilir. Risk degerlendirmesi, asagidakiler dahil, ancak bunlarla sinirl olmamak
Uzere, robot uygulamasinin émri boyunca tim is goérevlerini dikkate alacaktir:

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

* Robot kurulumunun normal ¢aligmasi

Robot kolu ilk defa galistinimadan énce bir risk degerlendirmesi gercgeklestiriimelidir. Entegrasyonu
yapan Kisi tarafindan gercgeklestirilen risk degerlendirmesinin bir kisminin amaci, uygun givenlik
yapilandirmasi ayarlarini, 6zel robot uygulamasi igin gereken ek acil durum durdurma digmelerine
ve/veya diger koruyucu énlemlere ihtiyaci tanimlamaktir.

Dogru guvenlik yapilandirmasi ayarlarini tanimlama, isbirlik¢i robot uygulamalari gelistirmenin
dzellikle dnemli bir kismidir. Ayrintili bilgi icin bolim Giivenlikle ilgili islevler ve Arayiizler ve
b6lim Bolim Il PolyScope Kilavuzuna bakin.

Guvenlik fonksiyonlarinin bazilar 6zellikle igbirlikgi robot uygulamalari igin tasarlanmigtir. Bu
Ozellikler, glvenlik yapilandirmasi ayarlariyla yapilandirilabilir ve 6zellikle uygulama risk
degerlendirmesindeki belirli riskleri ele alirken énemlidir:

* Kuvvet ve gl¢ sinirlama: Robotla operatdr arasindaki garpisma durumlarinda robot lizerinde
hareket ydéninde uygulanan sikma gulglerini ve basinglar azaltmak igin kullanilir.

* Momentum sinirlama: Robotun hizini azaltarak, robotla operatdr arasindaki ¢carpisma
durumlarinda yiksek gecici enerjiyi ve etki glclerini azaltmak icin kullanilir.

* Eklem, dirsek ve alet/ug elemani konumu sinirlandirmasi:: Ozellikle belli viicut kisimlariyla
iliskili riskleri azaltmak icin kullanilir. Ornegin bas ve enseye dogru hareketi énlemek icin.

* Alet/ug elemani yénii sinirlandirmasi:: Ozellikle alet/uc elemani ve is parcasinin belli alan ve
dzellikleriyle iliskili riskleri azaltmak icin kullanilir. Ornegin keskin kenarlarin operatére
dogrultulmasini dnlemek igin.

* Hiz simirlamasi: Ozellikle robot kolun diisiik hizda kalmasini saglamak igin kullanilir.
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UYARI
Farkli makinelerin birlestiriimesi tehlikeleri artirabilir ya da yeni tehlikeler yaratabilir.
* Tam kurulum icin her zaman bir genel risk degerlendirmesi yapin.

* Degerlendirilen riske baglh olarak, farkh giivenlik seviyeleri uygulanabilir; farkli
guvenlik ve acil durdurma performans seviyelerine ihtiya¢ duyuldugunda
oldugu gibi.

* Her zaman kurulumda kullanilan tim ekipmanlar icin kilavuzlarn okuyup
anladiginizdan emin olun.

Entegrasyon sirasinda sifre korumasi etkinlestirilerek ve ayarlanarak, glivenlik yapilandirmasina
yetkisiz erisim 6nlenmelidir.

UYARI
is birlikgi uygulama risk degerlendirmesinin yapilmamasi tehlikeleri artirabilir.

* Makul é6ngérulebilir yanhs kullanim nedeniyle kasitl carpigsmalar ve/veya
carpismalar icin her zaman is birlikgi uygulama risk degerlendirmesi yapin.

* |s birlikgi uygulama sunlari ele alacaktir:
* Bireysel potansiyel carpismalarin derecesi.
* Bireysel potansiyel carpismalarin olugma ihtimali.

* Bireysel potansiyel carpismalar 6nleme ihtimali.

Robot uygulamasinin UR glvenlik iglevleri tarafindan kabul edilebilir sekilde azaltlamayan riskleri
varsa koruma saglanmalidir. Bu durumda, 6gretme/programlama sirasinda 3 konumlu etkinlestirme
cihazina (3PE EU) sahip bir El Unitesi kullaniimalidir.

Universal Robots, asagida listesi verilen olasi dnemli riskleri, entegrasyonu yapan Kisi tarafindan
g6z 6ninde bulundurulmasi gereken riskler olarak tanimlar. Belirli bir robot kurulumunda baska
6nemli tehlikeler olabilir.

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

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

Robota temastan kaynaklanan yaralanma.
Adir bir tasima kapasitesi ile sert bir ylizey arasinda darbeye bagl incinme veya kemik kirngi.

Robot kolunu veya u¢ ekipmani/efektorl tutan gevsek civatalardan kaynaklanan yaralanma.

o 0o b~ w

Ornegin diizgiin kavrayamamasindan veya elektrik kesintisinden dolayi ug
ekipmandan/efektdrden diisen geler.
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7. Farkl makineler icin farkli acil durma digmeleri hakkindaki karisikliktan kaynaklanan hatalar.

8. Guvenlik yapilandirma parametreleri (izerinde yapilan yetkisiz degisikliklerden kaynaklanan
hatalar.

Durma siireleri ve durma mesafeleri ile ilgili bilgiler béliim Giivenlik ile ilgili islevler ve Arayiizler ve
ek Durma Siresi ve Durma Mesafesi'nde bulunabilir.

2.8. Kullanim Oncesi Degerlendirmesi

Asagida listelenen testlerin ve dogrulamalarin tim, robotu ilk kez kullanmadan 6nce veya herhangi
bir degisiklik yapildiktan sonra yapiimalidir.

* Tdm glvenlik giris ve cikislarinin dogru baglandigindan emin olun.

* Birden fazla makine veya robot icin ortak olan cihazlar da dahil olmak zere tim bagh guvenlik
giris ve cikislarinin calistigini test edin.

* Acil durdurma digmelerinin ve girisinin robotu durdurdugunu ve frenleri devreye soktugunu
test edin.

* Koruma girisinin robot hareketini durdurdugunu test edin. Koruma sifirlamasi
yapilandiriimigsa, harekete devam edilmeden dnce etkinlestiriimesi gerektigini kontrol edin.

* Azaltilmis modun giivenlik modunu azaltiimis moda gegirebilecegini test etmek igin baslatma
ekranini inceleyin.

* Calisma modunun ¢alisma modunu degistirdigini test edin, kullanici arayiiziiniin sag ust
kdsesindeki simgeye bakin.

* Manuel modda hareketi saglamak icin 3 konumlu etkinlestirme cihazina basiimasi gerektigini
ve robotun azaltiimis hiz kontroll altinda oldugunu test edin.

* Sistem Acil Durdurma cikislarinin aslinda tiim sistemi guivenli bir duruma getirebildigini test
edin.

* Robot Hareketli ¢cikisa, Robot Durmuyor ¢ikisina, Azaltiimisg Mod ¢ikisina veya Azaltimamig
Mod c¢ikisina bagh sistemin ¢ikis degisikliklerini gercekten algilayabildigini test edin

2.9. Acil Durdurma

Acil Durdurma veya Acil Durdurma, Ogretme Kolyesinde bulunan kirmizi diigmedir. Tiim robot
hareketlerini durdurmak icin acil durdurma diigmesine basin. Acil durdurma diigmesinin
etkinlestirilmesi, birinci kategoride bir durdurmaya neden olur (IEC 60204-1).

Acil durum durdurmalari koruma degildir (ISO 12100). Acil durdurmalar, yaralanmayi énlemeye
yonelik olmayan tamamlayici koruyucu 6énlemlerdir. Robot uygulamasinin risk degerlendirmesi ek
acil durdurma basma dugmelerinin gerekli olup olmadigini belirler. Acil durdurma iglevi ve galistirma
cihazi ISO 13850 ile uyumlu olmaldir.

Acil durdurma etkinlestirildikten sonra, basma digmesi bu ayarda kilitlenir. Bu nedenle, bir acil
durdurma her etkinlestirildiginde, durdurmayi baslatan basma diigmesinden manuel olarak
sifirlanmalidir.
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Acil durdurma basma digmesini sifirlamadan 6nce, Acil durdurmanin ilk kez etkinlestiriime nedenini
gorsel olarak belirlemeli ve degerlendirmelisiniz. Uygulamadaki tim ekipmanlarin gérsel olarak
degerlendirilmesi gerekir. Sorun ¢dzildigiinde, 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 giktigini hissetmelisiniz, bu da basmali digmenin sifirlandigini
gOsterir.

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

2.10. Tahrik Gucu Olmayan Hareket

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

Zorla geri surtis yapmak icin robot kolunu eklemi hareket ettirmek igin sertge itmeniz veya ¢ekmeniz
gerekir. Her bir mafsal freni, yuksek zorla tork sirasinda hareketi saglayan bir sirtinme kavramasina
sahiptir.

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

Robotun nasil demonte edilecegiyle ilgili bilgi icin Servis Kilavuzuna bakin.

UYARI: ELEKTRIK
Desteklenmeyen robot kolunun kirllmasi 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 ettirilmesi yalnizca acil durum ve servis
amachdir. Robot kolun gereksiz yere hareket ettirilmesi maddi hasara yol acabilir.

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

* Mafsali gereginden fazla hareket ettirmeyin.
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3. Glvenlikle ligili Islevler ve Arabirimler

3.1. Girig

Universal Robots robotlari, diger makinelere ve ek koruyucu cihazlara baglanmak igin bir dizi
timlesik guvenlik islevinin yaninda, guvenlik G/C'leriyle ve elektrik arabirimine giden veya ondan
gelen dijital ve analog kontrol sinyalleriyle de donatilmistir. Her glivenlik fonksiyonu ve G/C, kategori
3 mimarisi kullanilarak Performans Seviyesi d (PLd) ile EN ISO13849 -1 'e (bkz. 13. Sertifikalar on
page79) goére olusturulmustur.

See 22. Yazilim Guvenlik Yapilandirmasi on page139 in Bolim Il Yazihm Kilavuzu on page114, for
configuration of the safety functions, inputs and outputs in the user interface. Glvenlik cihazlarinin
G/C'ye naslil baglanacagina iligkin agiklamalar igin 22.7. Glvenlik G/C on page 150 'e bakin.

A

A\

UYARI

risk azaltimi igin gerekli oldugu belirlenenlerden farkh glivenlik konfiglirasyon
parametrelerinin kullaniimasi, makul bir sekilde ortadan kaldiriimayan tehlikelere
veya yeterince azaltilmayan risklere neden olabilir.

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

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

* 12V kullanimini dogrulayin ve dikkatli bir sekilde ilerleyin.

NOT

* Guvenlik iglevlerinin ve arabirimlerinin kullanim ve yapilandirmasinin, her
robot uygulamasinin risk degerlendirmesi prosediirlerine uymasi gerekir. (bkz.
boélim bolim)

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

* Robot, givenlik sisteminde bir ariza veya ihlal tespit ederse (6r. Acil Durum
Durdurma devresindeki tellerden biri kesilmisse veya bir gtivenlik siniri
asiimissa) bir Durdurma Kategorisi 0 baslatilir.
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NOT

Ug elemani, UR guvenlik sistemi tarafindan korunmaz. Ug elemaninin ve/veya
baglanti kablosunun galismasi izlenmiyor

3.2. Durdurma Kategorileri

Robot, kosullara bagl olarak, IEC 60204-1'e gore tanimlanmis Gg¢ tip durdurma kategorisini
baslatabilir. Bu kategoriler, agagidaki tabloda tanimlanmigtir.

Durdurma Agiklama

Kategorileri

0 Gucul derhal keserek robotu durdurun.

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

5 *Gezingeyi korurken, robotu tahriklerin kullanilabilir gticliyle durdurun. Robot
durdurulduktan sonra tahrik giict korunur.

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

3.3. Giivenlik Islevlerini Yapilandirma

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

Giivenlik iglevi Agiklama

Eklem Konumu | . . , .. .
Izin verilen eklem konumlarinin st ve alt sinirlarini belirler.

Sinin

Eklem Hizi Eklem hizi igin bir st sinir ayarlar.

Sinin

Guvenlik Alandaki robot konumunu sinirlayan dizlemleri tanimlar. Givenlik dizlemleri ya
Ucaklar tek basina aleti/u¢ elemani, ya da hem aleti/u¢ elemani hem de dirsegi sinirlar.
Arag Takim igin izin verilen oryantasyon sinirlarini tanimlar.

Oryantasyonu

Hiz Limiti Maksimum robot hizini sinirlar. Hiz, dirsekte, alette/u¢ elemani flanginda ve

kullanici tanimli alet/u¢ elemani konumunun merkezinde sinirlanir.
Robot aletinin/ug elemaninin ve dirsegin sikma durumlarinda uyguladigi
Kuvvet Limiti maksimum gticu sinirlar. Glg, alette/u¢ elemaninda, dirsek flansinda ve
kullanici tanimli alet/u¢ elemani konumunun merkezinde sinirlanir.

Momentum

Sinin Robotun maksimum momentumunu sinirlar.
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Giivenlik iglevi Agiklama

Gug Limiti

Robot tarafindan gergeklestirilen mekanik isleri sinirlar.

Durdurma
Zaman Limiti

Koruyucu bir durdurma baslatildiktan sonra robotun durmak icin kullandig
maksimum sureyi sinirlar.

Limiti sinirlar.

Durma Mesafe | Koruyucu bir durdurma baslatildiktan sonra robotun gittigi maksimum mesafeyi

Uygulamanin risk degerlendirmesini gergeklestirirken, robotun bir durdurma baslatildiktan sonraki
hareketinin de dikkate alinmasi gerekir. Bu islemi kolaylastirmak i¢in, Durma Stiresi Sinirtve Durma

Mesafesi Sinir givenlik iglevleri kullanilabilir.

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

ulasiimadan énce yavaslayacaktir.

Calisma guvenligi asagidaki sekilde 6zetlenebilir:

Giivenlik iglevi Dogruluk Performans Seviyesi Kategori
Acil Durdurma - d 3
Koruma Durdurma - d 3
Eklem Konumu Siniri 5° d 3
Eklem Hizi Siniri 1.15°s d 3
Guvenlik Ugaklari 40 mm d 3
Arac Oryantasyonu 3° d 3
Hiz Limiti 50 mm/s d 3
Kuvvet Limiti 25N d 3
Momentum Sinir 3 kgm/s d 3
Gug Limiti 10w d 3
Durdurma Zaman Limiti 50 ms d 3
Durma Mesafe Limiti 40 mm d 3
Guvenli Ev 1.7° d 3

UYARI
Maksimum hiz sinirinin yapilandinimamasi, tehlikeli durumlara neden olabilir.

* Ifthe robot is used in manual hand-guiding applications with linear
movements, the speed limit must be set to maximum 250 mm/s for the
tool/end effector and elbow unless a risk assessment shows that higher
speeds are acceptable. Bu, robot dirseginin tekilliklerin yakinindaki hizli
hareketlerini dnler.
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NOT
Kuvvet sinirlama fonksiyonlarinin istisnalari vardir:

* Robot dusuk hizlarda uzarken (tabandan uzaklasirken) radyal yonde yuksek
kuvvetler uygulayabilen diz eklemi etkisi.

* Kisa kaldirag kolu, alet/uc efektdru tabana yakin oldugunda ve taban etrafinda
hareket ettiginde dislk hizlarda yiksek kuvvetlere neden olabilir.

1650 mm
400 mm

Robot kolunun fiziksel 6zelliklerinden dolayi, bazi ¢alisma alanlarina sikistirma tehlikeleriyle ilgili
olarak dikkat edilmesi gerekir. El bilegi 1 eklemi robotun tabanindan en az 1650 mm uzakta
oldugunda radyal hareketler icin bir alan (sol) tanimlanir. Diger alan (sag), tegetsel olarak hareket
ederken robotun tabaninin 400 mm igerisindedir.

Sikisma tehlikeleri, bu alanlardaki engelleri kaldirarak, robotu farkl bir sekilde yerlestirerek veya
robotun ¢alisma alaninin bu bélgesine girmesini dnleyerek tehlikeleri ortadan kaldirmak igin glivenlik
ucaklari ve ortak sinirlarin kombinasyonunu kullanarak 6nlenebilir .

Robot ayrica asagidaki glivenlik girislerine sahiptir:

Guvenlik e

Girisi

O cikis tanimhiysa, Sistem Acil Durum Durdurma gikisini kullanarak diger

Acil Durdurma makinelere haber vererek bir Durdurma Kategorisi 1 (IEC 60204-1) gerceklestirir.

Diig .
vgmesi Cikisa baglanan her tlrli seyde bir durdurma baslatilir.
: O cikis tanimhysa, Sistem Acil Durum Durdurma cgikisini kullanarak diger
Robot Acil . . . s
Durdurma makinelere haber vererek, Kontrol Kutusu girisinden bir Durdurma Kategorisi 1

(IEC 60204-1) gerceklestirir.
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Givenlik

mu Aciklam
Girigi gixlama
Sistem Acil Her modda, sadece robotta bir Durdurma Kategorisi 1 (IEC 60204-1)
Durdurma gerceklestirir ve tim diger komutlarin 6niine geger.
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 c¢alisacak
sekilde ayarlanabilir.
Otomatik Mod | YALNIZCA Otomatik modda bir Durdurma Kategorisi 2 (IEC 60204-1)
Koruma gerceklestirir. Otomatik Modu Koruma Amacl Durdurma, yalnizca bir L"Jg Konum
Durdurma Etkinlestirme Cihazi yapilandiriimis ve ylklenmis ise segilebilir.
Koruma Koruma Amacl Sifirlama girisinde yikselen bir kenar olusursa, Koruma Amacl
Sifirlama Durdurma durumundan geri doner.
:\l;llgggenm@ Guvenlik sistemini Azaltilmis mod sinirlarini kullanmaya gegirir.
(e Konumlu Etkinlestiren cihaz yalnizca manuel modda tam basildidi veya tam birakildigi
¢ . . zaman bir Durdurma Kategorisi 2 (IEC 60204-1) baslatir. Bir giris asagi indiginde
Etkinlestirme - . . . . oo
. Ug¢ Konumu Etkinlestirme Cihazini Durdurma tetiklenir. Bir Koruma Amagli
Cihazi _
Sifirlamadan etkilenmez.
Robot
Uzerinde Robot, Otomatik Modda olmadiginda serbest surtsu etkinlestirir.
freedrive
Galisma Modu (}f;]llsma modlari arasina gegis yapar. Girig distikse robot Otomatik moddadir,
yluksekse Manuel moddadir.
ik M
Otomatik Mod Otomatik Modu Koruma Amach Sifirlama girisinde ylikselen bir kenar olusursa,
Koruma . -
Sifirlama Otomatik Modu Koruma Amacgli Durdurma durumundan geri doner.

Diger makinelerle arayiz olusturmak igin robot asagidaki guvenlik ¢iktilariyla donatiimigtir:

Guvenlik

Cikisgi

Aciklama

Sistem Acil Bu sinyal icin mantik dusikse, Robotun Acil Durum Durdurma girisinde mantik
Durdurma distuk veya Acil Durum Durdurma digmesine basilimistir.
Robot Hareket | Bu sinyal mantiksal olarak yliksek olsa da, robotun hicbir baglantisi 0,1 rad/s'den
Ediyor fazla hareket etmez.
Robot durduruldugunda veya bir Acil Durum Durdurmasi veya Koruma Amagli
Robot . . o . . . .
Durdurma nedeniyle durmak tzere oldugunda mantik ylksektir. Aksi takdirde
Durmuyor .
mantik diistk olur.
Azaltilmig Guvenlik sistemi azaltiimis bir yapilandirma kullanirken mantik disuktar.
Azaltilmamis | Sistem azaltilmis bir yapilandirma kullanmadiginda mantik disuktur.
Guvenli Ev Robot, Giivenli Baslangi¢ Konumunda yapilandirildiginda mantik yuksektir.

Tim guivenlik G/C cift kanallidir, yani distik oldugunda glvenlidirler (6rnegin, sinyaller dlistk
oldugunda Acil Durdurma etkindir).
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3.4. Givenlik islevi

Gauvenlik sistemi, givenlik sinirlarindan herhangi birinin asilip agiimadigini veya Acil Durdurma veya
Koruma Durdurma baslatilip baslatiimadigini izleyerek hareket eder.
Guvenlik sisteminin tepkileri sunlardir:

Tetik Reaksiyon

Acil Durdurma Durdurma Kategorisi 1

Emniyetli Durdurma Durdurma Kategorisi 2

3PE Durdurma Durdurma Kategorisi 2

Sinir ihlali Durdurma Kategorisi 0

Arizayi Algilama Durdurma Kategorisi 0
NOT
Guvenlik sistemi herhangi bir hata veya ihlal algiladiginda, tim glivenlik ¢ikislari
yeniden duslik olarak ayarlanir.

3.5. Guvenlik Parametresi Setleri

Normal ve Azaltiimisg

Guvenlik sistemi asagidaki yapilandirilabilir giivenlik parametreleri setine sahiptir:
* Normal

* Azaltimis

Her bir glivenlik parametresi seti icin gtivenlik sinirlarini belirleyebilir, normal veya daha yuksek
ayarlar icin farkli yapilandirmalar olusturabilir ve azaltabilirsiniz. Alet/ug efektérd, Tetik Azaltiimis
Duzlem'in azaltiimis tarafina yerlestirildiginde veya azaltilmis konfiglrasyon bir glivenlik girdisi
tarafindan harici olarak tetiklendiginde azaltilmis konfigirasyon aktiftir.

Azaltilimis yapilandirmayi tetiklemek igin bir diizlem kullanma: Robot kolu, azaltiimis givenlik
parametreleriyle yapilandiriimis tetikleme dizleminin yanindan, normal glivenlik parametreleriyle
yapilandiriimis tarafa hareket ettiginde, tetikleme diizleminin etrafinda hem normal hem de azaltiimis
sinirlara izin verilen 20 mm'lik bir alan vardir. Tetikleme dizleminin etrafindaki bu alan, robot tam
olarak sinirda oldugunda rahatsiz edici guvenlik duraklamalarini 6nler.

Azaltilmis yapilandirmay tetiklemek icin bir girig kullanma: Bir glivenlik girisi basladiginda veya
durdugunda, 500 ms'ye kadar azaltlmis yapilandirma, yeni sinir deger aktif hale gelmeden énce
gecebilir . Bu, asagidaki durumlardan herhangi birinde gergeklesebilir:

* Azaltilmis konfiglirasyondan normale gecis

* Normal konfiglirasyondan indirgenmis konfiglirasyona gecis

Robot kolu, 500 ms iginde yeni guvenlik sinirlarina uyum saglar.
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Kurtarma
Bir glivenlik sinir agildiginda, glivenlik sisteminin yeniden baslatiimasi gerekir. Ornegin, bir eklem
konumu siniri bir giivenlik sinirinin disindaysa, baslangicta Kurtarma etkinlestirilir.

Kurtarma etkinlestirildiginde robot icin programlarn caligstiramazsiniz, ancak robot kolu
Freedrivekullanilarak veya PolyScope'taki Move sekmesi kullanilarak sinirlar icinde manuel olarak
geri tasinabilir. (bkz. Bolim Il Yazilim Kilavuzu on page114)

Kurtarma igin gtivenlik sinirlari sunlardir:

Giivenlik [glevi Sinir

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

Bu sinirlann bir ihlali gérildiigiinde gtivenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirir.

UYARI
Kurtarma sirasinda robot kolunu hareket ettirirken dikkatli olunmamasi tehlikeli
durumlara yol agabilir.

* Robot kolunu limitler dahilinde geri hareket ettirirken dikkatli olun, ¢linki
eklem pozisyonlari, glivenlik diizlemleri ve alet/ug efektér oryantasyonu
limitlerinin tim( geri kazanimda devre disi birakilir.
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4. Kaldirma ve Tasima

8a Normal mounting 8b

Angular mounting + 45°

Remove strap Power on robot and reposition shoulder joint as intended. Re-place the strap as illustrated

Skip step 10 for sideways mounting.

When releasing and lifting the robot, support it to rotate and hang as illustrated
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Aciklama Eylem Ayrinti
1 Tasima
2
3 Kutuyu agma
4
5
5 Robot kolunu kayis kullanarak kutudan ¢ikarma
Robotu serbest birakirken ve kaldirirken,
Kayis ve kanca kullanarak robot kolunu o lewe il ia . .
7 gOsterildigi gibi dbnmesi ve asiimasi igin
kaldirma .
destekleyin.
8a a. Normal montaj * Kullanirken kayisi sikica sabitleyin.
8b Montaj b. Acisal montaj +/-45 * Kullanmadiginiz zaman kayisi
derece cikarin ve saklayin.
1. Kayisi kaldirin
9 2. Robotu calistinn ve omuz eklemini
amaclandigi gibi yeniden
konumlandirin.
0 Vontat hastri Yana/Ust tarafa/Acik 3. Yana montajicin 10. adimi atlayin.
J g montaj >45 derece 4. Kayisi sekilde gosterildigi gibi
yerine takin.
5. Montaj pozisyonuna gegin.
11 6. Giivenli bir sekilde sabitleyin.
7. Kayisi cikarin ve saklayin.
12 .
. Yana/Ust tarafa/Acik R? bou." S.‘?Tb‘.as.t b.|.rak|rk(.an ve kaldlrlrlfe-n,
13 Montaj uygulamasi . gosterildigi gibi ddnmesi ve asiimasi igin
montaj >45 derece .
14 destekleyin.

ﬁ UYARI

Agir parcalarin kaldinlmasi veya tasinmasi yaralanmalara neden olabilir.

* Kaldirma aparati/kaldirma yardimcisi gerekli olabilir.

ﬁ UYARI

Bilesenlerin ve/veya kablo tesisatinin yanlis montaji yaralanmalara yol acabilir.

* Kisisel koruyucu donanim (ayakkabi, gézlik, eldiven) gerekebilir.
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UNIVERSAL ROBOTS 4. Kaldirma ve Tasima

UYARI
Robotun agirligina uygun bir kaldirma cihazinin kullaniimamasi yaralanmalara ve
maddi zarara neden olabilir.

* Kaldirma cihazi sadece 64kg robot kaldirma kapasitesine sahip olacaktir.

* Kaldirma cihazi, tasima kapasitesine sahip 84kg robotu kaldirabilecek
kapasitede olacaktir.

NOT
@ Bolgenizde montaj sirasinda kaldirma icin 6zel diizenlemeler olabilir.

* Kaldirma igin yerel ydénetmeliklere ve ybnergelere uyun.

Ayrintih montaj agiklamalar igin bkz: 7. Mekanik Arabirim on page44

4.1. Yuvarlak Sapan Kullanimi

Yuvarlak sapan UR tarafindan saglanir ve robotla birlikte verilir.
Ureticiye gore, yuvarlak sapan asagidaki standartlara uygundur:

* BS EN 1492-1:2000+A1 :2008 Tekstil sapanlari - Glvenlik - Genel amacli kullanim i¢in insan
yapimi liflerden yapilmis diiz dokuma agh sapanlar.

* BS EN 1492-2 :2000+A1 :2008 Tekstil sapanlan - Glivenlik - Genel amagli kullanim igin insan
yapimi liflerden yapilmis yuvarlak sapanlar.

UYARI
Yuvarlak sapanin kontrol edilmeden kullaniimasi yaralanmalara yol acabilir.
* Her kullanimdan dnce ve sonra sapani inceleyin.

* Mdmkuinse kullanim sirasinda sapani inceleyin.

UYARI
A Hasarli bir yuvarlak sapanin kullanilmasi yaralanmaya neden olabilir.
* Her kullanimdan énce sapani dikkatlice gorsel olarak inceleyin.
* Catlamis, yirtilmis veya dikisi gevsekse sapani kullanmayin.

* Isi hasarn belirtileri varsa sapani kullanmayin.
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UYARI
Yanlis depolama ve/veya tagsima, yuvarlak sapana zarar verebilir.

* Sapani asit ve bazlardan uzak tutun.
* Sapani keskin kenarlara ve sirtiinmeye karsi koruyun.

* Sapana digum atmayin.

NOT

Bdlgenizde kaldirma ekipmanlarinin denetlenmesine yonelik 6zel diizenlemeler
olabilir.

* Kaldirma ekipmaninin denetimiyle ilgili yerel dizenlemelere uyun.

* Kaldirma ekipmaninin kontrol siklidi ile ilgili yerel dizenlemelere uyun.

Yuvarlak Sapan Agiklamasi

Parca Yuvarlak sapan 1T x 1M/2M
Renk Menekse (EN 1492-2'ye gore)
Malzeme Polyester
1.0 (1000 KG) Dliz Kaldirma D
WLL Faktori
0.8 (800 KG) Jikle Baglantisi &
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5. Isik Halkasi

Robot kolunun tabanindaki isik halkasi, asagidaki tabloda aciklandigi gibi durum gdstergesi saglar.

NOT

Isik halkasi konfiglirasyonu kullanici tarafindan degistirilebilir ve/veya devre disi

birakilabilir.

Kirmizi

Robot hareket etmiyor veya durma
surecinde.

1. Acil durdurma

Yavas yavas yanip soéner 0,5 Hz

Sari

Robot hareket etmiyor veya durma
surecinde.

1. Robot durmasi (daha énceden
"Koruyucu durdurma" olarak
biliniyordu)

2. Kurtarma

3. Koruma durdurma (tim tipler)

Yesil

Otomatik mod

1. Calisiyor

Otomatik mod

1. Azaltilmis parametrelerde ¢alisma

Mavi

Manuel mod
Otomatik Degil, Taginmiyor

1. Onyiikleme islemi

Robot elle hareket ettirilebilir
1. Gerislrus
2. Elle Yonlendir

KAPAT

Robot kolu icin gli¢ yok
1. Anza
2. ihlal
3. Yukleme Ekrani
4. Sistem glci KAPALI

UR20
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‘1 | Isik halkas!

|2 |Taban |
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6. 3-Konumlu Etkinlestirme
Durdurmasiyla EI Kumandasi

UR20 robotu, El Unitesinde (3PE EU) yerlesik 3 Konumlu Etkinlestirme Cihazi islevselligi ile birlikte
gelir. Standart El Unitesi desteklenmez.

Etkinlestirme diigmeleri, asagida gésterildigi gibi El Unitesinin alt tarafindadir. Tercihinize gére
istediginiz digmeyi kullanabilirsiniz. If the Teach Pendant is disconnected, an external 3PE device
must be connected and configured in the Installation tab (see 25.4. G/C Ayarlari on page299).

The 3PE TP functionality extends to the PolyScope interface, where there are additional functions in
the Header (see Calisma modlari on page123) and in the Footer (see Manuel Yiiksek Hiz on
page124)

1 | Gilgdigmesi 2 | Acil Durum Durdurma digmesi
3 | USB portu (toz kilifiyla gelir) 4 | 3PE dugmeleri

Serbest siirus robot simgesi, asagida gosterildigi gibi her bir 3PE diigmesinin altinda bulunur.

6.1. 3PE El Unitesi Diigmesi Islevleri

NOT

3PE dugmeleri yalnizca Manuel modda aktiftir. Otomatik modda, robot hareketi 3PE
digme eylemi gerektirmez.
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Asagidaki tablo, 3PE diigmelerinin islevlerini tanimlar.

Pozisyon Aciklama Eylem
Robot hareketi Manuel modda
3PE digmesinde hi¢ basing | durdurulur. Giig, robot kolundan
1 Serbest Birak yok. Basing yok. kaldinlmadi ve frenler serbest halde
duruyor.
Hafif Bas (Hafif 3PE digmesinde biraz Robot, Manuel modda iken
2 basing var. Orta noktaya . L
Kavra) programinizin yurattilmesini saglar.
bastirimistir.
Siki Bas (Stki 3PE digmesinde tam Robot hareketi Manuel modda
3 basing var. Asagiya kadar | durdurulur. Robot, 3PE Durdurma
Kavra)
bastinimistir. durumdadir.

K | Diigmeyi birakma 2 | Digmeye basma

6.2. 3PE Dugmelerinin kullanimi

Programi oynatmak icin
1. PolyScope'da, robotun Manuel moda ayarlandigindan emin olun veya Manuel moda gecis
yapin.
2. 3PE dugmesine hafif basil kalin.
3. PolyScope'ta, programi yuriatmek igin Yirit digmesine dokunun.
Robot kolu programin ilk pozisyonundaysa program yaratalar.

Robot, programin ilk pozisyonunda degilse, Robotu Pozisyona Getir ekrani gérinir.

Programi durdurmak igin

1. 3PE dugmesini serbest birakin ya da PolyScope'ta, Durdur digmesine tiklayin.

Programi duraklatmak icin
1. Release the 3PE button, or, in PolyScope, tap Pause.

To continue the program execution, keep the 3PE button light pressed and tap Resume in
PolyScope.
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UNIVERSAL ROBOTS 6. 3-Konumlu Etkinlestirme Durdurmasiyla EI Kumandasi

6.2.1. 3PE Dugmeleri ile Serbest Surusg

Serbest Sirls, robot kolunun istediginiz pozisyonlara ve/veya pozlara manuel olarak ¢ekilmesini
saglar. Daha fazla bilgi i¢in robot Kullanim Kilavuzunda Serbest Siiris bélimuine g6z atin.

3PE digmesini kullanarak robot kolunu serbest siirmek igin:
1. 3PE diugmesine hizlica hafifce basin, birakin ve ardindan hafifce basih tutun.

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

6.2.2. Robotu Pozisyona Getir kullanimi

Robotu Pozisyona Getir, programi tamamladiktan sonra robot kolunun ilgili baslangi¢ konumuna
hareket etmesini saglar. Programi caligtirabilmeniz icin robot kolun baslangi¢ konumunda olmasi
gerekir.

For more information, see 23.1. Robotu Pozisyona Getir on page174.

3PE dagmesini kullanip robot kolunu pozisyona getirmek igin:
1. Programiniz tamamlandiginda Yurit digmesine basin.
2. Bastan yuriit secenegini belirleyin.
PolyScope'ta, Robotu Pozisyona Getir ekrani géruinlir ve robot kolu hareketini gésterir.
3. 3PE digmesine hafif basin ve basili tutun.

4. Simdi, PolyScope'ta, robot kolunun baslangi¢ konumuna hareket etmesi icin Otomatik
Hareket Et secenegine basili tutun.

Programi YUrUt ekrani belirir.
5. Programinizi galistirmak igin 3PE diigmesine hafif¢e basin.

Programi durdurmak icin 3PE digmesini serbest birakin.

UR20 43 Kullanici Kilavuzu



7. Mekanik Arabirim UNIVERSAL ROBOTS

/. Mekanik Arabirim

The elements of the robot make up the robot system: Robot arm, tool or workpiece, Control Box and
3PE Teach Pendant are described in this chapter. Maksimum ylik ve ¢alisma alani gereksinimlerini
de bulabilirsiniz.

7.1. Calisma Alani ve Faaliyet Alani

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

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

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

* The robot extends 1750 mm from the base joint.
* Silindirik hacim, robot tabaninin hem dogrudan stiinde hem de dogrudan altindadir.

* Uc ekipman silindirik hacme yakin hareket ettirilmemelidir ¢iink bu, u¢ ekipman yavas
hareket ederken bile eklemlerin fazla hizli hareket etmesine neden olur. Bu durum mdlkiyet ve
islevsellik agisindan risk teskil edebilir.

g{ﬂ 1750 mm Q_j — | x‘
=

On Egik
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7.2. Montaj Aciklamasi

UYARI
Dengesiz montaj, kazalara neden olabilir.

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

UYARI
Robotun énerilen IP derecesini asan ortamlara monte edilmesi ve ¢alistinimasi
yaralanmalara neden olabilir.

* Robotu IP degerlendirmesi igin uygun bir ortamda kurun. The robot must not
be operated in environments that exceed those corresponding to the IP
ratings of the robot (IP65), Teach Pendant (IP65) and Control Box (IP44)

The robot arm uses six 8.8 strength, M10 bolts that fit into six
Robot kolu (Taban) 10.5 mm mounting holes in the base. The bolts shall be tightened to
a torque of 45 Nm

Ucg ekipman, ug ekipman flansindaki alti adet M8 disli delige uyan
Uc¢ Ekipman (Ug Ekipman alti adet 8,8 kuvvetli M8 civatalari kullanir. Civatalar maksimum16
Flansi) Nm'lik tork ile sikilmalidir. U¢ ekipmani dogru bir sekilde yeniden
yerlestirmek icin saglanan &8 delikte bir pim kullanin.

Kontrol Kutusu Kontrol Kutusu duvara monte edilir veya yere yerlestirilir.

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

El Kumandasi
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7.3. Robot Kolunu Sikma

Bottom View of Robot Base

95 95

o

f

+0.030 !
@8 FG8 +0.008 T 9.5‘ +,5

_ + _ _ ,%,
e
+0.030 /’@ /
8 FG8,+0.008 X 13V 9,5+ 0,5

!

©®210

10

éx ©10.507 THRU ALL

Mounting Plate with Pins for Robot Base

0 0 —
T]0.05] . . ?8h6-0.009 _@8h6-0.009 . | +

0 ' ‘ S

190

Robotu monte etmek icin boyutlar ve delik deseni.
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UYARI
Beklenmedik baslangi¢ ve/veya hareket yaralanmaya yol acabilir
* Monte etme ve montaji s6kme sirasinda beklenmeyen baslatmalar 6nlemek
igin robot kolunun glcinu kesin.

Robot kolun giiciini kapatmak igin

1. Robotu kapatmak icin EI Kumandasindaki gli¢ diigmesine basin.
2. Sebeke kablosunu / gl¢ kablosunu duvardaki prizden gekin.

3. Robotun birikmis enerjiyi bosaltmasi icin 30 saniye bekleyin.

Robot kolunu sabitlemek igin

1. Mount the robot on a sturdy, vibration free surface that can withstand at least ten times the full
torque of the base joint and at least five times the weight of the robot arm.

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

2. Tighten the bolts to 45 Nm torque.

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

7.4. Ucg Ekipmani sabitleme

The tool or workpiece is mounted to the tool output flange (ISO 9409-1-80-6-M8) at the tip of the
robot.

A 17,60
May be subject to change

s

8 H7 ¥ 8+0.2

N
»
M8 - 6H ¥ 10,60 e 620

/
ﬁ\ (6‘
5

Va
N

[dany
>®v

(/
)
P @

N\

@50 H7. 56,50

SECTION A-A
$80£0.1 SCALE 1+ 1

@100 h8

Uc ekipman flansinin boyutlarn ve delik diizeni. Biitiin 6l¢iimler mm cinsindendir.
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The tool output flange is where the tool is mounted at the tip of the robot. Net konumu korurken fazla
sikmaktan kaginmak amaciyla pim igin radyal yuvali bir delik kullaniimasi dnerilir.

UYARI
Cok uzun M8 civatalari, ug ekipman flanginin altina ve robotun kisa devresine dogru
bastirlabilir.

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

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

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

7.4.1. Ug Ekipman Flansi Aksesuarlari

Uc ekipman flansi, takimlarla baglantiyi kolaylastirmak icin bir aksesuar 6gesi gerektirebilir. Ug
ekipmana bagli olarak asagidaki u¢ ekipman flansi aksesuarlarini kullanabilirsiniz: U¢ Ekipman
Kablosu Adaptoéri (bkz. Ug Ekipman Flansi Adaptort below).

Uc Ekipman Flangi Adaptoru

Uc ekipmani flansi adaptéri, ug ekipman flansi vida desenini EN 1ISO-9409-1-80-6-M8'den EN ISO
9409-1-50-4-M6'ya dislren mekanik bir u¢ ekipman flansi aksesuardir.

Koordinat sistemi ve kiitle merkezi.
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#100

16,50

Uc ekipman flansi adaptériiniin kiitle merkezi ve Vida sikma momentleri.

Alti adet M8 vida ve bir konumlandirma pimi iceren ug ekipman flansi adaptérd, listelenen mekanik
Ozelliklere sahiptir:

Malzeme Eloksalli aliminyum
Agirhk 332g
Kltle merkezi (%, y, z) 0,00 mm, -0,47 mm, 4,32 mm

Verilen alti M8 vida, maksimum 16 Nm torkla sikilmalidir.

Dort M6 civata maksimum torka veya 8 Nm'ye kadar sikilmalidir.

7.5. Kontrol Kutusu Acikhgi

Kontrol Kutusundaki sicak hava akigi ekipmanin arizalanmasina neden olabilir.

Kontrol Kutusu, yeterli soguk hava akisi igin her iki tarafta minimum 50 mm aciklik gerektirir. The
recommended Control Box clearance is 200 mm.

UYARI
Islak bir Kontrol Kutusu éliimcul yaralanmaya neden olabilir.

* Kontrol kutusunun ve kablolarin sivilara temas etmemesini saglayin.

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

7.6. Maksimum Tasima Kapasitesi

The rated payload of the Robot Arm depends on the center of gravity offset of the payload as shown
in Figure Nominal tagima kapasitesiyle agirlik merkezini saptirma arasindaki iliski. on the facing
page. Agirlik merkezi ofseti, alet flansinin merkezinden takili tasima kapasitesinin agirlik merkezine
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kadar olan mesafe olarak tanimlanir.

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

The robot may have reduced acceleration capability if the payload Center of Gravity exceeds the
workspace of 1750 mm with 20 kg payload.

The robot arm can accommodate a long Center of Gravity offset, if the payload is placed below the
tool flange as is often the case in palletizing applications.

Yiik [kg]

25

20

15 ¢

0 100 200 300 400 500 600 700 8OO

Agirlik merkezi ofseti [mm]

Nominal tasima kapasitesiyle agirlik merkezini saptirma arasindaki iliski.

7.6.1. Tasima Kapasitesi Eylemsizligi

Robot, yuksek eylemsizlige sahip tasima kapasiteleriyle kullanilabilir. The control software
automatically adjusts accelerations, if you correctly enter the following in PolyScope (see: 24.7.10.
Tasima kapasitesi ayarla on page245):

* Yuk kutlesi
* Agirlik merkezi
* Eylemsizlik

URSIim'i, belirli bir tagima kapasitesi ile robot hareketlerinin hizlanmalarini ve ¢evrim surelerini
degerlendirmek icin kullanabilirsiniz.
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8. Elektrikli Arabirim

Robot kolu ve Kontrol Kutusu elektriksel araytz gruplari igerir. Asagida listelenen elektriksel arayiz
gruplarina veya bu gruplardan gelen dijital ve analog kontrol sinyalleri olan gogu G/C tiru igin
ornekler verilmistir.

* Ethernet

* Kontrol6ér G/C

* Sebeke baglantisi
* Robot baglantisi
* Aragc G/C

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

8.1. Elektrik Uyarilar ve ikazlar

Bir uygulama tasarlarken ve kurarken de dahil olmak lGizere tim arayliz gruplari icin asagidaki
uyarilara uyun.

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

* Asla guvenlik sinyallerini dogru guvenlik seviyesindeki bir givenlik PLC'si
olmayan bir PLC'ye baglamayin. Glvenlik arabirimi sinyallerinin normal G/C
arabirimi sinyallerinden ayr tutulmasi dnemlidir.

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

* Tek bir anzanin gtivenlik iglevinin kaybina yol agmamasi icin iki bagimsiz
kanali ayr tutun.
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UYARI: ELEKTRIK

Asagidakilerden herhangi birine uyulmamasi, elektriksel tehlikeler nedeniyle ciddi

yaralanmalara veya 6lime neden olabilir.

* Suya maruz kalma icin degerlendirilmeyen 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 i¢indir. Delikleri delmeden énce

plakayi sékin. Plakayi tekrar takmadan 6nce tiim talaslar temizlendiginden

emin olun. Dogru kilf boyutlarini kullanmayi unutmayin.

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 gulvenlikle ilgili G/C icin
yapilandirilabilir. Read and understand the complete Electrical Interface chapter.
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8.2. Kontrolor G/C

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

Asagidaki resim Kontrol Kutusu icindeki G/C'lerin duizenini gosterir.

Safety Remote Power Configurable Inputs| [Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g |24v 12V|H| PWR{A| [24V|H||24V|H| |0V |H| OV |H| |[24V/H||24V|H| |0V |H|[0V|H Z1AG (H
3 EIO GND|H| |GND CIO(M|{CI4 || [COO({M||CO4(H| [DIO|M|(DI4|H| DOO(H||DO4| N 2 Alo |l
5 [24v ON |H| [24V 24v[m|[24v[m| [ov [m|[ ov |m]| [2av]m|[24v[m]| [ov [m]|[ ov[m| [[Ac|m
.% ElIl OFF|H| | OV Cll1|H||CI5|H| |CO1/H||CO5/H| |DI1(H||DI5(H| |DO1/H||DO5H <|an|m
2|24V 24v(H|[24v|H| | ov (H|| oV |H| [24V|H||24v(H| |OoV (H|| oV |H| |£|AG |H
% SI10 “Slalel=]> Cl2(H|{Cl6(l| [CO2(H||CO6/H| (DI2|H|(DI6|H| DO2(H||DO6|H §A00 L
2 [24v algle|a|[d|S|[24v|H|[24v(H| | ov |E|{ oV [H| [24V|H|[24V|H]| oV |[H|| oV H| |2|AG N
H EE Hmmmmm||c:|m||c7|m| [cos|m|[co7|m| [D13[m|[D17|m]| [po3|m||[po7|m]| | £ [a01|m

You can use the horizontal Digital Inputs block (DI18-DI11), illustrated below, for quadrature encoding
conveyor tracking (see 8.3. Tiim Dijital G/C icin Ortak Ozellikler below) for these types of input.

S3l22|2(z|3
ala|e[P|n|°
HENENENR

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

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

GUl'de, yapilandirilabilir G/C'yi ya giivenlikle ilgili G/C ya da genel amagli G/ olarak
ayarlayabilirsiniz.

8.3. Tum Dijital G/C icin Ortak Ozellikler

Bu bélim, asagida listelenen 24 V dijital G/C icin elektrik 6zelliklerini tanimlar:
* Guvenlik G/C
* Genel amagli G/C ve Yapilandirilabilir G/C

NOT

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

Robotu, her Gg giris icin de ayni olan elektrik 6zelliklerine gére kurun.

Dijital G/C'ye dahili 24 V gli¢ kaynagindan veya Gii¢ adli terminal blokunu yapilandirarak harici bir
glc¢ kaynagindan gic saglayabilirsiniz. Gl bloku, dort terminalden olusur.
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Ustteki iki terminal (PWR ve GND), 24 V ve dahili 24 V girisinden toprak seklindedir. Blokta alttaki iki

ug (24V ve 0V), G/C'yi beslemek icin kullanilacak 24V girisidir.

Power

PWR |

GND

24v |l

Bu drnek, dahili glic kaynagini kullanan

varsayilan yapilandirmayi gésterir

;

\ ov|m

||
24V| B

Bu Ornek, daha fazla akim igin harici bir gic
kaynagi ile varsayilan yapilandirmayi gosterir.

Hem dahili hem de harici glic kaynagi igin elektrik 6zellikleri tabloda listelenmektedir.

Uclar Parametre Min Tip \ELCH Birim
Dahili 24V gli¢ girisi

[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

*500ms veya 33 gorev dongusti icin 3,5A.
Dijital G/C, IEC 61131-2'ye uygun olarak yapilmistir. Elektriksel 6zellikler asagida gosterilmistir.

Uclar Parametre Min Tip Maks. Birim
Dijital Cikislar
[COx / DOx] Gegerli* 0 - 1 A
[COx / DOx] Voltaj dusuisu 0 - 0,5 \Y
[COx / DOx] Kacak akimi 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Function - PNP - Tar
[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Tar
Dijital Girisler
[EIx/SIx/CIx/DIx] Voltaj -3 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] KAPAT bolgesi -3 - 5 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIX] AC bdlgesi 11 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Akim (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIX] Function - PNP + - Tur
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Tur
* Maksimum 1H direncli yukler veya enduktif yukler igin.
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8.3.1. Ozel ve Yapilandirilabilir Giivenlik G/C'si

Bu bélimde, atanmis guvenlik girisi (Kirmizi metinli sari ug) ve glivenlik G/C'leri olarak
yapilandinldiginda yapilandirilabilir G/C (Siyah metinli san uclar) tarif edilmistir. Bolim 8.3. Tim
Dijital G/C icin Ortak Ozellikler on page53.

Guvenlik cihazlar ve ekipmanlari, bolim 2. Glvenlik on page18' teki glivenlik talimatlarina ve risk
degerlendirmesine goére kurulmalidir.

Tam emniyet G/C'leri eslestirilmistir (yedekli), bu nedenle tek bir hata emniyet islevinin kaybina
neden olmaz. However, the safety I/O must be kept as two separate branches.

Sirekli glivenlik girisi turleri sunlardir:
* Robot Acil Durdurma sadece acil durum durdurma ekipmanlari igindir
* Koruma Durdurma koruyucu cihazlarigin

* 3PE Durdurma koruyucu cihazlar igin

islevsel fark, asagida gosterilmistir.

Acil Durdurma ~_oruma SFE
Durdurma Durdurma
Robotun hareketi durur Evet Evet Evet
Program ydritme duraklatilir duraklatiir duraklatiir
Tahrik glcu Kapali Acik Acik
Sifirlama Manuel Otomatik veya | Otomatik veya
elle elle
Kullanim siklig Seyrek Her devirila Her devirila
seyrek seyrek
Yeniden baslatma gerekir YaIn'llz ca fren Hayir Hayir
cozme
Durdurma Kategorisi (IEC 60204-1) 1 2 2
Performance level of monitoring function
PL PL PL
(ISO 13849-1) d d d

Ek guvenlik G/C islevlerini, drnegin Acil Durum Durdurma Cikigini ayarlamak icin yapilandirlabilir
G/C'yi kullanin. Configuring a set of configurable I/O for safety functions are done through the GUI,
(see Bolum Il Yazilim Kilavuzu on page114).

UYARI
Guvenlik islevlerinin dizenli olarak dogrulanmamasi ve test edilmemesi tehlikeli
durumlara yol acgabilir.

* Robot ¢alistinimadan 6nce gulivenlik islevleri dogrulanacaktir.

* Guvenlik iglevleri diizenli olarak test edilecektir.
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OSSD Sinyalleri

Tam yapilandinimis ve sirekli giivenlik girisleri, pals boylari 3ms altindaki OSSD givenlik
ekipmaninin kullanimina olanak saglamak icin stzilir. Guvenlik girigsi her milisaniyede bir érneklenir
ve girisin durumu son 7 milisaniye boyunca en sik gorulen girig sinyali ile belirlenir. For details about
OSSD pulses on the safety outputs, see Bolim Il Yazilim Kilavuzu on page114.

Varsayilan giivenlik yapilandirmasi

Robot, herhangi bir ek guvenlik ekipmani olmadan ¢aligmasini saglayan varsayilan bir
yapilandirmayla gonderilir (asagidaki sekle bakin).

Safety
24V

EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
S

Emergency Stop

Safeguard Stop

Acil Durma diigmelerini baglama

Gogu 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.
B~
%

Diger makinelere acil durum durdurmasini paylagsma

HEB
HEER

CICICICIEIET S

o[R]e[R
2=\ =

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.
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Configurable pmy/ Configurable Outputs H Configurable Inputs onflyurable Outputs

24v [Wf|240 [m| [ov [m][ov [m : 24v [ [[2av [m] [y \m][ov [m
cio [d] £+ [m]| [coo|m|[cos|m A : B cio [j|[ci [m]| [coy|M|[cos|m
24v [W)2av W] [ov ov [m : 24v [l|[2av (W] [ovim]|[ov [m
ci [d|[cis [m] [co1[mN\cos|m : cii//m|[cis [m] [cot[R]|[cos|m
24v (M |[24v (] [ov ov [m 24 || [2avm]| [ov [m]|[ov [m
ci2 [m|[cie [m]| [co2[m\dos|m fi2/m|[cic [m]| [co2|m][cos[m
24v (M| [24v [m] [ov [m]N\o\ [ P4 (m|[24v [m] [ov [m]|[ov [m
ci3 [m|[c7 [m] [cos[m|[0pN B\ A3 [m|[c7 [m] [cos[m][co7|jm

N

Otomatik devam etmeli koruma amac¢l durdurma

Bu yapilandirma sadece operatdriin kapidan gecip onu arkasindan kapatamayacagi uygulamalar
icin tasarlanmistir. Yapilandirilabilir G/C, robot hareketini yeniden etkinlestirmek icin, kapinin
disindaki bir sifirfama digmesini ayarlamak igin kullanilir.

Sinyal yeniden olusturuldugunda robot otomatik olarak harekete devam eder.

UYARI
Sinyal glivenlik ¢evresinin icinden yeniden olusturulamiyorsa, bu yapilandirmayi

kullanmayin.
Safety
zev]m
3 [E0 [m NN e
2o iml/ e E /e [
e ¢ an
& w0 oA b m] o ]
24V ‘ Elt :
& [sio 8 o0 Ty D
§ [2av Dz (B N j
£ 3|sn
3[sn[m]

Bu 6rnek guvenlik matini otomatik devam
ettirmenin uygun oldug@u bir glivenlik cihazi
olarak g0sterir. Bu 6rnek ayni zamanda bir
glvenlik lazer tarayicisi icin de gecerlidir.

Bu 6rnek, kapi anahtarini kapi acgildiginda robotun
durduruldugu temel bir koruma cihazi olarak
gosterir.

Sifilama digmeli Koruma Amach Durdurma

Koruma araytzi bir 1sik perdesi ile etkilesim icin kullaniliyorsa guivenlik ¢evresinin disina
yerlestirilmis bir sifirlama gereklidir. The reset type must be two-channel. Asagidaki 6rnekte,
sifirlama icin yapilandinlan G/C CI10-Cl1'dir.
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Safeguard Stop | Emergency Stop

CI3
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24V

Ug Konumlu Etkinlestirme Cihaz

UR20, 3PE EU seklinde bir etkinlestirme cihazi ile donatilmistir.
UR20 giivenligi asagidaki yapilandirmalari destekler:

* 3PEEK
* Harici 3PE
* Harici 3PE ve 3PE EU

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

Asagidaki sekilde, Ug Konumu Etkinlestirme Cihazini baglama gdsterilmistir. Daha fazla bilgi igin
bkz. 6. 3-Konumlu Etkinlestirme Durdurmasiyla El Kumandasi on page41 bélimu.

Calisma Modu Diigmesi

Conﬁlurabl Inputs
24V, 24v (M
cCloj| B+Q |l
24v N [[24vY W
cl |EsCI5 ||l
24v |H |2k
ci2 |H|[¢ge|l
24v |H |23V
Ci3 |H||C

N

3-Position Switch

Asagidaki sekilde bir Calisma Modu Anahtari gosterilmistir. See section Operational mode on
page 136 for more about operational Modes.

Confil;urabl s Operational mode Switch
24vj | ||24v | W =
cio|[m)[cis [m :
2av|[m|[2av |m — —
cij|mj|cis N
24v|| B |24V |H ——
Ci2f| Qs |l
24v Nl [|24avi
CI3 | ECI7 N

——
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8.3.2. Genel amaclh dijital G/C

Bu bdélimde, genel amacl 24V G/C'ler (Gri uglar) ve givenlik G/C'leri olarak yapilandirimadiginda
yapilandirilabilir G/C (Siyah metinli sar uglar) tarif edilmistir. The common specifications in

section 8.3. Tiim Dijital G/C icin Ortak Ozellikler on page53 must be observed. Genel amacl G/C'ler,
pnématik réleleri gibi ekipmanlar dogrudan tahrik etmek veya diger PLC sistemleriyle iletisim
kurmak i¢in kullanilabilir. All Digital Outputs can be disabled automatically when program execution
is stopped, see part Bolum Il Yazilim Kilavuzu on page114. Bu modda, program ¢alismadigi
zamanlarda ¢ikis her zaman diguik olur. Asagidaki alt bélimlerde drnekler gosterilmistir. Bu érnekler
normal Dijital Cikislar kullanir, ancak bir guivenlik islevini gergeklestirmeye ayarlanmadiginda
yapilandirilabilir tim c¢ikiglar da kullanilabilir.

Digital Inputs

Digital Outputs // 24V|H||24av|H

ov [m|[ ov[d om0 DIO|H ||DI4
DO/ DOYBg @;) 2av|m||[2av|dl I

ov m|| ov
Do1/H |[Do5|H _ DI1 M| DI5 R B ]
ov miovim 24v|H | [2av|m\
DO2|H |[DO6|H DI2(H||Di6|H

ov (M| ov 24V|H ||24av|H
Do3|/H|[po7|m pi3m|[Di7|m

Bu 6rnekte, bir yikin bagliyken Dijital Bu 6rnek, basit bir digmenin bir Dijital Girise
Cikislardan nasil kontrol edildigi gosterilmistir. nasil baglandigini gosterir.

Diger makineler ve PLC'lerle iletigim

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

outputs | / . ‘Rigital Inputs Di\tal Outputs

oV : 24 24V ov oV
Do4 A : B DI0 DO
ov : 24v ov
DO5 : DIl Do
oV 24V oV
bo6 DI2 D02
oV 24V ov
bo7 DI3 DO3

/

HEEEEEE N

Digital Inputs Dig
24V|H | |24V ov
DIO|H || DI4 DOO
24V|H |24V oV
DI1|H||DI5 DO1|
24V|H | |24V oV
u
u
|

DI4
24V
DI5
24V
DI6
24V
DI7

DO4
oV
DO5)
ov
DO6|
oV
DO7|

DI2 DI6 D02
24V 24V oV
DI3| DI7 DO3|

HEEEEEEE

O0O0000G

/

8.3.3. Genel amacglh analog G/C
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 i¢in aynt GND (0 V) kullanin. Analog G/C, Kontrol Kutusundan
galvanize olarak yalitiimamistir.
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* Yahtilmis bir kablo veya bikumlu ¢ift kullanin. Kalkani Giig adli terminaldeki GND terminaline

baglayin.

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

hassastir.

In the GUI you can select input modes (see part Bolum Il Yazilim Kilavuzu on page114). Elektriksel

Ozellikler asagida gosterilmistir.

Parametre

Akim modunda Analog Giris

[AIx - AG] Akim 4 - 20 mA
[AIx - AG] Direng - 20 - ohm
[AIx - AG] Cozinurlak - 12 - bit
Voltaj modunda Analog Giris

[AIx - AG] Voltaj 0 - 10 \Y
[AIx - AG] Diren¢ - 10 - Kohm
[AIx - AG] Cozinurlak - 12 - bit
Akim modunda Analog Cikis

[AOx - AG] Akim 4 - 20 mA
[AOx - AG] Voltaj 0 - 24 \Y
[AOx - AG] Cozinurlak - 12 - bit
Voltaj modunda Analog Cikis

[AOx - AG] Voltaj 0 - 10 \Y
[AOx - AG] Akim -20 - 20 mA
[AOx - AG] Direng - 1 - ohm
[AOx - AG] CGozinurluk - 12 - bit
Analog Output and Analog Input

[ml [1
(e ;ﬂ
e
Ean oo W
ov ||

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

Bu 6rnekte analog bir sensori baglama
gosterilmistir.

8.3.4. Uzaktan AC/KAPAT kontrol(

El Kumandasini kullanmadan Kontrol Kutusunu agip kapatmak igin uzaktan AG/KAPAT kontrolln(
kullanin. Genellikle kullanildigi alan:
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* El Kumandasina erigilemediginde.
* Bir PLC sisteminin tam kontrole sahip olmasi gerektiginde.

* Ayni anda birden fazla robotun agilip 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 girisini istediginiz sekilde basili tutabilirsiniz. Use a software feature to load
and start programs automatically (see part Bolum Il Yazihm Kilavuzu on page114).

Elektriksel 6zellikler asagida gosterilmistir.

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

12v|d T 12v|d l

GND|H RS R } GND|H R R }

ON|N / ON H /

OFF| I\, P OFF P

Bu 6rnekte, uzaktan KAPATMA digmesini Bu 6rnekte, uzaktan KAPATMA digmesini
baglama gésterilmistir. baglama gdésterilmistir.

UYARI
Gig digmesine basili tutmak, Kontrol Kutusunu kaydetmeden KAPATIR.
* Kaydetmeden AGIK girisini veya GUG diigmesini basili tutmayin.

* Kontrol Kutusunun acik dosyalarn kaydetmesine ve dogru sekilde
kapatmasina izin vermek tUzere uzaktan kapatma kontrolu igin KAPALI girisini
kullanin.

8.4. Kontrol Kutusu Braketi

G/C arayuz gruplarinin alt kisminda, (asagida gosterilen) ek baglantilar destekleyen baglant
noktalariyla bir braket vardir. The base of the Control Box has a capped opening for easy connection
(see 8.5. Ethernet on the facing page).

The Mini Display-port supports monitors with Display-port and requires an active Mini Display to DVI
or HDMI converter to connect monitors with DVI/HDMI interface.

Passive converters do not work with DVI/HDMI ports.
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Sigortanin UL isaretli, maksimum akim degerlendirmesinde Mini Bicak tipinde olmasi gerekir: 10A ve
minimum voltaj degerlendirmesi: 32V

NOT

Kontrol Kutusunu agmaya ¢alismadan 6nce aktif adaptoriin takilmamasi, ekran
cikisini engelleyebilir.

* Sistemi agmadan 6nce aktif adapt6éri Kontrol Kutusuna takin.
* Bazi durumlarda harici monitériin Kontrol Kutusundan énce acilmasi gerekir.

* Tum adaptorler kutudan giktigi gibi calismadigindan, revizyon 1.2'yi
destekleyen aktif bir adaptoér kullanin.

8.5. Ethernet

Ethernet arabirimi agsagidakiler icin kullanilabilir:
* MODBUS, EtherNet/IP ve PROFINET.

* Uzaktan erisim ve kontrol.

Ethernet kablosu baglamak icin
1. Kontrol Kutusunun tabanindaki kapaklardan birini ¢ikarin.

2. Ethernet kablosunu Kontrol Kutusunun tabanindaki kapatiimamis delikten gegirin ve braketin
alt tarafindaki Ethernet portuna takin.

3. Kapatiimamis deligi su gegirmez hale getirmek igin Ethernet kablosunun etrafinda bir kablo
rakoru kullanin.
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Parametre
iletisim hizi 10 - 1000 Mb/sn

8.6. Kontrol Kutusu $Sebeke Baglantisi

Robota gli¢ saglamak icin Kontrol Kutusu verilen gig kablosu araciligiyla sebekeye baglanir. Glig
kablosundaki IEC C13 konektori, Kontrol Kutusunun altindaki IEC C14 cihaz girisine baglanir.

NOT

Kontrol Kutusuna baglarken, her zaman lilkeye 6zgu bir prize sahip bir gli¢c kablosu
kullanin. Adaptor kullanmayin.

Elektrik tesisatinin bir parcasi olarak, asagidakileri saglayin:
* Toprak baglantisi
* Anasigorta
* Artik akim cihazi
* Kilitlenebilir (KAPALI konumda) bir salter

Kilitteme icin kolay bir ara¢ olarak robot uygulamasindaki tim ekipmani kapatmak icin bir ana salter
kurulur. Elektrik spesifikasyonlar asagidaki tabloda gdsterilmistir.

Parametre i i Birim
Girig voltaji 90 - 264 VAC
\I—/I;arlm sebeke sigortasi (90 -200 15 i 16 A
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Parametre Min Tip Maks. Birim
\I—/l;:mm sebeke sigortasi (200 -264 3 i 16 A
Girig frekansi 47 - 440 Hz
Bekleme glici - - <15 W
Nominal calisma glict 90 300 750 w

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

* Robotun dogru topraklandigindan emin olun (toprakla elektrik baglantisi).
Sistemdeki tim ekipmanlarin ortak topraklamasini olusturmak icin Kontrol
Kutusunun icindeki topraklama simgeleriyle iliskili kullanilmamis civatalari
kullanin. Topraklama iletkeni, en azindan sistemdeki en yuksek akimin akim
degerine sahip olacaktir.

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

* Servis sirasinda tlim robot kurulumu igin tiim gicu kilitleyin.

* Robot kilitlendiginde diger ekipmanin robot G/C'sine gui¢ saglamadiklarindan
emin olun.

* Kontrol Kutusuna gug¢ verilmeden 6nce, tum kablolarin dogru sekilde
baglandigindan emin olun. Her zaman orijinal elektrik kablosunu kullanin.

8.7. Robot Baglantisi: Robot Kablosu

This subsection describes the connection for a robot arm configured with a fixed 6 m Robot Cable.
Taban Flans Kablosu konektoruyle yapilandiriimig bir robot kolunu baglamaya dair bilgiler icin bakin
8.8. Robot Baglantisi: Taban Flans Kablosu on the next page.

8.7.1. Robot Baglantisi konektori

Robot Kablosu konektdri, robot kolunu Kontrol Kutusuna baglayarak robot baglantisini kurar.

You can plug and lock the cable from the robot into the connector at the bottom of the Control Box
(see illustration below). Twisting the connector twice before turning on the robot arm, ensures it is
properly locked.

Kablo takildiktan sonra kilitlemesini kolaylastirmak icin konekt6rl saga da gevirebilirsiniz.
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ﬁ UYARI
Uygunsuz robot baglantisi, robot kolunda gu¢ kaybina neden olabilir.
* Robot Kolu acgikken robot kablosunun baglantisini kesmeyin.

* Orijinal Robot Kablosunu uzatmayin veya degistirmeyin.

8.8. Robot Baglantisi: Taban Flans Kablosu

Bu alt bélium, Taban Flang Kablosu konektoriyle yapilandirilan bir robot kablosu igin baglantiyi
gOsteriyor. Sabit 6 metrelik Robot Kablosuyla yapilandiriimis bir robot kolunu baglamaya dair bilgiler
icin bakin: 8.7. Robot Baglantisi: Robot Kablosu on the previous page.

8.8.1. Taban Flans Kablosu konektori

Temel Flang Kablosu konektori robot kolunu Kontrol Kutusuna baglayarak robot baglantisini kurar.
Robot Kablosu bir ucta Taban Flans Kablosu konektdriine ve diger ucta Kontrol Kutusu konektériine
baglanir.

Robot baglantisi kuruldugunda her bir konektoérd kilitleyebilirsiniz.

UYARI
The maximum robot connection from the robot arm to the Control Box is 6 m.
Uygunsuz robot baglantisi, robot kolunda gi¢ kaybina neden olabilir.

* Do not extend a 6 m Robot Cable.

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

* Taban Flang Kablosunu dogrudan Kontrol Kutusuna baglamayin.
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8.9. Arac G/C

Uc Ekipman Konnekt6ri

The tool connector illustrated below provides power and control signals for the grippers and sensors
used on a specific robot tool. U¢ ekipman konektéri sekiz deliklidir ve Bilek 3 Gizerindeki ug ekipman
flansinin yaninda bulunur.

Konektdrin icindeki sekiz kablo, tabloda listelendigi gibi farkl islevlere sahiptir:

Pim # Sinyal Aciklama
7 1 AlI3 / RS485- 3 veya RS485-'de analog
6 o) 2 Al2 / RS485+ 2 veya RS485+'da analog
O 1 3 TOO/PWR Dijital Cikiglar 0 veya 0V/12V/24V
5[0 08 4 TO1/GND Dijital Cikiglar 1 veya Topraklama
5 GUC 0Vv/12V/24V
a O (@) 2 6 TIO Dijital Girigler 0
3 7 T Dijital Girigler 1
8 GND Topraklama
NOT
The Tool Connector must be manually tightened up to a maximum of 0.4 Nm.

8.9.1. Ara¢ G/C Aksesuarlari

URZ20 ug ekipman G/C'si, takimlarla baglantiy1 kolaylastirmak igin bir aksesuar 6gesi gerektirebilir.
Alete baglh olarak, asagidaki alet G/C aksesuarlarni kullanabilirsiniz: Alet Flansi Adaptori (bkz.
7.4.1. Uc Ekipman Flansi Aksesuarlari on page48) ve/veya Alet Kablosu Adaptori.

Uc Ekipman Kablosu Adaptori

Uc¢ Ekipman Kablosu Adaptoéri, ug ekipman G/C'si ve e-Series ug ekipmanlari arasinda uyumlulugu
saglayan elektronik aksesuardir.

o=
e

1 | Ug ekipman/ug efektoére baglanir.
2 | Robota baglanir.
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ﬁ UYARI
Alet Kablosu Adaptérinidn acik olan bir robota baglanmasi yaralanmalara yol
acabilir.

* Adaptéri robota baglamadan 6nce adaptori ug ekipmana/ug efektdre
baglayin.

* Uc Ekipman Kablosu Adaptéri ug ekipmana/ug efektdre bagh degilse robota
glc vermeyin.

Uc¢ Ekipman Kablosu Adaptoériiniin icindeki sekiz kablo, asagdidaki tabloda listelendigi gibi farkli
islevlere sahiptir:

Pim # ST Aciklama
3 1 Al2 / RS485+ 2 veya RS485+'da analog
4 2 Al3 / RS485- 3 veya RS485-'de analog
2 3 T Dijital Girigler 1
5 4 TIO Dijital Girisler 0
1 5 GUC 0V/12V/24V
6 TO1/GND Dijital Cikiglar 1 veya Topraklama
. 7 7 TOO/PWR Dijital Cikiglar 0 veya 0V/12V/24V
8 GND Topraklama
J_ ZEMIN
— The tool flange is connected to GND (Ground).

8.9.2. Tool I/O Installation Specifications

Elektriksel 6zellikler asagida gosterilmistir. Access Tool I/O in the Installation Tab (see part Bolum |l
Yazihm Kilavuzu on page114) to set the internal power supply to 0V, 12V or 24V.

Parametre Min Tip |\ ELCH Birim
24V modunda kaynak voltaji 23,5 24 24.8 \Y
12V modunda kaynak voltaj 11,5 12 12,5 \Y
Kaynak akim (tek pim)* - 600 2000** mA
Kaynak akim (cift pim)* - 600 2000* mA
Kaynak kapasitif yik - - 8000*** uF

Enduktif yikler igin koruyucu bir diyot kullaniimasi 6zellikle dnerilir.
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8.9.3. Uc¢ ekipman guc¢ kaynagi

Access Tool I/O in the Installation Tab (see part Bolum Il Yazilim Kilavuzu on page114) to set the
internal power supply to 0V, 12V or 24V.
POWER

by

GND (RED) — J]

8.9.4. Cift Pim gug¢ kaynagi
Cift Pim Gicl modunda cikis akimi, (8.9. Arac G/C on page66 tablo iki) altinda siralandigi sekilde
artinlabilir.

1. Baslkta Kurulum'e dokunun.

2. Soldaki listede, Genel se¢cenegine dokunun.

3. Alet G/C secenegine dokunun ve Cift Pin Giicli segenegini segin.

4. Gugc (gri) tellerini TOO (mavi) ve Topraklama (kirmizi) tellerini de TO1 (pembe) ile baglayin.
POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE) *

TO1/GND (PINK) JeI
GND (RED) /

NOT

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

8.9.5. Arac Dijital Cikiglar

Dijital Cikislar ti¢ farkh modu destekler:

Mod Etkin Devre disi
Batma (NPN) Dustk Ac
Kaynak olusturma (PNP) Yiksek Ac
itme / Cekme Yiiksek Distik
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Access Tool I/O in the Installation Tab (see part Bolum Il Yazihm Kilavuzu on page114) to configure
the output mode of each pin. Elektrik spesifikasyonlarn asagida gosterilmistir:

NOT

Robot Acil Durdurma yaptiginda, Dijital Cikiglar (DOO ve DO1) devre disi birakilir
(Yuksek Z).

UYARI
Aractaki Dijital Cikislar akimla sinirl degildir. Belirtilen verilerin gecersiz kilinmasi
kalici hasara neden olabilir.

Arag Dijital Cikiglarini Kullanma

G/C sekmesindeki cikis voltaji tanimlanmalidir. Yiik kapatildiginda bile GUC baglantisi ile
kalkan/toprak arasinda voltaj vardir.

POWER

Bu dérnek, dahili 12V veya 24V gug¢ kaynagini Bu érnek, enduiktif ylkler igin énerilen bir
kullanarak bir ytkin agiimasini géstermektedir.  koruyucu diyot kullanimini géstermektedir.

8.9.6. Arac Dijital Girigleri

Dijital Girigler, zayif asagi cekme direnclerine sahip PNP olarak uygulanir. Bu, degisken bir girdinin
her zaman duisiik olarak okundugu anlamina gelir. Elektriksel 6zellikler asagida gosterilmistir.

Parametre

Giris voltaji -0.5 - 26 Vv
Mantiksal dusuk voltaj - - 2.0 \Y
Mantiksal yliksek gerilim 5.5 - - \
Giris direnci - 47k - Q

Bu 6rnek, Arag Dijital Giriglerini kullanirken basit bir digmenin baglanmasini géstermektedir.

POWER
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8.9.7. Alet Analog Girisi

Tool Analog Input are nondifferential and can be set to either voltage (0-10V) or current (4-20 mA)

on the I/O tab (see part Bolum Il Yazilim Kilavuzu on page114). Elektriksel 6zellikler asagida

gOsterilmistir.

Parametre Min Tir Maks. Birim
Gerilim modunda giris gerilimi -0.5 - 26 \Y
Girig direnci @ 0V ila 10V araliginda - 10.7 - kQ
Cozinurlik - 12 - bit
Akim modunda giris voltaji -0.5 - 5.0 Vv
Akim modunda giris akimi -2.5 - 25 mA
Girig direnci @ aralik 4mA ila 20mA - 182 188 Q
Cozinurlik - 12 - bit

Analog Giris kullaniminin iki 6rnegi asagidaki alt bolimlerde gdsterilmektedir.

UYARI
Analog Girisler, akim modunda asiri gerilime karsi korunmaz. Elektrik
sartnamesindeki sinirin asilmasi, giriste kalici hasara neden olabilir.

Cihaz Analog Giriglerini Kullanma, Farksiz

Bu drnek, diferansiyel olmayan bir ¢ikisa sahip bir analog sensor baglantisini géstermektedir.
Sensor ¢ikisl, Analog Girisin giris modu G/C sekmesinde ayni sekilde ayarlandigi stirece akim veya
voltaj olabilir.

Not: Voltaj ¢ikisi olan bir sensériin cihazin dahili direncini artirabilecegini veya 6lgiimiin gegersiz
olabilecegini kontrol edebilirsiniz.

POWER

Dl

A2 | i -
= <
-

GND

o]

Cihaz Analog Giriglerini Kullanma, Diferansiyel

Bu 6rnek, diferansiyel cikisl bir analog sensoér baglantisini géstermektedir. Negatif cikis parcasinin
GND'ye (0V) baglanmasi, diferansiyel olmayan bir sensérle ayni sekilde ¢alisir.

POWER
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8.9.8. Arac lletisimi G/C

* Sinyal talepleri RS485 sinyalleri dahili ariza emniyetli nyargi kullanir. Takili cihaz bu ariza
emniyetini desteklemiyorsa, sinyal sapmasi ya takil alette yapilmal ya da RS485+' ya cekme

direncleri eklenerek ve RS485-' ye asagi ¢cekilerek harici olarak eklenmelidir.

* Gecikme Cihaz konektéri araciligiyla génderilen mesajlarin gecikmesi, mesajin PC'ye
yazildigi andan RS485 'teki mesajin baslangicina kadar 2 ms ile 4 ms arasinda degisir. Bir
arabellek, hat bosta kalana kadar takim konektériine génderilen verileri depolar. 1000 bayt
veri alindiktan sonra mesaj cihaza yazilir.

Baud Oranlari

9.6k, 19.2k, 38.4k, 57.6k, 115.2k, 1M, 2M, 5M

Durdurma Bitleri

1,2

Parite

Yok, Tek, Cift

UR20
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9. Tasima

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

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

Kontrol Kutusunu kolundan kaldirin.

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

* Ekipmani kaldirnirken sirtiniza veya diger viicut pargalarina asir yik
bindirmekten kaginin.

* Uygun kaldirma ekipmani kullanin.
* Tum bdlgesel ve ulusal kaldirma talimatlarina uyulmaldir.

* Robotu Mekanik Arayuz bolimundeki montaj talimatlarina gore taktiginizdan
emin olun.

NOT

Robot nakliye sirasinda 3. taraf uygulamasina/yiiklemesine bagliysa liitfen
asagidakilere bakin:

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

* Robot bir 3. taraf uygulamasina / yliiklemesine bagli olarak tasinirsa lltfen
robotun orijinal tasima ambalaji olmadan tasinmasina iliskin tavsiyelere uyun.

Universal Robots, ekipmani tagimaktan kaynaklanan herhangi bir hasardan sorumlu tutulamaz.

9.1. Ambalajsiz Tasima

Universal Robots her zaman robotun orijinal ambalajinda taginmasini énerir.

Bu oneriler, mafsallarda ve fren sistemlerinde istenmeyen titresimleri azaltmak ve mafsal donisiini
azaltmak igin yazilmigtir.

Robot orijinal ambalaji olmadan tasiniyorsa, litfen asagidaki kilavuzlara bakin:
* Robotu mimkiin oldugunca katlayin - robotu tekillik konumunda tasimayin
* Robottaki agirlik merkezini tabana mumkun oldugunca yakin hareket ettirin

* Her tlpdu tlp Gzerinde iki farkli noktada saglam bir ylizeye sabitleyin
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* Bagli herhangi bir uc efektoriini 3 eksende saglam bir sekilde sabitleyin

Robotu mimkin oldugunca
katlayin.

Uzatilmis olarak tasimayin. « x y
(tekillik konumu) x

Tlpleri saglam bir ylizeye
sabitleyin.

Takil ug efektérind 3
eksende sabitleyin.

Find recommendations for transport without packaging on myur.universal-robots.com/manuals

Onerileri indirmek igin buraya tiklayin

UR20 73 Kullanici Kilavuzu


https://myur.universal-robots.com/manuals

10. Bakim ve Onarim UNIVERSAL ROBOTS

10. Bakim ve Onarim

Bu kilavuzdaki tim glvenlik talimatlarina uygun olarak herhangi bir gorsel veya ¢alisma durumu
muayenesi yapin.

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

Onarnm galismalari sadece Universal Robots veya yetkili sistem entegratoérleri tarafindan
yapilmalidir. Misterinin atadidi, egitimli bireyler de Servis Kilavuzunda belirtilen denetim planini takip
ederek onarim isi yapabilirler. Egitimli kisiler i¢in tam denetim plani igin Servis Kilavuzuna bakiniz:
Bolim 5

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

10.1. Bakim Guvenligi

Bakim ve onarim ¢alismalarindan sonra, gerekli giivenlik seviyesini saglamak igin kontroller
yapilmaldir. Kontroller gecerli ulusal veya bdlgesel is glivenligi dizenlemelerine uygun olmalidir.
Tim guvenlik fonksiyonlarinin dogru calisip calismadigi da test edilecektir.

Bakim ve onarnm galigmalarinin amaci, sistemin ¢alisir durumda tutulmasini saglamak veya bir ariza
durumunda sistemi ¢alisir duruma geri dondiirmektir. Onarim ¢alismalari, gergek onarimin yani sira
sorun gidermeyi de igerir.

Robot kolu veya kontrol kutusu tzerinde galisirken, asagidaki prosediirlere ve uyarilara uymalisiniz.

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

* Yazilimin guvenlik yapilandirmasindaki higbir seyi degistirmeyin (6rn. kuvvet
sinir). Herhangi bir glivenlik parametresi degistirilirse, tim robot sistemi yeni
kabul edilecektir, yani risk degerlendirmesi de dahil olmak izere genel
guvenlik onay slreci buna goére glincellenecektir.

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

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

* Tum onarnmlari belgeleyin ve bu belgeleri tam robot uygulamasiyla iliskili
teknik dosyaya kaydedin.
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UYARI
Asagida listelenen givenlik uygulamalarindan herhangi birine uyulmamasi
yaralanmalara neden olabilir.

* Tamamen elektriksiz oldugundan emin olmak i¢in ana gic kablosunu Kontrol
Kutusunun altindan ¢ikarin. Robot koluna veya Kontrol Kutusuna baglh diger
herhangi bir enerji kaynagini kapatin. Onarim stiresi boyunca diger kisilerin
sisteme guc vermesini 6nlemek igin gerekli dnlemleri alin.

* Sistemi yeniden calistirmadan 6nce toprak baglantisini kontrol edin.

* Robot kolunun veya Kontrol Kutusunun pargalan sokulduginde ESD
duzenlemelerine uyun.

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

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

* Kontrol Kutusu kapatildiktan sonra birka¢ saat boyunca bu gti¢ kaynaklarinin
icinde yiksek voltajlar (600 V'a kadar) bulunabileceginden, Kontrol
Kutusunun igindeki gli¢c kaynagini sékmekten kaginin.

UR20 75 Kullanici Kilavuzu



11. Robot Kolunun Temizligi ve Denetimi UNIVERSAL ROBOTS

11. Robot Kolunun Temizligi ve Denetimi

11.1. Temizleme

Glnluk temizlik

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 gok az miktarda gres gorulebilir. Bu, eklemin iglevini, kullanimini veya émrint
etkilemez.

Ek temizlik

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

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

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

DO NOT USE BLEACH. Agarticiyi seyreltiimis herhangi bir temizlik soliisyonunda kullanmayin.

11.2. Robot Kolu Denetim Plani

Asagidaki tablo, Universal Robots tarafindan énerilen denetim ttirlerinin bir kontrol listesidir.
Denetimleri tabloda dnerildigi sekilde diizenli olarak gergeklestirin. Kabul edilemez durumda oldugu
kesfedilen referans edilen parcalar diizeltiimeli veya degistirilmelidir.

inceleme eylemi tiirii Zaman dilimi
Aylik  ikiyilda bir Yillik
1 Diz halkalari kontrol edin \Y X
2 Robot kablosunu kontrol edin Vv X
3 Robot kablo baglantisini kontrol edin \/ X
4 Robot Kolu montaj civatalarini kontrol edin * | K X
5 Uc¢ Ekipman montaj civatalarini kontrol edin * | K X
6 Yuvarlak Sapan K X
NOT
Robot kolunu temizlemek icin basincli hava kullanmak robot kolu bilesenlerine zarar
verebilir.
* Robot kolunu temizlemek igin asla basin¢l hava kullanmayin.
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Mimkiinse, Robot Kolunu SIFIR konumuna getirin.

Kapatin ve gi¢ kablosunun Kontrol Kutusuyla baglantisini kesin.

Kontrol Kutusu ile Robot Kolu arasindaki kabloyu hasara karsi inceleyin.
Tabandaki montaj civatalarinin uygun sekilde sikildigindan emin olun.

Tabandaki ug ekipman flans civatalarinin uygun sekilde sikildigindan emin olun.

© a0k~ wbh =

Duz segmanlari asinma ve hasara karsi kontrol edin.

* Asinmis veya hasarli haldelerse diiz halkalar degistirin.

NOT

Garanti sliresi icinde bir robotta herhangi bir hasar gézlemlenirse, robotun satin
alindigi distrib(torle iletisime gegin.

11.3. Serbest Surtus Denetimi

Serbest Siirisi test etmek igin:

1. Herhangi bir u¢ ekipmani/ug ekipmanlar veya ekleri sokiin veya TCP/Tasima Kapasitesi/Yer
Cekimi Merkezini u¢ ekipmanin teknik 6zelliklerine gére ayarlayin.

2. Robot kolunu Freedrive'da hareket ettirmek icin:

* 3PE El Unitesinde, hizlica hafif basin, daha sonra 3PE diigmesine hafif basili tutun.

Guc¢ digmesi Acil Durum Durdurma dagmesi

3. Robotu yatay olarak uzatilmis bir pozisyona itin/Cekin ve birakin.

4. Robot kolun pozisyonu destek olmadan ve Serbest Siirlisi etkinlestirmeden koruyabildigini
dogrulayin.
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12. Bertaraf ve Cevre

Universal Robots robotlarinin gecgerli ulusal yasa, yénetmelik ve standartlara uygun bir sekilde
bertaraf edilmesi gerekir.

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

Danimarka pazarinda satilan tim Universal Robots robotlarinin elektronik atiklarinin bertarafi ve
elleclenmesi Gcreti Universal Robots A/S tarafindan DPA sistemine 6nceden 6denir. Avrupa WEEE
Direktifi 2012/19/EU kapsamindaki llkelerdeki ithalat¢ilarin, tlkelerinin ulusal WEEE kaydina kendi
kayitlarini yaptirmasi gerekir. Ucret genellikle en fazla 1€/robot seklindedir. Ulusal kayitlarin bir
listesini burada bulabilirsiniz: https://www.ewrn.org/national-registers.
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13. Sertifikalar

Uclincii kisi belgelendirmesi istege baghdir. Bununla birlikte, robot entegratérlerine en iyi hizmeti
sunmak icin Universal Robots, robotlarini asagida listelenen taninmis test enstitlilerinde
sertifikalandirmayi secer.

17. Sertifikalar on page91 béliminde tim sertifikalarin birer kopyasini bulabilirsiniz

Universal Robots robotlari, elektronik bilgi Grtnleriyle

‘\25) CINRoHS | kirliligi kontrol etme konusundaki GIN RoHS yénetimi

yéntemlerine uygundur.

Tedarik¢i Uglinci Kisi Belgelendirmesi

- Tedarikcilerimiz tarafindan saglandigi sekilde, Universal
o . . . .
(m? Ortam Robots robot nakliye paletleri, ahsap ambalaj malzemesi
uretmek icin ISMPM -15 Danimarka gerekliliklerine
uygundur ve bu semaya uygun olarak isaretlenmigtir.

Uretici Testi Sertifikasi

n Universal Tum Universal Robots robotlar siirekli dahili testlerden
Y ri son r trlerinden r.
Robots e seri sonu test prosedirlerinden gece

UR test islemleri siirekli inceleme ve gelistirmeye tabidir.

AB direktiflerine gére beyanlar

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

Makine Direktifine goére, Universal Robots robotlan kismen tamamlanmis makinelerdir, dolayisiyla
bu tir bir CE isareti yapistinimamaldir.

You can find the Declaration of Incorporation (DOI) according to the Machinery Directive in the
chapter: Declarations and Certificates
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14. Durma Suresi ve Durma Mesafesi

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

* Kategori 0

* Kategori 1

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

izledi ve robot asagi dogru hareket ederken durdurma gerceklestirildi. Y ekseni, duragin baslatildig
yerden son konuma olan mesafedir. Yk CoG'si alet flangindadir.

Guvenlik dereceli maksimum durma siresini ve mesafesini ayarlayabilirsiniz. Kullanici tanimli
ayarlar kullaniliyorsa, program hizi secilen sinirlara uyacak sekilde ayarlanir.

Eklem 0 igin durdurma mesafesi (TABAN)

Stopping distance in meters for 33% of 20 kg: Stopping distance in meters for 66% of 20 kg:

—8— 33% extension =8~ 33% extension
0.4 —8— 66% extension 0.51 —— 66% extension
=8— 100% extension =8— 100% extension
0.4
0.3
£ £
— — 0.3
ot ]
c 02 c
8 8oz
0 u
[a)] 01 [a]
0.1
0.07 0.0

66 66
Speed [%] Speed [%]

Stopping distance in meters for maximum payload of 20 kg:

=8~ 33% extension
| —@— 66% extension
—8— 100% extension

Distance [m]

33 100

66
Speed [%]
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Eklem 0 igin durdurma siiresi (TABAN)

Stopping time in seconds for 33% of 20 kg:

Stopping time in seconds for 66% of 20 kg:

T
=@~ 33% extension
—8— 66% extension
4
0.20 { == 100% extension 4
— 0.15
0
— /i
v
.E 0.10 /
I// >
<
0.05
17
[
0.00

33

66 100
Speed [%]

0.30
=—®— 33% extension
—8— 66% extension B
0.251 —@— 100% extension /
0.20 /
) /
v 0.15
£
=
0.10
T /’
0.05 —
‘/
0.00

66
Speed [%]

100

Stopping time in seconds for maximum payload of 20 kg:

T
0-351 _g— 33% extension
—8— 66% extension
0.30 1 —@— 100% extension /
0.25
w0 0.20
= / !
Eoi1s —
[ /
0.10 // >
0.05 —
p /
0.00
5 6 100
Speed [%]

Eklem 1 i¢in durdurma mesafesi (OMUZ)

Stopping distance in meters for 33% of 20 kg: Stopping distance in meters for 66% of 20 kg:
- 33‘LA: extension 12 - 33‘% extension
—8— 66% extension » =8— 66% extension
0.6 1 —@= 100% extension 107 g 100% extension
£ / °°
Eos E,, yd
% / *E 0.4
o / ’/" 6 /
0.2
;ﬁ"/ —— 1/ /
0.0 0.0 f’/
33 66 100 33 66 100
Speed [%] Speed [%]
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Eklem 1 i¢in durdurma mesafesi (OMU2Z)

12

Distance [m]
o o o o
N F'S o o

o
o

Stopping distance in meters for maximum payload of 20 kg:

1.04

T
=@~ 33% extension
| =@ 66% extension

—8— 100% extension

d

d

//

66
Speed [%]

Eklem 1 i¢in durdurma siiresi (OMU2Z)

Stopping time in second for 33% of 20 kg:
0471 —g= 33"% extension o7
—8— 66% extension
! » 0.6
—8— 100% extension /

03 / 05
— — 04
% 0.2 A ‘f‘
= gos
= > i

0.2
* —
1& 0.1
r
0.0 0.0
33 66 100
Speed [%]

Stopping time in seconds for 66% of 20 kg:

| —@— 66% extension

T
=@~ 33% extension

—8— 100% extension

e

e

66
Speed [%]

| —@— 66% extension

Stopping time in seconds for maximum payload of 20 kg:
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Eklem 2 igin durma mesafesi (DIRSEK)
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Eklem 2 igin durma siiresi (DIRSEK)

Stopping time in seconds for maximum payload of 20 kg:
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15. Beyanlar ve Sertifikalar

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex Il B) original: EN

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

Manufacturer:

Person in the Community

Authorized to Compile the

Technical File:

David Brandt, Technology Officer, R&D
Universal Robots A/S,
Energivej 25, DK-5260 Odense S

Description and Identification of the Partly-Completed Machine(s):

Product and Function:

Industrial robot multi-purpose multi-axis manipulator with control box
& with or without a 3PE teach pendant. Function is determined by the
completed machine (robot application or cell with end effector,
intended use and application program).

Model

UR20 and UR30: Below cited standards and this declaration include:

Serial Number

Starting 2023 6 8 00000 and higher

year series 8=UR20, 9=UR30 ggquential numbering, restarting at 0 each year

NOTE: This DOl is not applicable when the OEM Controller is used

Incorporation

Universal Robots UR20 and UR30 shall only be put into service upon
being integrated into a final complete machine (robot application or
robot cell), which conforms with the provisions of the Machinery
Directive and other applicable Directives.

Itis 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 providing the Declaration of Conformity.

The following essential requirements have been fulfilled:

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.

I. Machinery Directive
2006/42/EC

1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4, 1.3.8.1,
1.3.9,1.5.1,1.5.2,1.5.5,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3,
4.1.3, Annex VI. ltis declared the relevant technical documentation
has been compiled in accordance with Part B of Annex VIl of the
Machinery Directive.

Il. Low-voltage Directive

Reference the LVD and the harmonized standards used below.

2014/35/EU
I1l. EMC Directive Reference the EMC Directive and the harmonized standards used
2014/30/EU below.

Reference to the
harmonized standards
used, as referred to in
Article 7(2) of the MD &
LV Directives and Article
6 of the EMC Directive:

() EN ISO 10218-1:2011, (I) EN ISO 12100:2010, (I) EN ISO 13732-
1:2008, (1) EN ISO 13849-1:2015, (I) EN ISO 13849-2:2012, (I) EN
ISO 13850:2015, (I) EN 60204-1:2018, (Il) EN 60320-1:2021

(I1) EN 60529:1991+A1:2000+A2:2013, (1) EN 60947-5-
5:1997+A1:2005 +A11:2013+A2:2017, (1) EN 60947-5-8:2020

(1) EN 61000-3-2:2019, (lll) EN 61000-3-3:2013
(1) EN 61000-6-2:2019, (Ill) EN 61000-6-4:2019

UR20
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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 providing the Declaration of Conformity.

Reference to other (N 1ISO 9409-1:2004, (1) ISO/TS 15066:2016 as applicable
) (1) EN 60068-2-1:2007, (Ill) EN 60068-2-2:2007
:Zg:::g:: :Laenc‘?;;g:::: (I1l) EN 60068-2-27:2008, (Ill) EN 60068-2-64:2008+A1:2019, (1) EN
60664-1:2007, (II) EN 61784-3:2021 [SIL2], (lll) EN 61326-3-1 2017
used: . .
[Industrial locations SIL 2]
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 #DK015892.
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AB Kurulus Beyani (DOI) (2006/42/EC Ek Il B uyarinca) orijinal: EN

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

Uretici:

David Brandt

Teknoloji Yetkilisi, AR-GE
Universal Robots A/S,

Energivej 25, DK -5260 Odense S

Toplulukta Teknik
Dosyayi Derlemeye
Yetkili Kisi:

Kismen Tamamlanmis Makinenin/Makinelerin Tanimi ve Tanimlanmasi:

El Unitesi iglevi olan veya olmayan Kontrol Kutusuna sahip endustriyel

ve Aralik: 20236800000 veya daha yuksek
Seri Numarasi

Uriin ve islev: robot cok amacl ¢ok eksenli manipulatér, tamamlanan makineyle
belirlenir (u¢ eleman, kullanim amaci ve uygulama programi ile).
UR20 ve UR30: Asagida belirtilen standartlar ve bu beyan

Model asagidakileri icerir:

Yl 6 serisi 3=UR20; 9=UR30 gyra); numaralandirma, her yil 0'da yeniden baslatma

NOT: Bu DOI, OEM Kontroléri kullanildiginda gecerli degildir

Kurulus:

alinmalidir.

Universal Robots UR20 ve UR30, sadece Makine Direktifi ve diger
ilgili Direktiflerin hiikiimlerine uygun nihai bir komple makineye (robot
uygulamasi veya robot hiicresi) entegre edildikten sonra hizmete

Yukarida belirtilen triinlerin, tedarik edilenler icin asagida ayrintilar verildigi sekilde su
Yonetmelikleri karsiladigi beyan edilir. Bu tamamlanmamig makine entegre edildiginde ve komple

bir makine haline geldiginde, entegrator, tamamlanan makinenin gecerli tiim Direktifleri yerine

getirdigini belirlemekten ve Uygunluk Beyanini saglamaktan sorumludur.

Asagidaki temel gereklilikler yerine getirilmigtir:

1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.21,1.24.3,1.25,1.26,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,
I. Makine Direktifi 1.3.9,15.1,1.5.2,155,15.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3,
2006/42/EC 4.1.3, Ek VI. ilgili teknik belgelerin, Makine Direktifi Ek VII, Bélim B'ye
gore derlendigi beyan edilmistir.
2}92:; é/:rSiI/iiUDsi?gllltli ﬁ LVD'ye ve asag@ida kullanilan uyumlastinlmis standartlara bakin.
lll. EMC Direktifi EMC Direktifine ve asagida kullanilan uyumlastiriimis standartlara
2014/30/EU bakin.
MD & LV Direktiflerinin 7 | (I) ENISO 10218 -1:2011, (I) EN ISO 12100:2010, (I) EN ISO 13732 -
(2) Maddesinde ve EMC | 1:2008, (I) EN ISO 13849 -1:2015, (I) EN ISO 13849 -2:2012, (1) EN
Direktifinin 6. ISO 13850:2015, (1) EN 60204 -1:2018, (II) EN 60320 -1:2021
Maddesinde belirtildigi (1) EN 60529:1991+A1:2000+A2:2013, (I) EN 60947 -5 -
gibi, kullanilan 5:1997+A1:2005 +A11:2013+A2:2017, (I) EN 60947 -5 -8:2020
uyumlastinimig (111 EN 61000 -3 -2:2019, (Ill) EN 61000 -3 -3:2013
standartlara referans: (111 EN 61000 -6 -2:2019, (1ll) EN 61000 -6 -4:2019
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Yukarida belirtilen triinlerin, tedarik edilenler icin asagida ayrintilar verildigi sekilde su
Yonetmelikleri karsiladigi beyan edilir. Bu tamamlanmamig makine entegre edildiginde ve komple

bir makine haline geldiginde, entegratér, tamamlanan makinenin gecerli tim Direktifleri yerine
getirdigini belirlemekten ve Uygunluk Beyanini saglamaktan sorumludur.

(1) 1ISO 9409 -1:2004, (1) ISO/TS 15066:2016

Kullanilan diger teknik (111) EN 60068 -2 -1:2007, (IIl) EN 60068 -2 -2:2007

standartlara ve teknik (1) EN 60068 -2 -27:2008, (111) EN 60068 -2 -64:2008+A1:2019, (II)
sartnamelere referans: EN 60664 -1:2007, () EN 61784 -3:2021 [SIL2], (IIl) EN 61326 -3 -1
2017 [Endustriyel konumlar SIL 2]

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 #DK015892
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E C Declaration of Conformity.

~

Name and Address of Manufacturer or Authorised Representative :

MichLar ApS
Lyshojvej 17
DK-3650 Olstykke

Denmark Order Number: 5
Phone:+45 47 19 21 19 -

E-mail:michlar@michlar. dk

Serial : ; WLL
i ] Qty Descnptionlﬂlak;ﬂype Tonmes
e ] Round sling 1TxiMm2m 1

Colour: VIOLET
Material: Polyester

Factor of safety: 7:1

Standards and Specifications Used

BS.EN.1492-1:2000-+A1:2008 | Textile slings - Safety - Flat woven webbing slings, made of man-made fibres, for general purpose use.

BS.EN.1492-2:2000-+A1:2008 | Textile slings - Safely - Roundslings, made of man-made fibres, for general purpose use.

Declaration.

| declare that the above slings have been inspected and comply with the requirements of
The Machinery Directive 2006/42/EC and the relevant product standard.

Ruthorised Signatory ‘ Date

Wiet L ar /4,@5 , 15th August,2022

UR20
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16. Garanti Bilgileri

16.1. Urlin Garantisi

Garanti sorularinizi myur.universal-robots.com adresindeki Grlnle ilgili bilgilere yonlendirin

16.2. Kullanim Kilavuzu Sorumluluk Reddi

Universal Robots A/S , Grlnlerinin glvenilirligini ve performansini iyilestirmeye devam eder ve bu
nedenle 6nceden uyarida bulunmaksizin trlnleri ve Grtin belgelerini yikseltme hakkini sakli tutar.
Universal Robots A/S , Kullanim Kilavuzunun/Kilavuzlarinin igceriginin kesin ve dogru olmasini
saglamak igin her tarlt 6zeni gosterir, ancak herhangi bir hata veya eksik bilgi igin sorumluluk kabul
etmez.
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https://myur.universal-robots.com/
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17. Sertifikalar

Cin RoHS
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18. Uygulanan Standartlar

Bu boélimde robot kol, Kontrol Kutusu ve El Kumandasi da dahil olmak tizere UR robotun
gelistirilmesi ve Uretimi icin uygulanan ilgili standartlar aciklanir. Standart bir kanun degil, belirli bir
endustride paydaslar arasinda gelistiriimis bir belgedir. Standartlar bir Griin veya Urln grubu icin
gereklilikleri ve kilavuzu icerir.

Bu kilavuzdaki kisaltmalar ve anlamlari asagidaki tabloda listelenmektedir:

Bu belgedeki kisaltmalar

ISO Uluslararasi Standardizasyon Kurulusu

IEC Uluslararasi Elektroteknik Komisyonu

AN Avrupa Standardi

TS Teknik Ozellikler

TR Teknik Rapor

ANSI Amerikan Ulusal Standartlar Enstitlisu

RIA Robotik Endustrisi Dernegi (artik "A3" adiyla anilir)
CSA Kanada Standartlar Dernegi

Robotun asag@idaki standartlara uygun sekilde tutulmasi bu kilavuzdaki montaj talimatlari, glivenlik
talimatlar 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 robotlar uygulanan standartlardaki ilgili gerekliliklere uygundur. Bu kilavuza ve standartlara
dahil edilen gecerli test raporlari ve sertifikalar Birlestirme Beyani'nda listelenmektedir.

Bu kilavuz icin gecerli standartlar asagidaki tabloda listelenmektedir:

Standart Madde Aciklama
Safety of machinery -
Safety-related parts of Giivenlik kontrol sistemi, bu standartlarin
ISO 13849-1 I . . :
control systems gerekliliklerine gore tasarlanmigtir. Glvenlik
ISO 13849-2 Part 1: Qenera/ principles | islevleri l?u islevsel gluvenlik standartlarina
for design belgelenir.

Part 2: Validation
Makinelerde gtivenlik - Acil

15O 13850 durdurma - Tasanm ilkeleri |
Makinelerde gtivenlik -
ISO 12100 Tasarim icin genel ilkeler - N

Risk degerlendirmesi ve
risk azaltma

Kullanici Kilavuzu 92 UR20
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Standart Madde Aciklama
Bu standart, ent kisiye degil
Robotlar ve robotik cihaziar | - oo o' Segrasyonu yapan Kislye degr,
L L robotun Ureticisine yoneliktir. ISO 10218 -2, robot
- Enduistriyel robotlar igin . . e .
ISO 10218-1 L . . sistemi, uygulama ve hiicre ile ilgili glivenlik
guvenlik gereksinimleri ereksinimlerine sahiptir. Robot uygulamasinin
Bliim 1: Robotlar g PAT. OBO Y
tasarimi ve entegrasyonuyla ilgilidir.
Bu Amerikan ulusal standardi, hem ISO 10218-1
hem de ISO 10218-2'nin sapma olmadan tek bir
belgede birlestirilmis ulusal bir kabultdar. Dil,
Endiistriyel Robotlar ve ingiliz Uluslararasi ingilizcesinden Amerikan
ANSI/RIA , C A . . e o
Robot Sistemleri - Givenlik | Ingilizcesine degistirilmistir, ancak teknik icerikler
R15.06 . .
Gereksinimleri aynidir.
Bu standardin 2. BoliimU, Universal Robots'a
degil, robot sistemi / robot uygulamasinin entegre
ediciye yoneliktir.
Bu Kanada ulusal standardi, hem ISO 10218 -1
. hem de ISO 10218 -2 'nin tek bir belgede
CAN/CSA- Egggfgg fe/ n’jl‘::lo”g; ,‘;Z || birlestirilmis ulusal bir kabuliidir. 2. Bolimdeki
Z434 . . maddelere CSA Kullanici ekledi. Bu standardin 2.
Giivenlik Gereksinimleri i e . . .. . .
B&lim, Universal Robots'a degil, robot sistemi /
robot uygulamasinin entegre ediciye yoéneliktir.
Elektromanyetik uyumluluk
(EMC)
Bélim 6 -2: Genel Bu standartlar, elektrikli ve elektromanyetik
IEC 61000-6-2 | standartlar - End(istriyel parazitlerin gerekliliklerini tanimlar. Bu
ortamlar icin bagisiklik standartlara uymak, UR robotlarinin endistriyel
IEC 61000-6-4 | Bolim 6 -4: Genel ortamlarda iyi bir performans gostermesini ve
standartlar - Endlstriyel diger ekipmanlara zarar vermemesini saglar.
ortamlar i¢in emisyon
standardi
Olgiim, kontrol ve
laboratuvar kullanimi igin
elektrikli ekipman - EMC
gereksinimleri Bu standart, guvenlikle ilgili islevlerin uzatilmis
Béliim 3 -1: Glvenlikle ilgili | EMC bagisiklik gerekliliklerini tanimlar. Bu
sistemler ve giivenlikle ilgili | standarda uymak, diger ekipmanlar IEC 61000
IEC61326-3-1 | . . n ; .
islevleri (islevsel glivenlik) | standartlarinda tanimlanan EMC emisyon
yerine getirmesi sinirlarini astiginda bile glivenlik islevlerinin
amaclanan ekipmanlar i¢in | gergeklestiriimesini saglar.
bagdisiklik gereksinimleri -
Genel endlistriyel
uygulamalar

UR20
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Standart Madde Aciklama
Programlanabilir Hem standart hem de glvenlik puanh 24V
IEC 61131-2 kontrolérler G/C'leri diger PLC sistemleriyle glivenilir iletisim
Béliim 2: Ekipman saglamak igin bu standardin gerekliliklerine
gereksinimleri ve testleri uygundur.
Makinelerde giivenlik - G kaybi veya gu¢ kesintisi sonucunda
ISO 14118 Beklenmedik galistirmanin | beklenmedik baglama ve tekrar baslamay
6nlenmesi onlemek icin guvenlik gereklilikleri.
, . Acil durum durdurma islevi, bu standarda goére bir
Makine emniyeti - ..
) ) ) Durdurma Kategorisi 1 olarak tasarlanmistir.
Makinelerin elektrik Durdurma Kategorisi 1, durdurmayi
IEC 60204-1 donanimi faregorist 1, e
e gergeklestirmek icin motorlara giden glgle
Bélim 1: Genel . .
ereksinimler kontrol edilen bir durdurmadir ve ardindan
g durdurma gergeklestirildiginde gug kaldirilir.
Alcak gerilim anahtarlama
ve kontrol tertibati
Béliim 5 -5: Kontrol devresi
cihazlar ve anahtarlama
IEC 60947-5-5 : -
elemanlari - Mekanik
mandallama fonksiyonlu
elektrikli acil durdurma
cihazi
Muhatazalar tarafinaan Bu standart, toz ve suya kargi korumayla ilgili
IEC 60529 saglanan koruma muhafaza d,e“erlendil}lmeler?ni tanlmlai °
dereceleri (IP Kodu) g ’
Ev ve benzeri genel
amaclar icin cihaz
IEC 60320-1 kuplorleri Sebeke giris kablosu bu standarda uygundur.
Bélim 1: Genel
gereksinimler
Endiistriyel robotiar U.R robotlarlndaki arag flansi bu. standard? gore
. , bir tipe uygundur. Robot aletleri (ug efektorler),
maniplile etme - Mekanik o . -
ISO 9409-1 arayiizler belirli UR robotunun mekanik arayiiziine uygun
Bélim 1- Tabaklar §ek|.!de oturtulmasini saglamak icin ayni tipe gore
'a gore de yapiimalidir.
Termal ortamin ergonomisi
- Yiizeylerle temasa karsi
ISO 13732-1 /ns?n tepk{l?rlnln. N .
degerlendirilmesi icin
yéntemler
Bélim 1: Sicak ylizeyler
Elektrik carpmasina karsi | Bolum | Donanim Kurulum Kilavuzu on
IEC 61140 koruma - Kurulum ve page16'de tanimlandidi gibi koruyucu bir
ekipman icin ortak yonler | toprak/toprak baglantisi zorunludur.
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Standart

IEC 60068-2-1

IEC 60068-2-2

IEC 60068-2-
27

IEC 60068-2-
64

Madde

Cevresel testler

Bélim 2 -1: Testler - Test
A: Soguk

Boélim 2 -2: Testler - Test
B: Kuru isi

Boéliim 2 -27: Testler - Test
Ea ve kilavuz: Sok

Boéliim 2 -64: Testler - Test
Fh: Titresim, genis bant
rastgele ve yénlendirme

Aciklama

IEC 61784-3

Endliistriyel iletisim aglar -
Profiller

Bélim 3: Fonksiyonel
glvenlik fieldbus'lari -
Genel kurallar ve profil
tanimlan

IEC 61784-3

Makine emniyeti -
Makinelerin elektrik
donanimi

Bélim 1: Genel
gereksinimler

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.

IEC 60664-1

IEC 60664-5

Alcak gerilim
sistemlerindeki ekipmanlar
icin yalitim koordinasyonu
Bélim 1: llkeler,
gereksinimler ve testler
Bélim 5: 2 mm'ye esit veya
daha az bosluklari ve
kacak yolu mesafelerini
belirlemek igin kapsamli
yéntem

EUROMAP
67:2015,
V1.11

Enjeksiyon Makinesi ve
Tasima Cihazi / Robotu
Arasindaki Elektrik
Araylizii

Enjeksiyon kalip makineleriyle arayiiz olusturan
E67 aksesuar modull bu standarda uygundur.

UR20
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19. Teknik Ozellikler

Robot tipi UR20

Maksimum yuk 20kg/44.11b

REACH 1750 mm /68,9 ing (7. Mekanik Arabirim on page44)

Serbestlik derecesi

6 doner mafsallar

Programlama

PolyScope GUI on 12 in touchscreen

Gug tuketimi (ortalama)

750 W (maks.)
Approx. 500 W using a typical program

Ortam sicakligi aralgi

Kol igin 0-50 °C
Kontrol Kutusu i¢in 0-35 °C

Guvenlik iglevleri

17 sofistike guvenlik iglevi.
PLd Kategori 3 suna uygundur: EN ISO 13849 -1.

IP siniflandirmasi

Robot Kolu: IP65, Kontrol Kutusu: IP44, Ogretme
Kolyesi: IP54

Gardlta

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

U¢ Ekipman G/C baglanti noktalari

2 dijital giris, 2 dijital ¢ikis, 2 analog giris

Cihaz G/C glc¢ kaynagi ve voltaj

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

Gu¢ Torku sensér dogrulugu

10N

Hiz

All wrist joints: Max 210 °/s

Elbow joint: Max 150 °/s

Base and Shoulder joints: Max 120 °/s
Tool: Approx. 2 m/s / Approx. 78.7 in/s

Poz tekrarlanabilirligi

1ISO 9283 'e gére £ 0,1 mm / £ 0,0039 in¢ (3,9 mil)

Derz araliklar

+ 360 ° for all joints

Ayak izi @245 mm /9,65 ing
Malzemeler Aliminyum, PC/ASA plastik, celik
Robot agirigi 64kg/141.11b

Sistem giincelleme sikhgi

500 Hz

Kontrol Kutusu boyutu (G x Y x D)

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

Kontrol Kutusu agirlig 12kg/26.51b
Kontrol Kutusu G/G baglanti noktalar ;?(I(;ultal giris, 16 dijital ¢ikis, 2 analog giris, 2 analog
Kontrol Kutusu G/C glic¢ kaynagi 24 V2 A

iletisim

MODBUS TCP & EthernetNet/IP adapter, PROFINET,
USB 2.0, USB 3.0

Kontrol Kutusu glc¢ kaynagi

100-240 VAC, 47-440 Hz

Kisa Devre Akim Degeri (SCCR)

200A

EU boyutu (G x Y x D)

300 mm x 231 mm x 50 mm

EU agirhg

1.8kg/3.9611b

Kullanici Kilavuzu
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19. Teknik Ozellikler

EU kablosu: El Unitesinden Kontrol
Kutusuna

45m/177in

Robot kablosu: robot kolu Kontrol
Kutusuna

HiFlex (PUR)6 m/236inx 12.1 mm

UR20
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20. Glvenlik Islevleri Tablolari

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 bulylk tasarim esnekligi dahil edilecek sekilde glincellendi.

Givenlik islevi (Gi) Aciklamalari icin bkz: 3. Giivenlikle llgili Islevler ve Arabirimler on page28.
Guvenlik G/C'si icin harici cihaz veya ekipman dahil olmak lGzere ortaya ¢ikan guvenlik islevi, genel
mimari ve UR robot glivenlik islevi PFHp dahil olmak tzere tim PFHp'lerin toplami tarafindan

belirlenir.

NOT

20.1. Tablo 1

Gi# ve Giivenlik

islevi

Gi1
1,2,3,4 Acil
Durdurma (ISO
13850'ye gore)

Aciklama Ne oluyor?

El tinitesi "'deki Estop
PB'ye veya Harici Estop'a
(Estop Guvenlik Girisi
kullaniliyorsa) basiimasi,
robot aktliatorlerinden ve
takim G/C'sinden gli¢
kesilerek Kat. 1 Durdurma
3 ile sonuclanir. Komut!
tim eklemleri durdurur ve
tim eklemler izlenen bir

durma durumuna Kategori 1
geldiginde glg kesilir. durdurma (IEC
Gauvenlikle ilgili harici bir 60204-1)

kontrol sistemi veya Acil
Durdurma girisine bagh
harici bir acil durdurma
cihazi ile entegre iglevsel
glivenlik derecelendirmesi
icin givenlikle ilgili bu
girigin PFHp degerini bu
gavenlik iglevinin PFHp
degerinin PFHp'sine
ekleyin (1.8E-07'den az).

Tolerans,
PFHp

Tol: --
PFHp: 1.8E-
07

Bu bdélimde sunulan Guvenlik Fonksiyonlari tablolan basitlestirilmistir. Bunlarin
kapsamli versiyonlarini burada bulabilirsiniz: https://www.universal-
robots.com/support

Etkiler

Robot
arag
G/C'si

dahil robot

Kullanici Kilavuzu
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Gi# ve Giivenlik

islevi

Gi2 Koruma

Aciklama

Bu glvenlik iglevi, Kategori
2 durdurma baslatan
guvenlik giriglerini kullanan
harici bir koruyucu cihaz
tarafindan baslatilir3. Arac
G/C'si emniyetli durmadan
etkilenmez. Cesitli
yapilandirmalar
saglanmaktadir.
Etkinlestiren bir cihaz
baglanirsa YALNIZCA

Ne oluyor?

Kategori 2
durdurma (IEC

Tolerans,

PFHp Etkiler

ISO 10218-1:2011,
5.12.3'e gore guvenlik
dereceli yumusak eksen
sinirlama ve alan sinirlama
aracidir.

Amacl Durma4 otomatik modda calisacak 60204-1) SS2 Tol: --
(180 10218-1¢ | > T TN cals durdurma (IEC | PFHp: 1.8E- | Robot
gore Robot | % g 61800-5-2de | 07
5 durdurmasini .
Durma®) tanimlanan sekilde)
yapilandirmak
mumkundir. Durma Siresi
ve Durma Mesafesi
Giivenlik islevleri 'e bakin.
Tam entegre glvenlik
islevinin islevsel glivenligi
i¢in harici koruyucu cihazin
PFHp'sini Koruyucu
Durdurmanin PFHp'sine
ekleyin.
izin verilen eklem
konumlarinin st ve alt
sinirlarini belirler. Durma
suresi ve mesafesi, sinir
(lar) ihlal edilmeyecegi icin Hareketin limit
dikkate alinmaz. Her bir ayarlarini
eklemin kendi limitleri gecmesine izin
Gi3 olabilir. Eklemlerin verilmez. Hareketin
aralarinda hareket herhangi bir limiti | Tol: 5°
Eklem Konum e . . Eklem
o edebilecegi izin verilen asmamasiigin hiz | PFHp: 1.8E- .
Limiti (yumusak : " P (her biri)
eklem pozisyonlar setini dusurdlebilir. 07
eksen sinirlamasi) N L
dogrudan sinirlar. Kullanici Limitlerin
Arayizinin guvenlik asiimasini 6nlemek
boélimunden belirlenir. Bu, igin bir robot

durmasi baslatilir.

UR20
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Gi# ve Giivenlik

islevi

Aciklama

Eklem hiziigin bir st limit
belirler. Her bir eklemin
kendi limiti olabilir. Bu
glvenlik iglevinin en fazla
etkisi, temastan sonra
enerji transferi (sikkma veya
gegcici) Uzerinedir.

Ne oluyor?

Hareketin limit
ayarlarini
gecmesine izin
verilmez. Hareketin

Tolerans,

PFHp Etkiler

kullanici yapilandirmalari olmadigindan glvenlik islevi olarak

GOSTERILMEZ.

Gi4 Eklemlerin calismasina herhangi b.lr.“mm Tol: 1'_15 fsn Eklem
. . asmamasi i¢in hiz | PFHp: 1.8E- .
Eklem Hizi Sinin | izin verilen eklem hizlari . (her biri)
N s dusurdlebilir. 07
kiimesini dogrudan sinirlar. L
e Limitlerin
Kullanici Arayuzinun .
. . asilimasini 6nlemek
guvenlik kurulumu C
e A icin bir robot
bélimunden belirlenir. durmasi baslatiir
Hizli eklem hareketlerini ¥ )
sinirlamak icin kullanihr,
yani tekilliklerle ilgili riskler.
Dahili eklem tork limitini asmak (her bir eklem), Kat. 03 ile sonuclanir. Bu,
Eklem Tork Limiti kullanici icin erigilebilir degildir; bu bir fabrika ayaridir. Kullanici ayarlari ve

Kullanici Kilavuzu
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Gi# ve Giivenlik

islevi

Gi5
Cesitli adlan
vardir:

*  Poz Limiti

Aciklama

TCP Pozunu (pozisyon ve
oryantasyon) izler ve bir
guvenlik duzleminin veya
TCP Pozu limitinin
aslimasini 6nler. Birden
fazla poz limiti mimkundur
(ug ekipman flansi, dirsek
ve yarigapl 2 adede kadar
yapilandirilabilir ug
ekipman ofset noktasi)
Oryantasyon, ug ekipman
flansinin VEYA TCP'sinin

* AragLimiti | gzellik Z yéniinden
*  YonLimiti | sapmasiile
.« Givenlik S|f1|rlan'd|.rllm|§t'|r.. Bu
Dizlemleri gljv"enllk islevi ki
bélimden olusgur.
* Givenlik | Bunlardan biri, olasi TCP
Bolge konumlarini sinirlamak igin
Sinirlan | giivenlik diizlemleridir
ikincisi, izin verilen bir yén
ve tolerans olarak girilen
TCP yénlendirme limitidir.
Bu, guvenlik dizlemleri
nedeniyle TCP ve bilek
dahil etme/ hari¢ birakma
boélgelerini saglar.
Gi6 Hiz limitinin asiimasini
Hiz Limiti TCP ve | 6nlemek icin TCP ve
Dirsek dirsek hizintizler.

Ne oluyor?

Hareketin limit
ayarlarini
gecmesine izin
verilmez. Hareketin
herhangi bir limiti
asmamasi igin hiz
veya torklar
dusdrulebilir.
Limitlerin
aslimasini 6nlemek
icin bir robot
durmasi baglatilir.
Hareketin limit
ayarlarini
gecmesine izin
verilmez.

Tolerans,

PFHp Etkiler

Tol: 3°40 -LI-JCP

mm elfi man

PFHp: 1.8E- | o P

07 flansi
Dirsek

Tol: 50

mm/sn

PFHp: 1.8E- TCcP

07

UR20
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Gi# ve Giivenlik

islevi

Aciklama

Ne oluyor?

Tolerans,

PFHp Etkiler

Guc Limiti, robot tarafindan
TCP (ug¢ ekipman merkez
noktasi) ve "dirsek"te
uygulanan gugtir. Hem
TCP hem de dirsek igin
tanimlanan gug limiti
dahilinde kalmak igin Hareketin limit
guvenlik iglevi surekli ayarlarini
olarak her bir eklem igin gecmesine izin
izin verilen torklar verilmez. Hareketin
hesaplar. Eklemler, izin herhangi bir limiti
; . N .. Tol: 25N
Gl7 verilen tork araliginda asmamasi igin hiz PFH.: 1.8E- | TCP
Guc Limiti (TCP) | kalmak igin tork ¢ikislarini veya torklar 07 D
kontrol eder. Bu, TCP veya dasardlebilir.
dirsekteki kuvvetlerin Limitlerin
tanimlanan kuvvet sinir aslimasini 6nlemek
icinde kalacagi anlamina igin bir robot
gelir. Gug Limiti SF durmasi baslatilir.
tarafindan izlenen bir Hareketin limit
durma baslatildiginda ayarlarini
robot durur, ardindan gu¢ gecmesine izin
limitinin asilmadigi bir veriimez.
pozisyona "geriler."
Ardindan tekrar durur.
Momentum siniri, gegici Tol: 3kg
SF8 Momentum | etkileri sinirlamak igin gok m/sn Robot
Limiti kullanmghdir. Momentum PFHp: 1.8E-
Limiti batdn robotu etkiler. 07
Bu islev, robot tarafindan
gerceklestirilen mekanik igi
(eklem torklari toplami
Gio carpi eklem agisal hizlar) Akimin/torkun Tol: 10 W
. izler, bu da robot koluna dinamik PFHp:1.8E- | Robot
Gug Limiti )
giden akimi ve robot hizini sinirlandirmasi 07
etkiler. Bu guvenlik iglevi,
akimi/ torku dinamik olarak
sinirlar, ancak hizi korur.

Kullanici Kilavuzu
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Gi# ve
Guvenlik
islevi
Gi10
UR Robot Acil
Durdurma
Cikisl

Aciklama

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

Bu ikili ¢ikiglar, bu girisin bir
Acil Durdurma girigi olarak
yapilandirildigi
yapilandinlabilir gavenlik
girigslerine bagl herhangi bir
harici Estop i¢in durumu
degistirir.

Gauvenlikle ilgili harici bir
kontrol sistemine sahip
entegre islevsel glivenlik
derecelendirmesi icin
guvenlikle ilgili bu ¢ikigin
PFHD'sini gtvenlikle ilgili
harici kontrol sisteminin
PFHD'sine ekleyin.

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

NOT: IMMI (Enjeksiyon
Kaliplama Makinesi
Arayizi) kullanihyorsa UR
Robot Estop cikisi IMMI'ye
BAGLANMAZ. UR
robotundan IMMI'ye
gobnderilen bir Acil Durdur
cikis sinyali yoktur. Bu,
kurtanilamayan bir durma
durumunu énleme
Ozelligidir.

Ne Oluyor?

Yapilandirilabilir ¢gikislar
ayarlanmissa bir Estop
durumunda gift ¢ikis
disuk gider

1.8E-07

Etkiler

Mantik
velveya
ekipmana
harici
baglant

UR20
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Gi# ve
Givenlik Aciklama Ne Oluyor? Etkiler
islevi
Gi11 Robot hareket ettiginde Yapilandirilabilir cikiglar |+ 1.8E-07 | Mantik
UR Robot (hareket devam ederken), belirlenmisse: ve/veya
H?reketli: iki_I-i di.J:itaI glklslar o Bl el ekiPrT]ana
Dijital Cikis DU$UI§TUR. Hareket halindeyken ha|:|C|
ollr.nadlglnd'a (;l'k|§lar (hareket devam baglanti
Y.l_JKSI.EKTIR. I§Ie?vsel ederken), ikili
guvenllk.d_erecesu UR dijital cikislar
robotun icinde bulunanlar DUSUKTUR.
icindir. Entegre iglevsel
guivenlik performansi, bu * Hareket
PFHd'nin harici mantigin olmadiginda
(varsa) ve bilesenlerinin ckiglar
PFHd'sine eklenmesini YUKSEKTIR.
gerektirir.
Gi12 Robot DURURKEN (durma sirecinde veya hareketsiz | 1.8E-07 | Mantik
UR Robot | durma durumunda) ikili dijital gikislar YUKSEKTIR. velveya
Durmuyor: | Cikislar DUSUK oldugunda, robot durma siirecinde ekipmana
Dijital Cikis | DEGILDIR ve durma durumunda DEGILDIR. harici
islevsel glivenlik derecesi, UR robotunun igindekiler baglanti
icindir. Entegre islevsel guvenlik performansi, bu
PFHd'nin harici mantigin (varsa) ve bilesenlerinin
PFHd'sine eklenmesini gerektirir.
Gi13 Robot azaltilmis moddayken (veya azaltiimis mod 1.8E-07
URRobot | baslatildiginda) cift dijital cikislar DUSUKTUR. Asagiya
Azaltilmis bakin. islevsel giivenlik derecesi, UR robotun icinde
Mod: Dijital | bulunanlar igindir. Entegre islevsel glivenlik
Cikis performansi, bu PFHd'nin harici mantigin (varsa) ve
bilesenlerinin PFHd'sine eklenmesini gerektirir.
Gi14 Robot azaltilmis modda DEGILKEN (veya azaltilmis 1.8E-07
UR Robot | mod baslatimadiginda) cift dijital cikislar DUSUKTUR.
Azaltimamis | islevsel giivenlik derecesi, UR robotun iginde
Mod: Dijital | bulunanlar igindir. Entegre islevsel glivenlik
Cikis performansi, bu PFHd'nin harici mantigin (varsa) ve
bilesenlerinin PFHd'sine eklenmesini gerektirir.
Kullanici Kilavuzu 104 UR20
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Gi# ve
Guvenlik
islevi
Gi15
Durma
Siresi
Sinin

Aciklama

Durma sdresi limitinin
asiimadigi durumlari gergcek
zamanl olarak izleme. Robot
hizi, durma siresi limitinin
asllmamasini saglamak igin
sinirlandirilir.

Robotun verilen hareket
(ler)deki durma kabiliyeti,
durma sinirin agacak
hareketleri 6nlemek icin strekli
izlenir. Robotu durdurmak igin
gereken siire, stire limitini
asma riski altindaysa limitin
asilmamasini saglamak icgin
hareket hizi dasarular. Limitin
asiimasini 6nlemek igin bir
robot durmasi baglatilir.
Guvenlik iglevi, verilen hareket
(ler) icin durma sliresinin ayni
hesaplamasini yapar ve durma
suresi sinirn asilacaksa veya
aslilirsa bir kat. 0 durdurma
baslatir.

Ne oluyor?

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

Toleranslar ve

PFHp: Etkiler
TOL: 50 ms Robot
PFHp: 1.8E-07

UR20
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Gi# ve

Guvenlik

islevi
SF16
Durma

Mesafesi
Sinin

Aciklama

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

Robotun verilen hareket
(ler)deki durma kabiliyeti,
durma sinirin agacak
hareketleri dnlemek icin strekli
izlenir. Robotu durdurmak igin
gereken siire, stire limitini
asma riski altindaysa limitin
asilmamasini saglamak igin
hareket hizi dasaralar. Limitin
asiimasini 6nlemek icin bir
robot durmasi baslatilir.
Guvenlik iglevi, verilen hareket
(ler) icin durma mesafesinin
ayni hesaplamasini yapar ve
durma suresi sinir asilacaksa
veya asllirsa bir kat. 0
durdurma baglatir.

Ne oluyor?

Asul durma
slresinin 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"

Givenlik dereceli bir ¢ikisi
izleyen glvenlik islevi, ¢ikisin
yalnizca robot yapilandinimig
ve izlenen "glivenli ev
konumunda" oldugunda
etkinlestirilebilmesini saglar.
Robot yapilandirnlan
pozisyonda olmadiginda ¢ikis
etkinlestirilirse bir durma
kategorisi 0 baslatilir.

"Guvenli ev gikis!'
yalnizca robot
yapilandiriimig

"glivenli ev
konumunda"
oldugunda
etkinlestirilebilir

Mantik
velveya
ekipmana
harici
baglant

TOL:1,7°
PFHp: 1.8E-07

Tablo 1 dipnotlar

1Teach Pendant, kontrolor ve robot icindeki (eklemler arasindaki) iletisim, IEC 61784 -3 'e gbre
guvenlik verileri icin SIL 2' dir.
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2ESTOP dogrulama: sarkit ESTOP butonu sarkit icinde degerlendirilir, daha sonra * SIL2 iletisimi ile
glvenlik kontroldrune iletilir. Pendant Estop iglevselligini 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 kontroldre bagl oldugunu dogrular.

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

* Durdurma Kategorisi 0 ve 1, tahrik gliciiniin kaldinimasina neden olur, durdurma kategorisi 0
HEMEN olur ve durdurma kategorisi 1 kontrolli bir durdurma olur (6rnegin, durma noktasina
kadar yavaslayin, ardindan tahrik gticinin kaldirlmasi). UR robotlarinda, bir durdurma
kategorisi 1, izlenen bir durma tespit edildiginde giciin kaldinldigi kontrolll bir durmadir.

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

4UR Durma Siiresi ve Durma Mesafesi Giivenlik Fonksiyonlarinin kullaniimasi tavsiye edilir.
Uygulamanizin durma suresi/ emniyet mesafesi degerleri i¢in bu limitler kullaniimalidir.

SRobot durdurma daha énce Universal Robots robot icin "Koruyucu durdurma" olarak biliniyordu.
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20.2. Tablo 1a

Giivenlik iglevi

Azaltilmis Mod
SF parametre
ayarlarn
degisikligi

Aciklama

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

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

PFHp

1.8E-
07'den az

Etkiler

Robot

Koruma Amacli
Sifirlama

Koruma Sifirlama igin yapilandirildiginda ve harici
baglantilar diistikten yliksege gectiginde, koruma
durdurma SIFIRLANIR. Koruma durdurma gtivenlik
islevinin sifirfanmasini baslatmak igin gavenlik girisi.

1.8E-
07'den az
SF2'ye
giris

Robot

3 Konumu
Etkinlestirme
Cihazi GIRISI

Harici Etkinlestirme Cihazi baglantilan Dasuk
oldugunda, Koruma Durdurmasi (SF2) baslatilir. Oneri:
Guvenlik girisi olarak bir mod anahtariyla kullanin. Bir
mod anahtari kullanilmaz ve gtivenlik girislerine
baglanirsa robot modu Kullanici Arayuzu tarafindan
belirlenir. Kullanici Araylzu:

* “calisma modundaysa” etkinlestirme cihazi aktif
olmaz.

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

1.8E-
07'den az
SF2'ye
giris

Robot

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
3 konumlu etkinlestirici cihaza sahip bir UR e-Series EI | 1.8E-
Mod anahtar L?nitesi. 07'den az Robot
GIRISI Ogretmedeyken/programdayken, baglangicta TCP hizi | SF2'ye
ve dirsek hizi 250 mm/sn ile sinirh olur. Hiz, askih giris
kullanici arayliza "hiz kaydinc" kullanilarak manuel
olarak artirilabilir, ancak etkinlestirme cihazinin
etkinlestirilmesi tizerine hiz sinirlamasi 250 mm/sn'ye
sifirlanir.
Oneri: 3PE TP ve/veya 3 Pozisyon Etkinlestirme Cihaz
GiRiSiile kullanin. Freedrive GIRISI Yiiksek oldugunda,
robot yalnizca agagidaki kosullar yerine getirilirse 1 8E-
Freedrive Freedrive'a girecektir: 07'den az moh
GIRISI * 3PE TP diigmesine basiimamis SF2'ye obot
* 3 Konum Etkinlestirme Cihaz GIRISI girs
yapilandinimamis veya basiimamis (GIRIS
Disik)

20.3. Tablo 2

UR robotlan ISO 10218-1:2011 ve ISO/TS 15066'nin uygulanabilir kisimlarina uygundur. ISO/TS
15066'nin cogunun robot Ureticisine degil entegratérlere ydnelik oldugunu unutmamak énemlidir.
ISO 10218-1:2011, madde 5.10 ortak ¢alisma, asagida agiklandigi gibi 4 ortak ¢alisma teknigini
detaylandinr. OTOMATIK moddayken isbirlikgi operasyonun UYGULAMAYA ait oldugunu anlamak

cok 6nemlidir.

UR20
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#

ISO 10218-

1

Teknik

Aciklama

Pozisyonun durdugu ve bir
glvenlik iglevi olarak izlendigi
durma durumu. 2. Kategori
durdurmanin otomatik olarak

UR robotlarinin koruma
durdurmasi, guvenlik

Ortak sifirlanmasina izin verilir dereceli bir izlenen
Galistrma | ~ivenii Gilvenlik dereceli birizlenen | Qurdurmadir, 1. Sayfadaki
2011 . SF2'ye bakin. Gelecekte,
1 . dereceli durdurmadan sonra sifirlama . . .
edisyonu, . . glvenlik dereceli izlenen
izlenen durma | ve yeniden baslatma ” .
madde durdurma’nin bir ortak
5.10.2 operasyonu durumunda ISO alistirma bicimi olarak
e 10218-2 ve ISO/TS 15066'ya | ¥o.'2 ¢
. . adlandirnimamasi
bakin, zira yeniden baslatma, .
o muhtemeldir.

tehlikeli kosullara neden olmaz.

Bu, esasen robot otomatik

moddayken bireysel ve

dogrudan kisisel kontrolddir.

Elle yonlendirme ekipmani, u¢ | UR robotlar ortak

efektdriin yakinina yerlestirilir calistirma icin elle
Ortak ve asagidakilere sahiptir: yénlendirme saglamaz. UR
Calistirma * Acil Durum Durdurma robotlariile elle

5 2011 Elle basma diigmesi yonlendirmeyle 6gretme

edisyonu, yonlendirme + 3 konumu etkinlestirme (serbest siiris) szilglanlr,
madde cihazi ancak bu, otomatik modda
5.10.3 ortak calistirma icin degil,

* guvenlik dereceli bir
izlenen durma iglevi

* ayarlanabilir glivenlik
dereceli bir izlenen hiz
islevi

manuel modda
programlama igindir.
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#

ISO 10218-
1

Ortak
Calistirma
2011
edisyonu,
madde
5.10.4

Teknik

Hiz ve ayirma
izleme (SSM)
guvenlik
islevleri

Aciklama

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

Bu SPE sunlara neden olur:

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

2. A safety-rated monitored
stop condition.

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

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

2. Resume operation in the
case of 2) above

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

UR

SSM'yi kolaylastirmak igin
UR robotlari,
yapilandirilabilir limitlerle
(normal ve azaltiimig)
glvenlik iglevleri igin iki
parametre seti arasinda
gecis yapma 6zelligine
sahiptir. 4'Uincl sayfadaki
Azaltilmis Modu bélimine
bakin. Normal galisma,
izinsiz giris tespit
edilmediginde
surdurdlebilir. Ayrica
emniyet
dizlemleri/emniyet
sinirlarindan da
kaynaklanabilir. UR
robotlari ile coklu givenlik
bolgeleri kolaylikla
kullanilabilir. Ornegin, bir
glvenlik bolgesi "azaltilimis
ayarlar" icin kullanilabilir ve
baska bir bélge sinin UR
robotuna koruma
durdurma girisi olarak
kullanilir. Azaltilmig limitler,
¢alisma alanini ve zemin
alanini azaltmak icin durma
suresi ve durma mesafesi
limitleri icin azaltilmis bir
ayar da icerebilir.

UR20
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ISO 10218-

. 1

Ortak
Calistirma
2011
edisyonu,
madde
5.10.5

Teknik

Dogal tasarim
veya kontrol
ile glic ve
kuvvet
sinirlama
(PFL)

Aciklama

PFL'nin nasil gerceklestirilecegi
robot Ureticisine birakilmistir.
Robot tasarimi ve/veya
guvenlik iglevleri, robottan
insana enerji aktarimini sinirlar.
Herhangi bir parametre asilirsa
robot durmasi meydana gelir.
PFL uygulamalar, herhangi bir
temasin yaralanmaya neden
olmamasi i¢cin ROBOT
UYGULAMASININ (ug efektor
ve ig parcalar dahil) dikkate
alinmasini gerektirir. Yapilan
calisma, yaralanmaya degil,
agrnnin BASLANGICINA
yonelik basinglan
degerlendirmistir. Bkz. Ek A.
Bkz. ISO/TR 20218-1 Ug
efektorler.

UR robotlari, robotun bir
kisiye temas edebilecegi
ve yaralanmaya neden
olmayacagi isbirlikgi
uygulamalar mimkin
kilmak icin 6zel olarak
tasarlanmis gl¢ ve kuvvet
sinirlayici robotlardir. UR
robotlari, robotun
hareketini, hizini,
momentumunu, kuvvetini,
glclinl ve daha fazlasini
sinirlamak igin
kullanilabilecek gtivenlik
islevlerine sahiptir. Bu
guvenlik islevleri robot
uygulamasinda son efektor
ve is parcgalarinin neden
oldugu basing ve kuvvetleri
azaltmak icin kullanilir.
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21. Girisg

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:
22. Yazihm Giuvenlik Yapilandirmasi on page139).

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

21.1. Robot Kolu Temelleri

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

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

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

Kullanici Kilavuzu 116 UR20
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21.2. Kurulum

Aciklama PolyScope'u kullanmaya baglamak igin robot kolunu ve Kontrol Kutusunu
kurun ve ¢alistinin.
Ayrintil yikleme talimatlar icin Yazilim Ylkleme 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 ylizeye takin.

Yuzeyin, taban ekleminin tam torkunun en az 10 katina ve robot
kolunun agiriginin 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.

* Ensure the robot arm is secured to a sturdy surface

Kontrol kutusunu Kontrol Kutusu genellikle robot kolunu, El Kumandasini ve tim ¢evresel
acik/kapal duruma cihazlar baglayan fiziksel elektrik Girig/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.

RS2 ¢ QM

Robot Durumu

@ BASLAT @ KAPAT

Tasima kapasitesi Robot

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

Etkin Tagima Kapasitesi M+ Payload - A
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

UR20
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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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21.3. PolyScope'a Genel Bakis

Aciklama PolyScope, robot kolunu bir dokunmatik ekran ile galistiran El Kumandasi
uzerindeki Grafik Kullanici Araytzine (GUI) verilen isimdir. PolyScope'ta
robot icin programlar olusturabilir, ylkleyebilir ve ¢alistirabilirsiniz.
PolyScope arayilizii asagidaki sekilde gdsterildigi gibi bdlinmustar:

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

* C: Robot eylemlerini ydnetme veya izleme segenekleri ve alanlariyla
Ekran.

Dokunmatik Ekrani  Dokunmatik hassasiyeti, PolyScope lizerinde yanlis secimleri 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.
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21.3.1. PolyScope'ta Simgeler/Sekmeler

Aciklama

Baslik Simgeleri /
islevler

Calisma modlan

Uzaktan Kumanda

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

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

mH Program, robot programlarini olusturur ve/veya degistirir.

mesl Kurulum, robot kolu ayarlarini ve 6rnegin montaj ve guivenlik gibi
harici ekipmanlari yapilandirir.

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

@ Giinliik, robotun saghgini her tirlii uyar veya hata mesaijlarini belirtir.
e B = W N
e Program ve Kurulum Yéneticisi, etkin
program ve kurulumu secer ve gorunttler (bakin 29.1. Dosya Yoneticisi on
page353). Program ve Kurulum Ydneticisi 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.

(@)

g Otomatik robotun galistirma modunun Otomatik olarak ayarlandigini
gOsterir. Manuel galistirma moduna ge¢mek i¢in ona dokunun.

m Manuel robotun ¢alistirma modunun Manuel olarak ayarlandigini
gOsterir. Otomatik ¢alistirma moduna gegmek icin ona dokunun.

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

UR20
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Alt Bilgi Simgeleri /
islevier

Manuel Yiiksek Hiz

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

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.

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 Yiiksek Hiz basili tutma islevidir ve ancak U¢ Konumu
Etkinlestirme Cihazi yapilandirimissa Manuel modda kullanilabilir.

s
Manual High Speedallows both tool speed and elbow speed to
temporarily exceed 250mm/s.
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21.4. Elle Yonlendir

Aciklama

Serbest Siirisi
Etkinlestirme

3PE El Kumandasi

Serbest Siris, 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 Operational mode on
page136).

Serbest Surusteki robot kolu 6nceden tanimli bir sinir veya dizleme
yaklastikca (bakin 22.8. Yazilim Glvenlik Kisitlamalari on page155), direng
artar.

Bu, robotu yerine cekmenin agir gelmesini saglar.

UYARI
Beklenmedik hareket nedeniyle personel yaralanabilir.

* Yapilandirllan tasima kapasitesinin kullanilan tasima
kapasitesi oldugunu dogrulayin.

* Dogru tasima kapasitesinin u¢ ekipman flansina
glvenli bir sekilde baglandigini dogrulayin.

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

* Robotta Serbest stirlisli kullanin (bakin 22.7. Glvenlik G/C on
page150)

* G/C Eylemlerini (bakin 25.4. G/C Ayarlar on page299) kullanin

NOT

Robot kolunu hareket ettirirken Serbest Strlst
etkinlestirmek, arizalara yol agarak suriklenmesine neden
olabilir.

* Robotu iterken veya ona dokunurken Serbest Strlisu
etkinlestirmeyin.

3PE EU diigmesini kullanarak robot kolunu serbest siirmek icin:

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

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

UR20
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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.
21.4.1. Serbest Surls Paneli on page127) 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 icin bakin: 21.5. Geri surlis on page128
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21.4.1. Serbest Surlus Paneli

Aciklama Robot kolu Serbest surlsteyken, asagida gosterilen sekilde bir panel
PolyScope'ta gorunir.

Program Degiskenler

Ad ~ Deger ~ Agiklama >
<isimsiz> ~

Durum

Durduruldu Serbest suris

Swnirlandinilmis Kontrol

Ozellik: Taban v

Kontrol

& L ok X

Tim eksenler serbest
w Ce
- (@) B
= Co

O Yalnizca favori degiskenleri géster

LED Serbest Siirig  Serbest siiriis panelinin durum ¢gubugundaki LED sunu gdsterir:

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 o= 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.

21.5. Geri surus

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

Geri Siirtsi etkinlestirmek icin asagidaki yontemlerden herhangi birini
kullanabilirsiniz:

* 3PE El Kumandasi
* 3PE cihazi/anahtari

* Robotta serbest stirlis
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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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21.5.1. Geri Surts Denetimi

Aciklama Robot bir seyle carpismaya yakinsa baslatmadan 6nce robot kolunu glvenli
bir konuma getirmek icin Geri Sirtisu kullanabilirsiniz.

3PE El Kumandasi

Geri Sirisu 1. Gucu etkinlestirmek icin A¢ digmesine dokunun. Durum Robot Etkin
etkinlestirin olarak degisir

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

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

NOT
Geri Suris Modunda, robotun gevrede hareketi "agirdir".

ZORUNLU EYLEM
Tidm eklemlerde Geri sliris modunu test etmelisiniz.

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

Ek guvenlik girigleri  Hangi guivenlik girisleri ve ¢ikislarinin aktif oldugunu ve Polyscope ya da
ve cikiglari hala harici cihazlar yoluyla tetiklenip tetiklenmediklerini kontrol edin.

calisiyor

21.6. 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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21.7. Ik Program

Aciklama

Bir program, robota ne yapmasi gerektigini séyleyen komutlarin bir
listesidir. Cogu goérev 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
6gretmenizi saglar.

Robot Kolunu istediginiz bir konuma getirmek icin Hareket Ettir sekmesini
(bakin 26. Hareket Ettir Sekmesi on page337) kullanin veya El
Kumandasinin Ustlindeki Serbest stirlis digmesini basili tutarak, Robot
Kolunu yerine ¢cekerek, konumu ayarlayin.

Robotun izledigi yol Gizerindeki belirli noktalarda diger makinelere G/C
sinyalleri géndermek icin bir program olusturabilir ve degiskenlere ve G/C
sinyallerine baglh olarak if...then ve loop gibi komutlari uygulayabilirsiniz.

UR20
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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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21.8. Robot Siber Guvenligi

Aciklama Siber glivenligi uygulamadan 6nce, asagidakiler igin bir risk
degerlendirmesi yapmalisiniz:

* Kimlik tehditleri
* Glvenli bolgeleri ve davraniglar tanimlayin

* Uygulamadaki her bilesenin gerekliliklerini belirtin

Siber Giivenlik On Sisteminizin glvenli bir calisma durumuna ulagabilmesi igin
Kosullari asagidakilerden emin olun:

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

* Yalnizca glvenilir personelin robota fiziksel erigsimine izin vermek igin
fiziksel guvenlik dnlemleri aldiniz.

* Robotunuzu yalnizca internete/internetten hem gelen hem de giden
erisimi kisitlayan bir gtivenlik duvarinin arkasinda, glvenilir bir aga

bagladiniz.
Siber Givenligi PolyScope, ag baglantisini glivende tutmak igin bircok 6zellik icerse de
Katilastirma asagidaki ydonergelere uyarak guvenligi artirabilirsiniz:

* Robotunuzu herhangi bir aga baglamadan énce daima bir Yonetici
sifresi belirleyin (bkz. 30.2. Ayarlar on page357).

* Robota ag erigsimini olabildigince kisitlamak icin yerlesik ayarlari
kullanin.

* Baazi iletisim arayUzlerinde, kurulan baglantilarin kimlik dogrulamasi
icin bir ydbntem yoktur. Bazi uygulamalarda bu bir gtvenlik riskidir.

* Robotun hareket kontrol arayizlerine uzaktan erisime ihtiyaciniz
varsa, kimligi dogrulanmig ve glvenli bir baglanti kurmak icin yerel
baglanti noktasi yonlendirmesi kullanin (bkz. 30.2. Ayarlar on
page357). Ornegin: Pano Sunucusu ve Birincil/ikincil/Gergek
Zamanli istemci Araytizleri.

* Devre disi birakilmadan énce hassas verileri robottan kaldirin.
URCap'lere (bkz. 24.10. URCaps on page279) ve program
klasoriindeki verilere dzellikle dikkat edin.
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21.9. Calisma Modu Secimi

Aciklama

Mode switching

Calisma Modlari, bir U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazini yapilandirdiginizda,
sifre belirlediginizde, Calisma Modu Yapilandinlabilir G/C'si
tanimladiinizda veya Pano Sunucusu araciligiyla etkinlestirilir. (bkz. Pano
Sunucusunu Kullanma on page138)

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

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

UYARI
Otomatik Modu Koruma Amach Durdurma ancak Otomatik

Modda etkinlestirilebilir, bu nedenle giivenlik koruma islevi
sadece Otomatik Modda etkin olabilir.

Operational mode Manuel Otomatik
Freedrive X *
Robotu Tasi Sekmesinde « .
oklarla tasi

Hiz Kaydiricisi X X**
Program & kurulumunu «

diizenle & kaydet

Programlar Yurut Azaltilmig hiz*** *
Programi segilen «

digimden baslat

*Only when no Three-Position Enabling Device is configured.

** The Speed Slider on the Run Screen can be enabled in the
PolyScope Settings.

***If a Three-Position Enabling Device is configured, the robot
operates at Manual Reduced Speed unless Manual High Speed is
activated.
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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.

The hold-to-run function, Manual High Speed, allows both tool speed and
elbow speed to temporarily exceed 250mm/s. Sadece robotunuz Manuel
moddaysa ve bir Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilandinimissa
kullanilabilir. Bir Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilandirildidi, ancak
basiimadiginda robot, Manuel modda bir Koruma Amacl Durdurmada
gerceklestirir. Otomatik modla Manuel mod arasindaki gegis igin, Ug
Konumu Etkinlestirme Cihazi tam birakilip, robotun hareket etmesine izin
vermek icin tekrar basiimalidir.

Manuel Yiksek Hiz kullanilirken, robotun hareket alanini kisitlamak igin
glvenlik eklem sinirlarini (bakin 22.6.2. Eklem Limitleri on page148) veya
guvenlik duzlemlerini (bakin Glvenlik DuzlemleriModlari on page 156)
kullanin.
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22. Yaziim Guvenlik Yapilandirmasi

Aciklama

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

A

UYARI

Robotunuzun guvenlik ayarlarini yapilandirmadan énce,
entegrasyonu yapan kisinizin robotun etrafindaki personel
ve ekipmanlarin glvenligini garanti etmek icin bir risk
degerlendirmesini gergeklestirmesi gerekir. Bir risk
degerlendirmesi, dogru giivenlik yapilandirma ayarlarini
uygulamak amaciyla, robotun butin kullanim émri
boyunca yapilan tim is proseduirlerinin bir
degerlendirmesidir. Asagidakileri, entegrasyonu yapan
kisinin risk degerlendirmesine uygun bir sekilde
ayarlamaniz gerekir.

1.

Entegrasyonu yapan kisinin, érnegin parola
korumasini kurarak, yetkisiz kigilerin glivenlik
yapilandirmasini degistirmesini dnlemesi gerekir.

Guvenlikle ilgili islevlerin ve arabirimlerin 6zel bir
robot uygulamasi igin kullanim ve yapilandirmasi.

Robot kolu ilk kez calistirrimadan énceki kurulum ve
ayarlama icin givenlik yapilandirma ayarlari.

Bu ekrandan ve alt sekmelerinden tiim givenlik
yapilandirmasi ayarlarina erigilebilir.

Entegrasyonu yapan kisinin, gtivenlik yapilandirmasi
ayarlarinda yapilan tim degisikliklerin risk
degerlendirmesine uygun olmasini saglamasi
gerekir. Donanim Yukleme Kilavuzu'na bakin.
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22. Yaziim Guvenlik Yapilandirmasi UNIVERSAL ROBOTS
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 givenii parametrelerinin kullanimasi, tehiikelere veya risklere neden olabil
obol

Limitleri
Eklem Fabrika Ayarlari
Limitleri ® v o
ey En Gok Kisttl En Az Kistth

, Ug Ekipman

* Pozisyonu

= Q Ozel
Ug Ekipman
Yonii
Limit Normal Azaltimis
ac o
e 300 200

Donanm 259 100 SaL
PRI Durma Stresi
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 ¢ —
Donanim Kurulumu Kilavuzunda daha fazla givenlik sistemi bilgisini
bulabilirsiniz.
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22.1. Yazihm Guvenlik Sifresi belirleme

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

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

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

2. Ekranin solundaki mavi menlde Parola se¢cenegine dokunun ve
Giivenlik secenegini secin.

3. Yeni parola bélimiine parolanizi yazin.

4. Simdi, Yeni parolay! dogrula bélimiine ayr parolayi yazin ve
Uygula secenegine tiklayin.

5. Bir 6nceki ekrana donmek i¢in, mavi menlnin sol altinda Cikig
tusuna dokunun.

Kilitle
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22.2. Yazilm Guvenlik Yapilandirmasini degistirme

Aciklama Guvenlik Yapilandirmasi ayarlarindaki degisikliklerin, entegrasyonu yapan
kisi tarafindan yapilan risk degerlendirmesine uygun olmasi gerekir

(bakin Donanim Kurulum Kllavuzu).

Entegre eden Kkigi
icin 6nerilen Guvenlik yapilandirmasini degistirmek igin

prosedr: 1. Degisikliklerin, entegrasyonu yapan kisi tarafindan yapilan risk

degerlendirmesine uygun oldugunu dogrulayin.

2. Guvenlik ayarlarni, entegrasyonu yapan kisi tarafindan
gerceklestirilen risk degerlendirmesiyle tanimlanan uygun seviyeye
ayarlayin.

3. Ayarlarin uygulandigini dogrulayin.

4. Asagidaki metni operator kilavuzlarina ekleyin:
Robotun yakininda ¢alismadan 6énce, glivenlik yapilandirmasinin
beklendigi gibi olmasini saglayin. Bu, drnegin herhangi bir degisiklik icin

PolyScope'un sag ust kdsesindeki Guvenlik Kontrol Toplami incelenerek
dogrulanabilir. (Bkz. 22.3.1. Guvenlik Kontrol Toplami on page143).
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22.3. Yeni Yazillm Guvenlik Yapilandirmasi uygulama

Aciklama

Yapilandirmada degisiklik yaptiginizda robot kapalidir.

Degisiklikleriniz ancak Uygula digmesine dokunduktan sonra devreye
girer.

Robotunuza, glivenlik nedenlerinden 6ttirl bir acilir pencerede Sl
Birimlerinde goriintiilenen robot Glivenlik Yapilandirmasini gézle
denetlemek icin Uygula ve Yeniden Baslat secenedini belirleyene kadar
tekrar gl verilemez.

Onceki yapilandirmaya dénmek icin Degisikleri Geri Al secenegini
belirleyebilirsiniz. Gdzle denetiminiz tamamlandiginda, Givenlik
Yapilandirmasini Onayla segenegini belirleyebilirsiniz ve degisiklikler
otomatik olarak gecerli robot kurulumunun bir parcasi olarak kaydedilir.

22.3.1. Guvenlik Kontrol Toplami

Aciklama

Giivenlik Kontrol Toplami simgesi, uygulanmig gtivenlik yapilandirmanizi
goruntdler.

CcCcccC
CCcccC

Dért veya sekiz rakamli olabilirler.

Dért basamakli bir Saglama Toplaminin yukaridan asagiya ve soldan saga
okunmasi gerekir ve sekiz basamakl bir Saglama Toplami 6nce soldan
saga, once Ust satirdan okunur. Farkl metin ve/veya renkler, uygulanan
guvenlik yapilandirmasinda degisiklik yapildigini gOsterir.

Giivenlik Kontrol Toplami sadece giivenlik ayarlan tarafindan
olusturuldugundan, Giivenlik islevleri ayarlarini degistirdiginizde, Giivenlik
Kontrol Toplami da degisir.

Giivenlik Kontrol Toplaminin degisikliklerinizi yansitmasi igin,
degisikliklerinizi Giivenlik Yapilandirmasina uygulamaniz gerekir.

UR20
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22 4. El Unitesi olmadan Guivenlik 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 igin
takilip takilmadigini belirtmeniz gerekir.

UYARI
El Unitesi robottan gikartildigi veya sokiildiigii takdirde, Acil

Durum Durdurma diigmesi artik etkin olmaz. El Unitesini
robotun yakin ¢cevresinden uzaklastirmaniz gerekir.

El Unitesini glivenli  Robot, programlama arayiizii olarak PolyScope olmadan kullanilabilir.
bir sekilde kaldirmak Robotu El Unitesi olmadan yapilandirmak igin

igin 1. Baslikta Yikleme segenegine basin.

2. Soldaki Yan Menilde 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 se¢cenegine
basin.

22.5. Yazilim Guvenlik Modlari

Kullanici Kilavuzu 144 UR20

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.



Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tim Haklarn Sakhdir.

UNIVERSAL ROBOTS

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 22.8. Yazihm Guvenlik Kisitlamalari on page155) veya bir
guvenlik girigiyle tetiklendiginde (bakin 22.7. Guvenlik G/C on
page150), 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.

22.6. Sifre Guvenlik Limitleri

Aciklama Guvenlik Yapilandirmasinda, givenlik sistem sinirlan belirtilmigtir. Glvenlik
Sistemi, de@erleri giris alanlarindan alir ve bu degerler asildiginda her tirli
ihlali algilar. Robotun kontrol birimi, bir robot durmasi yaparak veya hizi
dusurerek tim ihlalleri dnlemeye calisir.

22.6.1. Robot Sinirlari

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

B2+ QH

NOT

Kaydirici degerleri sadece tavsiyelerdir ve gercek bir risk
degerlendirmesi yerine gegmez.

<isimsiz>
default_1*

V Guvenlik
" Risk degerlendirmesiyle tanimlananlardan farkii giivenlic parametrelerinin kullanimasi, tehlikelere veya risklere neden olabilr
Robot
Limitleri
Eklem
Fabrika Ayarlar
Limitleri ® 4 @
Diizlemler En Cok Kisth En Az Kistth
) Ug Ekipman
Pozisyonu
vl O ozl
Ug Ekipman
Yonii
Limit Normal Azaltiimis
G/C G
uc
D
LI — @
PROFlsafe Durma Stresi
Giivenli Durma Mesafesi 5 3
Baslangi¢ .
Ug Ekipman Hizi 1500 750
Ug Konumlu
Ug Ekipran Kuwveti 150,0 120,0
> Ozeliikler sk Him 1500 750
Robotun devam etmesi igin giciiniin AGILMASI gerekir.
Acmak icin Baslat dtigmesine basin

O Giig kapall
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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.
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Arag Hizi
maksimum robot alet hizini sinirlar.

Alet Gictli
sikistirma durumlarinda robot aletinin uyguladigi maksimum kuvveti
sinirlar. Limited to 400N.

Dirsek Hizi
maksimum robot dirsek hizini sinirlar.

Dirsek Giicti
dirsegin cevreye uyguladigi maksimum kuvveti sinirlar. Limited to
400N.

Uc ekipmanin hizi ve gici, ug ekipman flanginda ve kullanici tanimli iki ug
ekipman konumunun merkezinde sinirlanir (bkz. 22.8.2. Arac Pozisyonu
Kisitlamasi on page164).

Vv Guvenlik

Risk degerlendirmesiyle tanimlananiardan farldi gtvenii parametrelerinin kullanimasi, tehiikelere veya risklere neden olabil

Robot
Limitleri
Eklem
e QO Fabrika Ayarlari @
Diizlemler
, Ug Ekipman
* Pozisyonu
@ Ozel
Ug Ekipman
Yénii
Limit Normal Azaltimis
G/C
Giig 300 W 200 W
Donanim Momentum 25,0/ kg e 10,0/ kg /e
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
Ug Ekipman Kuvveti 150,0/N 120,0/N
> Gzlikler Nircel Hin 1500| mrmvsr 750 mm/sr
150,0/N 120,0/N

Robotun devam etmesi icin gliciiniin ACILMASI gerekir.

Agmak icin Baslat diigmesine basin.

Kilidi A Kilitle

O Giig kapah

NOT

Varsayilan ayarlarina sifilamak igin, tim robot sinirlarini
Fabrika On Ayarlarina geri alabilirsiniz.

22.6.2. 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°
A 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 gjeic 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 A
". 000
250mm/sn
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22.7. Giivenlik G/C

Aciklama

G/C'ler, girislerle cikislar arasinda bolinmus ve her islev bir Kategori 3 ve
PLd G/C saglayacak sekilde eglestirilmigtir.

v Gavenii

Robot
Limitleri

Diizlemier
, Us Ekipman
Ug Ekipman
Yonii
G/C
Donanim

PROFIsafe

Givenli
Baslangis

i Konumiu

‘

config_in(s), confia 7]

Cilais Sinyall

Fonksiyon Atamasi
£

Uyan

B Emnlyet Sirlama gllsl oimadiinda, Emnivetl
Durdi imez robot kolunun

ossD

config_out{o, config out{1]
config_out{2], config_out(3]
o uis)

Robotun devam etmesl Isin glcinun ACILMASI gerekr.
Agma Igin Baslat dlgmesing basin

=, 000

oooo

Uyguia
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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 22.5. Yazilim
Guvenlik Modlari on page144). 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 page126.
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Girig Sinyalleri

Calisma Modu
Tanimlandiginda bu giris, Otomatik Mod ile Manuel Mod arasinda
gecis yapmak icin kullanilabilir (bkz. Operational mode on page136).

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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22.8. Yazilim Guvenlik Kisitlamalari

Aciklama

NOT
Yapilandirma dizlemleri tamamen sekillere dayanir.

Guvenlik Sekmesinin kilidi acildiginda robot kapandigindan
ve robotu hareket ettirmek imkansiz olacagindan, givenlik
yapilandirmasini dizenlemeden énce tim 6zellikleri
olusturmanizi ve adlandirmanizi éneririz.

Guvenlik dizlemleri, robotun ¢alisma alanini sinirlar. Maksimum sekiz
guvenlik duzlemini tanimlayarak, robot alet ve dirsegini sinirlayabilirsiniz.
Ayrica dirsek hareketini her gtivenlik diizlemi icin de sinirlayabilir ve onay
kutusundaki isareti kaldirarak devre digi birakabilirsiniz. Glvenlik
duzlemlerini yapilandirmadan 6énce, robot kurulumunda bir sekil
tanimlamaniz gerekir (bakin 25.4. G/C Ayarlar on page299). O zaman
ozellik, givenlik diizlem ekranina kopyalanabilir ve yapilandirilabilir.

UYARI
Guvenlik diizlemleri 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.

UR20
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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.

£ bR

it Kurvkam o

v Guvenlik

Robot
Limitleri

Eklem
Limitleri

Diizlemler

Ug Ekipman
Pozisyonu

Ug Ekipman
Yonii

G/C
Donanim
PROFlsafe

Giivenli
Baslangig

Ug Konumlu

Robotun devam etmesi icin glicinin ACILMASI gerekir.

Acmak icin Baslat diigmesine basin.

iy,

Wiy

Duzlemler (3 of 8)

Duizlem 1
Duizlem 2 EH o
L—t| Diizlem 3 e M

+ Duzlem ekle

Py Ozellikler
Dizlem 3
Ozeligi Kopyala 1
« toolBoundary -
Kisttlamalar
El T Her ikisi v
Kaydrma
0‘ -1mm
[ Dirsedi Sinrla
M Flanj Sinrla

s

250mm/sn

000 @

O Giig kapali
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Renk Kodlan

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)

!
DT

\/ Gavenlik Dizlem 1 0e
Diizlem 2 ©®
Robot = H
Limitleri [+ Duizlem 3 De @
Eklem + Diizlem ekle
Limitleri
Diizlemler
, Ug Ekipman
*  Pozisyonu
Ug Ekipman Py Ozellikler
Yonii
Diizlem 3
arc uzlem
Donanim Ozeligi Kopyala (&)
PROFlsafe + tooBoundary v
Giivenli Kistlamalar
Baglangi 1 [ rerisi -
W Kaydirma
> Ozellikler 0‘ 1mm
I [ Dirsedi Sinrla
Robotun devam etmesi icin glicinin ACILMASI gerekir.
Acmak icin Baslat dtgmesine basin. i Flan Sinrla
Kilidi Ac Uygula

s

000 @

O Giig kapali —_—
Hiz 100%

250mm/sn
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Dirsek Kisitlamasi

Uc Ekipman Flangi

Kisitlamasi

Robotun dirsek ekleminin, tanimladiginiz diizlemlerden herhangi birinden
gecmesini 6nlemek igin, Dirsedi Sinirla segenegini etkinlestirebilirsiniz.
Dirsegin dizlemlerden gecmesi igin, Dirsedi Sinirla segenegini devre disi

birakin.
The diameter of the ball that restricts the elbow is different for each size of
robot.

UR3e 0.1m

URb5e 0.13m

UR10e/

UR16e 0.15m

UR20/UR30 | 0.1891 m

The information about the specific radius can be found in the urcontrol.conf
file on the robot under the section [Elbow].

Properties

/| Plane 1

Copy Feature (%)

-

|:| Restrictions

Displacement

E

Uc ekipman flansinin kisitlamasi, ug ekipman flansinin ve takil ug
ekipmanin bir giivenlik diizlemini gegcmesini énler. U¢ ekipman flansini
kisitladiginizda, kisitlanmamig alan, ug ekipman flanginin normal sekilde
calisabilecegi glivenlik diizleminin icindeki alandir. Ug ekipman flansi,
guvenlik duzleminin diginda, kisith alandan gegemez.

Kisitlamanin kaldiriimasi, ug ekipman flansinin glivenlik diizleminin
Otesine, kisitlanmis alana gegmesine izin verirken, takili ug ekipman,
guvenlik dizleminin icinde kalir.

Buyuk bir u¢ ekipman off-set'i ile galisirken uc ekipman flangi kisittamasini
kaldirabilirsiniz. Bu, u¢ ekipmanin hareket etmesi i¢in ekstra mesafe
saglar.

Uc ekipman flansinin kisittanmasi, bir diizlem 6zelliginin olusturulmasini
gerektirir. (Bkz. 25.13. Ozellikler on page316). Diizlem 6zelligi, daha sonra
guvenlik ayarlarinda bir giivenlik diizlemi kurmak igin kullanilir.

UR20
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Dizlem ozelligi
ekleme 6rnegi

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.

B2+ QH

Planes (1 of 8]

Flene 1 Ec §
Robot Limits + dddplene
Jeint Limits E‘
Planes
1 Teol Position
Tool
o @ Properties

Hardware f & | Plane 1
PROFIsafe A =
; T Copy Feature [a]
Safe Home ™ A S & P 1
* estrictions
o

Kisittanmamig ug ekipman flansi, herhangi bir u¢ ekipman
tanimlanmadiginda bile guvenlik dizlemini 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.
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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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22.8.1. Arag Yonu Kisitlamasi

Aciklama

Takim Yonu ekrani, takimin igaret ettigi aciyi kisittamak igin kullanilabilir.
Sinir, robot kolu Tabanina gére sabit bir yoni olan bir koniyle tanimlanir.
Robot kolu hareket ettikce, alet ydéni tanimli koni icinde kalacak sekilde
sinirlanir. Aletin varsayilan yonu, aletin ¢ikis flansinin Z eksenine uygun.

Egim ve pan acilan belirtilerek 6zellestirilebilir.

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

Alet yoninan yapilandirmasi, sekillere dayanir. Gavenlik
Sekmesinin kilidi acildiginda robot kolu kapanarak, yeni
Ozellikler tanimlamanizi imkansiz hale getireceginden,
glivenlik yapilandirmasini diizenlemeden 6nce istediginiz
Ozelligi (6zellikleri) olugsturmanizi 6neririz.

£als g Kurulum | Hareket Ettir s
WV Guvenlik

Robot
Limitleri

Eklem
Limitleri

Diizlemler

Ug Ekipman
Pozisyonu

Ug Ekipman
Yénii

G/C
Donanim
PROFIsafe

Giivenli
Baslangic

Ug Konumlu

> Ozeliikler

Robotun devam etmesi igin giictiniin AGILMAS| gerekir.

Acmalk Icin Baslat digmesine basin

O Giig kapali

=

Limit Ozellikleri

Ozeligi Kopyala &)

« toolBoundary -

Kisitlamalar

W Her ikisi -

Sapma

[ 35/5-181,30°

Ug Ekipman Ozellikleri

TCP'yi Kopyala &)

Ug Ekiprman Flansi -

Yénu Duzenle
e [ 9
Yetay Kaydrma | 0]
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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.
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22.8.2. Arag Pozisyonu Kisitlamasi

Aciklama Alet Konumu ekrani, robot kolunun ucuna yerlestirilen alet ve/veya
aksesuarlarin daha kontrolll bir sekilde sinirlanmasini saglar.
* Robot bélimuinde degisikliklerinizi gorebilirsiniz.
* Ucg Ekipman , bir alug ekipmani, maksimum iki u¢ ekipmani
tanimlayabileceginiz ve yapilandirabileceginiz yerdir.

* Alet_1, x=0,0, y=0,0, z=0,0 ve yarigap=0,0 degerleriyle tanimlanan
varsayilan alettir. Bu degerler, robotun alet flansini temsil eder.

TCP'yi Kopyala altindan Alet Flangini da secebilir ve alet degerlerinin 0'a
geri donmesini saglayabilirsiniz.
Alet flanginda varsayilan bir kiire tanimlanir.

Calistir K are Clatls Yeni. A Kaydet.
Robot g Eioman (1 o1 3
v Gavenlik Ug Ekiprman Flansi
+ Ug Ekipman Ekle
Robot © El
Limitleri ¥
Eklem
Limitleri
Diizlemler
, U Ekipman Arag tanimiamay!
Pozisyonu ¥ Unutmayin
Ug Ekipman
Yonii ® 2| U Edipman Flansi
G/C
Yarigap (maks: 300mm)
Donanim
PROFlsafe
Giivenli TCPYi Kopyala Q
Baslangig D
U¢ Konumlu Pozisyonu Diizenle
> Ozeliikler X
| Y
Robotun devam etmesi igin giictiniin AGILMAS| gerekir. z
Acmalk Igin Baslat diigmesine basin

O Giig kapali

Kullanici Kilavuzu 164 UR20

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.



Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tim Haklarn Sakhdir.

UNIVERSAL ROBOTS

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
guvenlik diizleminden gegmesini 6nler (bkz.22.8. Yazilim Guvenlik
Kisittamalar on page155).

* 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 Ekipman Ekle

Limitleri

Eklem
Limitleri

Diizlemler

' Ug gkipman , Arac tanimlamayi
Pozisyonu ! unutmayin
Ug Ekipman ]
Yonii ] /| Ug Ekipman Flansi
G/C

Donani m

Yarigap (maks: 300mm)

PROFIsafe
Giivenli TCP'yi Kopyala o]

Baslangi¢
Ug Konumlu E‘

—
< o
N x 3
N

Robotun devam etmesi icin gliciiniin 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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22.9. Guvenli Baslangic Konumu

Aciklama

Baslangictan
Senkronize Etme

Giivenli Baslangi¢

Cikisi

Guvenli Baslangig, kullanici taniml Baslangic Konumu kullanilarak

tanimlanan bir déntis konumudur.

Robot Kolu Giivenli Baslangic Konumunda oldugu ve bir Glvenli Baslangig
G/C'si tanimlandiginda, Guvenli Baglangic G/C'leri etkindir.

Eklem konumlari belirtilen eklem acilarinda veya onun 360 derecelik bir
katindaysa Robot Kolu, Glivenli Baslangic Konumundadir.

Guvenli Basglangigc Glvenlik Cikigl, robot Glvenli Baglangic Konumunda

hareketsiz olarak durdugu zaman etkindir.

. Ug Ekipman
* Pozisyonu ‘ ]
Ug Ekipman 1
Yoni
G/C
Donani m

PROFIsafe

() Baslangigtan senkroniz

Guvenl Baslangig Pozisyonunu
siidiginizde herhangi bir Gtivenli
Baslangic cikisinin atamasi
kaldirlacaltr

Eksen Pozisyonu (0-360°)
Taban 90,00°
omuz 270,00°
Dirsek 270,00°
Bek 1 270,00°
Biek 2 90,00°
Biek 3 0,00°

Baslangictan senkronize etmek igin

1. Baslikta Kurulum segenegine basin.

2. Ekranin solundaki Yan Mentide Givenlik segenegine dokunun ve
Givenli Baglangi¢ secenegini belirleyin.

3. Givenli Baglangig altinda, Baslangigtan Senkronize Et secenegine

dokunun.

4. Uygula digmesine basin ve gérinen iletisim kutusunda Uygula ve

yeniden baslat secenegini belirleyin.

Guvenli Ev Pozisyonu, Guvenli Baslangi¢ Cikisindan énce tanimlanmahdir

(bkz. 22.7. Guvenlik G/C on page150).
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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. 22.1. Yazihim Gulvenlik Sifresi belirleme
on pagei141).

5. Giivenli Baslangi¢ altinda, Baslangi¢tan Senkronize Et segenegine
dokunun
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23. 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 ~

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 icin
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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UNIVERSAL ROBOTS 23. Caligtir Sekmesi

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. 24.2.4.
Degiskenler Sekmesi on page189.

Kurulum degiskenleri hakkinda daha fazla bilgi icin 25.5. Kurulum
Degdiskenleri on page302 bdlimiine 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

Daraltilmis Agiklama
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.

q

2. Aciklama sitununu genigletmek igin

secenegine dokunun.

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

O Normal Simulation .

Program Variables
Name = Value ~ Description ||>
myProgram avCycleTime 5.451 Average time for producing one item (min) ~
counter_1 5
counter_2 0
_ cycleTime 210,125 Efs\eeasures time to produce the current item
discardedParts 3 Total number discarded items
iatlls errorDetected] True Machine 1 has an error
Running errorDetected? False Machine 2 has an error
lastError "Device jam" Type of latest encountered error
maxCycleTime 7.234 Maximum time for producing ene item (min)
preparedParts1 30 Number of parts prepared by Machine 1
preparedParts2 43 Number of parts prepared by Machine 2
Control produceditems 12 Total number of produced ftems
subCountl 4
subCount2 1z)
totalParts 75 Total number of prepared parts
v
O Show only favorite variables

O R . s— .
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Kontrol 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

Yurat 1. Bir programi baslangi¢tan calistirmaya
baslatmak icin Kontrol altindaki Oynat'a
dokunun.

Duraklatilmis bir programi devam ettirmek icin

Devam ettir

1. Duraklatiimig programi galigtirmaya devam
etmek icin Devam Ettir'e dokunun.
Programi durdurmak igin
1. Galisan programi durdurmak i¢in Durdur'a
dokun
Durdur
* Durdurulan bir programi devam
ettiremezsiniz.
* Programi yeniden baslatmak icin
Yirit'e dokunabilirsiniz.
Programi duraklatmak icin
1. Programi belirli bir noktada duraklatmak igin
Duraklat Duraklat'a dokun.

* Duraklatiimis bir programi devam
ettirebilirsiniz.
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23.1. Robotu Pozisyona Getir

Aciklama

Robotu Pozisyona
Getir Ekranina
Erigim

Robotu suraya tasi:

Manuel

Robot Kolunun bir programi ¢alistirmadan énce belli bir baslangi¢
konumuna gitmesi gerektiginde veya Robot Kolu bir programi degistirirken
bir gecis noktasina gittiginde Robotu Pozisyona Getir ekranina erisin.

Robotu Pozisyona Getir ekraninin Robot Kolunu programi baglatma
konumuna getiremedigi durumlarda, program agacindaki ilk gecis
noktasina gider.

:Robot Kolu yanlis bir poza gidebilir, eger:

* ilk hareket gerceklestiriimeden dnce, programi yiiriitme sirasinda ilk
hareketin TCP'si, sekil pozu veya gecis noktasi pozu degistirilir.

* Ik gegis noktasi bir Eger veya Degistir program agaci digimiiniin
icindedir.

1. Basliktaki Calistir sekmesine dokunun.

2. Alt Bilgi boélimiinde, Oynat digmesine dokunarak Robotu
Pozisyona Getir ekranina erisebilirsiniz.

3. Animasyon veya gergek robotla etkilesime girmek igin ekrandaki
talimatlari izleyin.

Robot kolunu baslangi¢ konumuna getirmek icin Robotu hareket ettir:
Robotu hareket ettir segcenegini basili tutun. Ekrandaki animasyondaki
robot kolu, istenilen hareketin yapilmaya baslayacagini gosterir.

NOT
Carpigsma robota veya diger ekipmanlara zarar verebilir.

Animasyonu, gercek Robot Kolunun pozisyonu ile
karsilastinin ve Robot Kolunun hareketi higbir engele
carpmadan guvenli bir sekilde yapabileceginden emin
olun.

Manuel secenegine dokunarak Hareket ekranina erisin. bu ekranda Aleti
Hareket Ettir dUgmeleri ve/veya Alet Konumu ve Eklem Konumu
koordinatlar kullanilarak Robot Kolu hareket ettirilebilir.
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23.2. Program

Aciklama Program alaninda, robota ytiklenen programin adi ve gegerli durumu
goérantilenir. Farkli bir programi yiiklemek icin, Programi Yikle sekmesine
basabilirsiniz.

23.3. Degiskenler

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 vektérandn (rx, ry, rz) bir
kombinasyonudur.
liste Degiskenler sirasi.
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24. 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 X Degiskenler Kurulumu

Gegis noktasi 2 v Robot Program
3 - <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 Q
Durdur =
Yorum
o >
Klasor
Tasima
kapasitesi a...
.
> Gelismis
28 5cxBBES

O Baslamadan Once Dizisi Ekle

[ Sonsuz Program DSnguist

9 CXKBHA@T

O Normal
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24. Program Sekmesi

Program Agaci

Program Sekmesinin sag tarafinda ti¢ sekme bulunur.
Komut sekmesinde, eklenen program dagumlerinin islevselligini
yapilandirabilirsiniz.

Hareket Ettir
Gegis noktast
Yén

Bekle

Ayarla

Popup
Durdur

Yorum

Klasor

Tasima

kapasitesi a...
> sablonlar

O Calisiyor

1 X Degiskenler Kurulumu

2 v Robot Program
3 ¢ o Eksenel Hareket |

4
5
6
7
8
9

© start

Q - Grafik Degiskenler

Degiskenler Kurulumu

* Ad ~ Baslangic Degeri ~ Agiklama 13

Ad ifade

Aciklama

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 s@A
Ayarla 6 o8
Popu 7 ©fc
R 8 ©D
Durdur 9 @E
Yorum
» i I
Klasor
Tasima
kapasitesi a...
> Gelismis o
> sablonlar ad ifade
= fx
Aciklama
@ g

29O XNER

m]

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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24.1. Robot Programi Yapilandirmasi
Aciklama Batln robot programi igin bir yapilandirma olusturmak mimkuindur

Bu tlr bir yapilandirma tek tek program dugimlerini etkilemez, tim robot
programina énemli bir davranig kazandirir.

* Robot programi baslatimadan énce yurutulecek talimatlar
ekleyebilirsiniz.

* Program baslangici icin bir baglangi¢ degiskeni degeri
belirleyebilirsiniz.

* Programin sonsuza kadar dénmesini saglayabilirsiniz.

‘(:m”]\{rl::) D E E
- B v . Kavie
o, ardet S
> Gelismis
2 v Robot Program ~ Program
&7 SRR 3 @ b Eksenel Hareket | Buradan robotunuzu gérevier yapmasi icin programiayabilirsiniz.
4 @ Gegis_noktasi_1
Arama g - S ;
5 = Avaris Robotunuzu programiamak icin Dagim Listesindeki dugumleri sectiginizde,
Program Agacinda gértiniirler
Kuvvet 6 | [E Bekie g g g
7 Popul
gelctiens s g o pdp Dugam Listesi Program Agaci
Konveyr uraur qQ
Takibi 9 —®|Yorum
Cwvatalama | 10 ¥ m Kiaser
11 = <bos
112 ¢ & Dénga "
13 = <bos
14 4 Gagir
15 8= var_2=2 * force() D
16 ¢ b Eger
17 -| <bo: > | 8% o XEBEZ
18 & Skriot
19 (& Svic
20 ® zemaniayicr_1 [ Baslamadan Once Dizisi Ekle
21 ¢ [stiften Al [ Sonsuz Program Déngtist
22 @ Basl._Poz.

v

ONormaI ? ° 0 O smtasyon ()

Baglat Sirasindan Ana program baglamadan dnce yuritilen talimatlar veya program

Once Ekle digumleri eklemek icin bu onay kutusunu segin.
Robot programi sonsuza kadar dongliye ayarlanmis olsa da bu digumler
yalnizca bir kez yaratalir.

Sonsuz Program Programin sonuna gelindiginde programin yeniden baslamasina izin
Déngiisi vermek icin bu onay kutusunu segin.
Ornek Burasi drnegin tutucular baglattiginiz, 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 24.2.4. Degiskenler Sekmesi on page189).

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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24.2. Program Agaci Arac Cubugu

Aciklama

Program agacinin alt kisminda yer alan simgeleri kullanarak program

agacina eklenmis olan program digumleri ile ¢alisabilirsiniz.

Program Agaci arag
cubugundaki

simgeler cubugunu kullanin.

Geri Al ve Yinele
Yukari ve Asagi

Hareket Et

Kes

Kopyala

Yapistir
Sil
Baskila

Ara Dagmesi

24.2.1. Degisken Kurulumu

Program Agacini degistirmek icin, Program Agacinin tabanindaki arac

& diigmeleri komutlara yapilan degisiklikleri
geri almak ve yinelemek igin kullanilir.

4 3 ¥ diigmeleri bir diigiimiin pozisyonunu
degistirir.

K diigmesi, bir diigiimii keser ve onun farkli
eylemler (6rnegin onu Program Agacindaki

farkli bir yere yapistirma) icin kullanilmasina izin
verir.

® diigmesi, bir digiimii 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 dugumu yapigtirmanizi saglar.

Bir dugumu Program Agacindan kaldirmak igin
M digmesi.
Program Agacindaki belirli digimleri bastirmak

icin = digmesi.

Program Agacinda bir arama gercgeklestirmek
icin Q diigmesine basin. Aramadan ¢ikmak igin
X simgesine dokunun.

UR20
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Aciklama

Program degigkenini
favori olarak atamak
icin

Program
degiskenlerini
diizenleme

Bir program
degiskenini
adlandirmak igin

Bir program
degiskenini
aciklamak igin

Bir ifade program
degiskenini
ayarlamak igin

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.

1.
2.
3.

v ABCDE
R 2P M e B W
Calgtr ) I cteti o/ ounkik - fee e
Hareket Etti
Areket B X Degiskenler Kurulumu Program
Gecis noktasi 2 v Robot Program: Buradan robotunuzu gérevier yapmasi icin programiayabilirsiniz
p— 3 ¢ b Eksenel Hareket |
4 o Robotuuzu prodraramak o DUgam Listesindeki daaumer sscrnzce
p— N = rogram Agacinda gércnirler
6 ec
Ayarla ; = Dugtm Listesi Program Agaci
Popup . = I Q

Durdur =

Yorum

Klasor

Tasima

kapasitesi a...

+9 o XxBBEZD

O Baslamadan Once Dizisi Ekle

[ Sonsuz Program DSnguist

A OO XKBBREES

Baslikta Program secgenegine basin.

Degiskenler Kurulumu altinda bir degisken segin.

Secili degiskeni favori olarak atamak igin Favori degisken
kutucugunu isaretleyin.

Program degiskenlerinin diizenlenmesi, bir ifadenin adlandiriimasini,
tanimlanmasini ve ayarlanmasini igerir.

1.
2.

Degiskenler Kurulumu altinda bir degisken segin.
Ad alanini segin.

Beliren ekran klavyesini kullanarak bir ad yazin.

Degiskenler Kurulumu altinda bir degisken segin.
Aciklama bdliminu segin.

Beliren ekran klavyesini kullanarak bir aciklama yazin.

Degiskenler Kurulumu altinda bir degisken segin.
ifade bolimiini segin.

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.

UR20
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24.2.2. Komut Sekmesi

Aciklama

Hareket Ettir

Ornek

Program Sekmesindeki Komut sekmesi, segili program digimd igin
yapilandirma segenekleri igerir.

Bu yapilandirma secenekleri, ekranin sag bolimiindeki Komut Sekmesi
altinda goérunr.

Komut sekmesinin bélmesi, ekranin sol béliimiinde her bir farkli program
diguimunu sectiginizde degisir.

Asagidan farkli komut érneklerini inceleyin:

Hareket Et komutu, PolyScope'ta en sik kullanilan komutlardandir.
Burada HareketEtJ komutunun segili oldugunu goérebilirsiniz. TCP, eklem
hizi ve eklem ivmesi gibi diger bilgiler gorilebilir.

Universal Robots Graphical Programming Environment

” .E - e Open ve
Q - Graphics Variables
Move |
R . e Move
P 2 9 4 Move Specify how the robot will move between waypoints
Di . 3 @ Waypoint_1
irection -
The values below apply to all child waypoints and depend on the selected movernent
Wait type.
Set Set TCP Joint Speed
Popup [use active TCP - \ 60.0 °/s
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
1 H» ‘Base v ‘ ‘ 80.0‘ °/s?
Folder
Set Payload
> P O Use joint angles
> Templates
= —
23S XKBBETE

@ —_— 000 @

Hareketkomutu, gecis noktalar araciligiyla robotun hareketini kontrol eder.
Ayrica gegis noktalari 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 - -
Basic 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*

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

UR20
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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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24.2.3. Grafik Sekmesi

Aciklama

Diizlemler

Program Sekmesindeki Grafik sekmesi, ¢alisan programin grafiksel
temsilini saglar.

Grafiksel temsil, ekranin sag tarafindaki Grafik sekmesinin altindaki
bélmede gorinr.

Bolmenin sag st tarafindaki diigmeler, 3B gériinimdeki cesitli grafikleri
devre digi birakabilir.

<isimsiz=*
default* .E‘? _ﬁ }ﬁ
Calistir rogr L - : -
Hareket Etti
areket B 5 v Robot Program ~ Q
Gegis noktasi 3 ¢ < Proses Hareket P §
p—. 4 ® Gecis_noktasi_1 E
5 ® Degisken
Bekle 6 9 ¥ Dare Hareketi
Ayarla 7 © Ara_Nokta_1
8 © Bitis_Noktasi_1
Popup B N
9 = Ayarla
Durdur 10 B Bekle
Yorum 1 @ Popup *
- 412  © Durdur L |
Klasor 13 @ Yorum
Tasima 14 ¢ m Klasor
kapasitesia... g - <o
> Gelismis 16 ¢ 2 D
> Sablonlar H =
18 L. Cagir
19 a= var_2:=2 *force() -
20 ¢ b Eger..
21 = <bog
22 F Skript

v

O Normal

Robot kolun 3B ¢izimi, robot kolun mevcut pozisyonunu gdésterir.
Robot kolun gélgesi, ekranin sol tarafindaki secili gecis noktasina ulasmak
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 gecis noktalarinin her birinde TCP'nin
pozisyonlarini belitmektedir.

Dizlem, TCP'nin hareketini kisitlayan bir sinirdir. Diizlem ayrica aracin
hareketini de kisitlayabilir.

Dizlemin 3B temsili, TCP veya aragc, bir diizleme yakinlastiginda bolmede
gorandr.

* Robot kol, TCP veya aracin daha iyi bir gériinimiini elde etmek icin
3B goérinime yakinlasabilirsiniz.

* TCP ve arag hareketini kisittamak icin iki tir diizlem kullanabilirsiniz.

UR20
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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. 22.5. Yazihm Guvenlik Modlari on
page144) 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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24.2.4. Degiskenler Sekmesi

Aciklama Program Sekmesindeki Degiskenler sekmesi, calisan programdaki

degiskenlerin canli deg@erlerini gosterir.

Degiskenler, ekranin sag tarafindaki Degiskenler sekmesinin altindaki

bdélmede bir liste olarak gorindar.

Degiskenler yalnizca gorintilenecek bilgi oldugunda gorinir ve program

calistirmalari arasinda gorunar kalir.

Gegis Noktalarini

Calisan programdaki gegis noktasi degiskenlerini gorintilemek igin Gegis
Goster Noktalarini Goster kutusunu isaretleyebilirsiniz.

Degiskenler bélmesinde asagidaki secenekleri de kullanabilirsiniz:

* Degiskenler listesindeki gecis noktasi komut dosyasi degiskenlerini
goOstermek icin Gegig Noktalarini Goéster'i secin. Robot programi,

gecis noktalar hakkindaki bilgileri saklamak i¢in komut dosyasi
degiskenleri kullanir. Degiskenler listesindeki komut dosyasi
degiskenlerini gbstermek icin Degiskenler altindaki Gegis Noktalarin

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tum Haklar Sakhdir.

Goster onay kutucugunu isaretleyin.

* Degiskenler Sekmesinde sadece favori degiskenleri gorintilemek
icin Yalnizca favori degigkenleri goster'i secin. Bu, Calistir
Sekmesindeki Degiskenler bélmesindekiyle aynidir (23. Calistir

Sekmesi on page170 bélimiine bakin).

RS2+ aH

reket Etti

Q  romur  orenc |[iBeBRkenER

Hareket Ettir

Gegis noktasi 3 ¢« Proses Hareket P
@ Gegis_noktasi_1
@ Degisken

@ ¥ Daire Hareketi

@ Ara_Nokta_1
@ Bitis_Noktasi_1

Yon 4
5
Bekle s
Ayarla 7
8

Popu
PUp 9 = Ayarla

Durdur 10 B Bekie

Yorum 11 @ Popup

4 12 © Durdur 13
13 (@ vorum

Tasima 14 ¢ w Klaser
kapasitesia... 15 =] <bo:

> Gelismis 16 ¢ & Dongui
> sablonlar 17 =) <bos
18 ta Cagr

19 5= var_2:=2 * force()

Klasor

~

O Gegis Noktalarini Géster

23 e ai
f ‘ SoxXx Nl i : [ Yalnizca favori degjiskenleri gsster

veri Ac Kaydet
il
2 ¥ Robot Program A~ Ad -~ Deger
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Degisken Degeri

Tarleri

Bir robot programi, ¢calisma siresi sirasinda gesitli degerleri saklamak ve
glincellemek 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
(25.5. Kurulum Degiskenleri on page302 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:

ikili

int

Degeri Dogru veya Yanlisolan bir boole
degiskeni

-2147483648 ile 2147483647 araligindaki
bir tam sayi (32 bit)

kayma Kayan nokta sayisi (ondalik) (32 bit)

dize

poz

liste

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

Degiskenler sirasi

24 .3. Ifade Diizenleyicisi

Aciklama

ifadenin kendisi metin olarak girilirken, ifade diizenleyicisinde ¢carpma igin *
ve kuclk veya esittir icin < gibi 6zel ifade simgelerini eklemeye ydnelik bazi
digmeler ve fonksiyonlar bulunur. Ekranin sol tst kosesindeki klavye
simgeli buton ifadeyi metin dizenleme moduna gegirir. Tanimlanan tim
degiskenleri Degisken segicide bulabilirsiniz, giris ve ¢ikis baglanti
noktalarinin adlariniise Giris ve C1kais 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.

Kaydet

Q m Grafik Degiskenler

Atama Kaynak |ifade -
Secilen degiskenifadenin degeriyle atar.

Gelismi:
£ Degiskerder Kuruima

Dongii 2 v Robot Program
3 9 o Eksenel Hareket )

© Gecis_noktasi_1 )
= Avara Degisken ifade

B Bekle var 2 v| =

@ Popup
© Durdur
Olay ® Yorum

2 * force()
Input
True (HI) False (LO) 4= Backspace
<Girig> v

= I [
—uaoanoEEnENnon
BEEREERRED E%O

AltProg

Atama

Eger

Skript

© N0 s

Function

ABC =)
<Fonksiyon> v ‘ E ‘ ‘ ‘ E‘ II‘

ifade asagidaki gibi gériinebilir:
digital in[1]
?

True and analog in[0]<0.5

24.4. Programi Secilen Program Dugumunden

baslatma
Aciklama Robot programinizi program agacindaki herhangi bir program digimiinden
baslatabilirsiniz. Bu, programinizi test ederken kullanighdir.
Robot, Manuel Moddayken (bakin: Operational mode on page136)
programin secilen bir digiimden baslatiimasina izin verebilir veya biitlin
programi bagindan baslatabilirsiniz.
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Secgimden Yirit
sunar.

Alt Bilgideki Yurit digmesi, programi baslama konusunda secenekler

Burada, Yiirit digmesinin segili oldugunu ve Seg¢imden Yrit'lin
gOsterildigini gorebilirsiniz.

Hareket Ettir

Gegis noktasi
Yon

Bekle

Ayarla

Popup
Durdur
Yorum

Klasor

Tasima
kapasitesi a...

O Giig kapali

Adimlar

Q g Grafik Degiskenler
1 X Degiskenler Kurulumu Hareket Ettir Eksensl Hareket ] -
2 ¥ Robot Program Robotun gecis noktalari arasinda nasil hareket edecegini belrtin
3 @ b Eksenel Hareket ]
4 ® Gecis_noktas: 1 Asagidaki degerler, tim alt gecis noktalart icin gegerlidir ve segill hareket ttrtine gére
- - degisir

TCPYi ayarlayin Eklem Hiz:

[psctif TCPyi kullan - 60,0/ °/sn

Ozelic Eklem lvmesi

 [Taban v 80,0/ %/sn?

O Eklem acilarin kullan

Baslangigtan yuriit

Robot Program

Secimden ytiriit
3: Eksenel Hareket |

000 @

Bir program sadece robot Program agacindaki bir
digumden baslayabilir.

Secimden Yiirit bir alt programda kullanilabilir. Alt
program sona erdiginde, programi yirtitme durur.

Bir program belli bir diigiimden c¢alistirlamiyorsa
Secgimden Yiirit durur.

is parcaciklar her zaman baslangigtan basladidi igin
Secgimden Yirit't bir is pargcacigiyla
kullanamazsiniz.

Secili digliimden bir program yuritiltrken
atanmayan bir degiskenle karsilagilirsa program
durur ve bir hata mesaiji gésterir.

Secili bir digimden program ylritmek 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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24.5. 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 Operational mode on page 136).

Buradan bir diglime eklenen bir kesme noktasini gorebilirsiniz:

Hareket Ettir
Gegis noktas
Yon

Bekle

Ayarla
Popup
Durdur

Yorum

Klasor

Tasima
kapasitesi a...

: veni Ag. Kaydet.
Q - Grafik Degiskenler

1 X Degiskenler Kurulumu
2 v Robot Program
3 9 b Eksenel Hareket |

Program
Buradan robotunuzu gérevier yapmasi icin programlayabilirsiniz.

4 @A Robotunuzu programiamak icin Dagtm Listesindeki digtimleri sectiginizde,
n o5 Program Agacinda gériniirler,
6 ec L .
7 @D Dugum Listesi Program Agaci
s @E a—— 9
13
> | 28 o xXxEBEZ

O Baslamadan Once Dizisi Ekle

[ Sonsuz Program DSnguist

Robot programi bir kesme noktasina ulastiginda kirmiziya déntsur ve
gelecek diger kesme noktalari hala mavidir.

ABCD
default

Hareket Ettir
Gegis noktas
Yon

Bekle

Ayarla

Popup
Durdur

Yorum

Klasor

Tasima
kapasitesi a...

O Duraklatildi

Ac.  Kavier
Q - Grafik Degiskenler

1 X Degiskenler Kurulumu
2 v Robot Program

Gegis noktasi

3 ¢ @ Eksenel Harelet | s

> v

1 -05

: o I
7 @D 5
8

QE Pozu dizenleyin
L Buraya Harek...

® Bu noktada dur @ Paylasilan parametreleri kullan
QO Yaricapla gecis QO Exern Hiz 60
0| Eklern ivmesi 80
QO zaman 2,0

28 - XxEBBEZ [+ ] Kadar Exie
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Kesme Noktalari

Kesme Noktasi
ekleyin

Kesme Noktasi
temizleyin

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

1. Program agacinda, kesme noktasini kaldirmak icin tekrar Gzerine
dokunun.

2. Robot programi planlandigi sekilde ¢alisir.
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24.6. Programda Tek Adim

Aciklama Tek Adim, robot Manuel moddayken mevcut programin digumleri teker
teker yuritebilmesini saglar.
(Bakin Operational mode on page136).
Bu, programinizi hatalar igin kontrol ederken kullanighdir.
Tek Adim Tek Adim, segcili program dugimunin yirattilmesini saglar ve ardindan
yeni bir dugumuan basglangicini duraklatir.
Tek Adim yalnizca mevcut program duraklatildiginda kullanilabilir.
Tek Adim'i belirli bir digimde kullanmak istiyorsaniz diigim Kesme
Noktalarini da desteklemelidir.
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24.7. Temel program duagumleri

Aciklama

Basit robot uygulamalari olusturmak icin temel program diagiamileri kullanilir.
Robot programinizi organize etmek ve robot programinizda yorumlar
olusturmak icin de bazi temel program diguimleri kullanilir. Bliyik bir robot
programiysa bu, oldukga faydali olabilir.

24.7.1. Hareket Ettir

Aciklama

Hareket komutu, robotun A noktasindan B noktasina hareket edebilmesini

saglar.
Robotun nasil hareket ettigi, robotun gerceklestirdigi gorev icin nemlidir.

Degiskenler

Hareket Ettir

Gelismi:
> v Robot Program

Elsenel Hareket | v
W Sablonlar 3 ¢ « Eksenel Hareket |

Rabotun gegis nelktalar! arasinda nasil hareket edecedini belirtin,

Arama 4 ® Gegis_noktasi_1
5 - Ayarla Asadidaki degerler, tm alt gegis noktalar! icin gecerlidir ve secili hareket tUrine gére
degigir
bamEit 6 B Beke i
Paletleme 7 @ Popup TCP'yi ayarlayin Eldem Hizi
- 8 Durd
Konveyor © Durdur At TCPYy uilan A \ 60,0] */sn
Takibi 9 ® Yorum
10 ¢ m Klasor . .
Civatalama m Ozeliilc Eldem Ivmesi
1 12 9 & Don " ‘Taban v‘ ‘ B0,0‘ °/sn?
13 - <bos
14 la Cagr
15 a= var_2:=2 *force() [0 Eklem agllarini kullan
16 & b Eger
17 - <bos
18 & Skript
19 & SVig ...

20 ©® zamanlayici_1
21 ¢ B [stiften Al

22 @® Basl._Poz. .
235 xXBBT=
O Normal —: ° 0 o smulasyon.

Program agaciniza bir Hareket eklediginizde, ekranin sag tarafinda Hareket
bdlimesi belirir.

Hareketkomutu, gecis noktalari araciligiyla robotun hareketini kontrol eder.
Gegcis noktalari, bir programa Hareket komudu eklediginizde otomatik
olarak eklenir.

Gegcis noktalar hakkinda daha fazla bilgi alin.

Ayrica gegis noktalar arasindaki robot kolu hareketinin ivmesini ve hizini
belirlemek igin 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 page216 bolimine 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.

- e ok
N
> Gelismis.
2 ¥ Robot Program ~ Daire Hareketi
Vv Sablonlar 3 9 4 Proses Hareket P
4 © Gegls_noktasi_1
Arama N = = Daire hareketi tig geis noktasiyla
Kuvvet ©-vl DeiAlaeker olusturuiur: Dalre Hareketi dugimiinden
[0, 6 © Ara_Nokta_1 8nceki gegis noktasi, Gegis Noktasi (1), Ara [ P
p— 7 © 8itis_ Noktasi_1 Nokta (2) ve Bitis Noktasi (3). -
Konveydr 8 = Ayarla Sabit moddaylken:
Takibi 9 R Bekl B hareketin ysnelme agisi, robotun

baslangic noktas tarafindan belirlenir,
ﬁ @ Popup dolayisiyla robot, ydnelme acisini hareketin

Civatalama
© Durdur gegis ve bitis noktalarindan gegen daireye

412 e vor } gore tutacaktrr ‘o
13 9 m Kiasr <
14 =
15 9 [& Donga
16 =] <bos>
17 ta Cagr Daireye gére yénelme agi modunu secin
18 = var_2:=2 *force() @ savtt
18 1l Eger QO sinrlandrimarmis
20 =) <bos>
21 @ skript

22 & Svig ...

~

295 xEBpEZ

Hareket Et bélmesi

Aciklama Hareket Et bélmesindeki farkl 6zellik segenekleri, bir Hareket Et ve bagl
gecis noktasina/noktalarina ayrinti ekleyebilmenizi saglar.
Programinizi 6zellestirmek icin bu secenekleri kullanin

Asagidan Hareket Et bolmesi 6zelliklerini inceleyin:

Hareket Et: TCP Robot programi yuritmesi sirasinda TCP'yi degistirmeniz gerekiyorsa bu
belirleyin ayari kullanin. Robot programinda farkli nesneleri maniptle etmeniz
gerekiyorsa bu, kullanighdir.
Robotun hareket sekli, hangi TCP'nin aktif TCP olarak ayarlandigina bagli
olarak ayarlanir.
Etkin TCP'yi G6z Ardi Et, bu hareketin Alet Flangina goére 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: 25.13. Ozellikler on
page316).

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
acilarnini kullan

Hareket Ettir:
Hareket Komutunda
Paylasilan
Parametreler

Bir gecis noktasi tanimlamak icin HareketEtJ kullanirken 3B poza alternatif
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 ekraninin sag alt kosesindeki paylasiimis parametreler, robot
kolunun bir 6nceki konumundan komut altindaki ilk gecis noktasina kadar
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

2 ¥ Robot Program “~ Hareket Ettir Eksenel Hareket | -
3 @ s Eksenel Hareket |
a ® Geg¢is_noktasi_1
5 = Avarla
6
7
8

Arama

Robotun gegis noktalar arasinda nasil hareket edecedini belirtin

Asadidaki dederler, tUm alt gegis noktalar igin gegerlidir ve secili hareket turtne gére

d .
Kuvvet B Bekle legigir.

@ Popup TCP'i ayarlayin Eklem Hizi
Konveyor O Durdur
Takibi 9 ® Yorum
10 ¢ mm Klasor
11 =| <bog
9 & Ddngl
13 =| <bog
14 Ya GCagr
15 2= var_2:=2 *force() O Eklem acilarin kullan
16 ¢ & Eger ..

17 =| <bos>

18 & Skript

19 & Svic ..
20 ® zamanlayicr_1 Sifirla

21 ¢ il [stiften Al

Paletleme

Aktif TCPy leulan -] ‘ 60,0/ “ren

Civatalama Ozelllc Eldemn vmesi

" ‘Taban v | ‘ 80,0‘ °fsn?

i
o

22 @® Basl._Poz.
23 | ol vin ~
t B A-ES g N :l g=
O porma! :w ° 0 O simtiasyon ()

24.7.2. Gecis Noktalarn

Aciklama

Gegis Noktalari ekle

Gegcis noktalari, bir robot programinin en merkezi pargalarindan biridir ve
robot koluna her seferinde bir hareketle nereye gidecegini soyler.

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.

Gegis Noktasi Yapilandirma

Aciklama

Gegis Noktalarina
isim Verme

Bir gegis noktasini
adlandirmak igin

ipucu

Gegcis noktalari, robot programindaki gecis noktasinin kurulumu,
uygulamasi ve pozisyonuna baglh olarak farkli sekillerde yapilandirilabilir.

Gegcis noktalarini robot programina eklediginizde otomatik olarak benzersiz
bir isim alir.
Kullanici, gecis noktalarinin isimlerini degistirebilir.

1. Ekranin sag tarafindaki Komut sekmesinde oldugunuzdan emin olun

2. Yeniden isim vermek istediginiz gecis noktasini segin

V

3. Yeniden isim ver digmesine dokunun.
4. Yeniismi girin

5. Yeni adi kaydetmek icin Génder digmesine dokunun

Universal Robots Graphical Progral

ng Environment

Variables
: L lv Robot Program Waypoint
Waypoint 2 ¢ & Move/
Direction 3 © Waypoint_1 Waypoint_1 ES
Wait
o sewense ?

Popup | Maximum of '15' characters

Waypoint_1 xxxxx

Edit pose
1]

)

1 2 3 a 5 6 7 8 ° 0 = e

4 shift z X c v b n m

Blyuk bir robot programinda, genelde 50'nin tGzerinde gecis noktaniz
olabilir, dolayisiyla size mantikli gelen bir isimlendirme kural 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.
UR20 205 Kullanici Kilavuzu
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Siireyi saniye 1.
cinsinden ekleyin

3. [s] cinsinden bir sayi ekleyin

Degistirmek istediginiz gecis noktasini segin

2. Ekranin sag tarafindan sunu se(;in:© Time

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 .
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Set Payload
> Advanced @ stop a: tis point: O Use shared parameters
Oswanwss O g

20
Add Uit

Kadar Ekle

Adimlar
edin.

Kadar Ekle, gecis noktanizi yapilandirmak icin bir dizi farkli secenek saglar.

Adim adim talimatlar igin lutfen baglantiyi Kadar Ekle on page224 ziyaret

Hareket Ettir
Gegcis noktasi
Yon

Bekle

Ayarla

Popup
Durdur
Yorum
Klasor

Tasima
kapasitesi a...

X Degiskenler Kurulumu
¥ Robot Program
@« Lineer Hareket L
? |V Ybn: Taban X+
9 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 arac hizi tavsiye edlilir

G/C Girisi

Kadar Ekle Eylern Elde C)

000 -on®

o Giig kapah

Sabit Gegis Noktasi
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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 21.4. Elle Yonlendir on
page125 yoluyla ya da 26. Hareket Ettir Sekmesi on page337 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.

UR20
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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

5. Gegis noktasini ayarlayin

6. Gecis noktasini kaydetmek ve Program sekmesine donmek igin

onay isaretine o dokunun

Q - Grafik Degiskenler

> Geligmis 2 v Robot Program

~ .
Gecis noktasi Sabit pozisyon -
\/ Sablonlar 3 9 o Proses Hareket P cls
Jr— 4 ® Gegls_noktasi 1 Gegis_noktas 1
5 @ v Daire Hareketi
Kuvvet 65 ® Ara_Nokta_1
Paletleme 7 © Bitis_Noktasi_1 -
= )
Konveyir 8 Ayarla
Takibi 9 R Bekle Pozu duzenleyin
Civatalama 10 M Popup
11 @ Durdur
412 @ Yorum b Buraya Harek...
@ Paylasian gecis yaricapmi kullan @) Paylasiian parametreler kulan
5> QO vYaricapla geis O Ug Ekipman Hizi 250
7 car 25 Ug Ekipman ivmesi 1200
18 (2= var_2=2 * force() © E
19 ¢ b Eger .. O 2,0

20 = <bos
21 & Skript
22 e S

armaniavic ~ Kadar Ekle

O Normal

secenegine dokunun.

Ornek When you are removing a work piece from a chuck in a machine tending
application, make the waypoint a fixed position to avoid any contact with

equipment.’

Sabit Gegis Noktasi ayarlayin

TIn machine tending, the chuck holds the tool performing work on a workpiece. For example, the

chuck is the part of a drill that attaches to the drill bit.
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UNIVERSAL ROBOTS

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 sliriis modunu kullanabilir veya robot kolunu Hareket Et
sekmesindeki manuel kontrollerle hareket ettirebilirsiniz. Bakin: 24.7.1.
Hareket Ettir on page196
Sabit Gegis Noktasi
ayarlama Robot programina sabit bir gegis noktasi eklemek icin
UR20 209 Kullanici Kilavuzu
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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 Gegig Noktasi

Aciklama iki gecis noktasi tanimlanarak bir bagil gegis noktasi olusturulur. Bu iki gecis
noktasi, ilgili gegis noktasinin hareket etmesi gereken mesafeyi ve yoni
belirler

Bagil gecis noktasl, robot kolunun 6énceki konumuna gére tanimlanabilir,
ornegin "iki santimetre sola".

ikinci gecis yolu, birinciye dayalidrr.

Bu gecis noktasi, badil gecis noktasi eklenirken olusturulabilir. Sabit bir
gecis noktasi gibi daha énceden tanimlanan bir gegis noktasi da olabilir.

Ne zaman kullanilr:

* Robotu herhangi bir konumdan diiz yukari hareket ettirmek igin bir
Baslatma Oncesi kullanirken. Ornegin, robotlar parcalara yakin bir
pozisyonda durdurulursa.

* Ik gegis noktasi bagilsa ve yiiriit diigmesine basarsaniz. Programi
baslatmak igin robotu pozisyona getirmenize gerek yoktur.

* Robotun etrafindaki farkli konumlarda tekrarlanabilir hareketler
yapmak icin 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 ulasilmasi gerektiginde.

* Sabit bir yol istendiginde.

Ornek: Bagil gegis Robotu aracin z ekseni boyunca 20 mm hareket ettirmek igin:

noktasi ekleyin
y var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]

Movel
Waypoint 1 (relative position):
Use variable=var 1, Feature=Tool

UR20 211 Kullanici Kilavuzu
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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 © BRI Gegis_noktasi_1 S
5 @ v Daire Hareketi
s 6 ® Ara_Nokta_1 Nereden ile Nereye pozisyonlan arasindaki fark ile belirtien Bagi
Paletleme 7 @ Bitis_Noktasi_1 Hareket
Noktadan .. noktaya 0.0
o 8 = Ayarla .0 mm
Takibi 9 B Bekle Noktayi Ayarla [ Noktay Ayaria |
10
Civatalama " g ZODZD
urdur Buraya Hareke.
Buraya Harek Buraya Hareke... 178,9 °
4 12 ® 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 e Gagr R )
- Ug Ekipman Ivmesi 1200
18 2= var_2:=2 * force()
19 ¢ b Eger .. O
20 -
21 8 Skript

22 e S

Kadar Ekle

2amanlavice 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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UNIVERSAL ROBOTS

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.

UR20
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Degisken Gecis Noktasi

Aciklama Degisken bir gecis noktasi PolyScope'ta bir degisken tarafindan belirlenen
bir konuma hareket eder.
Degisken poz URScript formatinda olmalidir, p[x, v, z, rx, ry, rz], Program
Agacindaki tek bir gecis noktasinin, gecis noktasini manuel olarak
sifirfamadan X, Y, Z, RX, RY veya RZ degerini degistirerek glincellenmesini
saglar.

Ne zaman kullanilir:
* Komut dosyasi dgeleriyle birlestirilirse.

* Kameralar vb. gibi konumlandirma icin harici cihazlardan veri alirken.

Ne zaman kullanilmaz:
* Belirli bir konuma, tekrarlanabilir sekilde ulasiimasi gerektiginde.
* Degisken veya harici cihaz kullanmiyorsaniz.

* Bir gegis noktasinin manuel olarak tasinmasi ya da jogging veya
serbest surlsle yeniden tanimlanmasi gerekirse.

Degisken gecis Robot programinin ¢alistirimasi sirasinda degistirilebilecek degisken bir
noktasi ekleyin gecis noktasi ekleyin.
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Robot programina
bir degigken gegis
noktasi ekleyin

Ayrinti

—

Program sekmesinde temel mentsiine dokunun.

A

Hareket et komutu ekleyin
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

2 ¥ Robot Program ~
Gecis noktasi 3 @ «b Proses Hareket P
© Gecis_noktasi_1
© Degisken
9 ¥ Daire Hareketi
® Ara_Nokta_1
© Bitis_Noktasi_1
9 - Ayarla
Durdur 10 B Bekle
Yorum 1@ Popup
4 12 © Durdur 13

Degiskenler

Hareket Ettir

Degisken pozisyon ¥

Gegis noktasi

Robotu degisken bir pozisyona hareket ettir

Degjisken kullan |<Degisken> v

Yon
Bekle

Ayarla

® N o U

Popup

Klasor 13 @ Yorum

Taslm_a ) 14 ¢ m Klasor
kapasitesia... 5 ] <bc @ Paylasian gecis yaricapmi kullan @) Paylasiian parametreler kulan

> Gelismis 16 ¢ & Déngdi QO Yarigapla gecis O Us Exipman Hiz
17 -
Sablonlar 5 Ug Ekipman ivmesi 1200
Fral s e

19 3= var_2:=2 *force() O
20 9 b Eger

21 =| <bos

22 B Skript

23 e ai Kadar Ekle
285X ER

O Normal

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].

ilk Gici, x,y,z olup son (icli de rx,ry,rz vektdrilyle verilen déndiirme vektorti
olarak verilen yonddr.

Eksenin uzunlugu radyan cinsinden donulecek acidir ve vektorin kendisi
de dbnilecek 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 the facing page).
Program calistiriirken harman radyusu bir noktayla ¢akistiginda, robot
bunu g6z ardi eder ve bir sonrakine geger.

UR20
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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 glinku
gezingeler arasinda sorunsuz gegcis olusturdugunuzda, gezingeler
arasindaki bir ivmenin yavaslamasindan kacinmis olursunuz.

Gegistirme Uzerine daha fazla bilgi icin asagidaki bolimleri inceleyin:
* Gegistirme Parametreleri on page218
* Gezingeleri Harmanla on page220

* Kosullu Gegistirme Gezingeleri on page221
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UNIVERSAL ROBOTS

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.

UR20
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Gecistirme Parametreleri

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.

Harman Gegistirme noktalarinin diginda, gegcistirme gezingesini coklu parametreler
parametreleri de etkiler.

* harmanyarigapi (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 IL,Hareket Ettir J)

'
WP_1 ! * \
'

N

@ s

(wp_2) Uzerinde harman, yarigap (r), baslangi¢ 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 ().

UR20
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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 ¢linku
gezingeler arasinda sorunsuz gegis olusturdugunuzda, gezingeler
arasindaki bir ivmenin yavaglamasindan kaginmis olursunuz.

Gezingeleri
Harmanla

WP_3

Eklem boslugu (MoveJ) ve kartezyen bosluk (Movel) 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.

Kosullu Gegigtirme 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 kacinmis 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 gegis noktasi oldugunu belirlemek igin robotun, digital
input [1] gegerli degerini, 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

ifade

Program diugumu Kadar, hareket icin durma kriterlerini tanimlar.

Y&n ve Gegis Noktasi komutlarindan Kadar diigiimleri ekleyebilirsiniz.
Yalnizca bir Hareket Et L ve Hareket Et P'ye yon dugumu 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 yapilmadan veya yuritilmeden énce karsilanmasi gereken
birden fazla kosul olabileceginden, birbiri ardina birden fazla Kadar Ekle
ekleyebilirsiniz.

QB2 ¢ QHE

. Yeni, Ag. Kaydet.

Hareket Etti
Areket Bt X Degiskenler Kurulumu Kadar
Gegis noktasi| 2 v Robot Program Durdurma kosulunu belirle
p— 3 ¢ W Lineer Hareket L Robot, durdurma kosuluna ulasilana Kadar secllen yénde hareket edecektir
4 e v ven Taban X+

Bekle 5 3 Kadar Ifade f(x)

Ayarla

Popup

B ‘ - ‘ 0 Q

Yorum

a 13

Klassr

Tasima Ug Ekipman Temasi 7

kapasitesi a...

© Bir temas tespit etmek Icin 100,0 mm/s hizindan diistik bir arag hizi tavslye edili

> Gelismis

Sablonlar
‘ o Gt

Kadar Ekle Eylem E\deC’

* Mesafe

* Uc Ekipman Temasi: (bakin 24.7.3. Yon on page229)
* ifade

* G/C Girisi:

* Eylem Ekle

Bu digum, robotun hareketini durdurmak icin 6zel bir program ifadesi
kullanir. Ayrica bir durma kosulu belirtmek igin bir ifade de kullanabilirsiniz.
Ayrica degiskenler ve komut iglevleri kullanarak da durma kosullar
belirtilebilir.
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Bir robot programina
bir Kadar ifadesi
ekleyin

Mesafe

Ornek

Bir robot programina
Kadar mesafesi

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 -

Direction 3 ® v Direction: Base X+ Enter the Until text that wil be executed as script code by the URController
4 3 Until expression
Wait
If an Action is added this will be executed when the Until condition is reached
Set

Popup

Halt ‘

Comment @ Use Shared Deceleration
A 13
Folder O Use Custom Deceleration

Set Payload 1200

Add Until Add AcnonC)
O Normal ’ ° 0 o Sw‘m,ﬂan-:wn.

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:

ekleyin 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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Uc Ekipman Temasi

Ornek

Bu dugum, u¢ 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.

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 fe 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 yomag) tespit etmek icin 100,0 mm/s hizindan duistik bir arag hizi tavsiye edilir
L Eylern ekliyse, Kadar kosuluna ulagidiginda 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
QO ortak Yavaslamay! kullan
Sablonlar
@ Ozel Yavaslamay: kullan
2000,0| °/s2
< >
[+ ] Kadar ek
e + ar Ekle Eylem Ekle C’

O Giig kapali

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
Eylem Yok ekleyin

Eylem Ekle

Ornek

Until komutundan
sonra Eylem Yok
ekleyin

1. Kadar komutu eklediginizde suna dokunun:

I/O Input

2. Analog veya dijital girisi segin
3. Ekyapilandirma ekleyin

Bu digum, belirli bir Kadar kosulu karsilandiginda bir program digim?u
ekleyebilmenizi saglar. Ayrica bir Kadar komutundan hemen sonra
yuratilecek ek bir eylem de ekleyebilirsiniz.

Kadar Ug Ekipman Temasi, bir kavrayici ug ekipmaninin kavrama eylemini
calistirabilir. Hicbir Eylem tanimlanmadiginda, programi yuratme Program
Agacindaki bir sonraki program diigiimiinden devam eder.

Add Action C’
1. Suna dokunun:

2. Kadar komutundan hemen sonra eklenmek izere DiGgim
Listesinden bir digim segin

3. Az dnce eklediginiz digumu yapilandirin
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24.7.3.Yon

Aciklama Yo6n komutu, 6zellik eksenleri veya TCP'lere gore bir hareket belirtir.
Robot, hareket bir Kadar Ekle on page224 kosulu ile durduruluncaya kadar,
Y&én Program Digiamud tarafindan belirlenen yolda hareket eder.

Yon Yon komutu, belirli bir yénde robot hareketi yapabilmenizi saglar.

Ornek [100,0,0] ve [1,0,0] Y6n vektorlerinin robot Gzerinde ayni etkiye sahiptir; x
ekseni boyunca istenen hizda hareket etmesi icin Hiz Kaydiricisini kullanin.
Yo6n vektorundeki sayilarin degerleri yalnizca birbirlerine bagil olarak
dikkate alinir.
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Robot programina
Y6n hareketi ekleyin

S
-

Gelismis
O e srmen
> 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.

ot et

T A

Q n Grafik Degiskenler

Yoén
Robot, secilen ézelige gére bir lineer hareketi yapacaktir

Hareket EHr. |\ 1 siskenler Kurulumu

Gecis noktasi 2 v Robot Program
Yén 3 @ « Lineer Hareket L

4 9 |v yon: Taban X+ )
Bekle 5 3 Kadar Ozeliic

Yén
Ayarla @ Ortak bzellik kullan ®
Popup (@) Q Yon vektsra
BT [1.0,0.0,0.0]
Yorum
Klasor
Tasima

kapasitesi a...
® Paylasian parametreleri kullan

° 0 O smatasyon ()

4. Y&énl durdurma hareketi eklemek icin Kadar Ekle secenegdine
tiklayin.
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Ozelligi ve yonii
segin

Yon Hareketi

Yon Vektori

24.7.4. Bekle

Aciklama

Robot programa bir

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 girigler eklendiginde robotun hareketini duraklatir.

Program devam etmeden dnce robotun sensérlerden birinin etkinlesmesini
beklemesini saglamak i¢in harici sensorli bir programa Bekle komutu
ekleyebilirsiniz.

Program agaciniza bir Bekle eklediginizde, ekranin sag tarafinda Bekle
bdélimesi belirir.

Bekle'yi kullanmakla ilgili asagidaki bélimleri inceleyin:

Robot, farkli Bekle komutlar kullanarak duraklar.
Asagidaki Bekle komutu tiirlerini inceleyin.

Bekleme Yok, robotun bir programi ¢calistirmaya devam etmeden énce

Bekleme Yok - o . oL .
ekleyin hicbir sey yapmamasina izin verir. Yeni giristen 6nce duraklama yoktur.
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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.
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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
icin bekle

Analog girig i¢in
bekle

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
konveydriin sonunda bir is parcasi oldugunu séyleyen sensérden bir komut
beklemek icin bu iglevi kullanirsiniz.

Bu Bekle komut tiir(l, bir analog giristen sinyal alinana kadar robotun
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

UR20
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Robot programina f
(x) degiskeni igin bir
Bekle ekleyin

Ornek: f(x)
ifadesi bekle

24.7.5. Ayarla

Aciklama

Eylem yok

1. Robot Programinizda Bekle komutu eklemek istediginiz yeri veya
digumu segin.
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.

Bir makine ve bir konvey6r sensori kullanirken yapilandirmaya bagl olarak
iki veya daha fazla kosulun dogru veya yanls olmasini bekleyen bir
ifadeyle bir bekle komutu ekleyebilirsiniz. Hem makine hem de konveyor,
robot i¢in hazir hale gelir.

Ayarla komutu en sik kullanilan komutlardandir. Ayarla komutu harici
cihazlarn acabilir ve kapatabilir. Ayarla komutu, harici cihazlara akimi/voltaj
artirabilir veya azaltabilir de.

Ekranin sag alt kdsesindeki test diigmesini kullanarak kurulumunuzu
dilediginiz zaman test edebilirsiniz.

Ayarla'yi kullanmakla ilgili asagidaki boélimleri inceleyin:

Robot farkli Ayarla komutlari kullanir.

Asagidan Ayarla komutu tdrlerini inceleyin.

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
digumu segin.
2. Temel altinda Ayarla'ya dokunun.

3. Eylem Yok secenegini belirleyin

v An.  Kayde
Q n Grafik Degiskenler

Hareket Ettir
5 ol
— X Degiskenler Kurulumu Ayarla
€cisnoktasi 2 v Robot Program Programin bu asamasinda robotun gerceklestirmesini istediiniz eylemi secin. Robotun
Yon 3 9 b Eksenel Hareket tasima kapasitesindeki dedisiklicleri de belrtebilrsiniz
4 ® Gegis_noktasi_1
Bekle 5 L= EE QO Evlem yok
Ayarla Q oital Gikis Ayarla |<DiGikis> v
O st ks sy
Durdur Q ayarla [<Clas> - [T
Yorum QO Tek Pals Ayaria |<Di.Cikis> ~| 0,500
4 13
Klasor QO Kurulum degiskenini bir artirn: |<Degisken> v
Tasima
Kapasitesi a...
> Gelismis
@ Tasima kapasitesini ayarlamak icin litfen 'Tasima Kapasitesini Ayarla’ digmini kul
> Sablonlar
0O TCPyi ayarlayn
23S XBRETT [ v ]
—

Dijital giktiyr ayarla  Dijital ¢ikti, baglat/durdur veya agik/kapali eylemi olarak planlanmalidir.

1. Robot Programinizda Ayarla komutu eklemek istediginiz yeri veya
digumu segin.

2. Temel altinda Ayarla'ya dokunun.
Dijital Cikti Ayarla'yi secin

4. Onceden ad verilen dijital gikisinizi secin (Bkz. 25.4. G/C Ayarlari on
page299)

5. Yiksek/Dusuk olarak ayarla

Ornek: Dijital giktyi  Konvey®ériin hareket etmeye baslamasini veya hareket etmeyi
ayarla durdurmasini istiyorsaniz bu Ayarla komutunu kullanin.

Analog c¢ikigi ayarla  Analog cikti, akimda/voltajda degisken artig/dlsls olarak planlanmalidir.
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. Robot Programinizda Ayarla komutu eklemek istediginiz yeri veya

digumu segin.
Temel altinda Ayarla'ya dokunun.
Analog Cikisi secin

Onceden ad verilen analog gikisinizi segin (Bkz. 25.4. G/C
Ayarlari on page299)

istenen degeri girin (27. G/C Sekmesi on page343 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.

o & DN

Robot Programinizda Ayarla komutu eklemek istediginiz yeri veya
digumu segin.

Temel altinda Ayarla'ya dokunun.

Ayarla'yi secin

Onceden ad verilmis cikisi secin

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.

4. Onceden ad verilen dijital giktinizi segin
5.

Ayarli Tek Pals segin

Pals icin (s) cinsinden stirenizi 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.

24.7.6. Acgllan 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

_ EU—— Popup
Gegisnoktasi 2 v Robot Program Ekranda asagidaki mesaji gsterir ve kullanicinin OK'e basmasini bekler
Yén 3 ¢ b Eksenel Hareket )
4 ® Gegis_noktasi_1
Bekle 5 = Ayarla ‘
o 6 Lg seke Popup Gnizieme
7 Popuy
Fopup @ Popup
T Popup tard:
Yo O esa
q I Uyar
Klasgr Ouw
QO Hata
Tasima
kapasitesi a...
> Gelismis
> sablonlar
‘ . Sox il i [J Bu agilan pencerede program ydirttmeyi durdur

ONormaI :f ° 0 O S\n‘xu\asyol’n.
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ipucu Acilir pencere gérunduginde programin durmasi icin Bu agilir pencerede
programi yuritmeyi durdur secenegini de segebilirsiniz.

Ornek: Agilir Bir alma ve yerlestirme programinda, palet doldugunda ve bos bir palet

Pencere 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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24.7.7. Durdur

Aciklama

Durdur

Robot programa bir

Duraklama ekleyin

Ornek: Duraklat

Duraklat komutu, robotu robot programindaki belirli bir digiimde
durdurabilmenizi saglar. Bu, DURDUR digmesine basiimasinin dengidir.

Duraklat komutundan sonra programi yeniden baslatmalisiniz.

Robot programiniza bir Duraklama eklediginizde ekranin saginda Duraklat
bdélmesi belirir.

Ne zaman kullanilr:

* Kurtarma mimkiin 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 dugumu segin.

2. Temel altinda Duraklat'a dokunun.

RS 2 ¢ QH

ekt Etti

Hareket Ettir

1 X Degiskenler Kurulumu Durdur
Gecis noktasi 2 v Robot Program
von 3 ¢ o Eksenel Hareket) Programin ytirttmesi bu noktada durur.
@ Gegis_noktasi_1
Bekle = Ayarla
B Bekle
@ Popup
© Durdur

Ayarla

®No v

Popup
Durdur
Yorum

. a4 »
Klasor

Tasima
kapasitesi a...

ONorrnal ¢ . ° 0 O Smm\asyon.
iz 100%

Kaynak uygulamasi icin baska parca yoksa veya parcgalardan biri hatal bir
sekilde kaynak modeline yerlestirilirse bir Duraklat komutu ekleyebilirsiniz.
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24.7.8. Yorum

Aciklama Yorum komutu, robot programinizi olugtururken veya glincellerken
kararlarinizi takip edebilmenizi saglar.

Farkh kullanicilar tarafindan kullanilan bir robot programinin dogrudan igine
yorum ekleyebilirsiniz.

Robot programiniza Yorum eklediginizde ekranin sag tarafinda Yorum
bdIimesi belirir. Yorumun igerigi Yorum bdélmesinde gdsterilir.

Yorumlarin, programin yUritilmesi Gzerinde etkisi yoktur.

Yorum Robot programi boyunca faydali yorumlar ekleyin.

Robot programa 1. Robot programinizda, yorum eklemek igin bir digim segin.

Yorum ekleyin 2. Temel altinda Yorum segenegine dokunun.

3. Yorumunuzu metin alanina ekleyin.

7] Universal Robots Graphical Programming Environment
|‘ 7 Q' ) E <unnamed>*
e 7 defauilt* - — e
Run Program | Installtion Move Log = ORSn.- VS
Q _ Graphies Variables
Move 1 v Robot P
; obot Program Comment
Waypoint 2 % m Pick up object
Direction e =| <empty>
r— 4 9 |m move object Please enter comment:
° =) <empty> ‘Remember to switch the payload when switching palletizing program
Set 6 ¢ m [ower object
7 = cempty>
Popup ML)
8 ¢ m release object
Halt g -

Comment 10 ¢ = move robot arm back
4 11 - =
12 ® 'Remember to switch the payload wi

Folder

Set Payload

< >

2SO XBBEET
O ormal = — o 0 o 'S.m‘m\at\c:-n.

Ornek: Yorum Yorumlar genellikle programcilar tarafindan bilgi saglamak ve ayni robot
programindaki diger programcilara yardim etmek i¢in kullanilir.
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24.7.9. Klasor

Aciklama

Klasoér

Robot programa
Klasor ekleyin

Ornek: Klasor

Klasér komutu, robot programinizin ana bélimlerinin okumasi kolay bir
genel gérinimind olusturmak icin klasérleri kullanmaniza olanak tanir.

Robot programinin her ana bélimu birgok program digumu
icerebileceginden, bunlari yonetilebilir bélimlere ayirmak icin klasér
kullanabilirsiniz.

Klasérlerin, programin yaruttilmesi Uzerinde etkisi yoktur.

Robot programinizi klasérlerde organize edin.

1. Robot programinizda, klasér eklemek igin bir yerlestirme segin.
2. Temel altinda, Klas6r segcenegine dokunun.

3. Artik dagumleri klasére tasiyabilir veya klasdre digim
ekleyebilirsiniz.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q _ Graphics Variables

1w
w e Robﬁt Progf'am Folder
o 2 © |m Pick up object A folder is simply a collection of program lines
Direction 3 = <empty>
4 9 m move object
Wait 5 =] <ermpivs Please enter text to be displayed in the program tree
Set 6 ¢ m lower object move robot arm back
7 = cemptys
Popup empo
8 ¢ m release object
Halt 9 =] <empty>
Comment 10 9 m move robot arm back
q 11 - <empty> s
Folder
Set Payload
) Advanced
) Templates

O Hide Folder Program Tree

O Normal ‘ o 0 o simuation ()

Klasérlerin ana kullanimlarindan biri, robot programina daha iyi bir genel
bakis saglamak icin robot programinin ana bolimlerini daraltmaktir.
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24.7.10. Tasima kapasitesi ayarla

Aciklama

Tasima kapasitesi
ayarla

Ayarlanan Tagima
Kapasitesini kullan
komutu

Ayarlanan Tagsima Kapasitesi komutu, robot i¢in tagima kapasitesini
yapilandirabilmenizi saglar. Tagima kapasitesi, robot u¢ ekipman flangina
ekli her seyin toplam agirhgidir.
Ne zaman kullanilir:

* Robotun bir robot durmasini tetiklemesini 6nlemek igin tasima
kapasitesi agirhgini ayarlarken. Dogru bir sekilde yapilandirilan
tasima kapasitesi agirligi, optimal robot hareketi saglar.

Tasima kapasitesinin dogru sekilde ayarlanmasi, optimum hareket
performansi saglar ve robot durmalarini énler.

* Tut ve yerlestir programinda makas kullanarak, kullanilacak tagsima
kapasitesini ayarlarken.

1. Robot programinizda Ayarlanan komut eklemek istediginiz yeri veya
digumu segin.

2. Temel altinda, Ayarlanan Tagima Kapasitesi segcenegini belirleyin.

3. Tasima Kapasitesini segin altindaki acilir meniyu kullanin.

a. Halihazirda yapilandinimis tasima kapasitelerinden birini
segin.

b. Yada Ozel Tasima Kapasitesi segenegini belirleyip kiitle ve
CoG alanlarini doldurarak yeni bir tasima kapasitesi
yapilandirmak igin agihr mentyu kullanin.

Hareket Ettir
Gegis noktasi
Yon

Bekle

Ayarla

Popup

Durdur

Yorum

Klastr 9

Tasima
kapasitesi a...

1 Degiskenler Kurulumu
2 Robot Program

3 = Tasima kapasitesi ayarla: Payload 0.05¢

29SO XERED

Degiskenler

Tasima kapasitesi ayarla

Toplam tasima kapasitesinl ayarla

[ Payioad -

Tasima kapasitesi
Kiitle

Agirlik Merkezi
X

8%

cz

1 Toplam tagima kapasitesi kitlesini ayarlamay! unutmayin
Gegis

Tasima kapasitesi degisikiigini diizeltmek icin gegis suresini ayarlayin
Stre 0,05/s

 Simdi Ayarla
000 i@

Hiz 100%
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ipucu

Kullanim ipucu

Ornek: Ayarlanan
Tagima Kapasitesi

Payload Transition
Time

Dugumdeki degerleri aktif tagima kapasitesi olarak ayarlamak icin Hemen
Ayarla digmesini de kullanabilirsiniz.

Robot programinin yapilandirmasina degisiklik yaptiginizda tagima
kapasitenizi her zaman glincellemeyi unutmayin.

Tut ve yerlestir programinda varsayilan bir tagima ylkiini yiklemede
olusturursunuz. Ardindan bir nesne kaldirirken Ayarlanan Tasima
Kapasitesi eklersiniz. Makas kapandiktan sonra, ancak hareket etmeye
basladiktan 6nce tasima kapasitesini giincellersiniz.

Ek olarak, nesne birakildiktan sonra Ayarlanan Tasima Kapasitesini
kullanirsiniz.

This is the time it takes the robot to adjust for a given payload. At the
bottom of the screen, you can set the transition time between different
payloads.

You can add a payload transition time in seconds.

Setting a transition time larger than zero, prevents the robot from doing a
small "jump", when the payload changes. The program continues while the
adjustment is taking place.

Using the Payload Transition Time is recommended when

picking up or releasing heavy objects or using a vacuum gripper.

24.8. Gelismis program dugumileri

Aciklama

24.8.1. DéNgi

Aciklama

Geligmis program dugumleri, robot programiniza alt programlar, if
parametreleri, komut dosyalari ve dénguler gibi ek islevler eklemek igin
kullanilir.

Temeli olusturan program komutlarini déngu haline getirir. Secime bagh
olarak, temeldeki program komutlar sonsuz olarak, belirli bir tekrar
sayisiyla veya verilen kosul dogru oldugu stirece déngu haline getirilir.
Belirli sayida déngu yaparken, dongu icindeki ifadelerde kullanilabilecek
Ozel bir dongu degiskeni (yukaridaki ekran gorintisinde 1oop 1 olarak
adlandirilir) olusturulur. Déngu degiskeni, 0 'dan N — 1'e kadar sayar.
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ifadeyi dénglileme

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.

RIS 2 ¢

Geligmi

Dongii 2 v Robot Program
3 9 o Eksenel Hareket

AltP;
= 4 ® Gegis_noktasi_1
Atama 5 (=l Ayarla
Eger 6 B Bekle
4 7 @ Popup
Skript
L 8 O Durdur
L7 9 [®Yorum
Sabit Denetci 10 ¢ ® Kiasor
N 411 = <bos
oo 12 ¢ 2 Dénga
Zamanlayiar = 13 | <bc
Ana konum

Degiskenler
Dongii

Lutfen, programin bu déngtide kag kez ylrditiimesi gerektigini
secin

@® Her zaman déngu
O péngui X kere:

DoNgli sayisi

L 4

13
QO ifade Dogru oldugunda déngti yapin

[m] fenet

Degisken adi
Déngii_1

L R A NS gl Nl =

O Normal

24.8.2. Alt Program

Aciklama

Alt Program, farkli yerlerde gereken program bélimlerini tutabilir. Alt
Program disk tizerinde ayr bir dosya olabilir ve ayrica, Alt Programin
kazara degistiriimesine karsi koruma icin gizlenebilir.

Gelismi:

Déngii 2
AltProg B

4
Atama o e
Eger
Skript
Olay

Sabit Denetgi
A

Svig

Zamanlayict

Ana konum

Alt_Program 1

Alt program, diskteki bir dosyay! isaret edebilir ya da bu programin
icinde bulunabilr

Degiskenler

Alt Program dosyasi

<Higbir Dosya Secilmedi>

Dosya Y ukle

Alt Programi Kaydet Alt Programi temizle

O Al Program C
O Alt Program Agacini Gizle

asini Bu Program ile Gtincel Tut

RSO KBRTE

O Normal

UR20
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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

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 ¢ & Déngi
13 -h
14 Y, Gagir

L R A NS gl Nl =

O Normal
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24.8.3. Atama

Aciklama

24.8.4. Eger

Aciklama

Degiskenlere deger atar. Degisken degeri, ifade Diizenleyicisinde
olusturulan ifadelerin sonucu olabilir (bakin béliim 24.3. Ifade

Diizenleyicisi on page190).

Operatdrden bir degisken degeri de talep edebilirsiniz. Operatérden bir
deger talep ederken, girisi ortak degisken tirlerine gore dogrulamak icin bir

Operatdr Mesaiji da gosterilebilir.

reket Etti

QB2 ¢ QHE

Gelismi

Dongii 2 v Robot Program

AltProg 3 ¢ b Eksenel Hareket |
© Gegis_noktasi_1

= Ayarla

B Bekle

7 @ Popup

8 © Durdur

Olay 9 (@ Yorum

Sabit Denetgi 10 ¢ ® Kiasor
1

4
Atama 5
Eger 6
Skript

Sty 12 ¢ & Doéngti
Zamanlayici 13 =] <bos

14t caor

15 3= var_2i=2 * force()

Ana konum

def =

Degiskenler

Secllen degiskenifadenin degeriyle atar

v = 2 * force()

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 ).

UR20
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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 @ «p Eksenel Hareket |
© Gegis_noktasi_1

4
5 = Ayarla
6 B Bekle
7 @ Popup
8 © Durdur
9 ® Yorum
10 ¢ ® Klasér
11 - <bc
12 ¢ & Déngi
13 -t
14 Y, Gagr
1

2= var_2i=2 * force()

16 ¢ b Eger

17 - <bos

- Ao Keydet
Q n Grafik Degiskenler

Eger

Verilen sensér girisinin veya program degiskeninin durumuna bagl olarak asagidaki
satrrlar yartdior

Eer |

[0 ifadeyi streki denetle

| Eger Baska ekleyin || Eger Baska kaldirin \

00O -
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24 .8.5. Betik

Aciklama

Asagidaki secenekler, Komut altindaki acgilan kutu listesinde kullanilabilir:

* Satir, ifade Diizenleyicisini kullanarak (24.3. ifade Diizenleyicisi on
page190) tek bir satir URscript kodu yazmanizi saglar

* Dosya, URscript dosyalarini yazmanizi, diizenlemenizi veya
yliklemenizi saglar.

URscript yazma talimatlarini destek web sitesindeki (http://www.universal-
robots.com/support) Komut Dosyasi Kilavuzunda bulabilirsiniz.

Bir URscript dosyasinda belirtilen islevler ve degiskenler, PolyScope'taki
buttiin programda kullanmak icin hazirdir.

Calistir Prograr Kurulum _Hareket Ettir __ G/C Gnlik 3
Q - Grafik Degiskenler
Gelismi
TP P
P -
Déngii 2 v Robot Program P atr
AltProg 3 @ b Eksenel Hareket URKontrolér tarafindan skript kodu olarak yurtitilecek metni asadiya girebilirsiniz.
4 ® Gegis_noktas/ 1
o 5 = Ayarla ‘ ‘
Eger 6 B Bekle
; 7 P
Skript @ Popup
8 © Durdur
Olay 9 @l Yorum

10 ¢ m Kiasor
. q 11
Svie 12 ¢ @D
Zamanlayici 13

Sabit Denetgi

Ana konum
15 5= var_2:=2 * force()

> sablonlar 16 ¢ b Eger

17 = <bos
18 B Skriot

9o XBBET

O Normal

UR20

251 Kullanici Kilavuzu


http://www.universal-robots.com/support
http://www.universal-robots.com/support

IR
UNIVERSAL ROBOTS

24.8.6. Olay

Aciklama

Olaylar, bir giris sinyalini izlemek ve bu giris sinyali yikseldiginde bazi
eylemleri gerceklestirmek veya degisken ayarlamak icin kullanilabilir.
Ornegin, bir ¢ikis sinyalinin yiikselmesi durumunda, olay programi 200 msn
bekleyebilir ve sonra sinyali yeniden disuk olarak ayarlayabilir.

Bu durum, ylksek bir giris dlizeyinden ziyade artan bir kanat icin harici
makine tetiklemesi oldugu durumda, ana program kodunun ¢ok daha basit

olmasini saglayabilir.

Olaylar her kontrol déngustinde (2 ms) bir kez kontrol edilir.

Gelismi:
X Degiskenter Kurutum

Déngii 2 v Robot Program
AltProg 3 =l <bos
4 % Olay
Atama 5 [Ept
Eger
Skript
Olay

Sabit Denetgi
Ll

Svig

Zamanlayici

Ana konum

O Normal

Hm”r\.:' D E }a

Q - Grafik Degiskenler

Olay

Olay ile Kesinti benzer olmalda birlikte, olaylarda, olay kodu
VUrUEUIdUGU sirada ana programin yirdtdimesi devam eder. Olay
YVUrGEUIdUGU sirada, yenl olaylarin etkisl oimaz

ilgili sensr girisinin veya program degiskeninin durumuna bagh olaralc
asagidald satirlar yUrUtdid

24.8.7. is Parcacig

Kullanici Kilavuzu
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Aciklama

24.8.8. 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 Gk :
Gelismi
T ——
Déngii 2 v Robot Program abit Denetci
Altprog 3 L [=] <bos Sablt Denetcl, ana program le birikte calisan paralel bir programdir, Bir sablt denetci,
4 % Sabit Denete 1 G/G yapabilr, sinyalleri bekleyeblli ve degiskenleri ayarlayabilr
Atama 5 ' |m| <bos Robot calisirken diger makineleri kontrol etmelk icin kullanilabili
Eger
Skript
Olay

Sabit Denetgi

A 13
Svig
Zamanlayict

Ana konum

[ Sonsuz Déngl

9o XBBET

O Program yuritmeyi izle

O Normal

Bir Salter Kutusu yapisi, sensor girislerine veya degisken degerlerine
dayali olarak robotun davranisini degistirmesini saglayabilir.

Temel kosulu tanimlamak ve robotun bu Anahtarainalt komutlarina
gecmesi gereken durumlari tanimlamak igin ifade Diizenleyici 'yi kullanin.
Durum, durumlardan biriyle eslesecek sekilde degerlendirilirse, Durum
icindeki satirlar yuratillr. varsayilan Durum belirtiimisse, satirlar
yalnizca bagka eslesen durum bulunmazsa yuratuldr.

UR20
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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.

i Ginlik € Yeni Ag. Kaydet
/ Gelismis 1 X Degiskenler Kurulumu

Dongii 2 v Robot Program
3 9 o Eksenel Hareket)

Svig

AltProg Programinizin akisini kontrol etmek icin bir svic komutunu kullanabilirsiniz.

At 4 © Gegis noktasi_1 Bunlar, karmasik Eger...Y oksa Eger komutlarinin yerine gecebilr ve
o 5 = Ayarla ifadeniz icin bir deger araligini test edebilir
Eger 6 & Bekle
" 7 P
Skript @ Popup
8 @ Durdur Svig
Olay 9 ® Yorum

Sabit Denetgil 10 ¢ m Kiastr

- a1 = <bos "
St 12 ¢ & Déng O Varsayilan Durum
Zamanlayia 13 = <bos

mnakonum | 14 1 Coor ourm

3= var_2=2 * force()

> Sablonlar 16 ¢ b Eger
17 = <t I:l Durum Secim Yok -
18 & skript
19w Svic...

23S XERET

O Normal
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24.8.9. Zamanlayici

Aciklama Bir Zamanlayici, programin belli pargalarinin galigmasi igin gereken zamani
Olcer. Bir program degiskeni, Zamanlayici baslatildigindan beri gecen
zamani igerir ve Degiskenler Sekmesinde ve Calistir seskmesinde
gorulebilir.

Gelismi
1 X Degiskenler Kurulumu

Dongii 2 ¥ Robot Program
3 @ ¢ Eksenel Hareket |

AltProg
4
Atama 5
Eger 6
7

Skript
i 8
Olay g
Sahit Denetgi 10
. q 11
Svig 12
Zamanlayia 13
Ana konum 14
15
> Sablonlar 16
17
18
19
20

Q - Grafik Degiskenler

Zamanlayici
Sdreyi dlger. Olgllen sure degiskende gérindr

® Gegls_noktas!_1 | / Hzaman\aylcxil hd

- Avarla
E Bekle

@ Popup
O Durdur
® Yorum
™ Klastr

- —hos

2 Déngul

L. Cagr ‘

O Baslat
O Durdur
O Sifirla

a= var_2:=2 *force()

b Eger ..

- —hos

& Skript
& Svig ...

©® zamanlayici_1

3OS XKBRETZ

O Normal

24.8.10. Girig

UR20
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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 ¢ 4 Proses Hareket P
5 © Gecls_noktasi_1 Eksenel Hareket |
G 5 @ Degisken
@ Exem Hzi °/sn
Eger 7 @ v Daire Hareket
b 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 Giivenli Baslanaig pozisyonuna Gikis atayin
> Sablonlar 17 ¢ & D Guvenli Baslangic Cikislar
18 =] <bos Yapilandrriimamis Atanmamis

20 3= var_2:=2 * force()
21 ¢ 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 22.9. Guvenli Baslangic Konumu on
page168) Asagidakiler icin 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.

g = T R Yori Ac.  Kayde
Anakonum Robot ‘ Givenlic ayarlari degistiriidi
TCP
‘ Pozisyonu Diizenleyin |
, Tasima
Montaj ‘ Buraya Hareket Ettir |
G/C Ayarlari
Ug Ekipman ‘ ;L Sifir Pozisyonu |
G/C
Degiskenler i ]
Baslangig o
Yumusak
Gegis
Baslangic
— Eksen Pozisyonu
Konveydr g
Takibi
Taban 90,00° B j
Civatalama Omuz 100,00° L
> Guvenlic Dirsek -90,00°
> Ozelikler PROFINET hala etkin -90,00°
> Endstriyel Ha... @lz13% 90,00°
Bilek 3 0,00°

ONormaI :: ° 0 O simtasyon ()

UR20
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24.9. Sablonlar

Aciklama

24.9.1. Ara

Aciklama

Ara

Sablonlari robot programina belirli islevsellik eklemek icin kullanilabilir.
Farkli sablonlar, robot programiyla kompleks goérevler
gerceklestirebilmenizi saglar.

Ara fonksiyonu, bir 6geyi kavramak veya birakmak igin dogru pozisyonu
belirlemek adina sensor kullanir. Bu iglev, farkl kalinliktaki 6gelerin yiginlari
Uzerinde ¢alismaya ve 6gelerin tam konumlarinin bilinmedigini veya
programlanamayacak kadar zor oldugunu belirlemeye olanak tanir.
Sensor; bir basma diigmeli anahtar, basing sensoéri ya da kapasitif sensor
olabilir.

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-yigindaki 6gelerin kalinligi.

Ayrica, sonraki yigin konumuna ne zaman ulasilacagina iliskin kosulu ve
her yigin konumunda gercgeklestirilen 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.

= — o vt
> Gelismis o

1 X Degiskenler Kurulumu Arama Tipini segin
&7 BRIl 2 ¥/ Robot Program Bir arama islemi tanimlandi

Arama 3 9 o Eksenel Hareket)

4 @ Gegis_noktasi_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 ¢ m 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 ®

UR20
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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.

m
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 Y4 Cagr
15 3= var_2:=2 *force()
16 ¢ [l Eger Sonraki pozisyon su durumda bulunur
17 = <bos
18 & Skriot
19 & Svig Parga kalinhigi 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.

o N o

Degiskenler
> Gelismis 2 ¥ Hovort rrogram ~ .
Yon
v Sablonlar 3 9 o Eksenel Hareket ) )
4 © Gegis_noktasi_1 Y8n, iki gegis noktasinin TCP pozisyonu arasindaki izglyle belirlenir
) 5 = Ayaria
Kuvvet 6 B Bekle O Sundan sonra d 500,00 mm
Paletleme 7 @ Popup O Su durumda dur
8 @ Durdur

Konveyor 9
Takibi

®| Yorum
10 ¢ = Kiassr
Civatalama 11 -] <t

12 ¢ & Dongtl

ARE} =] <bos

14t Cagr

15 3= var_2:=2 * force()

16 ¢ b Eger

17 = <bo

18 B Skript

il =i Ug Ekipman Hizi [

20 ® zamanlayici_1

21 ¢ ) istiften A U Ekipman lvmesi |

22 @ Basl._Poz.
Varsayilan degerlere sifirla
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24.9.2. Kuvvet

Aciklama

Kuvvet modu, 6nceden tanimli bir eksen boyunca gercek TCP (alet merkez
noktasi) konumunun énemli olmadigi, ancak bunun yerine s6z konusu
eksen boyunca arzu edilen bir kuvvetin gerektigi uygulamalar igin
kullanishdir. Ornegin, robotun TCP'sinin egri bir yiizeye dogru
yuvarlandiginda veya bir is parcasini ittiginde veya c¢ektiginde.

Kuvvet modu ayrica 6nceden tanimli eksenlerin etrafindaki bazi torklari da
destekler. Robot kolu, sifirdan farkli bir kuvvetin ayarlandigi bir eksende
hicbir engelle karsilasmazsa, o eksen boyunca hizlanmaya calisir.
Uyulmasi igin bir eksen segilmis olmasina karsin, robot programi yine de
robotu bu eksen boyunca ilerletmeye c¢alisir. Bununla birlikte, kuvvet
kontrolu 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 Konveyoér Takibi ve/veya Yol Ofseti ile
birlikte kullanmayin.

NOT
i¢inde bir Force digumi varsa,,ElseIf veya

Loopve Check Expression Continuously se¢enegi
segilirse, kuvvet kontrolinden ¢ikmak igin ifadenin sonuna
end force mode () komutdosyasi ekleyebilirsiniz.
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UYARI

1.

> Gelismis “
:
6

7

8

Arama
Kuvvet
Paletleme

Konveyér 1
Takibi

Civatalama 13
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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, kuvvet 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() 0.0 N
b Eger —
& Skript
“ Svig
® zamanlayicr_1
i [stiften Al
@ Basl._Poz.
& > Yo
© 3 Ama Dizisi

Kuwvet modunu test etmek igin, Teach Pendant
v
F Kuvvet arkasindaki Elle Yénlendir butonuyla birlikte asagidaki

test dugmesini kullanin

O Normal

Ozellik segimi

Ozellik meniisi, robotun kuvvet modunda calisirken 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 turleri 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.

* Cercgeve: Cerceve tipi daha gelismis kullanima izin verir. Burada, alti
serbestlik derecesinin timinde uyum ve kuvvetler bagimsiz olarak
secilebilir.

* Nokta: Nokta segildiginde, 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 yonuyle gbrev gercevesinin
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 * Uygun eksenler icin kuvvet veya tork degeri ayarlanabilir ve robot
segimi 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.

Hiz sinirlan Uyumlu eksenler icin Maksimum Kartezyen hizi ayarlanabilir. Herhangi bir
nesneye temas etmedigi stirece robot, gli¢ kontrollinde bu hizda gider.

Kuvvet ayarlari testi 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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24.9.3. Paletleme

Aciklama

Paletlestirme, programi paletlestirme ve paletten ¢ikarma gérevlerinin
kolayca gerceklestiriimesini, parcalarin (6rnegin tepsiler, baglantilar vs.)
alinip yerlestirilmesini, robotun farkli modellerdeki ¢coklu katmanlarda farkh
Ogeler icin tekrarlanabilir eylemler gerceklestirmesini saglayan bir
sablondur.

Farkh modeller olusturabilir ve bunlan 6zel katmanlara uygulayabilirsiniz.
Her katmanin arasina bir ayirici da yerlestirebilirsiniz (bakin ).

Ayrica paletinizin yerini kolayca ayarlamak igin, Palet Ozelliklerindeki
Sekilleri de kullanabilirsiniz.

Sekiller hakkinda bilgi edinmek igin bakin

Paletlestirme sablonunu kullanmak igin asagidaki Bir Paletlegtirme
Programi Olugturma kismini izleyin.
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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

Geligmi:
X Degiskerter Kurulumu

2 v Robot Program Paletleme
Arama 3 ¢ 3 Palet 1 Paletlere, robotun belili alanlardan parcalan aima-birakma gibi paletieme/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
—— 1?3 [ e B Pargads oy
411 ¢ |v|Paletieme sonrasi eylem , | Palet zellikeri
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

° 0 O S""'\Ll\agvyro,1.

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.

UR20
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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
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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
Programini
Ozellestirme
Secgenekleri

Pozisyonlar

Paletlestirme programinizi asagidaki sekilde 6zellestirebilirsiniz:

* Bir paletlestirme programi olusturduktan sonra paletinizin
ayarlanmasi veya yeniden yerlestiriimesi gerekirse, paletlestirme
sirasi Sekle gére sabit oldugundan, sadece palet Seklini (bakin)
yeniden ayarlamaniz yeterlidir. Dolayisiyla diger tim program
bilesenleri otomatik olarak yeni ayarlanan konuma ayarlanir.

* Hareket komutlarinin 6zelliklerini dizenleyebilirsiniz (bakin ).
* Hizlari ve harmanlarin yarigaplarini degistirebilirsiniz (bakin ).

* Her Ogede sirasina veya Ayirici Eylemi sirasina baska program
dugumleri ekleyebilirsiniz.

Pozisyonlar ayarlamak igin, 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

* Oge2

* Oge3

Diizensiz

Siraya yeni bir e eklemek ve tanimlamak igin, Oge Ekle
secenegine dokunun.
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Eylemler Ug Ekipman  Bir katmandaki her bir 6ge icin bir eylem yurutulirken, robotun
Eylemi olmasini istediginiz konum ve pozisyon. AletEylemiNoktasi Gegis
Noktasi 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
N Noktasini, AletEylemiNoktasi Gegis Noktasini ve Cikis Gegis
Noktasini ayarlamak icin kullanilir.
Yaklagim Robotun, bir katmandaki bir 6geye yaklasirken bulunmasini
istediginiz carpigmasiz pozisyon ve yon.
I."‘.
Alet Eylemi Robot atagmaninin her bir 6ge igin gerceklestirmesini istediginiz
eylem.
N ‘.'1
Cikis Gegis Robotun, bir katmandaki bir 6geden uzaklasirken bulunmasini
Noktasi istediginiz pozisyon ve yon.
I."'\
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24.9.4. Tasiyici Takibi

Aciklama

Konveydr Takibi, Robot Kolunun maksimum iki konveydriin hareketini
izlemesine izin verir. Konveydr 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.

Tasiyici Takibi program dugimda, Sablonlar altindaki Program Sekmesinde
kullanilabilir. Tasiyici takip edilirken bu digumun altindaki tim hareketlere
izin verilir, ancak bunlar, tasiyici bandin hareketine baglidir. Konveyoér
Takibinden ¢ikarken harmanlara izin verilmez, dolayisiyla bir sonraki
hareketi yapmadan 6nce robot tamamen durur.

mEZ QM PO

Konveyor Takibi Ayarlan

TCP

[conveyor 1 (devre disi) v

Tasima [ Konveysr takibini etkinlestir
! kapasitesi

Montaj

G/G Ayarlari
Ug Ekipman
G/C
Degiskenler
Baslangic

Yumusak
Gegis

Baslangic

Konveysr
Takibi

Civatalama

> Gavenlik
> Ozeliikler
> Endustriyel Ha...

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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24.9.5. Tornavida kullanma

Aciklama Vidalama program dugumda, bagh bir tornavida igin bir vidalama
uygulamasi eklemenin kolay bir yolunu sunar. Tornavidayi ve robot
baglantilarini yapilandirma, Kurulum Sekmesinde tanimlanmistir
(bakin Genel).

Ap.  Kaydet
> Gelismis i
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
Konveyar @ sima
lakibi O Gevsetre
Civatalama
i I
O Baslangic noktasini Etkinlestir
Proses
O Sunu kullanarak vidayr takip et
< >

A OKBEMT [+

000 @

Bir Vidalama 1. Baslikta Program secenegine basin.
Digimiint Ekleme

N

Sablonlar altindan Vidalama secenegine dokunun.

3. Viday bir sikkma (igeri) yoniinde izlemek icin Sikin segenegini segin
veya vidayi gevsetme (disari) yoniinde izlemek icin Gevset
secenegini secin. Bu secim ancak robotun vidayi izleme hareketini
ve Olcim hesaplamalarini etkiler.

4. Program Segimi alaninda, Kurulumdaki Program Segimi
sinyallerine gdre bir tornavida programi secgebilirsiniz.

5. Tornavida galisirken ydrttilen Program Agacina bir Hareket Ettir L
eklemek icin Baglatma Noktasini Etkinlestir secenegini segin.
Gerektigi takdirde, vidalama faaliyeti baslamadan énce 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 24.8.4. Eger on
page249), robotun viday! takip ettigi kosulu aciklamak icin ifade
segin.
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Kadar Vidala
Aciklama Vidalama program dugumd, vidalama isleminin durdurma kriterlerini
tanimlayan zorunlu bir kadar basarill Kadar dGgumunu igerir.
8 2 ¢ & H s
Q - Grafik Degiskenler
1 X Degiskenler Kurulumu
2 v Robor program Kadar
Arama j ! ;;C./V::;::na Kadar kosulunu belrtin. Robot, belirtilen Kadar kosulu sadlanana kadar islemi takip
Kuvvet 5 ® ‘Asagidaki bu Isleyicl icin eylemle  S9eCeKET
Paletleme 6 ¢ > Ka Basari
?:Ei‘l”ieyar 7 ® '‘Asadidaki bu isleyici icin eylemle
Civatalama ‘
u k
Hata
B
< >
AW S XBRET |t e
O Normal ’
Asagidaki durdurma * Basarili : Tornavida kullanma, belirlediginiz segenek(ler) kullanilarak
kriterlerini tamamlanma algilanana kadar devam eder. Sadece bir basarn
tanimlayabilirsiniz: kosulu ekleyebilirsiniz.

* Hata : Tornavida kullanma, belirlediginiz secenek(ler) kullanilarak bir
hata algilanana kadar devam eder. Birden fazla hata kosulu
ekleyebilirsiniz.

Kriterler Basari

* Tamam: Tornavida kullanma, tornavidadan gelen bir
TAMAM sinyali algilanana kadar devam eder.

* Saat: Tornavida kullanma, tanimli bir siireye 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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24.10. 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.

UR20
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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 page363). 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.

nnamed:> D E E
L

<unnan
default

Run  Program | Installstien

Log
Remote TCP & Toolpath

) Safety
Start the controller before using this URCap:

Controller Status: STOPPED

> Fieldbus

v URCaps

Remote TCP
& Toolpath

Select an option below based on your application:

Remote TCP

| Toolpath Moves | | Linear & Circle Moves

Regular TCP

Toolpath Moves

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

Kullanici Kilavuzu

280 UR20

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.



I
UNIVERSAL ROBOTS

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.

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
Instructions
= Remote Tool Center Point lIl
) Fieldbus N .
Defined with respect to the robot base frame.

B
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 Uzak TCP ve Takim Yolu UPCap robot hareketlerini otomatik olarak
Yolu olusturur ve karmasik gezingelerin hassas bicimde izlenebilmesini
kolaylastirmaktadir.

Bir Uzak TCP Takim 1. Is akisini girmek icin, Uzak TCP & Takim Yolu URCap Ana
Yolu Yapilandirma Sayfasinda Uzak TCP Takim Yolu hareketleri secenegini segin.

2. Talimatlar sekmesindeki talimatlar izleyin.

Bir Uzak TCP Takim Yolu Hareketi, asagidaki baslica bilesenleri gerektirir:
* Takim Yolu dosyasi
* Uzak TCP
* Uzak TCP PCS

CAD/CAM Yazilmi  Takim yolu, aletin yéniini, gezingesini, hizini ya da (besleme oranini) ve
Kullanarak bir Takim gittigi yoni tanimlar.
Yolunu 1

. Bir parcanin CAD modelini olusturun ya da igeri aktarin.
Yapilandirma

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.
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Bir G kodu Takim
Yolunu PolyScope’a
Aktarma

Uzak TCP

1. Takim yolu dosyalarini bir USB ¢ubugunun kok dizinine yikleyin.
Takim yolunu .nc dosya uzantisina sahip olmalidir

2. USB ¢ubugunu El Kumandasina takin.

3. 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.

4. PolyScope’a aktarilacak takim yolu dosyalarini segin.

e 3 @ W
defal 3
Hiew. Open. save

Q - Graphics Variables

Remote TCP Toolpath

> ST 1 ¥ Robot Program

> Templates 2 ¢ v RTCP_MoveP

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

! Atoolpath file must be selected.

O Normal Speed (——— 100% S\r‘wlamn.

Takim Yolu Hareketleri icin Uzak TCP Yapilandirma
1. CAM ortaminda ilk gecis noktasinda aletin yénun belirleyin.
2. Parcayi kavrayici ile tutmak icin Serbest Siirls kullanin.
3. Uzak TCP’nin konumunu segin
4. Pozifit degerleri almak igin konum sihirbazini kullanin.
5

Uzak TCP’ye yaklasmak icin istenen parca pozuna erisilene kadar
robotu ayarlayin.

6. ilk gecis noktasinda aletin yoniinii fiziksel parcada aklinizda
canlandinn. Pozitif Z ekseni yon(, parcanin ylizeyine dénus
olmamali.

7. Onceki adimda aklinizda canlandirdiginiz yéniin aynisi ile bir Diizlem
Sekli olusturun.

8. Uzak TCP y6niini, Dizlem 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 n Open..  Save
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.

UR20
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Bir Uzak TCP

PSC'yi
Yapilandirma

Eger PCS parcanin ylizeyine uygulanabiliyorsa bu yéntemi kullanin.

1.
2.

Parcgayi 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.
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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.

UR20
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Bir Uzak TCP Takim Asagidaki bolum, degisen PCS’nin Uzak TCP Takim Yolu’nda nasil

Yolu Dugimii
Yapilandirma

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

Toolpath

Move
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: 24.7.1. Hareket Ettir on
page196
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Normal TCP Takim
Yolu Hareketleri

Bir Takim Yolu
Dosyasini
Yapilandirma ve
igeri Aktarma

Bir Normal TCP'yi
Yapilandirma

Bir Uzak TCP Takim Yolu Hareketinin yapilandirimasina benzer sekilde,
normal bir TCP Takim Yolu Hareketi sunlari gerektirir:

* Takim Yolu dosyasi
* Normal TCP
* PCS olarak Dizlem Sekli

Bu islem, Takim Yolu yapilandirma (bakin CAD/CAM Yazihmi Kullanarak
bir Takim Yolunu Yapilandirma on page283) ve Takim Yolu igceri aktarma
(bakin Bir G kodu Takim Yolunu PolyScope’a Aktarma on page284)
islemlerine benzemektedir.

* Normal TCP yapilandirmak icin talimatlari izleyin.

* 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: 24.7.1. Hareket Ettir on
page196
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25. Kurulum Sekmesi

Aciklama Kurulum Sekmesi, robotun ve PolyScope'un genel performansini etkileyen
ayarlarn ayarlamanizi saglar.

25.1. TCP Yapilandirmasi

Aciklama Bir Alet Merkez Noktasi (TCP), robotun aleti Gizerindeki bir noktadir. Her
TCP bir geviri ve alet ¢ikis flansinin merkezine gére bir déndirme igerir.
Daha 6nce saklanan bir gegis noktasina dénmeye programlandiginda bir
robot, TCP'yi gecis noktasinda kaydedildigi konum ve yéne hareket ettirir.
TCP, dogrusal hareket icin programlandiginda dogrusal olarak hareket
eder.

ez Noktasi TCP Géruntulemesi

TCP 1
- |
A Tasima
' kapasitesi Pozisyon
Montaj X 0.0] mm
G/C Ayarlart v 0.0 mm & Oletimuna Yap
Uc Ekipman  z 0.0/mm
G/C ’
Degiskenler l—[;_'
Baslangic Yénelme Agisi
Birimler ~ |Rotasyon Vektsrti [rad] v £
" { =]
Gegis
RX 0.0000
Baslangig o
RY 0.0000 & Olgtimuna Yap
Rz 0.0000 Ug Ekipman Flans

o -

Pozisyon X, Y, z koordinatlart TCP pozisyonunu belirtir. TUm
degerler (yon de dahil) sifir oldugunda TCP, alet
cikis flansinin merkez noktasiyla ¢akisir ve ekranda
gosterilen koordinat sistemini kabul eder.

Yonelim RX, RY, RZ koordinat kutulari, TCP yonlinl belirtir.
Y&n koordinatlarini segmek igin, Hareket Et
Sekmesine benzer sekilde, RX, RY, RZ kutularinin
Ustlindeki Birimler acilan menusini kullanin
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TCP'leri Ekleme,
Yeniden
Adlandirma,
Degistirme ve
Kaldirma

Etkin TCP

Varsayilan TCP

Asagidaki eylemlerle yeni bir TCP yapilandirmaya
baslayabilirsiniz:
* Benzersiz isimli yeni bir TCP tanimlamak igin
diigmesine dokunun. Yeni TCP acilan
menude mevcut olacaktir.

* TCP'yi yeniden adlandirmak igin
digmesine dokunun.

* Secilen TCP'yi kaldirmak icin @ ' diigmesine
dokunun. Son TCP'yi kaldiramazsiniz.

Dogrusal olarak hareke ederken robot, TCP sapmasini belirlemek icin her
zaman etkin TCP'yi kullanir. Etkin TCP, bir Hareket Et komutu
(bakin24.2.2. Komut Sekmesi on page184) veya bir Ayarla komutu
kullanilarak degistirilebilir. Etkin TCP'nin hareketi Grafik Sekmesinde
gorintilenir (bkz. 24.2.3. Grafik Sekmesi on page187).

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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25.1.1. TCP Pozisyonunu 6gretme

UR20 293
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TCP oryantasyonunu TCP konumu koordinatlari, asagidaki sekilde otomatik olarak

ayarlama

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.

Gk
Ug Ekipman Merkez Noktasi

TCP

TCP Yénelme Acisini Ogret

7 B || I b Saolic cocimed
. Tasima . Hicbir 6zellilk segilmedi
r2pasiles] Bir &zellik/elksen talami segin ve ug ekipmani, secilen &zelligin Z ekseni
Montaj yénuyle ayni olacak sekilde bir nokta ayarlayin
/6 Ayaran 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 25.13. Ozellikler on page316)

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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25.2. Tasima kapasitesi

Aciklama Robotun optimal olarak ¢alismasi icin Tagima Kapasitesini, CoG'yi ve
eylemsizligi ayarlamaniz gerekir.
Birden fazla Tasima Kapasitesi tanimlayabilir ve bunlar arasinda gecis
yapabilirsiniz. Bu 6zellikle Tut ve Yerlestir uygulamalarinda, 6rnegin
robotun bir nesneyi tutup biraktigi durumlarda, faydaldir.
QB2+ Q - 0 8
Tasima kapasitesi Tasima Kapasitesi Gérantilemesi
TCP = vion - - —
f Tasima .‘/P poee - -
* kapasitesi Tasima kapasitesi v
Montaj Kiitle kg
G/C Ayarlan Agirik Merkezi f
Ug Ekipman (o4 0,00/mm | 2 Blcamana Yap
G/(‘i_ cy 0,00 mm ,
Degiskenler oot 0,00| rnm |_;
Baslangi¢
é:g?;sak ! Toplam tasima kapasitesi kutlesini ayarlamay unutmayin L E
Baslangic Eylemsizlik (kg m?)
Konveyr O &zel Eylemsiz Matrisi kullan
Takibi Ug Ekipman Flansi
Civatalama v v
. .
CoG'de orijin ile verilen eylemsizlik ve takim flans eksenleriile
hizalanan eksenler.
o Normal e ° 0 O Sir‘mllas;,w:wn.
Tasima Asagidaki eylemlerle yeni bir Tasima Kapasitesi yapilandirmaya
Kapasitelerini baslayabilirsiniz:
Ekleme, Yeniden * Benzersiz isimli yeni bir Tasima Kapasitesi tanimlamak igin [+ |
Adlva.ndllrma, digmesine dokunun. Yeni tasima kapasitesi acilan mentide mevcut
Degigtirme ve olacaktir.
Kaldirma L - L
+ Tasima Kapasitesini yeniden adlandirmak igin diigmesine
dokunun.
* Segcilen Tasima Kapasitesini kaldirmak icin | I ' diigmesine dokunun.
Son Tasima Kapasitesini kaldiramazsiniz.
Etkin Tagima Acilan menudeki onay isareti hangi tasima kapasitesinin aktif oldugunu
Kapasitesi gosterir B~ payioad ¥|. Etkin Tasima Kapasitesi,  ~ s=tvew 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.

—

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
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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

UR20
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25.3. Montaj

Aciklama

Robot kolunun montajini belirlemek, iki amaca hizmet eder:
1. Robot kolunun ekranda dogru gériinmesini saglamak.

2. Yercekiminin ydnunl denetleyiciye bildirmek.

Geligmis bir dinamik model, Robot koluna diizgiin ve hassas hareketler
kazandirmanin yaninda, Robot kolunun kendini Serbest Siirig 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
Siiris digmesine 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
montaijli ise, bunun digmeler kullanilarak ayarlanmasi gerekir.

Ekranin sag tarafindaki diigmeler Robot kolunun montaj acisini ayarlamak
icindir. Sag Ust taraftaki i¢ digme, tavanin (180°), duvarin (90°), yerin (0°)
acisini ayarlar. Egiklik digmeleri rasgele bir aci belirler.
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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 T
, Tasima —
* kapasitesi {\ﬂ
Montaj
G/C Ayarlar ‘l
Ug Ekipman Egiklik
Gic / *
Degiskenler 45°
Baslangig ‘
éunjusak ’ 0,0°
ecis |
Baslangi¢ ‘
- 45°
Konveyor
Takibi ¥
Civatalama
£

Robot Taban Montajini Déndtr

@« @ ol on
—_— ° 0 o smitasyon )

O Normal

25.4. G/C Ayarlar
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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 Gic
V Genel
Gorunum

P piital -

, Tasima
kapasitesi Girls cikis

Montaj Difo]

digital in(o] ~ Dol digital_out[0] ~
G/ Ayarlari oIt digital_in[1] % DO[L] digial out[L] Prog-Running

DIf2] digital in(2] Start-Prog Do[2l  digital_out(2]

DIf3] digital_in[3] Stop-Prog Dol digital_out(3]

Ug Ekipman
G/C

DIl4) digital in(4] Dol4l  digital_out[4]
Degiskenler DIlS] digital_in(S] Do[s] digital_out[5]
oile) digital ini6] Dolel digital_out(6]
oi7) digital in(7] Dol7l  digital_out(7]

Baslangic
Yumusak
Gegis ol tool_in(0] o) tool_out[0}
T toolini1] 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 (24.7.4. Bekle on page231) ve (24.8.4. Eger on
page249) bélimlerinde aciklanmistir. Adi belirtilen genel amacli kayitlarp,
ifade Diizenleyicisi ekranindaki Giris veya Cikis secicisinde bulabilirsiniz.

Fiziksel ve Veri Yolu dijital G/C'leri, eylemleri tetiklemek veya bir programin
durumuna tepki géstermek igin kullanabilirsiniz.
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G/C Sekmesi
Kontrolu

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.

KuIIanllaIE>|I|r Giris Eylem Eylem
Eylemleri
Yikselen bir kenarda gecerli
programi baglatir veya devam eder
Baslat (buislev yalnizca Uzaktan
Kontrolden etkinlestirilir, bkz. 30.2.
Ayarlar on page357)
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
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Planlanmamis durdurmada

dasuk

Planlanmamis durdurmada
distk, aksi halde Yiiksek

Sarekli Pals

Program
Sonlandirma Nedeni

NOT

Alcak

Alcak
Yiksek

Yiksek ve algak
arasinda gidip geliyor

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

sonlandirilir;

* Robot durmasi

* Ariza

* ihlal

* Calisma zamani hatasi

25.5. Kurulum Degiskenleri
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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.
B2+ QHE
Kurulum Degiskenler
' Ei‘an:iatesi % Ad =~ Deger = Aciklama II»
G/C Ayarlar
g;;CEkipman
Degiskenler
Baslangi¢
Yumusak
Baslangi¢
i
Civatalama M
Ad Deger Aciklama
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.
Yukleme 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 yiikleme
degiskenleri atama

Yikleme
degigkenlerini
yénetme

Degigken
aciklamalar

Favori yikleme degiskeni belirlemek, ylikleme degiskeninin, Program
Sekmesi ekraninda ve Calistir Sekmesi ekranindaki Degiskenler
sekmesinde yalnizca favori degiskenleri gosteri sectiginizde gosterilen
favori degiskenler dizisinin bir parcasi 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 degiskenlerini diizenlemek icin
1. Kurulum Degiskenleri listesinden dilediginiz degiskeni segin.
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

Aciklama sitununa degisken agiklamalar ekleyerek degiskenlerinize bilgi
ekleyebilirsiniz. Degisken aciklamalarini, Calistir sekmesi 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

UR20
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25.6. Baslatma

Aciklama

Bir Baslatma
Programini Yukleme

Baslatma ekrani, bir varsayilan programi otomatik olarak yikleme ve
baslatma ile baslatma sirasinda Robot kolunu otomatik olarak baslatma
ayarlariniigerir.

Gl Ap.  Kaydet
[veens Kuruium kaydedimeden 6nce, dedisikikier etk olmaz

TcP Varsayllan Program Dosyasi
, Tasima Robot galistrididinda varsayilan bir programi otomatik olarak ytikleyin
! kapasitesi

Montaj O Varsayilan programi yiikle

G/C Ayarlari

g/ccEkiPma" Varsayllan programi Calistir Sekmesinde
P Agik kenar
Degiskenler
Baslangic
Yumusak 1 Asagidaki Otomatik Baglatma secenegi de etkinlestirimisse, glic acildiginda robot hareket etmeye baglayabilir.
Gegis Bu sadece Uzaktan Kontrol Modunda kullanilabiir.
il Otomatik Baslat
Konveysr
Takibi Kol kapatildiginda, robotu otomatik olaralk baglatin
Civatalama
" " Robotun otomatik frenini birakma
> Gavenlik
<Di.Girig> v kenari Algal< v

= Agik
> Ozeliikler
PAEEEEIERY 1 Robot, freni agma proseddrdinden dolayi hareket edebilr

Bu sadece Uzaktan Kontrol Modunda kullanilabilir.

ONormaI ? ° 0 o smtasyon ()

UYARI

1. Otomatik olarak yikle, otomatik olarak baslat ve
otomatik olarak caligtir etkinlestirildiginde robot, giris
sinyaliyle secilen sinyal seviyesi eslestigi slirece,
Kontrol Kutusu baslatilir baglatiimaz programi
calistirir. Ornegin bu durumda kenarin segilen sinyal
seviyesine gegisi gerekmez.

2. Sinyal seviyesi DUSUK olarak ayarlandiginda dikkatli
olun. Girig sinyalleri varsayilan olarak diglk olup,
programin harici bir sinyal tarafindan tetiklenmeden
otomatik olarak ¢calismasina neden olur.

3. Otomatik start ve otomatik baglatma etkinlestirilen bir
programi ¢alistirmadan dnce Uzaktan Kumanda
Modunda olmaniz gerekir.

Kontrol Kutusu g¢alistirildiktan sonra varsayilan bir program yuklenir. Ayrica,
Programi Caligtir ekranina (bkz. 23. Calistir Sekmesi on page170)
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.

25.7. Arag G/C'si

Aciklama G/C Arabirim Kontrolu, kullanici kontroliyle URcap kontroll arasinda gegis
yapmanizi saglar.

G/C Arayliz Kontroll

Tce Ug Ekipman G/C araylzundn nasil kontrol edildigini segin. URCap araylz( kontrol ediyorsa, kullanict tanimli secenelder gegersiz kilinir
A Tasima
i Kontrol eden Kullanict hd
Montaj
G/C Ayarlari  Analog Girigler - Iletisim Araytizi Dijital Gikis Modu
gchkiPman O Analog Grrister Ug Elipman Diltal Gikis modu, talkal ug ekipmana badh
. olarak tanimlanir
analog_in[3] ra¢ Cikis Woltajl
Baslangig -
Ug ekipman voltajini 24V"ye ayarlamalc, takil eldipman
éum_usak @ lletisim AraytzC * sadece 12V'a yapllandrrimigsa ona zarar verebilir
ecls
Baslangig Ug Elipman lletisim Arabirimi, harici kkablo badlantisi olmadan ug
Konveyir ekipmanla iletisim sadlar o il Bin Gtict
Takibi Baud Hizi 115200 -
Civatalama Parite Hichiri - @ Standart Cilag

) Guvenlik Dur Bitl Br - Dijital Cilkis O _S\nkmg (NPN) 4
) Szellikler RX Beldeme Karakterleri 1,5 Dijical Cllis 1 Sinidng (NPN) v

) Endiistriyel Ha... TX Bekleme Karalcterleri 3.5

O Gli¢ kapal ‘ o 0 O Swwjlasywjn.
Hiz 100%
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G/C Arabirimi 1. Kurulum sekmesine dokunun ve Genel altinda Alet G/C digmesine
Kontrolii dokunun

2. 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.

25.7.1. Analog Giris - iletisim Arayizii

Aciklama Alet iletisim Arabirimi (TCI), robotun bagl bir aletle, robot aletinin analog
girisi Uzerinden iletisim kurmasini saglar. Bu, harici kablolama ihtiyacini
ortadan kaldirir.

Ug Ekipman iletisim Arayiizii etkinlestirildiginde, ug ekipmanin tiim analog
girisleri kullanilamaz durumdadir

Alet iletigim 1. Kurulum sekmesine dokunun ve Genel altinda Alet G/C digmesine
Arabirimi basin.

2. TCl ayarlarini diizenlemek icin iletisim Arabirimi secenegini secin.
TCI etkinlestirildiginde, Kurulumun G/C Ayari icin u¢ ekipmanin
analog girisi kullanilamaz ve giris listesinde goriinmez. Aletin analog
girisi ayrica Beklet secenekleri ve ifadeleri gibi programlar igin de
kullanilamaz.

3. lletisim Arabirimi altindaki agilan meniilerde gerekli degerleri segin.
Degerlerdeki herhangi bir degisim hemen ug ekipmana goénderilir.
Herhangi bir kurulum degeri, aracin kullandigindan farkliysa, bir uyar
gorandr.

Kullanici Kilavuzu 308 UR20

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.



UNIVERSAL ROBOTS

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tim Haklarn Sakhdir.

25.7.2. Dijital Cikis Modu

Aciklama

Ikili Pin Gici

Alet iletisim arabirimi, iki dijital ¢cikisin bagimsiz olarak yapilandiriimasini
saglar. PolyScope'ta her bir pimin, ¢ikis modunun ayarlanmasina izin veren
bir acilan menusu vardir. Asagidaki secenekleriniz vardir:

* Batma: Bu, pimin bir NPN veya Batma yapilandirmasinda
yapilandiriimasini saglar. Cikis kapaliysa, pim bir akimin zemine
akmasina izin verir. Bu, tam bir daire olusturmak icin, PWR pimiyle
birlikte kullanilabilir.

* Kaynak olusturma: Bu, pimin bir PNP veya Kaynak olusturma
yapilandirmasinda yapilandiriimasini saglar. Cikis aciksa 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
yapilandiriimasini saglar. Cikis acgikken, 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.
YUklG olan gecerli kurulum, yeni yapilandirmayi yansitacak sekilde
degistirilir. Arag cikiglarinin istendigi gibi calistigini dogruladiktan sonra,
degisiklikleri kaybetmemek icin kurulumu kaydettiginizden emin olun.

Cift Pim Giicu, aletin bir glic kaynagi olarak kullanilir. Cift Pim Gicina
Etkinlestirme, varsayilan ug ekipmanin dijital ¢ikislarini devre digi birakir.

25.8. Yumusak Gegis

Aciklama

Robot Kolu, olaylar sirasinda glivenlik modlari (6rnegin Azaltiimis Mod
Girisi, Azaltlmig Mod Tetikleyici Duzlemleri, Koruma Amaclh Durdurmalar
ve Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi) arasinda gegcis yaparken, bir
“‘yumusak” gegis olusturmak icin 0,4sn kullanmaya caligir. Mevcut
uygulamalarin, “sert” ayara tekabiil eden degismemis davranisi vardir. Yeni
kurulum dosyalar varsayilan olarak “yumusak” ayarindadir.

UR20
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Hizlanma/Yavaglama
Ayarlarini Ayarlama

25.9. Giris

Aciklama

1. Baslikta Kurulum secenegine basin.

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.

Baslangi¢, Robot Kolu icin kullanici tanimli bir dénis konumudur.
Baslangic Konumu tanimlandiktan sonra, bir robot programi olusturulurken
kullanilabilir. Guvenli Baslangic Konumunu tanimlamak icin Baslangi¢
Konumunu kullanabilirsiniz. (Bakin 22.9. Guvenli Baslangic Konumu on
page168) Asagidakiler icin Baslangi¢ ekrani digmelerini kullanin:

* Konumu Diizenle Baslangi¢c Konumunu degistirir.

* Buraya Tagli, Robot Kolunu tanimlanan Baslangi¢ Konumuna
hareket ettirir.

* Sifir Konum, Robot Kolunu dik bir konuma geri dondurdr.

A 1 ) ] Veio A Ko
Ana konum Robot LG veniicavariandegisici

TcP
l Pozisyonu Diizenleyin |
, Tasma
Montaj ‘ Buraya Hareket Ettir |
G/C Ayarlari
Ug Ekipman ‘ ;L Sifir Pozisyonu |
G/C
Degiskenler ‘ ]
Baslangic -
Yumusak
Gegis
Baslangic
— Eksen Pozisyonu
Konveydr .
Takibi L
Taban 90,00° | 3
Civatalama omuz -90,00° &
> Guvenik Dirsek -90,00°
> Ozelikler PROFINET hala etkin -90,00°
> Endstriyel Ha... @lz13% 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.

25.10. Tastyici Takibi Ayari

Aciklama

Bir Konveyoéri
Tanimlama

Taslyici
Parametreleri

Konveyor Takibi Ayari, maksimum iki ayri konveyo6rin hareketinin
yapilandirimasina izin verir. Tasiyici Takibi Ayari, robotun mutlak veya
artan kodlayicilarla ve dogrusal veya dairesel konveyorlerle calismasiigin
yapilandirma secenekleri sunar.

1. Baslikta Kurulum segenegine basin.
2. Genel altinda, Konveyo6r Takibi secenegini segin.

3. Konveyor Takip Ayari altinda, acilan listeden Konveyér 1 veya
Konveyér 2.'yi segin.
Ayni anda sadece bir konveyorl tanimlayabilirsiniz.

4. Konveyor Takibini Etkinlestir secenegini segin

5. Konveyér Parametreleri ve Takip Parametrelerini yapilandirin.

Artimli Enkoderler
Bunlar 8ila 11 Dijital Girise baglanabilir. Dijital sinyallerin kodunu
c6zme, 40kHz ile ¢aligir. Bir TiUmlev kodlayicisi (iki giris gerektirir)
kullanildiginda robot, tasiyicinin hizini ve yénina belirleyebilir.
Taslyicinin yonu sabitse, tasiyicinin hizini belirlemek icin Cikan, Diisen
veya Cikma ve Diisme kenarlarindan birini algilamak icin tek bir giris
kullanilabilir.

Mutlak Enkoderler
Bunlar bir MODBUS sinyaliyle baglanabilir. Bunun igin, (kisim ) altinda
bir Dijital MODBUS Cikis kaydinin 6nceden yapilandinimasi gerekir.

UR20
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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.

25.11. Tornavida Kullanma Ayar

Aciklama

Vidalama Ayari, robotu bir endistriyel tornavidayla veya bir endistriyel
somun sikma aletiyle ¢alisacak sekilde yapilandirma secenekleri sunar.
Robotun alet flangina ve elektrik arabirimine gére tornavidanin konumunu
ayarlayabilirsiniz.

TCP

Civatalama Ayarlari

Vidalayici ucu ve vidalama yénint belirlemede TCP'yi yapilandirmal igin TCP

a
, Tasima i
sayfasini kullanin. Dogru yapildigini anlamak ve y8nelme acisini ayarlamak icin '

! kapasitesi
Montaj sagdaki grafigi kullanin

G/C Ayarlari Se¢ A

Ug Ekipman
G/C 'z
Degiskenler G/G Sinyalleri Giris Cikis
Baslang
angie Arayliz TAMAM Program seimi 1 Baslat
Yumusak
o [Tuma v [sec -] [sec v [sec v
Program Segim
Baslangic Tamam degi Program secimi 2 Geéfmes‘ i
Konveydr [sec ~] [sec -] 1.0 sr
Takibi
Civatalama Hazir Program secimi 3
> Gavenlik fsec ] fses ~]
> Ozeliikler Program secimi 4

ONormaI ? ° 0 o smtasyon ()
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Bir Tornavidayi Cikis altindaki herhangi bir ¢ikis Program Secimi listesinde, Program
Yapilandirma Secimini bir sayi alanina gecirmek igin bir tamsayi ¢ikigi segebilirsiniz.

1.
2.

Tornavida 1.

Konumunu
Yapilandirma

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 Yo6niin asagidaki sekilde ayarlandigi, daha 6nce
tanimlanan bir TCP'yi (bkz. 25.1. TCP Yapilandirmasi on page291)
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.

UR20
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Tornavida
Arabirimini
Yapilandirma

Tipik Oryantasyon
degerleri

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

Degerler (Rotasyon Vektoéri [rad] gdsteriminde) asagidaki tabloda
gOsterilmektedir.

B - Yonelim
Qb o

)i, * RX: 1,5708

Tornavida kullanma ekseni, rad
robot ug ekipman flansinin * RY: 0,0000

eksi Y yonlne paralell 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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25.12. Guvenlik

Aciklama Su bélime bakin: 22. Yazilim Glvenlik Yapilandirmasi on page139.

25.13. Ozellikler

Aciklama Sekil, robot tabanina gore alti boyutlu pozla (pozisyon ve yén) 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 ylritilen hareketlerden olusur. Bu nesneler;
tezgahlar, baska makineler, is parcalari, vizyon sistemleri veya robot
kolunun ¢evresinde bulunan boslar veya sinirlar olabilir.

+ 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 next page) ve (Diizlem Sekli on page320).

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 page322) ve (Ornek: Bir Sekil
Pozunu Dinamik Olarak Guncelleme on page323). Bir referans gergevesi
olarak bir sekil secildiginde, secilen sekil alaninda gecis ve donuslerin Ug
Ekipmani Hareket Ettir digmeleri (bakin 26. Hareket Ettir Sekmesi on
page337) ve (Araci Hareket Ettir on page337) ¢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.
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Buraya Hareket Ettir
kullanimi

Nokta gekli

Bir Nokta Ekleme

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.

<isimsiz>
default*

cai cic ik
Nokta_1 .
> Gavenlik &) Taban - =
@ Ug Ekipman

v Ozellikler « Nokta_1
+ Nokta
+]

/ Gizgi

8o

% Dizlem

) Endustriyel Ha...

=

Dazenle ” Buraya Hareket Ettir || Bu noktay! égret |

Satir sekli Cizgi sekli, robotun izlemesi gereken cizgileri tanimlar. (6rnegin konveyor
takibi kullanildiginda). Bir / satiri, 25.13 seklinde gosterildigi gibi, iki nokta
ozelligi p1ve p2 arasindaki bir eksen olarak tanimlanir.
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Bir Cizgi ekleme

Diizlem Sekli

Bir diizlem ekleme

1. Kurulumda, Sekiller segenegini segin.

2. Sekiller altinda, Cizgi secenegini segin.

Gizg

> Gavenlik &) Teben
® Uc Ekipman
+ Nokta_1
- Nokta -
« Nokta_2
/ Gizgi
@ Diizlem
> Endstriyel Ha...

=

Dazenle Buraya Hareket Ettir

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.

Yuksek hassasiyette bir cerceve gerektiginde, duzlem seklini segin:
6rnegin bir vizyon sistemiyle calisirken veya hareketleri tabloya gére
gerceklestirirken.

1. Kurulumda, Sekiller secenegini segin.

2. Sekiller altinda, Diizlem secenegini segin.

Kullanici Kilavuzu

320 UR20

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.



Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tim Haklarn Sakhdir.

UNIVERSAL ROBOTS

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  Bir robot programinin birden fazla kisminin bir tezgaha géreli oldugu bir
Ayarlamak igin bir uygulama disunun. The figure below illustrates the movement through
Sekli Manuel Olarak waypoints from wp1 to wp4.

Glincelleme
Robot Programi

Moved
S1

MoveL # Ozellik: Pl var
wpl

P1

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.
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Ornek: Bir Sekil
Pozunu Dinamik
Olarak Giincelleme

Robotun belli bir gérevi cdzmek icin bir tablonun tsttindeki belli bir
desende de hareket etmesi gerektigi benzer bir uygulama disunin.

P1

wpd

Bir diizlem 6zelligine gore dort ara noktali Movel komutu

Robot Programi

Moved

wpl
y = 0.01
o=p[0,y ,0,0,0,0]
P1 VAR = POSE TRANS (Pl VAR, o)
MovelL # Ozellik: Pl VAR

wpl

wp2

wp3

wp4

e Pl
g

55.3: Dlizlem ézelligine ofset uygulama

55.4:
Robot Programi
Moved
S1
if (DIGITAL INPUTI[O]) then

P1 VAR = P1
else
P1 VAR = P2
MoveL # Ozellik: Pl VAR

UR20

323 Kullanici Kilavuzu



IR
UNIVERSAL ROBOTS

25.13.1. Sekil Duzenleme

Aciklama Sekil Dlizenleme, kurulumunuza sekil eklemek ve/veya var olan sekilleri
dizenlemek icin alternatif bir ydntemdir.

=

| Move here || Teach this point |

Robot kolunu hareket ettirmeden sekilleri yerlestirmek ve hareket ettirmek
icin Duzenle segenegini 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 . Oz::ibl.(an | —

x| s EE]
E -430,42)mm [ +][ -]
z 157,28/ mm [+ ][ =]
[Rotasyon vektorarad) v |
e RX 0,001rad [+][—]
3,166/ra0 [ +][—|
RZ 0,040/rad [ +][—|
I‘ﬂ
O 0
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 dizlem 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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25.14. Alan veri yolu

Aciklama Burada, PolyScope tarafindan kabul edilen, ger¢cek zamanli olarak dagitilan
kontrol icin kullanilan endistriyel bilgisayar ag iletisim kurallari ailesini
ayarlayabilirsiniz: MODBUS, Ethernet/IP ve PROFINET.

25.14.1. 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 i¢in her sinyalin benzersiz bir adi vardir.

R b Q H 0 mH =

Yenile Bu diigmeye bastiginizda, tim MODBUS baglantilar 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 i¢cin bu digmeye
basin.

Birim IP ayarla Burada, MODBUS biriminin IP adresi gosterilir. Degistirmek i¢cin 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 Bu alanda uzak MODBUS sunucusunun adresi gosterilir. Farkl bir adres
ayarla secmek icin ekran tus takimini kullanin. Gegerli adresler Ureticiye ve uzak
MODBUS biriminin yapilandirmasina gore degisir.

Sinyal adini ayarla Kullanici, ekrandaki klavyeyi kullanarak, sinyale bir ad verebilir. Sinyal,
programlarda kullanildiginda bu ad kullanilir.

Sinyal degeri 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.

Sinyal baglanti Bu simge, sinyalin dogru okunabilir/yazilabilir oldugunu (yesil) ya da

durumu 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

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.

25.14.2. EtherNet/IP
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Aciklama

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.

25.14.3. PROFINET

Aciklama

PROFINET robotun endustriyel bir PROFINET GC-Denetleyicisine
baglantisini etkinlestiren veya devre disi birakan bir ag protokoltdir.
Baglanti etkinlestirilirse, bir program PROFINET GC-Denetleyicisi
baglantisini kaybettiginde meydana gelecek eylemi segebilirsiniz.
Mevcut olan secenekler:
Hicbiri
PolyScope PROFINET 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 muhendislik araci (6r. TIA portal) robotun PROFINET'ine veya
PROFISAFE cihazina DCP Flas sinyali yayar, PolyScope'ta bir agilir
pencere gorunr.

25.14.4. PROFlsafe
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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 page363 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.

UR20
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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'si Givenlik PLC'sine génderilen bir durum mesaji asagidaki tablodaki bilgileri
mesajl igerir.
Sinyal Aciklama

Durdurma, kat. 0

Durdurma, kat. 1

Durdurma, kat. 2

ihial

Ariza

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.

Guvenlik sisteminde beklenmedik
bir istisnai hata nedeniyle robot
durduruldu.

Kullanici Kilavuzu
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Robot asagidaki kosullardan biri
nedeniyle durduruldu:

* pROFlsafe araciligiyla
baglanan bir glivenlik PLC'si,
sistem dlizeyinde e - stop
gerceklestirmigtir.

* kontrol kutusuna bagli bir

Sistem tarafindan acil durdurma IMMI modiilii, 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

Robot tarafindan acil durdurma durdurma digmesine basild.

* 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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Robot, Manuel modda calistigi ve
asagidaki durumlardan biri
nedeniyle durdurulmustur:

* 3PE TP kullaniyorsunuz ve
digmelerin higbiri orta
3PE durdurmasi konumda degil.

* Kontrol kutusunun
yapilandirilabilir bir gtivenlik
girisine bagh 3 konumlu bir
etkinlestirme cihazi, 3PE
durdurmasini saglamistir.

Robotun gecerli calisma modunun
gOsterimi.
Calisma modu Bu mod su sekilde olabilir: Devre
Disi (0), Otomatik (1) veya Manuel
(2).
Azaltiilmis modu givenlik sinirlarn su

Azaltil M
zaltimig Modu anda etkin.

Guvenlik sinir limitlerinin aktif ayari.
Aktif limit ayari Bu: Normal (0), Azaltlmis (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 hareketi

Robot beklemede (robot hareket
etmiyor) ve Guvenli Baglangi¢
Konumu olarak tanimlanan
konumda.

Guvenli baglangic konumu
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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

Calict

Guvenlik
()PROF\Safe'\ etkinlestir|

Robot
Limitleri

Konfigurasyon v

Eklem
Limitleri Kaynal Adres l:l

A Ug Ekipman .

! Ppozisyonu 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 igin 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.
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26. 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 2& R HE

et i
TCP Pozisyonu Robot Ug Ekipman Pozisyonu
Ozellic Akt TCP

Gérantm v TCP X | -143,47)mm RX 0,002/ rad
Y| -515,12/mm RY -3,160|rad

+
z| -184,42lmm RZ| -0,047|rad

Eksen Pozisyonu
Taban -91,33 °
S |
TCP Yénelme Agisi
l—y, Omuz -106,53 °
S S |
],L‘ Dirsek 113,41 °
S |
&

=] Biek 1 51,78 °
G S |
Bilek 2 91,04 °
Bilek 3 -1,41 °

g Ana konum

,-‘l' Serbest stris

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

Hizalama

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 page156), 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 22.5. Yazihim Gulvenlik Modlari on page144) 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 déndurmek icin (bakin Baslangici Tanimlama on page311)
Otomatik diigmesini (bakin Robotu suraya tasi: on page174) basih
tutabileceginiz Robotu Pozisyona Getir ekranina erisim saglar. Baslangig
dugmesinin varsayilan yapilandirmasi, Robot Kolunu dik bir konuma geri
déndurdr (bakin 25.9. Giris on page310).

Ekrandaki Serbest siiriis digmesi, Robot Kolunun istediginiz
konumlara/pozlara ¢cekilmesine izin verir.

Hizalama digmesi, etkin TCP’nin Z ekseninin secilmis olan bir 6zellige
gore hizalanmasini saglar.
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Ucg Ekipman Metin kutulari, secilen 6zellikle ilgili TCP'nin tam koordinat degerlerini

Pozisyonu gosterir. Birkag adlandinimis TCP'yi yapilandirabilirsiniz (bkz. ). Ayrica Poz
Duzenleyicisi ekranina erismek icin Pozu diizenle secenegini de
secebilirsiniz.

Eklem Pozisyonu 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 22.6.2. Eklem Limitleri on page 148), bu yeni aralik, yatay cubugun
icindeki kirmizi bélgeyle belirtilir.

Ornek
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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26.1. Poz Duzenleyicisi Ekrani

Aciklama Poz Diizenleyicisi ekranina eristiginizde, TCP icin hedef eklem konumlarini
veya hedef pozu (konum ve y6nii) net bir sekilde yapilandirabilirsiniz. Not:
Bu ekran gevrimdigi ve Robot Kolunu dogrudan kontrol etmiyor.

[ 12 2§ - B

Robot Bzellik

©
&
c
Ej
2
3
4

E x -143,47| mm
-515,12)rm
z -184,42)mm | + |

'y RX 0,002/ rad
-3,160|rad
Rz -0,047|rad

nnneennn

[+][+]+]

Eklem Pozisyonlar
Taban -91,33|°

E Omuz -106,53| °

Dirsek -113,41|°

[+ [+ +]+]

o ° Bilek 1 -51,78|°
Bilek 2 91,04 °
TA iptal

Bilek 3 -1,41 °

Robot 3B resmi, gecerli Robot Kolunun konumunu gésterir. Gélge, ekranda
belirtilen degerlerle kontrol edilen Robot Kolu hedef konumunu gdsterir.
Blyuteg simgelerine basarak yakinlastirma/uzaklastirma yapabilir veya
parmagi surikleyerek goérinimu degistirebilirsiniz.

TCP'nin gecerli konumu bir giivenlik veya tetikleyici diizlemine yakinsa
veya robot u¢ ekipmaninin yénu, ug ekipman yénu alan sinirina yakinsa
(bakin Guvenlik DuzlemleriModlari on page156), yakin alan sinirinin bir 3B
gorunuma gdosterilir. Glvenlik dizlemleri sari ve siyah renkte, normal
dizlemi temsil eden ve robot TCP'nin yerlestiriimesine izin verilen dizlem
tarafini belirten kiguk bir okla gdsterilir. Tetikleyici dizlemleri mavi ve yesil
renkte ve Normal modu sinirlarinin (bakin 22.5. Yazihm Guvenlik Modlari
on page144) etkin oldugu, dizlemin yanina dénuk olan kuguk bir okla
goruntulenir. Arag oryantasyonu alan siniri, kiiresel bir koniyle, robot
aracinin gecerli oryantasyonunu belirten bir vektérle gdsterilir. Koninin ici,
takim oryantasyonu (vektori) icin izin verilen alani temsil eder. Hedef robot
TCP'si artik sininn yakininda degilse, 3B gorlntisu kaybolur. Hedef TCP,
bir alan sininni ihlal ediyorsa veya ihlal etmeye ¢ok yaklasmissa, 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 icin bkz..25.1. TCP Yapilandirmasi on page291 .

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.

UR20

341 Kullanici Kilavuzu



UNIVERSAL ROBOTS

IR

“JIpIes UepieH win “S/V S10q0Y [esiaAluN ‘v202-6002 @ MXey JIsL

UR20

342

Kullanici Kilavuzu



I
- UNIVERSAL ROBOTS

27. G/IC Sekmesi

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tum Haklar Sakhdir.

27. G/IC Sekmesi

Aciklama

Voltaj

Analog Etki Alani
Ayarlar

Bu ekranda her zaman, robot kontrol kutusuna giden veya robottan gelen
canli G/G sinyallerini izleyebilir ve ayarlayabilirsiniz.

Ekran, programin yuritildigi zaman dilimi de dahil olmak tizere, G/C'nin
gecerli durumunu gérintiler. Program ydritmesi sirasinda herhangi bir
degisiklik yapilirsa program durur.

Program durdugunda, tim cikis sinyalleri durumlarini korur. Ekran yalnizca
10 Hz ile guincellendiginden, ¢ok hizli bir sinyal diizglin
gorintilenemeyebilir.

Yapilandirilabilir G/C'ler, kurulumun guivenlik G/C yapilandirma bdlimiinde
tanimlanmis 6zel glivenlik ayarlari icin ayrilabilir (bakin 22.7. Gulvenlik

G/C on page150); ayrilanlar, varsayilan veya kullanici tanimli ad yerine
guvenlik islevi adina sahip olacaktir.

Guvenlik ayarlar igin ayrilan yapilandinlabilir gikislar degistirilemez ve
sadece LED'ler olarak gérunttlenir.

2 2 +&H

W Dahili Y apilandirilabilir Giris Y apilandirilakilir Gikis Dijital Giris Dijital Cikis
Robot .
Guard Reset 4 o(J 04 0 4 o4
Harici
> Guard Reset 5 100s 1 5 Running | (5
2 6 20 0s Start-Prog 6 20 0s
3 7 3gQg7 Stop-Prog 7 3007
Analog Giris Ug Ekipman Dijital Girisi Ug Ekipman Dijital Gikis!
log_in[0] o0V 0 1 o1
ov lov
Alkim
analog_in[1] o0V o
ov lov
Analog Cikis Ug Ekipman Analog Girisi
analog_in[2] ooV Voltg)
anaiog_out0] (@ ov 10v
4,00 mA
analog_in[3] ooV Voltg)
g ot i |
s.0u1 @ piom ~ | o Tov

4,00 mA

Alet Cikiginda Voltaj ancak Alet Cikisi Kullanici tarafindan kontrol
edildiginde yapilandirilabilir. Bir URCap'i se¢mek, Voltaj erisimini kaldirir.

Analog G/C, akim [4-20 mA] veya voltaj [0-10 V] cikis olarak ayarlanabilir.
Program kaydedilirse sonradan robot denetleyicisinin yeniden baslatildig
durumlarda ayarlar hatirlanir. Alet Cikisinda bir URCap secmek, analog
Alet Giriglerinin Etki Alani Ayarlarina erigimi kaldirir.

UR20
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UNIVERSAL ROBOTS

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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27.1. MODBUS

Aciklama Kurulumda ayarlandiklarindan, asagidaki ekran gérintileri MODBUS
istemcisinin G/C sinyallerini gOsterir.
Sayfanin ustlindeki acilan mendileri kullanarak, gérintiilenen icerigi sinyal
tipine ve birden fazlasi yapilandiriimigsa MODBUS birimine gére
degistirebilirsiniz.
Listelerdeki her sinyal, onun baglantilarinin durumunu, degerini, adini ve
sinyal adresini icerir.
G/C sekmesi kontrollnln baglanti durumu ve secimi buna izin veriyorsa,
cikis sinyalleri degistirilebilir. 27. G/C Sekmesi on page343'ne bakin
_ MODBUS tipi MODBUS dinitesi
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]
ONormal o 0 O S\mu\asyw:wn.
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28. Gunluk Sekmesi

Aciklama Giinliik sekmesi, robot kolu ve Kontrol Kutusu hakkinda bilgileri gdsterir.

Okunan Degerler Eklem YOk{

Kontrolér Sicakig 24.0 °C o Taban TAMAM — 0,0V -G

Ana Voltaj 48,0V 1) Omuz TAMAM == = 0,0V a . 3

Ort. Robot Glicl ow 2) Dirsek TAMAM e 0,0V

Gegerl 0,0A 3)Bllelc 1 TAMAM p— oov 2

GIC Al 0,0A 4)Bllekc 2 TAMAM —_ 0,0V

Ug Eldpman Alami omA 5 Bllek 3 TAMAM —_— 00V 1 Im-©
Tarih Katogo

cunie: [0 [1] B (@ & otmcsonn

>

A 2023-12-19 23:17:55.662 PolyScope C0A0

Daha ayrintii bilgllerini g8rmel icin, Tarih
Kuttignden bir olayr secin

ONormal ’ o 0 O S\mu\asyw:wn.

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 dagmelerini 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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UNIVERSAL ROBOTS

Hata Raporlarini
Kaydetme

Teknik Destek
Dosyasi

Gunlak gizgisinde bir kagit klipsi simgesi gérinirse, ayrintili bir durum
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.

Rapor dosyasi, sorunlari tespit etmeye ve yeniden olusturmaya yardimci
olan bilgiler icerir. Dosya 6nceki 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.

Kullanici Kilavuzu
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29. Program ve Kurulum Ydneticisi

29. Program ve Kurulum Yoneticisi

Aciklama

Program ve Kurulum Ydéneticisi, Program ve Kurulumlari 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

default*

UR20
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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

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.

REB 2+ QH

ot et

Program Degiskenler

Ad ~ Aciklama II»

ABCDE

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.

- 0 =y

ABCD
defaul

Kayde..
[ remuna ka ydet

Ad DALY [ erogram Farkis Kaydet...

i

Program Degiskenler

ABCDE

2, Kurulumu Farkii Kaydet...

Durduruldu

Kontrol
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29.1. Dosya Yoneticisi

Aciklama Bu resim, asagidaki digmelerden olusan yukleme ekranini gésterir:

* Igerik Haritasi Yolu
icerik haritasi yolu, mevcut konuma giden dizinlerin bir listesini
gOsterir. Ekmek kirginda bir dizin adi secildiginde, konum o dizine
degisir ve onu dosya sec¢im alaninda gorintiiler.

* Dosya Se¢me Alani
Ac¢mak icin dosyanin adina dokunun. Dizinler, adlar yarim saniye
basil tutularak segilir.

* Dosya Filtresi
Gosterilen dosya tiplerini belirtebilirsiniz. Yedekleme Dosyalarini
sectikten sonra bu alan, en son kaydedilen 10 program srimana
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 icin metin alanini kullanin.

* Eylem dugmeleri
Eylem ¢ubugu, dosyalarn yénetebilmenizi saglayan bir dizi digmeden
olusur.

U 2 & & E

P XERT @

ABCDE.urp

StartABCDE.urp

Dosya ad: Filtre

StartABCDE.urp Universal 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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30. Hamburger menusu

Aciklama Hamburger mentde PolyScope igin genel ayarlar, sifre, sistem ve glvenlik
ayarlari yer alir.

30.1. Hakkinda

Aciklama Robot hakkinda farkl veri tiirlerine erismek ve bunlan géstermek igin
Hakkinda se¢enegini kullanin. Robotun Genel verilerini, Stirimind ve
Yasal verilerini gdsterebilirsiniz.

Robot hakkinda 1. Baslikta, Hamburger mentye dokunun.
verileri géstermek 2

o . Hakkinda'y: segin.
igin

3. Robotun yazilim strimiine, ag ayarlarina ve seri numarasina
erismek icin Genel'e dokunun.

Diger veri tarleri icin sunlar yapabilirsiniz:

* Robotun yazihm strimu hakkinda daha detayli veri géstermek
icin Stiriim'e dokunun.

* Robotun yazilm lisanslar hakkindaki verileri gostermek igin
Yasal'a dokunun.

4. Ekraniniza donmek icin Kapat'a dokunun.
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30. Hamburger mendsi
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30.1.1. Yardim

Aciklama

PolyScope, robot kol, kontrol kutusu igin ¢evrimici yardim agiklamalarina ve
yardimci olabilecek diger belgelere erisebilirsiniz. Yardim bélimiine bir QR
kod araciligiyla veya asagidaki URL'yi bir tarayiciya girerek erigebilirsiniz:
help.universal-robots.com.

Asagidaki belgeleri bulabilirsiniz:

Robot kol donanim aciklamasi
Kontrol kutusu donanim agiklamasi
PolyScope yazilim kilavuzu

Servis kilavuzu

Komut dosyasi kilavuzu

Hata kodlari referansi

UR20
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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:> ﬁ H

default

Help

The following information is sent when scanning the QR code.
Software version: 5.13.0

Robot type: URSe

Language: Int' English

Serialnumber: 20175599999

It is also possible to access the online help with this direct link:
https://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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30.2. Ayarlar

PolyScope 1. Baslikta, Hamburger meniisiine dokunun ve Ayarlar secenegini
Ayarlarini segin.

kigisellestirmek icin 5 55/4aki Yan Meniide, kisisellestirmek istediginiz bir 53eyi secin. Yan

Menude bir calisma modu parolasi ayarlandiysa, Sistem sadece
programci tarafindan kullanilabilir.

3. Degisikliklerinizi uygulamak icin, sag alttaki Uygula ve Yeniden
Baglat secenegine basin.

4. Ayarlar ekranini higbir degisiklik yapmadan kapatmak icin, sol alttaki
Cikis secenegine basin.

30.2.1. Tercihler

Aciklama Tercihler en temel ayarlari icerir ve muhtemelen ilk baslangicta yalnizca bir
kez ayarlanir.

Diller

Aciklama PolyScope dilini ve 8lgiim 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

Zaman

30.2.2. Parola

Aciklama

Sifre Ayarlari

Sifre belirleme

Sifre belirlemek igin

PolyScope'ta gortintilenen gecerli saat ve tarihe erisebilir ve/veya onu
ayarlayabilirsiniz.

. Baslikta, Hamburger menlsu simgesine dokunun ve Ayarlar

secenegini segin.

Tercihler altinda, Saat secenegini secin.

3. Saat'i ve/veya Tarih'i dogrulayin ve/veya istediginiz gibi ayarlayin.

Degisikliklerinizi uygulamak igin, Uygula ve Yeniden Baglat
secenegine dokunun.

Tarih ve Saat, Gunluk sekmesinde (bakin Tarih Kaydi on page346), Tarih
Giinligi altinda goérantilenir.

Sifre, sifrelerin ve yonetici sifresinin yonetimini igerir.

Guvenlik Yapilandirmanizi olusturan tim gavenlik ayarlarinin Kilidini
acmak icin bir parola ayarlamaniz gerekir. Higbir glivenlik parolasi
uygulanmadiginda, onu ayarlamaniz istenir.

1.

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

Ekranin solundaki mavi mentide Parola segenegine dokunun ve
Giivenlik secenegini secin.

Yeni parola bélimuine parolanizi yazin.

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

Bir 6nceki ekrana dénmek igin, mavi meninun sol altinda Cikig
tusuna dokunun.

Tum Guvenlik 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 icin
Yonetici Sifresini kullanin.

Yoénetici sifresi, SSH veya SFTP gibi bazi ag kullanim durumlarinda gerekli
olabilecek, robot Gizerinde ¢alisan Linux sistemindeki kdk kullanici hesabi
icin kullanilan sifreye esittir.

UYARI
Kayip bir Yonetici parolasini kurtaramazsiniz.

* Yoénetici parolanizin kaybolmamasini saglamak icin
uygun énlemleri alin.

RE 24K

> Tercinhler Yénetici

Yénetici Admin parolasi sistem glvenlik ayarlarini degistirmeyi etkinlestirir

Mod Mevcut sifre

Giivenlik

> Gavenlik

Yeni parolayl dodrula

1 Kayip bir yonetici parolasini kurtarmanin bir yolu olmadi§indan parclanizi lkesinlikle unutmayin!

ONormaI — ° 0 O .::m.u‘:nj.;__-;-r-‘.

Hiz 100%
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Yonetici Sifresi
belirlemek igin

Givenlik

Calisma Modu Parolasi

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.
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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 21.9. Calisma Modu Secimi on page 136 bélimine 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, Hareket Ettir, G/C ve GUnlUk sekmeleriyle sinirhdir
(<] Meveut sifre
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.

UR20
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30.2.3. Sistem

Aciklama

Sistem ayarlari, sistem yedeklemesini, URcaps'i ve ag ayarlarinin yani sira
diger 6zellikleri kontrol eder.

Sistem Yedeklemesi

Aciklama

Yedekle ve Geri
Yikle

Sistemi yedeklemek
icin

Sistemi geri
yiklemek icin

NOT
Bir Yedekleme ve Geri Yiikleme igslemini gerceklestirirken,

Kontrol Kutusunun (CB) icindeki USB baglanti
noktalarindan birini kullanin. Bir CB USB baglanti noktasini
kullanmak daha saglamdir ve bir Yedeklemeyi
gerceklestirmek daha az zaman alir.

NOT
Bir sistemi yeni bir SD kartla geri yiklerseniz, 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 goérinur

Sisteminizin tam bir kopyasini bir USB diske kaydedin ve sisteminizin
onceki bir durumunu geri yliklemek icin kullanin. Bu, disk bozulduktan veya
yanliglikla silindikten sonra gerekebilir.

1.

Baslikta, Hamburger menlsu simgesine dokunun ve Ayarlar
secenegini segin.

Sistem altinda, Yedekle\nGeri Ylikle bolimiine dokunun.

Yedeklemeyi saklayacaginiz Konumu segin ve Yedekle tusuna
basin.

Tam sistemi yeniden baslatmak icin Tamam digmesine dokunun.

. Baslikta, Hamburger menlsu simgesine dokunun ve Ayarlar

secenegini segin.

Sistem altinda, Yedekle\nGeri Ylikle bolimiine dokunun.

3. Yedekleme dosyanizi segin ve Geri Yikle secenegine basin.

Onaylamak icin Tamam digmesine dokunun.
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Robot Kaydi ve Lisans dosyasi

Aciklama Lisans dosyasl mevcut tiim 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 mumkuandur.

yoluyla etkinlestir Sadece Uzak TCP ve Takim Yolu URCap i¢in mimkindur. 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 ydonetmek Baslikta, Hamburger menlsine basin ve Ayarlar secenegini segin.

igin 2. Sistem altinda, URCaps segenegine dokunun.

3. +dugmesine dokunun, .urcap dosyasini segin ve A¢ secenegine
dokunun.

4. O URCap'in kurulumuna devam etmek istiyorsaniz, Yeniden Baslat
tusuna basin. Bu adimdan sonra URCap'lar yliklenmistir ve kullanima
hazirdr.

5. Yukli URCap'lar kaldirmak icin, onu Etkin URCap'lardan segin, -
digmesine basin ve degisikliklerin devreye girmesi icin Yeniden
Basglat 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, robotlari 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 yiiklemek ve UR Script komutlarini dogrudan
kontrol Gnitesine géndermek.

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 gonderilen hi¢bir 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 yonteminden birini segerek, robotun bir agla olan
baglantisini yapilandirabilirsiniz:
* DHCP
* Statik Adres
* Devre disi ag (robotunuzu bir aga baglamak istemiyorsaniz)
Sectiginiz ag yéntemine gére 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.

Yazihmi giincellemek 1. Baslkta, Hamburger menisu simgesine dokunun ve Ayarlar
icin secenegini segin.

2. Sistem altinda, Guincelle segenegine dokunun.

3. Bir USB takin ve gecerli giincelleme dosyalarini listelemek icin Ara
secenegine dokunun.

4. Kurmak icin gecerli glincelleme dosyalari listesinden istediginiz
surimu segin ve Giincelle tusuna basin.

UYARI
Bir yazilim ylkseltmesinden sonra her zaman program

(lar)inizi kontrol edin. Yikseltme, programinizdaki
gezingeleri degistirebilir.
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30.2.4. Guvenlik

Aciklama

Genel

Aciklama

Universal Robots robot kolu kontroléri igin varsayilan yonetici sifresi
"easybot"tur. Bu, tim yeni robotlarda yapilandiriimig bir fabrika ayaridir.

A

UYARI

Robotunuzun siber guvenligini saglamak icin bu varsayilan
yonetici sifresini kendi sifrenizle degistirmeniz ¢ok
onemlidir.

PolyScope 5.14 glincellemesinden itibaren, tim glivenlik ayarlari
varsayilan olarak kisitlayici (devre digi veya engellenmisg) olarak
ayarlanmistir. (Bu sadece yeni robotlar ve yeni olusturulan SD kartlar icin
gecerlidir. Aksi takdirde, "UR cobot'larin guvenli kurulumu" kilavuzuna
bakin).

Uygulamaniz i¢in ayarlardan herhangi birinin etkinlestiriimesi gerekiyorsa
bunlan Givenlik ekranindan kolayca etkinlestirebilirsiniz.

Guvenlik ayarlarinin Genel béliminden sihirli dosyalan etkinlestirebilir ve
gelen baglantilan yapilandirabilirsiniz.

Bir Sihirli Dosya, sisteme takildiktan sonra ¢alisan ve USB slirlictide
bulunan bir komut dosyasidir. Bu iglev, sihirli dosyalarin PolyScope
uzerinde bilmeden ¢alistinimadigindan emin olmak icin varsayilan olarak
devre disidir.

Universal Robots Graphical Programm

1]
RE 22

> Preferences Miscellaneous Settings

> Password

) System

General
Secure Shell

Services

v/ Security Inbound Connections

a»

Restrict inbound network access to this subnet
0.0.0.0/0

Disable inbound access to additional interfaces (by port)
1-65535

Admin Password

o Power off

Kullanici Kilavuzu

370 UR20

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.


https://www.universal-robots.com/articles/ur/robot-care-maintenance/secure-setup-of-ur-cobots/

UNIVERSAL ROBOTS

Telif hakki © 2009-2024, Universal Robots A/S. Tim Haklarn Sakhdir.

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.
Etkinlestirilmis herhangi bir hizmet Servisler on page374 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 .

UR20
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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
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30.3. Robotu kapat

Aciklama Robotu Kapat digmesi, robotun kapatiimasini veya yeniden baslatiimasini
saglar.
Robotu kapatmak 1. Baslikta, Hamburger mentisiine dokunun ve Robotu Kapat
icin secenegini segin.

2. Robotu Kapat iletisim kutusu goriinirse, Giicli Kapat digmesine
basin.
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31. Terimler Sozlugu

Durdurma Kategorisi 0
Robota giden glclin hemen kaldiriimasiyla, robot hareketi durduruldu. Her eklem olabildigince
hizli frenlendiginden, robotun programlanan yoldan sapabilecegi kontrolstz bir durdurmadir. Bu
koruyucu durdurmasi, gtivenlikle ilgili bir sinir asildiginda veya kontrol sisteminin glivenlikle ilgili
bélimlerinde bir hata oldugunda kullanilir. Daha fazla bilgi icin bakin: ISO 13850 veya
IEC 60204-1.

Durdurma Kategorisi 1
Durdurmayi gergeklestirmek icin robota gidecek kullanilabilir gticle robot hareketi durduruldu ve
ardindan durdurma gerceklestirildiginde glg kaldinidi. Robotun programlanan yol boyunca
devam edecegi kontrolll bir durdurmadir. Gig, robot durur durmaz kaldinhr. Daha fazla bilgi igin
bakin: ISO 13850 veya IEC 60204-1.

Durdurma Kategorisi 2
Robot icin kullanilabilir gticle bir kontrollii durdurma kalir. Glvenlikle ilgili kontrol sistemi, robotun
durdurma konumunda kalmasini izler. Daha fazla bilgi i¢in bakin: IEC 60204-1.

Kategori 3
Kategoriteriminin Durdurma Kategorisiterimiyle karistirlmamasi gerekir. Kategori, belli bir
Performans Seviyesinin temeli olarak kullanilan mimari tipine isaret eder. Bir Kategori 3
mimarisinin 6nemli bir 6zelligi, tek bir arizanin givenlik islevinin kaybina neden olamamasidir.
Daha fazla bilgi 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 i¢gin
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.

UR20 377 Kullanici Kilavuzu



31. Terimler S6zlugu UNIVERSAL ROBOTS

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 yazihm arayuzu araciligiyla tanimlanir, bkz. Bolum Bolum Il Yazihm Kilavuzu on page114.

31.1. Indeks

A

About 354

Ag... 349

Alet Giici 148

Align 338

Arag G/C 66

Arag G/C Aksesuarlari 66
Arac Hizi 148

Auto 338

Automatic mode 136
Azaltlmamisg mod 153
Azaltlmig 33, 156
Azaltilmig Alet yonii sinirt 163
Azaltilmig Modu 151, 153

B

Bagil ara nokta 200

Base 80, 116, 200

Base feature 316

Blending 216, 218, 220-221
Bracket 61

Bu Mesafeye Kadar 225
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C

Command 184

comment 243

Cone angle 163

Cone center 163

Configurable I/0 53

control box 117, 343

Control Box 45, 51, 53, 60, 63, 92, 303
Conveyor Tracking 53, 274

Conveyor Tracking Setup 311

D

Degisken ara nokta 200

Devre digi 156

Devre Disi Birakilmis Alet yéni sinin 163
direction 229

Direction Vector 231

Dirsek Giicli 148

Dirsek Hizi 148

Disabled 158

Durma Mesafesi 147

Durma Siresi 147

E

Edit Position 165

El Kumandasi 13

Elbow 80, 116

Error 278

Ethernet 62, 326
EtherNet/IP 62, 300, 330
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Expression Editor 253

F

Fabrika Ayarlar 146

Feature 312, 316, 338

Feature menu 263

File Path 349

Folder 244

Footer 121, 174, 192

Frame 264

Freedrive 34, 136, 265, 298, 318, 338-339

G

GC Kadar 227

General purpose I/0 53
Goster 156

Graphics 187

Gug 147

glivenli Baslangi¢c 153
Giivenlik G/G 53

H

halt 242

Hamburger Menu 124
Harman parametreleri 218
Header 121

Home 338
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I/0 51, 53, 123, 150, 300-301, 343
Initialize 118, 124

Installation 123, 349

Installation variables 303

input signals 151

J

Joint Limits 149

joint space 197

K

Kadar - Ug Ekipman Temasi 226
Kadar ifadesi 224

Kaydet... 349

Kontrol 173

Kontrol Kutusu 13

Koruma Amagclh Sifirlama 152

Kurulum 351

L

Log 123, 346

M

Manual High Speed 124, 138
Manual mode 136

Mini Display-port 61
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MODBUS 62, 311, 326, 328, 345
mode
Automatic 123, 138
Local 124
Manual 123, 138
Remote 124
Modes 156
Momentum 147
Motion 264
Mounting bracket 13
Move 123, 136, 184, 196, 201, 341
Move robotto 174
Move Tool 337
MoveJ 318, 341
MovelL 318, 341
MoveP 318

N

New... 123

Normal 33, 156

Normal & Azaltilmig 156

Normal & Azaltilmig Alet yoni sinir 163
Normal Alet yéni sinirt 163

Normal mode 145, 163, 188, 338, 340
Normal Plane 158

O

Open... 123
Otomatik Modunu Koruma Amagcli Durdurma 152
Otomatik Modunu Koruma Amagcl Sifirlama 152

output signals 153
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O

Ozel 147

P

Pan angle 163

Play 124,174, 192

Point 264

PolyScope 12, 34, 116-117, 121, 132, 144, 247, 291, 326, 330, 367
popup 240

Pose Editor 339-340

Position 165

Position range 149

Profinet 330

Profisafe 331

Program 123, 170, 175, 274, 349, 351
Program Agaci 177

Program and Installation Manager 123, 349

program node 177

R

Radius 165

Recovery 34

Recovery mode 145

Reduced mode 145, 163, 165

relative waypoint 211

Remote Control 306, 367

Restrict EIbow 159

risk assessment 13, 18, 26, 30

Robot 164, 338

robotarm 51, 116, 118, 259-260, 303, 337
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Robot arm 92, 264
robot cable 64-65
Robot Durmuyor 153
Robot Hareketli 153
Robot Limits 146
Run 123,170

S

Safety Checksum 124, 143
Safety Configuration 24, 139, 142-143, 145
Safety functions 28-29
Safety I/0 28, 32, 55

Safety instructions 74
Safety planes 155, 338, 340
Safety Settings 18, 140, 360
Save... 123, 352

Screen 121

Script manual 13

Service manual 13

set payload 245

Settings 357

Setup 339

Shoulder 80, 116

Shut Down 376

Sil 156

Simple 264

Simulation 124

Sistem Acil durdurma 151
Sistem Acil Durum Durdurmasi 153
Speed Slider 124, 136

Step 124

Stop 124

stopped state 118
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Success 278

Switch Case construction 253

S

Sekil degigkeni 200

T

Teach Pendant 45, 60, 92, 117, 121, 144, 265, 366
Templates 274

Test button 265

Tetikleyici Azaltiimis Modu 156

Tilt angle 163

Tool 164

Tool Center Point 145, 200, 291, 338
Tool Center Position 165

Tool Direction 162-163

Tool feature 316

Tool Flange 116

Tool Position 164-165

Trigger Plane 158

Trigger Reduced Plane 33

U

U¢ Ekipman Flangi Aksesuarlar 48
Uc¢ Ekipman Konnektorii 66

Until 229

Until Tool Contact 224

UR Forums 14

UR+ 14

UR+ Partner Program 14
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URCaps 365

Vv

variable waypoint 214
Variables 170, 175, 189
Voltage 343

W

Wait 231

Waypoint 184, 196, 200-201, 216, 218, 220-221

Waypoints 133
Wrist 116

Y

Yeni... 349
Yeniden Adlandir 156
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Software Name: PolyScope
Yazilim Sirdmu: 5.15
Belge Surimii: 20.3.2

706-301-00

UR20
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