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1. ElOsz0

Bevezetés Gratulalunk, hogy megvasarolta az Uj Universal Robots e-Series tipusu robotjat.
A robot a szerszam mozgatasara programozhaté, és képes mas gépekkel elektromos
jelek segitségével adatcserét folytatni. Ez egy extrudalt aluminium csévekbdl és
izuletekbdl all6 kar.
A szabadalmaztatott PolyScope programozai feliiletiink alkalmazasaval kdnnyd a
robotot beprogramozni arra, hogy szerszamot egy kivant palya mentén mozgassa.

Wrist 1 joint

Wrist 2 joint

Wrist 3 joint

. 0’/ Tool flange
@/

/

/ .
/ /
Base / ff"
/

/ /
Base joint/ /

Shoulder joint/ /
/
/

Flbow joim/
2.1: Arobotkar iziiletei, az alapja és szerszam-karimdja.

Hat izllettel és a rugalmassag széles tartomanyaban az Universal Robots e-Series
egyuttm(ik6dé robotkarjainak konstrukcioja az emberi kar mozgasi tartomanyat
utanozza. A szabadalmaztatott PolyScope programozo feliiletiink segitségével
kénnyen programozhato a robot szerszamok mozgatasara és mas gépekkel
elektromos jelek segitségével folytatott adatcserére. Abra 2.1 A robotkar iziiletei, az
alapja és szerszam-karimaja. above A robotkar f6 alkotoelemeit szemlélteti, és a
kézikényvben végig referenciaként hasznalhato.

UR10e 12 Felhasznaloi kézikonyv
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Mit tartalmaznak
a dobozok?

Fontos
biztonsagi
utasitasok

Jelen kézikonyv
olvasésa

Hol talalhaté
tovabbi
informacio?

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

* Vezérl6szekrény és kézivezérld

* Tartokonzol a vezérlészekrényhez

* Szerel6konzol a kézivezérl6hoz

* Kulcs a vezérlészekrény kinyitasahoz

* Kabel a robotkar és a vezérldszekrény csatlakoztatasahoz (az opcidkat lasd itt:
Mdiszaki adatok)

* Ez akézikonyv

A robot részben befejezett gép (lasd Tanusitvanyok), és mintilyen, a robot minden
egyes telepitéséhez kockazatelemzés sziikséges. A Biztonsag fejezetben talalhatod
Osszes biztonsagi utasitast kdtelezéen be kell tartani.

Ez a kézikényv a robot telepitésére és programozasara vonatkozo utasitasokat
tartalmaz A kézikényv két részbdl all;

Hardvertelepitési kézikényv
A robot gépészeti és elektromos telepitése.

PolyScope kézikényv
A robot programozasa

Ez a kézikdnyv a robotintegratornak szdl, akitdl elvarandé a gépészeti és elektromos
alapszint(i képzettség, és hogy ismerje a programozas alapelveit.

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

* Jelen kézikdnyv mas nyelvi valtozatai
* PolyScope kézikényv

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

* AParancsnyelvi kézikdnyv halado felhasznaldk szdmara

Felhasznaléi kézikonyv
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UR+ Az UR+ webhely (/>www.universal-robots.com/plus/) egy internetes bemutatoterem
amely élvonalbeli termékeket mutat be az On UR robot alkalmazasanak
testreszabasahoz. Itt mindent egy helyen megtalalhat, amire sziiksége van, kezdve a
végeffektorokidl és tartozékoktdl a vizualizald kamerakig és szoftverekig. Minden
termék tesztelését elvégezték és jovahagytak UR robotokba beépitésre, ezaltal
biztositva az egyszer( telepitést, megbizhaté miikddést, zokkendmentes felhasznaloi
élményt és kdnnyii programozast. On elérheti az UR+ Partnerprogramot Uj
szoftverplatformunkon (plus.universal-robots.com) keresztiil is, amely megnyitja On
el6tt a lehet6séget egyre inkdbb felhasznaldbarat termékek tervezésére az UR
robotokhoz.

myUR A myUR egy ligyfélportal, amely en keresztiil On regisztralhatja minden robotjat,
kdvetheti a robotokkal kapcsolatos szerviz-eseteket és az altaldnos tgyfélszolgalati
kérdéseket. Nyissa meg amyur.universal-robots.comwebhelyet, és regisztraljon itt,
hogy elérhesse a portalt. Az eseteket vagy az On éltal valasztott forgalmazé kezeli,
vagy tovabbitjak a Universal Robots ligyfélszolgalati csapataihoz.
Ezeken a funkcidkon tulmendéen eléfizethet robotfelligyeletre is, és tovabbi felhasznaldi
fiokokat kezelhet sajat cégénél.

UR férumok The UR Forums site (forum.universal-robots.com) allows robot enthusiasts of all skill
levels to connect to UR and each other, to ask questions, and to exchange information
etc. Bar az UR Forumot az UR+ hozta létre, és rendszergazdaink az UR munkatarsai, a
tartalom tilnyomo tébbségét On, az UR Férum felhasznaldja hozza létre.

UR10e 14 Felhasznaloi kézikonyv
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2. Biztonsag

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

Ebben a fejezetben az elsf alrészek altalanosak. A késébbi alrészek specifikus
mdszaki adatokat tartalmaznak a robot beallitasra és a programozasara vonatkozéan.
A fejezet leirja és meghatarozza az egylttm(ikddd alkalmazasok szempontjabdl
kiléndsen [ényeges, biztonsaggal kapcsolatos funkcidkat.

A fejezetben, valamint a szakaszban talalhaté utasitdsok és utmutatasok kiulénésen
fontosak.

Alapvetd betartani és kdvetni az 6sszes 0sszeszerelési utasitast és Utmutatast, mely e
kézikdnyv mas fejezeteiben és részeiben vannak megadva.

Kulénésen figyelni kell a figyelmeztetés szimbolummal megjelend szbvegekre.

ERTESITES

A Universal Robots minden és barmilyen felel6sséget harit, ha a
robot (kar vezérlddoboza és/vagy tanité fiiggeléke) megséril, vagy
azt barmilyen médon megvaltoztatjak vagy médositjak. A Universal
Robots nem tarthato felelésnek semmiféle karért, amely a robotot
vagy mas berendezést érint, ha az programozasi hiba vagy a robot
rossz mikodésének kdszénhetd.

UR10e 16 Felhasznaloi kézikonyv
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2.1. Ervényesség és feleldsség

Leiras

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

A Universal Robots e-Series robotok integratorai felelnek annak biztositasaért, hogy
az orszag ide vonatkozé biztonsagi jogszabalyait és rendeleteit betartsak, és hogy
kikiiszdboljék a jelentés veszélyeket a teljes robotalkalmazésban. Ide tartozik, tdbbek
kozott:

* Kockazatértékelés elvégzése a teljes robotrendszerre

* Mas gépek és tovabbi biztonsagi eszk6zok illesztése, ha a kockazatértékelés
ezt hatarozza meg

* A szoftver szakszer( biztonsagi beallitasai

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

* Validélni a teljes robotrendszer megfelel6 elrendezését és telepitését
* Meghatarozni a hasznalati utasitdsokat

* Megjeldlni a robot telepitését vonatkozo jelekkel és az integrator
elérhet6ségével

+ Osszegydijteni a teljes dokumentaciot egy technikai fajlban; beleértve a
kockazatértékelést és jelen kézikonyvet

2.2. Afelelésseég korlatozasa

Leiras

A jelen kézikdnyvben megadott 6sszes informaciot nem szabad a UR garanciajaként
értelmezni arra vonatkozéan, hogy az ipari banasmdd nem okoz sérllést vagy kért,
még akkor sem, ha az ipari bAnasmod megfelel az sszes biztonsagi utasitasnak.

Felhasznaléi kézikonyv

17 UR10e

Szerz6i jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6i jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS

2. Biztonsag

2.3. Biztonsagi Uzenettipusok

Leiras

A biztonsagi lizeneteket a fontos informaciok hangsulyozasara hasznaljuk. Olvassa el
az Osszes lizenetet a biztonsag, valamint a személyi sériilések és a termékkarok
megel6zése érdekében. Az aldbbiakban meghatérozzuk a biztonsagi izenetek

tipusait.

SO e~ > B B P

FIGYELMEZTETES

Olyan veszélyes helyzetet jelez, amely, ha nem keriiljik el, halalhoz
vagy sulyos sériiléshez vezethet.

FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

Veszélyes elektromos helyzetet jelez, amely, ha nem kerdljiik el,
halalt vagy sulyos sérilést okozhat.

FIGYELMEZTETES: FORRO FELULET

Veszélyes forré felliletet jelez, ahol az érintés és az érintés nélkili
kbzelség sériilést okozhat.

VIGYAZAT

Olyan veszélyes helyzetet jelez, amely, ha nem kertiljik el, sérllést
okozhat.

FOLD
Foldelést jelez.

VEDOFOLD
Védéfoldelést jelez.

ERTESITES

Jelzi a berendezés karosoddsanak kockazatat és/vagy hasznos
informaciot, amelyet figyelembe kell venniink.

KEZIKONYV ELOLVASASA

Részletesebb informaciot jelez, amelyet a kézikonyvben kell
tanulmanyozni.

UR10e
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2.4. Altalanos figyelmeztetések és dvintézkedések

Leiras Az alabbi figyelmeztetések, intések és lizenetek ismétlédhetnek, magyarazhatok vagy
részletezhet6k a kézikdnyv kiildnbdzé részeiben.

FIGYELMEZTETES

Az alabbiakban felsorolt dltaldnos biztonsagi el6irasok figyelmen
kivil hagyasa sériilésekhez vezethet.

Gy6z6djon meg arrdél, hogy a robotkar és a
szerszamot/végberendezést szakszerlien és biztonsagosan a
helyiikre csavaroztak.

Bizonyosodjon meg arrél, hogy a robotkarnak elegendd hely
all rendelkezésére a szabad miikédéshez.

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

Bizonyosodjon meg arrél, hogy a robot biztonsagi
konfiguraciés paramétereit ugy allitottak be, hogy védjék a
személyzetet, beleértve azokat is, akik a robotalkalmazéas
hatétavolsagan belll lehetnek.

Ne hasznalja a robotot, ha megsértilt.

Kertlje a laza ruhazat vagy ékszerek viselését, amikor a
robottal dolgozik. Késd vissza a hosszu hajat.

Ne tegye ujjait a vezérl6szekrény belsé burkolata mogeé.

Tajékoztassa a felhasznalokat minden veszélyes helyzetrdl
és a biztositott védelemrdél, magyarazza el a védelem korlatait
és a fennmaradé kockazatokat.

Tajékoztassa a felhasznalokat a vészleallité gomb(ok)
helyérdl és a vészleallitd gombok aktivalasanak maédijardl
vészhelyzet vagy rendellenes helyzet esetén.
Figyelmeztesse az embereket, hogy a fejiket és az arcukat

tartsak a robot hatékorén kivil, beleértve azt az esetet is,
amikor a robot hamarosan megkezdi miikbdését.

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

FIGYELMEZTETES
Az éles szélekkel és/vagy becsipddési pontokkal rendelkezd

szerszamok/végm(ikddtettk sériilést okozhatnak.

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

* Védbkesztylire és/vagy védbészemiivegre lehet sziikség.

Felhasznaléi kézikonyv
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FIGYELMEZTETES: FORRO FELULET
A robotkar és a vezérl6szekrény altal termelt hével vald hosszan tarté
érintkezés miikddés kézben kellemetlenséget okozhat, ami

sérllésekhez vezethet.

* Ne kezelje vagy érintse meg a robotot miikbdés kdzben vagy
kdzvetlentl miikodés utan.

* Ellendrizze a hdmérsékletet a naplo-képerny6n, mielétt a
robotot kezelné vagy megérintené.

* Kikapcsolas és egy ora varakozas utan hagyja lehilni a
robotot.

VIGYAZAT

A mikodés el6tti kockazatértékelés elmulasztasa novelheti a sériilés
kockazatat.

* Végezzen kockazatértékelést és csokkentse a kockazatokat az
Uzemeltetés el6btt.

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

* Olvassa el a Kockazatkezelésben talalhatd informaciot.

VIGYAZAT
A robot teszteletlen kiils6 gépekkel vagy teszteletlen rendszerben

torténd hasznalata névelheti a személyi sérilés kockazatat.

* Tesztelje az 6sszes funkciot és a robotprogramot kilén-kilon.

ERTESITES
A nagyon er8s magneses mez6 kérosithatja a robotot.

* Ne tegye ki a robotot allandé magneses térnek.

KEZIKONYV ELOLVASASA

Ellen6rizze, hogy minden mechanikus és elektromos berendezést a 3
Mechanikai felhasznaloi fellilet 39 és a 4 Elektromos felhasznaléi
feltlet 47 cim({ dokumentumban talalhat6az el6éirasoknak és
figyelmeztetéseknek megfeleléen telepitettek-e.
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2.5. Javasolt felhasznalas

Leiras "
KEZIKONYV ELOLVASASA

Ha a robotkart nem a rendeltetésének megfelel6en hasznalja, az
veszélyes helyzeteket eredményezhet..

* Olvassa el és kbvesse a Felhasznaléi kézikbnyvben talalhatd,
a rendeltetésszer(i hasznalatra vonatkoz6 ajanlasokat és
el6irasokat.

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

Minden Universal Robots robotot kifejetten az egylittm(ikodé - a robot-alkalmazas
emberrel egyuttmdkddé alkalmazésok elésegitésére kifejlesztett biztonsagi
funkcidkkal szereltek fel.

A kollaborativ - egylttm(ik6dé - alkalmazasok csak olyan, veszélyesnek nem min8suld
alkalmazasokhoz hasznalhatok, ahol a teljes alkalmazas, beleértve a
szerszamot/végberendezést, a munkadarabot, az akadalyokat és mas gépeket, az
adott alkalmazas kockazatértékelése szerint nem hordoz magaban szamottevd
veszélyeket.

FIGYELMEZTETES
A robotkar rendeltetésellenes hasznalata sériilésekhez vezethet.

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

* Barmiféle felhasznalas veszélyes helyeken vagy
robbanasveszélyes kdrnyezetben.

* Orvosi alkalmazasok a betegekkel valo érintkezéssel
vagy azok kozelségével.

* Minden olyan alkalmazas, amely megkdveteli a
kiilénleges higiéniai és/vagy kbzegészséguligyi eldirasok
betartasat, példaul kézvetlen érintkezés az
élelmiszerekkel, italokkal és/vagy gydgyszeripari
termékekkel.

¢ Tilos a rendeltetéstdl, miiszaki adatoktol és
tanusitvanyoktol eltérd barmilyen felhasznélas vagy
alkalmazas, mivel ennek kévetkezményeként
eléfordulhat halal, személyi sériilés és/vagy anyagi kar.

NEM RENDELTETESSZERU HASZNALAT ESETEN A UNIVERSAL
ROBOTS KATEGORIKUSAN MEGTAGAD MINDEN KIFEJEZETT
VAGY VELELMEZETT CELALKALMASSAGI JOTALLAST.
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FIGYELMEZTETES
A robotkar rendeltetésellenes hasznalata sérillésekhez vezethet.

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

* Barmiféle felhasznalas veszélyes helyeken vagy
robbanasveszélyes kdrnyezetben.

* Orvosi alkalmazasok a betegekkel valo érintkezéssel
vagy azok kbzelségével.

* Minden olyan alkalmazds, amely megkoveteli a
kilénleges higiéniai és/vagy kbzegészseglgyi elbirasok
betartasat, példaul kozvetlen érintkezés az
élelmiszerekkel, italokkal és/vagy gyégyszeripari
termékekkel.

¢ Tilos a rendeltetéstdl, miiszaki adatoktol és
tanusitvanyoktol eltérd barmilyen felhasznalas vagy
alkalmazas, mivel ennek kévetkezményeként
eléfordulhat halal, személyi sériilés és/vagy anyagi kar.

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

FIGYELMEZTETES
Kertlje a robot médositasat. A modositas el6re nem lathato

veszélyeket okozhat. Minden engedélyezett 6sszeszerelést az
Osszes vonatkozé szervizkényv legujabb verzidja szerint kell
elvégezni.

FIGYELMEZTETES
A nagyobb robottal egyiitt jardé nagyobb kinyulas, a nagyobb hasznos

teher, valamint a nagyobb miikddési nyomatékok és sebességek
jelentette tovabbi kockazatok figyelmen kiviil hagyasa sérulést vagy
halalt okozhat.

+ Az On kockazatértékelésének tartalmaznia kell a nagyobb
kinyulasbdl, hasznos teherbél és sebességbdl szarmazo
kockazatokat.
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2.6. Kockazatéertékelés

Leiras

Kockazat @
Robot

A kockazatértékelés jogi kovetelmény, amelyet egy kiilsé 6sszeépitd, vagy az az
integrator szerepében kézrem(ikddd UR robot felhasznald koteles elvégezni.

Maga a robot egy olyan gépezet, amely csak részben befejezett, mivel a robot
telepitésének biztonsaga a robot beépitésétél (integralasatoél) fugg (pl.
szerszam/végeffektor, akadalyok és mas gépek). Javasoljuk, hogy az 6sszeépitést
végz6 fél az ISO 12100 és az ISO 10218-2 szabvanyt hasznalja a kockazatértékelés
elvégzéséhez. Az 6sszeépités soran tovabbi utmutatasként alkalmazhat6 az ISO/TS
15066 mUiszaki el6iras. A kockazatértékelésben figyelembe kell venni a
robotalkalmazas teljes élettartama alatt végzett 6sszes munkafeladatot , beleértve, de
nem kizardélagosan a kdvetkezéket:

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

* A robottelepités normal mikddése

A kockazatértekelést azel6tt kell elvégezni, mielétt a robotkart el6szor helyezik
feszlltség ala. Az integrator altal végzett kockazatértékelés részét képezik a
szakszer( biztonsagi konfiguraciés beallitasok, illetve annak meghatarozasa, hogy
van-e sziikség tovabbi vészleallit6 gombokra és/vagy mas véddintézkedésekre a
konkrét robotalkalmazashoz.

A szakszer( biztonsagi beallitasok meghatarozasa kiléndsen fontos részét képezi az
egyUttmkodo robotalkalmazasok kialakitasanak. Részletes tajékoztatast talal a
fejezetben és a .

Néhany biztonsagi funkciot kifejezetten az egytittm(ikédé robotalkalmazasokhoz
terveznek meg. Ezek a tulajdonsagok a biztonsagi konfiguracié beallitasanal
konfiguralhatok, és kiléndsen Iényegesek az integrator altal elvégzett
kockazatértékelés konkrét kockdzatainak elemzésében:

* Eré- és teljesitmény-korlatozas: A robot altal kifejtett, a mozgas iranyaba hato
szoritoer6k és nyomasok csdkkentésére szolgal a robot és a kezel6 kdzott
bekdvetkez6 ltkdzések esetére.

* Mozgasmennyiség korlatozas: A robot és a kezel6 kdzott bekdvetkez6
Utk6zések esetén a nagy tranziens energia és Uitkdzési erék csokkentésére
szolgal a robot sebességének csOkkentése altal.

* Csukld, kdnyok és szerszam/végeffektor helyzet-korlatozas: Kiléndsen az
egyes testrészekkel kapcsolatos kockazatok csdkkentésére szolgal. Pl. a fej és
nyak felé iranyulé6 mozgas elkeriléséhez.

* Szerszam/végeffektor tajolasanak korlatozasa: Kiiléndsen a
szerszam/végeffektor és a munkadarab bizonyos terlleteivel és jellemzdivel
kapcsolatos kockdzatok csdkkentésére szolgdl. Pl. a kezel6 felé iranyuld éles
szélek elkerilléséhez.

* Sebességkorlatozas: Kiléndsen a robotkar alacsony sebességének
biztositasara szolgal.

Felhasznaléi kézikonyv
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Figyelmeztetés

Potencialis
veszélyek

Az illetéktelen hozzaférést a biztonsagi konfiguraciohoz ugy kell megakadalyozni,
hogy az 6sszeépités soran jelszavas védelmet engedélyeziink és allitunk be.

FIGYELMEZTETES
Az egyittmikddésen alapulé alkalmazas kockazatértékelésének

elmulasztasa névelheti a veszélyeket.

* Mindig végezzen egyittm(ikdd6 alkalmazasi
kockazatértékelést a szandékos iitk6zések és/vagy az
ésszerlien el6re lathato visszaélések miatt bekdvetkezé
Utk6zések esetére.

* Az egyittm(ikdd6 alkalmazas terjedjen ki a kdvetkezbkre:
* Egyedi lehetséges litkozések sulyossaga.
* Egyedi lehetséges utk6zések eléforduldsanak
valoszinlsége.

* Egyedi lehetséges utkdzések elkerulésének
lehetbsége.

Ha a robotot olyan nem egyiittm(ikdd6 robotalkalmazasba telepitik, ahol a veszélyek
ésszerlien nem kuisz6bdlhetdk ki, vagy a kockazatok nem csdkkenthetbk kellbképpen
a beépitett biztonsaggal kapcsolatos funkciok hasznalataval (pl. veszélyes
szerszam/végeffektor hasznalata esetén), akkor az integrator altal végzett
kockazatértékelésnek tovabbi védelmi intézkedések szilkségességére kell utalnia (pl.
engedélyez6 eszkdz a kezeld védelmére a beallitds és a programozas soran).

Az alabb felsorolt komoly potencialis veszélyeket a Universal Robots olyan
veszélyekként hatarozza meg, melyeket az integrator kételes megfontolni. Egyéb
jelent6s veszélyek fordulhatnak elé egy konkrét robottelepitésnél.

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

2. Arobot palyaja kdzelében talalhato akadalyok éles széleinek és hegyes
végzddéseinek athatolasa a béron.

3. Arobottal val6 érintkezés okozta zUzddas.

Ficam vagy csonttérés a sulyos teher és egy kemény fellilet kozti litkdzések
miatt.

5. Arobotkart vagy szerszamot/végeffektort tart6 laza csavarok okozta
kdvetkezmények.

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

Kilénb6z6 gépek eltéré vészleallito gombjai miatt bekdvetkezd hibak.

8. A biztonsagi konfiguracio paramétereinek illetéktelen modositasai miatt
bekovetkez6 hibak.

A fékidbkre és féktadvolsadgokra vonatkoz6 adatokat a fejezetben és a fliggelékben
talalja.

UR10e
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2.7. Hasznalat el6tti ertékelés

Leiras

Az alabbi teszteket kell elvégezni a robot elsé hasznalata el6tt vagy barmilyen
modositas elvégzése utan. Ellendrizze, hogy az 6sszes biztonsagi bemenetet és
kimenetet szakszer(ien és helyesen csatlakoztattdk-e. Vizsgalja meg, hogy az 6sszes
csatlakoztatott biztonsagi bemenet és kimenet, tobb gép vagy robot esetében a kéz6s
eszkozok is, mikodnek-e. Ehhez tegye meg a kdvetkezbket:

* Tesztelje, hogy a vészleallito gombok és bemenet leallitjak-e a robotot és
behluzzak-e a fékeket.

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

* Vizsgalja meg az inicializacios képerny6t annak tesztelése céljabdl, hogy a
csokkentett mod képes-e a biztonsagi médot csékkentett médba valtani.

* Tesztelje, hogy a miikddési mdd kapcsolja-e a miikédési modot, lasd a
felhasznaldi kezelbfellilet jobb fels6 sarkaban talalhato ikont.

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

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

* Tesztelje, hogy a Robotmozgas kimenethez, a Robot nem all le kimenethez, a
Csdkkentett mod kimenethez vagy a Nem csdkkentett méd kimenethez
csatlakoz6 rendszer valoban képes-e észlelni a kimeneti valtozasokat

Felhasznaléi kézikonyv
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2.8. Vészleallitas

Leiras A vészleallitd vagy E-Stop a hordozhato6 kezel6egységen talalhato piros nyomégomb.
Nyomja meg a vészleallitd nyomégombot a robot minden mozgasanak leallitasahoz. A
60204-1).

A vészleallitasok nem mingsilnek biztonsagi eszkéznek (ISO 12100). A
vészleallitasok kiegészitd védelmi intézkedések, amelyeknek nem a sérilések
megel6zése a céljuk. A robotalkalmazas kockazatértékelésében hatarozzak meg,
hogy sziikségesek e tovabbi vészleallit gombok. A vészledllité funkcidnak és a
mikodtetd eszkdznek meg kell felelnie az ISO 13850 szabvanynak.

A vészleallité aktivalasa utan a nyomogombot ebben a beallitasban reteszeli a
rendszer. Mint ilyen, minden alkalommal, amikor egy vészleallitast aktivalnak,
manualisan kell visszadllitani annal a nyomdgombnal, amelyrdl a ledllitdst elinditottak.
A vészleallitd nyomogomb alaphelyzetbe allitdsa el6tt szemrevételezéssel azonositsa
és mérje fel a vészleallitd els6 aktivalasanak okat. Az alkalmazasban Iévé minden
berendezés vizualis felmérését el kell végezni. Amint megoldotta a problémat, allitsa
vissza a vészleallit6 nyomdégombot.

A vészleallité nyomégomb visszaallitdsahoz

1. Tartsa lenyomva a nyomégombot, és csavarja az éramutato jarasaval
megegyezd iranyba, amig a retesz ki nem old.

Ereznie kell, amikor a retesz kiold, ezzel jelezve, hogy a nyomégombot
visszaallitotta.

2. Avészleadllitas visszaallitasa utan allitsa vissza a robot aramellatasat, és
folytassa a miikodtetést.
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2.9. Mozgatas motoros meghajtassal nélkul

Leiras

Abban a valészin(itlen vészhelyzetben, amikor a robot aramellatasa lehetetlen vagy
nem kivanatos, a robotkar mozgatasara kényszeritett visszahajtast hasznalhat.

A kényszeritett hatramenethez er6sen meg kell tolni vagy meg kell huzni a robotkart az
izllet mozgatasahoz. Minden izilet fékjét felszerelték surlodo tengelykapcsoloval,
amely lehetbvé teszi a mozgatast nagy kényszernyomaték alatt.

A kényszeritett visszavezetés végrehajtasa nagy erdkifejtést igényel, és ezt egy
személy egyediil nem képes végrehaijtani. Beszorulasi helyzetekben két vagy tobb
személy szilkséges a kényszeritett visszavezetés elvégzéséhez. Bizonyos
helyzetekben két vagy tébb személyre van sziikség a robotkar szétszereléséhez.

A robot szétszerelésével kapcsolatos tajékoztatasért forduljon a szerviz-
kézikdnyvhoz.

FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG
Az elektromos veszélyforrasok és kockazatok a tamasztatlan
robotkar torése vagy szétesése miatt sérilést vagy halalt

okozhatnak.

* Szétszerelés elttt tavolitsa el a tapfesziiltséget és tamassza
ala a robotkart.

ERTESITES

A robotkar kézi mozgatasa csak slrg6s vészhelyzeti és szervizelési
célokra szolgal. A robotkar felesleges mozgatasa anyagi karokat
okozhat.

* Aziziletet ne mozgassa 160 foknal nagyobb mértékben ezzel
biztositva, hogy a robot megtalalja eredeti fizikai helyzetét.

* Ne mozgassa az izlletet a szilkségesnél nagyobb mértékben.

Felhasznaléi kézikonyv
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2.10. Biztonsaggal kapcsolatos funkciok es
felhasznaloi fellletek

Leiras

A Universal Robots robotokat beépitett biztonsagi funkciok széles skalajaval illetve
biztonsagi /0 kapcsokkal, az elektromos felhasznaldi fellletrdl indulo és oda érkezd
digitalis és analog vezérldjelekkel épitik ki, amelyek egyéb gépekkez és tovabbi
védbeszkdzokhoz csatlakoznak. Minden biztonsagi funkcié és 1/0 kapocs kialakitasa
megfelel az EN ISO13849-1 szabvanynak (lasd a Tanusitvanyok) d teljesitményszint
(PLd) szerint, 3. kategériaju architekturaval.

A felhasznaloi fellilet biztonsagi funkcidinak, bemeneteinek és kimeneteinek
konfiguralasahoz lasd: 18 Szoftverbiztonsagi konfiguracio 152 itt: PolyScope
kézikonyv Il. rész. A biztonsagi eszk6z6k I/O kapcsokhoz bekodtésének modjat 1asd itt:
18.7 Biztonsagi I/O 163.

FIGYELMEZTETES
A kockazatcsdkkentéshez sziikségesnek itélt biztonsagi

konfiguraciés paraméterektdl eltéré paraméterek alkalmazasa olyan
veszélyeket eredményezhet, amelyeket ésszerlien nem
kiiszdbdlnek ki, vagy nem csokkentik kelldképpen a kockazatokat.

* Gy6z6djon meg a szerszamok és befogok szakszer(i
csatlakoztatasarol, hogy elkertilje az aramkimaradasbdl
eredd veszélyeket.

FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG
A programozéi és/vagy a huzalozasi hibak miatt a fesziltség 12 V-rdl
24 V-ra valtozhat, ami a berendezés tliz okozta karosodasahoz

vezethet.

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

UR10e

28 Felhasznald6i kézikdnyv



2. Biztonsag

R
UNIVERSAL ROBOTS

Tovabbi
informacioé

ERTESITES

* Abiztonsagi funkciok és kezeldi felliletek hasznalatahoz és
konfiguralasahoz be kell tartani a kockazatértékelési
eljarasokat mindegyik robotalkalmazasnal. (I4sd a Biztonsag
fejezet Biztonsaggal kapcsolatos funkciok és interfészek
bekezdését)

* Aleallasi id6t szamitasba kell venni az alkalmazas
kockazatértékelésének részeként.

* Ha arobot hibat vagy a biztonsagi rendszer megsértését
észleli (pl. ha a vészleallité aramkor egyik vezetékét elvagjak
vagy egy biztonsagi hatarértéket tullépnek), akkor a 0.
kategorigju leallitast kezdeményez.

ERTESITES

A végeffektort nem védi a UR biztonsagi rendszer. A végeffektor
és/vagy a csatlakozékabel mikédését nem monitorozzak

2.10.1. Leallitasi kategoriak

Leiras

A korilményektél fliggéen a robot kezdeményezhet haromféle leallitasi kategériat az
IEC 60204-1 szerint meghatarozva. Ezek a kategoériak az alabbi tablazatban keriilnek
meghatarozasra:

Leallitasi Leiras

kategériak

0 A robot ledllitdsa az daramellatas azonnali megszakitasaval.

A robotot rendezett, kontrollalt médon allitja le. A robot leallasa utan
veszi el az aramot.

*Leallitja a robotot Ugy, hogy a meghajtdkat ellatja kozben arammal,
2 és fenntartja a palyat. A robot ledllasa utan is fenntartja az aramot a
meghajton.

1

vagy SS2 tipusu leallitasként ismerteti részletesen.

Felhasznaloi kézikdnyv
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2.10.2. Konfiguralhato biztonsagi funkcidk

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

Biztonsagi funkcié Leiras

lllesztése helyzetének | Bedllitja a fels6 és alsé hatarértékeket a megengedett
hatarértéke csuklo-pozicidkhoz.

lllesztési sebesség
hatarértéke

Beadllitja a csuklo sebességének felsd hatarértekét.

Meghatarozza a sikokat, a térben, amelyek korlatozzak a
robot helyzetét. A biztonsagi sikok vagy az
eszkozt/végeffektort magaban vagy az
eszkodzt/végeffektort és a kdnydkot egyarant korlatozzak.
Meghatarozza a szerszam megengedett tajolasi
hatarértékeit.

Korlatozza a robot maximalis sebességét. A sebesség
korlatozasa a konyoknél, az eszkdz/vegeffektor pereménél
és a felhasznal6 altal meghatarozott eszkdz/végeffektor
helyzetének kdzéppontjanal torténik.

Korlatozza a roboteszkdz/végeffektor és a kbnyok altal
kifejtett maximalis erét fogo helyzetekben. Az erd

Eré hatarértéke korlatozasa az eszkoz/végeffektor, konyok pereménél és a
felhasznalé altal meghatarozott eszkdz/végeffektor
helyzetének kézéppontjanal torténik.

Biztonsagi sikok

Eszkoz tajolasa

Sebesség hatarértéke

Impulzusmomentum . T s
P Korlatozza a robot maximalis impulzusnyomatékat.

hatarértéke
Teljesitménykorlat Korlatozza a robot altal végzett mechanikai munkét.
Leallasi idé Korlatozza a robot maximalis leallitasi idejét a robot
hatarértéke ledllitasanak kezdeményezése utan.?
Leallasi tavolsag Korlatozza a robot altal megtett maximalis tavolsagot a
hatarértéke robot leallitas kezdeményezését kdvetben.
Biztonsagi Az alkalmazas kockazat-értékelésekor figyelembe kell venni a robot mozgasat a
funkcié ledllitas elinditasa utan. A folyamat megkdnnyitése érdekében hasznalhato a Leallasi

idé hatarértéke és a Ledllasi tavolsag hatarértéke biztonsagi funkcio.

Ezek a biztonsagi funkcidk dinamikusan csdkkentik a robot mozgasanak sebességeét,
hogy mindig a hatarértékeken beliil alljon le. Az iziileti helyzethatarok, a biztonsagi
sikok és a szerszam/végrehajté egység tajolasi hatarai figyelembe veszik a varhat6
fékut megtételét, azaz a robot mozgésa lelassul, miel6tt a korlatot elérné.

A miikoddési biztonsag az alabbiak szerint foglalhat6 6ssze:

TRobotleallitds, amely korabban "Védelmi lellitds" néven volt ismert a(z) Universal Robots robotoknal.
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Figyelmeztetések

Biztonsagi funkcié Pontossdg  Teljesitményszint  Kategodria
Vészledllitas - d 3
Védo stop - d 3
lllesztése helyzetének

hatarértéke ’ 5’ d 3
lllesztési sebesség hatarérteke | 1.15°/s d 3
Biztonsagi replilégépek 40 mm d 3
Eszkoz t4jolasa 3° d 3
Sebességkorlatozas 50 mm/s d 3
Erékorlat 25N d 3
Impulzusmomentum

haférértéke Skgmis d 3
Teljesitménykorlat 10w d 3
Leallitasi id6korlat 50 ms d 3
Féktavolsagi korlat 40 mm d 3
Biztonsagos otthon 1.7° d 3

VIGYAZAT
A maximalis sebességkorlatozas konfiguralasanak elmulasztasa

veszélyes helyzeteket eredményezhet.

* Ha arobotot kézi vezetéses alkalmazésokban lineéris
mozgasokkal alkalmazzak, a sebességhatart a
szerszam/végrehaijtd eszkdz esetében legfeljebb 250 mm/s
sebességre kell beallitani. Ez megakadalyozza a robot
kénybkének gyors mozgasat a paratlanok mellett.

ERTESITES

Az erdkorlatozo funkcidnak két kivétele van, amelyek egy
alkalmazas tervezésében jatszanak fontos szerepet. ()

Ahogy a robot kinyulik, a térdcsuklé hatasa kis sebességnél nagy
erbket fejthet ki sugariranyban (az alaptol tavolodva). Hasonloan a
rovid emelékar, amikor az eszkdz/végeffektor kdzel van az alaphoz
és az alap koriil mozog, nagy er6ket okozhat, kis sebességnél. A
szuro veszélyeket kerilni kell az akadalyok elvételével ilyen
terliletekrdl, a robot athelyezésével vagy kombinalt biztonsagi sikok
és illesztési hatarértékek hasznalatdval, hogy a veszélyt
kikliszoboljék azzal hogy a robot bemenjen a munkateriilet ezen

Felhasznaloi kézikdnyv
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Munkaterilet

2.1: A robotkar fizikai tulajdonsagai miatt bizonyos munkatertiletek figyelmet
igényelnek szurd veszélyek miatt. Az egyik tertiletet (balra) a radialis mozgasokhoz
hatarozzuk meg, amikor az 1. csukloiziilet legalabb 450 mm tavolsagra van a robot

alapjatol. A masik tertilet (jobbra) 200 mm-en beliil van a robot alapjatol, amikor
érintélegesen mozog.

A becsipddési veszélyeket ugy lehet elkerilni, hogy eltavolitjuk az akadalyokat ezeken
a teruleteken, masképpen helyezzik el a robotot, vagy biztonsagi sikok és az izlleti
korlatok egy kombinaciojaval kiiszobdljiik ki a veszélyeket azaltal, hogy
megakadalyozzuk, hogy a robot munkateriiletének ezen teriiletére jusson.
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Biztonsagi
bemenetek

A robot az alabbi biztonsagi bemenetekkel is rendelkezik:

Biztonsagi .
bemenet Leiras
1. kategorigju leallitast végez (IEC 60204-1), mellyel
. A tajékoztatja a tdbbi Rendszer vészleallité kimenetet hasznald
Vészleallitd . . e .
gépet, ha azt a kimenetet definialtak. A kimenethez
gomb . . A
csatlakoztatott barmilyen berendezés leéllitasat
kezdeményezi.
1. kategoriaju leallitast (IEC 60204-1) végez a vezérlészekrény
Robot bemeneten keresztil, mellyel tajékoztatja a tdbbi Rendszer
vészleallitd vészleallito kimenetet hasznald gépet, ha azt a kimenetet
definialtak.
Az 1. kategoriaju leéllitast (IEC 60204-1) csak roboton hajtja
Rendszer ] . . \ . ,, . .
, e s végre, minden tizemmadban, és ez els6bbséget élvez az
vészledllito .. s
Osszes tdbbi paranccsal szemben.
2. kategoriaju leallitast (IEC 60204-1) végez minden
lUzemmodban, kivéve a 3-allapotu engedélyezd eszkoz és egy
Véd6 stop Uzemmodvalaszto hasznalatakor, majd amikor kézi

Uzemmodban van, akkor ugy lehet beallitani a biztonsagi
leallitast, hogy az csak automatikus tizemmaodban m(ikédjén.

Automatikus

uzemmad- 60204-1). Automata modu biztonsagi leallitas csak akkor
védelem valaszthatd, ha egy haromhelyzetii engedélyez6 eszkozt
leallitasa konfiguraltak és beszereltek.

Védelem Biztonsagi leallitott dllapotbdl visszatér a Biztonsagi
visszaallitasa visszaallité bemenet jelének felfuto élére.

Csokkentett Atallitia a biztonsagi rendszert, hogy a Csékkentett méd
tuzemmad hatarértékeit hasznalja.

Harompozicios
engedélyezé

Kezdeményez egy 2. kategériaju leallitast (IEC 60204-1),
amikor az engedélyezd eszkdzt teljesen lenyomjak vagy
teljesen felengedik, kizarolag manualis modban.
Haromhelyzet(i engedélyez6 eszkéz leallasa kezdbdik, amikor

eszkoz a bemenet alacsony lesz. Ezt nem befolyasolja a Biztonsagi
visszaallitas.
Freedrive a Engedélyezi a szabadonfutét, amikor a robot nem automatikus
roboton Uzemmodban van.
Atkapcsol a miikddési médok kdzétt. A robot Automatikus
Uzemmoéd modban van, amikor a bemenet alacsony, és Kézi médban,

amikor a bemenet magas.

Automatikus
mad biztonsagi
alaphelyzetbe
allitasa

Automata moédu biztonsagi leallitas allapotbdl visszatér az
Automata moédu biztonsagi leallitas visszaallitd bemenetére
érkez6 jel felfuto élére.

Felhasznaloi kézikdnyv
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Biztonsagi Mas gépekkel val6 csatlakozaskor a robotot az alabbi biztonsagi kimenetekkel szerelik
kimenetek fel:
Bllztonsagl Leiras
kimenet
Rendszer Amig ezen jel logikai szintje alacsony, a Robot Vészleallas bemenet
, s logikai alacsony szinten van, vagy a Vészleallitas gombot
vészleallitd .
megnyomtak.
Robot Bar ez a jel logikailag magas, a robot egyetlen csukldja sem mozog
mozgatasa 0,1 rad/s-nal tébbet.
A robot nem Logikusa’n magas, amilfor a |:ol’oc’Jtot Ieélll’tj:ék vag’y.a Ie’élllifés .
all le folyamataban, amely vészleallitas vagy biztonsagi leéllitas miatt
torténik. Egyébként logikusan alacsony lesz.
Csdkkentett AI?csony logikai szint(i, amikor a biztonsagi rendszer Csdkkentett
maodban van.
Nem Logikai alacsony szint, amikor a rendszer nem csokkentett modban
csokkentett van.
Biztonsagos Logikusan magas, amikor a robot a konfiguralt Biztonsagos
otthon kezddhelyzetben van.

Minden biztonsagi I/O kétcsatornas, azaz akkor biztonsagos, amikor a logikai jelszint
alacsony (peldaul a Vészleallas akkor aktiv, amikor a jelek logikai szintje alacsony).

2.10.3. Biztonsagi funkciok

UR10e
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Leiras

A biztonsagi rendszer a biztonsagi hatarértékek tullépéseének, illetve a vészleallitas

vagy a biztonsagi leallitds kezdeményezésének fellgyeletével Iép mikddésbe.

A biztonsagi rendszer reakcioi a kbvetkezok:

Kapcsol6 Reakcié

) A 1. ledllitasi
Vészledllitds .
kategoria

. et 2. ledllitasi
Biztonsagi leallitd .
kategoria

3PE ledllitas (ha 3 allapotu engedélyez6 eszkozt 2. ledllitasi
csatlakoztattak) kategoria

s - 0. leallitasi
Hatarérték megsértése L.
kategoria

o ) 0. leallitasi
Hiba észlelése .
kategoria

ERTESITES

Ha a biztonsagi rendszer hibat vagy elbiras megsértését észleli,
akkor az 6sszes biztonsagi kimenet visszaall alacsonyra.

Felhasznaloi kézikdnyv
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2.10.4. Biztonsagi paraméterkészlet

Leiras

Normal és
Csokkentett

A biztonsagi rendszer a kdvetkez6 konfiguralhaté biztonsagi paraméterkészlettel
rendelkezik:

* Normal
* CsoOkkentett

Beallithatja a biztonsagi hatarértékeket minden egyes biztonsagi paraméterkészlethez,
ezaltal kiildnféle konfiguracidkat hozhat Iétre a normal, illetve a magasabb és a
csokkentett beallitasokhoz. A csdkkentett konfiguracio akkor aktiv, ha a
szerszam/végeffektor egy Trigger Reduced Plane csokkentett oldalan helyezkedik el,
vagy ha a csdkkentett konfiguraciot egy biztonsagi bemenet valtja k ki kulséleg.

Egy sik hasznalata a cstkkentett konfiguracio kivaltasahoz: Amikor a robotkar a
csokkentett biztonsagi paraméterekkel konfiguralt inditdsik oldalarél mozog a normal
biztonsagi paraméterekkel konfiguralt oldalra, a kioldé sik koril egy 20 mm-es tertlet
talalhato, ahol a normal és a csdkkentett hatarértékek egyardnt megengedettek. Ez a
teriilet az inditosik koéril megakadalyozza a zavaré biztonsagi leallasokat, amikor a
robot pontosan a hatarértéknél van.

Bemenet hasznalata a cs6kkentett konfiguracié inditAsahoz: Amikor egy biztonsagi
bemenet inditja vagy leallitja a cs6kkentett konfiguraciot, akar 500 ms is eltelhet, miel6tt
az uj hatérértékek aktivva valnak. Ez az alabbi kdriilmények barmelyikében
eléfordulhat:

* Atvaltas csdkkentettrdl a normal konfiguraciora

+ Atvaltas a normal konfiguraciérol a csdkkentettre

A robotkar 500 ms alatt alkalmazkodik az Uj biztonsagi hatarértékekhez.

UR10e
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Helyreallitas

Amikor egy biztonsagi hatarértéket meghaladnak, a biztonsagi rendszert ujra kell
inditani. Példaul, ha egy izileti helyzethatar a kivil esik a biztonsagi hataron, inditaskor
a Visszaallitasvalik aktivva.

Nem futtathat programokat a roboton, amikor a helyreallitas aktiv, de a robotkart
manualisan visszaallithatja a korlatok kbzé a szabadonfuto segitségével, vagy a
PolyScope Mozgatas lapjanak hasznalataval. (lasd PolyScope kézikonyv Il. rész)

A visszaallitas biztonsagi hatarértékei a kbvetkezok:

Biztonsagi funkcié Hatarérték
lllesztési sebesség hatarértéke 30°/s
Sebességkorlatozas 250 mm/s
Erékorlat 100N
Impulzusmomentum hatarértéke 10 kg m/s
Teljesitménykorlat 80W

Ha ezeket a hatarértékeket megseértik, a biztonsagi rendszer 0-as leallasi kategoriat ad
ki.

FIGYELMEZTETES

Ha a robotkar mozgatasakor ovatlanul jar el, ez veszélyes
helyzetekhez vezethet.

* Legyen 6vatos, amikor a robotkart a hatarértékeken belill
mozgatja vissza, mivel az iziileti poziciok korlatozasait, a
biztonsagi sikokat és a szerszam/végeffektor tajolasat a
visszaallitas soran letiltja a rendszer.
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2.10.5. Médok

Leiras

Amikor egy biztonsagi hatarértéket meghaladnak, a biztonsagi rendszert Ujra kell
inditani. Példaul, ha egy izlleti helyzethatar a kivil esik a biztonsagi hataron,
inditdskor a Visszaallitasvalik aktivva.

Nem futtathat programokat a roboton, amikor a helyreallitas aktiv, de a robotkart
manualisan visszaallithatja a korlatok k6zé a szabadonfuto segitségével, vagy a
PolyScope Mozgatas lapjanak hasznalataval. (lasd PolyScope kézikonyv Il. rész)

A helyreallitasi Biztonsagi funkcié Hatarérték
Uzemmod lllesztési sebesseég hatarértéke 30°/s
biztonsagi Sebosstakorlatozs 250 ;
hatarérékei ebességkorlatozas mm/s
Erékorlat 100N
Impulzusmomentum hatarértéke 10 kg m/s
Teljesitménykorlat 80w
Ha ezeket a hatarértékeket megsértik, a biztonsagi rendszer 0-as ledllasi kategoriat ad
ki.
FIGYELMEZTETES
Ha a robotkar mozgatésakor ovatlanul jar el, ez veszélyes
helyzetekhez vezethet.
* Legyen 6vatos, amikor a robotkart a hatarértékeken bellil
mozgatja vissza, mivel az izlileti poziciok korlatozasait, a
biztonsagi sikokat és a szerszam/végeffektor tajolasat a
visszaallitas soran letiltja a rendszer.
UR10e 38 Felhasznaloi kézikdnyv



R
3. Mechanikai felhasznaloi felllet UNIVERSAL ROBOTS

3. Mechanikai felhasznaloi felulet

Leiras A robot elemei alkotjak a robotrendszert: a robotkart, a szerszamot vagy
munkadarabot, a vezérlészekrényt és a 3PE hordozhaté kezel6egységet ebben a
fejezetben ismertetjiik. Megtalalhatja a maximalis hasznos teher és a munkatertlet
kdvetelményeit is.

3.1. Munkaterulet és uzemi tér

Leiras A munkaterilet a teljesen kinyujtott robotkar vizszintes és fuggdleges tartomanya. A
mikodési tér az a helyszin, ahol a robottdl elvarhatd, hogy miikédjon.

ERTESITES

A robot munkateruletének és miikbdési terének figyelmen kivdl
hagyasa anyagi karokat okozhat.

* Vegye figyelembe az alabbi informacioét, amikor kivalasztja a
robotgép miikddési helyét.

ERTESITES

Ha a szerszdmot a hengeres térfogathoz kdzel mozgatja, az izlletek
tul gyorsan mozoghatnak, ami a miikodéképesség elvesztéséhez és
anyagi karokhoz vezethet.

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

3. Mechanikai felhasznaloi fellilet

3.2. Szerelés leirasa

Leiras

Figyelmeztetés:
IP besorolas

A hengeres térfogat kdzvetleniil a robot alapja felett és kézvetlenll alatta helyezkedik
el. A robot 1300 mm-re nyulik ki az alapizilettdl.

Elulsé Délt

Robotkar (Alap) l\{eg),/ ?,S-as sznardsagu,: 8,5 mm csavarral és négy M8-as
rogzitéfurattal szerelhetd az alapra.
Szerszam Négy M6-0s menetes furatot hasznal a szerszam rogzitéséhez a
, robothoz. Az M6-os csavarokat 8 Nm, nyomatékkal kell
(szerszdm . G . N .
karima) meghuzni, 8.8-as szilardsagi osztaly. Az eszkdz preciz
athelyezéséhez hasznaljon csapot a meglévé J6 furatban.
Vezérlédoboz A Vezérlédoboz falra vagy padléra szerelhetd.
A Hordozhat6 kezel6egység falra szerelhetd vagy a
e .. | vezérlédobozra helyezhetd. Ellendrizze, hogy a kabel nem okoz-
Tanito fuggelék . . o e ix .
e botlasveszélyt. Vasarolhat kilon konzolokat a vezérlészekrény
és a hordozhato kezel6egység felszereléséhez.

VIGYAZAT
Mindig gy6z6djén meg a robot alkatrészeinek szakszer(i és

biztonsagos rogzitésérél és lecsavarozasarol.

* Szerelje a robotot olyan kérnyezetbe, amely az IP

besorolashoz illik. A robotot nem szabad olyan kérnyezetben
mikddtetni, amely meghaladja a robot (IP54), a tanité fliggelék
(IP54) és a vezérlszekrény (IP44) IP besorolasat.

UR10e

40 Felhasznaloi kézikonyv




It
3. Mechanikai felhasznaloi felllet UNIVERSAL ROBOTS

Figyelmeztetés:
Talapzat FIGYELMEZTETES
Az instabil szerelés balesetekhez vezethet.

* Mindig gy6z6djén meg a robot alkatrészeinek szakszer(i és
biztonsagos rogzitésérdl és lecsavarozasarol.

3.3. Arobotkar rogzitése

Leiras Surface on which the robot is fitted

7] 0.05]

2X 5 +1

4x D 8.4

oY

|
®170

/

®8 FG8 10008 ¥ 8.5 min.

8 FG8 10006 x 13 T 8.5 min.

2.2: Méretek és furatkép a robot felszereléséhez.
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A robotkar

kikapcsolasa FIGYELMEZTETES
A varatlan elindulas és/vagy mozgas sériléseket okozhat.

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

1. Arobot kikapcsolasahoz nyomja meg a hordozhato kezel6egység bekapcsold
gombjét.

Huzza ki a halézati kabelt a haldzati aljzatbol.

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

A robotkar 1. Helyezze a robotot egy massziv, rezgésmentes felliletre, amely képes elviselni
régzitése az alapcsuklo teljes nyomatékanak legalabb a tizszeresét, illetve a robotkar
sulyanak legalabb 6tszorosét.

Ha a robotot linearis tengelyre vagy mozgé platformra szereli, akkor a mozgo
szerelBalap gyorsuldsa nagyon alacsony. A nagy gyorsulas a robot biztonsagi
leallasat idézheti eld.

2. Huzza meg a csavarokat 20 Nm nyomatékkal. (A nyomaték-értékeket az
SWS5.14 verzidban frissitettiik. (A kordbbi nyomtatott valtozatban eltérd értékek
talalhatok)

3. Hasznalja a két @8-as furatot a mellékelt csappal a robotkar pontos
athelyezéséhez.

3.4. A szerszam rogzitése
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Leiras A szerszamot vagy munkadarabot a robot csucsan Iévd szerszam-kimeneti karimara
(ISO 9409-1) szerelik.

Lumberg RKMW 8-354 connector

@ 6 H7 ¥ 6,20 0,20
6.50

4x P57 8
Mé-6H U 8

48,75 _

SECTION A-A

®31,50 H7

®50 0,1

?63h8

©90 0,1

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

Szerszamkarima A szerszam kimeneti karimajara (ISO 909-1) szerelik fel a szerszamot, a robot
csucsan. Célszer(i sugarasan hornyolt furatot hasznalni a csaphoz, hogy tulfeszités
nélkul biztositsuk a preciz poziciot.

VIGYAZAT
Ha nagyon hosszuak az M6 csavarok, a szerszamkarima aljara

fellitkbzve rovidzarat okozhatnak a robotban.

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

FIGYELMEZTETES
A csavarok nem kell6 megszoritasa sériilést okozhat az

adapterkarima és/vagy a végberendezés meghibasodasa és a
hasznos teher ebbdl fakado elszabadulasa miatt.

* Gy6z8djon meg rola, hogy a szerszamot szakszer(ien és
biztonsdgosan rogzitették csavarozassal.

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

Felhasznaléi kézikonyv 43 UR10e

Szerzdi jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6i jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS 3. Mechanikai felhasznaldi feltlet

3.5. Vezérloszekrény szerelési hézaga

Leiras A forré leveg6 aramlasa a vezérlédobozban a berendezés meghibasodasahoz
vezethet.
A vezérlészekrénynek mindkét oldalon legalabb 50 mm tavolsagot kell hagyni a
megfelel hiitési [égdramlashoz. A vezérlGszekrény ajanlott tavolsaga 200 mm.
1 200 mm
« » CB «
FIGYELMEZTETES
A nedves Control Box halalos sértilést okozhat.
+ Ugyeljen ra, hogy a vezérlédobozt és a kabeleket ne érje
folyadék.
* Helyezze a vezérlédobozt (IP44) az IP-besorolasnak
megfelel6 kdrnyezetbe.
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3.6. Maximalis hasznos teher

Leiras

A robotkar névleges hasznos terhelhetésége a hasznos teher sulyponteltolédasatdl
fligg, lasd az abrat 3 Mechanikai felhasznaldi felllet 39

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

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

UR10e10 kg /
12,5 kg

Az alabbiakban bemutatott médon igazolhatja a robot hasznos terhelhet6ségét a
robotkaron talalhaté cimke ellenérzésével.

lm ASSEMBLED IN DENMARK
UNIVERSAL ROBOTS

Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark

MODEL UR10e .

SERIAL NUMBER 20215212345 S TOV
PRODUCTIONDATE 11 Mar 2021 %~HA A " 50D 4
WEIGHT 33,5 kg /73,91bs 18-AB2EQ-01602 R-RURK-UR10e ol L

ENCLOSURE TYPE IP54
MAX. PAYLOAD 12.5ka /27,5 1bs

MAX: REACH 1300 mm /51,2 inches ’ K
ROBOT TYPE Industrial &O @ Ro H s
FUNCTIONAL SAFETY PLd (ISO 13849-1) —
EMERGENCY MOVEMENT:

ORCE JOINT ROTATION
BY PULLING OR PUSHING THE ROBOT ARM 70141 rEv.0400

ERTESITES

* Arobot gyorsulasi képessége csokkenhet, ha a hasznos teher
sulypontja tullépi az 1300 mm-es munkateret 10 kg feletti
hasznos teherrel.

* Arobot gyorsulasi képessége csdkkenhet, ha a kdnydkizilettd!
10 kg-ot meghaladd hasznos terhet kell vizszintesen kinyujtani.

* Arobot képes elviselni egy hosszu sulypont-eltolodast, ha a
hasznos terhet a szerszamtokmany alé helyezik, amint ez
gyakran el6fordul raklapos alkalmazasoknal.

Felhasznaléi kézikonyv
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A hasznos teher
tehetetlensége

Payload [kg]

W UR10e
I UR10e 125kg

Sulypont eltolas [mm]
2.3 A névleges hasznos teher és a sulypont eltolodas viszonya.

A robot hasznalhat6 nagy tehetetlenségl hasznos terhekkel. A vezérl6szoftver
automatikusan beszabalyozza a gyorsulasokat, ha helyesen adja meg a kdvetkezéket
a PolyScope-ban (lasd: 20.7.10 Hasznos terhelés beallitasa 254 ):

* Hasznos teher tomege
* Sulypont
* Tehetetenség

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

UR10e
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4. Elektromos felhasznaloi felllet

Leiras A robotkar és a vezérl6szekrény tartalmazza az elektromos interfészcsoportokat.
Példak a 1/0legtdbb tipusara. A I/O kifejezés az alabb felsorolt elektromos
interfészcsoportokba vagy azokbol érkezd digitalis és analog vezérléjelekre egyarant
vonatkozik.

Halbzati csatlakozas
Robot csatlakoztatasa
Vezérld 110

Eszkéz i/o

Ethernet

Minden fesziiltség és aramerdsség egyenaramu (DC), kivéve, ha ettél eltéréen adtak

meg.

4.1. Elektromos figyelmeztetések es ovintézkedések

Figyelmeztetések  Tartsa be a kdvetkez6 figyelmeztetéseket az 6sszes interfészcsoportra vonatkozéan,
beleértve egy alkalmazas tervezését és telepitését is.

PLC

FIGYELMEZTETES

Az alabbiak kézil barmelyik el6iras mell6zése sulyos sérilést vagy
halalt okozhat, mivel a biztonsagi funkcidkat felllirhatjak.

* Soha ne csatlakoztasson biztonsagi jeleket olyan PLC
vezérl6hodz, amely nem a megfeleld biztonsagi szinti
biztonsagi PLC. Fontos, hogy a biztonsagi interfészjeleket
elkilonitsiik a normal I/O interfészjelektdl.

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

* Tartsa a két fuggetlen csatornat elkildnitve, hogy egyszeri hiba
ne okozhassa a biztonsagi funkcio elvesztését.

Felhasznaléi kézikonyv
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Elektromossa
g FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

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

* Gondoskodjon réla, hogy az olyan berendezések, amelyeket
nem mindsitették vizallosagra, szarazon maradjanak. Ha viz
kerlil a termékbe, zarjon le minden aramellatast, majd forduljon
a helyi Universal Robots szerviz szolgaltatéjahoz segitségért.

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

* Legyen 6vatos a robot I/0 csatlakozokabeleinek
beszerelésekor. Az aljan l1évd fémlemez az
interfészkabelekhez és csatlakozdkhoz szolgal. A furatok
furasa el6tt tavolitsa el a lemezt. A lemez visszahelyezése el6tt
gy6z8djon meg rola, hogy az 6sszes forgacsot eltavolitotta. Ne
feledje, hogy a megfeleld méretli tdmszelencéket hasznalja.

EMC
VIGYAZAT
A A megadott IEC szabvanyokban meghatarozott szinteknél magasabb
szintl zavard¢ jelek a robot nem vért viselkedését okozhatjak.
Ugyeljen a kévetkezdkre:

* Arobot elektromagneses kompatibilitas (EMC) bevizsgalasat
a vonatkozo6 nemzetkdzi IEC szabvanyok szerint végezték el. A
nagyon magas jelszintek vagy a tulzqtt expozicioé a robot
maradandoé karosodasat okozhatja. Ugy talaltak, hogy EMC
problémak altalaban el6fordulnak a hegesztési folyamatokban
és arra a naploban altalaban hibalizenetek figyelmeztetnek. A
Universal Robots nem tarthato felelésnek az EMC problémak
altal okozott karokert.

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

Féld v
J_ FOLD
— A negativ csatlakozasokat féldelésnek (GND) nevezik, és a robot
- burkolatdhoz és a vezérl§szekrényhez csatlakoznak. Az 6sszes

emlitett GND csatlakozas csak a tapellatasra és a jelzésekre szolgal.
PE (védéfoldelés) esetén hasznalja a vezérlészekrény belsejében
talalhato, foldelés szimbolummal jel6lt M6 méretl csavaros
csatlakozdkat. A féldel6évezetéknek legalabb a rendszer legnagyobb
aramanak megfelel névleges aramerésségiinek kell lennie.

UR10e 48 Felhasznald6i kézikdnyv



It
4. Elektromos felhasznaloi fellilet UNIVERSAL ROBOTS

Ez a kézikényv W
KEZIKONYV ELOLVASASA

A vezérlészekrényen beliil bizonyos I/0 egységeket normal vagy
biztonsaggal kapcsolatos I/0O funkcidra lehet konfiguralni. Olvassa el
és értse meg az elektromos interfészrél szol06 teljes fejezetet.

4.2.Vezérlo 1/0

Leiras A 1/O a vezérlészekrényben berendezések széles skalajahoz hasznalhato, beleértve a
pneumatikus reléket, a PLC-ket és a vészleallitd gombokat.
Az alabbi abra bemutatja az elektromos felhasznaléi fellilet csoportok elrendezését a
vezérlédobozon bellil.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g [24v 12V|H| PWR|@A| [24V|H||24V|(H| [OoV |H|| OV |H]| |24V(H|[24V|H| oV [H|[ oV |H| |£2]|AG|H
Ug; EI0 GND|H| |GND! cio|m|[ci4|m]| [coo/m||cos/m]| [pio|m|[pi4|m| [poo|m|[pos|m| [=[ai0|[m
“g’v 24V ON (M| |24V 24viH |24V ov|(H|/ov|H| |24V|H|[24V/H| [OV |[H|| OV | H g AG |H
:E: ElI1l OFF| M| [ OV Cll1|H|(CI5|H| |[COl|/H||CO5/H| |DI1|(M|DI5(l| |DO1|/H|DO5 M < |AIL ]
5 24V 24VIH|[24VviH oV |(H|/ov|H||24V|H|[24V/H| [OV |[H|| OV H g AG |
g SI10 SIEIRBE > Cl2|H||Ci6|H| |cCO2(/H||cOo6|H| |DI2|H|(Di6|H| [DO2|H|{DO6|H §A00 L
;?'.;,24V ola ala|d|2|[24v|H||24v|E ov |HM|/ov|H| (24v(H||24V(H| oV (H|| oV S| AG L
:n'a SI1 (NN NNNC3H||C7 H| |CO3MN|co7H DI3(M||DI7 (M| [DO3(H||DO7|H 3 Aol|H

A vizszintes digitalis bemeneti blokkot (DI8-DI11) az alabbi abran lathatdo médon
hasznalhatja a szallitészalag kdvetésének kvadratura kédolasahoz. (lasd Szokasos
specifikaciok az dsszes digitalis I/0O-hoz on the next page) az ilyen tipusu

bemenetekhez.
Slalele(z|>
alalf|e|~|°
HENENENR

Az alabb felsorolt szinsémak jelentését meg kell ismerni és meg kell 8rizni.

Sarga piros széveggel Kilén biztonsagi jelzések
Sarga fekete szbveggel Biztonsaghoz konfiguralhaté
Sziirke fekete széveggel Altalanos célu digitalis 1/0
Z6ld fekete széveggel Altalanos célu analég 1/0

A GUI feltleten a konfiguralhaté 1/Okapcsot beallithatja biztonsaggal kapcsolatos
I/0 vagy altalanos céli I/0 kapocsként (lasd PolyScope kézikonyv Il rész).
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Szokasos
specifikaciok az
Osszes digitalis
1/0-hoz

Ez a pont meghatéarozza a vezérlészekrény alabbi 24 V-os digitélis 1/0-janak az
elektromos specifikacioit.

* Biztonsagil/O.
* Konfiguralhato 1/0.

+ Altalanos rendeltetésti I/0.

ERTESITES

A konfiguralhaté sz6 olyan I/Ol-hoz hasznalatos, amelyet akar
biztonsaggal kapcsolatos, akar normal I1/0-ként konfiguraltak. Ezek a
sarga terminalok Ures széveggel.

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

A digitalis I/0 tapellatasa biztosithaté egy bels6é 24 V-os tapegységrol vagy kiilsé
aramellatasrol a Power (tapegység)nevii sorkapocs konfiguralasaval. Ez a blokk négy
terminalbdl all. A fels6 ketté (PWR és GND) 24 V-os, és foldelés a belsd 24 V-os
ellatasrol. Az also két terminal (24 V és 0 V) a blokkban 24 V-os bemenet az 1/0-hoz. Az
alapértelmezett konfiguracié a bels6é aramellatast hasznalja (lasd alabb).

Tapegység Ha tébb aram szikséges, akkor csatlakoztasson kiilsé aramellatast az aldbbiak szerint.
Power ’_( Power
PWR | PWR H
GND GND|H
24v | 24V| B
oV \ ov
Ez a példa a bels6 tapegység | Ez a példa az alapértelmezett konfiguraciét
alapértelmezett szemlélteti kiils6 tapegységgel, a nagyobb
konfiguraciéjat szemiélteti aramerdsség elérése érdekében.
Az elektromos specifikaciok alabb lathatdk a belsé és kiilsé aramellatasra vonatkozéan
egyarant.
Terminalok Paraméter Min.  Tipus  Max.
Belsb 24 V-os aramellatas
[PWR - GND] Fesziltség 23 24 25 \%
[PWR - GND] Aktudlis 0 - 2% A
Klils6 24 V-os bemeneti
kévetelmények
(24 Vv - 0 V] Fesziiltség 20 24 29 \%
[24 V - 0 V] Aktualis 0 - 6 A
*3,5A 500 ms vagy 33% lizemi ciklus esetében.
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Digitalis A digitalis /0 az IEC 61131-2 szabvany szerint késziilt. Az elektromos specifikacidk alabb

bemenetek lathatok.
Terminalok Paraméter in. Max.
Digitalis kimenetek
[COx / DOx] Aramerésség* 0 - 1 A
[COx / DOx] Fesziiltségesés 0 - 0.5 Vv
[COx / DOx] Szivarg6 aram 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Effektus - PNP - Tipus
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Tipus
Digitalis bemenetek
[EIx/SIx/CIx/DIx] Fesziiltség -3 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] OFF (KI) régio -3 - 5 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] ON (BE) régio 11 - 30 \Y

Aramerdsség (11-
(BLx/STx/CIx/DIx] | 400 9( 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Effektus - PNP + - Tipus
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Tipus
*Ledfeljebb 1 H ellenallé terhelés vagy induktiv terhelés.
4.3. Biztonsagi I/0
Biztonsagi I/O Ebben a szakaszban ismertetjiik a célorientalt biztonsagi bemenetet (sarga kapocs

piros szoveggel) és a konfiguralhato 1/0-t (sarga kapcsok fekete széveggel), ha
biztonsagi I/Obemenetként allitottak be. Kdvesse az dsszes digitalis I/O-ra vonatkozo
kdzds elbirasokat a 4.3 Biztonsagi I/0 above fejezetben.

A biztonsagi eszkézbdket és berendezéseket a Biztonsag fejezetben kézolt biztonsagi
utasitasoknak és a kockazatértékelésnek megfeleléen kell telepiteni.

Minden biztonsagi I/0O kett6z6tt(redundans), igy egy egyedi hiba nem okozhatja a
biztonsagi funkcio elvesztését. A biztonsagi I/0 kapcsokat azonban két kiilén agként
kell megtartani.

Az allando biztonsagi bemenet-tipusok a kdvetkezbk:
* Robot vészleadllitd kizarolag a vészleallitdo berendezéshez
* Védo stop védelmi eszk6zokhoz

* 3PE leallitds védelmi eszk6z6khéz
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Tablazat A funkcionalis kiilénbség alabb lathato.
Veszlealitas  DIZOMSA01  app egitas
leallité
A robot leallitia a mozgast Igen Igen Igen
Program végrehajtasa Sziinetek Sziinetek Sziinetek
Meghaijté erd Ki Be Be
. A - Automatikus Automatikus
Visszaallitas Kézi e -
vagy kézi vagy kézi
. . .| Minden ciklus - | Minden ciklus -
A hasznalat gyakorisaga Nem gyakori nem gyakori nem gyakori
- e . Csak fék
Ujratelepitést igényel Kiengedése Nem Nem
Leallitasi kategoria (IEC 60204-
1 2 2
1)
A feluigyeleti funkcio
teljesitményszintje (ISO 13849- PLd PLd PLd
1)
Biztonsagi Hasznalja a konfiguralhaté I/O-t tovabbi biztonsagi I/O funkcio telepitésére, pl.:
ovintézkedés vészleallitd kimenet. A biztonsagi funkciokhoz konfiguralhato 1/0-készletet a GUI

felUleten keresztiil lehet beallitani (lasd itt PolyScope kézikényv Il. része).

VIGYAZAT

A biztonsagi funkcidk rendszeres ellendrzésének és tesztelésének
elmulasztasa veszélyes helyzetekhez vezethet.

* Arobot izembe helyezése el6tt igazolni kell a biztonsagi
funkciokat.

* A biztonsagi funkcidkat rendszeresen tesztelni kell.

OSSD jelek Az 6sszes konfiguralt és ideiglenes biztonsagi bemenetet sz(rik, hogy lehetéve tegyék
az OSSD biztonsagi berendezés hasznalatat 3 ms alatti impulzushosszakkal. A
biztonsagi bemenetbél minden milliszekundumban mintat vesznek, és a bemenet
allapotat meghatarozzak a leggyakrabban latott bemeneti jel szerint az utolso6 7
milliszekundum alatt. A biztonsagi kimenetek OSSD-impulzusaita PolyScope
kézikdnyv Il. része részletezi.
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Alapértelmezett
biztonsagi
konfiguracio

Vészleallitd
gombok
csatlakoztatasa

A vészledllitd
megosztasa mas
gépekkel

A robotot alapkonfiguraciéval szallitjak, amely tovabbi biztonsagi berendezések nélkuli

Uzemeltetést tesz lehetévé (lasd az alabbi abrat).
Safety

24V
EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
SI1

Emergency Stop

Safeguard Stop

A legtébb alkalmazasban hasznalni kell egy vagy tobb extra vészleallitd gombot. Az
alabbi abran lathat6,hogyan csatlakoztathato egy vagy tobb vészleallitd gomb.

Beallithat egy megosztott vészleallitd funkcidt a robot és mas gépek k6z6tt, ha az aldbbi
I/O funkciokat a GUI-n keresztil konfiguralja. A Robot vészleallitd bemenete nem
hasznalhaté megosztasi célokra. Ha két UR robotnal vagy mas gépeknél tébbet kell
csatlakoztatni, biztonsagi PLC sziikséges a vészleallito jelek kontrollalasahoz.

* Konfiguralhatd bemenet-par: Kiilsé vészledllitas.

* Konfiguralhat6 kimenet-par: Rendszer vészleallito.

Az alabbi abran lathatd, hogyan osztja meg két UR robot a vészleallitoé funkcidit. Ebben
a példaban a hasznalt konfiguralt 1/0-k a CI0-CI1 és a CO0-CO11.

.i\\\

Contgurable Guputs : Configurable Inpus niurabe Outputs

gt
24v [Wf|247 [m]| [ov [W][ov W : Vv ov [m
cwo% 14 |m| [coo| ] |cos|m| A : c cos|m
2av [m)j2ev (W o—vi [ov [m| : ov o |m
W% [cis |m| [cot|m\cos|m| : cot1|l|[cos|m
[2av |m]|[2av [m] ov! ov [m ov [m|[ov [m
[ciz |m|[cie [m] [coz[m\dps|m]| coz|m|[cos[m
[2av [m]|[2ev [m] [ov [m]|\O ov [m|[ov
[ci3 |m|[c7 [m] [cos[m] %( cos|m][cor
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Biztonsagi ledllitdé Ez a konfiguracio csak olyan alkalmazasokhoz készllt, ahol a kezelé nem tud atmenni

automatikus az ajtén és bezarni maga mogott. A konfiguralhato I/0O-t egy kiilsé nullazégomb

visszaallassal beallitasara hasznaljak az ajton kiviil, a robot mozgatasanak ujrainditasahoz. A robot
automatikusan visszatér a mozgashoz, amikor a jelzés Ujra létrejon.

FIGYELMEZTETES

Ne hasznalja ezt a konfiguraciot, ha a jelzés a biztonsagi kertleten
bellilrél hozhatd 1étre Ujra.

Safety
N 24v |
a; El0 |H W~ S—
g [24v | L [Pv]m| [av]d] [ov [m]
HETC A I s o B I 0 &
2av W feT?
g [sio 250 Tl >
§ [2av F é,wg AN >
ﬁ S ‘| FAEl
Ez a példa egy ajtdékapcsolét Ez a példa azt szemlélteti, hogy egy biztonsagi
szemléltet alapvet6 biztonsagi sz6nyeg olyan biztonsagi eszkdz, ahol az
eszkodzkeént, amelynél a robot automatikus folytatas helyénval6. Ez a példa egy
megall, ha az ajtét kinyitjak. biztonsagi Iézerszkennerre is érvényes.
Biztonsagi Ha a biztonsagi felhasznalé feliilet kdnny fliggdny illesztéssel hasznalatos, akkor a
ledllitas biztonsagi kerileten kivili visszaallitds sziikséges. A visszaallitas gombnak
visszaallitas kétcsatornas tipusunak kell lennie. Ebben a példaban a visszaallitdsra konfiguralt /0

gombbal CI0-CI1 (lasd alabb).

Safety ConfurdHimpus
2¢v [m| 24v{[W]f[24v [m [2av v N\, \ | [
3 [Eno [m] cio(w|[cie [m
24v |H 24v avim| 0 |4 A | -
§ [en [my cit ci5 |m
2¢v [l oo (m|pavm| 000\ Ll | [mmmme—-
sio ciz [m|[cic [m]|
24V 2o (mlavim] 0\ /| Lf===eee-
HED '\ ci3 [m|[cr7 [m

‘végso
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4.4. Haromhelyzetl engedélyez6 eszkoz

Leiras A robotkart egy 3PE hordozhato kezel6egység formaju engedélyezd eszkdzzel
szerelték fel.
A vezérlszekrény a kdvetkezd engedélyezd eszkdz-konfiguracidkat tdmogatja:

* 3PE hordozhat6 kezel6egység
* Kilsé harompoziciés engedélyezé eszkdz
* Kiilsé harompoziciés eszkdz és 3PE hordozhaté kezel6egység
Az alabbi illusztracié bemutatja, hogyan csatlakoztathat egy harompoziciés

engedélyezd eszkdzt. Tovabbi informacioért lasd a Hordozhato6 kezelbegyseg 3
helyzetl engedélyez6 eszkozzel fejezetet.

Confifurabl 3-Position Switch
24V 24v W o
clo|| < [ ;

24v | [2av) m — —
cH |ERCI5 |l

24v (H|[2hv]H "
ci2 |H||¢e|l

24v [m|[24vm

ci3 [H||c

Megjegyzés: A harompozicios engedélyezb eszkéz bemenetének két bemeneti
csatornajan a jeleltérés toleranciaja 1 mp.

ERTESITES

Az Universal Robots e-sorozatanak biztonsagi rendszere nem
tamogatja a tdbbszo6rds kiilsé haromhelyzetli engedélyezd eszk6zok
hasznalatéat.
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Mikédési méd

A hdrom helyzetl engedélyez6 eszkdz hasznalatahoz izemmaodvalto hasznalata

kapcsoldja szlkséges.

Az alabbi abran egy lizemmadd kapcsolo6 lathatd. Lasd 17.9 Miikddési mod kivalasztasa

149
Confil;urabl jnpuls Operational mode Switch
24v||H|[24v ([H :
cio||m|{ci4 |m :
24v|| W |[24v | — —]
cij|Hj|ci5 |l ;
24V|| B |24v (A "
Ci2f| s |l
24v Nl |24V
ci3 |EHCl7 \

|
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4.5. Altalanos célu digitalis 1/0

Leiras

Altalanos célt
digitalis 110

Kommunikacié
mas gépekkel
vagy PLC-kkel

Az Inditas képernyd beallitasokat tartalmaz egy alapértelmezett program automatikus
betbltéséhez és inditasahoz, és a Robotkar automatikus inicializalasahoz bekapcsolas
kozben.

Ez a rész az altalanos célu 24 V-os |/0O-t (szlrke terminalok) és a konfiguralhato 1/0-t
(sarga terminalok fekete széveggel), amikor nem biztonsagi I/O-ként van konfiguralva.
A 4.5 Altalanos célu digitalis /0 above szakaszban talalhaté kdzds specifikaciokat be
kell tartani.

Az altalanos célu I/O hasznélhatd a berendezés meghajtasara, ahogyan a pneumatikus
relék hajtasara kdzvetlenil vagy mas PLC rendszerekkel valé6 kommunikaciohoz.
Minden digitalis kimenet automatikusan letilthatd, amikor a program végrehaijtasa leall,
lasd part PolyScope Kézikonyv Il. rész.

Ebben a médban a kimenet mindig alacsony, amikor a program nem fut. Példak
taldlhatok az alabbi alpontokban.

Ezekben a példakban szokasos digitalis kimeneteket hasznalnak, de barmilyen
konfiguralhato kimenetet is hasznalhattak volna, ha ezeket nem biztonsagi funkcié
teljesitésére allitottak be.

Ve ~ Digital Inputs

Digital Outputs / 24V - 24V .

ov [m[ov]d < [pio|m||Dia \T
DOO/M D04 M |: 2av|H||2av[Hl T

ov |H|| ov
DO1/M |[DO5| M DI1 /M| DI5| I I ]
ovimilovim 24av|m||2av|m)
DO2|H ||[Do6| W DI2 M (D16 |l | \ y-l

oV /M| ovm 24V|H ||24v|H
po3|M|po7| pi3/H|[DI7|m

Ez a példa bemutatja, hogyan Ebben a példaban bemutatjuk, hogyan kell egy
kontrollaljak a terhet digitalis egyszer( nyomogombot bekdtni egy digitalis
kimenetrdl. bemenetre.

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

uts / . igital Inputs.

Digital Inputs
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4.6. Altalanos célu analog 1/0

Leiras Az analdg /0 felhasznaloi felllet a z6ld terminal. Fesziiltség (0-10 V) vagy
aramerdsség (4-20 mA) beallitasara vagy mérésére hasznalatos mas berendezésrol
vagy berendezésre.

A lehet6 legnagyobb pontossag elérése érdekében a kévetkezd utasitasok betartasa
ajanlott.

* Hasznalja az I/0-hoz legkdzelebbi AG terminalt. A par megoszt egy szokasos
maodszrét.

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

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

* Az aram modban m(ik6dé berendezés hasznalata Az aramjelek kevésbé
érzékenyek az interferenciakra.

Elektromos A GUI fellleten kivalaszthatja a beviteli médokat (lasd PolyScope Manual rész Il. rész).
specifikacié Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.
Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Analég bemenet aram
tizemmodban
[AIx - AG] Aktualis 4 - 20 mA
[AIx - AG] Ellenallas - 20 - ohm
[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analdg bemenet fesziiltség
modban
[AIx - AG] Fesziiltség 0 - 10 \Y,
[AIx - AG] Ellenallas - 10 - kOhm
[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analég kimenet aram
modban
[AOx - AG] Aktualis 4 - 20 mA
[AOx - AG] Fesziiltség 0 - 24 \
[AOx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analdg kimenet feszliltség
modban
[AOx - AG] Fesziiltség 0 - 10 \%
[AOx - AG] Aktualis -20 - 20 mA
[AOx - AG] Ellenallas - 1 - ohm
[AOx - AG] Felbontas - 12 - bit
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Analdg kimenet és analdg

bemenet

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

Ez a példa bemutatja egy analdg
szenzor csatlakoztatasat.

4.7. Tavoli KI/BE vezérles

Leiras

Hasznalja a BE/KI tavvezérlést a vezérl6szekrény be- és kikapcsolasahoz a
hordozhaté kezel6egység hasznalata nélkiil. Altalaban akkor hasznalatos:

* Amikor a hordozhat6 kezel6egység nem elérhetd.

* Amikor a PLC rendszernek teljes kontrollra van sziiksége.

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

Tavvezérlés

A KI/BE tavvezérlés biztositja a 12 V-os segédfesziiliséget, amely aktiv marad a
vezérlddoboz kikapcsoldsa utan. A BE bemenet csak rovid id6tartamu aktivalasra
szolgal, és ugyanugy mikdodik, minta POWER gomb. A KI bemenet lenyomva tarthato,
ha sziikséges. Hasznaljon egy szoftverfunkciot a programok automatikus betoltéséhez
és inditasahoz (lasd részPolyscope Kézikonyv . rész).

Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Egység
[12 V - GND] Feszlltség 10 12 13 V
[12 V - GND] Aktudlis - - 100 mA
[ON / OFF] Inaktiv feszlltség 0 - 0.5 \Y,
[ON / OFF] Aktiv fesziiltség 5 - 12 Vv
[ON / OFF] Bemeneti aram - 1 - mA
[ON] Aktivacids id6 200 - 600 ms
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Remotel/ﬁ_l Remotel
12v|d | 12v|d
GND|H B PR } GND|H
ON N ON (Il
OFF| I\, Tl OFF

Ez a példa egy tavoli BE gomb

csatlakoztatasat szemlélteti.

Ez a példa egy tavoli KI gomb
csatlakoztatasat szemlélteti.

VIGYAZAT

A bekapcsologomb benyomasaval és nyomva tartasaval mentés
nélkil KIKAPCSOLJA a vezérl6szekrényt.

* Ne nyomja meg és ne tartsa lenyomva a BE bemenetet vagy a
Bekapcsolas gombot mentés nélkiil.

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

UR10e
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4.8. Vezeérldszekrény konzol

Leiras

Konzol

Az I/O-interfészcsoportok aljan talalhatd egy konzol portokkal, amely tovabbi
csatlakozasokat tesz lehetévé (lasd az alabbi abrat). A vezérlészekrény aljan egy
fedeles nyilas talalhaté a kdnnyd csatlakoztatas érdekében (14sd Ethernet).

A Mini Displayport tamogatja a Displayporttal rendelkezd monitorokat, és aktiv Mini
Display DVI vagy HDMI atalakitot igenyel a DVI/HDMI csatoloval rendelkezd
monitorok csatlakoztatasahoz. A passziv atalakitok nem mikédnek DVI/HDMI
portokkal.

A biztositék legyen UL-jeldlési, Mini Blade tipusu, maximalis névleges aramerdssége:
10A és minimdlis névleges fesziiltsége: 32V

ERTESITES

Ne csatlakoztassa vagy valassza le a hordozhaté kezel6egységet,
amig a vezérl6szekrény feszlltség alatt van. Ez kdrosithatja a
vezérlészekrényt.

ERTESITES

Ha nem csatlakoztatja az aktiv adaptert, miel6tt megkisérli
bekapcsolni a vezérlészekrényt, ezzel akadalyozhatja a kijelz6
kimenetet.

* Arendszer bekapcsolasa el6tt csatlakoztassa az aktiv adaptert
a vezérlészekrényhez.

* Bizonyos esetekben a kiilsé monitort a vezérlészekrény elétt
kell bekapcsolni .

* Hasznaljon aktiv adaptert, amely tdmogatja az 1.2-es verziot,
mivel nem minden adapter m(ikédik elsére.

4.9. Ethernet

Felhasznaloi kézikdnyv 61 UR10e

Szerzdi jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerzdi jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

R

UNIVERSAL ROBOTS 4. Elektromos felhasznaloi feliilet
Leiras Az Ethernet interfész a kovetkez6kre hasznalhato:
* MODBUS, EtherNet/IP> és PROFINET (see részPolyScope kézikonyv Il.
rész).

* Tavoli hozzaférés és vezérlés.

Az Ethernet-kabel csatlakoztatasahoz vezesse at a kabelt a vezérlészekrény aljan [évo
lyukon, és dugja be a konzol aljan |év Ethernet-portba.

A vezérlészekrény aljan lévé kupakot cserélje ki egy megfelelé kabelbevezetd
témszelencére, hogy a kabelt az Ethernet-porthoz csatlakoztassa.

Paraméter

Adatatviteli sebesség 10 - 1000 Mb/s

4.10. Halbzati csatlakozok
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Leiras A vezérl6doboz haldzati kabelét szabvanyos IEC dugasszal szerelték fel.
Csatlakoztasson egy orszagspecifikus halézati dugaljat vagy kébelt az IEC
dugaljhoz.

ERTESITES

* |IEC 61000-6-4: 1. fejezet hatalya: ,Az IEC 61000
emisszios kovetelményekre vonatkozo6 ezen része
azokra az elektromos és elektronikus berendezésekre
vonatkozik, amelyeket ipari kdrnyezetben valo
hasznalatra szantak (lasd 3.1.12).”

* IEC 61000-6-4: 3.1.12. fejezet ipari telephely: ,Nagy-
vagy kozépfesziiltségl transzformatorrol taplalt, a
Iétesitmény ellatasara szolgalo, kiilon villamosenergia-
hal6zattal ellatott helyszinek”

Hal6zati A robot taplalasahoz a vezérl6szekrényt a mellékelt tApkabelen keresztiil kell
csatlakoz6k csatlakoztatni a hal6zathoz. A tapkabel IEC C13 csatlakozdja a vezérlddoboz aljan
taldlhato IEC C14 késziilékbemenethez csatlakozik.

ERTESITES

A vezérlgszekrényhez csatlakoztatashoz mindig orszagspecifikus fali
csatlakozoéval ellatott tapkabelt hasznaljon. Ne hasznaljon adaptert.

Az elektromos telepités részeként adja meg a kovetkezdket:
* Csatlakozas a talajhoz
* F6 biztositék
* Maradékaram-készilék
* Zarhatd (kikapcsolt OFF 4llasban) kapcsol6

A zarolas egyszer(i eszkézeként egy fékapcsolét kell felszerelni a robotalkalmazas
Osszes berendezésének kikapcsolasara. Az elektromos jellemz&ket az alabbi tablazat

tartalmazza.
Tablazat Paraméter Min. Tipus Max.  Egység
Bemeneti fesziiltség 90 - 264 VAC
Klils6é hal6zati biztositék (90-200V) 15 - 16 A
Kiils6 halézati biztositék (200-264 V) 8 - 16 A
Bemeneti frekvencia 47 - 440 Hz
Készenléti teljesitmény - - <15 w
Névleges miikddési teljesitmény 90 250 500 w
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Elektromos

veszélyek FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

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

* Gy6z6djon meg a robot szakszer( foldelésérdl (elektromos
csatlakozas a foldh6z). Hasznalja a foldelés szimbolummal
ellatott, nem hasznalt csavarokat a vezérl6dobozban, hogy a
rendszerben kdzos foldelést biztositson minden
berendezésnek. A foldel6vezetéknek legalabb a rendszer
legnagyobb aramanak megfelel6 névleges aramerdssegiinek
kell lennie.

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

* Szervizelés kézben zarjon le minden aramot a robot teljes
telepitéséhez.

* Gy6z8djon meg arroél, hogy mas berendezések nem

szolgaltatnak aramot a robot I/O-nak, amikor a robot le van
zarva.

* Miel6tt a vezérlddobozt aram alé helyezné, gy6z8djon meg az
Osszes kabel szakszer(i bekotésérél. Mindig hasznaljon
eredeti halézati kabelt.

4.11. Robot csatlakozas: Robot kabel

Leiras Ez az alszakasz egy rogzitett 6 méteres robotkabelre konfiguralt robotkar
csatlakoztatasat irja le. Az alapkarimas kébelcsatlakozéval konfiguralt robotkar
csatlakoztatasara vonatkozo tajékoztatasért Iasd: 4.11 Robot csatlakozas: Robot
kabel above.
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Csatlakoztassa a
kart és a
vezérlészekrényt

Létrehozza a robotkapcsolatot a robotkarnak a vezérlészekrényhez valé
csatlakoztatasaval a robotkabel segitségével.

Csatlakoztassa és rogzitse a robotbdl érkezé kabelt a vezérlészekrény aljan 1évd
csatlakozohoz (lasd az alabbi abrat). A robotkar bekapcsolasa el6tt kétszer csavarja
el a csatlakozot, hogy meggy6z8djon a megfeleld rogzitésrol.

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

VIGYAZAT
A robot szakszer(itlen bekétése a robotkar energiaellatdsanak

megszlinését eredményezheti.

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

* Ne hosszabbitsa meg és ne mddositsa az eredeti kabelt.

Felhasznaldi kézikbnyv
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4.12. Robot csatlakozas: Alapkarima kabel

Leiras

Alapkarima
kabelcsatlakozé

Ez az alszakasz egy rogzitett alapkarima-kabelre konfiguralt robotkar csatlakoztatasat
irja le. A rogzitett 6 méteres robotkabellel konfiguralt robotkar csatlakoztatasara
vonatkozo informacidért 1asd: 4.12 Robot csatlakozas: Alapkarima kabel above.

Az alapkarima kabelcsatlakoz6ja hozza létre a robot csatlakozésat azaltal, hogy
csatlakoztatja a a robotkart a vezérlészekrényhez. A robotkabel az egyik végén az
alapkarimakabel csatlakozéjahoz, a masik végén pedig a vezérlészekrény
csatlakozéjahoz csatlakozik.

Az Osszes csatlakozoét rogzitheti, amint robot kapcsolat Iétrejott.

VIGYAZAT
A robotkar és a vezérldszekrény k6zo6tti maximalis robotkapcsolat

6 m. A robot szakszer(tlen bekétése a robotkar energiaellatasanak
megsz(inését eredményezheti.

* Ne hosszabbitsa meg a 6 m robotkabelt.

ERTESITES

Az alapkarima kabel kézvetlen bekétése barmely vezérlédobozba
karosithatja a berendezést vagy egyéb anyagi karokat okozhat.

* Ne csatlakoztassa kozvetleniil a vezérl6dobozhoz az
alapkarima-kabelt.
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4.13. Eszkoz i/o

Leiras

A #3. csukldn, a szerszam-karima mellett talalhato egy nyolctis csatlakozé, amely
tapellatast és vezérl6jelet biztosit a robothoz csatlakoztathaté kilonféle megfogok és
érzékelbk szamara. A Lumberg RKMV 8-354 megfelel6 ipari kdbel. A kabelen beldl
mind a nyolc drétnak kiilénb6z8 a szine, mely kildnbdz6 funkcidt képvisel.

Ez a csatlakozé biztositja az aram és vezérl6 jeleket egy specifikus roboteszkdzon
hasznalt fogdoknak és az érzékel6knek. Az alabb felsorolt ipari kabelek alkalmasak:

* Lumberg RKMV 8-354.

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

A kabelen beliil a nyolc drotnak kiilénb6z6 a szine, mely kiildénb6z8 funkciot jeldl. Lasd
az alabbi tablazatot:

Szin Jel Leiras

Piros GND Fold
Szirke ARAM ov/i2vi2av

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

Rézsaszind TO1/GND 1. digitalis kimenetek vagy Foéldelés

Sarga TIO 0. digitalis bemenet

Zold TH 1. digitalis bemenet

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

Lépjen be a Telepités lapon a Szerszam 1/O-hoz (lasd rész Polyscope kézikonyv Il.
részében), hogy a belsd tapellatast 0V, 12V vagy 24V fesziiltségre allitsa be. Az
elektromos specifikaciok alabb lathatok.

*Nagyon javasolt védé diédat hasznalni az induktiv terhelésekhez

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

drét).
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4.14. Eszkoz tapegysége

Leiras Lépjen be a Telepités lapon a Szerszam 1/0-hoz (lasd rész Polyscope kézikonyv Il.
részében), hogy a belsd tapellatast 0V, 12V vagy 24V fesziiltségre allitsa be.
POWER
GND (RED) — Jel
Dualis tiiske Dual Pin Power (Két érintkezds tapellatas) izemmaodban a kimeneti aramerdsseég a
tdpegysége (4.14 Eszkoz tapegysége above masodik tablazataban felsoroltak szerint) ndvelhetd.
Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.
2. Abal als6 sarokban koppintson a Altal4nos elemre.
Koppintson aSzerszam IO elemre, és valassza a Kettds érintkezd dramellatas
lehetéséget.
4. Csatlakoztassa a Halézati vezetékeket (szilrke) a TO0-hoz (kék), a Foldelést
(piros) pedig a TO1-hez (rézsaszin().
POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE) \T
TO1/GND (PINK) el
GND RED) _ /J
ERTESITES
Amint a robot vészleallitast végez, a feszlltség beall 0 V-ra mindkét
aramtiiske esetében (az aram leall).
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4.15. Az eszkOz digitalis kimenetei

Leiras

Az eszkoz
digitalis
kimeneteinek
hasznalata

A digitalis kimenetek harom kiilénb6z6 modot tamogatnak:

Méd Aktiv Inaktiv

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

Lépjen be a Szerszam I/O modulba a Telepités lapon (lasd a PolyScope Il. rész
kézikonyvet) az egyes kapcsok kimeneti izemmaddjanak beallitasahoz. Az elektromos
specifikacidk alabb lathatok.

Paraméter Min.  Tipus Max. Egység

Fesziiltség nyitaskor -0.5 - 26 \Y,

Fesziltség 1 A siillyedéskor - 0.08 0.09 \

AramerGsseg 0 600 | 1000 mA

megszerzéskor/stllyedéskor

Aramerésség GND-n keresztiil 0 1000 3000* mA
ERTESITES

Amint a robot vészleallitast végez, a digitalis kimenetek (DO0 és DO1)
inaktivalédnak (magas Z2).

VIGYAZAT
A digitalis kimenetek az eszkdzben nem aramerésség-korlatoltak. A

meghatarozott adatok felllirasa maradandoé kart okozhat.

Ez a példa bemutatja, hogy kapcsoljon be egy terhelést, amikor belsé 12 V-os vagy

24 V-os aramellatast alkalmaz. A kimeneti fesziiltséget az I/0O lapon meg kell hatarozni.
A HALOZATI csatlakozas és a pajzs/foldelés kdzott fesziiltség van, még akkor is,
amikor a terhelés ki van kapcsolva.

POWER

Javasolt védo didodat hasznalni az induktiv terhelésekhez, az alabbiakban lathatok
szerint.
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4.16. Az eszkoz digitalis bemenetei

Leiras

Tablazat

A szerszdm
digitalis
bemeneteinek
hasznalata

Az Inditas képerny6 beallitasokat tartalmaz egy alapértelmezett program automatikus
betbltéséhez és inditasahoz, és a Robotkar automatikus inicializalasahoz bekapcsolas
koézben.

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

Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Bemeneti fesziiltség -0.5 - 26 \Y
Logikus alacsony fesziiltség - - 2.0 V
Logikus magas fesziiltség 5.5 - - \Y
Bemeneti ellenallas - 47k - Q

Ez a példa bemutatja egy egyszer(i gomb csatlakozatasat.

POWER

4.17. Szerszam analdg bemenetek

UR10e
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Leiras A szerszam analdg bemenet nem differencial bemenet, és az I/O lapon fesziiltségre
(0-10V) vagy dramerésségre (4-20mA) allithaté (lasd >PolyScope kézikonyv 1.
része ). Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Egység
Bemeneti fesziiltség fesziiltség modban -0.5 - 26 \
Bemen’etl el!enallas 0V és 10V kozotti ) 10.7 i KO
tartomanynal

Felbontas - 12 - bit
Bemeneti feszlltség aramerésség moédban | -0.5 - 5.0 \
Belmeneu aramerdsség aramerdsség 25 i 25 mA
moddban

Bemen’etl el!enallas 4 mA és 20 mA kozotti ) 182 188 0
tartomanynal

Felbontas - 12 - bit

Az analog bemenetek hasznalatara két példa a kévetkez6 alpontban talalhato.

Vigyazat!
VIGYAZAT
Az analog bemenetek nem védettek a tulfesziiltség ellen
aramerdésség modban. Ha az elektromos specifikaciokban szerepld
hatarértéket meghaladja, azzal a bemenet tartésan karosodhat.
A szerszam Ez a példa bemutat egy analdg érzékel6 csatlakozast nem differencidlis kimenettel. Az
analég érzékeld kimenete lehet aram vagy feszliltség, mindaddig, amig az adott analdg
bemeneteinek bemenet bemeneti mddja ugyanarra van beallitva az I/O lapon.
hasznalata, nem Megjegyzés: Ellendrizheti, hogy egy fesziiltségkimenet(i érzékeld képes-e a szerszam
differencial belsé ellenallasanak meghajtasara, vagy a mérés érvénytelen lehet.
POWER
T1
A2 | B
GND LT
A szerszam Ez a példa bemutat egy analdg szenzorcsatlakozast differencialis kimenettel. A negativ
analdg kimeneti rész féldhéz (0V) valé csatlakoztatasa ugyanugy miikédik, mint egy nem
bemeneteinek differenciél érzékeld.
hasznalata,
differencialis T

=
T+ 1
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4.18. Eszkozkommunikacio 1/0

Leiras

* Jel-kérések Az RS485 jelek bels6 hibabiztos el6feszitést alkalmaznak. Ha a
csatlakoztatott eszkdz nem tamogatja ezt a hibabiztost, akkor jelel6feszitést
kell végezni a csatlakozatott eszk6zon vagy kiilséleg hozzaadni, felhizhaté
ellenallasok hozzaadasaval az RS485+-hoz és lehuzhato ellenallasok
hozzaadasaval az RS485--hoz.

* Késleltetés A szerszam-csatlakozdn at kiildétt Gizenetek késleltetése 2ms és
4 ms kozott valtozik a PC Gzenetiras idépontjatdl az S485 lizenet inditasaig
szamitva. Egy puffer tarolja az eszkdzcsatlakozoéra kiildott adatokat, amig a sor
Ures nem lesz. Amint megkapott 1000 bajt adatot, az lizenet kiirasra kertl az
eszkdzon.

Baud aranyok 9,6k, 19,2k, 38,4k, 57,6k, 115,2k, 1M, 2M, 5M

Stop bitek 1,2

Paritas Nincs, paratlan, paros

UR10e
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5. Szallitas

Leiras A robotot csak az eredeti csomagolasban szallitsa. tarolja a géngyoleget szaraz
helyen, ha a robotot kés6bb at akarja helyezni.
Amikor a robotot a csomagolasbdl a telepités helyére viszi, a robotkar mindkét csévét
egyszerre fogja meg . Tartsa a robotot a helyén, amig az 6sszes régzitécsavart
szorosan meg nem huzta a robot aljan.
Emelje fel a vezérl6dobozt a fogantyujanal fogva.

Figyelmeztetés:
Emelés FIGYELMEZTETES
A szakszer(tlen emelési modszerek vagy alkalmatlan

emelbeszkdzok hasznalata sériilésekhez vezethet.

* Kertlje a hata vagy mas testrészei tulterhelését a berendezés
beemelésekor.

* Hasznaljon megfelel6 emel6berendezést.
* Minden regionalis és nemzeti emelési iranyelvet be kell tartani.

« Ugyeljen arra, hogy a robotot a Mechanikai interfész cim alatt
talalhato utasitasoknak megfelel6en szerelje fel.

ERTESITES

Ha a robotot szallitds kdzben kiilsé alkalmazashoz / telepitéshez
csatlakoztatjak, kérjluk, tanulmanyozza az alabbiakat:

* Ha a robotot az eredeti csomagolas nélkiil szallitja, a(z)
Universal Robots A/S éltal biztositott 6sszes garancia érvényét
veszti.

* Ha arobotot egy kiilsé gyarté
alkalmazasahoz/berendezéséhez csatlakoztatva szallitjak, a
robot szallitasara vonatkozoan kdvesse az eredeti szallitasi
csomagolas nélkiili szallitdsra vonatkozo ajanlasokat.

Felelésségkizards A Universal Robots nem tehet6 feleléssé a berendezés szallitasabol eredd karokeért.
A csomagolas nélkiili szallitasra vonatkozé ajanlasokat a myur.universal-
robots.com/manuals oldalon tekintheti meg
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5.1. Szallitas csomagolas nélkul

Leiras Universal Robots mindig azt javasolja, hogy a robotot az eredeti csomagolasaban kell
szallitani.
Ezek az ajanlasok azért készlltek, hogy csdkkentsék a nem kivant rezgéseket az
izlletekben és a fékrendszerekben, és csdkkentsék az izliletek forgasat.
Ha a robotot az eredeti csomagolasa nélkil szallitjak, kérjuk, olvassa el az alabbi
iranyelveket:
* Hajtsa 6ssze a robotot, amennyire csak lehetséges - ne szallitsa a robotot
szingularitasi pozicioban.
* Helyezze at a sulypontot a robotban a lehet6 legkdzelebb az alaphoz.
* Rogzitse mindegyik csovet egy szilard feliilethez a cs6 két kiilonb6zd pontjan.
* Rogzitsen szilardan 3 tengelyen barmilyen csatlakoztatott végeffektort.
Széllitas
Hajtsa 6ssze a 7 a ;C‘
robotot, E
amennyire csak [\ )
lehetséges. "’“
h WE
- T
Ne széllitsa |
hosszabbitoval ] o~ B
ellatott e X ' } o —
allapotban. x
(szingularitasi «
pozicio) =
Roégzitse a ) @
csoveket szilard - /&
feliilethez. — @
Roégzitse a \\ — )
csatlakoztatott
végeffektort 3 4 g\
tengelyen.
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6. Karbantartas és javitas

Leiras

Karbantartasi
biztonsag

Figyelmeztetés

Végezzen barmilyen szemrevételezést vagy munkaallapot szemlét, a jelen Utmutato
Osszes biztonsagi eléirasanak megfeleléen.

Végezze el az §sszes karbantartasi, ellendrzési, kalibralasi és javitasi munkat a
szervizkdnyv legfrissebb verzidja szerint, amely a tAmogatasi weboldalon talalhato:
http://www.universal-robots.com/support.

Javitasi munkakat csak Universal Robots vagy az engedélyezett rendszerintegratorok
végezhetnek. Az tigyfél altal kijeldlt, betanitott személyek is végezhetnek javitasi
munkat, feltéve, hogy a szervizkdnyvben leirt ellenbrzési terv szerint jarnak el. A
betanitott személyek teljes ellendrzési tervét 1asd a szervizkdnyv 5. fejezetében

A Universal Robots cégnek visszakiildott 6sszes alkatrészt a szervizkényvben leirt
feltételeknek megfelelden kell visszakildeni.

Karbantartasi és javitasi munka utan ellenérzéseket kell végezni az elbirt biztonsagi
szint biztositasahoz. Az ellen6rzéseknek meg kell felelniiik a nemzeti vagy regionalis
munkabiztonséagi eléirasoknak. Az 6sszes biztonsagi funkcié megfeleld mikédését
ellendrizni kell.

A karbantartasi és javitasi munka célja annak biztositasa, hogy a rendszer
mikodéképes maradjon, vagy hiba esetén a rendszer visszakeriljon mikoddképes
allapotba. A javitasi munkaba beletartozik a tényleges javitason tul a hibaelharitas is.
Amikor a robotkaron vagy a vezérl6dobozon dolgozik, be kell tartania az alabbi
eljarasokat és figyelmeztetéseket.

FIGYELMEZTETES

Az alabbiakban felsorolt biztonsagi gyakorlatok barmelyikének
elmulasztasa sérllést okozhat.

* Huzza ki a halézati kabelt a vezérlszekrény aljabdl, ezzel
biztositva, hogy teljesen arammentes legyen. Kapcsoljon le az
aramrol minden mas energiaforrast, amely a robotkarhoz vagy
a vezérl6szekrényhez csatlakozik. Hozzon meg minden
szlikséges ovintézkedést, hogy a javitas id6északa alatt
megakadéalyozzon masokat abban, hogy aram ala helyezzék a
rendszert.

* Ellendrizze a foldel6 csatlakozast, miel6tt Ujra aram ala helyezi
a rendszert.

* Tartsa be az ESD-el6irasokat, amikor a robotkar vagy a
vezérl6szekrény alkatrészeit szétszereli.

* Kertilje el, hogy a robotkarba vagy a vezérlészekrénybe viz és
por keruljon.
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Figyelmeztetés:
Elektromosség ﬁ FIGYELMEZTETES: ELEKTROMOSSAG

Ha a vezérldszekrény tapegységét kikapcsolas utan tul gyorsan
szereli szét, az elektromos veszélyek miatt ez sériilést okozhat.
* Kerlilje a vezérlészekrényen bellli tapegység szétszerelését,
mivel ezekben a tapegységekben a vezérlészekrény

kikapcsolasa utan még tobb 6ran keresztiil fennmaradhat a
magas fesziiltség (akar 600 V).

6.1. Takaritas

Mindennapi A robotkaron eléfordulé port/szennyezddést/olajat puha rongy segitségével

takaritas tavolithatja el a kdvetkezd tisztitdszerek alkalmazasaval: viz, izopropil-alkohol, 10%
etanol-alkohol vagy 10% asvanyolaj benzin. Ritkan el6fordulhat nagyon kis
mennyiségl kendzsir a robot izlletébdl. Ez nem befolysolja sem az izilet
mikodését, sem hasznalatat vagy élettartamat.

Egyéb tisztitas A robot tisztitasara valo fokozott sszpontositas miatt a UR 70% -os izopropil-
alkohollal t6rténé tisztitast javasol (alkohol dérzsdlése).

1. Torélje le a robotot egy kemény, csavart mikroszalas ruhaval és 70% -os
izopropil-alkohollal (d6rzs616 alkohol).

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

DO NOT HASZNALJON FEHERITOT. Ne hasznaljon fehéritét higitott
tisztitdoldatban.

6.2. Ellendrzés

6.2.1. Robotkar ellen6rzési terv
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Leiras Az alabbi tablazat az Universal Robots altal ajanlott ellenérzéstipusok ellendrzé listaja.
Rendszeresen végezzen szemléket a listdban ajanlottak szerint. A listaban felsorolt
barmelyik alkalmatlan allapotu alkatrészt meg kell javitani vagy ki kell cserélni.
Tovabbi tajékoztatast talal az ellenérzések elvégzésérdl a szerviz kézikdnyvben
(http://www.universal-robots.com/support)

Ellenérzési mivelet tipusa Id6keret
1 Kék fedelek ellenbrzése* \Y X
2 Lapos gytirlk ellenérzése V X
3 Robot kabel ellenérzése \Y X
4 Robotkabel csatlakozas V X

ellenérzése

V = Szemrevételezéses vizsgalat
* =Sllyos Utkdzés utan is ellendrizni kell

6.2.2. Robotkar szemrevételezése

Leiras
ERTESITES

A robotkar alkatrészei karosulhatnak, ha a tisztitashoz s(ritett
leveg6t hasznal.

* Soha ne hasznaljon sdritett leveg6t a robotkar tisztitasahoz.
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Vizsgalati pontok

e
oy

T

L

b

1. Robotkar mozgatasa Nulla (Zero) helyzetbe, ha lehetséges.
Kapcsolja ki a robotot, és huzza ki a tapkabelt a vezérlédobozbdl.
Ellené6rizze a vezérlbegység és a robotkar kdzotti kabelt, hogy nincs -e rajta
sérilés.
Ellenérizze, hogy az alap rogzitécsavarjait megfeleléen rogzitették e.
Ellenérizze a lapos gy(rliket kopasra és sértilésre.
* Cserélje ki a lapos gy(riket, ha kopottak vagy sériiltek.
6. Ellendrizze az 6sszes iziilet kék fedelét repedésre vagy sériilésre.
* Cserélje ki a kék fedeleket, ha repedtek vagy sérultek.

7. Vizsgalja meg a kék fedelek rogzitéséhez hasznalt csavarokat.

ERTESITES

Ha a szavatossagi idén belll barmilyen sériilést észlel a roboton,
forduljon a forgalmazohoz, akitdl a robotot vasarolta.
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6.2.3. Szabadonfuto ellen6rzése

Ellen8rzés 1. Szereljen le barmilyen eszkdzt vagy tartozékot, vagy allitsa be a TCP/Hasznos
terhelés/sulypont értéket a szerszam specifikacidjanak megfeleléen.

2. Szabadonfuté modban a robotkar mozgatasahoz:

* A 3PE hordozhato kezel6eszkdzdn gyorsan nyomja meg, majd enyhén
nyomja meg és tartsa lenyomva a 3PE gombot.

— J g
!

Bekapcsol6 gomb 3PE gomb

3. Huzzaltolja a robotot vizszintesen elnyujtott helyzetbe, és engedje el.

QLo 9

4. Ellenérizze, hogy a robotkar képes-e fenntartani a helyzetet alatamasztas és a
szabadonfuté (Freedrive) aktivalasa nélkdl.
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6.2.4. VVezérlo doboz ellen6rzési Utemterv

Leiras Az alabbi tablazat az Universal Robots altal ajanlott ellenérzéstipusok ellendrzé listaja.
Rendszeresen végezzen szemléket a listdban ajanlottak szerint. A listaban felsorolt
barmelyik alkalmatlan allapotu alkatrészt meg kell javitani vagy ki kell cserélni.
Tovabbi tajékoztatast talal az ellenérzések elvégzésérdl a szerviz kézikdnyvben
(http://www.universal-robots.com/support)

Ellen6rzési mivelet tipusa Id6keret

1  Vészledllitas ellenérzése a kézivezérlon F X
2&3 Hatramenet méd ellenérzése F X
Szabadonfuté mad ellenérzése F X
4 &5 Ellendrizze a hordozhat6 kezeléegység V X

kabelét és csatlakozojat
6 Ellenérizze és tisztitsa meg a vezérld \Y X
doboz légsz(irdit
V = Szemrevételezés F = Funkcionalis ellendrzés

Vezérl6é doboz szemrevételezés

Leiras 1. Huzza ki a tapkabelt a vezérlédobozbdl.
2. Ellenérizze, hogy nincs-e szennyezédés/por a vezérlédoboz kiilsején.

* Szikseég esetén tisztitsa meg szikramentes porszivoval.

ERTESITES

A vezérl6doboz bels6 alkatrészei karosulhatnak, ha a tisztitashoz
s(ritett leveg6t hasznal.

* Ne hasznaljon siiritett levegét a vezérlédoboz bels6
tisztitdsahoz.
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7. Artalmatlanitas és kdrnyezet

Leiras

A URUniversal Robots e-sorozatu robotok artalmatlanitasat a vonatkozo nemzeti
térvények, rendeletek és szabvanyok szerint kell elvégezni.

Az Universal Robots e-sorozatu robotokat veszélyes anyagok korlatozott
hasznélataval gyartjdk a kérnyezet védelme céljabdl, a 2011/65/EU RoHS az eurdpai
iranyelvben meghatarozottak szerint. Ezek az anyagok higanyt, kadmiumot, 6Imot,
kréom(VI)-ot, polibromozott bifenileket és polibromozott difenil-étereket tartalmaznak.
A dan piacon eladott Universal Robots e-Series robotok elektromos hulladékainak
artalmatlanitasi és kezelési dijait a Universal Robots A/S el6re befizeti a DPA
rendszerbe. Az eurdpai 2012/19/EU WEEE iranyelv érvényességi teriiletén az
importéroknek sajat regisztraciot kell végeznilik a nemzeti WEEE regiszterbe. A dij
altalaban kevesebb 1 €/robotnal. A nemzeti nyilvantartasok listaja itt talalhato:
https://www.ewrn.org/national-registers.
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8. Tanusitvanyok

Leiras A harmadik fél tanusitvanya 6nkéntes. Azonban a robotintegratorok szamara ugy tudja
a legjobb szolgaltatast nyujtani az Universal Robots, hogy robotjait az alabb felsorolt
akkreditalt vizsgalointézetekben tanusittatja.

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

Tanusitas A TUV Rheinland tanusitvanyai az EN
ISO 10218-1 és az EN ISO 13849-1
| EN IS0 1aat szerint. A TUV Rheinland a
biztonsagot és a minéséget képviseli
gyakorlatilag az lizleti élet és altalaban
) 15" SGoroooon0 az élet minden tertiletén. A 150 évvel
ezel6tt alapitott vallalat a vilag egyik
vezetd tesztelési szolgaltatoja.
Kanadaban a Canadian Electrical
Code, CSA 22.1, Article 2-024 elbirja,
A TUVRheinland® TOV Rheinle_md hogy a’berfand.ezéSfaket’a Kanadai
North America | Szabvanyligyi Tanacs altal
jévahagyott vizsgald szervezetnek kell
tanusitania.
Az Universal Robots e-sorozatu
robotjai megfelelnek az elektronikus
informatikai termékek altal okozott
kdrnyezetszennyezés korlatozasat
érinté kinai (CHINA RoHS) iranyitasi
modszereknek.

TUV Rheinland

CHINA RoHS

Az Universal Robots e-Series robotjait
KCC biztonsag | megvizsgaltak, és megfelelnek a KCC
védjegy biztonsagi szabvanyainak.

D
E S
A Universal Robots e-sorozatu
robotjait értékelték a
munkakoérnyezetben vald hasznélatra
KC regisztralasa | vonatkozé megfelel6ség felmérése
céljabol. Ezért haztartasi kdrnyezetben
hasznalva fennall a radidinterferencia
kockazata.
f E

A Universal Robots e-sorozatt robotok

Delta teljesitményét a DELTA tesztelte.
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Beszallitoi
harmadik fél
tanasitvanya

@:.

Kérnyezet

Beszallitdink visszajelzése szerint az Universal
Robots e-sorozatu robotok szallitasi raklapjai
megfelelnek a fa csomagoldéanyagok gyartasara
vonatkoz6 ISMPM-15 dén eldirasoknak, és ennek
megfelelb jeldléssel lattak el.

Gyartoi teszt
tandsitvanya

I

Universal
Robots

A Universal Robots e-sorozatu robotokat
folyamatos gyartdmdvi vizsgalatoknak és
végellenérzési eljarasoknak vetik ala.

A UR vizsgalati eljarasokat folytonos
felllvizsgalatnak és fejlesztésnek vetik ala.

Nyilatkozatok az
EU iranyelveknek
megfeleléen

Bér az EU irdnyelvek Eurdpara vonatkoznak, néhany Europan kivili orszag elismeri
és/vagy el6irja az unids nyilatkozatok meglétét. Az eurdpai iranyelvek elérhetdk a
hivatalos honlapon: http://eur-lex.europa.eu.

A gépipari iranyelv szerint az Universal Robots robotjai részben befejezett gépeknek
mindsilnek, és mint ilyenek, nem lathatok el CE cimkével.

A gépekre vonatkozé iranyelvnek megfelel beépitési nyilatkozatot (DOI) ebben a
fejezetben talalja meg: Nyilatkozatok és tanusitvanyok.
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9. Leallitasi idd és leallitasi tavolsag

9. Leallitasi ido es leallitasi tavolsag

Leiras

Beallithatja a felhasznal6 altal meghatarozott biztonsagi besorolasi maximalis leallasi
id6t és tavolsagot.

Ha felhasznal6 altal meghatérozott beallitdsokat hasznal, a program sebessége
dinamikusan kerl beallitasra, hogy mindig megfeleljen a kivalasztott hatarértékeknek.
A hasznos terhelés sulypontja (COG) a szerszamtokmanyon talalhato.

A0 iziilet O (alap), 1 iziilet 1 (vall) és 2 iziilet 2 (k6ny®k) esetében megadott grafikus
adatok a féktavolsagra és a fékezési idére érvényesek:

* 0. kategoria
* 1. kategoria
* 2. kategoria

A 0. izlilet tesztjét vizszintes mozgasra végezték, ahol a forgastengely merdleges volt
a talajra.

Az [ziilet 1 és [ziilet 2 tesztek soran a robot fiiggéleges palyat kovetett, ahol a
forgastengelyek parhuzamosak voltak a talajjal, és a leallitasra kerilt sor, mikdzben a
robot lefelé mozgott. Az Y tengely az a tavolsag, amely a leallas megkezdésétdl a
végsoh helyzetig tart.

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

9.1. Robot forgatokonyv 1: 10 kg.

0. illesztés (ALAP)

Féktavolsag
méterben 10kg
33%-anal

Féktavolsag
méterben 10kg

0.15{ —@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

0.10

0.05

0.00
speed 33%

speed 66% speed 100%

—@— 100% extended

66%-anal 0.15/ —®— 66% extended
—e— 33% extended
0.10
0.05
0.00
speed 33% speed 66% speed 100%
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Féktavolsag
méterben 10kg
maximalis
hasznos tehernél

0.00

speed 33%

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

speed 66%

speed 100%

0. illesztés (ALAP)

Fékid6
masodpercben a
10kg 33% -anal

Fékid6
masodpercben a
10kg 66% -anal

Fékidé
masodpercben a
10kg maximalis
hasznos tehernél

0.12
0.10
0.08
0.06
0.04

0.02

speed 33%

0.150
0.125
0.100
0.075
0.050

0.025

speed 33%

0.15

0.10

0.05

speed 33%

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

speed 66%

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

-

speed 66%

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

-

speed 66%

speed 100%

speed 100%

speed 100%

1. illesztés

(VALL)

Féktavolsag
méterben 10kg
33%-anal

0.10

0.05

0.00

speed 33%

—@— 100% extended /
—8— 66% extended

—e— 33% extended

speed 66%

speed 100%
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Féktavolsag
méterben 10kg
66%-anal

Féktavolsag
méterben 10kg
maximalis
hasznos tehernél

1. illesztés

(VALL)

Fékid6
masodpercben a
10kg 33% -anal

Fékido
masodpercben a
10kg 66% -anal

Fékid6
masodpercben a
10kg maximalis
hasznos tehernél

0.10

0.05

0.00

speed 33% speed 66%

0.20

0.15

0.10

0.05

0.00

speed 33% speed 66%

-@— 100% extended )—’//.

—8— 66% extended
—e— 33% extended

—

r— 9
—@— 100% extended

—8— 66% extended
—e— 33% extended

-

/ —

*—

speed 100%

speed 100%

0.10

0.05

speed 33% speed 66%

0.05

speed 33% speed 66%

0.30
0.25
0.20
0.15
0.10

0.05

speed 33% speed 66%

—@— 100% extended r,//'.

—8— 66% extended
—e— 33% extended

-
%’:

—@— 100% extended ./‘.

—8— 66% extended
—e— 33% extended

-
.._;,f‘ﬁ ~

—-@ 100% extended — ®

—8— 66% extended
—e— 33% extended

(-

P 2 4

o«

speed 100%

speed 100%

speed 100%

UR10e
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2. illesztés
(KONYOK)

Féktavolsag
méterben az
Osszes hasznos
teher esetén

Fékid6
masodpercben az
Osszes hasznos
teher esetén

0.06

0.04

0.02

0
—@— 100% payload

—8— 66% payload
—e— 33% payload

f

spee

d 33% speed 66% speed 100%

0.175
0.150
0.125
0.100
0.075

0.050

——0
—@— 100% payload

—8— 66% payload
—e— 33% payload

N
i -

L J

spee

d 33% speed 66% speed 100%

9.2. 2. Robot forgatokonyv: 12.5 kg.

0. illesztés
(ALAP)
Féktavolsag
méterben 12.5kg
33%-a esetén

Féktavolsag
méterben 12.5kg
66%-a esetén

0.175+

0.150

0.1254

0.100 1

[meters]

0.075

0.050

0.0251

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

0.000

speed 33% speed 66% speed 100%

0.201

0.151

[meters]

0.05+

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

speed 33% speed 66% speed 100%
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Féktavolsag

. —e— extension 100%
meterben 12.5kg 0.251 —e— extension 66%
maximalis —e— extension 33%
hasznos teher 0.201
4 o
eseten $o1s
9]
E
0.101
0.051
0.00 ' T .
speed 33% speed 66% speed 100%
0. illesztés 0.14
. —e— extension 100%
(ALAP) 0121 —8— extension 66%
’ —e— extension 33%
Fékidé 0.101
masodpercben <€ 0,081
12.5kg 33%-a 3
i 9 0.061
eseten =
0.041
0.021
0.0
speed 33% speed 66% speed 100%
Fékido
, 0.1751 —e— extension 100%
maSOdpeeren 01501 —eo— extension 66%
125kg 66%-a : —e— extension 33%
esetén _ 01251
%]
T 0.100
<]
|9}
9 0.075
0.050
0.025 4
0.000
speed 33% speed 66% speed 100%
Fékidé
masodpercben 020/ —e— extension 100%
P : . ’ —&— extension 66%
12.5kg maximalis —e— extension 33%
hasznos teher _ 015
esetén S
o
$ 0.101
)
0.051
0.0 T T -
speed 33% speed 66% speed 100%
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1. illesztés 0351
(VALL) —e— extension 100%
0.30{ —®— extension 66%
—8— extension 33%
Féktavolsag 0.251
méterben 12.5kg 020
33%-a esetén ‘g ols
0.101
0.051
/
0.0 T -
speed 33% speed 66% speed 100%
Féktavolsag
méterben 125kg —— extens!on 100%
i 0.51 —@— extension 66%
66%-a esetén —e— extension 33%
0.4
"
Los
7]
E
0.2
0.1
speed 33% speed 66% speed 100%
Féktavolsag
01751 _g— extension 100%
méterben 12.5kg exension 2027
) 0.1501 —® extension 66%
maximalis ’ —e— extension 33%
hasznos teher 0.1251
esetén £ 0.1001
@
£,0.0751
0.050 1
0.025 4 /
0.000 T T -
speed 33% speed 66% speed 100%
1. illesztés :
ALL —e— extension 100%
(V ) 0251 —e— extension 66%
—e— extension 33%
Fékidé 0201
. m
masodpercben T 015
50
12.5kg 33%-a °
. [2)
eseten —0.10
0.051 /
0.0

speed 33% speed 66%

speed‘ 100%

Felhasznaléi kézikonyv

89

UR10e

Szerzdi jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6i jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

R
UNIVERSAL ROBOTS 9. Leallitasi id6 és leallitasi tavolsag

Fékid6
ssod b 0.4{ —@— extension 100%
masodpercben —e— extension 66%
125kg 66%-a —e— extension 33%
esetén 031
m
ie)
o
S02]
[0
)
0.1
speed 33% speed 66% speed‘IOO%
Fékid6
. 0.30{ —® extension 100%
masodpercl.)en, . —8— extension 66%
12.5kg maximalis 025] —8— extension 33%
hasznos teher
. » 0.20
eseten T
S 0.15
[
2
0.101
0.051 /
0.00 speed 33% speed 66% speed 100%
2. illesztés
M A | —e— payload 100%
0.35
(KONYOK) —e— payload 66%
0.301 —e— payload 33%
Féktavolsag 025]
méterben az i
i $0.20
0sszes hasznos e
. =0.15
teher esetén
0.101
0.057
0.00
speed 33% speed 66% speed 100%
Fékid6
masodpercben az 035] _* Payload 100%
p ’ —e— payload 66%
Osszes hasznos 0.301 —— payload 33%
teher esetén

[seconds]
o o
NN
o (8]

=4
-
v

speed 33% speed 66% speed 100%
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10. Nyilatkozatok és tanusitvanyok

(eredeti EN)

Manufacturer

Person in the Community
Authorized to Compile the
Technical File

Universal Robots A/S

Energivej 25,

DK-5260 Odense S Denmark

David Brandt

Technology Officer, R&D

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

Description and Identification of the Partially-Completed Machine(s)

Product and Function:

Model :

Serial Number:

Incorporation:

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

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

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

* Effective May 2021: UR10e specification improvement to 12.5kg
maximum payload.
Note: This Declaration of Incorporation is NOT applicable when the UR OEM Controller
is used.

Starting 20235000000 and higher

year o_series 3=UR3e, 5=UR5e, 3=UR3e, 0=UR10e (10kg), 2=UR10e(12.5),
6=UR16e sequential numbering, restarting at 0 each year

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

Itis declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed below:
When this incomplete machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible
for determining that completed machine fulfils all applicable Directives and providing the Declaration of

Conformity.

I. Machinery Directive
2006/42/EC

Il. Low-voltage Directive
2014/35/EU
[ll. EMC Directive 2014/30/EU

The following essential requirements have been fulfilled: 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. Itis
declared that the relevant technical documentation has been compiled in
accordance with Part B of Annex VIl of the Machinery Directive.
Reference the LVD and the harmonized standards used below.
Reference the EMC Directive and the harmonized standards used below.

Felhasznaléi kézikonyv

91 UR10e

Szerzdi jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



UNIVERSAL ROBOTS 10. Nyilatkozatok és tanusitvanyok (eredeti EN)

Szerz6i jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

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 1SO 10218-1:2011 TUV (1) (Il) EN 60204-1:2018 as (I1) EN 60664-1:2007 (111) EN 61000-3-
Nord Certificate # 44 708 applicable (Il) EN 3: 2013 (IIl) EN 61000-6-1:2019 UR3e
14097607 60529:1991+A1:2000+A2:2013 (I) & UR5e ONLY (Ill) EN 61000-6-2:2019
(I) EN ISO 13732-1:2008as  EN 60947-5-5:1997+A1:2005 (Ill) EN 61000-6-3:2007+A1: 2011

applicable (I) EN ISO 13849-  +A11:2013+A2:2017 (I) EN 60947- UR3e & UR5e ONLY (lll) EN 61000-6-
1:2015 TUV Nord Certificate # 5-8:2020 (Ill) EN 61000-3-2:2019  4:2019

44 207 14097610 (1) EN ISO

13849-2:2012 (1) EN ISO

13850:2015

Reference to other technical standards and technical specifications used:

(1) ISO 9409-1:2004 [Type 50- (II) EN 60320-1:2021 (lll) EN (1) EN 61784-3:2010 [SIL2] (IIl) EN
4-M6] (1) ISO/TS 15066:2016  60068-2-27:2008 (lIl) EN 60068-2- 61326-3-1: 2017 [Industrial locations
as applicable (I1l) EN 60068-2- 64:2008+A1:2019 SIL 2]

1: 2007 (Ill) EN 60068-2-

2:2007

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.

(1i I
[ /- fa etk f/, X7 Y /4
Odense Denmark, 10 January 2024 VIR /AR AL

Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
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11. Nyilatkozatok és tanusitvanyok

Az eredeti utasitasok forditasa

Gyarto Universal Robots A/S
Energivej 25,
DK-5260 Odense S Dania
KozOsségi személy, aki jogosult David Brandt
a miszaki dokumentacio Technoldgiai vezetd, K+F
Osszedllitasara Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S

A részben befejezett gép(ek) leirasa és azonositasa

Termék és funkcié: A tébbcélu, tébbtengelyes manipulatorral, vezérl6szekrénnyel &
hordozhat6 kezel6egységgel ellatott vagy anélkiili ipari robot funkciojat a
befejezett gép hatarozza meg (robotalkalmazas vagy robotcella
végberendezéssel, rendeltetésszerli felhasznalassal és alkalmazoi
programmal).

Modell : UR3e, URS5e, UR10e, UR16e (e-Series): Az alabb idézett tanusitvanyok
és a jelen nyilatkozat a kovetkez6ket tartalmazza:

* Hatalyos 2020. oktoberében: Hordozhato6 kezel6egységek harom
allapotu engedélyez6 eszkdzzel (3PE TP)&, és szokasos
hordozhato kezel6egységekkel (TP).

* Hatalyos 2021 majusaban: UR10e specifikacio javitasa 12,5 kg
maximalis hasznos teherre.
Megjegyzés: Ez a beépitési nyilatkozat NEM alkalmazhaté az UR OEM vezérl6

hasznalata esetén.

Sorozatszam: Kezdve 20235000000 és magasabb értékeknél
&V o_sorozat 3=UR3e, 5=UR5e, 3=UR3e, 0=UR10e (10kg), 2=UR10e(12.5),
6=UR16e folyamatos sorszamozas, minden évben 0-val kezdédik Ujra

Beépités: Az Universal Robots e-sorozatu (UR3e, UR5e, UR10e és UR16¢€) robotok
csak akkor helyezheték izembe, miutan egy olyan végleges komplett
gépbe (robot-alkalmazasba vagy cellaba) épitették be, amely megfelel a
Gépészeti Iranyelv és egyéb vonatkozo iranyelvek elbirasainak.

Kijelentjik, hogy a fenti termékek - a szallitas terjedelme tekintetében - teljesitik a kdvetkez6 iranyelvek alabb

részletezett elGirasait: Amikor ezt a befejezetlen gépet beépitik és befejezett géppé valik, az integrator

felel6s annak megallapitasaért, hogy a befejezett gép teljesiti-e az 6sszes vonatkozo iranyelv elbirasait,
valamint a Megfelel6ségi nyilatkozat kiallitasaért.

I. 2006/42/EK Gépészetiiranyelv A kdvetkezd alapvet6 kdvetelmények teljesiiltek: 1.1.2,1.1.3,1.1.5, 1.2.1,
1.2.4.3,1.25,1.26,1.3.2,1.34,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2, 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, VI. melléklet. Nyilatkozunk, hogy
a vonatkozo6 miszaki dokumentacio megfelel a gépekkel foglalkozé
irdnyelv VII. melléklet B részének.

II. 2014/35/EU Kisfeszliltség( Az alabbiakban az LVD iranyelvre és a harmonizalt szabvanyokra

iranyelv hivatkozunk.

[1l. 2014/30/EU EMC-irdnyelv Az aldbbiakban az EMC iranyelvre és a harmonizalt szabvanyokra
hivatkozunk.
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UNIVERSAL ROBOTS 11. Nyilatkozatok és tanusitvanyok

Hivatkozas az alkalmazott harmonizalt szabvanyokra, az MD & LV iranyelvek 7. cikkének (2) bekezdésében
és az EMC iranyelv 6. cikkében emlitettek szerint:

(N ENISO 10218-1:2011 TUV (1) (Il) EN 60204-1:2018 (I1) EN 60664-1:2007 (111) EN 61000-3-
Nord tanusitvany # 44 708 értelemszerien (1) EN 3:2013 (11) EN 61000-6-1:2019 CSAK
14097607 60529:1991+A1:2000+A2:2013 (I) UR3e & UR5e (lIl) EN 61000-6-2:2019
() EN1SO 13732-1:2008 EN 60947-5-5:1997+A1:2005 (111y EN 61000-6-3:2007+A1: 2011
értelemszerien () EN ISO +A11:2013+A2:2017 (I) EN 60947- CSAK UR3e & URS5e (lll) EN 61000-6-
13849-1:2015 TUV Nord 5-8:2020 (l11) EN 61000-3-2:2019  4:2019

tanusitvany # 44 207

14097610 (I) EN ISO 13849-
2:2012 (I) EN I1ISO 13850:2015

Hivatkozas mas alkalmazott miiszaki szabvanyokra és m(iszaki specifikaciokra:

(I ISO 9409-1:2004 [Type 50-  (Il) EN 60320-1:2021 (1ll) EN (I1) EN 61784-3:2010 [SIL2] (Ill) EN
4-M6] (1) ISO/TS 15066:2016  60068-2-27:2008 (IIl) EN 60068-2- 61326-3-1: 2017 [ipari telephelyek SIL
értelemszertien (1) EN 60068- 64:2008+A1:2019 2]

2-1: 2007 (IIl) EN 60068-2-

2:2007

A gyartomUi vagy annak meghatalmazott képviselSje a nemzeti hatdosagok indokolt kérésére koteles kiadni a
részben befejezett gépre vonatkozo informacioét. A teljes mindségbiztositasi rendszer (ISO 9001)
jovahagyasa a Bureau Veritas bejelentett testulet altal, #DK015892 tanusitvany.
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12. Szavatossagi tajekoztato

Termékjoétallas Garancialis kérdéseivel forduljon a myUR termékvonatkozasu tajékoztatdshoz

Felhasznaléi Az Universal Robots A/S folytonosan javitja termékei megbizhatésagat és
kézikényv Jogi teljesitményét, és ezért fenntartja a jogot, hogy el6zetes figyelmeztetés nélkdl frissitse
nyilatkozat termékeit és a termékdokumentaciot. A(z) Universal Robots A/Smindent megtesz

annak érdeében, hogy jelen kézikdnyv tartalma pontos és helyes legyen, de nem vallal
felel6sséget semmilyen hibaért vagy hianyos adatokért.
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TUV Rheinland Page 1
Certificate
CEatae i T 72404326 0001
License Holder: Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S Universal Robots A/S
Energivej 25 Energivej 25
526@ Odense S 5260 Odense S
Denmark Denmark
Report Number: 31875333 @04 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Certification acc. to:  EN IS0 10218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015
Product Information
Certified Product: Industrial Robot
Model Designation: UR3, UR5, UR1®, UR3e, URSe,
UR1@e, URl6e, UR28, UR3®
Technical Data: Rated Voltage: AC 188-288V, 58/60Hz or
AC 208-240V, 58/60Hz
Rated Current: 15A or 8A
Protection Class: I
Remarks: Solely assessed per standards listed above.
The robot is only a component in a final robot application,
collaborative or non-collaborative. The final
application/installationmust comply with EN ISO 18218-2
accordingly.
Replaces Certificate T72190266.
Appendix: 1, 1-68
- 2024-02-27
EN IS0 10218-1 Date of issue: Wrien/oay)
EN IS0 13849-1
www tuv.com 2
1D 0007000000 T
s
L
TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (378) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992
. . ®
www.tuv.com A TUVRheinland
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TUV Rheinland Eszak-

Amerika

Page 1

Certificate

Certificate no.
} CA 72405127 0001 l
License Holder: Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S Universal Robots A/S
Energivej 25 Energivej 25
5260 Odense S 5260 Odense S
Denmark Denmark
Report Number: 31875333 006 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Certification acc. to: CAN/CSA-7434-14 + GI1 (R20819)

Product Information
Certified Product: Industrial Robot
Model Designation: UR3e, UR5e, UR18e, UR16e, UR28, UR30

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992

www.tuv.com A TﬂVRheinIand®
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China RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

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

RIARHREYE

Product/Part
Name

=2/ 25 AEEEPEIATE
% & A SREE

Toxic and Hazardous Substances and Elements

BR_FE

# Mercury | Cadmium Hexava_lent Polybrominated Pglybrommated
Lead (Pb) (Hg) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
(Cr+6) (PBDE)
UR Robots
HBA  EXRG
UR3/UR5/UR10/

UR3e/URSe/ X 0] X 0 X X
UR10e UR16e/
UR20/ UR30

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

0: RINZAHAEWREZE GBI R P A= EI97ES)/T 11363-2006 N EHIREERIUT -

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

X: RRZBFBEEWREVEZEHHE IR PR Z BB HS)/T 11363-2006 1 EHIREEXK -

(AW EITERER - RIESEFRE RN _ERPHT X BB AR REBITEH — SR - )

Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THHERRFERBAMENNARFRS G UEETER RSN L5 B #E RN E):

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

BT IXEER, B, B IR, B, 4048, MoRAT, B0

Refer to product manual for detailed conditions of use.

A RE BRI R

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots &% i [B] e B8 PR K1 AP B H9EE TS5 2.7 M, {B Universal Robots RAFEMIFTEH NS
To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that
may be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for
Controlling Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise
encouraging the recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless fram
any damage, claim or liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with
the specific waste management instructions and options set forth  at www.universal-robots.com/about-uni |-robats/social ibility and
www.teradyne.com/company/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.

UR10e 98 Felhasznaloi kézikonyv



R
13. Tanusitvanyok UNI

VERSAL ROBOTS
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KC regisztralasa

8EDG6-B666-998D-8738

A S 3
FEFANAASY AGES 22
Registration of Broadcasting and Communication Equipments

A5 w4 \

Universal Robots A/S
Trade Name or Registant .

AN AA G AEEA)

. UR e-Series robot
Equipment Name

e
Basic Model Number

ERELE
Series Model Number

= -
T5HE
Registration No.

R-R-URK-UR10e

Xﬂ]iz}/ﬂ]i(i‘_ﬂ)%ﬂ- Universal Robots A/S / Rl w}=
Manufacturer/Country of Origin
599

Date of Registration

7
Others -
AN AAE TR Alsgz]2 Aol wlet 55 =955 T4 gk
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

2018-10-23

2 (Month) 239 (Day)

FRARATAR
Director General of National Radio Research Agency

AR5 5 FEEANAAE A A FAAFIEEA" 5 pabsto] fEstoof shc)

S shel s A 9 5ol Ha 4 dE Y
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IR
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Koérnyezet

. . . 1, A PART OF
Climatic and mechanical assessment

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

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

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

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

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

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

Other document(s)

Conclusion

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

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h

IEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

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

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

Date Assessor

Hgrsholm, 25 August 2017 W %

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

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

Felhasznaldi kézikbnyv
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14. Alkalmazott szabvanyok

Leiras

Alkalmazott
szabvanyok

ISO 13849-1
ISO 13849-2

ISO 13850

Ebben a szakaszban az UR robot, beleértve a robotkar, a vezérlészekrény és a
hordozhato kezel6egység fejlesztése és gyartasa soran alkalmazott relevans
szabvanyokat ismertetjik.

A szabvany nem térvény, hanem egy adott iparagban érdekelt felek altal kidolgozott
dokumentum. A szabvanyok egy termékre vagy termékcsoportra vonatkoz6
kovetelményeket és utmutatast tartalmaznak .

A jelen kézikdnyvben el6fordul6 roviditéseket és azok jelentését az alabbi tablazat
sorolja fel:

Roviditések ebben a dokumentumban

ISO Nemzetkozi Szabvanyligyi Szervezet

IEC Nemzetkozi Elektrotechnikai Bizottsag

HU Eurépai norma
TS M(szaki adatok

TR Miszaki jelentés

ANSI Amerikai Nemzeti Szabvanyiigyi Intézet

RIA Robotic Industries Association (ma ,A3” néven ismert)

CSA Kanadai Szabvanyligyi Szovetség

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

Az UR robotok megfelelnek az alkalmazott szabvanyok idevago kdvetelményeinek. A
jelen kézikényvben szerepld, vonatkozé vizsgalati jelentéseket és tanusitvanyokat,
valamint a szabvanyokat a beépitési nyilatkozat sorolja fel.

A jelen kézikdnyvre vonatkozo szabvanyokat az alabbi tablazatban soroltuk fel:

Feltétel Leiras

Gépek biztonsaga -
vezérl6rendszerek biztonsagi
vonatkozasu részei 1. rész: A
tervezés altalanos alapelvei 2.
rész: Hitelesités

A biztonsagi vezérl6 rendszer konstrukcioja
megfelel ezen szabvanyok kdvetelményeinek.
A biztonsagi funkcidkat e funkcionalis
biztonsagi szabvanyok szerint tanusitjak.

Feltétel

Gépek biztonsaga - Vészleallitas - A tervezés alapelvei -

UR10e
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ISO 12100 Feltétel

Gépek biztonsaga - Altalanos tervezési alapelvek - Kockazatelemzés és a
kockazatok csokkentése

ISO 10218-1 Feltétel Leiras

Robotok és
robotikai eszkdzdk.
- Ipari robotok
biztonsagi
kdvetelményei. 1.
rész: Robotok

Ez a szabvany a robot gyartdjanak szol, nem az integratornak.
Az ISO 10218-2 szabvany a robotrendszerrel, az
alkalmazassal és a cellaval kapcsolatos biztonséagi
koévetelményeket tartalmazza. Ez a szabvany a
robotalkalmazas tervezésével és dsszeépitésével foglalkozik.

ANSI/RIA Feltétel Leiras
R15.06

Ez az amerikai nemzeti szabvany az ISO 10218-1 és az ISO
10218-2 szabvanyok nemzeti atvétele eltérés nélkiil,
egyluttesen, egy dokumentumba foglalva. A nyelvet brit
nemzetkozi angolrél amerikai angolra cserélték, de a miszaki
tartalom azonos. A szabvany 2. része a
robotrendszer/robotalkalmazas nem az Universal Robots
cégnek, hanem az 6ssszeépitének (integratornak) szol.

Ipari robotok és
robotrendszerek -
Biztonsagi
kovetelmeények

CAN/CSA-Z434 Feltétel Leiras

Ez mindkét ISO szabvanyt, a 10218-1 és 10218-2 szamuakat,
egyetlen dokumentumban: egy honositott kanadai nemzeti

Ipari robotok és

r'obot’rendszerek szabvanyban egyesiti. A CSA hatdsag hozzaadta a
Altalanos i , . ,

. . Felhasznalot a 2. részben foglalt zaradékokhoz. A szabvany 2.
biztonsagi

része a robotrendszer/robotalkalmazas nem az Universal

koévetelmények \ . o . . .
y Robots cégnek, hanem az 6ssszeépitének (integratornak) szol.

CAN/CSA-Z434 Feltétel Leiras

Ez mindkét ISO szabvanyt, a 10218-1 és 10218-2 szamuakat,
egyetlen dokumentumban: egy honositott kanadai nemzeti

Szerzdi jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

Ipari robotok és

zﬁ;r:g:szerek " | szabvanyban egyesiti. A CSA hatdsag hozzaadta a
) L Felhasznal6t a 2. részben foglalt zaradékokhoz. A szabvany 2.
biztonsagi

része a robotrendszer/robotalkalmazas nem az Universal

kdvetelmények \ .  x . . .
y Robots cégnek, hanem az 6ssszeépitének (integratornak) szol.

61000-6-2 . " o n . o

IEC 61000-6-4 EIektromagneses’osszeferhetoseg Ezek a szabvanyok hatarozzak meg az
(EMC) 6-2. rész: Altalanos elektromos és elektromagneses zavarokra
szabvanyok. Ipari kbrnyezetek vonatkozo kdvetelményeket. Az ezen
zavart(irése 6-4. rész: Altalanos eléiradsoknak valé megfelelés garantalja, hogy
szabvanyok. Ipari kérnyezetre az UR robotok jol teljesitsenek ipari
vonatkozod emisszids (kibocsatasi) | kornyezetben és hogy ne zavarjanak mas
szabvany berendezéseket.

Felhasznaloi kézikdnyv 103 UR10e
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IEC 61326-3-1

IEC 61131-2

IEC 14118

IEC 60204-1

IEC 60947-5-5

IEC 60529

IEC 60320-1

Feltétel Leiras

Mérd, ellendrzd és laboratériumi Ez a szabvany a biztonsaggal kapcsolatos
hasznalatra szant elektromos funkciokra vonatkozo kiterjesztett EMC-
berendezések - EMC kdvetelmények 3- | zavart(irési kovetelményeket hatarozza

1. rész: A biztonsaggal kapcsolatos meg. E szabvanynak valé megfelelés
rendszerek és a biztonsaggal szavatolja, hogy a biztonsagi funkciok
kapcsolatos funkciokat teljesit teljestljenek még akkor is, ha mas
berendezésekre vonatkoz6 zavartiirési = berendezések tullépik az EMC IEC 61000
kévetelmények (funkcionalis biztonsag) = szabvanyban meghatarozott kibocsatasi

- Altalanos ipari alkalmazasok hatarértékeket.

Feltétel

Programozhat6 vezérlék
2. rész: Berendezésekre
vonatkozoi
koévetelmények és
vizsgalatok

Mind a szabvanyos, mind a biztonsagi besorolasu 24 V-
os /O aramkorok teljesitik a szabvanyban tamasztott
kovetelményeket a megbizhato adatcsere
biztositdsahoz mas PLC rendszerekkel.

Feltétel

Gépek biztonsaga- = Biztonsagi kdvetelmények az aramkimaradas vagy
A varatlan inditas aramszinet kdvetkeztében bekdvetkez6 varatlan inditas és
megelézése Ujrainditas megakadalyozasara.

Feltétel Leiras

Gépek biztonsaga - | A vészleallito funkciét a jelen szabvany szerint 1. leallitasi
Gépek elektromos | kategoria szerint tervezték,. Az 1. ledllitasi kategoria egy
berendezései 1. szabalyzott leallitds, amely a motorok tapfesziltségének
rész: Altalanos szabalyozasaval éri el leallitast, majd a tapfesziltséget
kdvetelmények megszinteti, mikor a ledllitas teljesiil.

Feltétel Leiras

Kisfesziiltségi kapcsolo- és vezérlbkészilékek. 5-5. rész:
Vezérldaramkori késziilékek és kapcsoldelemek - Mechanikus reteszeld -—-
funkcioval ellatott elektromos vészleallitd késziilék

Feltétel

A burkolatok altal biztositott Ez a szabvany meghatarozza a burkolat por és viz
védelmi fokozatok (IP-kdd) elleni védelemre vonatkozo besorolasat.

Feltétel Leiras

A halozati bemeneti kabel
megfelel ennek a
szabvanynak.

Késziilékcsatlakozok haztartasi és hasonlé
altalanos célokra 1. rész: Altalanos kévetelmények

UR10e
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ISO 9409-1

ISO 13732-1

IEC 61140

IEC 60068-2-
11EC 60068-2-
2IEC 60068-2-
27IEC 60068-2-
64

IEC -61784-3

IEC 61784-3

IEC 60664-1
IEC 60664-5

EUROMAP
67:2015, v1.11

Feltétel

Ipari robotok
kezelése -
Mechanikus
interfészek 1.
rész: Lemezek

Az UR robotok szerszamtokmanya e szabvany szerinti tipusnak
felel meg. A robotszerszamokat (végeffektorokat) is ugyanilyen
tipus szerint kell megépiteni, hogy biztositsak a megfelel6
illeszkedést az adott UR robot mechanikai csatlakozéjahoz.

Feltétel

A termalis kérnyezet ergonomiaja - A felliletekkel érintkezésre adott
emberi reakciok felmérésének mddszerei 1. rész: Forré felliletek

Leiras

Feltétel

Aramiités elleni védelem - A
telepités és a berendezések
k6z6s szempontjai

Az |. részben - Hardver telepitési kézikonyv-
meghatarozottak szerint kdtelez6 a
védoéfoldelés/foldelés csatlakoztatasa.

Leiras

Feltétel

Kornyezeti vizsgalatok 2-1. rész: Vizsgalatok- 'A' Vizsgalatok: Hideg
alkatrész 2-2: B Vizsgalatok. - Szdraz h6 2-27. rész: Ea Vizsgalatok és
iranyitas - Razkddas - 2.64 rész: Fh vizsgalatok: Rezgések, szélessavu,
véletlenszer(i és iranyitas

Feltétel

Ipari kommunikacios halézatok. Profilok. 3. rész: Funkcionalis biztonsagi
terepbuszok. Altalanos szabalyok és profildefiniciok

Feltétel

Gépek biztonsaga - Gépek elektromos berendezései 1. rész: Altalanos
kovetelmeények

Feltétel

Szigetelési koordinacio kisfeszlltségl rendszerekben 1. rész: Alapelvek,
kévetelmények és vizsgalatok 5. rész: Atfogd modszer 2 mm-nél kisebb -
vagy azzal egyenl6 térkdzok és kuszotavolsagok meghatarozasara

Leiras

Feltétel

Elektromos csatolas a
froccsontégép és a
kezel6berendezés / robot kozo6tt

Az E67 froccsOntdgépekhez csatlakoztathatd
E67 kiegészitd modul, megfelel ennek a
szabvanynak.

Felhasznaloi kézikdnyv
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15. MUszaki adatok

Robot tipusa
Robot suly
Maximalis hasznos teher

REACH
iziileti tartomanyok
Sebesség

Rendszerfrissités gyakorisaga
Er6nyomaték-érzékel pontossaga

Poz ismételhetbsége

Alaptertilet

Szabadsagfokok

VezérlGszekrény mérete (Sz x Ma x Mé)

Vezérl6szekrény 1/0 portok

Szerszam 1/O portok
Eszkdzkommunikacio

Szerszam /O tapegység & fesziiltség
Vezérlészekrény /O tapellatas
Kommunikacié

Programozas
Zaj

IP-osztalyozas

Tisztatér osztalyozas
(6sszességében a modellhez)
Energiafogyasztas (atlagos)
Energiafogyasztas

Roévidzarlati aramerdsség (SCCR)
Egyuttmdkodeési mivelet

Anyagok
Kornyezeti h6mérséklet-tartomany

Vezérlészekrény aramforrasa

TP kébel: a hordozhato kezelbegységtél a

vezérlészekrénybe

UR10e
33.3kg/73.51b

10 kg / 22 font vagy 12,5 kg / 27,5 font (3 Mechanikai
felhasznaldi fellilet 39)

@190 mm/51.5in
+ 360 ° minden csukléhoz

Alap- és valliziiletek: Max 120°/s.
Osszes tobbi iziilet: legfeljebb 180 °/s .
Eszkdz: Kb. 1 m/s/Kb. 39,4 in/s.

500 Hz

55N

+£0.05mm/+0.0019in (1.9 mils) az ISO 9283 szerint
@190 mm/7.5in

6 forgo kotés

460 mm x 449 mm x 254 mm / 18,2 huivelyk x 17,6 hivelyk
x 10 hivelyk

16 digitalis bemenet, 16 digitalis kimenet, 2 analég
bemenet, 2 analdg kimenet

2 digitalis bemenet, 2 digitalis kimenet, 2 analég bemenet
RS

12V/24 V 2 A (kettds csap) 1 A (szimpla csap)

24V 2 A a vezérl6dobozban

TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3ab, 1000BASE-T Ethernet
aljzat, MODBUS TCP & EtherNet/IP adapter, Profinet
PolyScope grafikus felhasznaloi felllet 12"
érintéképernydn

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

IP54

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

615W
Mintegy 350 W egy tipikus program hasznalatanal
200A

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

Aluminium, PC/ASA miianyag

A robot 0-50 °C kérnyezeti hdmérséklet-tartomanyban
miikodhet

100-240V e 4., 47-440 Hz
4,5m /177 hivelyk

UR10e
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Robotkabel: Robotkar a vezérlédobozhoz
(opciok)

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

Felhasznaloi kézikdnyv
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16. Biztonsagi funkciok 1. tablazata

16. Biztonsagi funkciok 1. tablazata

Leiras

BF# és Biztonsagi
funkcid

SF1 Vészleallitas
(az 1ISO 13850
szerint)

Lasd a
labjegyzeteket

Az Universal Robots biztonsagi funkcioi és a biztonsagi I/O a PLd 3. kategdriaba
tartoznak (1ISO 13849-1), ahol minden biztonséagi funkcié PFH értéke kisebb, mint
1,8E-07. A PFHp értékeket frissiti a rendszer, hogy az ellatasi lanc rugalmassaga
érdekében nagyobb konstrukcios rugalmassagot biztositsanak.

A biztonsagi funkcidk (SF) leirasat lasd: 16 Biztonsagi funkciok 1. tablazata above. A
biztonsagi 1O (/ki/lbemeneteknél) a kiilsé eszkdzt vagy berendezést is tartalmazé
eredé biztonsagi funkciot a teljes architektira és az 6sszes PFHp érték dsszege
hatarozza meg, beleértve az UR robot biztonsagi funkciojat PFHp.

ERTESITES

Az ebben a fejezetben bemutatott biztonsagi funkcidk tablazatai
egyszerlsoddnek. Ezek atfogo valtozatat itt talalod:
https://www.universal-robots.com/support

Leiras

Az Estop PB megnyomasa a
hordozhato kezeldegységen !
vagy a kiilsé Estop (ha az Estop
biztonsagi bemenetet hasznalja) 1
amelynek soran a robot
mikodtetdinek és a szerszam 1/0
csatolojanak aramellatasa
megszinik. A 1parancs az 6sszes
izlletet ledllitja, és amint az
Osszes izllet ellendrzott ledllasi
allapotba kertl, az aramellatas
megszinik.

A hordozhato kezel6egységen 4
az Estop PB vagy a kiils6 Estop
(ha az Estop biztonsagi bemenetet
hasznélja) megnyomésa 13

hogy a robot m(ikddtetbinek és a
szerszam /O koreinek
aramellatasa megsz(nik. A
Parancs az 6sszes izlletet
leallitja, és amint az 6sszes izlilet
feliigyelt leallitasi allapotba kerdil,
az aramellatas megszunik.

Mi térténik?

1.
kategoriaju
leallitas (IEC

60204-1)

Tolerancia  Hatést fejt ki

ezekre

és PFHp

Tol: -- Robot, beleértve
PFHp: 1.8E- | arobotszerszam
07 I/O-tis

UR10e
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SF2Biztonsagi
ledllitds 4 (Robot
ledllitasa az ISO
10218-1
szabvany szerint)

SF3 [ziilet
pozicio
hatarértéke
(puhatengely-
korlatozas)

Ezt a biztonsagi funkciot egy kiilsé
véddberendezés kezdeményezi az
olyan biztonsagi bemenetek
hasznalataval, amelyek egy Cat 2
leallast kezdeményeznek3. A szerszam
1/0-t nem befolyasolja a biztonsagi
leallitas. Kiilénbdzd konfiguraciok allnak
rendelkezésre. Ha egy engedélyezd

Hatast

Tolerancia

Mi torténik?

és PFHD

leallitas (IEC

fejt ki
ezekre

PFHd értékéhez.

eszkdzt csatlakoztattak, a biztonsagi
leallitast ugy allithatjuk be, hogy CSAK
automatikus izemmodban mikodjon.
Lasd a leallitasi id6 és a leallitasi
tavolsag biztonsagi funkciokat?. A teljes
Osszeépitett biztonsagi funkcio
funkcionalis biztonsaga érdekében a
kiils6 védéeszkdéz PFHd értékét hozza
kell adni a Safeguard Stop (védd leallas)

leirtak szerint)

60204-1) SS2 | Tol: --

leallitas (az PFHp: 1.8E- | Robot
IEC 61800-5-2 | 07
szabvanyban

Leiras

Beallitja a felsd és alsé
hatarértekeket a
megengedett csuklo-
pozicidkhoz. A leallasi idd és
tavolsag nem szamit, mivel
a hatarérték(ek) nem
sérilnek. Minden egyes
izlletnek sajat hatarértékei
lehetnek. Kdzvetlendl
korlatozza a megengedett
izlleti poziciok készletét,
amelyen bellll az iziiletek
mozoghatnak. Ezt a
felhasznaldi felllet
biztonsagi részében allitjuk
be. Ez az ISO 10218-
1:2011, 5.12.3 szabvany
szerinti biztonsagi
besorolasu lagytengely-
korlatozas és térkorlatozas
eszkoze.

Mi toérténik?

Nem engedi, hogy a
mozgas tullépje
barmelyik beallitott
hatarértéket. A
sebesség
csokkenthetd, hogy a
mozgas ne lépjen tul
semmilyen
hatarértéket. Egy
robotleallitast
kezdeményez, hogy
megakadalyozza
barmely hatarérték
tallépését.

Tolerancia
és PFHp

Tol: 5° izilet
PFHp: 1.8E-
07 D (mindegyik)

Hatast fejt Ki
ezekre

Felhasznaloi kézikdnyv
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SF4 [ziilet
sebesség korlat

Leiras

Az iziileti sebesség fels6
hatarértékét allitja be.
Minden egyes iziiletnek
lehet sajat hatarértéke. Ez a
biztonsagi funkcio fejti ki a
legnagyobb hatast az
energiaatvitelre
érintkezéskor (befogas vagy
tranziens). Kdzvetlenill
korlatozza az izlletek
szamara megengedett
izlleti sebességek
készletét. Ezt a felhasznaloi
felllet biztonsagi beallitasok
részében allitjuk be. A gyors
izlleti mozgasok, pl. a
szingularitasokkal
kapcsolatos kockazatok
korlatozasara szolgal.

Mi torténik?

Nem engedi, hogy a
mozgas tullépje
barmelyik beallitott
hatarértéket. A
sebesség
csokkenthetd, hogy a
mozgas ne lépjen tul
semmilyen
hatarértéket. Egy
robotleallitast
kezdeményez, hogy
megakadalyozza
barmely hatarérték
tullépését.

Tolerancia

és PFHp

TOL: 1.15
°/mp

PFHp: 1.8E-
07

Hatast fejt ki
ezekre

iziilet
(mindegyik)

[ziilet A belsé iziileti nyomaték-hatarérték tullépése (mindegyik iziiletnél) 0. kategériaji3
nyomatékkorlatja leallitast eredményez. Ez a felhasznal6 szamara nem elérhetd; ez egy gyari beallitas.
NEM jelenik meg e-Series biztonsagi funkcioként, mert nincsenek felhasznalai
beallitasok és nincs felhasznaloi konfiguracio.
UR10e 110 Felhasznaloi kézikdnyv
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SF5 Kiilénb6z6
neveken hivjak:
tartas korlat,
Szerszamhatar,
Tajolasi korlat,
Biztonsagi sikok,
Biztonsagi
hatéarok

Leiras

Felligyelia TCP pozt
(pozicio és orientacio)
és megakadélyozza a
biztonsagi sik vagy a
TCP p6z hatarérték
tullépését. Tébbféle
tartashatar lehetséges
(szerszamkarima,
konyok és legfeljebb 2
konfiguralhato
szerszameltolddasi pont
sugarral) A tajolast a
szerszamkarima
eltérése a funkcié Z
iranyatél VAGY a TCP
korlatozza. Ez a
biztonsagi funkcié két
részbdl all. Az egyik a
lehetséges TCP
poziciok korlatozasara
szolgalo biztonsagi
sikok. A masodik a TCP
orientacios hatarérték,
amelyet megengedett
iranyként és tlirésként
adnak meg. Ez TCP és
csuklos

zbnakat biztosit a
biztonsagi sikok miatt .

Tolerancia
és PFHD

Mi torténik?

Nem engedi, hogy a
mozgas tullépje
barmelyik beallitott
hatarértéeket. A

sebességet vagy a

nyomatékokat
csokkenthetjiik ugy,

h .

;109yamozgasne | o, 30 49
Iépjen tul semmilyen TCP

- mm i .
hatarértéket. Egy . Szerszamkarima
. PFHp: 1.8E- .
robotleallitast 07 Konyok

kezdeményez, hogy
megakadalyozza
barmely hatarérték
tullépését. Nem
engedi, hogy a
mozgas tullépje
barmelyik beallitott
hatarértéket.

Hatast fejt ki
ezekre

SF6
Sebességkorlatozas
TCP & Konyok

Felligyelia TCP és
a konyok

Mi torténik?

Nem engedi, hogy a mozgas
tullépje barmelyik beallitott
hatarértéket. A sebességet

vagy a nyomatékokat
csokkenthetjiik ugy, hogy a
mozgas ne lépjen tul

Hatast
fejt ki
ezekre

Tolerancia

és PFHp

< : e Tol:50 mm/s

sebességét, hogy semmilyen hatarértéket. Egy PFHp: 1.8E- | TCP
megakadalyozzaa | robotledllitast kezdeményez, 07
sebességhatar hogy megakadéalyozza barmely
tullépését. hatarérték tullépését. Nem

engedi, hogy a mozgas tullépje

barmelyik beallitott
hatarértéket.
Felhasznaloi kézikdnyv 111 UR10e
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SF7 Erékorlat Hatéast

(TCP) Mi térténik? Tolerancia . 1

ezekre

és PFHD

Nem engedi, hogy
a mozgas tullépje
barmelyik beallitott
hatarértéket. A
sebességet vagy a

Az er6 hatarértéke a robot altal a
TCP-nél (szerszamkozéppont) és a
"koényoknél" kifejtett erd. A
biztonsagi funkcio folytonosan
kiszamitja az egyes izlletek

. nyomatékokat
szamara megengedett csékkenthetiiik
nyomatékokat, hogy a TCP &-re és i )

ugy, hogy a

a kénydkre megadott er6hataron
belll maradjon. Az izliletek
szabalyozzak a
nyomatékkimenetiiket, hogy a

mozgas ne lépjen
tul semmilyen Tol: 25N
hatarértéket. Egy | PFHp: 1.8E- | TCP

. . robotleallitast 07
megengedett nyomatéktartomanyon ,
- . . . kezdeményez,
bellil maradjanak. Ez azt jelenti, hogy

hogy a TCP-n vagy a kdnydknél az
er6k a meghatarozott er6hataron
belll maradnak. Amikor az er6hatar
BF felugyelt ledllitdst kezdeményez,
a robot leall, majd "visszalép" egy
olyan poziciéba, ahol az er6hatart
nem Iépte tul. Ezutan Gjra leall.

megakadalyozza
barmely hatarérték
tullépését. Nem
engedi, hogy a
mozgas tullépje
barmelyik beallitott
hatarértéket.

SF8 . Hatéast
Lendiiletkorlat ird Mi térténik? UEl Sl fejt ki

és PFHp

ezekre

Nem engedi, hogy a mozgas tullépje
barmelyik beallitott hatarértéket. A
sebességet vagy a nyomatékokat

csokkenthetjik ugy, hogy a mozgas ne
Iépjen tul semmilyen hatarértéket. Egy | Tol: 3kg m/s
robotledllitast kezdeményez, hogy PFHp: 1.8E- | Robot

megakadalyozza barmely hatarérték | 07

tullépését. Nem engedi, hogy a
mozgas tullépje barmelyik beallitott
hatarértéket.

A lendilethatar
nagyon hasznos
az atmeneti
hatasok
korlatozasara. A
lendiilethatar az
egész robotot
érinti.
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SF9
Teljesitménykorlat

Ez a funkci6 a robot altal
végzett mechanikai
munkat (az iziileti
nyomatékok és az iziileti
szbgsebességek
szorzatanak 6sszege)
figyeli, amely a robotkar
aramat és a robot

sebességeét is befolyasolja.

Ez a biztonsagi funkcié
dinamikusan korlatozza az
aramot/nyomatékot, de
fenntartja a sebességet.

Tolerancia REEE
Mi torténik? fejt ki

ezekre

és PFHD

Az Tol: 10W
aramerésség/nyomaték | PFHp:1.8E- | Robot
dinamikus korlatozasa | 07
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SF10 UR Robot
Estop kimenet

Leiras

Ha Robot <Estop> kimenetre
konfiguraltak, és robotledllas
kovetkezik be, a kettds kimenetek
értéke ALACSONY. Ha nincs
kezdeményezett Robot <Estop>
leallitas, a kettds kimenetek értéke
magas. Impulzusokat nem
hasznalnak, de ezeket elviselik.
Ezek a kett6s kimenetek
allapotvaltast keltenek minden olyan
kilils6 Estop esetében, amely
konfiguralhato biztonsagi
bemenetekhez csatlakozik, ahol ezt
a bemenetet Vészleallitd
bemenetként allitottak be.

A kuils6 biztonsaggal kapcsolatos
vezérlérendszerrel ellatott beépitett
funkcionalis biztonsagi
minésitéshez adja hozza ennek a
biztonsaggal kapcsolatos
kimenetnek a PFHD értéket a kiilsé
biztonsaggal kapcsolatos
vezérlérendszer PFHD értékéhez.
Az Estop kimenet esetében az
érvényesités a kiilsd berendezésnél
térténik, mivel az UR kimenet a
kiils6 berendezéshez tartozo kiilsé
Estop biztonsagi funkcié bemenete.
MEGJEGYZES: Ha az IMMI
(froccsontégép interfész) van
hasznalatban, az UR Robot Estop
kimenet NINCS csatlakoztatva az
IMMI-hez. Az UR robot nem kiild
Estop kimend jelet az IMMI.-nek. Ez
egy olyan funkcio, melynek célja,
hogy megakadalyozzon egy

helyrehozhatatlan leallitasi llapotot.

Mi térténik

A kettbs
kimenetek
értéke alacsony
lesz Estop
esetén, ha
konfiguralhaté
kimenetek
vannak beallitva

PFHp

1.8E-
07

Hatast fejt ki
ezekre

Kilsé
csatlakoztatas
logikai
aramkorhoz vagy
berendezéshez

UR10e
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SF11UR Robot
Mozgatas:
Digitalis kimenet

SF11UR Robot
Nem leallitas:
Digitalis kimenet

SF13 UR Robot
Csokkentett
tizemmad:
Digitalis kimenet

Leiras

Amikor a robot mozog (a
mozgatas folyamatban van), a
kettds digitalis kimenetek
értéke ALACSONY. A
kimenetek értéke MAGAS, ha
nincs mozgas. A funkcionalis
biztonsagi besorolas arra
vonatkozik, ami az UR roboton
bellil van. A beépitett
funkcionalis biztonsagi
teljesitményhez ezt a PFHd
értéket hozza kell adni a kiils6
logikai aramkor és annak
elemei PFHd értékéhez (ha
van ilyen).

Mi torténik

Ha a konfiguralhaté
kimeneteket
beallitottak:

* Amikor a robot
mozog (a
mozgatas
folyamatban
van), a kettds
digitalis
kimenetek
értéke
ALACSONY.

* Akimenetek
értéke
MAGAS, ha
nincs mozgas.

PFHp

1.8E-

Hatast fejt ki
ezekre

Kilsé
csatlakoztatas
logikai
aramkorhoz vagy
berendezéshez

Leiras

PFHp

Hatast fejt ki
ezekre

Amikor a robot LEALL (leallitds folyamataban vagy
leallitott helyzetben van), a kett6s digitalis kimenetek
értéke MAGAS. Amikor a kimenetek értéke Kiilss
ALACSONY, a robot NINCS a leallas folyamataban, és csatlakoztatas
NINCS nyugalmi 4llapotban. A funkcionalis biztonsagi | 1.8E- logikai
besorolas arra vonatkozik, ami az UR roboton belill 07 , g N
. A e, aramkorhoz vagy
van. A beépitett funkcionalis biztonsagi teljesitményhez berendezéshez
ezt a PFHd értéket hozza kell adni a kiils6 logikai
aramkor és annak elemei PFHd értékéhez (ha van
ilyen).
Leiras PFHp Hatast fejt ki
ezekre

Amikor a robot cs6kkentett izemmaodban van (vagy
csokkentett izemmaddot kezdeményeztek), a kettds o

o . ; Kilsé
digitalis kimenetek alacsony allapotban vannak. Lasd .

X C . . csatlakoztatas
alabb A funkcionalis biztonsagi besorolas arra 1.8E- logikai
vonatkozik, ami az UR roboton beliil van. A beépitett 07 , 9 -

C e aramkoérhoz vagy
funkcionalis biztonsagi teljesitményhez ezt a PFHd berendezéshez
értéket hozz4 kell adni a kilsé logikai dramkér és
annak elemei PFHd értékéhez (ha van ilyen).
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SF14 UR Robot ast feit ki
nem csokkentett | LlEE PFHp :Za;if; S
lizemmod:

Digitalis kimenet Amikor a robot NINCS csokkentett izemmoddban (vagy

a csOkkentett izemmaddot nem kezdeményezték), a Kilsé

kett8s digitalis kimenetek értéke ALACSONY. A csatlakoztatas
funkcionalis biztonsagi besorolas arra vonatkozik, ami | 1.8E-  logikai

az UR roboton beliil van. A beépitett funkcionalis 07 aramkorhoz vagy
biztonsagi teljesitményhez ezt a PFHd értéket hozza berendezéshez

kell adni a kilsé logikai aramkor és annak elemei PFHd
értékéhez (ha van ilyen).

SF15 Fékid6- Hatast

Korlatozés Leiras Mi torténik? Taréshatarok ot ki

ezekre

és PFHD:

A feltételeket ugy felligyeli valos
idében a rendszer, hogy a
leallitasi id6hatart ne lehessen
tullépni. A robot sebessége
korlatozott annak biztositasa
érdekében, hogy a leallitasi
id6korlatot ne Iépjék tul.

A robot megallasi képességét az
adott mozgas(ok) ban

folyamatosan felligyelik, hogy Nem engedi meg,

h anyl
megakadalyozzak az olyan oy ? t,e y eg es
. leallasiidd
mozgasokat, amelyek .
. s meghaladja a
meghaladnék a leallitasi .
hatarértéket. Ha fennall a beallitott
, hatarértéket. A TOL: 50 mm/s
veszélye annak, hogy a robot , . Robot
i s i sebesség PFHp: 1.8E-07
megallitasahoz szikséges id6 . f
csOkkentését vagy

meghaladja az id6korlatot, a
mozgas sebességét ugy
csokkenti, hogy a korlatot ne
Iépje tul. a hatarérték
tullépésének megakadalyozasa
érdekében a robot leallitasat
kezdeményezi.

A biztonsagi funkcié ugyanazt a
szamitast hajtja végre az adott
mozgas(ok) ledllitasi idejére
vonatkozoéan, és Cat 0 leallitast
kezdeményez, ha a leallitasi
id6korlatot tullépi vagy tullépte.

a robot leallasat
okozza, hogy NE
Iépje tul a
hatarértéket.
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Korlatozés Mi trténik? Taréshatarok it ki

ezekre

és PFHD:

A korilmények valos ideji
felligyelete, hogy a féktavolsag
hatarértékét ne lépje tul. A robot
sebességeét korlatozza, hogy a
leallasi tavolsag hatarértékét ne
Iépje tul.

A robot megallasi képességét az
adott mozgas(ok) ban
folyamatosan felugyelik, hogy

megakadalyozzak az olyan Nem engedi meg,

h anyl
mozgasokat, amelyek Ogy?t,e .)./e”ges
. e leallasiidd
meghaladnak a leallitasi .
- . meghaladja a
hatarértéket. Ha fennall a .
veszélye annak, hogy a robot beallitott
o Ve annax, nogy a rovor hatarértéket. A | TOL: 40 mm
megallitasahoz sziikséges id6 , . Robot
: Cal sebesség PFHp: 1.8E-07
meghaladja az id6korlatot, a N . .
csOkkentését vagy

mozgas sebességét ugy
csokkenti, hogy a korlatot ne
Iépje tul. a hatarérték
tullépésének megakadalyozasa
erdekében a robot ledllitasat
kezdeményezi.

A biztonsagi funkcié ugyanazt a
szamitast hajtja végre az adott
mozgas(ok) leallitasi tavolsagara

s s

a robot leallasat
okozza, hogy NE
Iépje tul a
hatarértéket.

leallitast kezdeményez, ha a
leallitasi id6korlatot tullépi vagy
tallépte.
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SF17 Tiréshatarok  Hatést fejt ki
Biztonsagos MEIORERIKE és PFHp: ezekre
?"Iap.f.\elyzet Biztonsagi funkcio,
felligyelt " .
helvzet" amely fellgyeli a
y biztonsagi besorolasu
kimenetet, igy
b.|zt03|tva, hogy a A "biztonsagos
kimenet csak akkor . "
L i . alaphelyzet kimenet ol
aktivalhat6, amikor a Kulsé
robot a beallitott és csak akkor csatlakoztatas
felligyelt ,biztonsagos aktivalhato, ha a ToL:1.7° logikai
gyet., 9 robot a konfiguralt | PFHp: 1.8E-07 | %@
otthoni helyzetben s . aramkorhoz vagy
biztonsagos .
van. alaphelvzetben" berendezéshez
Ha a kimenet akkor phely
aktivalodik, amikor a van.
robot nem konfiguralt
poziciéban van, akkor a
rendszer 0. kateg6riaju
leallast indit.
Az 1. tablazat 1A hordozhato kezelSegység, a vezérlé és a roboton belili (iziiletek kdzotti) adatcsere
labjegyzetei SIL 2 szint{ a biztonsagi adatok tekintetében, az IEC 61784-3 szabvany szerint .

2Estop-érvényesités: a hordozhato kezeldegység Estop nyomdgombjat a
kezel6egyseégen belill értékeli a rendszer, majd SlL2-adatatvitel utjan kozli' a
biztonséagi vezérlével. A hordozhaté kezel6egység Estop funkciojanak
érvényesitéséhez nyomja meg a kezel6egység Estop nyomogombijat, és ellenérizze,
hogy bekévetkezik-e az Estop. Ez igazolja, hogy az Estopot csatlakoztattak a
hordozhato kezel6egységhez, az Estop rendeltetésszeriien miikédik, és a hordozhatd
kezel6egységet bekototték a vezérldbe.

Leallitasi kategoriak az IEC 60204-1 (NFPA79) szerint. Az Estop esetében csak a 0. és
1. ledllasi kategériak megengedettek az IEC 60204-1 szerint .

* AQ0. és az 1. ledllasi kategdriak a hajtas teljesitményének megsziintetését
eredményezik, a 0. leallasi kategoria AZONNALI az 1. leallasi kategoria pedig
VEZERELT leallitast jelent (pl. lassitas leallasig, majd a hajtas aramellatasanak
megsziintetése). Az UR robotok esetében az 1. megallasi kategdria olyan
vezérelt ledllas, ahol az aramellatas az felligyelt leallitas észlelésekor
megsz(nik.

* A 2. ledllasi kategoria olyan leallitas, ahol a hajtas aramellatasa NEM sz(inik
meg. A 2. megallasi kategoriat az IEC 60204-1 hatdrozza meg. Az STO, SS1 és
SS2 leirasa az IEC 61800-5-2 szabvanyban talalhato. Az UR robotoknal a 2-es
leallasi kategoria fenntartja a palyat, majd leallitas utan fenntartja a hajtasok
aramellatasat.

4Célszerii az UR Leallasi id6 és leallasi tavolsag biztonsagi funkciok hasznalata.
Ezeket a hatarértékeket kell hasznalni az On alkalmazasanak megallasi idé/biztonsagi
tavolsag értékeihez.

A robot ledllitasa kordbban "Védd leallitas" néven volt ismert a Universal Robots
robotoknal.
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16.1. 1a. tablazat

Csokkentett méd SF Hatast
paraméterbeallitasok ira fejt ki
modositasa ezekre

A csokkentett izemmaodot egy biztonsagi
sik/hatarvonal indithatja (akkor indul el, amikor a sik
2 cm-es tavolsagaban van, és a csokkentett
Uzemmod bedllitasait a sik 2 cm-es tavolsagan belll
éri el), vagy egy bemenet hasznalataval
kezdeményezheti (a cstkkentett beallitdsokat 500
ms-on beliil éri el). Amikor a kiils6 csatlakozasok
értéke alacsony, a csokkentett izemmaod
aktivalddik. A csokkentett izemmaod azt jelenti, hogy
MINDEN csokkentett izemmaddra vonatkozé

) K
hatarérték AKTIV. iodhspril N
A csdkkentett izemmaod nem biztonsagi funkcio, 07 ’

hanem olyan allapotvaltozas, amely kihat az alabbi
biztonsagi funkcidk hatarértékeinek beallitdsara:
izlilet pozicidja, izlilet sebessége, TCP pozhatar,
TCP sebesség, TCP erd, lendlilet, teljesitmény,
leallasi id6 és leallasi tavolsag. A csdkkentett
Uzemmod a biztonsagi funkciok paraméterezésére
szolgalo, az ISO 13849-1 szabvanynak megfelel
eszkdz. Minden paraméterértéket igazolni és
érvényesiteni kell, hogy ezek megfelelnek-e a
robotalkalmazasnak.

Biztonsagi Hatast
visszaallitas Leiras fejt ki

ezekre

Amikor a biztonsagi visszaallitasra konfiguraltak és a Kevesebb
kiilsé csatlakozasok alacsonyrol magas szintre mint 1.8E
véltanak, a biztonséagi ledllitds VISSZAALLITJA a 07 ’ Robot
biztonsagi leallast. Biztonsagi bemenet a biztonsagi Az SE2
leallitas biztonsagi funkcid visszaallitdsanak

i D bemenete
kezdeményezésére.
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3-allasu
engedélyezd

eszkéz Bemenet

Uzemmoédkapcsolé

Amikor a kiils6 engedélyezd eszkoz csatlakozoi alacsony
szinten vannak, egy biztonsagi ledllast (SF2) indit a
rendszer. Ajanlas: Biztonsagi bemenetként
lizemmodkapcsoloval egytitt kell hasznalni. Ha nem
hasznal izemmodkapcsolot és csatlakozik a biztonsagi
bemenetekhez, akkor a robot izemmaodijat a felhasznaloi
felllet hatarozza meg. Ha a felhasznaléi fellilet itt van:

* "futtatasi mod", az engedélyez6 eszkdz nem lesz
aktiv.

* "programozasi méd", az engedélyez6 eszkdz aktiv
lesz. Jelszoévédelem hasznalata izemmad-
valtashoz a felhasznaléi feliileten at lehetséges.

Kevesebb
mint 1,8E-
07

Az SF2
bemenete

Hatast
fejt ki

ezekre

Robot

Hatéast
BEMENET fejt ki
ezekre
Ha a kulsé csatlakozok szintje alacsony, az izemmad
(futtatas/ automatikus mikddeés automatikus
lzemmodban) van érvényben. Ha magas, az
lizemmod programozas/ betanitas. Ajanlas: Hasznalja
egy engedélyezd eszkbzzel, példaul egy UR e- Kevesebb
sorozatu, integralt 3 allasu engedélyez6 eszkdzzel mint 1 8E-
ellatott hordozhaté kezel6egységgel. 07 ’ Robot
Amikor a betanitas/programozas modban van, Az SF2
kezdetben mind a TCP, mind a kénytksebesség 250 bemenete
mm/s értékre van korlatozva. A sebesség manualisan
novelhetd a kezeléegységen felhasznaloi fellileten a
talalht6 ,sebességcsuszka” hasznalataval, de az
engedélyezd eszkoz aktivalasakor a
sebességkorlatozas visszaall 250 mm/s értékre.
Freedrive Hatast
BEMENET fejt ki
ezekre
Javaslat: 3PE TP és/vagy 3 helyzetl engedélyez6
eszkéz BEMENETTEL HASZNALJA. Ha a FREEDRIVE
BEMENET Magas, a robot csak akkor Iép be a Freedrive | evesebb
lizemmodba, ha a kdvetkezd feltételek teljesiilnek: mint 1,8E-
07 Robot
* A 3PE TP gombot nem nyomtak meg Az SF2
* 3 helyzet(i engedélyez6 eszkéz BEMENETET bemenete
nem konfiguraltak vagy nem nyomtak meg
(BEMENET alacsony)
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16.2. 2. tablazat

Leiras Az UR e-series robotok megfelelnek az ISO 10218-1:2011 szabvanynak és az ISO/TS
15066 szabvany vonatkozo részeinek. Fontos megjegyezni, hogy az ISO/TS 15066
tulnyomé része az integratorra és nem a robotgyartora vonatkozik. Az ISO 10218-
1:2011, 5.10 cikkely - egylttm{kodd lizemelés - részletesen ismertet 4 egylttmikodd
Uzemelési technikat az alabbiak szerint. Nagyon fontos megérteni, hogy az

egyittm(ikddé lizemelés az ALKALMAZAS része AUTOMATIKUS lizemmodban.

Collaborative Eljaras Magyarazat UR e-series
82:::.? 120(.);1 Leallasi feltétel, amikorall helyzetet Az UR robotok .biztonsé.gi
pont ’ nyugalmi allapotban tartjak, és leallitdsa egy biztonsagi
biztonsagi funkcioként feliigyelik. A 2. besorolasu, feligyelt
Biztonsagi kategoriaju leallitds automatikusan leallitas, Lasd az SF2-taz
besorolasu visszaallithato. Biztonsaginak minésuild | 1. oldalon. Valészin(, hogy
feltgyelt leallitast kovet6 visszaallitas és a jovében a ,biztonsagi
leallitas Ujrainditas esetén lasd az ISO 10218-2 | besorolasu felligyelt
és az ISO/TS 15066 szabvanyt, mivel leallitdés” megnevezése
az Ujrainditas nem okozhat veszélyes nem az egyuttmikodd
kérilményeket lizemelés egy formaja lesz.
Egyittmikodd Eljaras Magyarazat UR e-series
(zemelés 2011 Ez alapvet6en egyéni és
kiadas, 5.10.3 . ) P
pont koIZ\./_etIen személyes |ran¥|tas,
mikézben a robot automatikus
Uzemmodban van. A kézi
vezet6berendezést a
végberendezés kbzelében kell Az UR Robots nem nyujt kézi vezetést
elhelyezni, és a kdvetkezskkel az egyuttmdkodo Gzemeltetéshez. Az
kell rendelkeznie: UR robotokat kézi iranyitasu
Kézi + Vészleallits gomb betanitassal (szabadonfutd) latjak el,
s de ez a kézi izemmodu
iranyitas

* haromallapotu
engedélyezd eszkoz

* egy biztonsagi
besorolasu figyelt
leallitasi funkcid

* egy bedllithato
biztonsagi besorolasu
felligyelt sebességi
funkcio

programozashoz, és nem az
automatikus Gzemmodu
egylttm(ikddé Gzemeléshez
sziikséges.
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Egylittm({ikodo
tizemelés 2011
kiadas, 5.10.4

pont

Eljaras

Sebesség-
és
elkilonités
felligyelete
(SSM)
biztonsagi
funkciok

Magyarazat

Az SSM funkcié
gondoskodik réla, hogy
a robot barmely
kezel6tél (embertdl)
fentartsa az elvalasztasi
tavolsagot. Ezt ugy éri
el, hogy fellgyeli a
robotrendszer és a
behatolasok kdzotti
tavolsagot, hogy ezaltal
garantélja a MINIMALIS
VEDOTAVOLSAGOT.
Ezt altalaban a nagy
érzékenysegu
védéfelszerelés
hasznélataval (SPE) érik
el, amelyben altalaban
egy biztonsagi
lézerszkenner észleli a
robotrendszer felé
térténd behatolas(oka)t.
EzazSPEa
kovetkezdket okozza:

1. akorlatozé
biztonsagi
funkcidk
paramétereinek
dinamikus
moédositasa; vagy

2. biztonsagi
besorolasu,

felligyelt leallasi
allapot.

A védbberendezés

érzékelési zonajabal

kilépve a behatolas

érzékelésekor a robot

szdmara megengedett,

hogy:

1. afenti 1) esetben

a "magasabb”
normal biztonsagi
mikodési
hatarértékeket
vegye fel

2. folytassaa
mikodeést a fenti
2) esetben

A 2) 2), a biztonsagi
besorolasu ellenérzott
leallas utani Ujrainditas

UR e-series

Az SSM elbsegitése érdekében az UR
robotok képesek arra, hogy a biztonsagi
funkciok két paraméterkészlete kdzott
valtsanak konfiguralhaté (normal és
csOkkentett) hatarértékekkel. . Lasd a
Csodkkentett izemmaddot a 4. oldalon.
Normal miikddés akkor folytathato, ha
nem észlelhetd behatolas. Ezt okozhatjak
a biztonsagi sikok/ biztonsagi korlatok is.
Az UR robotokkal t6bb biztonsagi zonat is
kdénnyen hasznalhat. Példaul az egyik
biztonsagi zénat a ,,csdkkentett
beéllitdsokhoz”, és egy masik zonahatart
az UR robot biztonsagi leallité
bemeneteként hasznalhat. A csdkkentett
hatarértékek tartalmazhatjak a leallasi idé
és a ledllasi tavolsag hatarértékeinek
csokkentett beallitdsét is - a munkaterilet
és az alaptertllet csdkkentése céljabol.

UR10e

esetében lasd B2SO
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Egylittm({ikodo
tizemelés 2011
kiadas, 5.10.5

pont

Eljaras

Teljesitmény-
és
erbkorlatozas
(PFL) a
velejard
konstrukcio
vagy vezérlés
szerint

Magyarazat

A PFL megvalositasanak modjat
a robot gyartéjara bizzak. A robot
konstrukcioja és/vagy biztonsagi
funkcioi korlatozzak az
energiaatadast a robotrol egy
személyre. Ha barmelyik
paraméterhatart tullépi, a
rendszer leallitja a robotot. A
PFL-alkalmazasoknal figyelembe
kell venni a ROBOT
ALKALMAZASAT (beleértve a
végeffektort és a munkadarabo
(ka)t is), hogy semmilyen
érintkezés ne okozzon sériilést.
Az elvégzett vizsgalatban a
fajdalom FELLEPESENEL
fennallé nyomast, nem pedig a
sérilést értékelték. Lasd az A.
mellékletet. Lasd ISO/TR 20218-
1 Végeffektorok.

UR e-series

Az UR robotok olyan
teljesitmény- és erékorlatozé
robotok, amelyeket
kifejezetten az egylttmikodé
alkalmazasokra tervezték,
amelyeknél a robot érinthet
embert, és nem okoz sértilést.
Az UR robotok olyan
biztonsagi funkcidkkal
rendelkeznek, amelyek
felhasznalhatok a robot
mozgasa, sebessége,
lendiilete, ereje, teljesitménye
€s még sok egyéb mutatdja
korlatozasara, Ezeket a
biztonsagi funkcidkat a
robotalkalmazasban
hasznaljak, hogy ezaltal
csokkentsék a végeffektor és a
munkadarab(ok) altal kifejtett
nyomast és erdket.

Felhasznaldi kézikbnyv

123

UR10e

Szerzdi jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerzdi jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

I
UNIVERSAL ROBOTS

16. Biztonsagi funkciok 1. tablazata

UR10e

124

Felhasznaloi kézikonyv



A PolyScope kézikonyv Il. része UNIVERSAL ROBOTS

A

PolyScope kezikonyv |l. része

Felhasznaléi kézikonyv 125 UR10e

Szerzdi jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerzdi jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

I
UNIVERSAL ROBOTS

A PolyScope kézikdnyv Il. része

UR10e

126

Felhasznaloi kézikonyv



17. Elészé UNIVERSAL ROBOTS

17. ElO6sz6

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

ERTESITES

Miel6tt el6sz6r bekapcsolna a robotot, olvassa el a kbvetkez6
szakaszokat

* Kérjlk, olvassa el a dobozban talalhatd hardver leirdsban
k6zolt biztonsagi tajekoztatast.

* A kockazatértékelés altal meghatarozott biztonsagi
konfiguraciés paraméterek beallitasa (lasd 18
Szoftverbiztonsagi konfiguracio 152).

A PolyScope hasznalatahoz sziikséges 6sszes funkcié megtalalhatd ebben a
kézikdnyvben.

Kérjuk, az URcaps harmadik fél szolgaltatéjanal tajékozodjon a sajat
dokumentacidjukrol.

A szoftver kézikonyvet hasznalhatja a Szkript kézikonyvvel egyltt, ha szkripteket
kivan késziteni a robotprogramjaihoz

17.1. izllet leirasa

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

* Alap: ahova a robotot felszerelték.
* Vall és kénydk: nagyobb mozdulatokat végez.
* 1. csuklo és 2. csuklo: finomabb mozdulatokat végeznek.

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

Felhasznaléi kézikonyv 127 UR10e
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17.2. Robotkar felszerelése

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

Telepitse a A folytatashoz 6ssze kell szerelnie a robotkart, a vezérlddobozt és a hordozhato
robotot kezel6egységet.

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

Ellendrizze, hogy a feliilet képes-e elviselni az alapiziilet telies nyomatékanak
legalabb tizszeresét és a robotkar sulyanak legalabb 6tszorosét.

Helyezze a vezérlddobozt annak sajat labara.
Csatlakoztassa a robotkabelt a robotkarhoz és a vezérlédobozhoz.

Csatlakoztassa a vezérl6szekrény halozati vagy 6 tdpkabelét.

FIGYELMEZTETES
A robotkar szilard felllletre rogzitésének elmulasztasa esetén a robot
leeshet, ami sériilésekhez vezethet.

* Gy6zddjon meg rola, hogy a robotkar stabil fellilethez van
rogzitve

A vezérlészekrény A vezérlbegyseég elsGsorban a robotkar fizikai elekiromos bemenetét/kimenetét
be-/kikapcsoldsa tartalmazza, amely a hordozhato kezel6egységet és esetleges perifériakat koti 6ssze
a robotkarral. Be kell kacsolnia a Vezérlédobozt, hogy be tudja kapcsolni a robotkart.
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1. A hordozhat6 kezel6egységen nyomja meg a bekapcsolégombot a
vezérlészekrény bekapcsolasahoz.

2. Varjon, amig a képernyén meg nem jelenik a hattérben futé operacioés
rendszert6l egy széveg, majd a gombot.

3. Megjelenhet az Elsé lépések képernyd, amely felszolitia Ont a robot
programozasanak megkezdésére.

Mit szeretne el6szor tenni?

R i 2

PROGRAM FUTTATASA A ROBOT PROGRAMOZASA ROBOT TELEPiTE$ENEK
KONFIGURALASA

O Ajévében ne jelenjen meg ez az Uzenet

Inicializalas Inditaskor megjelenik egy Nem folytathaté parbeszédablak.
Valassza az Ugras az Inicializalas képerny6re elemre az Inicializalas képernyd
eléréséhez.
A képernyd bal aljan az Inicializalas gomb szinekkel jelzi a robotkar allapotat:
* Piros Kikapcsolas. A robotkar ledllitott allapotban van .

+ Sarga Uresjarat. A robotkar be van kapcsolva, de még nem all készen a normal
mikodésre.

* Z6ldNormal. A robotkar be van kapcsolva, és készen all a normal miikddésre.

RS .2 ¢ QK

Robot &llapota

BEkapcsolas Bootolas Robot Fékek Robot Normal
kész aktiv kiengedve médban

Hasznos terhelés Robot

o AZaktiv hasznos terhelést hasznéa a telepitési hasznos terhelés
! ideiglenes fellilirdsdra.

Aktfv hasznos terhelés M+ Payload -
Hasznos terhelés 0,000 kg
J

@ o — 000 @
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inditas El kell inditania a robotot. Ezzel feloldja a fékrendszert, és igy a robot bekapcsolhatja a
szabadonfutét.

VIGYAZAT

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

* Arobotkar inditasa el6tt mindig ellendérizze, hogy a tényleges
hasznos teher és a telepités beallitdsai helyesek-e.

VIGYAZAT

A hasznos teher és a telepités helytelen beallitasai megakadalyozzak
a robotkar és a vezérlészekrény szabalyos mikddését.

* Mindig igazolja a hasznos teher és a telepitési beallitdsok
megfelel6ségét.

ERTESITES

Bizonyosodjon meg arrdl, hogy a robotkarnak elegendd hely all
rendelkezésére a szabad miikédéshez.

ERTESITES

Ha a robotot alacsonyabb hdmérsékleten inditja el, az a
hémérsékletfiiggd olaj- és kenézsir-viszkozitas miatt alacsonyabb
teljesitményt vagy leallast eredményezhet.

& = B D

* Arobot inditasa alacsony hémérsékleten bemelegitési fazist
igényelhet.

Lasd A robotok inditdsanak bevalt gyakorlata hideg kérnyezetben
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A robot inditasa 1. Erintse meg az ON (be) gombot a z6ld LED-del, hogy elinditsa az inicializalasi
folyamatot. Ezutan a LED kijelz sargara valt jelezve, hogy aram alatt all, és
Uresjaratban van.

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

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

* APolyScope elinduldsa utan koppintson egyszer a Kl gombra a robotkar
bekapcsoldsdhoz. Ezutan az 4llapota sargara valt jelezve, hogy a robot
bekapcsolt allapotban és Uresjaratban van.

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

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

* Amint a beszerelés igazolasa megtdrtént, koppintson a Start gombra az 6sszes
izlileti fék kioldasahoz, és a robotkar készen all a normal miikddésre.

A robotkar elinduldsa hanggal és kis mozgasokkal tarsul, ahogyan az illesztések fékjeit
kiengedi.
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17.3. A PolyScope attekintése

Leiras A PolyScope a grafikus felhasznaléi fellilet (GUI) ahordozhaté6 kezel6egységben,
amely érintéképerny6n keresztil miikddteti a robotkart. Programokat hozhat létre,
tolthet be és hajthat végre a robothoz a PolyScope alkalmazasban. A PolyScope
felllet felosztasa az aldbbi 4bran lathato:

* A: Fejléc ikonokkal/fillekkel, amelyekkel On elérheti az interaktiv képernyéket.
* B: Labléc gombokkal, amelyek az On betéltétt programjait/programjat vezérlik.

* C: Képerny6 mezdkkel és opciokkal a robotmiveletek kezelésére és
felligyeletére.

8

Az Az érintési érzékenységet ugy allitottak be, hogy kizarjak a hamis kivalasztas
érint6képernyd lehet6ségét a PolyScope fellleten, és hogy megakadalyozzak a robot hirtelen
hasznalata mozgasat.

A hordozhaté kezel6egység érintéképernydjét ipari kbrnyezetben térténd hasznalatra
optimalizaltak. A szérakoztaté elektronikaval ellentétben a hordozhato kezel6egység
érintéképernydjének érzékenysége a konstrukciéjanal fogva jobban ellenall a
kdrnyezeti tényezbéknek, mint példaul:

* vizcseppek és/vagy gépi hiitéfolyadék-cseppek

* radiohullam-kibocséatas

* egyeéb, a miikddési kdrnyezetbdl szarmazé zajok.
Célszer(ien az ujjbegyét hasznalja valasztashoz a képernydn.
Ebben a kézikdnyvben ezt "koppintasnak" nevezziik.

Sziikség szerint a kereskedmi forgalomban kaphato ceruzaval lehet valasztani a
képernydn.
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17.3.1. Ikonok/Fulek a PolyScope rendszeren

Leiras A kdvetkezd szakaszban felsoroljuk és meghatarozzuk a PolyScope fellileten
eléfordulé ikonokat/flileket és gombokat.

Fejléc ikonok /

tulajdonsagk A Futtatas egy egyszerii eszkdz, amely elére megirt programokat hasznal
a robot miikbdtetéséhez.

M A Program robot-programokat hoz létre és/vagy modosit.

sl Telepités konfiguralja a robotkar beallitasait és a kills6é berendezéseket,
pl. szerelés és biztonsag.

A Mozgatas vezérli és/vagy szabalyozza a robot mozgéaséat.

Mozgas

,.I"?\' I/0O feltigyeli és beallitja a robot vezérlddobozaba érkez6 és onnan induld

€l6 bemené/kimend jeleket.

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

ABCDE

default

Program- és telepitéskezel6 kivalasztja és
megjeleniti az aktiv programot és telepitést (lasd 25.1 Fajlkezel6 351). A
Program- és Telepitéskezel6 a kdvetkezoket tartalmazza: Fajl elérési utja, Uj,
Megnyitas és Mentés.

3
Az Uj... Gj programot vagy telepit6fajlt hoz létre.

Az Megnyitas... megnyit egy korabban létrehozott €s mentett programot
vagy telepitéfajlt.

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

Miikddési moédok

™ Automatikusazt jelzi, hogy a robot izemmddijat automatikusra allitottak.
Koppintson ra, hogy kézi izemmadra valtson.

m Kéziazt jelzi, hogy a robot izemmodjat kézire allitottak. Koppintson ra,
hogy automata izemmaodra valtson.

Tavvezérlés A Helyi mod és a Tavoli moéd ikonjai csak akkor érheték el, ha engedélyezi a
Taviranyitast.
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Labléc ikonok /
funkciok

Kézi nagy
sebesség

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

A Tévoli azt jelzi, hogy a robot tavoli helyrél iranyithatd. Erintse meg a Helyi
vezérlésre valtashoz.

cccc
Biztonsagi ellendrzd ésszegmegijeleniti az aktiv biztonsagi konfiguraciot.

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

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

Sebességcslszka: valos idéskalan mutatja a robotkar
mozgatasanak relativ sebességét, szamitasba véve a biztonsagi beallitasokat.

Simulation .
Szimulacié gomb atkapcsolja a program

végrehajtasat a Szimulacidos mod és a Valodi robot kézott. Amikor Szimulacios modban
futtat, a robotkar nem mozog. Ezért a robot nem tudja magat vagy a kérnyez6
berendezéseket karositani ttk6zéskor. Ha nem biztos abban, mit fog csinalni a
robotkar, hasznalja a Szimulaciés mddot a programok tesztelésére.

m Lejatszas elinditja az aktualisan betoltétt robot-programot.
E Lépés lehet6vé teszi a program |épésenkénti futtatasat.

Leallitas leallitja az aktualisan bet6ltott robot-programot.

A kézi nagysebesség (high speed) egy lenyomva tartott futtatasi funkcid, amely csak
kézi izemmodban érhet6 el, ha egy haromallasu engedélyez6 eszkozt allitottak be.
s
el unli’ElK ézi nagy sebességEngedélyezi, hogy mind a szerszam, mind az iziilet
sebessége atmenetileg meghaladja a 250 mm/s értéket.

UR10e
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17.4. Szabad mozgatas

Leiras A Freedrive lehet8vé teszi a robotkar kézi behtizasat a kivant poziciokba és/vagy
tartasokba (p6zokba).

Az illesztések kis ellenallassal mozognak, mivel a fékeket kioldjak. Amig a robotkar
kézi mozgatasban van, a robotkar szabadonfuté tizemmaddban van (lasd

Uzemmod 149).

Ahogy a robotkar a szabadonfuté médban megkdzelit egy el6re meghatarozott hatart
vagy sikot (lasd 18.8 Szoftver biztonsagi korlatozasok 167), az ellenallds megné.
Ezaltal a robot helyzetbe huzasat nehéznek érzi.

FIGYELMEZTETES
A személyzet megsériilhet a varatlan mozgas miatt.

* lgazolja, hogy a konfiguralt hasznos teher valoban az
alkalmazott hasznos teher.

* Bizonyosodjon meg arrdl, hogy a megfelel hasznos terhet
szilardan rogzitették a szerszamkarimahoz.

A szabadonfut6 A Freedrive mddot az alabbi médokon engedélyezheti:
engedélyezése * Hasznalja a 3PE hordozhatd kezelSegységet
* Hasznalja a szabadonfutét (lasd 18.7 Biztonsagi /0 163)

* Hasznalja az /0 miveleteket (lasd 21.4 1/O beallitasa 303)

ERTESITES

A szabadonfuto engedélyezése a robotkar mozgatasa kozben a
robotkar kisodroédasat okozhatja, ami meghibasodashoz vezethet.

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

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

kezeldegyseég 1. Gyorsan nyomja meg enyhén, majd enyhe lenyomassal tartsa lenyomva a 3PE

gombot.

Most a robotkart mar a kivant helyzetbe huzhatja, mikézben az enyhe lenyomast
fenntartja.
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Szabadonfutéa A szabadonfut6 (Freedrive) hasznalata a roboton a robotkar szabadhajtasahoz:

roboton 1. Nyomija le és tartsa lenyomva a Szabadonfuté a roboton miikddésre konfiguralt

kapcsol6 gombjat.
2. Amikor a szabadonfut6 panel megjelenik a PolyScope képernydn, valassza ki a

kivant mozgasfajtat a robotkar izlileteihez. Vagy hasznaélja a tengelyek listajat a
mozgastipus testreszabasahoz.

3. Szlikség esetén meghatarozhatja a tulajdonsag tipusat ugy, hogy kivalaszt egy
beéllitast a Tulajdonsag legorduld listabdl.

A robotkar leallhat, ha megkézeliti a szingularitas forgatokényvet. A mozgas
folytatasahoz koppintson a Minden tengely szabad elemre a szabadonfuto
panelen (lasd 17.4.1 Szabadonfut6 panel 137 oldalon).

4. Mozgassa a robotkart, ahogy kivanja.

Hatramenet A robotkar inicializalasa alatt kis rezgések figyelheték meg, amikor a robot fékjeit
kiengedik. Bizonyos helyzetekben, példaul amikor a robot kdzel van az Gitk6zéshez,
ezek a rezgések nem kivanatosak. Hasznalja a hatramenet-vezérlést, hogy bizonyos
izlileteket a kivant pozicioba kényszeritsen anélkdl, hogy a robotkar 6sszes fékjét
feloldana.

A htrameneti modszerekrél 14sd 17.5 Hatramenet 138
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17.4.1. Szabadonfutd panel

Leiras Amikor a robotkar szabadonfuté médban van, egy aldbb szemléltetett panel jelenik
meg a PolyScope képernygjén.

Program Véltozék

Név - Erték - Leirds I»
<névtelen>* ~

Allapot

Szabad mozgatas

Leallitva Nyormja meg és tartsa lenyomva

Korlatozott vezérlés
Aktiv TCP: TCP

Funkeio: Alap v

a L o=k X

Minden tengely szabad
B O
~ e

[ Csak a kedvenc valtozék megjelenitése z (®

Vezérlés

O Norml

LED A szabadonfuto allapotsoranak LED kijelzdje a kovetkezOket jelzi:
szabadonfuté .

I Amikor egy vagy tobb csuklo kdzeledik a csuklo hatarértékekhez.
pane

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

Freedrive
Press & Hold

hN A

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

&H L o X

All axes are free
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Ikonok Letilthat egy vagy t6bb tengelyt, igy a TCP csak egy adott iranyba haladhat az alabbi
tablazatban meghatarozottak szerint.

A,

Minden tengely szabad
Sik

A

Athelyezés

09
£y

Forgatas

A mozgatas minden tengely mentén
megengedett.

A mozgatas csak az X és az Y tengely mentén
megengedett.

A mozgatas minden tengely mentén
megengedett, forgatas nélkdl.

A mozgatas minden tengely mentén
megengedett, szférikus mozgatassal a TCP
koral.

VIGYAZAT
A robotkar mozgatasa bizonyos tengelyek iranyaban, amikor egy

szerszam csatlakozik a robotkarhoz, becsip&dési pontot

eredményezhet.
* Legyen 6vatos, amikor a robotkart barmely tengelyen
mozgatja.
17.5. Hatramenet
Leiras A hatramenetet hasznalhatjuk arra, hogy adott iziileteket a kivant helyzetbe

kényszeritsiink anélkiil, hogy kioldanank a robotkar 6sszes fékjét.

Erre néha akkor van sziikség, ha a robotkar kozelit az litkbzéshez, és a teljes
Ujrainditast kiséré rezgések elkeriilendék.

A robot izlletei nehezen mozognak, amig a hatramenetet hasznéljuk.

A hatramenet engedélyezéséhez az alabbi modszerek barmelyikét hasznalhatja:

* 3PE hordozhaté kezel6egység

* 3PE eszkodz/kapcsold

* Szabadonfut6 a roboton

UR10e
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3PE hordozhat6
kezelbegység

3PE
eszkoz/kapcsolo

Szabadonfuté a
roboton

A 3PE TP gomb hasznalata a robotkar mozgatasahoz hatramenetben.

1.

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

Amikor a robot allapota Hordozhaté kezel6egység 3PE leallitas, nyomja meg
enyhén a 3PE TP gombot, majd nyomja meg és tartsa lenyomva.
A robot allapota Hatramenetre valt.

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

Mig a 3PE gombot enyhén lenyomva tartja, a hatramenet engedélyezve van,
igy a robotkar mozoghat.

3PE eszkdz/kapcsolo hasznalata a robotkar visszahajtasahoz.

1.

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

Amikor a robot allapota hordozhat6 kezel6egység 3PE ledllitas, nyomja meg,
majd enyhén nyomja le és tartsa lenyomva a 3PE TP gombot.
A robot Rendszer 3PE ledllitasallapotra valt.

Nyomja meg és tartsa lenyomva a 3PE eszk&zt/kapcsolét.
A robot allapota Hatramenetre valt.

Most mar erételjes nyomast gyakorolhat a fék feloldasara egy kivant csukléban,
hogy a robotkar mozogjon.

Mindaddig, amig a 3PE eszkézdn/kapcsoldn és a 3PE TP gombon is
fennmarad a nyomas, a hatramenet engedélyezett, igy a robotkar mozoghat.

A szabadonfutd hasznalata a roboton a robotkar visszahajtasahoz.

1.

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

Amikor a robot allapota Hordozhaté kezeléegység 3PE ledllas, nyomja meg
és tartsa lenyomva a Szabadonfut6 a roboton gombot.
A robot allapota Hatramenetre valtozik.

Most mar erételjes nyomast gyakorolhat a fék feloldasara egy kivant izliletben a
robotkar mozgatasahoz.
Mig a szabadonfuté tartasa fennmarad a roboton, a hatramenet engedélyezett,
igy a robotkar mozoghat.
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17.5.1. Hatramenet ellentrzése

Leiras Ha a robot kdzel all ahhoz, hogy 8sszelitk6zzon valamivel, akkor a hatramenet
alkalmazasaval éllithatja biztonsagos helyzetbe a robotkart inicializalas el6tt.

3PE hordozhaté kezel6egység
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A Hatramenet
(Backdrive)
engedélyezése

Biztonsagi
beallitasok

1. Az aramellatas engedélyezéséhez nyomja meg a BE gombot. Az allapot Robot
aktiv értékre valtozik

@ o0 O

Power Booting Robot Brake Robot
on Complete Active Release Operational

® OFF |

| @ START

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

1 Active Payload & used to temporarily ovenwrite the Instaliation Payload,

P
Active Payload Installation Payload r
T 0.0015

2. Nyomja le és tartsa nyomva a Szabadonfutdé gombot. Az allapot Hatramenet
értéekre valt

BACKDRIVE

1 Active Payload is used to temporarily ovemwrite the installation Payload.

Power ON the robot first
Active Payload Installation Payload

[ ok 0.00 kg

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

ERTESITES
Hatramenet modban a robotot ,nehéz” mozogni.

KOTELEZO MUVELET
Az 6sszes izlileten tesztelnie kell a hatramenet modot.

Ellendrizze, hogy a robot biztonsagi beallitasai megfelelnek-e a robot telepitési
kockazatértékelésének.

Felhasznaloi kézikdnyv
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A kiegészit6

biztonsagi
g . Ellendrizze, hogy melyik biztonsagi bemenet és kimenet aktiv, és hogy a PolyScope-on
bemenetek és o ol e
. vagy a kiils6é eszk6z6kon keresztil indithatok e.
kimenetek
tovabbra is
miikdédnek

17.6. Gyors rendszerinditas

Gyors

rendszerinditas KOTELEZO MUVELET

A PolyScopehasznalata el6tt gy6z6djon meg a robotkar és a
vezérl@szekrény szakszer(i telepitésérdl.

igy indithatja gyorsan a robotot.

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

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

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

4. Az el6ugré parbeszédablakban koppintson az Ugras az Inicializélas
képernyére elemre az Inicializalas képerny6 eléréséhez.

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

Lépjen ki a robot elérhetdségi tertiletérdl (munkateriletérol).

7. ARobot inicial_iza’lésa képernyén kollintson a BE gombra, és varjon, amig a
robot allapota Uresjarat értékre valt.

8. AHasznos teher mezdben az Aktiv hasznos teher pontban ellenérizze a
hasznos teher tdmegét. Ellendrizheti a szerelési helyzet helyességét is a Robot
mezdben.

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

ERTESITES

Tanulja meg az Universal Robots robot programozasat a
www.universal-robots.com/academy/ oldalon
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17.7. Az elsG program

Leiras

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

Hasznalja a Mozgatas lapot (lasd 22 Mozgas lap 337) a robotkar mozgatasahoz a
kivant poziciéba, vagy tanitsa be a poziciét ugy, hogy a robotkart a helyére hizza,
mikdzben lenyomva tartja a Szabadonfuté gombot a hordozhato6 kezel6egység felsé
részén.

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

. A PolyScope fejléc F4jl elérési Gtja meniiben érintse meg az Uj... elemet, és

valassza a Program lehetdséget.

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

hozzaadasahoz a programfahoz. Egy alapértelmezett Moved szintén
hozzaadasra kerll a programfahoz.

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

Waypoint (Utpont) elemet.

. A Move Tool (Eszkdz mozgatasa) képernyén mozgassa a robotkart a move

nyilak megnyomasaval.
A robotkart ugy is mozgathatja, hogy lenyomva tartja a Freedrive gombot, és a
robotkart a kivant poziciéba hizza.

. Amint a robotkar a kivant helyzetbe keriilt, nyomja le az OK gombot, és az uj

utpont 1. Utpont néven jelenik meg.

6. A 2. utpontlétrehozasahoz kdvesse a 2-5. [épéseket.

7. Valassza a 2. utpontot, és nyomja meg a Felfelé mozgatas nyilat, amigaz 1.

utpont félé nem kertil, hogy megvaltoztassa a mozgatasok sorrendjét.

. Alljon szabadon, tartsa lenyomva a vészleallité gombot, és a PolyScope

lablécben nyomja meg a Play gombot a robotkar mozgasahoz a Waypoint_1 és
a Waypoint_2 kozott.

Gratulalunk! Most létrehozta az elsé robot programjat, amely a robotkart két
megadott utpont k6z6tt mozgatja.

ERTESITES

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

2. Ezcsak egy gyors inditasi utmutato, hogy megmutassuk,
milyen kénny( hasznalni a UR robotot. Sértetlen kdrnyezetet
€s nagyon Ovatos hasznalot feltételez. Ne ndvelje a
sebességet vagy gyorsulast az alapértelmezett értékek folé.
Mindig végezzen kockazatértékelést a robot mikddésbe
helyezése el6tt.

FIGYELMEZTETES

Tartsa a fejét és testét a robot mozgasi teriiletén (munkateriletén)
kivll. Ne tegye olyan helyre az ujjait, ahol becsipdédhet.

UR10e
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17.8. Kiberbiztonsag

17.8.1. General Cybersecurity

Leiras

Connecting a Universal Robots robot to a network can introduce cybersecurity risks.
These risks can be mitigated by using qualified personnel and implementing specific
measures for protecting the robot's cybersecurity.

A kiberbiztonsagi intézkedések végrehajtasahoz kockazatértékelésre van sziikség.
A kockazatértékelés célja:

* Fenyegetések felismerése
* Bizalmi zonak és csatornak meghatarozasa

* Adja meg az alkalmazas egyes 0sszetevlinek kévetelményeit

FIGYELMEZTETES
Failure to conduct a cybersecurity risk assesment can place the

robot at risk.

* The integrator or competent, qualified personnel shall conduct
a cybersecurity risk assesment.

ERTESITES

Only competent, qualified personnel shall be responsible for
determining the need for specific cybersecurity measures and for
providing the required cybersecurity measures.
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17.8.2. Cybersecurity Requirements

Leiras

Kiberbiztonsag

Network
configuration
requirements

Robot setup
security
requirements

Configuring your network and securing your robot requires you to ensure all the criteria
for cybersecurity are met.

A halézat konfiguralasa el6tt tartsa be az 6sszes kdvetelményt, majd gy6z8djon meg
arrol, hogy a robot beallitasa biztonsagos.

* Operating personnel must have a thorough understanding of general
cybersecurity principles and advanced technologies as used in the UR robot.

* Physical security measures must be implemented to allow only authorized
personnel physical access to the robot.

* Minden hozzéaférési pontot kelléen ellendrizni kell. Példaul: ajtézarak,
belépdkartya-rendszerek, fizikai hozzaférés-ellenérzés altalaban.

ERTESITES

Connecting the robot to a network that is not properly secured, can
introduce security and safety risks.

* Only connect your robot to a trusted and properly secured
network.

* Azinternethez val6 bejové és kimend hozzaférés
korlatozasara hasznaljon tlzfalat. llyen példaul a [[[Undefined
variable doc_types.Connect]]].

* Only trusted devices are to be connected to the local network.
* There must be no inbound connections from adjacent networks to the robot.

* Outgoing connections from the robot are to be restricted to allow the smallest
relevant set of specific ports, protocols and addresses.

* Csak megbizhat6 partnerektdl szdrmazd URCaps és varazsszkriptek
hasznalhatdk eredetiségik és integritasuk ellendrzése utan

* Change the default password to a new, strong password.
* Disable the "Magic Files" when not actively used (PolyScope 5).

* Disable SSH access when not needed. Prefer key-based authentication over
password-based authentication

* Set the robot firewall to the most restrictive usable settings and disable all
unused interfaces and services, close ports and restrict IP addresses

UR10e
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17.8.3. Cybersecurity Hardening Guidelines

Leiras

Bar a PolyScope szamos funkciot tartalmaz a halézati kapcsolat biztonsaganak
megdbrzéséhez, a kdvetkez6 iranyelvek betartasaval szigorithatja a biztonsagot:

* Miel6tt a robotot halézathoz csatlakoztatna, mindig valtoztassa meg az
alapértelmezett jelszot erds jelszora.

ERTESITES
Az elfelejtett vagy elveszett jelsz6 beolvasasara vagy
visszaallitasara nincs lehetdség.

Minden jelsz6t taroljon biztonsagosan.

* A beépitett beallitdsok hasznalataval korlatozhatja a robot hozzaférését a
hal6zathoz, amennyire lehetséges.

* Egyes kommunikacios fellletek nem rendelkeznek a kommunikacio
hitelesitésére és titkositasara szolgald mddszerekkel. Ez biztonsagi kockazatot
jelent. A robotinterfészek mas eszkdzokrdl torténd eléréséhez SSH-alagutat
(helyi porttovabbitas) kell hasznalni, ha a kapcsolat atlépi a bizalmi zéna
hatarat.

* Tavolitsa el az érzékeny adatokat a robotrél, mielétt azt hasznalaton kiviil
helyezné. Pay particular attention to the URCaps and data in the program
folder.

* To ensure secure removal of highly sensitive data, securely wipe or
destroy the SD card.

Egyes adatatviteli felliletek nem rendelkeznek a felépitett kapcsolatok hitelesitésére
szolgalé médszerrel. Egyes alkalmazasokban ez biztonsagi kockazatnak mindsiil.

Az admin jelsz0 és a helyi porttovabbitas beallitdsival kapcsolatos informaciokért lasd
a Hamburger mend fejezetet a myur.universal-robots.com oldalon talalhaté online
kézikényvekben.

(missing or bad snippet)
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17.9. MUkodési mod kivalasztasa

Leiras

Uzemmoédvaltas

A mikodési modokat akkor engedélyezi, amikor egy haromallasu engedélyezé
eszkozt konfigural, jelszot allit be, meghataroz egy mikddési médban konfiguralhatd
I/O-t, vagy a mliszerfal szerveren keresztul. (lasd A miszerfal-kiszolgalo
hasznalata 151)

A robotot automatikus és kézi izemmadban is beallithatja:

Automatikus lizemmaod Aktivalas utan a robot csak elére meghatarozott feladatokat
hajthat végre. A Mozgés fll és a Freedrive (Szabadonfutd) méd nem érhetd el, ha
haromallapotu engedélyezd eszkozt konfiguralt. Nem modosithat vagy menthet
programokat és telepit6fajlokat.

Kézi lizemmdd Ha aktivaltak, a robotot a Mozgas lap, a Szabadonfuté méd és a
Sebesség csuszka segitségével programozhatja. Médosithat és menthet programokat
és telepit6fajlokat.

FIGYELMEZTETES
Az automata maod biztonsagi leallitasat csak automata médban lehet

aktivalni, igya véd6késziilék védelmi funkcidja csak automata
modban aktiv.

Freedrive X *

Mozgassa a nyilakkal elltott robotot a
Mozgatas lapon

Sebességcsuszka X X**

Program szerkesztése & mentése & «

telepités

Programok végrehajtasa Csékke?tett *
sebesség***

Program inditasa a kivalasztott «

csomopontbdl

*Csak ha nincs konfiguralva harompozicios engedélyezé eszkoz.

** A futtatasi képernydn Iévé sebességcsuszka a PolyScope beallitasaiban
engedélyezhetd.

*** Ha harompozicios engedélyezé eszkdz van konfiguralva, a robot kézi csdkkentett
sebességgel miikodik, kivéve, ha a kézi nagysebesség aktivalva van.
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Notice when

switching mode ERTESITES

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

* Ha haromhelyzetl engedélyez6 eszkdz nincs konfiguralva,
akkor a sebesség nem csokkentett a Kézi médban.

FIGYELMEZTETES
* Minden gyanus biztonsagi berendezés teljes funkcionalitdsat

vissza kell allitani, miel6tt kivalasztja az Automatikus médot.

* Amikor lehetséges, a Kézi mikddési mbdot ugy kell teljesiteni,
hogy mindenki a biztonsagi téren kivil van.

* A moddok kdzotti atvaltashoz hasznalt eszkozt kivil kell
elhelyezni a biztonsagi téren.

* Afelhasznalonak tilos belépnie a biztonsagi teriletre, amikor a
robot Automatikus médban van, hacsak nincs konfiguralva az
automatikus méd védelmi bemenete.

A Mikodési mod kivalasztasa konfiguralasanak modszerei a kovetkezd alrészekben
keriilnek leirasra. Mindegyik modszer kizarélagos, ami azt jelenti, hogy egy médszer
hasznalataval a masik két médszer inaktiv lesz.

A m(ikdodési mod 1. Koppintson a Telepités fllre, és valassza a Biztons4gi I/0 lehet6séget.
biztonsagi 2. Konfiguralja a M{ik6dési méd bemenetét. A konfiguralasi opcié a legordiilé
bemenetének mentiben jelenik meg.

hasznalata * A robot automatikus izemmodban van, ha az izemmadd bemenet értéke

alacsony.

* Arobot kézi izemmodban van, ha az izemmod bemenet értéke magas.

ERTESITES

A fizikai modkivalasztonak, ha hasznaljak, a kivalasztasra
vonatkozo6an teljesen meg kell felelnie az 1ISO 10218-1: 5.7.1.
cikkében eldirtaknak.

Uzemmaéd valtas 1. A modok kdzotti valtashoz valassza ki a profil ikont a fejlécen.
* Automatikusazt jelzi, hogy a robot izemmaddjat automatikusra allitottak.
* Keéziazt jelzi, hogy a robot lizemmadijat kézire allitottak.

A PolyScope automatikusan Kézi médban van, amikor a Biztonsagi I/0 konfiguracio
engedélyezett haromhelyzet(i engedélyez6 eszkdzzel.
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A m(iszerfal- 1. Csatlakozzon a miszerfal kiszolgaléjahoz.
kiszolgal6 hasznalata 2. Hasznalja a Mkodési méd bedllitdsa parancsokat.
* Miikodési mod beallitasa Automatikus
* Miikodési mod beallitasa Kézi
* Miikédési mad torlése
A http://universal-robots.com/support/ weboldalon tovabbi tajékoztatast talal a
Mdszerfal szerver hasznalatardl.

Haromhelyzetii Amikor egy haromallapotu engedélyez6 eszkozt konfiguraltak és a Miikddési méd
engedélyezd Kézi modban van, akkor a robot csak a haromallapotu engedélyezé eszkoz
eszkdz megnyomasaval mozgathato. A harompozicids engedélyezd eszkdz csatlakoztatasa
és konfiguralasa elérhetdvé teszi az automatikus méd biztonsagi leallitasat.
A hadrompozicids engedélyezd eszkdznek nincs hatasa az automatikus modban.

Kézi nagy A folytonos miikodtetés funkcid, Kézi nagy sebesség, lehetbvé teszi, hogy mind a

sebesség szerszam, mind az izllet sebessége atmenetileg meghaladja a 250 mm/s értéket. Ez
csak akkor érhetd el, amikor a robot Kézi médban van és haromhelyzetl engedélyezd
eszkdz konfiguralt. A robot biztonsagi leallitast végez Kézi modban, ha egy
haromhelyzetl engedélyezd eszkdz konfiguralt, de nem nyomjak meg. Az
automatikus moéd és a Kézi mad kozotti valtashoz szilkség van a haromhelyzeti
engedélyez6 eszkoz teljes kioldasara és ismételt lenyoméséra, hogy a robot
mozgasat lehetbvé tegyék.
Kézi nagysebesség hasznalatakor hasznaljon biztonségi izileti korlatokat (I4sd 18.6.2
lllesztési hatarériékek 161) vagy biztonsagi sikokat (lasd Biztonsagi sikok
tuzemmodok 168) a robot mozgasterének korlatozasara.
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18. Szoftverbiztonsagi konfiguracio

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

FIGYELMEZTETES
Miel6tt konfiguralja a robot biztonsagi beallitasait, az integratordnak

kockazatértékelést kell lefolytatnia, hogy garantalja a személyzet és
a berendezés biztonsagat a robot koriil. A kockazatértékelés a robot
teljes élettartama alatt végzett valamennyi munkafolyamat
kiértékelése, melynek célja a helyes biztonsagi konfiguracios
beallitasok alkalmazasa. A kdvetkezdket kell beallitania az integrator
kockazatértékelése szerint.

1. Az integratornak a biztonsagi konfiguraciok engedély nélkali
személyek altali médositasat meg kell akadalyozni, pl.
jelszévédelem telepitésével.

2. Abiztonsaggal kapcsolatos funkcidk és felhasznaloi fellletek
hasznalata és konfiguracioja egy konkrét
robotalkalmazashoz.

3. Biztonsagi konfiguracios beéllitasok a bedllitashoz és
tanitashoz, miel6tt a robotkart el6sz6r bekapcsolja.

4. Az 3sszes biztonsagi konfiguracios beallitasok ezen a
képernydn és allapokon érhetdk el.

5. Az integratornak biztositania kell, hogy a biztonsagi
konfiguracids beallitasok 6sszes modositasat a
kockazatértékelés szerint végezzék. Lasd >Hardver telepitési
kézikdnyv.
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A szoftver
biztonsagi
beallitdsainak
elérése

A Biztonsagi beallitdsokat jelsz6 védi, és csak akkor konfiguralhatok, ha a jelszét
beallitjak, majd hasznaljak.

A szoftver biztonsagi beallitadsainak elérése
1.
2.

Az On PolyScope alkalmazéasanak fejlécében koppintson a Telepités ikonra.

Az oldalmeniiben, a képernyd bal oldalan, koppintson a Biztonsag elemre.

Figyelje meg, hogy a Robot hatarértékek képernyé ugyan megjelenik, de a

beallitasok nem érhetok el.

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

Nyomja meg a Zarolas flilet vagy lépjen ki a Biztonsagi meniibdl, hogy az
Osszes Biztonsagi tétel beallitasat ismét zérolja.

> Altalénos 1 VESZELY

&7 BB Ha a lcockédzatértékelés aital meghatérozottaktdl eltérg biztonsagi konfiguracids paraméterelet hasznl, az ésszertien nem kiktiszobdlhetd

Robothataré...

Hlesztési
hatarértékek @) Gyari eldbeditasok

Sikok

, Az eszkoz

* helyzete
Az Eszkdz O Egyéni
iranya
/0 Hatérérték
Hardver Teliestmény
PROFlsafe Impulzusmomentum
Safe Home Ledllési id&
(biztonségi ... Ledll4si tévolség

Harom allapot  Eszkézsebesség

> Funkcidk Eszkoz ereje

Konyok ereje

O Kikapesolds

veszélyeket s nem eléggé csékientett kockazatokat eredményezhet.

Legkevésbé lcorldtozott

Csokkentett
« @
Aicamazza

00% o o O samuiéci6 (]

A biztonsagi rendszerrel kapcsolatos tovabbi infformaciét a Hardver telepitési
kézikdnyvben taldlhat.
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18.1. Szoftverbiztonsagi jelsz6 beallitasa

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

Szoftverbiztonsagi  AZarolas flilre koppintva Ujra zarolhatja az 6sszes biztonsagi beallitast, vagy
jelszo beallitasa egyszerien kiléphet egy, a biztonsagi menin kiviili képernyére.

1. A PolyScope fejlécének jobb sarkaban nyomja meg aHamburger meniit, és
valassza a Beallitdsok elemet.

2. Aképernyd bal oldalan, a kék meniiben nyomja meg a Jelsz6 elemet, és
valassza a Biztonsag lehet6séget.

3. A Ujjelsz6 mezdbe irja be a jelszot.

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

5. A kék meni bal als6 sarkaban nyomja meg a Kilépés gombot, hogy
visszatérjen az el6z6 képernyére.

Lezaras
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18.2. A szoftverbiztonsagi konfiguracio
megvaltoztatasa

Leiras A biztonsagi konfiguracié beallitAsok modositasainak meg kell felelnie az integrator
altal végzett kockazatértékelésnek (14sd Hardver telepitési kézikdnyv).

Ajanlott eljaras
az integrator A biztonsagi konfiguracié modositasa

szamara: 1. lgazolja, hogy a médositasok megfelelnek-e az integrator altal elvégzett
kockazatertékelésnek.

2. Allitsa be a biztonsagi beallitasokat az integrator altal elvégzett t
kockazatértekelésben meghatérozott megfelel6 szintre.

3. lgazolja, hogy a beallitasokat alkalmaztak.

4. Szerkessze be a kdvetkez6 szOveget a kezel6i kézikdnyvbe:
Mielé6tt a robot kézelében dolgozik, gy6z8djon meg arrdl, hogy a biztonsagi konfiguracio
az elvartak szerinti. Ez ellen6rizhet6 pl. a PolyScope jobb fels6 sarkaban talalhaté

biztonsagi ellen6rz66sszeg barmilyen valtozasanak megvizsgalasaval. (Lasd 18.3.1
Biztonsagi ellen6rz6sszeg 156).
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18.3. Uj szoftverbiztonsagi konfiguracio alkalmazasa

Leiras

A robot kikapcsol, amig valtoztatasokat végez a konfiguracion.

Valtoztatasai csak akkor I[épnek hatalyba, miutan megnyomta az Alkalmaz gombot.
A robot nem kapcsolhaté be Ujra, amig nem valasztja a Alkalmazas és ujrainditas
lehet6séget a robot biztonsagi konfiguraciéjanak vizualis ellenérzéséhez, amely
biztonsagi okokbdl SI mértékegységekben jelenik meg egy felugré ablakban.

A Valtozasok visszadllitdsa lehet6séget kivalasztva visszatérhet az el6z8
konfiguraciohoz. Amint befejezte a szemlét, valaszthatja a Biztonsagi konfiguracié
megerositése lehetéséget, és a rendszer a modositasokat automatikusan elmenti a
robot aktualis telepitésének részeként.

18.3.1. Biztonsagi ellen6rz60sszeg

Leiras A Biztons4gi ellen6rzé 6sszeg ikon megjeleniti az On altal alkalmazott biztonsagi

konfiguraciét.
cccc
Négy vagy nyolc szamjegy lehet.
A négyjegy ellendrzé 6sszeget fellilrél lefelé és balrol jobbra kell olvasni, mig a
nyolcjegyti ellendrz6 6sszeget balrdl jobbra, a felsé sort elséként. Eltérd széveg
és/vagy szin jelzi az alkalmazott biztonsagi konfiguracié valtozasait.
ABiztonsagi ellenérzé 6sszeg modosul, ha megvaltoztatja a Biztonsagi funkcidk
beallitasait, mert a Biztonsagi ellen6rzd 6sszeget csak a biztonsagi beallitasok
generéljak.
A Biztons4gi konfiguracié médositasat Onnek kell alkalmazni a Biztonséagi ellenérzd
dsszegre, hogy az tilkkrézze az On altal végzett valtoztatasokat.
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18.4. Biztonsagi konfiguracio hordozhat6
kezelbegyseég nélkul

Leiras

A hordozhaté
kezelbegység
biztonsagos
eltavolitasa

Hasznalhatja a robotot a hordozhat6 kezel6egység csatlakoztatasa nélkil is. Ha
Tanité figgeléket eltavolitja, meg kell hatarozni egy masik Vészleallito forrast. Meg
kell hataroznia, hogy a Tanito fliggelék csatlakozik-e, hogy elkeriilje a biztonsagi
megsértés elinditasat.

VIGYAZAT

Ha a hordozhat6 kezel6egységet levalasztottak vagy lekototték a
robotrol, a vészleallitd gomb mar nem aktiv. Tavolitsa el a
hordozhat6 kezel6egységet a robot kozelébdl.

A robotot hasznalhatja anélkdl, hogy a PolyScope alkalmazast hasznaln4 programozé
fellletként.
A robot konfiguralasa hordozhato kezel6egység nélkill

1.
2.

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

A bal oldali oldalmeniiben koppintson a Biztonsag elemre, és valassza a
Hardver elemet.

irja be a biztonsagi jelsz6t és nyomja meg a Feloldas elemet a képernyén.

4. Sziintesse meg a Hordozhato kezel6egység kivalasztasat, hogy a robotot a

PolyScope feliilet nélkil hasznalhassa.

Koppintson aMentés és (jrainditas gombra a modositasok érvényesitéséhez.

18.5. Szoftverbiztonsagi tzemmaodok
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Leiras

Normal kérilmények kézo6tt, azaz amikor nincs Trobot leallitas van érvényben, a
biztonsagi rendszer egy biztonsagi izemmaodban mikddik, amelyhez biztonsagi
hatarértékek egy készlete tartozik:

* Normal (izemmdéd az alapértelmezés szerint aktiv biztonsagi izemmad

* A Csokkentett izemmaéd akkor aktiv, ha a robot Szerszamkézéppontja
(TCP) a csodkkentett izemmaodot indito sikon kiviilre kertil (lasd 18.8 Szoftver
biztonsagi korlatozasok 167), vagy ha egy konfiguralhaté bemenet (lasd 18.7
Biztonsagi I/0 163) inditja

* Helyreallitasi izemmad akkor aktivalddik, ha az aktiv hatarértékkészletbol
valamelyik biztonsagi hatarértéket megsértik, a robotkar 0 kategoériaju
megallast hajt végre. Ha egy aktiv biztonsagi hatarértéket, példaul egy
csuklépozicios hatarértéket vagy egy biztonsagi hatart mar akkor megsértenek,
amikor a robotkar be van kapcsolva, akkor az Recovery mddban indul el. Ez
teszi lehetdvé a robotkar visszamozgatasat a biztonsagi hatarértékeken bell.
Mik6ézben a Helyreallitas médban van, a robotkar mozgasa rogzitett
hatarértékkészlettel korlatozott, amelyet nem tud testre szabni.

FIGYELMEZTETES
Az [ziilet pozici6, Szerszam helyzet és Szerszam tajolas

hatarértékeket a rendszer letiltja helyreallitasi izemmaddban, ezért
legyen 6vatos, amikor a robotkart a hatarértékeken belil
visszaallitja.

A Biztonsagi konfiguraciok képerny6 mendje lehetéveé teszi, hogy a felhasznalo
meghatarozzon kil6n biztonsagi hatarkészleteket a Normal és Csdkkentett médhoz.
Az eszkbz és az illesztések esetében a sebességre és impulzusmomentumra
vonatkozo6 Csdkkentett médu hatarértékek korlatozobbak, mint a Normal méduak.

18.6. Szoftverbiztonsagi hatarértékek

Leiras

A Biztonsagi konfiguracioban a biztonsagi rendszer hatarértékeit hatarozzak meg. A
Biztonséagi rendszerfogadja a bemeneti mezdk értékeit és észleli ezen értékek
barmilyen tullépését. A robotvezérld ledllitassal vagy a sebesség csdkkentésével
prébalja megakadalyozni a szabalytalansagokat.

18.6.1. Robothatarértékek

Leiras

A Robotkorlatok korlatozzak a robot altalanos mozgatasat. A robot-hatarértékek
képernydjén két konfiguracios lehetésege van: Gyari beallitasok és Egyéni.

TRobot ledllitas ami korabban "Véda leallitas" néven volt ismert az Universal Robots robotoknal.

UR10e
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Gyari
elébeallitasok

A Factory Presets (Gyari el6beallitdsok) menlpontban a csuszkaval kivalaszthat egy
elére meghatérozott biztonsagi beallitast. A tablazat értékei frisstlnek, hogy tikrézzék
az el6re bedllitott értékeket a kdvetkez6ktdl kezdve: Leginkabb korlatozott és

Legkevésbé korlatozott kozott.>

@

ERTESITES

A csuszka értékei csak javaslatok, és nem helyettesitik a megfelel
kockazatértékelést.

Robothataré...
Illesztési
hatarértékek (@) Gyari eldbediltasok
Sikok Legjobban korlatozott
, Az eszkoz
* helyzete
Az Eszkiz QO Egyéni
iranya
1/0 Hatérérték Normal
Hardver Teljestmény 300)
PROFlsafe Impulzusmomenturm 25,0
Safe Home Leéllési id6 400
(biztonsagi ... Ledllsi tévolsag 500
Harom allapot Eszlkdzsebesség 1500
) Funkciék Eszl6z ereje 150,0
Kénydksebesség 1500
Kénysk ereje 150,0)

Biztonsagi jelsz

N BB Ha a kockézatértékelés dltal meghatérozottaktdl eltérd biztonségi konfigurdciés paramétereket haszndl, az ésszerlien nem kiktiszobélhet 6
veszélyeket s nem eléggé csokkentett kockazatokat eredményezhet.

Legkevéshé l«orltozott

Csékkentett
200
10,0 ° @
300
300

750 '

120,0
750
120,0) .
° 0 O Szimulacié .

O Kikapcsolds
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Egyéni Az Egyedi elemnél beallithat hatarértékeket a robot mikddésére és a tarsult tlirések
felligyeletére.

korlatozza a robot altal a kérnyezetben végzett maximalis

Tapellatas mechanikai munkat. Ez a hatarérték a hasznos terhelést a
robot egy részének tekinti, nem pedig a kérnyezetnek.
Lendiilet korlatozza a robot maximalis lendiletét.

korlatozza a robot leallasahoz sziikséges maximalis idét, pl.

Leallitasi idé . . .
amikor egy vészleallitd aktivalodik.
korlatozza a maximalis tavolsagot, amelyet a roboteszkoz
vagy a kénydk megallas k6zben megtehet.
ERTESITES
Megéllitési A megallasi id6 és a tavolsag korlatozasa
tavolsdg befolyasolja a robot teljes sebességét.
Példaul, ha a leallitasi id6 300 ms-ra van
allitva, a robot maximalis sebessége
korlatozott, lehetévé téve a robot 300 ms-
on belilli ledllitasat.
Szerszam . . S .
, korlatozza a robotszerszam maximalis sebességét.
sebessége
. ,, korlatozza a maximalis er6t, melyet a robot eszkdz kifejt a
Szerszamer§ .. . ya s .
koérnyezetre a beszoruldsok megel6zése érdekében.
Koényok . ., o .
y . korlatozza a robot kénydkének maximalis sebességét.
sebessége
.t korlatozza a maximalis erét, melyet a kdnyok kifejt a
Kdénydkerd

kdrnyezetre a beszorulasok megel6zése érdekében.
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A szerszam sebességét és az erbt a szerszamkarimanal és a két, felhasznalé altal
meghatarozott szerszamhelyzet k6zéppontjanal korlatozza (lasd 18.8.2
Szerszamhelyzet korlatozasa 177).

<névtelen>*
default_1*

> Atalan: 1 VESZELY

7 BIERE T Ha a kockézatértékelés dltal meghatdrozottaktdl eltérd biztonsdgi konfiguracids paraméterelet hasznél, az ésszerlien nem kilkUszobélnetd
Robothatéré. veszélyeket és nem eléggé csokientett kockazatokat eredményezhet.

lllesztési
hatarértékek (O Gyari eldpediltasok ( .
Effel Legiobban korlétozott Legkevésbe korldtozott
, Azeszkdz
! helyzete
Az Eszkiz @ Egyéni
iranya
1/0 Hatéarérték Normal Csokkentett
Hardver Teliestmény 300w 200/ w .
T Impulzusmormenturm 25,0] kam/s 10,0] kgmis O
Ledllési idé 400/ ms 300/ ms
Safe Home
(biztonsagi ... Ledllési tavolsag 500 mm 300/ mm
Harom allapot Eszlkdzsebesség 1500\ mm/s 750/ mm/s '
) Funkcidk Eszloz ereje 150,0 N 120,0 N
Kénydksebesség 1500 mm/s 750/ mm/s
Kénysk ereje 150,0/ N 120,0/ N .

Biztonség Jelsz Feloldas Alkalmazza

O Kikap csolas

ERTESITES

Visszadllithatja a gyéri beallitdsokat az 6sszes robot-hatarértékeknél
az alapértelmezett beallitasok visszaallitasahoz.

18.6.2. lllesztési hatarertékek

Leiras Az izlleti hatarértékek lehetbve teszik az egyes robotiziletek mozgasanak
korlatozasat az izlileti térben, azaz az iziilet forgasi pozicidjat és az izlilet forgasi
sebességeét. Az izllet korlatozast szoftveres tengelykorlatozasnak is nevezhetjiik. Az
izlilet hatarértékei a kbvetkez6k: Maximalis sebesség és Poziciétartomany.

. apités o Japic
) Altalanos Helyzettartomany
Vv Biztonsag llesztések Tartomény Normél méd Csékkentett méd

Robothataré... Miniméiis Maximélis Minimélis Maximalis

llesztési Alap 4363 — 363° -363 363 -363 363 +2°/-2°

LElarerckely| |y 363 —363° -363 363 -363 363 +2°/-2°

Bt Kénysic 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
y Azeszkoz 1. csukid 363 — 363 ° 363 363 363 363 +2°/-2°
* helyzete

. 2. csuki6 4363 — 363° -363 363 -363 363 +2°/-2°

Az Eszkisz

iranya 3. csuki6 4363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°

110

Hardver Maximélis sebesség

FROIAEER lllesztések Maximalis Normal méd Csokkentett méd

Safe Home ., max: 191 /s 191 191 119

(biztonsagi ...

2 2 vl max: 191 °/s 191 191 -11°/s
Harom allapot

Kényslc max: 191 °/s 191 191 -11°/s
> Funkeidk

1. csukié max: 191 °/s 191 191 -11°/s
2. couds mocisive 191 101 e

3. csukié max: 191 °/s 191 191 -11°/s

Biztonség Jelsz Feloldas Alkalmazza
‘ ", 000
' . —_— s SR
O Kikapcsolds 250mm/s Szimulacié .

Felhasznaldi kézikbnyv 161 UR10e

Szerzdi jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



UNIVERSAL ROBOTS

I

‘eApeuua) 6ol uspully “S/v s10goy |esianiun esouoplenl $+20z-600z ® bol 10z1ezg

Felhasznaloi kézikonyv

162

UR10e



UNIVERSAL ROBOTS

18.7. Biztonsagi I/0

Leiras Az 1/0 kapcsok megoszlanak a bemenetek és kimenetek k6z6tt, és ezeket ugy
parositottak, hogy mindegyik funkcio egy 3. kategoérias és PLd 1/0O-t adjon.

QB+ QH

Lezéras Alkalmazza

Bemenetijelek A kdvetkez6 biztonsagi funkciok hasznalhatok abemeneti jelekkel:

Ez egy vészleallitd gomb a fliggesztett tanitasi eszkdzon
talalhato helyett, amely ugyanazt a funkciét biztositja, ha a
készlilék megfelel az ISO 13850 szabvanynak.

Minden biztonsagi hatarérték alkalmazhatd, amig a robot
Normal vagy Csdkkentett konfiguraciot hasznal (lasd 18.5
Szoftverbiztonsagi uizemmaodok 157). A konfiguralas soran
a bemenetekre kiildott alacsony jel hatasara a biztonsagi
rendszer atvalt a csdkkentett konfiguracioba. A robotkar
lelassul, hogy megfeleljen a cstkkentett paramétereknek. A
Csokkentett biztonsagi rendszer garantalja, hogy a robot a bemeneti
inditéjel utan kevesebb mint 0,5 masodperccel a cstkkentett
hatarértékeken beliil legyen. Ha a robotkar tovabbra is
megsérti a csdkkentett hatarértékek barmelyikét, akkor 0.

Rendszer
vészleallitd

atmenetet a csokkentett konfiguracioba. A biztonsagi
rendszer ugyanigy valt at a normal konfiguraciéba.

Kézi izemmoddban egy kiilsé 3 poziciét engedélyezb eszkozt

3 poziciot kell megnyomni és kozépen tartani a robot mozgatasahoz.
engedélyezd Ha beépitett 3-pozicios engedélyez6 eszkdzt hasznal, a
eszkoz robot mozgatdsadhoz a gombot meg kell nyomni és k6zépsé

helyzetben kell tartani.

A szabadonfuté (Freedrive) bemenetet ugy konfiguralhatja,
hogy engedélyezze és hasznélja a szabadonfutét anélkdl,
hogy megnyomna a Freedrive gombot egy szabvanyos TP-n,
vagy anélkil, hogy a 3PE TP barmelyik gombjat lenyomva
kellene tartania enyhén lenyomott helyzetbdl. Lasd A
szabadonfuto6 (Freedrive) hasznalata a roboton a robotkar
szabadhajtasahoz: 1360ldal.

Freedrive a
roboton
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Bemeneti jelek

Amikor definialjak, ez a bemenet hasznalhaté az

Uzemméd automatikus Gzemmad és a kézi lizemmod kozotti valtasra

Védelem

visszadllitdsa

(lasd Uzemmod 149).

Védelmi leallitas esetén ez a kimenet biztositja, hogy a
Védelmi leallitas allapot addig folytatodjon, amig a
visszaallitast be nem inditjak.

Automatikus A konfiguralast kdvetéen a Automatic Mode Safeguard Stop
tizemmod- biztonsagi leallitast hajt végre, ha a bemeneti csapok
védelem alacsonyak, és CSAK akkor, ha a robot automatikus

ledllitasa

A

Uzemmodban van.

FIGYELMEZTETES

* Ha letiltja az alapértelmezett Safeguard Reset bemenetet, a
Robotkar tdbbé nem all le, amint a bemenet magas. Egy
program, amelyet csak a Védelem leallitasa allit le, folytatodik.

* A biztonsagi alaphelyzetbe allitashoz hasonléan, ha az
alapértelmezett automatikus mod biztonsagi alaphelyzetbe
allitasa le van tiltva, a robotkar tébbé nem all le, ha az
automatikus mod biztonsagi leallitasi bemenete magas. Egy
program, amelyet csak az Automatikus méd biztonsagi leallitasa
allit le.

UR10e
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Kimeneti jelek

A kovetkezd biztonsagi funkcidkat alkalmazhatja akimeneti jelekre. Az 6sszes jel

visszatér alacsony szintre, amikor a magas jel altal kivaltott allapot befejezédik:

Ajel, alacsony , ha a biztonsagi rendszert a Robot
vészleallito bemenet vagy a vészleallito gomb Vészleallitott

Rendszer . : L .
. s allapotba kapcsolja. A holtpontok elkerilése érdekében, ha a
vészleallito . A . A e
Vészledllitott allapotot a Rendszer vészleallito bemenet valtja
ki, alacsony jelet nem adnak.
Robot . LA
, A jel Alacsony , ha a robot mozog, egyébként magas.
mozgatasa
A robot nem .Jel Mza'ggs ,'h? 'a rol:?ot le Yan allitva, v?gy veszlealll.tas. vagy
all le biztonsagi leallitas miatt leall. Ellenkez6 esetben logikai
alacsony lesz.
A jel alacsony, ha a robotkar csdkkentett paramétereket
h 2] h izt agi tet csdkkentett
Csékkentett asznal, vagy § a b’|z f)nsfs\gl pemene et csdkkente
bemenettel konfiguraltak, és a jel jelenleg alacsony.
Ellenkez6 esetben a jel magas.
Nem . . .
R Ez a fent meghatarozott Csdkkentett inverze.
csokkentett
Biztonsagos A jel Magas , ha a robotkar le van allitva a konfiguralt
otthon Biztonsagos otthon poziciéban. Ellenkezd esetben a jel Low.
ERTESITES

Minden olyan kiilsé gépnek, amely vészleallitasi allapotot kap a
robottdl a rendszer vészleallitd kimenetén keresztll, meg kell felelnie
az ISO 13850 szabvanynak. Ez kiilondsen akkor sziikséges, ha a
robot vészledllité bemenete kiilsd vészledllité eszk6zhdz van
csatlakoztatva. llyen esetekben a rendszer vészleallité kimenete
magas lesz, amikor a kiilsd vészleallité eszkozt elengedi. Ez azt
jelenti, hogy a kiils6 gép vészleallitasi allapota a robot kezeldjének
kézi beavatkozasa nélkll visszaall. Ezért a biztonsagi eléirasoknak
valé megfelelés érdekében a kilsé gépeknek manualis miveletet kell
végeznilik a folytatashoz.
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OSSD biztonsagi
jelek

Konfiguralhatja a Vezérlédobozt a kimeneti OSSD impulzusokhoz, amikor egy
biztonsagi kimenet inaktiv/imagas. Az OSSD impulzusok észlelik a vezérl6szekrény
azon képességét, hogy a biztonsagi kimeneteket aktivva/alacsonnya tegyék. Amikor
OSSD impulzusok engedélyezettek egy kimenethez, akkor egy 1 ms-os alacsony
impulzus jon Iétre a biztonsagi kimeneten 32 ms-onként egyszer. A biztonsagi rendszer
észleli, amikor egy kimenet csatlakozik egy ellatashoz és leallitja a robotot.

Az alabbi abra megmutatja: az impulzusok kozétti id6t egy csatornan (32 ms), az
impulzus hosszat (1 ms) és a egyik csatornan megjelend impulzustél a masik csatornan
megjelend impulzusig eltelt id6t (18 ms).

0.0 ms 10.0 ms 20.0 ms 30.0ms 40.0 ms 50.0 ms

saetyn J_|

32 ms

SafetyB j_' I_I
18 ms

OSSD engedélyezése a biztonsagi kimenethez

1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre, és valassza a Biztonsag elemet.
2. Az Biztonség alatt valassza az I/O elemet.

3. AzI1/O képerny6n, a kimeneti jel alatt jel6lje meg a kivant OSSD jel6l6négyzetet.
Ki kell jeldInie a kimeneti jelet, hogy engedélyezze az OSSD jel6l6négyzeteket.

UR10e
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18.8. Szoftver biztonsagi korlatozasok

Leiras

ERTESITES

A sikok konfiguralasa teljesen a funkcidkon alapul. Azt javasoljuk,
hogy hozzon Iétre és nevezze el az 6sszes funkciot, mielbtt
szerkeszti a biztonsagi konfiguracidkat, mivel a robot kikapcsol,
amint a Biztonsag lap kioldasra kertilt, és a robot mozgatasa
lehetetlen lesz.

Biztonsagi sikokkorlatozzak a robot munkaterét. Meghatarozhat legfeljebb nyolc
biztonsagi sikot, melyek a roboteszkdzt és a konydkot korldtozzak. Korlatozhatja a
kénybk mozgasat mindegyik biztonsagi sik esetében, és letilthatja a jel6l6négyzet
kijeldlésének megsziintetésével. A biztonsagi sikok konfiguralasa el6tt meg kell
hataroznia egy tulajdonsagot a robot telepitésében (lasd 21.4 1/0 beallitasa 303). A
funkcidé ezutdn masolhato a biztonsagi sik képernydre, és konfiguralhato.

FIGYELMEZTETES
Ha biztonsagi sikokat hataroz meg, azzal csak a meghatérozott

Eszkdzteret és konydkot korldtozza, a robotkar teljes korlatozaséat
nem éri el. Ez azt jelenti, hogy egy biztonsagi sik meghatarozasa
nem garantalja, hogy a robotkar mas részei nem sértik meg ezt a
korlatozast.
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Biztonsagi sikok Az egyes sikokat az alabbi ikonok segitségével korlatozé Madok beallitasokkal
iizemmaoédok konfiguralhatja.

Letiltva A biztonsagi repulégép soha nem aktiv ebben az

allapotban.
Amikor a biztonsagi rendszer Normal
O Normal Uzemmodban van, egy normal sik aktiv, és

szigoruan korlatozza a poziciot.
Amikor a biztons4gi rendszer cstkkentett
Csokkentett uzemmaodban van, egy csokkentett izemmaodu sik
aktiv, és szigoru korlatként miikédik a helyzetben.
Amikor a biztonsagi rendszer Normal vagy
o Normal & Csokkentett izemmaddban van, egy normal és egy
Csokkentett csokkentett izemmaodu sik aktiv, és a pozicid
szigoru korlatjaként mikodik.
A biztonsagi sik miatt a biztonsagi rendszer

Csokkentett i . i .
K . - csokkentett izemmaodba kapcsol, ha a Szerszam
mod aktivalasa . , :
vagy a Kénydk robot tul van helyezve rajta.
. iy Az ikon megnyomasa elrejti vagy megjeleniti a
@ Megjelenités . . g’ Y ) ) gy’ ,gj
biztonsagi sikot a grafikus ablaktablaban.
Torli a 1étrehozott biztonsagi sikot. Nincs
L] Torlés visszavonasi/ismétlési mivelet. Ha egy sikot
tévedésbdl tordlnek, Ujra kell késziteni.
7 Atnevezés Az ikon megnyomasaval atnevezheti a gépet.
Biztonsagi sikok 1. Az On PolyScope fejlécén koppintson a Telepités elemre.
konfiguralasa 2. Azoldalmeniiben, a képernyé bal oldalan, érintse meg a Biztonsag opciot, és

valassza a Sikok lehetdséget.

3. Aképernyd jobb felsé sarkaban, a Sikok mez6ben koppintson a Sik
hozzaadasa elemre.

4. Aképerny6 jobb als6 sarkaban, a Tulajdonsdgok mezében allitsa be a
kovetkezbket: Név, Funkcié masolasa és Korlatozasok.
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Masolas funkcid

A Masolas tulajdonsag elemben csak a Nem definialt (Undefined) és Alap (Base)
lehetdségek elérhetbk. Visszaallithat egy konfiguralt biztonsagi sikot a Nem definialt
kivalasztasaval

Ha a masolt funkcio a Funkciok képernyén modosult, figyelmeztetd ikon jelenik meg a
Mésolas funkcié szdveg jobb oldalan. Ez jelzi, hogy a funkci6 a szinkronizaldson kivil
esik, azaz a tulajdonsagok kartyan az informacio nem frissitett, hogy a médositdsokat
tikrézze, melyeket a Funkcion elvégeztek.

o eptas ls
> Altalanos Sikok (3 of 8)

Co
sk 2 @
Robothataré... H -
¥ Sk 3 e
lllesztési P
Sik h d
hatérértékek + Sk hozzéadsa
Sikok
, Az eszkoz
! helyzete
Az Eszkdz . ,
irAnya ® Tulajdonsagok
o s
Hardver
Mésolds funiccié 1
PROFlsafe
‘ « toolBoundary v‘
Safe Home
(biztonsagi ... Korldtozasok
Harom allapot _ M Minclkettd -
Elmozdulés
» Funkcick
Sin
5 Kook vontozies
& Rogzitse a karimét
Biztonséol jelsz Feloldas Alkalmazza

- ‘ 2, 00 0 s
O Kikapcsolds e, szin
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Szinkédok

Sziirke A sikot konfiguraltak, de letiltottak(A)
Sarga &
Fekete
Kék & Zold Inditésik (C)

A sik azon oldalan, ahol a szerszam és/vagy a kényodk

Normal sik (B)

Fekete nyil megengedett (normal sikok esetén)

Z61d nyil A siknak az<’)’n a.z olda!an, ahol a szerszdm és/vagy a kénydk
elhelyezhetd (triggersikokhoz)

Sziirke nyil A sik azon oldalan, ahol a szerszam és/vagy a kényok

megengedett (mozgaskorlatozott sikok esetén)

> Altaldnos Robot Sikok (3 of 8)

Do
sk 2 @
Robothataré... H -
¥ Sk 3 e
e, +] + Sk hozzéadsa
atarértékel
Sikok
, Az eszkoz
! helyzete
Az Eszkdz ; ”
irAnya ® Tulajdonsagok
o s
Hardver
Mésolés funiccio Q
PROFlsafe
‘ « toolBoundary v‘
Safe Home
(biztonsagi ... Korldtozasok

Harom allapot _ M Minclkettd -

> Funkeidk Elmozdulés
M Konyok korlédtozésa

& Rogzitse a karimét

Biztonséol jelsz Feloldas Alkalmazza
‘ *. 000
; : ) o
O Kikapcsolds e, Sain
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Konyok
korlatozasa

Szerszambefogé
karima korlatozasa

Engedélyezheti a Konyok korlatozasa elemet, hogy megakadalyozza a robot konydk-
csukléjat abban, hogy athaladjon az On altal meghatarozott sikok barmelyikén. A
koényok korlatozasanak letiltasa, hogy a konyok athaladjon a sikokon.

A kdnyokot korlatozé golyo atmérdje minden robotméret esetében eltérd.

UR3e 0.1m

URb5e 0.13m
UR10e /UR16e 0.15m
UR20/UR30 0.19m

A konkrét sugarra vonatkozé informaciot a robot urcontrol.conffajlja tartalmazza a
[KOny6K] szakasz alatt.

Properties

| Plane 1

Copy Feature (:)

D Restrictions

Displacerment

E

A szerszamkarima korlatozasa megakadalyozza, hogy a szerszamkarima és a
csatlakoztatott szerszam atlépje a biztonsagi sikot. A szerszamkarima korlatozasakor
a korlatozas nélkili tertilet a biztonsagi sikon bellili tertilet, ahol a szerszamkarima
Uuzemszerlien mikddhet. A szerszamkarima nem haladhat at a korlatozott teriileten, a
biztonsagi sikon kivdil.

A korlatozas eltavolitasaval a szerszamkarima a biztonsagi sikon tulra, a korlatozott
teruletre kerulhet, mig a csatlakoztatott szerszam a biztonsagi sikon belil marad.

A szerszamkarima korlatozasat feloldhatja, ha nagy szerszameltolassal dolgozik.
Ezzel a szerszam mozgatasahoz szikséges tébblet-tavolsaghoz juthat.

A szerszamkarima korlatozasahoz egy sikbeli tulajdonsagot kell Iétrehozni. (Lasd
21.13 Funkciok 318). A sikbeli tulajdonsagot hasznaljuk kés6bb a biztonsagi
beallitasoknal egy biztonsagi sik beallitdsara.
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Példa egy sikbeli Az elmozdulas eltolja a sikot pozitiv vagy negativ irdnyba a normal sik mentén (a sik
tulajdonsag funkcio Z-tengelye).
hozzaadasara Torolje a kdnydk és a szerszamkarima jeldlénégyzeteinek bejeldlését, hogy ezek ne
aktivaljak a biztonsagi sikot. A kénydk bejelélése megmaradhat, ahogy ezt az On
alkalmazasa igényli.
Planes (1 of 8)
Flara 1 o M
Robat Limiks + Add plane
Jeint Limits 3
Planes
1 Tool Position
Tool
Direction
1o ! Froperties
Hardware f Z| Plane 1
PROFIsafe iy .\ Cony Fesnure
Safe Home il 23 - L"
e I = 11
Position
» Features [ 4 - S h
O Restrict Eow
O Restrict Flange
Lock Apply
A korlatozastdél mentes szerszamkarima keresztezhet egy biztonsagi sikot, még akkor
is, ha nincs szerszam meghatarozva.
Ha nem adott hozza szerszamot, a Szerszam pozicidja gombon egy figyelmeztetés
szolitja fel a szerszam szakszer(i definialasara.
Amikor korlatozastol mentes szerszamkarimaval és meghatarozott szerszammal végez
munkat, a rendszer biztositja, hogy a szerszam veszélyes része ne menjen egy
bizonyos teriilet félé és/vagy azon tul. A korlatozastél mentes szerszamkarima minden
olyan alkalmazashoz hasznalhat6, ahol biztonsagi sikokra van sziikség, példaul
hegesztéshez vagy 6sszeszereléshez.
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Példa a
szerszamkarima
korlatozasara

Ebben a példaban egy X-Y-sikot hozunk létre 300 mm-es eltolassal a pozitiv Z tengely
mentén, az alapelemhez képest.

A sik Z tengelye ugy képzelhet6 el, mintha a korlatozott terilet felé "mutatna”.

Ha a biztonsagi sikra példaul egy asztal feliiletén van sziikség, forgassa el a sikot
3,142 rad vagy 180°-kal az X- vagy Y-tengely koriil, hogy a korlatozott terlilet az asztal
alatt legyen.

(TIPP: Véltoztassa meg a forgatas kijelzését " Forgatasi vektor [rad]" helyett "RPY [°]")

R B 2

d:

Robot

Feature
Base -

Teol Pasition

i
i [+] = 0.00/mm [ +][=
i 0.00|mm [ +][=
i z 300,00 mm | +|[ =

Rotation Vector [rad] -

AX 0.000rsd [ +][=]
0.000/rad | +| —
Az 0.000nd [+][—

Szikség esetén a biztonsagi beallitasoknal késébb a sikot pozitiv vagy negativ Z
irdnyban is eltolhatja.
Ha elégedett a sik helyzetével, koppintson az OK gombra.
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18.8.1. Szerszamirany korlatozasa

Leiras

A Szerszam iranya képerny6vel korlatozhatja azt a széget, amelyre a szerszam
iranyul. A hatarértéket egy kup hatarozza mg, amely a robotkar alapjahoz képest egy
rogzitett tajolas. Amint a robotkar kérbe mozdul, az eszkéz iranya ugy korlatozott,
hogy a meghatarozott kiipon belll marad. Az eszkdz alapértelmezett iranya egybeesik
az eszkdz kimeneti peremének Z tengelyével. A d6lés és pasztazas szégének
meghatdrozasaval testre szabhatja.

A hatarérték beallitdsa el6tt meg kell hataroznia egy pontot vagy sikot a robot
telepitésében. A funkcié ezutan masolhatd, és a Z tengelye hasznalhato a hatart
meghatarozo kup kézéppontjaként.

ERTESITES

Az eszkozirany konfiguracioja a funkciokon alapul. Azt javasoljuk,
hogy hozza létre a kivant funkcid(ka)t, miel6tt a biztonsagi
konfiguraciét szerkeszti, mivel amint feloldja a Biztonsag lapot, a
robotkar lekapcsol, és az Uj funkciok meghatarozasa lehetetlen lesz.

Hatarérték tulajdonsagai

e
> Altalénos Robot

Masolds funkcié [~]
Robothatdré... ‘ « toolBoundary v‘
llesztési E Korlgtozésok
hatarértékek
Sitx Etérés

! i s e, 30°
Az Eszkoz
iranya ®
1/0
Hardver
PROFIsafe Az eszk6z tulajdonsagai
Safe Home
(biztonsagi .. TCP mésoldsa &)
Harom allapot _ [Eszkez pereme ~]
Irény szerkesztése
Pésztézds | 0°
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Hatarérték
tulajdonsagai

Az eszkéz
tulajdonsagai

A Tool Direction limit harom konfiguralhato tulajdonsaggal rendelkezik:

1. Kuap kézéppontja: A legordiilé menlbdl kivalaszthat egy pontot vagy sikbeli
jellemzét a kup kézéppontjanak meghatarozasahoz. A kivalasztott funkcioé Z
tengelye hasznalatos azon iranynak, amely koril a kip k6zéppontba kerdil.

2. Kipszog: Megadhatja, hogy a robot hany foknyira térhet el a k6zépponttol.

Letiltott szerszamirany- Soha nem aktiv

hatarérték

Normal szerszamirany- Csak akkor aktiv, ha a biztonsagi
hatérérték rendszer Normal izemmédban van
CsoOkkentett szerszamirany- Csak akkor aktiv, ha a biztonsagi
hatarérték rendszer csdkkentett izemmaodban van

Akkor aktiv, amikor a biztonsagi rendszer
Normal izemmadban van, valamint akkor
is, ha Csodkkentettiizemmaodban van.

Normal & Csdkkentett
szerszamirany-hatarérték

Visszaallithatja az értékeket az alapértelmezettre, vagy visszavonhatja az Eszkoz

Alapértelmezésként az eszk6z ugyanabba az iranyba mutat, mint az eszkdz kimeneti
peremének Z tengelye. Két sz6g megadasaval ez mddosithato:

* Ddlésszdg: Mennyire kell donteni a kimeneti karima Z tengelyét a kimeneti
karima X tengelye felé

* Pésztazasi szbgMennyire kell elforgatni a dontott Z tengelyt a kimeneti karima
eredeti Z tengelye kordl.

Masik modként, egy meglévé TCP Z tengelye masolhatd, ha kivalasztjak azta TCP-ta
legordiild menibél.
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18.8.2. Szerszamhelyzet korlatozasa

Leiras

A Szerszamhelyzet képernyd lehetévé teszi a robotkar végére helyezett szerszamok
és/vagy tartozékok jobban szabélyozott korlatozasat.

* Robot itt lehet megjeleniteni a sajat médositasait.
* Robot itt lehet megjeleniteni a sajat médositasait.

* Az 1. szerszdm az alapértelmezett szerszam x=0,0, y= 0,0, z=0,0 és sugar=0,0
értékekkel. Ezek az értékek képviselik a roboteszkdz peremét.

A TCP masolasa alatt egyuttal kivalaszthatja a Szerszam karimat, és ennek hatasara
a szerszam értékeit 0-ra allithatja vissza.
Az alapértelmezett gémb az eszk6z pereménél van meghatarozva.

> Altalénos Robot Eszkoz (1 of 3)
s + Eszkéz hozzéadésa
Robothataéré...
Illesztési +
hatarértékek
Sikok
, Azeszkdz
* helyzete , Ne feledje, hogy egy
Az Eszkoz eszkozt kell definidini
iranya
o *® /| Eszkdz pereme
1/0
Hardver Sugér (max.: 300mm)
PROFIsafe 0,0
Safe Home PR
(biztonsagi ... TCP mésoldsa Q
Héarom allapot —
" Helyzet szerkesztése
D Funkeisk
X 0,0
Y 0,0
z 0,0
Biztonségi Jelsz Feloldas Alkalmazza

O Kikapcsolds
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Felhasznal6 altal A felhasznal6 altal meghatarozott eszk6zok esetében a felhasznalé médosithatja az
definialt alabbiakat:

szerszamok * Sugar a szerszamgdmb sugaranak megvaltoztatasa. Sugarral akkor

foglalkoznak, amikor biztonsagi sikokat hasznalnak. Amikor a gémbtérben egy
pont athalad a csékkentett médu inditd sik alatt, a robot atvalt Csékkentett
modba. A biztonsagi rendszer megakadalyozza, hogy a gémb barmely pontja
athaladjon egy biztonsagi sikon (lasd18.8 Szoftver biztonsagi

korlatozasok 167).

* AHelyzet arra szolgal, hogy modositsa a szerszamnak a robot szerszam-
tokmanyahoz viszonyitott helyzetét. A helyzet az eszkdzsebesség, eszkodzerd,
leallasi tavolsag és biztonsagi sikok biztonsagi funkciok esetében fontolando
meg.

Alapként felhasznalhat egy létezd szerszam-kdzéppontot Uj szerszam-helyzetek
meghatarozasara. Az Altalanos meniiben, a TCP képernyén elére definialt meglévé
TCP masolata a Szerszampozicié mentiiben, a TCP masolasa legorduilé listaban érheté
el.

Amikor a Pozicié szerkesztése beviteli mez&kben szerkeszti vagy modositja az
ertékeket, a legordulé meniben lathatd TCP neve egyéni-re valt, ezzel jelezve, hogy
kiilébnbség van a masolt TCP és a tényleges hatarérték-bevitel k6zott. Az eredeti TCP
még mindig elérhet6 a legdrduld listaban, és ismét kivalaszthato, hogy az értékeket
visszavaltoztassak az eredeti helyzetre. A legordiild TCP masolati meniben [évé
kivalasztas nem befolyasolja a szerszam nevét.

Amint alkalmazza a Szerszampozicio képernyé médositasait, és megprébalja
modositani a masolt TCP-t a TCP konfiguracios képernyén, a TCP masolasa széveg
jobb oldalan egy figyelmeztetd ikon jelenik meg. Ez jelzi, hogy a TCP a
szinkronizalason kivil esik, azaz a tulajdonsagok mezd6n az informacié nem frissitett,
hogy a médositasokat tiikrozze, melyeket a TCP-n elvégeztek. A TCP a szinkronizalas
ikon lenyomasaval szinkronizalhato (lasd ).

A TCP-t nem kell szinkronizalni egy eszkoz sikeres meghatarozasahoz és
hasznalatahoz.

Az eszkozt dtnevezheti a megjelenitett eszkdz neve melletti ceruza fil
megnyomasaval. Meghatarozhatja a sugarat is 0-300 mm megengedett tartomanyban.
A hatarérték a grafikus ablaktablaban pontként vagy gémbként jelenik meg, a sugar
nagysagatol figgéen.

. J
N .. o Ui Memytas. Mertés..
> Altalanos Robot Eszkdz (1 of 3)
W/ Biztonsag Eszkoz pereme
s 2 + Eszkoz hozzdadésa
Robothatare...
Illesztési +

hatarértékek
Sikok

Az eszkoz
helyzete , Ne feledje, hogy egy
* eszkozt kell definidini

Az Eszkiz
iranya '
110

/| Eszkdz pereme

Hardver Sugér (max.: 300mm)

PROFIsafe

Safe Home
(biztonsagi ...

TCP mésolasa (&}

Harom allapot -
Py Helyzet szerkesztése
» Funkeisk
X
Y
z
Aicamazza

OKikap(solés ° 0 o S:\r‘ﬂu\é(hi.
%

UR10e 178 Felhasznaloi kézikonyv



UNIVERSAL ROBOTS

Szerszam
helyzet
figyelmeztetés

A biztonsagi beallitdsokon belll kell beéllitania egy szerszamhelyzetet, hogy a
biztonsagi sik helyesen lépjen miikbédésbe, amikor a szerszam TCP megkézeliti a
biztonsagi sikot.

A figyelmeztetés a Szerszamhelyzetben fennmarad, ha:

* Elmulasztott Gj szerszamot hozzaadni a Szerszamkarima alatt.

A szerszam helyzetének beallitasa

1.
2.

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

A képernyd bal oldalan, a Biztonsag alatt koppintson a Szerszam helyzet
lehetbségre.

A képernyd jobb oldalan valassza a Szerszam hozzaad4sa lehet6séget.
* Az Ujonnan hozzaadott szerszam alapértelmezett neve: Szerszam_x.

Erintse meg a szerkesztés gombot a Szerszdm_x atnevezéséhez egy
kénnyebben felismerhet6 névre.

Szerkessze a Sugar és a Pozici6 értékét ugy, hogy ezek megfeleljenek az On
altal jelenleg hasznalt szerszamnak, vagy hasznalja a TCP masolasa legordiilé
meniipontot, és valasszon egy TCP-t az Altalanos>TCP beallitasok kéziil, ha
van ilyen.
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Példa a Ebben a példaban a sugarat 0,8 mm értékre allitottak, a TCP helyzete pedig XYZ [20,

szerszamhelyzet 0, 400] milliméterben. Ehelyett valaszthatja a "TCP masolasa" opciot a legordiild

figyelmeztetésére  meniibél, ha azt mar beallitottak a ->Altalanos/TCP beallitasok kozétt. Ha a képernyé
jobb alsé sarkaban megérinti az Alkalmazas gombot, akkor ezzel mar KESZ.

A Szerszdmpoziciéo gombon megjelené figyelmeztetés azt jelzi, hogy a
szerszambefogd karima alatt nem jegyezték be a szerszamot.

R85+ Q M

» General Rabat Tool (1 of 3)

- s

+ Add Tool

1. Remember to define a taal

[ Lock | | apply |

Ha a Szerszampozicio gombon nincs figyelmeztetés, ez azt jelzi, hogy egy (a
szerszambefogo karimatol eltérd) szerszamot jegyeztek be.

> General Rebot Tool (2 of 3)
Tool Flange

Toal

Robot Limits sl L
¥ + Add Tool

Joint Limits j

Planes

Tool Pesition

o 1 [#]Tear

Radus (max: 300rmm})
0.8 mm

Copy TCP Q

:I Custom -

Edit Posiion
[ x| 200]mm

A 10.0|mm

Z | A400.0 mm

| Lock | [ apply |
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18.9. Biztonsagos kezddlap

Leiras

A Biztonsagos kezdbhelyzet egy visszatérési helyzet, melyet a felhasznalé altal
meghatarozott Kezdéhelyzet hasznalataval hataroznak meg.

A Biztonsagos kezddlap I/O akkor aktiv, amikor a robotkar Biztonsagos
kezdbhelyzetben van, és meghatérozasra kerlilt egy Biztonsagos kezddlap 1/0.

A robotkar Biztonsagos kezdbéhelyzetben van, ha az illesztési helyzetek a
meghatarozott illesztési szogeknél vannak vagy annak 360 fokos tobbszordseinél.

A Biztonsagos kezd6helyzet biztonsagi kimenete aktiv, amikor a robot mozdlatlanul all
a Biztonsagos kezd6helyzetben.

<ne lens>*
*

e o)) —
e B B H =

> Altalanos Safe Home (biztonsagi alaphelyzet)

Robothatdré...

() szinkr. honlaprdl |

llesztési
hatarértékek |

Térlés |

Sikok

— A biztonsagos alaphelyzet toriésével
Az eszkdz megszinteti a biztonségos
helyzete alaphelyzet kimenet hozzarendelését.

Az Eszkoz "/ l;—l

iranya

1/0

Hardver lllesztés helyzete (0-360°)
3

PROFlsafe

Alap 90,00°

Safe Home )
(biztonsagi ... » Vall 270,007
Harom allapot L Koryék 270,00°
> Funkcidk 1. csukié 270,00°
” 2. csukié 90,00°
3. csulld 0,00°
Aiamaza

OKikap(solés ‘ o 0 o S:w‘\‘.u\éuc’-.
s 0%

Szinkronizalas a
kezdGlaprél

Biztonsagos
alaphelyzet
kimenet

A Biztonsagos
alaphelyzet
kimenet
meghatarozasa

Szinkronizalas az Kezd6laprol

1.
2.

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

A bal oldali meniiben koppintson a Biztonsag elemre, és valassza a
Biztonsagos alaphelyzet elemet.

Az Biztonsagos alaphelyzet alatt koppintson a Szinkronizalas alaphelyzetbdl
elemre.

Koppintson az Alkalmazelemre, és a megjelené parbeszédpanelen valassza az
Alkalmazas és Ujrainditas lehetdséget.

A biztonsagos alaphelyzetet a biztonsagos alaphelyzet kimenet el6tt kell definialni (lasd
18.7 Biztonsagi I/0 163).

A biztonsagos alaphelyzet kimenet meghatarozasa

1.
2.

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

A képernyd baloldalan az oldalmenuliben koppintson a Biztonsag elemre, és
valassza az /0 elemet.

Az I/O képernydn a kimend jelen, a Funkcio hozzarendelése alatt, a legordild
meniben valassza a Biztonsagos alaphelyzet elemet.

Koppintson az Alkalmazelemre, és a megjelend parbeszédpanelen vélassza az
Alkalmazas és ujrainditas lehetdséget.
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Biztonsagos
alaphelyzet
szerkesztése

Biztonsagos alaphelyzet szerkesztése

Az alaphelyzet szerkesztése nem mddosit automatikusan egy korabban meghatarozott
biztonsagos alaphelyzetet. Amig ezek az értékek nincsenek szinkronban, az
Alaphelyzet (Home) program csomopont nem definialt.

1.
2.

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

A képernydn a bal oldali meniiben, az Altalanos elem alatt, valassza ki az
Alaphelyzet elemet.

Koppintson a Helyzet szerkesztése elemre, allitsa be a robotkar Uj helyzetét,
majd koppintson az OK gombra.

Az oldalmeniiben a Biztonsag alatt valassza a Biztonsagos alaphelyzet
elemet. A biztonsagi beallitasok feloldasahoz egy biztonsagi jelszéra van
szlikség (lasd 18.1 Szoftverbiztonsagi jelszo beallitasa 154).

Az Biztonsagos alaphelyzet alatt koppintson a Szinkronizalas alaphelyzetbdl
elemre

UR10e
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19. Futtatas lap

Leiras A Futtatas fiilon egyszer(i mlveleteket hajthat végre, és felligyelheti robotja allapotat.
Programokat t6lthet be, jatszhat le, felfliggeszthet és allithat le, valamint felligyelheti a
valtozdkat. A Run Tab fiil akkor a leghasznosabb, amikor a program elkésziilt, és a
robot készen all a miikddésre.

B2 & H

Program Valtozék

Név ~ Erték ~ Leiras I3
ABCDE ~

Allapot

Leallitva

Vezérlés

00 v

[ [Csak a kedvenc valtozék megjelenttése]

Program A Program ablaktabla megjeleniti az aktualis program nevét és allapotat.
Uj program 1. A Program ablaktablan koppintson a Program betéltése lehetéségre.
betoltése 2. Valassza ki a kivant programot a listabol.

Erintse meg a Megnyitas lehetéséget az (j program betdltéséhez.

A valtozok, ha vannak, a program lejatszasakor megjelennek.

Valtozdok A Valtozok ablaktablan jelenik meg a valtozok listdja, amelyeket a programok értékek
tarolasara és frissitésére hasznalnak a futas soran.

* A programvaltozok a programokhoz tartoznak.

* Atelepitési valtozok olyan telepitésekhez tartoznak, amelyek kiilénb6z6
programok kdzott megoszthatok. Ugyanazt a telepitést tobb program is
hasznalhatja.

Programja minden valtozojat és telepitési valtozojat a Valtozok ablaktablajan jeleniti
meg a rendszer lista formajaban, amely tartalmazza a valtozo nevét, értékét és
leirdsat.
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Valtozok leirasa

Kedvenc valtozok

Kedvenc
programvaltozok
kijel6lése

Kedvenc
telepitési
valtozék
kijelblése

A Leiras oszlop

A valtozokat a Leiras oszlopban talalhato valtozoleirasok hozzaadasaval egészitheti ki
informacidval. A valtozék leirdasat arra hasznalhatja, hogy a Futtatas lap képernydjét
hasznald operatorok és/vagy mas programozok szamara kdzvetitse a valtozo
rendeltetését és/vagy értékének értelmezését.

A valtozok leirasa (ha vannak) legfeljebb 120 karakter hosszu lehet, és a Futtatas lap
képernydjén és a Valtozok lap képernydjén a valtozok listdjanak Leiras oszlopaban
jelenik meg.

A kivalasztott valtozokat a Csak a kedvenc valtozék megjelenitése opcidval is
megjelenitheti.
Kedvenc valtozok megjelenitése

1. AValtozok alatt jeldlje be a Csak a kedvenc valtozék megjelenitése
négyzetet.

2. Az dsszes valtozé megjelenitéséhez jeldlje be Ujra a Csak a kedvenc valtozék
megjelenitése jel6l6négyzetet.

A Futtatas flon nem lehet kedvenc valtozokat kijeldlni, csak megjeleniteni. A kedvenc
valtozok kijeldlése a valtozo tipusatol fligg.

A programvaltozokrél bévebben a 20.2.4 Valtozok lap 201 fejezetben olvashat.
A telepitési valtozokrdl bévebben lasd 21.5 Telepitési valtozok 306

1. Afejlécben koppintson a Programelemre.

A véltozok a Variable Setupalatt vannak felsorolva.
2. Valassza ki a kivant valtozokat.

Jeldlje be a Favorite variable jeldldnégyzetet.

Koppintson a Run elemre a valtozo kijelz8h6z valo visszatéréshez.

1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.
2. Az Altalanos teriileten valassza a Valtoz6k lehetéséget.
A valtozok a Telepitési valtozokalatt vannak felsorolva.
3. Valassza ki a kivant valtozokat.
Jeldlje be a Favorite variable jel6l6négyzetet.

Koppintson a Run elemre a valtozo kijelz8h6z valo visszatéréshez.

A valtozo leirdsa sziikség esetén tdbb sorra is kiterjedhet, hogy a Leiras

6sszecsukasa/kibontasa oszlop szélességéhez igazodjon. A Leiras oszlopot az alabb lathatéo gombok

segitségével csukhatja 6ssze és bonthatja ki.

UR10e

184 Felhasznald6i kézikdnyv



19. Futtatas lap UNIVERSAL ROBOTS

A Leiras oszlop 6sszecsukasa/kibontasa

2

1. A Leiras oszlop 6sszecsukasahoz koppintson a elemre.

2. A Leiras oszlop kibontasahoz koppintson a 4‘Il elemre.

Osszecsukott Leiras

OSZIop Program Variables
Name < Value - 4
myProgram2 avCycleTime 5.451 A~
counter_1 El
counter_2 0
_ cycleTime 210.125
discardedParts 3
- errorDetectedl True
errorDetected2 False
StOPPEd lastError "Device jam"
maxCycleTime 7.234
piclupPosition p[0.14397, 0.43562, 0.59797, -0.00122, -3.1167, 0.0389]
preparedPartsl 30
Control preparedParts2 43
produceditems 12
subCount1 4
subCount2 13
totalParts 75
v
O Show only favorite variables

Kibontott Leiras oszlop

Program Variables
Name 2 Value ~ Description I
myProgram avCycleTime 5.451 Average time for producing one item (min) A
counter_1 =)
counter_2 0
_ cycleTime 210.125 ?/\Seeiiures time to produce the current item
discardedParts 3 Total number discarded items
Stetis errorDetectedl 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 one item (min)
preparedParts1 30 Number of parts prepared by Machine 1
preparedParts2 43 Number of parts prepared by Machine 2
Control produceditems 12 Total number of produced items
subCount1 4
subCount2 i2)
totalParts 75 Total number of prepared parts
~
O Show only favorite variables

Running
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Vezérlés A Vezérl6 ablaktabla lehetdvé teszi a futd program vezérlését. Lejatszhatja és leéllithatja,
illetve szlineteltetheti és folytathatja a programot az alabbi tablazatban felsorolt gombok
segitségével:

* A Lejatszas gomb, a Szlinet gomb és a Folytatas egy gombban egyesiil.
* A Lejatszas gomb a program futtatasa soran Szilinetre valt.

* A Sziinet gomb Folytatasra valt.

Gomb Funkcio

Program lejatszasa

1. AVezérlés alatt koppintson a
Lejatszas elemre, hogy eldlrél
kezdje a program futtatasat.

Lejatszas

Sziineteltetett program folytatasa

1. Erintse meg a Folytatas lehet6séget
a szlneteltetett program
futtatasanak folytatasahoz.

Folytatas

Program ledllitasa

1. Koppintson a Stop elemre a fut6é
program leallitasahoz

Stop Nem folytathat ledllitott programot.

A program Ujrainditasahoz
rakoppinthat a Lejatszas
lehet&ségre.

Egy program sziineteltetése

1. Koppintson a Sziinet gombra egy
program adott ponton térténé

Sziineteltetés " .
szlneteltetéséhez.

O
>
o
o

Folytathatja a szlineteltetett
programot.
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19.1. Robot mozgatasa pozicidba

Leiras Menjen a Robot mozgatasa poziciéba képerny&re, amikor a robotkart egy adott
kezdbhelyzetbe kell vinni a program futtatasa elétt, vagy amikor a robotkar egy
utponthoz felé halad egy program maédositasa kézben.

Azokban az esetekben, amikor a Move Robot into Position (robot mozgatasa adott

a robotkar a programfa elsé utpontjara megy.
A robotkar helytelen tartasba éllhat, ha:

* ATCP, az els6 mozgas funkcio tartasa vagy utpont tartasa a program
végrehajtasa alatt médosul, az els6 mozgas elvégzése elbtt.

* Azelsé utpont egy Ha... vagy Programfa csomépont valtasa belll van.

A Robot 1. Koppintson a fejlécben a Futtatas fllre.
mozgatasa 2. A Labléc elemben koppintson a Lejatszas elemre a Robot mozgatasa
poziciéba pozicidba képernydn.

képerny6 elérése 3. Kodvesse a képernyén megjelend utasitdsokat, hogy kapcsolatba kertiljon az

animacioval és a valddi robottal.

Robot mozgatasa Tartsa lenyomva a Robotot mozgatasa ide: elemet a robotkar kiindulé helyzetbe
ide: allitdsadhoz. A képernyén megjelené animalt robotkar mutatja az elvégzendd kivant
mozgast.

ERTESITES

Az (itkdzés karosithatja a robotot vagy mas berendezést. Hasonlitsa
O0ssze az animaciot a valodi robotkar helyzetével, hogy meggy6z6djon
arrol, hogy a robotkar biztonsagosan el tudja végezni a mozgast,
anélkil, hogy valamilyen akadallyal (itk6zne.

Kézi Koppintson a Kézi elemre a Mozgatés képerny6 megjelenitéséhez, ahol a robotkar a
Szerszdm mozgatésa nyilak segitségével mozgathaté és/vagy a Szerszdm helyzet és
Csukl6 helyzet koordinatak konfiguralasa.

19.2. Program
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Leiras A Program mezdében a rendszer megjeleniti a robotba bet6lttt program nevét és
aktualis allapotat. Megérintheti a Program betdltése fiilet egy masik program
betdltéséhez.

19.3. Valtozok

Leiras Egy robotprogram hasznaltathat valtozokat kiilonféle értékek tarolasara és frissitésére
a futtatas alatt. Az alabbi tablazatban szereplé valtozok allnak rendelkezésre:

Ezeket tobb program hasznalhatja, és
nevik és értékiik egyltt megmarad a robot

Telepitési valtozék telepitésével. A telepitési valtozok
megtartjak az értékiiket a robot és a
vezérlészekrény Gjrabootolasa utan is.
Ezek csak a futdé programhoz érhetdk el, és

Szabalyos programvaltozok értékiik elveszik, amint a programot
leallitjak.

Az atvonalpontok megjelenitése lehet6vé teszi a robotprogram szamara, hogy
parancsfjjlvaltozékat hasznaljon az utvonalpontokkal kapcsolatos informacié
tarolasara. Bejeldlheti az Utpontok megjelenitése jeldlénégyzetet a Valtozok alatt a
parancsfajl valtozok megjelenitéséhez a valtozok listajan.

Elérhet6 kimeneti o p -y
Logikai valtoz6 az, melynek értéke vagy igaz vagy

mveletek bool

hamis.

. Egy egész szama — 2147483648 2147483647

int . .
tartomanyban (32 bit).

float Lebeg6 pontszam (decimalis) (32 bit).

karakterlanc Karaktersorozat.
A Descartes-tér helyét és tajolasat leird vektor. Ez egy (x,

57 Yy, Z) pozicidvektor és egy (rx, ry, rz) forgasi vektor

P kombinacioja, amely a tdjolast abrazolja, p (%, vy, 2z,
rx, ry, rz] formaban felirva.

lista Valtozdk sorozata.
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20. Program lap

Leiras A Program fiilén hozza létre és szerkeszti a robotprogramokat. Két f6 terilete van:

* A bal oldal tartalmazza a programcsomopontokat, amelyeket a
robotprogramjahoz adhat.

Hasznalhatja a bal oldalon Iév6 Alap, Specialis és Sablon legordiilé meniket.
* Ajobb oldal tartalmazza a programhoz hozzaadhat6 programcsomépontok
konfiguracidjat.

Hasznalhatja a Parancs, Grafika és Véltozok lehet8ségeket.

Q - Grafika Valtozék

—
CHIS 1 X Valtozék bedlitésa

Utpont 2 v Robotprogram
3 - <(res>

Program
Itt programozhatja a robotot feladatok elvégzésére.

Irén
Y A robot programozésdhoz vélassza ki a csomépontot a Csomépontlistabl, és akior
Varakozas megjeleni a Programfan
Brenlfiis Csomépontiista Programfa
Eléugras Q
Leallit =
Meyass
A I
Mappa
Hasznos
terhelés bea...
> Specidlis
48 oo xmpaz

[ Hozzéadas indités elétt sorrendhez

& Program hurok rokre

O Normal

Programfa A programfa a programcsomaoépontok programhoz t6rténé hozzaadasa soran
épll fel.
A Parancs flilén konfiguralhatja a hozzaadott programcsomopontok
miikodéset.

Mozgas

. 1 X Valtozdk beallitdsa Utpont Rogzitett helyzet v
Utpont 2 v Robotprogram
m 3 ¢ < Move) D
4 © Start

Bedllitas 6 Ok}
Eléugré ! oc

ugrés
Leallit 9 oE

Mappa
Hasznos
terhelés bea... @ Ledlités ennél a pontndl @ Osztott parameéterek haszndlata

> Specidlis QO Atmenet sugérral QO llesztés sebessége 60
> sablonok 0 llesztés gyorsulésa 80
Q1ds 2,0

)
SO OXKBRTEZ

Hozzéadés Eddig, amig
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20. Program lap

Programcsomépontok + Ures programfat vagy helyteleniil konfiguralt programcsomoépontokat
tartalmazo6 programot nem lehet futtatni.

hozzaadasa

Program

végrehajtasanak

jelzése

Keresés gomb

* A helytelenil konfiguralt programcsomépontok sarga szinnel vannak
kiemelve.

* A megfeleléen konfiguralt programcsomoépontok fehér szinnel vannak
kiemelve.

A robotprogramok gyakran elég hosszura nyulnak, ezért, tekintse meg, hogy melyik
programcsomopont aktiv a robotprogram folyamatanak atlatasahoz.

Mozgas
Utpont

Irény
Vérakozas
Beallitas
Eléugréas
Leallit
Megjegyzés
Mappa Y

Hasznos
terhelés bea...

1 X Véltozok bedllitisa

2 v Robotprogram
3 ¢ Move
@® start

@B
®c
®p
@E

© N u s

E CDE

Q - Grafika Véltozék
Utpont
[Z]e

0 Mozgatas ide
@ Ledilités ennél a pontnél (@ Osztott paraméterel haszndlata
QO Atmenet sugérral QO llesztés sepessége 60
0 llesztés gyorsulésa 80,
[OL5] 2,0

e

Hozzéadés Eddig, amig
000 -«@

Amikor a program fut, az aktualisan végrehaijtas alatt all6 program csomdpontot egy
kisméret( ikon jelzi a csomdpont mellett.

A végrehajtasi Gtvonal kék szinnel van kiemelve. B

A program sarkaban 1évé ikont lenyomva a programmal kdvetheti végrehaijtas alatt allo

parancsot,®

Egy konkrét parancsot/program csomopontot is kereshet. Ez akkor hasznos, ha
programja hosszu, sok kilénb6z6 programcsomaoponttal.

UR10e
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20.1. Robotprogram konfiguralasa

Leiras

Hozzaadas
inditas el6tt
sorrendhez

Program hurok
Orbkre

Példa

A Robotprogram konfiguracidja lehetéséggel konfiguraciét hozhat Iétre a teljes

robotprogramhoz.

Noha ez a fajta konfiguracié nem érinti az egyes programcsomépontokat, hatassal van

a teljes robotprogram jellemzé
Megteheti példaul ezt:

viselkedésére.

* Arobotprogram inditasa el6tt végrehajtandé utasitasokat adhat hozza.

* Beallithat egy kezdeti valtozo értéket a program inditasahoz.

* A programot 6rokds cikl

2 v Robotprogram
/ Sablonok 3 ¢ 4 Moves
Keresés 4 @ Utpont_1
= 5 = Bedlités
£1o 6 R Varakozds
Palettdzo 7 @ EBugrds
Szallitoszalag 8 O Ledit
kdvetése ® Megjegyzés

Coavarozas |7 7 @ Marvs
4 12 ¢ & Hurok
13 =] <dres
14 Lo Hivas-
15 a= var_2:=2 *force()
16 ¢ b Ha
17 =] <dres
18 B Parancssor
19 % Valtas
20 O igszits 1
21 ¢ i Lehalmozés
22 @ startPos_1

o

usra allithatja.

Viéltozék

:

Program
Itt programozhatja a robotot feladatok elvégzésére,

A robot programozéséhoz vélassza ki a csomépontot a Csomépontlistabdl, és akior
meglelenik a Programfan

Csomdpontlista Programfa

<
o

Ii

>
48 S xEBEZ

[0 Hozzéadss indiités elétt sorrendhez
& Program hurok érékre

v

O Normal

° o o szmuiacis ()

Jeldlje be ezt a jeldlénégyzetet

, ha olyan utasitasokat vagy programcsomépontokat

kivan hozzdadni, amelyeket féprogram inditdsa elétt hajt végre a rendszer Ezeket a

csomopontok csak egyszer haj
ciklusra van beallitva.

Jeldlje be ezt a jelolénégyzetet
végére ér.

Inicializalhatja a megfogdkat, a

tjia végre annak ellenére, hogy a robotprogram 6rokos

, hogy a program ujraindulhasson, amikor a program

robotot alaphelyzetbe viheti, vagy visszaallithatja a

kiils6 forrasokbdl érkez6 és oda kuldott jeleket.
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Valtozo kiinduld
értékének
beéllitasa

Vélassza ki ezt, hogy beallitsa a programvaltozok kezd6 értékeit.

1. Valasszon ki egy valtozot a legordiilé listabdl, vagy hasznalja a valtozévélaszto
mez6t.

2. Adjon meg kifejezést annak a valtozénak. Ezt a kifejezést hasznéljak a valtoz6
értékének beallitdsdhoz a program inditasakor.

3. AKeep value from previous run (Az el6z6 futtatas értékének megtartasa)
lehet6séget valasztva a valtozoét a Valtozok lapon talalhato értékkel
inicializalhatja (lasd 20.2.4 Valtozok lap 201).

Ez lehetdvé teszi, hogy a valtozok a program végrehajtasai kozott is megdrizzék
értékeiket. A valtoz6 megkapja az értékét a kifejezésbdl, ha a program elészo6r
fut, vagy ha az érték lapot torélték.

Valtozé tordlhetd a programbdl, ha a nevét tresre Allitjak be (csak sz6kdzdk).

UR10e
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20.2. Programfa eszkozsav

Leiras A programfahoz hozzaadott programcsomépontokat a programfa aljan talalhato
ikonokkal kezelheti.
lkonok a A Programfa modositasahoz hasznalja a Programfa aljan talalhat6 eszkdzsavot.
programfa
eszkoztarban Visszavonas & | e, o visszavonja és Ujra végrehajtja a parancsok
Ujrainditas modositasait.
Mozgatas
felfele & *:9 médositja egy csomopont helyzetét
Mozgatas jaegy P y '
lefelé
levag egy csomopontot, €s lehetévé teszi,
Kivagas x hogy mas muiveletekhez hasznaljak (pl.
beillesztés egy mas helyen a programfaban).
lemasol egy csomopontot, €s lehetbvé teszi
Masolas L felhasznaldsat mas miiveletekhez (pl.
beillesztés egy masik helyre a programfaban).
Beillesztés bellles’,zt egy kordbban kivagott vagy masolt
csomopontot.
Torlés m eltavolit egy csomopontot a programfabol.
Tiltas = letilt konkrét csomopontokat a programfan.
. keresés a programfaban. A keresésbdl
Keresés gomb | Q oy . .
kilépéshez koppintson a X ikonra.
Felhasznaléi kézikonyv 193 UR10e
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20.2.1. Valtozo beallitasa

Leiras A valtozé beallitasa mindig az elsé csomopont a programfan.
A Valtozdbedllitds ablaktablan nevezheti el és szerkesztheti a programvéltozokat, és
jelélheti ki 6ket kedvencekként.
Egy kedvenc valtozé kijeldlése megjeleniti azt a Program lap képerny&jének Valtozo
ablaktablajan és a Futtatas lap képernydjén.
e B
i Q - Grafika Valtozdk
'f""lgés 1 X Valtozék bealitésa Vialtozdk bedllitdsa
Utpont 2 v Robotprogram
rany 3 ¢« Movel * Nev ~ Kezdeti érték - Lefras I»
4 @A A
Varakozas 5 ok}
Bedllités 6 @c
Elbugrés é g :
Leallit
Megjegyzés
Mappa A I
Hasznos
terhelés bea...
.
[m]
O Normél Dui ° 0 o szmuiécis ()
Egy 1. Afejlécben koppintson a Programelemre.
programvaltozo6 2. AValtozdk beallitasa részben jeldljon ki egy valtozot.
megjeldlése . . Co ) .
. 3. AKedvenc valtoz6 négyzetet bejeldlve jeldlje meg kedvencként a kivalasztott
kedvencként e
valtozot.
Programvaltoz6k A programvaltozok szerkesztése magaban foglalja egy kifejezés elnevezését,
szerkesztése leirasat és beallitasat.
Egy A Valtozok beallitasa részben jeldljon ki egy valtozot.
programvaltoz6 Valassza ki a Név mezét.
elnevezése . ) . . - .,
Irjon be egy nevet a képernyén megjelend billentylizeten.
Egy 1. AValtozdk beallitasa részben jeldljon ki egy valtozét.
programvaltoz6 Vélassza ki a Leirds mezét.
leirasa - . ) < . - .
Irja be a leirast a képernydn megjelend billentylizeten.
Kifejezés 1. AValtozék beallitasa részben jeldljon ki egy valtozot.
programvaltoz6 Vélassza ki a Kifejezés mezét.
beallitasa . ., . . : - .
Irja be a kifejezést a képernydén megjelend billentylizeten.
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UNIVERSAL ROBOTS

Kezdeti érték

A kezdeti érték az els6 érték, amelyet a program inditasakor egy programvaltozéhoz
hozzarendel.

A Tartsa meg az értéket az el6z0 futtatasbdl jeldlénégyzet bejeldlésével a kezdeti
értéket egy korabban futtatott programbol szarmazo értékkel helyettesitheti. Ha
azonban egy Uj programot t6lt be, miutan egy korabban futtatott programbdl szarmazé
értéket hasznalt, a kezdeti érték visszaall.

Felhasznaléi kézikonyv
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20.2.2. Parancs lap

Leiras

Mozgas

Példa

A Parancs fil tartalmazza a kivalasztott programcsomépont konfiguracios beallitasait.
Ezek a konfiguracios lehetéségek a képernyé jobb oldalan, a Parancs fiilén jelennek
meg.

Amikor a képerny6 bal oldalan 1évé kilonb6zé programcsomaépontok koziil egyenként
valaszt, a Parancs lap ablaktablaja valtozik.

A kulénb6z6 parancsokra aldbb talal példakat.

A Mozgatas az egyik leggyakrabban hasznalt parancs a PolyScope rendszerben.
Itt lathatd, hogy egy MovedJ parancs van kivalasztva. Egyéb informacio, mint példaul a
TCP, az iziilet sebessége és gyorsulasa is lathato.

Universal Robots Graphical Programming Environment

O\ _ Graphics Variables

Move
1 ¥ Robot Program

Waypoint 2 ¢ & Move/
3 ® Waypoint_1

Move Move) A d
Specify how the robot will move between waypoints.

Direction . .
The values below apply to all child waypaints and depend on the selected moverment

Wait type

Set Set TCP Joint Speed

Popup ‘Use active TCP - | ‘ 60.0| °ls

Halt
Feature Joint Acceleration

h ‘Ease 4 | ‘ 80.0| °/s?

Comment

Folder

Set Payload

> Advanced O Use joint angles

@ o — 00O @

A Mozgatas parancs a robot mozgatasat utpontok segitségével vezérli. A Mozgatas
parancsot a robotkar gyorsulasanak és sebességének beaéllitdsara is hasznalhatja az
utpontok kézotti mozgatas soran.

UR10e
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Varjon

A Varakozas parancsot hasznalhatja arra, hogy a robotprogramot varakoztassa egy, a
vezérlddobozhoz csatlakoztatott érzékel6 jelére.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Move
1 ¥ Robot Program Wait
Waypoint 2 B Wait Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait O No Wait

Variables

Set O Wait seconds
O et o gl s
Halt

QO wait for |<An.Input> v 4.0

Comment
3 O Wait for |

Folder

Set Payload

495 XKBAD

O Normal

) ° 0 O Simul

Palettazo

Hasznalhatja a raklapozasi sablont egy raklapozasi program gyors létrehozasara.
Ugyanezt a raklapozasi programot hasznaljak a raklapbonté program létrehozasara is.

Universal Robots Graphical Programming Environment

(A

£

&= = F

New.

Palletizing

=

Variables

1 v Robot Program
2 ¢ Palet 1

W Templates

Seek 3 ¢ | 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

- <empty> Palletizi

Conveyor 7 ~emp @ aletizing l
Tracking O Depalletizing I
Screwdriving O

Pallet Properties

Name Pallet_1

Object Height

—
Pallet_1_crt

O Remember last item location

L

Item Counter

Actions

[0 Add action before palletizing
O Add action after palletizing

23S XPBEEZ
° 0 o 5\r‘rw,1lat\-3n.

O Normal

Felhasznaldi kézikbnyv
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Ha

Példa

Lehetdve teszi, hogy ,If", ,Else” és ,Elself” feltételeket adjon egy robotprogramhoz.

I Universal Robots Graphical Programming Environment -8 ox

Advanced
1 ¥ Robot Program

Loop 2 ¢ b If

SubProg 2 - <empty> Depending on the state of the given sensor input or program variable, the following
lines will be executed

Assignment ”‘

If
[0 Checl expression continuously

Script

Event

Thread

Switch
Timer

Home

| Add Eiseir || Remove Eiserr |

@ = ‘ 000 @

Arra is hasznalhatja az If parancsot, hogy két, eltéré eredményt hozzon létre egy
robotprogramhoz.

UR10e
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20.2.3. Grafikus lap

Leiras

Sikok

A Grafika fulon talalhaté a futd program grafikus megjelenitése.
A Grafika fuldn a jobbra fent talalhatdo gombokkal letilthatja a grafikat a 3D nézetben.

< 5%
.. Mantés
Q Parancs - Valtozdk

—
P — 2 =IZIRIE
Utpont 3 9 b MoveP .
— 4 ® Utpont_1 +
5 ® Viltozé
Varakozas 6 ¢ ¥ CircleMove
Bedllitas 7 © ViaPoint 1
L 8 @ Végpont 1
Eléugras o -
9 = Bedllitas
Leallit 10 B Vérakozas
Megjegyzés 11 @ Ei6ugras [ ]
412 O Ledlt 3
el 13 || Megjegyzés
Hasznos 14 ¢ m Mappa
terhelés bea... g -] <(ress
) Speciélis 16
> Sablonok 1 =
18 1, Hivés-
19 (3= var_2=2 * force() —
20 ¢ B Ha

22 & Parancssor o
= | /Al

P RS X8 b=
ONorma’l ? ° 0 O SZH'\'IUHC\@.

A képernyd tetején, a jobb oldalon talalhatdo gombokkal letilthatja a kiildnb6z6 grafikus
komponenseket a 3D nézetben.

A robotkar arnyéka mutatja a robotkar tervezett utjat a képernyd bal oldalan
kivalasztott utpont eléréséhez.

A TCP utvonala 3D nézetben lathat6 az alabbi médon:
* A mozgas szegmensei fekete szinlek.

* Az atmenet szegmensei (a mozgasszegmensek kozotti atmenetek) zéld
szinlek.

* A zd6ld pontok hatédrozzak meg a TCP helyzeteit mindegyik utpontnal a
programban.

A sik egy olyan hatarvonal, amely korldtozza a TCP mozgatasat. Egy sik a szerszam
mozgatasat is korlatozhatja.

A sik 3D abrazolasa jelenik meg a panelen, amikor a TCP vagy a szerszam megkézelit
egy sikot.

* A 3D nézetben rakdzelithet, hogy jobban lassa a robotkart, a TCP-t vagy a
szerszamot.

* Keétféle sikot hasznalhat a TCP és a szerszam mozgasanak korlatozasara.

Felhasznaldi kézikbnyv

199 UR10e

Szerzdi jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6i jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS

Biztonsagi sikok

Indit6 sikok

Hatarértékek

A biztonsagi sikok a 3D nézetben sérga és fekete szinben lathatok. Egy nyil jelzi a
siknak azt az oldalat, ahol megengedett a TCP elhelyezése.

Az indit6 sikok a 3D nézetben kék és zdld szinben lathatok. Egy kis nyil a sik azon
oldalara mutat, ahol a Normal izemmdd hatarértékei (lasd 18.5 Szoftverbiztonsagi
tuzemmodok 157) aktivak.

Az eszk0z tajolas hatarértékeit egy térbeli kup jeleniti meg egy vektorral, amely a
roboteszkdz aktualis tajolasat jelzi. A kup belseje a megengedett teriiletet jeldli.

a szerszam tajolasahoz (vektor).

Egy program futasakor a rendszer letiltja a hatérértékek 3D nézetét.
Amikor a TCP mar nincs kdzel semmilyen hatarértékhez, a 3D nézet eltiinik.

* Beallithat szerszamtajolasi hatarértékeket, amelyek a 3D nézetben
goémbkupként jelennek meg, egylitt a robotszerszam aktualis orientacidjat jelz6
vektorral.

A kup belseje jelzi az eszk6z tajolasahoz engedélyezett teriiletet (vektor).

* Piros hatarértékeket is beallithat, amelyek piros szinnel jelennek meg a 3D
nézetben, amikor a TCP megsérti a hatarértéket, vagy azokat megkozeliti.

UR10e
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20.2.4. Valtozok lap

Leiras

A Program lap Valtozék lapja a futé program valtozoinak €16 értékeit jeleniti meg.
A véltozok listaként jelennek meg a képernyd jobb oldalan, a Valtozék fil alatt
talalhat6 ablaktablaban.

A valtozok csak akkor jelennek meg, ha van megjelenitendd informacio, és a
programfuttatasok k6zott is lathatéak maradnak.

Utpontok
mutatasa

Az Utpontok megjelenitése jeldlénégyzet bejeldlésével megjelenitheti az
utpontvaltozdkat a futé programban.
A Valtozok ablaktablan a kovetkezd beallitasokat is hasznalhatja:

* Valassza a Utpontok megjelenitése lehetéséget, hogy a valtozok listajaban
megjelenjenek az Utponti parancssor valtozok. A robotprogram parancssor
valtozokat hasznal az utpontokkal kapcsolatos informaciok tarolasara. Jeldlje
be a Show Waypoints (Utpontok megjelenitése) jel6lénégyzetet a Variables
(Valtozok) alatt, hogy parancssor valtozokat megjelenitse a valtozok listajaban.

* Valassza a Csak a kedvenc valtoz6k megjelenitése lehetéséget, ha csak a
kedvenc valtozokat szeretné megjeleniteni a Valtozok fiilon. Ez ugyanaz, mint a
Futtatas lapon a Valtozok ablaka (lasd 19 Futtatas lap 183).

¢t apis
v Alap Q Parancs
Mozgas
o9 2 v Robotprogram A Név - Erték - Leiras I»
Utpont 3 ¢ o MoveP ~
Ty 4 ® Utpont_1
5 ©® Viéltozé
Nelakozis 6 @ ¥ CicllMove
Beallitds 7 © ViaPoint_1
E— 8 @ Végpont_1
El6ugras e N
9 = Bedlitas
Leallit 10 B Vérakozas
Megjegyzés 11 @ Eéugrés
q 12 O Ledlt I»
Lz 13 (@ Megiegyzés

Hasznos 14 ¢ m Mappa
terhelésbea... 5 =] <tires

18 R, Hivds-

19 a= var_2:=2 *force()

20 ¢ B Ha

21 - <iires v

22 & Parancssor

e /Al ~ | O Utpontok mutatdsa

23
' ‘ b c x |! m : O Csak a kedvenc véltozék megjelenttése

O Normél e ° o o szmuiacis ()
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Valtoz6 A robotprogram valtozokat hasznal a kiilonb6z6 értékek tarolasara és frissitésére a
értéktipusok futasid6 alatt. A valtozok csak akkor jelennek meg, ha van megjelenitend6 informacié.
A valtozotipusok a kdvetkezék:

* Programvaltozok - Ezek csak a futd program szamara érheték el, és értékeik
elvesznek, amint a program leall.

* Telepitési valtozok - Ezeket tébb program is hasznalhatja, és neviik és értékeik
kapcsolodnak a robot telepitéséhez (lasd 21.5 Telepitési valtozok 306).

* Szkriptvaltozék - Ezek szkriptfajlokbdl szarmaznak, és kiilénbdzé
valtozétipusokhoz rendelhetdk. A parancssor valtozok nem jelennek meg a
Program vagy Telepités flilén. A robotprogram a szkriptvaltozokat hasznalja az
Utpontokra vonatkozo adatok tarolasara. A Valtozok alatt talalhaté Utpontok
megjelenitése jel6lénégyzet bejeldlésével megjelenitheti a parancssor
valtozokat a valtozok listajaban.

Az alabbi tablazat valtozo értéktipusokat sorol fel:

bool Logikai valtozo, amelynek értéke Igaz vagy Hamis
Egész szam a -2147483648-t61 2147483647-ig (32 bit)

int terjed6 tartomanyban

float Lebegbpontos szam (decimalis) (32 bit)

karakterlanc Karaktersorozat
A Descartes-tér helyét és tajolasat leird vektor. Ez egy

062 (x, vy, z) pozicibvektorésegy (rx, ry, rz)
forgatasi vektor kombinaciéja, amelyap(x, vy, z,
rx, ry, rz]tajolastképviseli

lista Valtozdk sorozata

20.3. Kifejezésszerkeszt6

Leiras A kifejezés-szerkeszté szamos gombot és funkciot ajanl olyan specialis kifejezés-jelek
beszurasahoz, mint * (szorzas) vagy a < (kisebb mint vagy egyenld). A kifejezések
szbvegként szerkeszthetok.

Minden definialt valtozét a valtozé szelektorban talalunk, mig a bemeneti és
kimeneti portok nevei a Bemenet és Kimenet szelektorokban talalhatok. Néhany
specialis fliggvény a Fliiggvény részben talalhaté.
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Kifejezések a
Szerkesztoben

Példa

Ha a kifejezés elkésziilt, akkor az OK gombra koppintva leellenérizheti a nyelvtani
hib4kat. A Mégse gombra koppintva kilép a képerny&bdl, és minden elmentetlen

modositas elveszik.

taiis epicés
> Alap

=y

Valtozdk

1 X Valtozék bedllitasa Kijelolés Forrés Kifelezés -
et 2 v Robotprogram Kijeloli a lkivélasztott valtozot a kifgiezés értélével.
SubProg 3 ¢« Move)
4 @ Utpont_1
Kijeldlés 5 = Bedlitis Véltozd Kifejezés
Ha 6 B Varakozds var_2 v =
7 B EBugras
Parancssor .
8 O Ledlit
Esemény 9 ®| Megjegyzés
2 * force() ‘

Input |

<Bemenet> v

True (HI)

” False (LO) ‘

Qutput
<Kimenet> v

[-]

Variable

<Véltoz6> v

IEDDIIID
e E OB OEE

Function

<Funkcié> v

HE

digital in[1]
stackrel?=

True and analog in[0]<0.5
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20.4. Hasznalat egy kivalasztott program-
csomopontbdl

Leiras

Lejatszas a

A robotprogramot a programfa barmelyik programcsomépontjabél elindithatja. Ez
akkor hasznos, amikor a sajat programjat teszteli.

Amikor a robot manudlis izemmodban van (lasd Uzemmod 149), engedélyezheti,
hogy a program egy kivalasztott csoméponttdl induljon, vagy a teljes programot az
elejérdl indithatja.

A lejatszas gomb a lablécben kildnbdz6 lehetéségeket nyujt a program inditasara.

kivalasztasbdl Az alabbi képen a Lejatszas gombot kivalasztottak, és a Lejatszas a kivalasztasbol
opcio jelenik meg.
T8 2 ¢ QB s 8w
o [REl crece  varomsc
"""Zgés 1 X Véltozk bedllitasa Mozgas Move) =
(Ot 2 ¥ Robotprogram Hatérozza meg, hogyan mozogjon a robot az Gtpontok kazott,
Irény 3¢ %Mc\(s/ o . ) B
4 ® Utpont_1 Az alabbi értékek vonatkoznak az 6sszes gyermek Utpontra, és fliggnek a kivalasztott
Varakozas N mozgéstipustél
Bedllitas TCP bedlitésa llesztés sebessége
ElGugras Aty TCP hasznalata -] \ 60,0] s
Leéll-it ., Funkcié llesztés gyorsuldsa
Megjegyzés ) L ‘A\ap V‘ ‘ so,o‘ o/s2
Mappa
Hasznos
terhelés bea... O lesztési szégek hasznélata
Lejétszés az elejétdl
Robotprogram
Lejétszds a kivdlasztasbol
f.ﬁC'XI!]IIII: 3: Move]
O Normdl o 0 O szmuiécis ()
* Egy programot csak a Robotprogram fajaban 1évé csomoépontitdl indithat el. A
Lejatszas a kivalasztasbol ledll, ha egy program nem futtathato egy kivalasztott
csomoponttol.
A program akkor is leall és hibalizenetet jelenit meg, ha a kivalasztott
csomoponttdl egy program lejatszas kozben nem hozzarendelt valtozot talal.
* AlLejatszas a kivalasztasbdlparancsot alprogramban hasznélhatja. A program
végrehajtasa leall, amikor az alprogram befejezddik.
* A Lejatszas kivalasztastol nem hasznalhato végrehajtasi szalakkal, mivel a
szélak mindig az elejérél indulnak.
Program A programfaban valasszon ki egy csomopontot.
lejatszasa egy 2. Alablécben koppintson a Lejatszas lehet6ségre.
kijelolt . e . - . ~
csjomé onttdl Valassza a >Lejatszas gyljteménybdl elemet, ha a programfa egy
P csomopontjabdl kivan lefuttatni egy programot.
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Példa

Egy leallitott programot Ujraindithat egy adott csomo6pontbol.
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20.5. Toréspontok hasznalata egy programban

Leiras

A téréspontok megallitjiak a program végrehajtasat. A téréspontokat egy futdé program
sziineteltetésére és folytatasara hasznalhatja egy konkrét pontban. Ez akkor célszerd,
ha a robot helyzetét, valtozokat stb. vizsgaljuk (lasd:. Uzemmaod 149).

Az alabbi képen egy csomdponthoz hozzdadott téréspont lathato.

Mozgas
Utpont

Irény
Vérakozas
Beallitas
Eléugrés
Leallit
Megjegyzés
Mappa S

Hasznos
terhelés bea...

1 X Valtozék beallitasa

2 v Robotprogram

3 ¢« Movel
4 @A
n es
6 ®c
7 ®D
8 @E

29 KB RTE

Q - Grafika Viéltozék

Program
Itt programozhatja a robotot feladatok elvégzésére

A robot programozéséhoz vélassza ki a csomoépontot a Csomépontlistabdl, és akior
meglelenik a Programfan

Csomépontlista Programfa
~ Q
3
g f8 oo xepal

[ Hozzéadas indités elétt sorrendhez

[ Program hurok érékre

O Normal

UR10e
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Toréspontok Amikor a robotprogram egy térésponthoz ér, a szine pirosra valt. A kdzelgb téréspontok
tovabbra is kékek maradnak.

ABCDE D ] E
G e

default

Q - Grafika Vaéltozék
Mozgas . . A .
: 1 X Valtozék beallitasa Utpont Rogztett helyzet W
Utpont 2 v Robotprogram
Irany 3¢ *@MOZEJ B
4
Vérakozas n -os
. 7 @ "
El6ugrés
8 OFE | Tartas szerkesztése |
Leallit
Mappa
Hasznos
terhelés be... @ Lediités ennédl a portnél @ Osztott paraméterek haszndlata
> Specislis O Atmenet sugérral O llesztés sebessége
> sablonok llesztés gyorsulésa

QOlas

Hozzéadés Eddig, amig
23 O XEHm

A téréspont piros vonalként jelenik meg egy csomaopont felett vagy alatt. A piros vonal
az utpont csomopontok alatt és a tdbbi csomopont felett jelenik meg.

A program legtébb csomopontja a végrehajtasa el6tt szlinetel. Toréspont hozzaadasa
megvaltoztatja a csomopontok viselkedését.

* Hozzaadhat egy megallasi pontot egy utponthoz, hogy a program ezen az
utponton szlinetet tarthasson. Ez azt jelenti, hogy a csomdpontban eléforduld
atmenetet figyelmen kivil hagyja.

* Az Eddig (Until) csomoéponthoz megallasi pontot adhat, hogy ezaltal a program
szlinetet tartson az Eddig (Until) feltétel teljesiilésekor. Ez azt jelenti, hogy a
csomopontban el6fordulé atmenetet nem hagyja figyelmen kivdil .

Megallasi pont Megallasi pont hozzaadasa a programhoz

hozzéadasa 1. Egy programfan érintse meg egy vonal szamat, hogy hozzaadjon egy

toréspontot.
2. Atoréspont mindaddig aktiv, amig a téréspontot nem torli a robotprogrambdl.
A téréspont A téréspont térlése egy programban
torlese 1. A programfaban érintsen meg egy téréspontot annak ismételt eltdvolitasahoz.

2. Arobotprogram rendeltetésszerien fut.
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20.6. Egy lépés egy programban

Leiras

Lépésenkeént
(Single Step)

A Iépésenkénti (Single step) mdédban csomdépontonként hajthatja végre a futé
programot, amikor a robot kézi izemmaodban van.
(Lasd: Uzemmod 149).

Ez a programhibak ellenérzésénél hasznos.

A Iépésenkénti végrehajtassal futtathatja a a kivalasztott programcsomdpontot, majd
szlinetet tart egy Uj csomépont kezdeténél.

A lépésenkénti végrehajtast csak akkor hasznalhatja, amikor a futé program sziinetet
tart.

Ha egy adott csomopontra szeretné alkalmazni a Iépésenkénti végrehajtast, a
csomoépontnak képesnek kell lennie toréspontok kezelésére is.
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20.7. Alap program csomopontok

Leiras

Az alapvetd programcsomoépontok egyszeri robotalkalmazasok létrehozasara
szolgalnak. Egyes alapvetd programcsomépontokat a robotprogramjaban talalhato
megjegyzések rendszerezéseére és létrehozasara is hasznaljuk. Ez igen hasznos
lehet, ha nagy robotprogramroél van szé.

20.7.1. Mozgas

Leiras

A Mozgatas paranccsal lehet a robotot az A pontbdl a B pontba mozgatni.
Az, hogy hogyan mozog a robot, er6sen kihat a robot altal teljesitett feladatra.

Valtozok

.

2 ¥ Robotprogram Mozg as Move) -
Sabl k . . P
39 MDVEJ Hatérozza meg, hogyan mozogjon a robot az dtpontols kozott,
Keresés 4 © Utport 1
5 = Bedlitas Az aldbbi értékek vonatkoznak az ¢sszes gyermek Utpontra, és flggnek a kivélasztott
6 mozgéstipustdl.
Eré 6 B Vérakozas gestip
Palettazo 7 @ Eéugras TCP beélitdsa lllesztés sebessége
P 8 Leallit " P
Szallitoszalag o . ‘Akt\v TCP hasznélata v ‘ ‘ 60,0‘ °f/s
kovetése @ Megjegyzés
P 10 ¢ m Mappa . . .
Csavarozas 1 L Funkcio llesztés gyorsuldsa
4 12 9 & Hurok I ‘A\ap " ‘ E0,0‘ °fsz
13 =| <Ures:
14 R, Hivés-
15 a= var_2:=2 * force() O llesztési szdgek hasznélata
16 ¢ b Ha.

17 = <(res

18 & Parancssor
19 & Valtas ...

20 O idézits_1

21 9 & Lehalmozés
22 ® StartPos_1

Visszaéllitas

~
[N,

PNERE B} b=

° 0 o Szimul

Amikor a programfahoz hozzaad egy Mozgatas parancsot, a képernyd jobb oldalan
megjelenik a Mozgatas ablaktabla.

O Normal

A Mozgatasparancs a robot mozgatasat Utpontok segitségével vezérli.

Az utpontokat automatikusan hozzaadja a rendszer, amikor a programba Mozgatas
parancsokat ir be.

Tovabbi informécié az Utpontokrol.

Hasznalhat Mozgatas parancsolat a robotkar gyorsulasanak és sebességének
beallitasara az utpontok kdzotti mozgatas soran.

A robot négy Move (mozgatas) paranccsal mozgathat6. A Mozgatas parancs tipusait
lasd az alabbiakban

Felhasznaldi kézikbnyv
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MovelJ

MozgatasJ-
parancs
hozzaadasa

Részlet

MovelL

MovelL-parancs
hozzaadasa

Részlet

MoveP

MoveP-parancs

A Mozgatasd parancs a robot szamara optimalis mozgatast hoz létre A pontbél B
pontba.

A mozgatas nem lehet kdzvetlen vonal A és B kdzott, hanem optimalis az izliletek
kiindulasi és véghelyzete szempontjabol.

1. Moved-parancs hozzdadasa

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Mozgatas lehetdségre, hogy egy
Mozgatas csomoponttal egyltt Utpontot irjon be a robotprogramba.

3. Valassza ki a mozgatési csomopontot.

4. Vaélassza ki a Moved parancsot a legorduild menubél.

A Moved parancs olyan mozgasokat végez, amelyeket a robotkar izileti terében szamit
ki a rendszer. A csuklokat ugy vezérlik, hogy egyidejlileg fejezzék be mozgasaikat. Ez a
mozgatastipus a szerszam altal kbvetend6 gorbe palyat eredményez. Az ezen
mozgastipusra vonatkoz6 megosztott paraméterek a legnagyobb csuklésebesség és
csuklogyorsulas, amelyek meghatarozasa itt talalhato: fok/s illetve fok/s2. Ha kivanatos,
hogy a robotkar gyorsan mozogjon az Utpontok kozétt, fliggetleniil az eszkoz utjatol
azon utpontok kdzott, akkor ez a mozgastipus a legjobb valasztas.

A Movel parancs az A és a B pontok koz6tt egy egyenes vonal mentén végzett
mozgast hoz létre.

1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet, ahova egy Move (mozgatas)
parancsot kivan beirni.

2. Az Alapbeallitdsok alatt koppintson a Mozgatas lehetdségre, hogy egy
Mozgatas csomoponttal egyditt Utpontot irjon be a robotprogramba.

3. Valassza ki a mozgatasi csomdpontot.

4. Vélassza ki a MovelL parancsot a legoérdiilé menubdl.

A movel mozgatja az eszkdz kdzéppontjat (TCP, Tool Center Point) egyenes mentén,
az utpontok kdzott. Ez azt jelenti, hogy mindegyik illesztés komplikaltabb mozgast
végez, hogy az eszkdzt egyenes vonalon tartsa. Az ezen mozgastipusra vonatkozo
megosztott paraméterek a kelld csukldésebesség és csuklégyorsulas, amelyek
meghatarozasa itt talalhato: mml/s, illetve mm/s2.

A MoveP parancs allandé sebességli mozgast hoz létre az utpontok kozott.
Az allando sebesség fenntartasdhoz az atmenet utpontok k6zoétt engedélyezett. (Lasd
Keverés 227).

1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet, ahova egy Move (mozgatas)

hozzaadasa parancsot kivan beirni.
2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Mozgatas lehet6ségre, hogy a Mozgatas
csomodponttal egytt egy utpontot irjon be a robotprogramba.
3. Valassza ki a mozgatasi csomoépontot.
4. Valassza ki a MoveP parancsot a legérdilé meniibdl.
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Részlet A moveP parancs egyenes vonal mentén mozgatja a szerszamot alland6 sebességgel,
kérpalya simitasokkal, és a ragasztashoz vagy adagolashoz hasonlo technolégiai
miveleteknél célszer( az alkalmazasa. Az alapértelmezett keverék-sugarméret egy
osztott érték az 0sszes Utpont kdzott. Egy kisebb érték az utvonalat élesebben forditja,
mig egy magasabb érték lagyabba teszi az utvonalat. Mikdzben a robotkar az
utpontokon at mozog allando6 sebességgel, a robot vezérlédoboza nem varhat sem az
I/0 miikodésre, sem kezeldi mliveletre. Ha igy jar el, ezzel leallithatja a robotkar
mozgasat, vagy a robot leallitasat okozhatja.

MoveCircle
(mozgatas
kérpéalyan)

A MoveCircle parancs korkérés mozgést hoz létre egy félkor létrehozasaval.
CircleMove (koérkoérés mozgatas) csak MoveP paranccsal adhat6 hozza.

MoveCircle- 1. Arobotprogramjaban jellje ki azt a helyet, ahova egy Move (mozgatas)
parancs parancsot kivan beirni.
hozzaadasa 2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Movex lehetéségre.

A robotprogramhoz egy utpontot adunk hozza a Move csoméponttal egydtt.
Valassza ki a mozgatasi csomoépontot.
Vélassza ki a MoveP parancsot a legordiilé menibél.

Koppintson a Kérkdrés mozgas hozzdadasa elemre

o o A~ W

Valassza ki a tajolas médjat.

Részlet A robot a jelenlegi helyzetébél vagy a kezdépontbdl inditja a kérkérds mozgast, és
athalad a kériven meghatarozott ViaPoint Utponton egészen az EndPoint végpontig,
amelynél befejezi a korkdrés mozgast.

Egy moddal szamoljak ki az eszkdz tajolasat a koriv mentén.
A mad lehet:

* Rogzitett: csak a kezd6pont hasznélatos az eszkdz tajolasanak
meghatarozasara.

* Nem kényszeritett: a kezd6pont atalakul az EndPoint-ta az eszkdz tgjolasanak
meghatarozasahoz.

0j. Megnyités.. Mentés. CCCC

Grafika Valtozék

2 EEeED 2 v Robotprogram ~
v Sablonok 3 ¢ o MoveP CircleMove

. 4 © Utpont_1
Keresés . = Egy kérmozdulatot tesznek hérom Gtpont
v ¢ v CircleMove segitségével: az Utpont megelszi a pYA
ro 6 @® ViaPoint_1 CircleMove csomépontot, az Utpontot (1), "o
o 5 ® Végpont 1 a ViaPointot (2) és az EndPointot (3) ’///
Szallitossalag] © = Bedlitss Amikor régzitett médban van ( ﬁ/

[l 9 B Vérakozas E mozgés téjoldsét a robot kezdGpontja
T Lo [acgzomeg et o0 gt e
1 O Ledit mozgés &thaladd és végpontjain 4t A

412 (@ Megiegyzé 3 o

13 ¢ m Mappa -

14 = <are

15 9 [ Hurok

16 = <ire

17 Y Hivés- Vélassza ki a tdjolds médidt, amelyik a k8rhoz viszonyul

18 &= var_2:=2 *force() @ Rogztert

19 t-Blre O Nem korldtozott

20 -

21 & Parancssor

22 e Véltds ..

Csavarozas

v

85 -xmpaz
Q© roms 7 O 00 @
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Tabla mozgatasa

Leiras A Mozgatas ablaktabla kilénb6z6 jellemzdivel részletesebben irhatja le a mozgatast
és a csatolt utpont(ok)at.
Ezeket az opciokat hasznalja a program egyedi igényekhez szabasara.

Lasd a Mozgatas ablaktabla tulajdonsagait az alabbiakban:

Mozgatas: TCP Ezt a beallitast akkor hasznalja, ha TCP-t kell valtani a robotprogram végrehajtasa
beallitasa soran. Ez akkor hasznos, ha kiilénb6z6 targyakat kell kezelni a robotprogramban.
A robot mozgatasa attol fliggéen modosul, hogy melyik TCP-t allitottak be aktiv TCP-
ként.
Az Aktiv TCP figyelmen kivil hagyasa lehet6vé teszi ezen mozgésnak a
szerszamkarimahoz viszonyitott kiigazitasat.

A TCP bedllitasa TCP beallitasa egy mozgatasban

egy 1. A Program lap képernyén allitsa be az Gtpontokhoz hasznalt TCP-t.

mozgatasban P . , P
. A Parancs alatt, a legordiil6 mentiben jobbra valassza ki a Mozgas tipusat.

2
3. A Mozgas alatt valasszon egy lehetéséget a TCP beallitasa legordilé meniiben.
4

. Valassza az Use active TCP (aktiv TCP hasznalata)>, vagy valasszon egy
felhasznal6 altal meghatarozott TCP-t.
Valaszthatja az Aktiv TCP mell6zése lehetfséget is.

Move: A Feature (tulajdonsag) a Mozgatas ablaktabla egyik lehetésége. Hasznalja a
Tulajdonséag Tulajdonséagot az utpontok kéz6tt, hogy a program megjegyezze a szerszam
koordinatait.
Ez akkor hasznos, amikor az utpontokat allitja be (lasd 21.13 Funkciok 318).

Lasd a kilénb6z6 tulajdonsagokat alabb.
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Funkcio A Tulajdonsag a kdvetkezd esetekben hasznalhaté:

* Atulajdonsagnak nincs hatasa a relativ Utpontokra. A relativ mozgas mindig
azAlap tajolasahoz viszonyitva torténik.

* Amikor a robotkar valtozé utpont felé halad, a szerszam kézéppontjat (TCP) a
kivalasztott tulajdonség terében 1évd valtoz6 koordintaihoz hasonldan kell
kiszdmitani. Ezért a robotkar mozgésa egy valtozo utponthoz véltozik, ha egy
masik funkciot valaszt ki.

* Mdédosithatja egy tulajdonsag helyzetét, mikézben a program fut, ha beallit egy
tartast az annak megfelel6 valtozéhoz.

Cruise

Deceleration

Acceleration

Speed

Time
Egy mozgas sebességprofilja. A gbrbe harom szegmensre oszlik:
gyorsulas, tempomat és lassulas. A haladas fazis szintjét a mozgas
sebesség-bedllitasa adja, mig a gyorsulas és lassitas fazisok meredekségét
a gyorsulasi paraméter adja meg.

Mozgas: Az Az izlileti sz6gek hasznalata a 3D péz alternativajaként hasznalhatd, amikor a MoveJ
izlileti szdgek segitségével utpontot hataroz meg.

hasznélata
Az iziileti sz6g hasznalataval meghatarozott utpontok nem médosulnak, amikor a

programot a robotok kdzott athelyezik.
Ez akkor hasznos, amikor a programot egy Uj robotra telepiti.

Az iziileti sz6gek hasznalata a TCP opciot nem elérhetdvé teszi.
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Mozgatas:
Megosztott
paraméterek a
mozgatasi
parancsban

Specialis
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A Mozgatas képerny6 jobb alsé sarkaban talalhaté megosztott paraméterek a robotkar
elézd pozicidjatol a parancs alatt [év6 els6 Utpontig, majd onnan az azt kovetd
utpontokig végzett mozgasra vonatkoznak.

A Mozgatas parancs beallitasai nem vonatkoznak az utolso Utpontbdl kiinduld, a

Mozgatéas parancs alatt végzett palyara.

Véitozék

Mozgas

Hatérozza meg, hogyan mozogjon a robot az Utpontok Kézott.

Az aldbbi értélcel vonatkoznalk az dsszes gyermek Utpontra, és flggnel a kivélasztott
mozgéstipustdl

TCP beélitdsa llesztés sebessége

‘Ak‘m’v TCP haszndlata hd | | 60,0/ °/s
Furikcié llesztés gyorsuldsa
" ‘Alap v| | 80,0| °/s?

[ llesztési szégek hasznélata

Visszaaéllitas

° o O 5:”1'\‘.”5(:\6.

20.7.2. Utpontok

Leiras Az Utpontok alkotjak egy robotprogram egyik leginkabb kézponti elemét, amelyek
utasitjak a robotkart, hogy hova menjen egy-egy mozgatassal.
Utpontok . . . o 3 N , B
. . Egy utpont kisér egy mozgatast, ezért kdtelez6 hozzaadni egy mozgatast az elsd
hozzaadasa .
utponthoz .
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Egy utpont
hozzaadasa egy
robotprogramhoz

Tovabbi Gtpontok
hozzaadasa egy
mozgatashoz
(Move) vagy
utponthoz

1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet, ahova egy Move (mozgatas)
parancsot kivan beirni.

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Movex lehetéségre.

A robotprogramhoz egy utpontot adunk hozza a Move csoméponttal egyiitt.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q _ Graphics Variables

Move 1
w - ¥ Robot Program Move Move -
Y 2 @ 4 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 movement
Wait type.
Set Set TCP Joirt Speed
Popup ‘USE active TCP A4 ‘ ‘ 60.0‘ °ls
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
il s ‘Ease - ‘ ‘ 80.0‘ °/s?
Folder
Set Payload

> Advanced O Use joint angles
> Templates

O Normal

1. Robotprogramjaban valasszon ki egy Mozgatas csomdpontot vagy egy Utpont
csomopontot.

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson az Utpont lehetdségre.

A tovabbi Utpontot a Mozgatas csomopontban adjuk hozza. Ez az utpont a
Mozgatas parancs részét képezi.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Hen.

Q _ Graphics Variables

unnamed>* D ﬁ E
It i . .
ops Save.

Move
_ 1 v Robot Program Waypoint

Waypoint 2 ¢ «b Move/
Direction 3 ® Waypoint_1 Waypoint_3 -%

4 ® Waypoint_2
Wait 5 @ Waypoint_3
Set ?
Popup

| Edit pose |
Halt
C t
ommen ) : Move here

Folder

Set Payload

> Advanced @ Stop at this point @ Use shared parameters
Blend with radius oint Speed 60
) Templates O OJ P
0 80

Joint Acceleration

Time 2.0
@)

Add Until

43S XBRERTE

O Normal Simulation .

A tovabbi utpont az On altal a robotprogramban kivalasztott Gtpont ala kertil.
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Részlet

Az utpont hasznalata azt jelenti, hogy a mozgatas parancsbdl betanitott viszonyt
alkalmazza a tulajdonsag és a TCP kdzott. A jellemzé és a TCP kdzotti viszonyt, az
aktualisan kivalasztott jellemzére alkalmazva, érjik el a kivant TCP-helyet. A robot
kiszamitja, hogyan kell a kart pozicionalni ahhoz, hogy az aktualisan aktiv TCP
elérhesse a kivant TCP-helyzetet.

Utpontok beallitasa

Leiras

Utpontok
elnevezése

Utpont
elnevezése

Az utpontok kiléonb6z6é médon konfiguralhatdk a beallitasoktdl, az alkalmazastol és az
utpontnak a robotprogramban elfoglalt helyétdl figgéen.

Az Utpontok automatikusan egyedi nevet kapnak, amikor ezeket hozzaadja a
robotprogramhoz.
A felhasznal6 megvaltoztathatja az utpont nevét.

1. Gy6z6djoén meg réla, hogy a képernyd jobb oldalan a Parancs flilén van.

2. Valassza ki az atnevezni kivant Gtpontot

V

Koppintson a Atnevezés gombra

irja be az Uj nevet

Kattintson a Bekiildés gombra az 0j név mentéséhez.

Universal Robots Graphical Program

Q _ Graphics Variables
Move N
- v Robot Program Waypoint
Waypoint 2 9 % Move
Direction 3 © Waypoint 1 Waypoint_1 Y
Wait
N ?
Popup |Maximum of '15' characters
Edit pose
IR
Waypoint_1 Xxxxx
° / # * & @ % $ ! ? < —
Esc 1 2 3 4 5 6 7 8 9 [¢] = Backspace
q w e r t 3 u i o p o
- Submit
+
a s d f a h j k 1 [ 1
" { }
4 shift z X c v b n m ( )
4 »

Tipp Egy terjedelmes robotprogramban gyakran tébb mint 50 utpontja lehet, ezért hozzon
létre egy olyan elnevezési szabalyt, amelynek az On szamara van értelme.
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Utpontok
Osszekapcsolasa

Részlet

Leallitas ennél a
pontnal

Hasznalja az Allj
funkciot ezen a
ponton

Tipp

Felhasznalas
példaja

Atmenet sugérral

Atmenet
hasznalata
sugarral

Tipp

Kozos
paraméterek
hasznalata

Felhasznalas
példaja

A hivatkozas ikonjanak kivalasztasaval az utpontok 6sszekapcsolédnak és
megosztjak a helyzetadatokat.

Mas utpontadatokat, példaul az &tmenet sugarat, az eszkdz/illesztés sebességét és
az eszkoz/illesztés gyorsulasat, egyedi utpontokhoz konfiguraljak, még ha 6ssze is
lehetnek kotve.

A robotprogramot ugy konfiguralja, hogy ezen az utponton alljon le. A robot az adott
pont felé haladva lassul, majd folytatja utjat a kdvetkezd utpont felé.

1. Valassza ki a médositani kivant utpontot

2. Aképerny jobb oldalan valassza ki @ stop at this point

Ez hasznos ahhoz, hogy a robotot egy preciz helyzetbe mozgassuk.

Ha a robotot el kivanja tavolitani a hegesztési vagy gépkezelési alkalmazastol.

A robotkar utpontok kozétti mozgatasanak atmenetéhez hozzaadhat egy atmeneti
sugarat. Az atmenet részletes leirasat ezen a hivatkozason taldlja.

Ha egy atmenetet ad hozza egy utponthoz, az utpontok k6zoétti atmenet sokkal simabb
és hatékonyabb lesz. Ezaltal a robotkar mozgatasa zokkenémentesebb lesz, de ez
nem vonatkozik a robotkar mindenféle mozgatasara.

1. Valassza ki a médositani kivant utpontot

O Blend with radius

2. Aképerny6 jobb oldalan valassza ki
3. Adjon hozza egy szamot [mm] az atmeneti sugar meghatarozasahoz.

4. Kattintson a Beadas gombra a szam mentéséhez.

Ha t6bb utpontot hasznal a két pont k6z6tti atmenet iranyitdsara, akkor a két pont
koz6tti Utpontokat 6sszemoshatja, hogy a teljes mozgatast simabba és hatékonyabba
tegye.

Ez az utpont alapértelmezett beallitasa.
A beallitasokat a szll6 Mozgatas parancsbol masoljak at.

Ezt akkor kell hasznalni, ha az iziilet sebessége és gyorsulasa NEM valtozik a szl
Mozgatas parancsban.
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[zlilet sebessége
/ gyorsulasa

Az iziileti
sebesség vagy
gyorsulas
médositasa

Felhasznalas

példaja

1d6

Idétartam beirasa
masodpercben

Hozzaadas
Eddig, amig

Egy Mozgatas parancsban modosithatja az egyes Utpontokhoz tartozé iziiletek
sebességét és gyorsulasat.

Vélassza ki a médositani kivant utpontot

2. Aképerny6 jobb oldalan allitsa be az izlileti sebességet vagy gyorsulast az
alabbiak kivalasztasaval

@ Joint Speed
Joint Acceleration

irja be a sebesség értékét

irja be a gyorsulas értékét

Ha egy raklapozé programot hoz létre, akkor az utpontot lassabban mozgathatja akkor,
amikor a program elhelyezi az objektumokat, illetve gyorsabban, mikor a robot egy
masik targy felrakasa céljabol mozog.

Médosithatja az utpont eléréséhez sziikséges id6tartamot.
A maximalis érték 21 600 masodperc/6 oéra.

1. Valassza ki a médositani kivant Gtpontot

Time
2. Aképernyd jobb oldalan valassza ki @

3. lIrjon be egy szamot [s]

4. Kattintson a Beadas gombra a szam mentéséhez.

A robotkar mozgatasa most [s] id6 alatt jut el ehhez az utponthoz.

P Waypoint
Drecton | 3 © Wapont1 [Z] wewon: 2 %

I3
23
§

@ stop s point
O Bend it racus

S ==

A Hozzaadas addig (Add Until) szamos kulénb6z6 lehetdséget nyujt az utpont
konfiguralasara.

UR10e
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Lépések Kérjuk, tekintse meg a Hozzaadas Eddig, amig 234(Hozz4adja eddig) hivatkozast
utmutatasért Iépésrél Iépésre.

R 2 + o

e Haplo

i és
WV Alap Q - Grafika Vaéltozok
M a A
02g4s 1 X Véltozdk bedlitasa Eddig
Utpont 2 ¥ Robotprogram Adja meg a leélités felrérel
Irény 3 9 & Movel A robot halad a kijeltlt irdnyba amig el nem éri a ledlldsi feltételt
. = 4 ¥ [rény: Alap X+
Varakozds 5 % Eddig Kifejezés f (X)
Beallitas
Eléugras
Leallit Tavolsag Q 9
Megjegyzés
ol (3 A
Mappa =
Szerszam érintkezés
Hasznos
terhelés bed... o Kapcsolat észleléséhez javasolt ennél alacsonyabb szerszdmsebesség: 100,0
> Specidlis mmis
> Ssablonok
1/0 Bemenet ‘ '
Vs
Hozzaadas Eddig, amig MUiveletet hozza’adC’

23S XBENZ
ONorméI f ° 0 O S:H‘rw,ﬂér:.wj.

Régzitett utpont
Leiras A fix Gtpont a PolyScope-ban hasznalt szabvanyos utpont.

Ez egy meghatarozott koordinatarendszerhez (alapértelmezés szerint a robot
alapallvanyahoz) viszonyitott régzitett hely, ahova a robot utasitasra visszamegy.

Egy rogzitett helyzet( Gtpontot gy tanitanak, hogy a robotkart fizikailag a pozicidba
mozgatjak. A robotot a 17.4 Szabad mozgatas 135 (szabadonfutd) vagy a PolyScope
22 Mozgas lap 337 segitségével mozgathatja.

Mikor kell hasznalni:

* Ha a robotot egy konkrét helyre kell mozgatni (a berendezés koéril kell
mozgatni, vagy egy konkrét helyre kell mozgatni olyan miveletekhez, mint a
felszedés vagy lerakas).

* Amikor egy teljes robotprogramot hoz létre egy helyhez, azaz a robot alapjahoz
viszonyitott fix Utpontok hasznalataval. Attelepitheti a robotot, és
Ujradefinialhatja a robot alapjanak helyét, majd a robotprogram az Uj helyszinen
fog miikodni.

Mikor NEM szabad hasznalni:

* Ha azt szeretné, hogy az utpont helye dinamikus legyen. A fix Utpontok statikus
poziciok, és csak akkor valtoznak, ha szandékosan frissitik 6ket, vagy ha egy
koordinata-rendszerhez viszonyitjak dket.
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Roégzitett itpont  Fix Gtpontot adhat a robotprogramjahoz, amikor hozzaad egy Mozgatas parancsot.
Nincs kiilénbség, hogy a Mozgatas (Move) egy Moved, Movel vagy MoveP parancs.
Egy rogzitett utpont hozzaadasa egy robotprogramhoz
1. A Program lapon koppintson az Alap (Basic) elemre.
2. Mozgatas parancs hozzaadasa
3. Valassza ki az automatikusan generalt utpontot

a. Vegye észre, hogy a szelektor beallitasa automatikus

Fixed position v

4. Koppintson a gombra az
Athelyezés lap megnyitasahoz

5. Allitsa be az ttpontot

6. Koppintson a
fulre

jelre az utpont mentéséhez és a visszatéréshez a Program

;
+ Foboterogran ~' Otpont

9« MoveP

® Utport 1 Utpont 1

2
3
4
5 ?|Y CircleMove
6
7
8

Vv Sablonok

Keresés

Eré © ViaPoint_1 '
@ Végpont_1 ./r;/’f

= Bedllités )

Palettazo

Szallitoszalag

kbvetése 9 B Varakozds | Tartas szerkesztése |
10 @ Eiugras

Csavarozas

a b Mozgatas ide
15 ¢ & Hurok @ Osztott dtmeneti sugar haszn... (@) Osztott paraméterek hasznélata
12 =] <dres> QO Atmenet sugérral (O Eszkozsebesség 250
17 L. Hivas- 5

25 Eszkoz gyorsuldsa 1200

18 == var_2:=2 * force()
19 ¢ b Ha Ou 2.0
20 - <tires>

21 B Parancssor

22 & Véltas . o
23 M AAZIA 1 - Hozzaadas Eddig, amig
2SS KBAT

O Normél

Példa Amikor eltavolit egy munkadarabot a tokmanybdl egy gépkezel6 alkalmazasban, tegye
az utpontot rogzitett helyzet(ivé, hogy elkeriljon barmilyen érintkezést a
berendezéssel.

Fix atpont beallitasa

1A gép kezelése soran a tokmany tartja a szerszamot, amely munkat végez a munkadarabon. Példaul a
tokmany egy furo része, amely a furdszarhoz csatlakozik.
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Leiras

Fix utpont
beéllitasa

A rogzitett utpont beallitasa azt jelenti, hogy a robotkart a beallitani kivant utpont
poziciéjdba mozgatja. Ezutan az utpontot a robotprogramban a robotkar teljes
mozgatasanak egy helyzeteként "allitjak be".

Hasznalhatja a szabadonfuté izemméddot, vagy mozgathatja a robotkart a Mozgatas
lapon talalhato kézi kezel6szervekkel. Lasd: 20.7.1 Mozgas 211

Egy rogzitett Utpont hozzdadasa egy robotprogramhoz

1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomdpontot, ahova egy fix
utpontot szeretne beirni.

Az Alapbeallitasok alatt koppintson az Utpont lehetdségre.

Vélassza ki az ujonnan hozzaadott utpontjat a robotprogramban.

4. Koppintson

Az, hogy hogyan mozgatja a robotkart az utpont beallitdsahoz, nagyban fligg a
robotprogramtol, a létrehozandé alkalmazastol, a TCP-konfiguraciotdél stb.
Az Utpont beallitasanak nincs egyetlen legjobb médja.

* Ha ugy szeretné mozgatni a robotkart, hogy a TCP egyenesvonallian
mozogjon, hasznalja a TCP nyilakat.

* Ha arobotkart a szabadonfutoval szeretné mozgatni, tartsa lenyomva a
szabadonfuté gombot.

hasznalhatja a robotkar mozgatasahoz.

* Ha egy konkrét iziiletet szeretne mozgatni, hasznalja az iziilet poziciéja (Joint
Position) értékeket.

Universal Robots Graphical Programming Environment
IR
Y <unnamed>* e
R rd [ARZ e B W
TCP Position Robot Tool Position
Feature Active TCP
Mew < |ITce x| 118.02|mm Rx|  0.127|rad
v| -282.10/mm RY[ 3.139|raa
+]
z| 155.76/mm Rz| 0.000|rad
% Joint Position
{
i Base -37.73 °
/ [ ] l 1
TCP Orientation
Shoulder -62.35 °
.,? I 1
L Elbow -106.79 °
[ 1
_ Wrist 1 -100.86 °
[ 1
o 8 Wrist 2 90.00 °
OK Cancel [ 1
Wrist 3 62.04 °
ﬂ? Home A Align Freedrive > I " ]
O Normal ° 0 o Sir rw.H-ﬁt\‘:‘n.
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Relativ utpont
Leiras Egy relativ utpont két utpont meghatarozasaval jon létre. Ez a két Utpont hatarozza

meg, hogy a relativ utpontnak milyen tavolsagra és iranyba kell mozognia
A relativ itpont meghatarozhat6 a robotkar korabbi pozicidéjahoz képest, példaul "két
centiméterrel balra".
A masodik Utpont az els6tdl fiigg.
Ezt az utpontot a relativ utpont hozzdadasakor hozhatja létre. Ez lehet egy korabban
meghatarozott utpont is, példaul egy fix utpont.
Mikor kell hasznalni:

* Amikor az InditasEIl6tt (Beforestart) parancsot hasznalja a robot kbzvetlen
mozgatasara tetsz6leges pozicidbdl. Példaul, ha a robotot egy alkatrészekhez
kozeli pozicioban allitjiak meg.

* Ha az els6 utpont relativ, és megnyomija a lejatszas gombot. A program
inditdsahoz nem kell a robotot pozicidba helyezni.

* Amikor alprogramokat hasznalunk a robot koril kilonb6zé helyeken
ismételheté mozgasok végrehajtasara. Példaul csavarozas tdébb helyen:
mozogjon lefelé 50 mm-t, kapcsolja be/ki a csavarhizo6t, mozogjon felfelé 50
mm-t.

Mikor ne hasznalja:

* Amikor egy adott helyet ismételten el kell érni.

* Ha allandé utvonalra van sziikség.

Példa: Relativ A robot 20 mm-es mozgatasa a szerszam z-tengelye mentén:

utpont

gz 1=p[0,0,0.02,0,0,0

hozzaadasa var_1=pl ]
Movel
Utpont 1 (relativ pozicid):
Use variable=var 1, Tulajdonsadg =Szerszam
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Relativ utpont
hozzaadasa
robotprogramhoz

1. A Program lapon valassza az Alap meniit

2. Koppintson az Utpont elemre
a. Figyelje meg, hogy a valaszté automatikusan Fix pozicidba all
b. Valtsa az utpontot relativ poziciora.

Az els6 utpont beallitasa (a ...pontbdl)

A masodik utpont beallitasa (...pontra)

:

Véltozék

2 ¥ Robotprogram

3 ¢ poe " Utpent
Keresés 4 (©) litpontet Utpont_1 %
5 5 @ v CircleMove
Er6 6 @ ViaPoint_1 Relativ mozgds, az innen ¢s ide helyzetek k2ot kiilonbséggel Tavolsdg
Palettazo 7 ® Végpont_1 meqadval
8 = Beslitis pone pontia 0.0 mm

széllitészalag
kivetése

Pont bedllitasa [ Pont bealitasa |

179,0°

B Vdrakozas
10 [ Elbugrés
11 O Ledlit
4 12 | Megiegyzés (3
13 ¢ m Mappa
14 = <dres

Csavarozas

15 ¢ & Hurok @ Osztott étmereti sugér haszn... (@) Osztott paraméterek hasznélata
16 =] <tires O Atmenet sugérral QO Esziszsebesség
17 L. Hivés- "
Eszkoz gyorsuldsa
18 2= var_2=2 * force()
19 ¢ b Ha O

20 - <tires
21 & Parancssor
22 & Vltds

~ Hozzsadés Eddig, amig
° 0 o s:u—w\a’mf..

O Normal

Részlet

Két relativ Utpont kdz6tt a mozgatas mindig a legrévidebb utvonalat kdveti a robot
szamara, a mozgatas tipusatol fliggéen.

A relativ Utpontok kozti tavolsag derékszogl koordinatarendszerben értendd a két
helyzet TCP pontja kéz6tt. A sz6g adja meg, hogy a TCP orientaciéja mennyit valtozik a
két pozicid kéz6tt, pontosabban az ez a tajolas valtozasat leird forgasvektor hossza.
Nem szamit, hogy a relativ Utpont pozicidja hol helyezkedett el a robot kéril, mielétt a
program a relativ Utpontba kertilt.

Amint a PolyScope a programfaban a relativ Gtpontra lép, a robot az aktualis

Az ismétl6dd relativ helyzetek kilendithetik a robotkart a munkaterébdl.

Felhasznalasi
eset: Hegesztés
és a hegesztési
cikkek
maodositasa

Ha van egy hegesztési eljaras, és egy téglalap korili varratot kell hegeszteni, akkor az
elsé sarkot egy rogzitett Utponttal hatarozhatja meg, majd ugy iranyitja a robotot és a
hegesztészerszamot, hogy relativ Utpontok segitségével talalja el a tébbi harom sarkot
Az elsé utpont inditja a hegesztési varratot a téglalap koérdl, és a relativ utpontok fejezik
be a fennmaradd sarkokat.

Ezutan, ha olyasmit kell hegeszteni, ami még mindig egy téglalap, de nagyobb vagy
kisebb, akkor megvaltoztathatja a relativ Utpontok tavolsagat, és gyorsan médosithatja
a robotprogramot.

Felhasznaléi kézikonyv
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Valtozo6 atpont

Leiras

mozog.
A valtozonak p[x, vy, z, rx, ry, rz] URScript formatumban megadott tartasban kell lennie,
amellyel egyetlen utpontot frissithetiink a programfaban ugy, hogy moédositjuk az X, Y,
Z,RX, RY vagy RZ értéket az utpont manualis visszaéllitadsa nélkdl.

Mikor kell hasznalni:

* Szkriptelemekkel kombinalva.

Egy valtozé utpont a PolyScope rendszer egy véltozdja altal meghatarozott helyzetbe

* Amikor adatokat fogad kiilsé eszk6zokrdl a helymeghatarozashoz, példaul
kamerakrol stb.

Mikor ne hasznalja:

* Amikor egy adott helyet ismételten el kell érni.

* Ha nem hasznal valtozokat vagy kiils6 eszkdzoket

* Ha egy utpontot manualisan kell athelyezni vagy ujradefinialni a kocogas vagy
a szabadonfuto segitségével.

Valtozé (tipont
hozzaadasa

Valtoz6 Gtpont 1.

hozzaadasa
robotprogramhoz

A Program lapon kattintson az alapmentire

Mozgatas parancs hozzdadasa

Adjon hozza egy valtozé Gtpontot, amelyet a robotprogram futtatasa soran
modosithat.

Valassza ki az automatikusan generalt tpontot

a. Vegye észre, hogy a valasztéelem automatikusan Fix helyzetra van
allitva.

b. Allitsa a valasztoelemt Valtozé helyzetbe.

Valassza ki a valtozét a legordiilé meniibdl.

Mozgas

Utpont

Irdny
Varakozas
Beallitas
Eldugras
Leallit
Megjegyzés
Mappa 9

Hasznos
terhelés bed...

i

¥ Robotprogram
9 < MoveP
© Utpont_1
® Vaitoz6
@ v CircleMove
® ViaPoint_1
® Végpont_1
= Bedllitds
B Vérakozés
@ Elbugrés
O Ledlit
® Megje

9 & Hurok

L. Hivas-

2= var_2:=2 * force()
9 b Ha

& Parancssor

4\ Al

v

Valtozék

:

Mozgassa a robotot Véltozd helyzetekbe

Véitozé hasznélata |<\altoz6> v

Véltoz6 helyzet -

@ Osztott étmeneti sugér haszn... (@) Osztott paraméterek hasznélata

QO Esziszsebesség

Eszkoz gyorsuldsa

(@)

Hozzéadés Eddig, amig

° 0 o S:wwa'mf..

O Normél

UR10e
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Részlet Olyan utpont, melynek helyzetét egy valtoz6 adja meg, ebben az esetben szamitott
tartasex id="1"/>.

A valtozo csak tartas lehet, példaul var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0].

Az els6é harom x,y,z, az utols6 harom pedig a rx,ry,rz vektor altal megadott rotacios
vektortajolas.

A tengely hossza a forgatandé sz6g radianban, a vektor maga pedig megadja a
tengelyt, amelyet forgatni szandékozik.

A helyzet mindig egy referencia keret vagy koordinata rendszer vonatkozasaban van
megadva, melyet a kivalasztott funkcié hataroz meg.

Ha az atmenet sugarat egy fix utponton allitja be, és az azt megel6z6 és kévetd
utpontok valtozoak, vagy ha az atmenet sugarat egy valtozé utponton allitja be, akkor
az atmenet sugarat a rendszer nem ellendérzi atfedésre (lasd Keverés below).

Ha a program futasakor az atmenet sugara atfed egy pontot, a robot figyelmen kivil
hagyja, és a kdvetkez6h6z mozog.

Keverés

Leiras Az Atmenet teszi lehet6vé, hogy a robot siman valtson két palya kdzétt anélkiil, hogy a
koztlik 1évé Utpontnal ledlina.
Az atmenet felgyorsitja a robotprogram futasat, mivel a palyak kdzétti sima dtmenet
létrehozasaval elkeriilheti a palyak kozotti gyorsulas lelassulasat.

A kovetkezd szakaszokban tovabbi tajékoztatast talal az atmenettel kapcsolatban:
* Atmenet paraméterei on the next page
* Kevert palyak 231

* Feltételes dtmenetpalyak 232
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Példa: Atmenet
egy felrakas és
behelyezés

alkalmazéasban

Arobotaz 1. atpontrol (WP_1) indul, ésa 3. (WP_3) utpontnal fel kell vennie egy
targyat.

Ahhoz, hogy a robot elkertlje e targgyal és mas akadalyokkal az titkdzést, ki kell
keriilniea (0) utpontota 2. (WP_2) utpont hasznalataval.

Harom utpontot vezetiink be a kévetelményeknek megfeleld utvonal l1étrehozasahoz.

@ T WP_2
Wp_1

&

(WP_1):kiindulasi helyzet, (wp_2): kbztes pont, (WP _3) : felvételi pozicio,
(0) : akadaly.

Egyéb beallitasok konfiguralasa nélkil a robot minden egyes utpontnal egy nagyon
révid, de teljes megallast hajt végre, miel6tt folytatna a mozgatast.

Ehhez a feladathoza (wp_2) utpont leédllitishoz nem optimalis, mivel egy sima kanyar
kevesebb id6t és energiat igényelne, mikdzben mégis teljesitené a kdvetelményeket.
Meég az is elfogadhatd, hogy a robot nem éri el pontosan az (Wp_2) utpontot,
amennyiben az atmenet az elsd palyarol a masodik palyara ennek a pozicionak a
kdzelében torténik.

Aledllitas a (wp_2) utpontndl elkeriilhetd, ha az Utponthoz egy dtmenetet allitunk be.
Ezzel a robot zOkkendmentes atmenetet szamithat ki a kbvetkez6 palyara.

Az dtmenet els6dleges paramétere a sugar.
Amikor a robot az utpont atmeneti sugaran belil van, elkezdheti az atmenetet és

letérhet az eredeti Utvonalrél. Ez gyorsabb és puhabb mozgasokat tesz lehetévé, mivel
a robotnak nem kell lassitania és Ujra gyorsitania.

Atmenet paraméterei

UR10e
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Leiras Az Atmenet teszi lehetévé, hogy a robot siman valtson két palya kozétt anélkiil, hogy a
koztlik 1évé utpontnal leélina.
Az atmenet felgyorsitja a robotprogram futasat, mivel a palyak kézétti sima atmenet
létrehozasaval elkeriilheti a palyak kozotti gyorsulas lelassulasat.

Atmenet Az utpontokon kivil tébb paraméter is befolyasolja a atmeneti palyat.
parameterel * azatmenetsugara (r)
* arobot kezdeti és végs6 sebessége (a p1 poziciokban). és p2 illetve)

* amozgas ideje (pl.: ha egy palyahoz specifikus id van beallitva, akkor ez
befolyasolja a robot kezdeti/végsd sebességét)

* apalyatipusok, amelyekbél indul és amelyekhez illeszkedik a palya (Movel,

MovelJ)
-~ - = ~N
7/ T N
/ . \
/ \
Wp_1 / * \
L
- ____? WP_2 |
/ \ | I
\ | /
pl \ | /
N ’
N 7
~
p2
® o 3

Fels6 atmenet (wp_2), amelynek sugara (r), kezdeti &tmeneti pozicio p1 és
végsé atmeneti poziciop2. (0) akadaly.
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Ha egy atmenet sugara be van allitva, a robotkar palyaja atmegy az utpont kortil, ezzel

lehetévé téve, hogy a robotkar ne alljon meg a pontnal.

Az atmeneteknél nem fordulhat el6 atfedés, igy nem lehet olyan atmeneti sugarat
beallitani, amely atfedésben van egy el6z6 vagy kdvetkezd utpont atmeneti sugaraval.
Ha kétatmenet atfedésben van, a napl6 fulén figyelmeztetés jelenik meg. Tovabbi

informaciot itt talal: Naplo fiil.

WP_1

WP_4

A keverési sugar atfedése nem megengedett (*).

UR10e
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Kevert palyak

Leiras

Kevert palyak

Az Atmenet teszi lehet6vé, hogy a robot siman valtson két palya kézétt anélkiil, hogy a
koztiik 1évé utpontnal ledlina.

Az atmenet felgyorsitja a robotprogram futasat, mivel a palyak kdzétti sima dtmenet
létrehozasaval elkeriilheti a palyak koz6tti gyorsulas lelassulasat.

WP_3

Koézébs tér (Moved) versus Descartes-tér (MovelL) mozgas és keverés.

Felhasznaléi kézikonyv
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A mozgas tipuséatdl figgéen (azaz Movel, Moved vagy MoveP) kiilénbdzd kevert
palyak jénnek létre.

+ Atmenetek a MoveP-ben Amikor a MoveP-ben atmenetet képez, ez utdbbi
helyzete egy korivet kdvet allandd sebességgel. A tajolas a két palya kézott lagy
interpolaciéval keveredik. Egy Moved vagy Movel keverheté MoveP-vé. llyen
esetben a robot a MoveP korivkeverését hasznalja, és interpolalja a két mozgas
sebességét. Egy MoveP nem keverheté MoveJ-vé vagy Movel-lé. Ehelyett a
MoveP utols6 utpontjara hivatkoznak megallasi pontként keverés nélkil. Nem
végezhet keverést, ha a két palya 180 fokhoz kdzel szégben van (visszafelé),
mivel ez nagyon kis sugaru korivet hoz Iétre, amit a robot alland6 sebességgel
nem tud kévetni. Ez a programban futtatasi id6 kivételét okozza, amely
korrigalhatd az utpontok beallitasaval, hogy kevésbé éles szbéget kapjanak.

* MoveJ-t tartalmazé atmenetek A MovedJ atmenetek sima gorbét
eredményeznek a csuklotérben. Ez miikédik a MoveJ-Moved,MoveJ-Movel és
MovelL-Moved keveréseknél. A atmenettel simabb és gyorsabb palyat lehet
elérni, mint az atmenet nélkiili mozgatasoknal (14sd a 15.6. abrat).Haa
sebességet és gyorsulast hasznaljak a sebességprofil meghatarozasara, akkor
a keverés a keverési sugaron belll marad a keverés alatt. Ha az idét hasznalja a
sebesség és a gyorsulas helyett mindkét mozgatas sebesség-profiljanak
meghatarozasahoz, akkor az atmeneti palya az eredeti MoveJ palyéjat koveti.
Amikor mindkét mozgas id6korlatozott, akkor a keverékek hasznalata nem
takarit meg id6t.

+ Atmenetek a MovelL-ben Amikor a Movel-ben atmenetet képez, ez utébbi
helyzete egy korivet kdvet allando sebességgel. A tajolas a két palya kézott lagy
interpolaciéval keveredik. A robot lassulhat a palyan a koriv kdvetése el6tt, hogy
elkertilje a nagyon nagy gyorsulasokat (pl. ha a két palya k6zotti sz6g kdzel van
a 180 fokhoz).

Feltételes atmenetpalyak

Leiras Az Atmenet teszi lehet6vé, hogy a robot siman valtson két palya kdzétt anélkiil, hogy a
koztlik 1évé Utpontnal ledlina.
Az atmenet felgyorsitja a robotprogram futasat, mivel a palyak kdzétti sima dtmenet
létrehozasaval elkeriilheti a palyak koz6tti gyorsulas lelassulasat.
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Feltételes
atmenetpalyak

Ez a példa kifejezetten adott helyzetre vonatkozik, de azt mutatja, hogy a robotprogram
igen ritka helyzetekben a végrehajtas elétt kiszamithatja a programcsomoépontokat.

Az atmenet palyajat befolyasolja egyrészt az az utpont, amelyre az atmenet sugarat
beallitottuk, masrészt a a programfaban utana kdvetkezd utpont.

Ebben a példaban az atmeneteta (Wp_1) ésa (WP_2) befolyasolja. Ennek
kévetkezménye még nyilvanvaldbba valik, amikor a példaban szereplé (wp_2) kérl
az atmenetet alkalmazzuk.

Két lehetséges végpozicio létezik, és annak meghatarozasahoz, hogy melyik a
kdvetkezd utpont, ahova az atmenet illeszkedik, a robotnak mar az atmenet sugaraba
belépéskor kell kiértékelnia digital input[1] bemenet aktualis értékét.

Ez azt jelenti, hogy a i f. . . then kifejezést még azel6tt kiértékeli, miel6tt ténylegesen
elérné a célpontot, ami némileg ellentmondasos, ha a programvégrehaijtas sorrendjét
nézzik. Ha egy Utpont - egy ledllasi pont, és feltételes kifejezések kovetik a kovetkezd
utpont meghatarozasahoz (példaul az I/0 parancs), ezt akkor hajtja végre, amikor a
robotkar mar leallt az Gtponton. (Wp_2)

MoveL

WP I

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

if (digital input[1l]) then
WP F 1

else
WP F 2

@ 1l

WP_F_2

WP I akezdeti utpont, és egy feltételes kifejezés fliggvényében két végsé
utpont lehetseges Wwp F 1 eswP _F 2. Afelteteles i f kifejezest akkor ertekeli ki,
amikor a robotkar belép a masodik atmenetbe (*).

Felhasznaléi kézikonyv
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Hozzaadas Eddig, amig

Leiras

Az Eddig (Until) program csomépont leallasi kritériumot hataroz meg egy
mozgatashoz.

Eddig (Until) csomépontokat a Direction (Irany) és Waypoint (Utpont) parancsokbol
adhat hozza.

Iranycsomoépontot csak a Movel és MoveP mozgatas parancsokhoz adhat hozza.
A robot egy ut mentén mozog, és amikor érintkez6t észlel, megaill.

Egyetlen mozgatashoz tébb megallasi kritériumot is hozzaadhat. A mozgas akkor all
le, amikor az elsd Eddig feltétel teljesil.

Egymas utan tdbb Hozzaad eddig (Add Until) opciét is hozzaadhat, mivel tdbb
feltételnek is teljesiinie kell egy miivelet elvégzését vagy végrehajtasat megel6zéen.

[t Merkés
el
V Alap Q - Grafika Vaéltozék
Mozgas 1 X Valtozsk bealitisa Eddig
Utpont 2 ¥ Robotprogram Aclia meg a ledlitas feltételr
Irény 3 @ ¢ Movel Arobot halad a lijelélt irdnyba amig el nem éri a ledlldsi feltételt
. = 4 @ Irdny: Alap X+
Vérakozis 5 » Eddig Kifejezés f (x)
Beallitas
Eléugras
Leallit ‘ Tavolsag ‘ Q 9
Megjegyzés
| 3 N
Mappa y
Szerszam érintkezés 2
Hasznos ‘
terhelés bea... @ KapCsolat észklésdnes Javasolt endl slacsonyabb szerszémsebesség: 1000
> Specidlis mm/s
> Ssablonok
/O Bemenet ‘ .
‘ ‘ Y\
Hozzéadés Eddig, amig mavetetet nozzéa0 ( JP)

O Normal

* Tavolsag

* Szerszam érintkezés: (lasd 20.7.3 Irany 239)
* Kifejezés
* /0 Bemenet:

* Mlveletet hozzaad

Kifejezés Ez a csomépont egy egyedi programkifejezést hasznal a robot mozgasanak
megallitasara. Kifejezést is hasznalhat a leallitasi feltétel megadasara.
A ledllitasi feltételeket valtozok és parancsfajl-fliggvények segitségével is
megadhatja.
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Eddig (Until)
kifejezés
hozzaadasa egy
robotprogramhoz

1. Ha hozzaadta az Eddig (Until) parancsot, koppintson a

Expression

Koppintson a sarga kifejezés-mezére

A kifejezés hozzaadasa a billenty(izettel

A kifejezés mentéséhez koppintson a Bekildés 0 lehetbségre.
5. Valassza ki, hogy megosztott lassitast vagy egyéni lassitast kivan hasznalni.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q _ Graphics Variables

Move

¥ Robot Program Until - [Expression hd
@ 3 Movel

1

2

Direction 3 ¢ v Direction: Base X+ Enter the Until text that will be executed as script code by the URCantroller
4 ¥ Until expression

Waypoint

Wait
If an Action is added this will be executed when the Until condition is reached
Set

Popup

Halt ‘

Comment @ Use Shared Deceleration

4 3
Folder O Use Custom Deceleration

Set Payload 1200

Add Until Add AcmonC’
Normal ‘ ° m O Simulation
® S— o @

Tavolsag

Példa

Egy
robotprogramhoz
egy Eddig (Until)
tavolsag
hozzadadéasa

Ez a csomépont leallitja az Irany mozgatast, amikor a robot egy bizonyos tavolsagot
megtesz. A sebességet fokozatosan lecsokkenti, hogy a robot pontosan a megadott
tavolsagon alljon meg.

Egy konkrét tavolsagot is hasznalhat ledllitasi feltételként.

A tavolsag funkcidval a szerszamot egy adott tavolsagra mozgathatja a teljes
megallas el6tt, példaul a szerszamot eltavolithatja a munkadarabtdl.

1. Ha hozzaadta az Eddig (Until) parancsot, koppintson a

Distance

Adja hozza a tavolsagot mm-ben

Valassza a leallitast, miutan megtette a tavolsagot, vagy egy dtmeneten
haladt adott sugarral. Kattintson ide, ha tdbbet szeretne megtudni az
atmenetrdl.

Felhasznaldi kézikbnyv
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Szerszam érintkezés

Ez a csomoépont lehetéveé teszi, hogy a robot megallitsa a mozgast, amikor
|étrejon az érintkezés a szerszammal.

Hasznalhatja ezt a csomoépontot, hogy megallitson egy mozgast, amikor a
roboteszkdz érintkezést észlel.

1
'
'
'
(R R
, 1 )
. i
-

Meghatarozhatja a leallas lassitasat és a szerszdm visszahuzasat is.

Példa Hasznalhatja az Eddig - Szerszdm érintkezés csomoépontot a
Raklapozas/Lepakoldshoz hasonlé alkalmazasokhoz, ahol az Eddig - Szerszam
érintkezés meghatarozza a felpakolt targyak magassagat.

UR10e 236 Felhasznaloi kézikonyv



IR
UNIVERSAL ROBOTS

Eddig (Until)
szerszamérintkezés
hozzdadasa egy
robotprogramhoz

Részlet

1. Ha hozzaadta az Eddig (Until) parancsot, koppintson a

Tool Contact

Q _ Grafika Valtozok

Mozgas

: X] Viltozok bedlitésa Eddig - Szerszam érintkezés -
Utpont 2 ¥ Robotprogram
Irény 3 9 b Move) A robot mozog Eddig, amig (itkézést nem észlel a szerszamon. A robot a
4 ¢ @ Uont_1 meghatérozott lasstéssal ledll
Varakozas 5 3 Erintkezésig: Visszahtizza 0,00 fleléadhen | , 4 3
b 100 apcsolat észleléséhez javasalt ennél alacsonyabb szerszamsebesség: 100,0 mm/s
Beallitas Ha egy miiveletet hozzéad, ezt akkor hajtja végre, amikor az "Eddig” feltételt eléri
Eléugras
Leallit
T @ Mozgatés az érintkezési pontig —  Tévolsdg
4 s Tévolség az érntkezési pontig

M . .

appa [ oodmm Erintkezés
Hasznos + R ed
terhelés bea... obot ledl

> Specislis
QO Alkalmazza a megosztott lassulést
> Ssablonok ) )
@ Alkalmazzon egyéni lassuldst
20000, °/s?
< > Hozzéadas Eddig, amig Mlveletet hozzé d()
5 (iveletet hozzda
RIS XKBRETZ

ONorma’I ° 0 o szmuiécis ()

VIGYAZAT

A mozgas alapértelmezett sebessége tul nagy az érintkezés
észleléséhez. A gyorsabb mozgasi sebesség a robot megallasat
valtja ki, miel6tt a szerszamérintkezés feltétele érvénybe
Iéphetne. A robot leallitasanak elkeriilése érdekében
csokkentse a mozgas sebességét. Példaul: 100m/s.

ERTESITES

Az Eddig - Szerszam érintkezés lehet, hogy nem mikddik, ha a
szerelt eszkdz rezeg. Példaul: egy beépitett pumpas
vakuumfogé gyors vibraciot indukalhat.

= P

Haszndlja a VisszahUzas az érintkezésig beallitast, hogy a robot visszatérjen az
érintkezés kezddpontjahoz. Beallithat egy tovabbi hatrafelé mozgast, hogy a
robot mozgasa érintkezésmentes vagy érintkezés iranyaba legyen. Ez akkor
hasznos, ha van olyan fogéja, amely mozgasahoz szabad hely kell vagy ha fogo
mivelet sziikséges.

1/0 Bemenet

Ez a csomdpont egy I/0 bemenetet haszndl egy jelvezérelt mozgas ledllitdséara.
Hasznalhat egy I/0 bemenetet is a leallitasi feltétel megadasara.

Felhasznaldi kézikbnyv
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Nincs mvelet 1. Ha hozzaadta az Eddig (Until) parancsot, koppintson a
hozzaadasa egy
robotprogramhoz /O Input

2. Az analog vagy digitalis bemenet kivalasztasa

3. Tovabbi konfiguracié hozzaadasa

Miiveletet Ezzel a csomdponttal hozzaadhat egy programcsomaopontot, ha egy adott Addig (Until)
hozzaad feltétel teljestil. Egy Addig (Until) parancs utan kézvetlenil végrehajtandé tovabbi

m(iveletet is hozzaadhat.

Példa Amig a Szerszamérintkezés (Tool contact) be nem kapcsolja a megfogo szerszam
megfogd miiveletét. Ha nincs Miivelet meghatarozva, akkor a program végrehajtasa a
Programfa kdvetkezd program-csomaopontjan folytatédik.

Nincs miivelet .
hozzdadésa a _ Add Action
1. Koppintson a

Until parancs

utan 2. Valasszon ki egy csomodpontot a csomépontlistabol, amelyet kdzvetleniil az

Eddig (Until) parancs utan kell hozzaadni.

3. Az imént kivalasztott csomépont konfiguralasa
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20.7.3. Irany

Leiras

Irdny

Példa

Az Irdny program csomoépont tulajdonsag-tengelyekhez vagy TCP-khez
viszonyitott mozgatést hataroz meg.

A robot az Irany programcsomépont altal meghatarozott palyan mozog, amig a
mozgast egy Hozzaadas Eddig, amig 234 (Hozzaadas addig) feltétel le nem
allitjia.

Az Irany paranccsal a robotot egy konkrét iranyba mozgathatja.

Példaul a [100,0,0] és [1,0,0] irdnyvektorok ugyanolyan hatassal vannak a
robotra; hasznalja a sebességcsuszkat, hogy a kivant sebességgel mozogjon az
x-tengely mentén. Az iranyvektorban a szamok értéke csak egymashoz képest
rendelkezik jelentéssel.
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IrAny mozgatas 1. Jeldlje ki a robotprogramjaban azt a helyet vagy csomépontot, ahova Irany
hozzaadasa a parancsot kivan hozzaadni.
robotprogramhoz 2. Az Alap (Basic) meniiben koppintson az Irany elemre egy egyenes vonall
mozgas hozzaadasahoz a programfahoz.
3. Azlrany mezében, a Jellemz&k alatt hatarozza meg a linearis mozgast.
a. Valassza ki, hogy a megosztott tulajdonsagot
@ Use shared feature
vagy az Alap/szerszam funkciot hasznalja-e
@ Base v
Base
Tool
b. Valassza ki a derékszogU koordinatarendszerben az iranyt a legordilé
Direction
X+ W
menibél
vagy irja ki az iranyvektort manualisan
@ Direction wector
[0.0,1.0,0.0]
c. Valassza a koz0s paramétereket, vagy hatarozza meg a szerszam
sebességét és gyorsulasat.
@IS 2 & Q H
Q - Grafika Viltozék
Mozgas 1 X Véitozék bedlitasa Irdny
Utpont 2 ¥ Robotprogram Arobot a a ijeldit funkcidhoz viszonyitva lineéris jellegtien mozog
I 3 @ b Movel
4 9w rdny. Alap X+ .
Vérakozas 5 3 Eddg Funkcié Iréry
Beallitas @ Kozos funkciét haszndl ®
Eléugras O Q rrényvekor
Leallit
Megjegyzés
Mappa A 13
Hasznos
orheiés e, @ Osztott parameéterek hasznélata
O Eszkozsebesség
Eekie oyorauliza
285 XM .= Hozzéadés Eddig, amig
° 0 o samudcic ()
4. Kattintson a Hozzaadas Addig gombra, hogy hozzaadja az irdnyzott mozgas
megallitasanak médszerét.
Valassza ki a Kildnbség a Kézds tulajdonsag vagy az ALAP/SZERSZAM kozott
tulajdonséagot és
az iranyt Kllénbség az irany és az iranyvektor beirasa kozott

Az iranyvektorok olyan kodolt egyéni kifejezést hataroznak meg, amelynek
megoldasa egy egységvektor.

UR10e
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IrAny mozgatas

IrAnyvektor

Tébb kilénbdzd mod létezik az iranymozgatas megallitdséra.

Az Irany mezd8ben érintse meg az Eddig hozzdadasa gombot, hogy leallitasi
kritériumokat hatarozzon meg és adjon hozza a programfahoz.

Az Iranyvektor beallitasokkal meghatarozhatja az egyenes vonall mozgatas
vektoriranyat. A Szerszamsebesség és a Szerszamgyorsulas a kovetkez6khoz
hasznélhato:

* tdbb tulajdonsag-tengelyhez viszonyitott egyenesvonali mozgatas
meghatédrozasahoz

* azirany kiszamitdsahoz matematikai kifejezés formajaban

20.7.4. Varakozas

Leiras

Nincs varakozas
hozzaadasa a
robotprogramhoz

A Varakozas parancs tovabbi vezérlési lehet6ség a robot viselkedéséhez. A
Varakozas parancs szlnetelteti a robot mozgatasat, amikor Uj bemenetek keriilnek a
programba.

A kuils6 érzékel6kkel rendelkezb programhoz hozzaadhat egy Varakozas parancsot,
hogy a robot a program folytatasa el6tt megvarja az egyik érzékeld aktivalédasat.

Amikor hozzdad egy Vérakozast a programfahoz, a képernyé jobb oldalan megjelenik
a Véarakozas ablaktabla.

Lasd a kdvetkezd szakaszokat a Varakozas hasznalatarol:
A robot szlinetelteti a mozgast kiildnféle Varakozas parancsok hasznalataval
Lasd alabb a Varakozas parancs tipusait.

A Nincs varakozassal vessziik ra a robotot, hogy ne tegyen semmit a
programfuttatas folytatasa el6tt Az Uj bemend adat elétt nincs sziinet.
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1. Arobotprogramjaban jel6lje ki azt a helyet vagy csomopontot, ahovéa a
Varakozas parancsot szeretné beirni.

Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Varakozas lehetdségre.

A képernyd jobb oldalan valassza a Nincs varakozas lehet6séget.

23 Universal Robots Graphical Programming Environment -+ x
g f:nmamed:) L & H
defauit . = oo
. [ B e teme oo S
Q - Graphics Variables
Move 1 v/ Robot P
Wavnaine obot Program Wait
aypoint 2 B Wato Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait @ No wait
Set QO wait seconds
Popup O wait for Digital Input [<Di.Input> hd
Halt
QO watt for [<An.Input> - 4.0
Comment
q » Walit for
Folder O ‘

Set Payload

O Power off c simuation ()

A Nincs varakozas parancsot ideiglenes hely6rzéként lehet hasznalni, amikor a
programozza a robotot.

x masodperc

varakozas Ezzel a Varakozas parancstipussal a robot adott ideig tartja a helyzetét a program
hozzaadasa egy folytatasat megel6zben.
robotprogramhoz
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1. Arobotprogramjaban jel6lje ki azt a helyet vagy csomopontot, ahovéa a
Varakozas parancsot szeretné beirni.

Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Varakozas lehetéségre.

Koppintson a Varjon x masodpercet valasztéelemre.

Wait 500.0
®

seconds

4. Koppintson a szammezdre a Varakozas hosszat meghatarozo érték
kivalasztasahoz.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Move
Waypoint
Direction
Wait

Set
Popup
Halt
Comment
Folder

Set Payload

O rover

1 v Robot Program
2 B Wait: 0.01

Q _ Graphics Variables

Wait

Please select what should trigger the robot's next action;
O No Wait
@ Wait seconds

O Wait for Digital Input |<Di.Input> v
O Wait for |<An.Input> ~ 4.0
» O Wait for ‘

285 XBEHET

Simulation .

1. Havan olyan targya, amelynek egy adott hdmérsékletre kell lehdilnie, akkor ezt
az idokésleltetést hozzaadhatja a robotprogramhoz.

2. Ha arobotprogram folytatasa elétt be kell fejeznie egy kiilsé miveletet.

Varakozas digitalis
bemend adatokra

Ezzel a Varakozas parancstipussal a robot addig tarthatja a helyzetét, amig egy
digitalis bemenetrél jelet nem kap.

Felhasznaldi kézikbnyv
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Varakozas digitalis 1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomépontot, ahova a
bemenetre Varakozas parancsot szeretné beirni.
hozzaadasa egy 2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Varakozas lehetéségre.

robotprogramhoz

Koppintson a Varakozas a digitalis bemenetre valasztora.

@ Wait for Digital Input |<Di.Input=

w

Ehhez a Varakozas tipushoz tovabbi meghatarozasra van sziikség.

A Di.Input legdrdilé mentibdl valasszon ki egy Uj digitalis bemenetet.

A jel mezében rendeljen alacsony (Low) vagy magas (High) jeltipust az uj
digitalis bemenethez.

Ha tébb digitalis bemenete van, atnevezheti mindegyiket, hogy kénnyebben

Move
Waypoint
Direction
Wait

Set
Popup
Halt
Comment
Folder

Set Payload

o Power off

megtalalja 6ket.
IR

1 v Robot Program
2 E Wait

Universal Robots Graphical Programming Environment

cs Variables

Wait

Please select what should trigger the robot's next action;

O No Wait

O Wait seconds

@ Wait for Digital Input

<Di.Input >

O Wait for |<An.Input>
> O Wait for

<Di.Input >
digital_in[0]
digital_in[1]
digital_in[2]
digital_in[3]
digital_in[4]
digital_in[5]
digital_in[6]
digital_in[7]

43O XBRATE

Simulation .

Példa: Varakozas a Ha a szallitoszalag végeén van egy kiils6 érzékel6, akkor ezzel a funkcidéval varhatja
digitalis bemenetre az érzékel6tdl érkez6 parancsot, amely kdzli a robotprogrammal, hogy a
széllitészalag végén van egy munkadarab.

Vérakozas az Ezzel a Varakozas parancstipussal a robot addig tarthatja meg helyzetét, amig egy

analog bemenetre  analég bemenetrél jelet nem kap.

UR10e
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Varakozas analog 1. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomépontot, ahova a
bemenetre Varakozas parancsot szeretné beirni.

hozzaadasa egy 2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Varakozas lehetéségre.
robotprogramhoz

Koppintson a Varakozéas analég bemenetre elemvalasztéra.

@ Wait for |analog in[1] ¥ ||= ¥ || 4.0 Vols

A Ani.Input leg6rdiilé menlbél valasszon ki egy Uj analég bemenetet.
Koppintson a Volt mezdre a feszlltséget meghatérozo érték kivalasztdsahoz.

A szOgletes zarojelek mez6ben valassza a < -nél kisebb, vagy a >-nél
nagyobb szimbdélumot.

Universal Robots Graphical Programming Environment + X

3
RE 2 ¢ Q

Program | Instalation  Move

og
O\ _ Graphics Variables
(= 1 ¥ Robot Program Wait
Waypoint 2 B Wait All11>4.0 Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait O No Wait
Set O Wait seconds
Popup O Wait for Digital Input
Halt @ Wait for ‘ana\ogjn[l] v H> v ‘\/elts
Comment
Folder q 3 O Walt for ‘
Set Payload

O Power off Speed (— 100% Sn‘nu\atmr..

Tipp Ha t6bb anal6g bemenete van, atnevezheti mindegyiket, hogy kénnyebben
megtalalja 6ket. [Tovabb az I/0 beallitdsokhoz]

Példa: Varakozas

az analdg Ha van egy hémérséklet-érzékelbje, amely az analdg I/O-ra van beallitva, akkor a
bemenetre robotprogramot ugy konfiguralhatja, hogy varjon egy adott hdmérsékletig.

Varjon az f(x) Ezzel a Varakozas parancstipussal a robot addig tartja a poziciojat, amig egy
kifejezésre kifejezés igazvagy [1]nem lesz

Varakozas f(x) 1. Arobotprogramjaban jel6lje ki azt a helyet vagy csomépontot, ahova a
valtozora Varakozas parancsot szeretné beirni.

hozzdadasa egy 2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Varakozas lehet6ségre.
robotprogramhoz

Koppintson a Varakozas f(x)-re valasztdelemre.

@ Wait for |

4. Koppintson a f(x) valtozémez6re egy kifejezés értékének hozzaadasahoz.
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Példa: Varakozasf Hozzaadhat egy varakozasi parancsot egy kifejezéssel, amely a konfiguraciotol

(x) kifejezésre fiiggben két vagy tobb feltétel igaz vagy hamis voltara var, amikor egy gépet és egy
szallitdszalag-érzékeldt hasznal. A gép és a szallitdszalag is készenlétbe valt a robot
szamara.

20.7.5. Beallitas

Leiras A Beallitas az egyik leggyakrabban hasznalt parancs. A Beallitas paranccsal kiilsé
eszkozoket lehet be- és kikapcsolni. A Beallitas paranccsal névelheti vagy
csokkentheti a klls6 eszk6zdk aramerdsségét/fesziiltségét is.

A képernyd jobb alsé sarkaban talalhato teszt gomb segitségével barmikor tesztelheti
beallitasait.

Lasd a kdvetkezb szakaszokat a Beallitds hasznalatarol:

A robot kiilénféle Beallitas parancsokat hasznal

Lasd alabb a Beallitas parancs tipusait.

Nincs miivelet Ezt az aktiv TCP beallitasaval egyttt kell hasznalni.

Nincs mivelet hozzaadasa egy robotprogramhoz

1. Arobotprogramjaban jel6lje ki azt a helyet vagy csomopontot, ahov a Bedllitas
parancsot szeretné beirni.

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Beallitds lehet6ségre.

Nincs mivelet kivalasztasa

RE2 + Q&

s | Program | reeptis __wozgis

Napls

Mozgas
— X Valtozék bedlitasa Beallitas
el 2 v Robotprogram Vélassza azt a miiveletet, melyet szeretne, ha a robot elvégezne a programban ezen a
Irany 3 ¢ « Move/ ponton. Meghatarozhatja a valtozésokat is a robot hasznos terhelésén.
4 ® Utpont_1
Varakozés s | (= Bagize O Nincs mavelet
Beallitas QO Digttéiis kimenet bedlitasa [<Dig.kimenet> -
Eldugrés O Analog kimenet bedlltasa |<An kimenet> -
Lot O s f
Megjegyzés O Egy impulzus bedlitésa [<Dig.kimenet> ~ 1 0,50
A 13
Mappa O Lépésenicénti telepités véltozéja egyesével: [<Véltozo> -
Hasznos
terhelés bea...
> Specilis
\asznos teher bedlitéséhoz hasznélia a ,Hasznos teher bedlitésa” csomépontot
Ah: her bedlitaséhoz hasznéla a ,H her bedlltasa” 6
> sablonok

O TCP bedlitésa

RS CXKBETE

C
—

ONorméI { ° 0 O Szimulci6

Digitalis kimenet

lees A digitalis kimenetet indito/leallitd vagy be/ki mliveletként kell megtervezni.
beéllitasa
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Példa: Digitalis
kimenet
beallitasa

Analég kimenet
beallitasa

Példa: Analég
kimenet
beallitasa

Bedllitja
(Valtoz6t)

Példa: Beallitas
(V4ltoz6)

Egyszeri
impulzus
beallitasa

. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomoépontot, ahov4 a Bedllitas

parancsot szeretné beirni.

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Beallitds lehet6ségre.

3. Vdlassza a digitalis kimenet beallitasa lehet6séget

4. Valassza ki az el6re megnevezett digitalis kimenetet (lasd 21.4 /0

5.

beallitasa 303)

Valassza ki az el6zetesen elnevezett digitalis kimenetét [lasd a hivatkozast link]

Hasznalja ezt a Beallitas parancsot, ha azt szeretné, hogy a szallitbszalag mozgatasa
elinduljon vagy lealljon.

Az analog kimenetet az aram/fesziiliség valtoz6 aramerdsség/fesziiltség
ndvekedése/csdkkenése formajaban kell megtervezni.

1.

A robotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomépontot, ahova a Beallitas
parancsot szeretné beirni.

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Beallitds lehet6ségre.

3. Analdg kimenet kivalasztasa

4. Valassza ki az el6ére megnevezett analdg kimenetet (lasd 21.4 1/0O

beallitasa 303)

Adja meg a kivant értéket (dramerésség vagy fesziiltség a 23 1/0 lap 342
konfiguraciétol fliggden)

Akkor hasznélja ezt a parancsot, amikor ndvelni szeretné egy szallitészalag
sebességét, vagy tompitani szeretné egy lampa vagy didda fényét.

A kimenet egy kifejezéssel is modosithato.

o bk o N

A robotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomépontot, ahova a Beallitas
parancsot szeretné beirni.

Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Beallitas lehetdéségre.
Vélassza a Bedllitast
Vélassza az el6re elnevezett kimenetet

irja be a kifejezést a beviteli mez6hoz.

Beallithat egy kimenetet egy robotiziilet kimené nyomatékanak listdz4séara.

A Beallitas parancsot hasznalhatja egy meghatarozott idétartamu allandé impulzus
leadasara. A kimenet az impulzus alatt magas marad, és az impulzus befejezése utan
visszaall alacsonyra.
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Példa: Egyszeri
impulzus
beallitasa

Lépésenkénti
telepités
valtozdja
egyesével

Példa

TCP bedllitasa

Példa: TCP
beéllitasa

a > 0N

A robotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomépontot, ahova a Beallitas
parancsot szeretné beirni.

Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Beallitds lehet6ségre.
Valassza az egyetlen impulzus beallitasat
Valassza ki az el6zetesen elnevezett digitalis kimenetét

irja be az impulzus idétartamat (mp mértékegységekben)

Régebbi gépekkel a mikédbképes adatatvitel biztositasa érdekében beallithat egy
impulzust egy magas parancsra egy olyan idétartamra, amely biztosan elegendd a
régebbi gépeknek a parancs értelmezésére.

Ez egy szamlalévaltoz6 szamértékének novelésére szolgal.

. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomépontot, ahova a Beallitas

parancsot szeretné beirni.

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Beallitas lehet6ségre.

3. Valassza a lehet6séget, amely a telepitési valtozo6 értékének eggyel névelésére

4.

szolgal

Valassza ki a valtozéjat a legdrdilé menubdl.

Ha tudni szeretné, hogy a robot hany targyat kezelt, akkor hozzaadhat egy szamlalét,
és ezzel a Beallitas paranccsal névelheti a szamlalo értékét.

3.
4.

. Arobotprogramjaban jeldlje ki azt a helyet vagy csomoépontot, ahova a Beallitas

parancsot szeretné beirni.
Az Alapbeadllitasok alatt koppintson a Beallitds lehetdségre

a. Az aktiv TCP-t a fenti parancsvaltozatok barmelyikével beallithatja.
Koppintson a TCP beallitisa gombra

Valassza a TCP-t a leg6rdiilé meniibdl

Ha kettés megfogoja van, a Beallitas paranccsal az aktiv TCP-t a masik megfogoéra
valthatja.

20.7.6. El6ugras

UR10e
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Leiras

Hozzaad egy
felugro ablakot a
robotprogramhoz

Tipp

Az elbugro egy lzenet, amely akkor jelenik meg a képerny6n, amikor a program eléri a
programfan az eléugré csomopontot.

A felbukkano izenetek hossza legfeljebb 255 karakter. Kiilénb6z6 felugréd
Uzenettipusok koziil valaszthat.

+ Uzenet
* Figyelmeztetés
* Hiba

Egy felugré lGizenet mindig leallitja a f6 robotprogramot. A f6 robotprogram sziinetel,
amig a felugro ablak aktiv.

Mikor kell hasznalni:
* Amikor szeretné folytatni vagy leallitani a programot.
* Ha Uzenetet szeretne |Iétrehozni a felhasznélok tajékoztatasa céljdbol.

* Amikor egy robotprogram sajat részét kivanja vezérelni.

1. Jeldlje ki a robotprogramban azt a helyet vagy csomépontot, ahova felugré
(popup) parancsot kivan hozzaadni.

Az Alapbedllitdsok alatt koppintson a Popup lehetéségre.
irja be a széveget vagy valasszon egy valtozot

Valassza ki a felugré ablak tipusat Az egyetlen valtozas a felugré ablak ikonja.

default G
Q - Grafika Viéltozék

Mozgas

r— 1 X Véltozdék beallitdsa Eléugrés
pon 2 ¥ Robotprogram Az aldbbl izenet Jeleniic meg a kképernyn, és Vér, hogy a fehasznald
Irdny 3 ¢ b Move/ megnyomja az OK gombot.
4 @® Utpont_1
Varakozds 5 = Bedlitds ‘ |
Bellitas 6 B Vérakozés Eldugré ablak megtekintése
7 —
Eléugras B Ellgres
Leallit ElSugrés tipusa:
Megjegyzés @© Uzener
] I Figyelmeztetés
Mappa O v
Qriiba
Hasznos
terhelés be...
> Specidlis
> Sablonok

23S XKBHI

O Program végrehajtésénak ledlitasa ennél az eléugré ablaknél

O Normal

Kivalaszthatja a Program végrehajtasanak leallitdsa ennél a felugré ablaknal
lehetéséget, hogy a program a felugré ablak megjelenésekor leélljon.
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Példa: Felugro
ablak

Egy felrakd- és elhelyezd programban hozzdadhat egy izené felugré ablakot, amikor
a raklap megtelt, és egy ures raklapot kell hozzaadni.

Egy szemle soran hozzaadhat egy figyelmeztetd felugrd ablakot, ahol egy targyat
szemrevételezhet. Ha az ellen6rzés rendben van, folytassa a programot. Ha a szemle
NEM OK, éllitsa le a programot.

UR10e
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20.7.7. Leallit

Leiras

Leallit

Leallas
hozzaadasa a
robotprogramhoz

Péda: Leallitas

A Megallitas paranccsal allithatja meg a robotot a robotprogram egy megadott
csomopontjanal. Ez egyenértéki a STOP gomb megnyomasaval.

A leéllitas parancs utan Gjra kell inditania a programot.

Amikor a robotprogramba Leallitast ir be, a képerny6 jobb oldalan megjelenik a Leallas
ablaktabla.

Mikor kell hasznalni:

« [rjon be egy Allj parancsot, ha a robotprogramban olyan helyzetbe kertil,
amelybdl a helyreallitds nem lehetséges, és meg kell allitani a programot.

Adjon hozza leallasokat a robotprogram konkrét pontjaihoz.

1. Jeldlje ki a robotprogramjaban azt a helyet vagy csomépontot, ahova Allj
parancsot kivan hozzaadni.

2. Az Alapbeallitasok alatt koppintson a Allj lehetéségre.

G .
Futtatss f s
Naae Q - Grafika Valtozsk
o—
R 1 X Véltozék bedlitsa Leallit
Utpont 2 |v Robotprogram
ey 3 9 % Move A program végrehajtdsa ennél a pontnél megall
4 @® Utpont_1
Varakozds 5 = Bedlitds
Beallitas 6 B Vérakozéds
7 .
Eléugras 0 Euoras
8 O Ledlit
Leallit
Megjegyzés
Ll 3
Mappa
Hasznos
terhelés be...
> Specidlis
> Sablonok

° o o saimuiécis ()

Ha egy hegesztési alkalmazashoz nincs tobb alkatrész, vagy az egyik alkatrészt
helytelentil iiltették be a hegesztési mintaba, akkor beszurhat egy Allj parancsot.
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20.7.8. Megjegyzés

Leiras A Megjegyzés paranccsal kdvetheti a robotprogram készitése vagy frissitése soran
hozott dontéseit.
A kiilénb6z4 felhasznaldk altal hasznalt robotprogramon beliil kézvetlen(l irhat be
megjegyzéseket.
Amikor egy megjegyzést ir be a robotprogramjahoz, a képerny jobb oldalan
megjelenik a Megjegyzés ablaktabla. A hozzaszolas tartalma a Hozz4szolas
ablaktablaban jelenik meg.
A megjegyzéseknek nincs hatasa a program végrehajtasara.
Megjegyzés irjon be hasznos megjegyzéseket a robotprogramba.
Megjegyzés 1. Arobotprogramjaban valasszon egy csomopontot a megjegyzés
hozzaadasa a hozzaadasahoz.
robotprogramhoz 2. Az Alap alatt koppintson a Megjegyzés elemre.
Adja hozza megjegyzését a sz6vegmezdben.
Universal Robots Graphical Progral
Q _ Graphics Variables
M= 1 ¥ Robot Program Comment
Waypoint 2 % m Pick up object
Direction 3 =| <empty>
4 ¢ = move object Please enter comment:
Wait 5 =| <empty> " P Py
st 6 o (8 fower obioct ‘Remember to switch the payload when switching palletizing program
7 =| <empty>
AR 8 ¢ m release object
Halt 9 = <empty>
Comment 10 ¢ = move robot arm back
a4 11 - <empty> >
Pt 12 ® 'Remember to switch the payload wi
Set Payload
< >
29SS XKBRTZ
O Normal ° 0 o Simulation .
Példa: A megjegyzéseket elsésorban a programozok hasznaljak, hogy betekintést és
Megjegyzés: segitséget nyujtsanak mas programozoéknak, akik ugyanabban a robotprogramban
fejlesztésében vesznek részt.
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20.7.9. Mappa

Leiras

A Mappa (Folder) paranccsal mappakat hasznalhat arra, hogy jol értelmezhetd
attekintést készitsen a robotprogram 6 részeir6l.

Mivel a robotprogram minden egyes f6 része sok programcsomopontot tartalmazhat,
mappak segitségével kezelhetd részekre oszthatjuk ezeket.

A mappaknak nincs hatasa a program végrehajtasara.

Mappa
Egy mappa

hozzaadasa a
robotprogramhoz

Példa: mappa

Rendezze a robotprogramjat mappakba

A robotprogramjaban valasszon elhelyezést ki mappajanak.
Az Alap alatt koppintson a Mappa elemre.

Most mar athelyezhet csomépontokat a mappaba, vagy hozzaadhat
csomoépontokat a mappahoz.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q _ Graphics Variables

Move

1 ¥ Robot Program Folder
AR 2 |m Pick up object A folder is simply a collection of program lines
Direction 3 =] <emply>
4 ¢ m move object ‘ .
Wait 5 = [ Please enter text to be displayed in the program tree:
Set 6 9 m lower object move robot arm back
7 - <empty>
Popup empty
8 ¢ m release object
Halt [} = <empty>
Comment 10 ¢ m move robot arm back
4 11 - <empty> I»
Folder
Set Payload
> Advanced
) Templates

@ — 000 @

A mappak egyik f6 felhasznalasi médja a robotprogram fé szakaszainak
Osszecsukasa a robotprogram jobb attekinthetéségéért.
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20.7.10. Hasznos terhelés beallitasa

Leiras A Hasznos teher bedllitasa (Set Payload) paranccsal allithatja be a robot hasznos
terhelését. A hasznos terhelés a robotszerszam karimajara szerelt 6sszes szerszam

egylttes sulya.

Mikor kell hasznalni:

* Ahasznos teher sulyanak beallitasaval elkertli, hogy a robot véddleallitast
valtson ki. A hasznos terhelés szakszerien beallitott sulya biztositja a robot

optimalis mozgatasat.

A hasznos teher preciz beallitdsa biztositja az optimalis mozgasi teljesitményt

és elkerili a robot leallitasait.

* Ahasznos teher beallitasa a felrakasi és beliltetés programban hasznalathoz,

megfogd hasznalataval.

Hasznos terhelés

beaéllitasa
Hasznélja a Set 1. Jeldlje ki a robotprogramjaban azt a helyet vagy csomépontot, ahova Beallitas
Payload parancsot kivan hozzaadni.
parancsot 2. Az Alap alatt koppintson a Hasznos teher beallitasa lehetéségre.
Hasznalja a legordiilé menit a Hasznos teher kivalasztasa alatt.
a. Valasszon ki egyet a mar beallitott hasznos terhek kozlil.
b. Vagy hasznalja a legordiilé6 menit egy Uj hasznos teher konfiguralasahoz
ugy, hogy kivalasztja a Egyedi hasznos teher lehet6séget, és kitolti a
tdmeg és a CoG mezdket.
' Q [EEl crence  varomsc
:tozgas L Hasznos terhelés beallitasa
pont 2
Irény 3 = Hasznos terhelés bedllitdsa: Payload 0.1 Telies hasznos teher bedlitésa
Varakozés &~ Payioad i
Bedllitas Hasznos terhelés
ElGugras Témeg
Ledllit Stiiypont
. " CX
Megjegyzes ] Loy
Mappa <z
Haszngs .
teles bea. 1 Ne feletse el bedllitani a hasznos teher témegét
Allitsa be az dtmeneti id6t a hasznos teher véltozésanak a simitdsahoz.
Ic6tartam s
< >
28 xEBEZ [ A e |
O Normél ° o o S:\r‘ﬂu\échi.
Tipp A Beallitds most gombbal is beallithatja a csomoéponton az értékeket aktiv hasznos
teherként.
A cslcs Ne feledje, hogy mindig frissitse a hasznos terhelést, amikor a robotprogram
hasznalata konfiguraciéjaban barmilyen valtoztatast hajt végre.
UR10e Felhasznaloi kézikonyv
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Példa: Hasznos
teher beallitasa

Hasznos teher
atallasi ido

Egy felrakds és behelyezés programban egy alapértelmezett hasznos terhet hozna
létre a telepitésben. Ezutan hozzaad egy Hasznos teher beallitasa parancsot, amikor
felvesz egy targyat. A hasznos terhet a megfogd zarasat kdvetéen, de a mozgatas
megkezdése elbtt frissitené.

Ezenkivil a targy elengedését kdvetden hasznalhatja a Hasznos teher beallitasa
parancsot.

Ez az az id8, amely alatt a robot egy adott hasznos teherhez beall. A képernyé aljan
beéllithatja a kiilébnbdz6 hasznos terhelések kdzotti atallasi idét.

A hasznos teher atallasi idét masodpercben adhatja meg.

A nullanal nagyobb atmeneti id6 beallitdsa megakadalyozza, hogy a robot egy kis
"ugrast" hajtson végre, amikor a hasznos teher megvaltozik. A program végrehajtasa
folytatédik, amig a korrekci6 zajlik.

A hasznos teher atallasi id6 hasznalata akkor ajanlott, amikor

nehéz targyakat kell felvenni vagy leengedni, vagy vakuumfogét kell hasznéini.

20.8. Halado6 program csomopontok

Leiras

20.8.1. Hurok

Leiras

A specialis programcsomépontok arra szolgalnak, hogy tovabbi funkcidkat adjon a
robotprogramhoz, mint példaul: alprogramokat, if-paramétereket, szkripteket és
ciklusokat.

Hurkolja a hattér programparancsokat. A kivalasztastol fliggéen a hattér
programparancsok vagy végtelenil hurkoltak, bizonyos szamszor vagy amint az adott
kortilmény valos. Bizonyos szamu ciklusban térténé végrehajtas esetén egy kilon
ciklusvaltozo (a fenti képerny6képen ciklus_1)jon létre, amely a cikluson bellli
kifejezésekben hasznalhato. A ciklusvaltozé 0 -tél N - 1-ig szamlal.
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Kifejezés Amikor a hurokban egy kifejezést végfeltételként hasznalunk, a PolyScope felajanlja a
hurkolasa kifejezés folyamatos kiértékelésének lehetéségét, igy a ,hurok” nem csak minden

egyes iteracié utan, hanem barmikor megszakithat a végrehajtasa soran.

Q - Grafika Véltozdk

W/ Speciélis

1 X Valtozék beéllitasa Hurok
Hurok 2 ¥ Robotprogram
3 ¢ & Move)
SubProg 2 ® U /ont 3 Vélassza ki, hényszor kellene a programot végrehajtani ebben a
— pont. hurokban
Kijeldlés 5 = Belitas
Ha 6 B Vérakozds
; 7 Eeugras @ Mindig hurok
BFESSED 8 O Ledit QO Hurok X-szer
Esemeény = Hurolszém Véltozé neve
Szal Hurok_1
d 13
Valtas O Hurolc, amikor & kifejezés Igaz
1d6zite ‘
Kezddlap O Ellendrizze a kifejezést folyamatosan

t 2 RS N g=

O Norml

20.8.2. Alprogram

Leiras Egy alprogramba helyezhetiink olyan programrészeket, amelyekre t6bb helyen van
sziikség. Az alprogram lehet egy kiilénall6 fajl a lemezen, és lehet rejtett fajl, hogy
megvédjiik az alprogramot a véletlen valtoztatasok ellen.

utatas arar elepite: o
> Aap Q - Grafika Valtozék

1 X Valtozk bellitasa Alprogram 1
Hurok 2 ¥ Robotprogram Eqy alprogram mutathat egy féira a lemezen vagy azt tartaimazhatja
SubProg 3 e <dres ez a program.,
4 1. Alprogram_1

Kijeldlés 5 L= <dres

tres Alprogram-f&jl
Ha . 1 Liog

<Nincs fajl kivalasztva>
Parancssor Féjl betsitése
Esemény
Szal
— ] I

Valtas
1dézit6
Kezd8lap

> Ssablonok
Alprogram mentése Alprogram tériése

[ Tartsa naprakészen az alprogram féjiét ezzel a programmal

O Alprogram fa elrejtése

RIOSTXBREES

O Normal
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Alrutin hivasa

Egy szubrutin-hivas lefuttatja az alprogram programsorait, majd visszatér a kévetkezd
sorra.

Q - Grafika Véltozok

Alrutin hivasa

Specialis
L X vatozs pediiées

Hurok 2 ¥ Robotprogram
SubProg 3 ¢ b Movel
— 4 © Utpont_1 Vélasza K, melyik alrutint hivia be ennél a pontnél a program végrehajtésakor
Kijeldlés 5 = Bedlitis ‘
Ha 6 B Vérakozés
5 P
Parancssor @ Fouards
8 O Ledlit
Esemény 9 (| Megiegyzés
— 10 ¢ m Mappa
Alta q 11 -l <] 3
VS 12 ¢ & Hurok
1d6zitd 13 - <ires
Kezdélap 14 . Hivds-

O Norml
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20.8.3. Kijeldlés

Leiras Ertékeket rendel valtozékhoz. A valtozo értéke lehet a kifejezésszerkesztével
létrehozott kifejezések eredménye (lasd a 20.3 Kifejezésszerkesztd 202 cim( részt).
Ezenkivil kérheti a valtozo értékét egy kezel6tél is. Ha kezelStdl kér értéket,
megjelenithet6 egy kezel6i izenet a bemeneti adat érvényesitéséhez gyakori
valtozétipusok ellenében.

<ne len>*
default

Q - Grafika Vaéltozék

Kijelolés Forrés Kifejezés v
Bt 2 ¥ Robotprogram Kijeldl a kivalasztott valtozét a kifgjezés értélcével.
SubProg 3 ¢ b Movef
4 @ Utpont_1 ) ) o
Kijeldlés 5 = Bedlitds Véltozé Kifejezés
Ha 6 B Vérakozss [ 2 a2 v = 2 * force()
7 [ El6ugras
Parancssor -
8 O Ledlft
Esemény 9 | [®| Megiegyzés
524l 10 ¢ m Mappa
Vil 411 =| <dres 3
altas 12 ¢ & Hurok
1d6zite 13 =| <dres
Kezd@lap 14 1, Hivés-
15 a= var_2:=2 *force()
> sablonok

ONorméI ¢ . o o o szmuiécis ()

20.8.4. Ha

Leiras Az If és If...Else utasitasok az érzékelé bemenetek vagy valtozo értékek alapjan
modositjak a robot viselkedését.

ERTESITES

Ha vannak utpontok egy Ha kifejezésen beliil vagy egy Hurok
kifejezésen belill a Kifejezés folyamatos ellenérzése opcioval,
hozzaadhat egy stopj() vagy egy stopl() parancsot a kifejezés utan,
hogy finoman lassitsa a robotkart. Ez a Ha és Hurok parancsokra
egyarant igaz (lasd: . pont).
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Valasszon
feltételeket

Valasszon olyan feltételeket a kifejezés-szerkesztében, amelyek kifejezéseket alkotnak
az If utasitas alkalmazasaval. Ha egy feltételt Igaznak értékel a rendszer, akkor az ezen
If parancson beliili utasitasokat végrehajtja. Egy If utasitdshoz csak egy Else utasitas
tartozhat. Hasznalja a Elself hozzdadasa és Elself eltavolitdsa parancsokat az Elself
kifejezések hozzdadasahoz és eltdvolitasahoz.

Valassza a Kifejezés folyamatos ellenérzése lehetéséget, hogy a If, Elself és Ciklus
utasitasokat a benniik Iév6 sorok végrehajtasa kozben is kiértékeljék. Ha egy If
utasitason belll egy kifejezést hamisnak értékel a rendszer, a Elself vagy Else
utasitdsokat koveti.

Q - Grafika Véltozek

Hurok 2 ¥ Robotprogram Ha

SubProg 3 ¢ % Move/ Az adott szenzor bemenete vagy programvaltozé dlapotétdl flggsen a kovetkezd
4 ® Utpont 1 sorokat végrehaitjalc.

Kijelglés 5 = Bedlits Hal
6 B Vérakozés

Ha I O Ellendrizze a kifejezést folyamatosan
7 [ Elbugrds

Parancssor -
8 O Leslit

Esemény 9 @ Megegyzés

Szal 10 9 m Mappa

s 41 = <res b

MIED 12 ¢ & Hurok

1d6zité 13 = <tires:

KezdGlap 14 1t Hivés-

15 §= var_2:=2 *force()

> sablonok 16 ¢ & Ha

17 = <Ures

| iseif hozzéadasa || Eiself eitavolitasa |

Még hozzéadasa
ONorméI : ° Q O samuicic ()
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20.8.5. Parancssor

Leiras A Parancs alatti legorduld lista a kdvetkezd lehet6ségeket kinalja:
* Az Egyenes segitségével egyetlen sornyi URscript kddot irhat a
kifejezésszerkesztével (20.3 Kifejezésszerkesztd 202)
* AF4jl elem arra szolgal, hogy URscript parancsfajlokat irjunk, szerkessziink
vagy betdltsink.
Az URscript parancsfajlok irasara vonatkozé utasitdsokat a Parancsfajl (Script)
kézikdnyvben talal a thmogatasi webhelyen (http://www.universal-
robots.com/support).
A URScript fajlban megadott figgvények és valtozok hasznalatra elérhetdk a
programban a PolyScope-ban.
Q [ crence  vaiozek
\/ Speciélis . . P
Bz s Parancasor kédja
SubProg 3 ¢« Move/ Aldbb megadhat széveget, amelyet parancssorkddiént a URController végrehajt
4 @ Utpont_1
Kijeldlés 5 = Bedlits
Ha 6 B Vérakozds
Parancssor 7 [ Ebuoras
8 O Ledit
Esemény <] ®| Megjegyzés
Szal 10 ¢ m Mappa
o— 111 - <(res 3
12 ¢ & Hurok
1dézité 13 - <(ires
Kezdélap 14 L. Hivas-
15 a= var_2:=2 *force()
o B P
O Normal
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20.8.6. Esemény

Leiras

Esemény hasznalhat6 egy bemeneti jel figyelésére, és néhany miivelet elvégzésére
vagy valtozo bedllitdsara, amikor a bemeneti jel magas.

Példaul abban az esetben, amikor egy kimeneti jel magas lesz, az esemény program
varhat 200 ms-ig, majd visszaall ismét alacsonyra.

Ez a f6 programkoédot sokkal egyszer(ibbé teheti abban az esetben, amikor egy kiilsé
geép elinditasa emelkedd oldalon t6rténik, €s nem magas bemeneti szinten.

Az eseményeket minden ellendrzési ciklusban egyszer (2ms) ellenérzik.

ttatic | Biogram | Teepttss _Mozgis _ :
Q - Grafika Valtozék

1 X Valtozdk beallitasa Esemén
Hurok 2 ¥ Robotprogram y
SubProg 3 L= <tires A megszakitdshoz hasonlé esemény, azonban ez utbbi esetében a
4 % Esemény féprogram végrehajtasa folytatddik, mig az eseménykédot
Kijeldlés o Végrehaitja. Az esemény végrehajtédsa kdzben az Uj eseményeknelk
=] <dres nincs hatdsa.
Ha
Az adott érzékel§ bemenet vagy programvalitozé dllapot&tdl figgben
Parancssor a kévetkez§ sorokat haltja véare.
Esemény
Szal
e I I
Valtas
1dézité
Kezddlap

S XKBHE

O Normal

20.8.7. Szal
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Leiras A végrehajtasi szal a robot programmal parhuzamos folyamat. Egy végrehaijtasi szal
egy kulsd gép kontrolldlasra hasznalhato a robotkartdl fliggetlendl. Egy végrehajtasi
szal kommunikal a robot programjéval valtozékkal és kimeneti jelekkel.

> Alap Q - Grafica  Valtozék
v/ Specidlis o
L X Valtozék bedltdss Sosl
Hurok 2 ¥ Robotprogram za
— 3 | =) tires Eqy végrehaitési szdl egy parhizamos program, amely & 6 program mentén fur. Egy
9 4 B szal végrehaijtés szal végrehajthat I/O-t, vérhat jelekre és bedllithat véltozokat.

Kijeldlés

Hasznos méas gépek kontrolldldséra, amig a robot fut.
Ha

Parancssor
Esemény
Szal
Valtas
1d6zit6
Kezdélap

& Hurkok 6rokké

' ‘ b (’ X |! i1} == [ Program végrenaitdsénak koverése

O Normal

20.8.8. Valtas

Leiras A Kapcsold eset konstrukcid hatasaraa robot viselkedése az érzékelé bemend jelek
vagy valtozo értékek alapjan médosulhat.
Hasznadlja a Kifejezésszerkeszt6t az alapallapot leirasara és azoknak az eseteknek a
meghatarozasara, amelyekben a robotnak a jelen Kapcsol6 alparancsaira kell
Iépnie.
Ha a feltétel kiértékelése szerint a feltétel megfelel az egyik esetnek, akkor a Eset
belsejében Iévé sorokat hajtja végre. Ha Alapértelmezett eset van megadva,
akkor a sorok csak akkor keriilnek végrehajtasra, ha nem talalhaté mas megfeleld
eset.

UR10e 262 Felhasznaloi kézikonyv



I
UNIVERSAL ROBOTS

Minden kapcsoldhoz tdbb eset ésegy alapértelmezett eset tartozhat. A
kapcsoléknak csak egy példanya lehet barmely eset értékeibdl. Eset a képernydn
lathato gombokkal adhat6 hozza. Az Eset parancs eltavolithaté az adott kapcsolé

képernydjerol.

SubProg
Kijeldlés
Ha
Parancssor
Esemény
Szél
Vaéltas
1d6zité
Kezddlap

O Normél

Vaéltozok

Valtas

2 ¥ Robotprogram

3 ¢ < Move/ . U . .

4 @ Utoont 1 ‘Hasznla}hat kapcsold &litést, hcqy a program fg\yasgt \<or\ltr9\\aua Ezek
= lecserdlik a kormplex Ha...Ha még 4litdsokat, és a kifejezéséhez

5 = Bedllitas értéktartomanyokat tesztelhet

6 B Vérakozas

7 M@ ElBugrds

8 O Ledii Véltds

9 (| Megjegyzés ‘

10 = Mappa

11 =] <tires I

12 2 Hurok O Alapértelmezett eset

13 - <tires

14 L. Hivas-

15 2 rae e Faet

16 b Ha

17 = <tres l:l Eset Nincs kielolés -

18 B Parancssor

19 © Véltds ..

2SS KPR

o 0 O S:wmw,ﬂéua.
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20.8.9. 1d6zit6

Leiras Egy 1d6zit6 méri annak az idének a hosszat, amelyik a program specifikus részének

futdsa alatt telik el. Egy programvaltoz6 tartalmazza az id6zit6 inditdsa 6ta eltelt id6t,
és ez lathat6 a Véltozok flon és a Futtatas fuldn.

Q - Grafika Valtozsk

Idézité

etz 2 ¥ Robotprogram Méri az id6t. A mért idé megjelenik a valtozdban
3 9 b Move
SubProg i [xam
4 ® Upent 1 [[7 |iagzts 2 A
[elfelles 5 = Bedlitas
Ha 6 B Vidrakozas O Start
7 o
Parancssor o Eloi.jgras O Ledllités
8 O Lealt o
Esemény S —[® Megjeqyzés Q visszagiités
szal 10 ¢ m Mappa
It 4 11 - (jress I
VLD 12 9 @ Hurok
1d6zito 13 = <iires>

Kezdélap 14 e Hivés-
15 a= var_2:=2 *force()
> Sablonok 16 ¢ b Ha.
17 - <(ires:
18 B Parancssor
19  \AEitds ..
20 | idbzits_1

85>

A3 XKBBRmE
o Normal ¢ Zimulacid .

20.8.10. Kezddlap
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Leiras

A Kezd6lap csomopont illesztési szogeket hasznal a robot el6re meghatarozott
Kezdbhelyzetbe mozgatdsdhoz. Biztonsigos kezdbhelyzetként van meghatérozva, a
Kezdblap csomoépont Kezd6lap (Biztonsag) pontként jelenik meg a Programfan. Ha a
Kezdbhelyzet a Biztonsaggal szinkronizalva kivil esik azon, akkor a csomépont nincs
meghatarozva.

> Alap Q - Grafika Valtozok
Specidlis
2 v Aobotprogram ~ Kezdélap
Hurok 3 #t Kezddlap A telepitéskor megadott egyéni alaphelyzet athelyezése
SubProg 49 e Movep
o 5 ©Uwpont1 Move)
Kijeldlés 6 ® Vialtozd . .
@ llesztés sebessége °ls
Ha 7 ® v CircleMove . .
5 8 @® ViaPoint_1 Csukié gyorsulds /s
arancssor 9 ® Végpont_1 Qs 2
Esemény 10 = Bedliitds
szal 11 X Vérakozés
4 12 [ El6ugras I Mozgatas ide
Alta esztési sz8gek haszndlata
Valtas 13 O Ledit M llesztési szogel t nal,
1d6zitd 14 @ Megiegyzés
Kezddl 15 ¢ = Mappa
ezdolap 16 =] <tires Kimenet hozzérendelése a biztonsagi alaphelyzethez a biztonséagi konfiguraciéban
> sablonok 17 ¢ & Hurok Safe Home Kimenetek
18 =] <tires Nincs bedlitva Nincs hozzarendelve
19 L. Hivas-
20 a= var_2:=2 *force()
21 ¢ b Ha.

O Kikapcsolds

Kezdblap
meghatarozasa

A Kezdélap egy felhasznal6 altal meghatarozott: helyzet a Robotkar esetében. Amint
meghataroztak, a Kezd6helyzet robotprogram Iétrehozasakor elérhetd. Hasznalhatja a
kezdbhelyzetet egy biztonsdgos kezdéhelyzet meghatarozasahoz. (Lasd 18.9
Biztonsagos kezddlap 181) A Kezdb6képernyd gombjait a kdvetkez6khdz hasznalja:
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Ao b=

* A Pozici6 szerkesztése modositja az alaphelyzetet.

* A Mozgatas ide a robotkart a meghatarozott Alaphelyzetbe mozgatja.

* A Nulla pozici6 visszaallitja a robotkart fiiggéleges helyzetbe.

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

Koppintson a Pozicié bedllitdsa elemre.

Az Altalénos alatt valassza az Alaphelyzet elemet.

Tanitsa a robotot a Freedrive (szabadonfuté) vagy Atmenet
gomboksegitségével.

TCcpP |

Hasznos

Helyzet szerkesztése

° terhelés
Talapzat | Mozgatas ide
1/0 bedllita
Eszkdz ifo | $ Nulla pozicié
Valtozék
Inditas

Lagy atmenet
Kezdélap

Szallitoszalag

kovetése lllesztés helyzete

Csavarozas Alap

> Biztonsag Vall
> Funkcidk K8nysk

2. csukid
3. csuldd

90,00°
-90,00°
-90,00°
-90,00°
90,00°
0,00°

O Norml

UR10e
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20.9. Sablonok

Leiras

A sablonokat hasznalhatja egy robotprogram kiegészitésére specialis funkciokkal. A
kiildnb6z6 sablonokkal 6sszetett feladatokat végezhet el a robotprogrammal.

20.9.1. Kereseés

Leiras

Keresés

A keresés funkcid egy érzékeld segitségével hatarozza meg a pontos helyzetet egy
munkadarab megfogasahoz vagy leejtéséhez. Ez a funkciod lehet6vé teszi a kiilénb6z6
vastagsagu tételekkel valé munkat, és az elemek pontos poziciéjanak meghatdrozasa
ismeretlen vagy tul nehéz programozni.

Az érzékeld lehet nyomdgombos kapcsold, nyomasérzékeld vagy kapacitiv érzékeld.

Egy keresési mivelet beprogramozasahoz meg kell adni a kdvetkezbket:
* A-akiindulasi pont.

* B-C-akotegiranya. Ez azt jelenti, hogy a rakas névekszik halmozaskor, és
csokken a rakas szétszedeésekor.

* D-akodtegben lévd elemek vastagsaga.

Meg kell adni a kdvetkez6 rakas-pozicid elérésének feltételét is, valamint az egyes
rakas-pozicioknal végrehajtando specialis programszekvenciat.

A rakas-miuiveletben részt vevé mozgatasok sebesség- és gyorsulas- értékeit szintén
meg kell adni.
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Halmozas A rakasolas soran a robotkar a A pont felé mozog, majd ellenkezé iranyba mozog, hogy
megkeresse a kdvetkez rakasi poziciot. Amikor a kdvetkez6 rakas-poziciét megtalalja,
a robot megjegyzi azt, és végrehaijtja a specialis szekvenciat.

A tovabbi ciklusokban a robot a megjegyzett helyzettdl kezdi a keresést, abban az
iranyban a munkadarab vastagsagaval névelve a poziciot.
A rakasolast akkor fejezi be, amikor a rakds magassaga meghalad egy adott szamot,
vagy amikor egy érzékel§ jelez.
Q - Grafika Véltozdk
altozol eallitasa K t k I t
: * Ricororon Pt el
4 ® Utpont_1 A \(ulndu\a’s\ helyzet
Eré 5 = Bedlitis & oy Hompos
Palettazo 6 B Vérakozas D: Munkadarab vastagsdga
Szallitészala 7 [ Eibugrés Vélasszon a halmozés és lehalmozas lozott
[Efieem 9 5 O Ledlit
Csavarozas ® Megjegyzés
10 ¢ = Mappa
i 11 - <lires>
12 ¢ & Hurok A
13 - <lires>
14 1, Hivés- +@ i B i
15 == var_2:=2 * force()
16 ¢ b Ha +(C
17 - <liress> B o[ o A
18 & Parancssor o[ o A
19 & Valtas .
20 O dozits_1
21 & Keresés Halmozas Lehalmozas
O Normal
©L o ®
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Lehalmozas A szétszerelés soran a robotkar elmozdul a A pontbdl az adott irdnyba, hogy
megkeresse a kdvetkezé elemet. A képernydn a korilmény meghatarozza, amikor eléri
a kovetkezd tételt. Amikor a feltétel teljestil, a robot megjegyzi a helyzetet és
végrehajtja a specialis szekvenciat.
A tovabbi ciklusokban a robot a megjegyzett helyzettdl kezdi a keresést, abban az
iranyban a munkadarab vastagsagaval névelve a poziciét.

Q - Grafika Véltozek

> Specialis

1 X Valtozék bedllitasa ~ Lehalmozas
Vv Sablonok 2 ¥ Robotprogram
Keresés 3 9 o Move/
4 ® Utpont_1
Ero 5 = Bealitss
Palettazo 6 B Vérakozés
Szallitészalag ; g E/éuizrés Alehalmozést a kévetkezd paraméterek hatérozzak meg
Kivetd Ledli
eiese 9 @ Megjeqyzés 1 I A: Kindulési helyzet
Csavarozas aEayees 8 B: Irdny - FromPos
10 C: Irény - ToPos
g 11 " v Ic D: Munkadarab vastagsaga
12 ¢ 2 Hurol DL s O
13 = <dres>
14 L. Hivas-
15 a= var_2:=2 * force()
16 ¢ bl Ha A Kkovetkezd helyzet megtaldlhatd, amikor
17 = <Cres>
18 & Parancssor
19 © Véltas . Darab vastagsiga Osztott paraméterek
20 idézits_1 0.0 mm Eszkézsebesség 250 mmis
21 ¢ & Lehalmozés Eszkéz gyorsuldsa 1200 mm/s2

O sorrend indftas elétt vi 3llitas alaphelyzetb
O Sorrend befejezés utan \Sezaallits alaphelyzetbe
O Normél

Kiindulasi helyzet A kiindulasi helyzet az, ahol a halmozasi miivelet kezdédik. Ha a kiindulasi helyzetet
kihagyja, akkor a rakas a robotkar aktualis helyzeténél kezdddik.
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Irany A B-Cpoziciok altal megadott irany a B és a CTCP kozotti poziciokilénbségként kertl
kiszamitasra.
Az irany nem veszi figyelembe a pontok tajolasat.
Parancs Miivelet
A robotkar az iranyvektor mentén
mozog, mikdzben folyamatosan
Kdvetkezé halmozasi pozicid értékeli, hogy elérte-e a kbvetkezé
kifejezése kétegpoziciot. Ha a kifejezés True
értékre van értékelve, a specialis
sorozat végrehajtasra kerul.
Az opcionalis BeforeStart sorozat
kdzvetlenil a miivelet megkezdése
BeforeStart ,, . ; )
el6tt fut. Ezzel megvarhatja a kész
jelzéseket.
Az opcionalis AfterEnd sorozat
akkor fut le, amikor a miivelet
AfterEnd befejez6dott. Ezzel jelezheti a
szallitészalag mozgasat az inditashoz,
felkészilve a kdvetkezd kotegre.
A Pick/Place Sequence egy specialis
s . rogramsorozat, amelyet az egyes
Sorozat kijeldlése/elhelyezése prog . .y ’gy
raklappoziciékban hajtanak végre,
hasonloan a Raklap m(ivelethez.
a [EEl crece varomsi
+ v roporprogram ~1 1ran
i i *gof,zonu Az \rér\yya Két Ctpont TCP-jének helyzete kézotti vonal adja meg.
Keresés = Bedllités
Eré Z -4 ia’r;:Zza’s O Ledlitas ezutén mm
Palettézd . gff’;i’és O Lealités, amicor 00
Csavarozas 11 =] <dres>
12 ¢ & Hurok
‘13 = <dres> P
14 L. Hivas-
15 a= var_2:=2 * force()
16 ¢ & Ha
17 -| <tires>
18 B Parancssor Osztott paraméterek
;Z ;;i’f;l Eszkézsebesség mm/s
21 ¢ 8] Leharosds Eszkéz gyorsuldsa mm/s2
22 ® StartPos_1
23 en -
AR OSCXBATE
O Normal
UR10e 270 Felhasznaloi kézikdnyv



UNIVERSAL ROBOTS

20.9.2. Er6

Leiras

Az Eré méd olyan alkalmazasokhoz illik, ahol nem fontos az aktualis TCP helyzete az
el6re meghatarozott tengely mentén, de ehelyett egy kell6 erd sziikséges ezen
tengely mentén. Ha példaul a robot TCP ivelt fellileten gordiil, egy munkadarabot tol
vagy huz.

Az Eré méd tamogatja bizonyos nyomatékok alkalmazasat el6re meghatarozott
tengelyek korul is. A robotkar megkisérel gyorsulni az adott tengely mentén, ha semmi
sem akadalyozza egy olyan tengelyen, ahol nem nulla értéki erét allitottak be. Habar
kivalasztottak egy tengelyt megfelel6ként, a robotprogram még mindig megprobalja a
robotot a tengely mentén mozgatni. Az er6 kontrollalasa azonban biztositja, hogy a
robotkar még mindig megkézelitse a meghatarozott er6t.

ERTESITES

Ha ezt a funkciot a szllitészalag kdvetéssel és/vagy pélyaeltolassal
egyidejlileg hasznalja, ez a programban belsé ellentmondast
okozhat.

* Ne hasznalja ezt a funkciét a szallitoszalag kovetéssel
és/vagy palyaeltolassal egyidejlileg.

ERTESITES

Ha van egy Force csomépontegy 1f, E1seIf vagy
Loopbelsejében, és a Check Expression Continuously opcid
van kivalasztva, akkor hozzaadhat egy END Force MODE ()
szkriptet a kifejezés végéhez, hogy kilépjen az erévezérlésbdl.
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FIGYELMEZTETES
1. Kertlje a nagy lassitast kdzvetlenil az erd modba 1épés eléit.

2. Kertllje a nagy gyorsitast az er§ modban, mivel ez csdkkenti
az erd vezérlési pontossagat.

3. Kerllje a megfelel6 tengelyekkel parhuzamos mozgast az er6
modba [épés elbit.

ttatic | Biogram | Teepttss _Mozgis o _ .
Q - Grafika Valtozék

D Specidlis o @ vt
- ~ Eré
v sablonok 5 [i=) Bediits ro 9
6 B Vérakozis Az erBparancs alatti programrész er6 médban fut majd. Eré médban a robot szabadon
7
8

Keresés alkalmazhat meghatérozott erdt a kivalasztott funkcid irdnyaba

@ Eibugras

Eré O Ledlit

9 ®| Megjegyzés Funkcié
Palettazo

10 ¢ = Mappa Alap v
széllitészalag 11 = <dres
kovetése 12 92 Hurok
Csavarozas 13 =] <dires

14 Hivés- g Eré

] & [ ~

15 3= var_2:=2 *force() 0.0 N

16 ¢ b Ha —*

17 = <tires

18 & Parancssor

19 *® Valtas

20 O idozits 1

21 9 B Lehaimozas

22 @ StartPos_1

23 © = Irény

26 o i VdlogatésSorrend

31 ¢ F E6 v | Azaldbbitesztgombbal, egyutt a Freedrive gombbal, a
= Tanits fuggeléken tesztelheti az erd médot. Teszt
A3 SCXBRETZ

O Normal

Funkciévalasztds A Funkcié menu azon koordinata-rendszer (tengelyek) kivalasztasara szolgal,
amelyet a robot hasznal majd a miikddése soran Eré modban. A meniben eléforduld
tulajdonsagk azok, amelyeket a telepités soran definialtak.
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Eré mad tipusa

Az erd értékének
kivalasztasa

Sebesség-
hatarértékek

Az alabbiakban felsorolt kényszeritett izemmad-tipusok hatdrozzadk meg a kivalasztott
tulajdonsag értelmezését.

* Egyszerii: Csak egy tengely felel meg erd mdédban. Az e tengely mentén fellépd
erd beallithato. A kivant eré mindig a kivalasztott funkcié z tengelye mentén kertl
alkalmazasra. Sor funkcidk esetén azonban az y tengelylik mentén.

* Keret: A keret (Frame) tipus haladd hasznalatot tesz lehetdvé. Itt a szabadsag
mind a hat tengelyének valé megfelelés és erdk fliggetleniil kivalaszthatok.

* Pont: Ha a pont (Point) lehetéséget valasztja, akkor a feladatkeret y-tengelye a
robot TCP-jétél a kivalasztott tulajdonsag origoja felé mutat. A robot TCP és a
kivalasztott tulajdonsag origoja kdzotti tavolsagnak legalabb 10 mm-nek kell
lennie. A feladatkeret a futasidében ugy valtozik, ahogy a robot TCP helyzete
valtozik. A feladat keretének x és y tengelye a kivalasztott funkcio eredeti
tajolasatal fugg.

* Mozgas: A mozgas (Motion) azt jelenti, hogy a feladatkeret a TCP mozgasanak
irAnyaval egydtt valtozik. A feladat keretének x tengelye a TCP mozgasi
iranyanak kivetitése lesz a kivalasztott funkcio x és y tengelye altal ativelt sikra.
Az y tengely meréleges a robotkar mozgasara és a kivalasztott tulajdonség x-y
sikjara. Ez hasznos lehet, amikor egy komplex utvonal mentén sorjatlanit, ahol a
TCP mozgasara meréleges erd sziikséges.

Amikor a robotkar nem mozog: Ha ugy keril er6 médba, hogy a robotkar
nyugalomban van, nem lesz kezelhetd tengely, amig a TCP sebessége
meghaladja a nulla értéket. Ha késébb, mikbzben még mindig eré6 médban van,
a robotkar ismét megéll, akkor a feladat keretének ugyanaz a tajolasa, mint
legutébb, amikor a TCP sebessége nullanal nagyobb volt.

Az utols6 harom tipus esetében a tényleges feladat kerete futtatdskor megtekinthet a
grafikus lapon (lasd: ), amikor a robot eré6 médban miikédik.

* Az er6 vagy nyomaték beéllithaté a megfelel tengelyekhez, a robotkar pedig
beéllitja a helyzetét, hogy elérje a kivalasztott erét.

* A nem megfelel6 tengelyek esetén a robotkar kdveti a program altal beallitott
roppalyat.

Halad6 paraméterek esetében az er§ Newtonban [N] kerlil meghatarozasra,
forgatasnal a nyomaték Newton-méterben [Nm] keriil meghatarozasra.

ERTESITES
Az alabbiakat kell tennie:

* Haszndljaa get tcp force () szkript fliggvényt kilén
szalban, a tényleges er6 és nyomaték leolvasasahoz.

* Javitsa a tekerési vektort, ha a tényleges erd és/vagy
nyomaték kisebb, mint a kért.

A maximalis kartézianus sebesség beallithaté a megfelel tengelyekhez. A robot ezzel
a sebességgel mozog az erd vezérlében, amig nem ér hozza egy targyhoz.
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Eré
beallitasainak
tesztelése

A Teszt feliratu be/kikapcsolé gomb atkapcsolja a hordozhaté kezel6egység (Teach
Pendant) hatoldalan talalhaté Freedrive (szabadonfutd) gomb viselkedését a normal
szabadonfuté Gzemmaodrol a kényszerparancs tesztelésére.

Amikor a Teszt gomb be van kapcsolva és a Freedrive gombot a Hordozhato
kezel6egység hatoldaldn megnyomjak, a robot ugy miikédik, mintha a program elérte
volna ezt az erd parancsot, és igy ellendrizni lehet a beallitdsokat a teljes program
tényleges futtatasa el6tt. Kiildnésen hasznos ez a lehetéség annak ellenérzésére, hogy
a megfeleld tengelyek és erdk kivalasztasa helyes. Egyszeriien tartsa a robot TCP-t
egy kézzel, és nyomja meg a Freedrive gombot a masik kezével, és jegyezze meg,
hogy a robotkar milyen iranyban tud/nem tud mozogni.

A képernyd elhagyasakor a teszt gomb automatikusan kikapcsol, ami azt jelenti, hogy a
Freedrive gomb a Hordozhat6 kezel6egység hatoldalan ismét a szokasos Freedrive
moédhoz hasznalhaté.

A Szabadonfuté gomb csak akkor hatasos, ha a kényszerités (Force) parancshoz
érvényes funkciot valasztott.
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20.9.3. Palettazo

Leiras

Raklapozasi
program
létrehozasa

A raklapozas egy sablon, hogy kdnnyen programozzak a raklapozasi és raklaprol
lepakolasi feladatokat, az alkatrészek felszedését és lerakdsét (azaz a talcakrol,
szerelvényekrél stb.), és elvégeztessék a robottal az ismételhetd miveleteket
kiilonb6z6 tételekre tobb rétegben, kiilléonb6zé mintazatokkal.

Kilénb6z6 mintazatokat hozhat létre és azokat specifikus rétegeken alkalmazhatja.
Tehet elvalasztot is az adott rétegek kozé (lasd: ).

Tovabba hasznalhatja a Raklap tulajdonsagai Funkciok pontjat, hogy kdnnyen
beallitsa a raklap elhelyezését.

A Tulajdonsagokrol tovabbi informacid talal itt:

Kovesse alabb a Raklapozasi program |létrehozéasa fejezetet a Raklapozas sablon
hasznalatahoz.

1. Dontse el, hogy szeretne-e Funkciot tanitani (lasd: ), vagy hasznaljon Bazist
referencia sikként.

2. A Program fiilén, a Sablonok alatt koppintson a Raklapozéas elemre.

3. ARaklapozas képerny6n valasszon egyet az alabbi m(iveletek kdzll, a kivant
mvelettdl fliggben.

1. Vaélassza a Raklapozas elemet a munkadarabok raklapra rendezéshez.

2. Valassza a Raklap kirakasa elemet a munkadarabok kirakasahoz a
raklaprol.

4. ARaklap tulajdonsagai elem alatt adja meg programjahoz a kévetkezéket: Név,
Funkcid (lasd 1. 1épés), Targy magassaga és Tételszamlalé neve. Jeldlje be az
Utolso tétel helyének megjegyzése jeldlénégyzetet, ha azt akarja, hogy a robot
anndl a tételnél kezdje Ujra, amelyet a leallitdskor kezelt.

5. A Raklapozas képernydn, a Miveletek alatt adjon hozza tovabbi, a raklapozasi
szekvencia el6tt vagy utan elvégzendé miveleteket az aldbbiak kivalasztasaval:

1. Miivelet hozzdaddasa raklapozas el6tt: Ezeket a miiveleteket a
raklapozas megkezdése el6tt hajtjak végre.

2. Mivelet hozzdadéasa raklapozas utan: Ezeket a miiveleteket a
raklapozas megkezdése utan haijtjak végre.

6. A Programfan érintse meg a Mintazat csomdpontot, hogy mintazatokat
rendeljen hozza rétegeihez. A kdvetkezd tipusu mintakat hozhatja létre: vonal,
racs vagy szabalytalan (lasd az alabbi abrat). Ezen a képerny6n kivalaszthatja,
hogy szeretne-e elvalasztét illeszteni a rétegek kozé (lasd: ).

7. Erintse meg a mintazat csoméponto(ka)t a programfan, hogy megtanitsa a
robotnak a rétegspecifikus poziciokat (pl. kezd6-/befejezd pontok, racssarkok
és/vagy tételek szama). A tanitasi utasitasokat lasd: . Az 6sszes poziciét a raklap
aljanal kell tanitani. Mintazat masolasahoz érintse meg a Mintdzat masolasa
gombot a masolandd Mintazat csomoépont képernydn.

8. A Programfan érintse meg a Rétegek csomdpontot a rétegek konfiguralasahoz
raklapozasi szekvenciajaban. Hasznalja a Mintazat kivalasztasa legordiild
menit a mintazat kivalasztasahoz mindegyik réteghez. Koppintson a Réteg
hozzdadasa gombra tovabbi rétegek hozzdadasahoz a programjaban. A
rétegeket megfeleld sorrendben kell hozzaadni, mivel azok késébb nem
rendezhetdk at.
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Raklapozasi
program
Iétrehozéasa

9. A programfan koppintson a Mindegyik tételnél csomépontra. Valassza az
alapértelmezett opcid hasznalatahoz a (A) Minden tételnél varazslo vagy (B)
Manudlis konfiguralas minden tételnél lehetéséget. Az adott opcidkhoz tartozo
utasitsok alabb talalhatok.

= Y &
Q - Grafika Valtozok
1 X Valtozék beéllitasa Palettazé
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Minden egyes A Minden tételnél varazsloé segit meghatarozni az adott tételnél egy raklapon

elem Varazsl6 elvégzendd miveleteket, példaul a referenciapontot, a Megkdzelitési Utpontot, a
ToolActionPoint utpontot és a Kilépési utpontot (melyek az aldbbi tabldzatban keriilnek
leirasra). Az egyes elemek megkdzelitési és kilépési Utpontjai azonos tajolasban és
iranyban maradnak attél fliggetleniil, hogy az elemek tajolasa eltérd lehet.

Koppintson a Minden tételnél csomopontra a programfan.
A Minden tételnél képerny8n koppintson a Kdvetkez6elemre.

Koppintson a Mozgatas ide gombra. Ezutan tartsa lenyomva az Auto gombot,
vagy hasznalja a Kézi gombot a robot tovabbitasahoz a referencia pontba.
Koppintson a Folytatds gombra. Koppintson a Kévetkezé elemre.

Erintse meg a Utpont megadasa elemet a megkozelités Utpont betanitasahoz
(lasd ). Koppintson a Kdvetkezd elemre.

Ismételje meg a 3. lépést.

Koppintson a Utpont megadasa elemre a kilépési Gtpont betanitasahoz (lasd ).
Koppintson a Kévetkez6 elemre.

Koppintson a Befejezés elemre.

Most hozzaadhatja a megfeleld fogd miiveleti csomdpontokat az Eszkdzmiivelet
mappaban a Programfaban.
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Kézi konfiguracio

—

Koppintson a Minden tételnél csomopontra a programfan.

2. A Minden elemnél kezd6képerny6n érintse meg a Kézi konfiguralas elemet.

3. Alegordilé meniikben valasszon egy Mintazatot és egy Referenciapont tételt.

Erintse meg a Haszn4lja ezt a Referenciapontot gombot a referenciapont
beallitasahoz.

Mozgassa a robotot a referenciapontra ugy, hogy rakoppint a Mozgatas ide
elemre.

Erintse meg a Megkézelitési csomépontot a Programfaban, hogy megtanitsa a
robotnak a Megkozelitési Utpontot (lasd: ). A megkdzelitési Utpont azonos
tajolasban és iranyban marad attél fliggetleniil, hogy az elemek tajolasa eltéré
lehet.

Erintse meg a Minden tételnél csomdpontot a Programfan. Ismételje meg a 4.
Iépést.

Erintse meg a Kilépés csomdpontot a Programfan, hogy megtanitsa a robotnak
a Kilépési utpontot (lasd ).

Most hozzaadhatja a megfeleld fogd miiveleti csomopontokat az Eszkdzmivelet
mappaban a Programfaban.

Felhasznaléi kézikonyv

277 UR10e

Szerz6i jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerzdi jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

R
UNIVERSAL ROBOTS

Elvalaszto
hozzaadasa a
rétegek kézé a
Raklapozas
sorrendben

(A) Elvalaszté
varazslo

Elvélaszték, példaul papir vagy polisztirolhab helyezhet6 a rétegek kézé a raklapozasi
sorrendben. Elvalasztok hozzaadasahoz a rétegek kézé, kdvesse az alabbi
utasitasokat:

1. A Programfan valassza kia Mintdzatok csomopontot.

2. A Mintazatok képerny6n valassza az elvalasztét, és hatarozza meg a
magassagot az Elvalaszté magassaga szovegdoboz alkalmazasaval. Ha nincs
meghatarozva a magassag, a program nem fog futni.

3. Valassza a Rétegek Iehetdséget a programfan. A Rétegek képernyén valassza
ki, hogy melyik rétegek kézé szeretné tenni az elvalasztokat (az elvalasztokat
automatikusan elhelyezik az adott rétegek k6zé).

4. Koppintson az Elvalasztél csomoépontra a programfan. Koppintson az
Elvalaszt6 beallitdsa elemre az elvalaszt6 helyzetének betanitasahoz.

5. Valasszon az alapértelmezett opciok kdzil: (A) Elvalaszto varazslé vagy (B) Az
elvélaszté manualis konfiguraldsa sorrendet. Az adott opcidkhoz tartozé
utasitdsok alabb talalhatok.

Amikor a varazslo6 befejezte vagy kilép a varazslébdl, megjelenik egy sablon a
programfaban az Elvalaszté miveletelem alatt. Az Eszkdzmiiveleten feliil, az
Elvalasztémiivelet csomopont alatt kivalaszthatja az alabbi mappék egyikét:

* Elvalaszt6 felvétele szolgal annak a programozasara, hogy a robot
elvélasztokat vegyen fel raklapozdshoz

* Elvalaszt6 leejtése az elvalasztok leejtéséhez raklap-kirakodasnal

—

Koppintson az Elvalasztél miivelet csomopontra a programfan.
2. Az Elvalaszté mivelet képernydn érintse meg a Kovetkezd elemet.

Erintse meg aMozgatés ide gombot, és tartsa lenyomva az Automatikus
gombot, vagy haszndlja a Kézi gomb a robot tovabbitasahoz az elvalaszté
pontba. Koppintson a Folytatds gombra. Koppintson a Kévetkezd elemre.

4. Erintse meg a Utpont megadésa elemet a megkézelités Utpont betanitasahoz
(lasd ). Koppintson a Kévetkezd elemre.

Ismételje meg a 3. Iépést.

Koppintson a Utpont megadasa elemre a kilépési Gtpont betanitasahoz (lasd ).
Koppintson a Kévetkezd elemre.

Koppintson a Befejezés elemre.

8. Most hozzaadhatja a megfeleld miiveleti csomdpontokat az Elvalaszto felvétel,
Elvélaszté leejtése és az EszkbézmUivelet mappakban a Programfaban.
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(B) Manualis 1. Koppintson az Elvalasztol mivelet csomoépontra a programfan.
konfiguralas 2. AElvalaszté mivelet kezdSképernydn érintse meg a Kézi konfiguralas elemet.

Mozgassa a robotot az Elvalasztd pontra ugy, hogy rakoppint a Mozgatas
ielvalaszt6 pontra elemre.

4. Erintse meg a Megkdzelitési csomdpontot a Programfaban, hogy megtanitsa a
robotnak a Megkézelitési utpontot (lasd: ).

5. Erintse meg az Elvalasztasi miivelet csomoépontot a Programfan. Ismételje meg
a 3. |épést.

6. Erintse meg a Kilépés csomdpontot a Programfaban, hogy megtanitsa a
robotnak a Kilépési utpontot (lasd: ).

7. Most hozzaadhatja a megfelelé muiveleti csomopontokat az Elvalaszto felvétel,
Elvalaszté leejtése és az Eszkdzmiivelet mappakban a Programfaban.

Raklapozasi A kovetkezdképpen szabhatja testre a raklapozasi programijat:

program testre * Ha a raklapjat be kell allitani vagy at kell pozicionalni, miutan létrehozott egy

szabasanak raklapozasi programot, akkor Onnek csak Ujra kell tanitania a raklap funkciét

lehet6ségei (lasd: ), mivel a raklapozasi sorrend a Funkciéhoz viszonyitva fix. Tehat minden
mas programkomponens automatikusan beallitasra keril az Ujonnan tanitott
poziciohoz.

* Szerkesztheti a mozgatas parancs tulajdonsagait (Iasd: ).
* Valtoztathatja a sebességeket és hajlassziogeket (lasd: ).

* Hozzaadhat mas program csomépontokat a Minden tételnél sorrendhez vagy az
Elvalasztasi miivelet sorrendhez.
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Helyzetek

Egyenes

A pozicidék megtanitasahoz
valassza ki az egyes tételeket a
programfaban:

* Startltem1

* Endltem1
Szurja be a tételek szamat a
szekvenciajaba a képernyd

aljan talalhato Tételek
szbvegdoboz segitségével.

Racs

A poziciék megtanitasahoz
valassza ki az egyes tételeket a
programfaban:

* Cornerltem1

* Cornerltem2

* Cornerltem3

* Cornerltem4
lllessze be a sorok és oszlopok
szamat a megfeleld

szovegdobozba, hogy beallitsa
a mintazat méreteit.

Szabalytalan

A pozicidk megtanitasahoz
valassza ki az egyes tételeket a
programfaban:

e ltem1

* ltem2

* Item3
Erintse meg a Tétel
hozzaadasa elemet egy Uj tétel
hozzaadasahoz és

azonositasahoz a
szekvenciaban.
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e I

Az a hely és pozicid, ahol szeretné,
hogy a robot legyen, amikor
miveletet végez az adott tételhez
2gy rétegben. Alapértelmezésként
3 ToolActionPoint Utpont a
Referenciapont, de szerkeszthet6 a
Programfaban, ha megérinti a
Szerszam I'ooIA’ctionPoint Utp?nt ’
témadéspontja csomopontot. A varazslo

l%_ hasznalatakor a Referenciapont az

2Is6 pozicid az els6 meghatarozott

etegben a raklapon. A
Referenciapont hasznalatos a
obot esetében a Megkdzelitési
1tpont, a ToolActionPoint Utpont és
3 Kilépési utpont megtanitasara az
adott tételhez egy rétegben.

Az az (tk6zésmentes pozicio és

. _ix J' ! rany, melyet szeretne, ha a robot
Megkozelités @ megtenne, amikor egy tételt
L megkozelit egy rétegben.

Az a mivelet, melyet szeretne, ha a
Eszkézmivelet obotcsatolmany az adott tétel

‘%‘ asetében elvégezne.

Az a pozicio és irany, melyet
T A szeretne, ha a robot megtenne,
® amikor egy tételtdl tavolodik egy

L. étegben.

Kilépési utpont
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20.9.4. Szallitészalag kdvetése

Leiras A szallitészalag kdvetése lehetbévé teszi, hogy a robotkar kovesse legfeljebb két
szallitoszalag mozgasat. A Széllitészalag kdvetése elemet a Telepités flldn
hatarozhatja meg.

ERTESITES

Ha ezt a funkciét a szallitoszalag kdvetéssel és/vagy palyaeltolassal
egyidejlileg hasznalja, ez a programban belsé ellentmondast
okozhat.

* Ne hasznalja ezt a funkciot a kényszeritéssel vagy
pélyaeltolassal egyuitt.

A szallitészalag kdvetése program-csomoépont elérhetd a Program fiilon a Sablonok
alatt. E csomépont alatti minden mozgas engedélyezett a szallitdszalag kdvetése
kdzben, de a szallitdszalaghoz viszonyulnak. Keverések nem engedélyezettek, amikor
szallitoszalag kdvetése van, igy a robot teljesen leall a kdvetkezd mozgas elvégzése
el6tt.

default

ABCDE D
G e

Futtati e apls
v/ Altaldno: Széllitészalag kévetése

TCP

[conveyor 1 detiiva) ~| O széitészalag kévetésének ellendrzése

Hasznos
° terhelés

Talapzat

1/0 beallitésa
Eszkoz i/o
Valtozok
Inditas

Lagy dtmenet
Kezddlap

széllitészalag
kovetése

Csavarozas
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Szallitoszalag
kovetése

1.
2.

3.

Koppintson a fejlécben a Program elemre.

Koppintson aSablonok elemre, és valassza aSzallitdszalag kdvetése elemet,
hogy hozzaadja Széllitoszalag kdvetése csomdpontot a Programfahoz. A
szallitszalag kévetése csomdpont alatt felsorolt minden mozgas koveti a
széllitészalag mozgasat.

A Szallitoszalag kivalasztasa legordiilé listaban a szallitdszalag kovetése elem
alatt valassza ki az 1. széllitdszalag vagy 2. szallitészalag lehet6séget a
kdvetendd szallitészalag meghatarozasahoz.

ERTESITES

Haegy If, ElseIf vagy Ciklus csoméponton beliil van egy
szallitoszalag-kévetés csomopont, és a Kifejezés folyamatos
ellendrzése lehetséget valasztotta, akkor a kifejezés végére egy
end conveyor tracking () szkriptet adhat hozza, hogy kilépjen a
szallitészalag-kovetesbdl.
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20.9.5. Csavarozas

Leiras A Csavarbehajtas program-csomopont kdnny(i modszert kinal egy csatlakoztatott
csavarbehajtéhoz valé csavarbehajté alkalmazas hozzaadasara. A csavarhuzo és
annak robothoz csatlakoztatasa a Telepités lapon konfiguralhaté (lasd Altalanos).

a [ cranca  vaitozo
1 X Valtozék besitdsa ;
2 v Robotprogram Csavarozas
Keresés j ‘ Q' :,SZZ;ZéS Csavarh(izé: Felnasznélé &ltal meghatérozott
Eré 5 ® ‘Aldbbi miiveletek hozzaaddsa e 1 AStart 1/O és TCP értékeket telepitéskor kell megadni
Palettazo Irany
Széllitoszalag @ Hazza meg
kovetése O Lazitsa meg
Csavarozas
O Engedélyezi a kindulasi pontot
Folyamat
[ Kévesse a csavart ennek a segftségével
< > o
Eadic, amig
O Normal ° 0 o samuacis ()
Csavarbehajtas 1. Koppintson a fejlécben a Program elemre.
csomopont A Sablonok alatt kattintson a Csavarozaslehetdségre.
hozzaadasa . - e N
Valassza a Meghlzas elemet, hogy a meghuzas iranyaba (befelé) kdvesse a
csavart, vagy valassza a Lazitds elemet, hogy a lazitas iranyaba (kifelé)
kovesse a csavart. Ez a kivalasztas csak a robot mozgasara van hatassal, hogy
kdvesse a csavart és a mérési szamitasait.
4. A Programvalasztas mezdben valaszthat egy csavarbehajtas programot a
Telepitésben a Programvalasztas jelektdl figgben.
5. Vélassza ki a Kezdési pont engedélyezése lehetdséget, hogy a programfédhoz
hozzaadjon egy Movel parancsot, amelyet akkor hajt végre a program, amikor a
csavarozo mar fut.
Valassza ki a Géphibakezeld engedélyezése lehetéséget, hogy a
programfahoz hozzaadjon egy helyesbitd intézkedést, ha sziikséges, mielbtt a
csavarozasi m(iveletek megkezdddnek.
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Csavarhuzasi ACsavar kovetése kivalasztasaval a Folyamat alatt befolyasolhatja a csavarbehajtasi
miveletet muiveletet a kdvetkezd mddokon:

befolyasolasa * Eré: valassza az Eré elemet ahhoz, hogy meghatarozza, mekkora er6 hat a

csavarra. Ezutan vélassza a Sebesség hatarértéke elemet, hogy a robot ezzel a
sebességgel mozogjon, amig hozza nem ér a csavarhoz.

VIGYAZAT
Tegye a csavarhuzo bitjét a csavar folé, miel6tt elkezdi a

csavarozas programot. A csavarra barmilyen erét kifejtve a
csavarozas program teljesitményét befolyasolhatja.

* Sebesség: Valasszon egy rogzitett Szerszam-sebességet és Gyorsulast, hogy
a robot kdvesse a csavart.

* Kifejezés: Az If (Ha) parancshoz hasonléan (lasd 20.8.4 Ha 258), valassza a
Kifejezés lehet6séget annak a feltételnek a leirasara, amely mellett a robot
koveti a csavart.
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Csavarbehaijtas eddig

Leiras A Csavarbehajtas program-csomaopont tartalmaz egy kételezd Siker Eddig
csomoépontot, amely meghatarozza a csavarbehajtasi folyamat leallitasi kritériumait.

Q - Grafika Viéltozék

Eddig

e
L Vatozsic bediiiss
A/ Sablonok

Keresés

v Robotprogram

9 ¥ Csavarozas
Adja meg az Eddigfeltételt. A robot kéveti a folyamatotEddig amig a

megadott feltétel teljesul.
@ 'Aldbbi miiveletek hozzdaddsa e -
@ 3 Eddig Siker

| 'Aldbbi mliveletel hozzéaddsa €

Palettazd

2

3

. a4
Ero 5
8

7

Széllitészalag

kovetése Rendben

4 3 Tévolsag l‘

Kifejezés

Csavarozas

Hiba

Nincs rendben I
Tavolsag

1détuillépés

Az al’é b,b'_ + Siker: A csavarbehajtas addig folytatodik, amig az On altal kivalasztott
megallasi lehet6séggel a befejezést nem észleli. Csak egy siker feltételt adhat meg.
kritériumokat . . . L L i .
hatarozhatja * Hiba: A csavarbehajtas addig folytatodik, amig hibat nem észlel az On altal
meg: kivalasztott lehet6ség(ek) hasznalataval. Egynél tébb hiba feltételt megadhat.
Kritériumok Siker

* OK: A csavar behajtasa addig tart, amig a csavarbehajtobdl
érkezd OK jelet nem észlel.

* ld6pont: A csavar behajtasa egy megadott idpontig tart.
* Tavolsag: A csavar behajtasa egy megadott tavolsagig tart.

Kifejezés: A csavar behajtasa addig tart, amig egy egyedi
kifejezés feltétele nem teljesiil.

T

Hiba
* Nem OK: A csavar behajtasa ledll, amikor Nem OK jelet
észlel a csavarbehajtotol.
* Tavolsag: A csavar behajtasa leall. amikor tullépi a megadott
tavolsagot.
* ldétallépés: A csavarbehajtas leall, amikor a megadott id6t
tullépik.
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20.10. URCaps

Leiras

Atavoli TCP és eszkdzutvonal URCap lehetévé teszi, hogy Tavoli
eszkodzkdzéppontokat (RTCP) allitson be, ahol az eszk6zkdzéppont térben, a robot
alapjahoz viszonyitva rogzitett. A tavoli TCP és a szerszampalya URCap segitségével
utpontokat és kdrmozgasokat is programozhat, valamint harmadik félt6l szarmazo
CAD/CAM szoftvercsomagokban definialt importalt szerszampalya-fajlok alapjan
generalhat robotmozgast.

A tavoli TCP URCap hasznalatahoz el6zetesen regisztralni kell a robotot (I4sd A robot
regisztracios és licencfajlja 361). Az RTCP olyan alkalmazasokban mikédik, ahol
sziikség van arra, hogy a robot megfogjon és mozgasson targyakat egy rogzitett
eszkdzhoz képest. Az RTCP-t egyiitt hasznaljak az RTCPMoveP és RTCPCircleMove
parancsokkal, hogy a régzitett szerszamhoz képest alland6 sebességgel mozgassék a
befogott alkatrészt.

<unnameds D ﬁ E cc
N open..  Save c

default

Run stallati

o og
Remote TCP & Toolpath

) Safety . .
Start the contraller before using this URCap:

> Fieldbus Cortroller Status: STOPPED

“ URCaps

Remote TCP
& Toolpath
Select an option below based on your application:

Remote TCP

| Toolpath Moves | | Linear & Circle Moves

Regular TCP

| Toolpath Moves |

O Power off eed (CE— 100% Sw‘mﬂat\cw‘u.

Hasonl6an egy szabalyos TCP-hez (lasd: ) meghatarozhat és elnevezhet egy RTCP-t
a telepités lap beallitdsa pontjaban.
Elvégezheti az alabbi miveleteket is:

* RTCP-k hozzaadasa, atnevezése, modositasa és eltavolitasa
* Az alapértelmezett és akitv RTCP megértése

* RTCP helyzetének tanitasa

* RTCP tajolasanak masolasa
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Tavoli TCP
beallitasa egy
tulajdonsagbdl

Tavoli TCP
mozgastipusai

RTCP_MoveP

Allitson be egy RTCP-t egy Funkci6 hasznalataval, hogy a robot az RTCP-hez
viszonyitva megl6kédjén, mikézben RTCP utpontokat és RTCP kérmozgasokat hoz
létre.

1. Erintse meg a plusz ikont egy Uj RTCP létrehozasahoz RTCP. Vagy valasszon
egy létezé RTCP-t a legordiilé meniben.

2. Erintse meg az Erték mésolasa egy pontjellemz8bél legordiilé meniit, és
valassza a Tulajdonsag elemet. Ellenérizze az RTCP tajolasi értékeit frissitését,
hogy illeszkedijen a kivalasztott funkciééhoz.

default*

<unnameds D ﬁ E
+
New Open

General Remote TCP & Toolpath
Safety
Features
. Remote Tool Center Point II'
Fieldbus . }
Defined with respect to the robot base frame
W URCaps | 7 HORTCP v| I_l | ¥ | ﬁ
Remote TCP
& Toolpath Position
Set position using the wizarc:
X 0.00 mm
¥ 0.00| mm "Nz
z 0.00 mm
Remote TCP
Orientation
Py values from a feature:
RX 0.0000 | rad
RY 0.0000 | rad
RZ 0.0000 | rad

Simulation .

O Power off

Egy szabalyos MoveP-hez hasonl6an az RTCPMoveP meghatarozza a szerszam
sebességeét és a robotkar tavoli TCP-hez viszonyitott mozgasanak gyorsulasat. Lasd .

RTCP kérmozgas A szabalyos kdrmozgashoz hasonléan az RTCP kérmozgast hozzdadhatja egy

RTCPMoveP-hez, hogy kdrmozgasokat végezzen. Lasd .

ERTESITES

Egy kbérmozgas maximalis sebessége alacsonyabb lehet, mint a
meghatarozott érték. A kdr sugara r, a maximalis gyorsulas A, a
maximalis sebesség pedig a centripetalis gyorsulas miatt nem
haladhatja meg az A értéket.

UR10e
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Tavoli TCP
utpont

Tavoli TCP-
utpontok
betanitasa

RTCP utpont
konfiguralasa

Tavoli TCP

Szerszampalya

Hasonl6an a szabalyos utpontokhoz az RCTP utpontok lehetbvé teszik, hogy egy
eszkdz linearisan mozogjon allando6 sebességgel és koriven. Az alapértelmezett
keverési sugar mérete egy k6zos érték az 6sszes utpont kozott. A kisebb keverék-
sugarméret €élesiti az ut forduldjat. A nagyobb keverék-sugarméret lagyitja az ut
fordul6jat. Egy RTCP utpontot ugy tanitanak, hogy a robotkart fizikailag a kivant
poziciéba mozgatjak.

<unnameds* D i E

default*

aon
aon

New.

9 =
> Basic Q _ Graphics Variables

Advanced

1 |¥ Robot Program
2 @ ¥ RTCP_MoveP
E = RTCPWaypoint_1

Remote TCP Waypoint
RTCPWaypoint_1

Toolpath

Move

Move

) Templates

W URCaps

@ Use shared blend radius @ Use shared parameters

O Tool speed

I Tool acceleration

O Blend with radius

~+ Waypoint
- CircleMove k

Simulation .

1. AProgram filon illessze be a RTCP_MoveP csomépontot.

2. Az RTCPMoveP csomoéponton koppintson a Beallitds elemre a Mozgatas
képernyd megjelenitéséhez.

3. A Mozgatas képernydn hasznalja a Betanitasi méd vagyLokés elemet a robot
kivant konfiguracioba helyezéséhez.

4. Erintse meg a zold jelet az érvényesitéshez.

Hasznaljon keverékeket a robot lagy atmenetének engedélyezéséhez két palya kdzott.
Koppintson a Megosztott &tmeneti sugar hasznalata, vagy az Atmenet sugérral
elemre egy utpont atmeneti sugaranak beallitasahoz egy RTCP_MoveP csomépontbol.

ERTESITES

Fizikai iddcsomopont (pl.: Mozgatas, Varakoz4s) nem hasznalhatd
egy RTCPMoveP csomopont gyermekeként. Ha nem tamogatott
csomopontot ad hozza gyermekként egy RTCPMoveP
csomoéponthoz, akkor a program érvényesitése nem sikertil.

A Tavoli TCP és eszkézutvonal URCap automatikus robotmozgasokat hoz Iétre, amely
megkdnnyiti a komplex palyak pontos kdvetését.
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Tavoli TCP 1. Valassza a Tavoli TCP szerszampalya mozgasok elemet a pontot a Tavoli
eszkdzitvonal TCP-n& a szerszam URCap kezdélaprdl irhatja be a munkafolyamatot.
konfiguralasa 2. Koévesse a Utasitasok fill utasitasait.

Egy tavoli TCP eszkozutvonal mozgashoz az alabbi f6 komponensek sziikségesek:
* Eszkdzutvonal fajl
* Tavoli TCP
* Tavoli TCP PCS

Eszkdzutvonal Egy eszkdzutvonal meghatarozza a tajolast, a palyat, a sebességet vagy (betaplalasi
konfiguralasa sebességet) és az eszk6z mozgasi irdnyat.
CAD/CAM 1. Hozza létre vagy importalja egy rész CAD modelljét.
szoftverrel . . o . L
2. Allitson be egy Rész-koordinatarendszert (PCS) a részhez rogzitve.
3. Hozzon létre egy eszkozutvonalat a PCS-hez képest a rész funkcioi alapjan
4. Szimuldlja az eszkdzrész mozgasat, hogy megerdsitse, hogy megfelel az
elvarasoknak.
5. Exportalja az eszkézutvonalat egy G-kod fajlba .nc fajlkiterjesztésként.
G-kéd 1. Toltse be az eszkdzutvonal fajlt egy USB-pendrive gydkérkényvtaraba. Az
eszkézitvonal eszkdzutvonal fajlok kiterjesztése legyen .nc
importalasa 2. Helyezze be a pendrive-ot a Tanito fiiggelékbe.

PolyScope-ba A Fejlécen érintse meg a Telepités, az URCaps elemet, valassza ki a Tavoli

TCP& szerszampalyat, valassza ki a Tavoli TCP - szerszampalya mozgatasok
elemet, majd valassza a Szerszampalyat.

4. Valassza ki, melyik eszkdzutvonal fajlt importalja a PolyScope-ba.

Lm N <unnamed:* D i E [N E
G G

default*

New.

Run Frogra

og
) AR 1 ¥ Robot Program

) Templates 2 & ¥ RTCP_MoveP

Remote TCP Toolpath

~ URC E = RTCPToolpath_1
aps
B RTCPToolpath_1 Fixed PCS w
Toolpath
Move Select Toolpath File Select PCS
Remote TCP <toolpath file> - Use active PCS v
Move
@ Use shared blend radius O Use feed rate
O Blend with radius @ Use shared tool speed
g U O Tool speed
—+ Waypoint @ Use shared tool acceleration
—+ CircleMove O Tool acceleration
~+ Toolpath

¥ Atoolpath file must be selected.

O Normal Speed (e Simu\atiw:wn.
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Tavoli TCP

Téavoli TCP konfiguralasa eszkdzutvonal mozgatdsihoz

1. A CAM kérnyezetben az elsé utvonalpontnal hatarozza meg az eszk6z tajolasat.
Hasznalja a szabadonfutot az alkatrész kézi megfogasahoz a megfogoval.
Valassza ki a tavoli TCP helyét.

Hasznalja a helyzetvarazslét a pozitiv értékek megkapasahoz.

o bk~ 0N

Allitsa be a robotot, amig a kivant résztartast el nem éri a tavoli TCP

megkodzelitéséhez.

6. Vizionalja az eszkdz tajolasat a fizikai rész elsé utvonalpontjanal. A pozitiv z-
tengely iranynak az alkatrész felliletétél elfelé kell mutatnia.

7. Hozzon létre egy sik funkciét ugyanazzal a tajolassal, mint az el6z6 |épésben

vizionalt.

8. Allitsa be a tavoli TCP tajolasat az értékek Sik funkcidbol térténd masolasaval. A
kivant alkatrésztartast fenntartjak, amig az eszkézutvonal végrehajtasa térténik.

Téavoli TCP PCS

A tavoli TCP részkoordinata-rendszer (PCS) a robot eszkdzpereméhez képest
régzitettként van meghatarozva. Erintse meg a PolyScope képernyén a varazspalcat,
hogy aktivalja a varazsléz, hogy megtanitsa a Tavoli TCP PCS-t. Barmely, az
alabbiakban leirt tanitasi médszer hasznalhato.

Fun jaien)  ove o Log
Remote TCP & Toolpatn
) Safety
S Pl Remote TCP Part Coordinate System II'
ieldbus
Defined with respect to the robot tool frame
N Ces [ 7 ||@rrcrrcs -| [+ m

Remote TCP

& Toolpath Position

X 0.00 mm

Y 0.00 mm

z 0.00 mm

Orientation

RX 0.0000 | rad

RY 0.0000 | rad

RZ 0.0000 | rad
@T—w h by defining origin, +X axis, and +Y direction of PCS
OTTw-:\.'\-H. j four reference points on part's surface

Next € cancel

O Normal Speed (e — Simulation .
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Téavoli TCP PCS

konfiguralasa

Valtoz6 PCS
beallitasa

Hasznalja ezt a modszert, ha a PCS beallithato az alkatrész felszinén.

1.
2.

Hasznalja a Freedrive szabadonfuté funkciot az alkatrész kézi megfogasahoz.

Valasszon egy tavoli TCP-t a referencia pontok tanitasahoz. A nagy
pontossaghoz ideiglenesen allitson be egy éles tvoli TCP-t a tanitasi folyamat
elvégzéséhez.

Mozgassa a robotot a tavoli TCO.hez, hogy megérintse a PCS kiindulasat, a
pozitiv X-tengely és a pozitiv Y-tengely iranyat az alkatrészen.

Erintse meg a Beallit pontot a tanitasi folyamat lezarasahoz. A helyzet és tajolas
eértékeket automatikusan kitélti a rendszer.

Mas esetben hasznalja ezt a modszert.

1.
2.

Valasszon harom vagy négy referencia pontot az alkatrésze felszinén.

A CAD/CAM szoftverben jegyezze fel az X, Y, Z koordinatakat a kivalasztott
referencia pont PCS-éhez viszonyitva.

Hasznalja a Freedrive-ot az alkatrész manualis megfogasahoz a fogoval.

4. Valasszon egy tavoli TCP-t a referencia pontok tanitdsahoz. A nagy

pontossaghoz ideiglenesen allitson be egy éles tavoli TCP-t a tanitasi folyamat
elvégzéséhez.

5. Adja meg az elsé referencia pont koordinatait.

Mozgassa a robotot a tavoli TCP esetében, hogy megérintse az elsé referencia
pontot az alkatrészen.

Ismételje meg az 5. és 6. [épést a tobbi referencia pont esetében.

Haladé felhasznélasi esetek esetében, ahol az alkatrészt nem fogja meg nagy
konzisztencidval, beéllithat egy Valtozé PCS-t az eszkdzutvonal mozgasanak
beallitasahoz az alkatész helye és tajolasa szerint a robot eszkézperemhez
viszonyitva.

Létrehozhat egy tartasvaltozot, amely kiils6 érzékel6hdz van kétve, amely észlelheti a
PCS helyét és tajolasat.

1.

Allitson be egy kiilsé érzékel6t, amely észleli a PCS helyét és tajolasat. At kell
alakitania az érzékeld kimenetét a robot eszkbzperemének keretéhez.

Erdsitse meg, hogy a PCS be van allitva azt alkatrészhez képest, és a hely és a
tajolas detektalhato a kiils6 érzékel6 szamara.

A PolyScope-ban hozzon létre egy tartdsvaltozot, amely a kiilsé érzékel
kimenetéhez kotott, valtozo PCS-ként. Adjon neki egy megkuilénboztethetd
nevet, példaul: valtozé_rtcp_pcs_1.

Szurjon be egy RTCP szerszampalya csomdpontot.

5. A program oldal jobb felsd sarkaban, a legérdiilé menlben, valassza ki a

Valtoz6 PCS elemet.
A PCS kivalasztasa legordiil6 menibdl valassza a valtozé_rtcp_pcs_1 elemet.

Hozzon létre egy Hozzarendelés vagy Parancssor csomoépontot a variable_
rtcp_pcs1 frissitéséhez az RTCP szerszampalya csomopont el6tt.

UR10e
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Tavoli TCP
eszkoézatvonal
csomopont
konfiguralasa

FRun ove og =
Q _ Graphics Variables
) e 1 ¥ Robot Program T I th
) Templates 2 @ ¥ Toolpath MoveP oolpa
v URC E = [Toolpath_2
aps
i Toolpath_2 Fixed PCS v
Toolpath
Move Select Toolpath File Select Plane as PCS
Remote TCP <toolpath file> v <plane feature=> A
Move
O Use feed rate
@ Use shared tool speed
{ ! O Tool speed
+ Toolpath @ Use shared tool acceleration

O Normal

Az alabbi rész elmagyarazza, hogyan hasznaljon egy valtozé PCS-t egy tavoli TCP
eszkdzutvonal csomdpontban.

1.
2.

Nyissa meg a Program fiilet, és koppintson az URCaps elemre.

Valassza a Remote TCP Move lehetéséget egy RTCP_MoveP csomopont
beszurasahoz.

Valasszon egy TCP-t, és allitsa be a mozgas paramétereket: eszkdz sebessége,
eszkdz gyorsulasa és keverési sugar.

Erintse meg a + Szerszampalya elemet egy RTCPToolpath csomépont
beszurasahoz. Torélje az RTCP utpont csomoépontot, amelyet
alapértelmezésként létrehoztak, ha ez nem sziikséges.

Valaszon egy eszkozutvonal fajlt, és vélassza ki a megfelel Tavoli TCP PCS-ta
legordiild menikbdl.

Allitsa be a mozgasi paramétereket, ha kilénb6z6 értékek alkalmazandok az
RTCP eszkozutvonal csomépontra.

Koppintson a Mozgatéas az elsd pontra pontra és ellen6rizze, hogy a megfogott
alkatrész az elvart médon kozelit a tavoli TCP felé.

Tesztelje a programot szimulaciés moédban alacsony sebességnél, hogy
megerdsitse a konfiguraciokat.

<unnamed:=*
O @ |

default*

00
00

New. Open.

O Toal acceleration

1 Atoolpath file must be selected

23S XKBRTS
speed (EEE—————00% Simulation .

ERTESITES

Egy fix csuklo-konfiguraciéra mozgatashoz beallitott Moved elem
hozzaadasaval a Csukl6szdgek hasznalata jel6l6dobozban még a
szerszampalya futtatasa el6tt biztosithatja, hogy a robot mozgatasa
azonos legyen a szerszampalya minden egyes végrehajtasakor. Lasd
20.7.1 Mozgas 211
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Szokasos TCP Hasonléan egy tavoli TCP eszkdzutvonal mozgasanak konfiguralasahoz, egy
szerszampalya szabalyos TCP eszkdzutvonal mozgasahoz az alabbiak sziikségesek:

mozgasok * Eszkozutvonal f4jl
* Szabalyos TCP

* Sik funkcio PCS-ként

Eszkdzatvonal fajl Ez hasonld a szerszampalya konfiguralasahoz (lasd Eszkozutvonal konfiguralasa
konfiguradlasa és = CAD/CAM szoftverrel 290) és a szerszampalya importalasahoz (lasd G-kod

importalasa eszkdzutvonal importalasa PolyScope-ba 290).

Szabélyos TCP * Kodvesse az utasitasokat a normal TCP konfiguralasahoz.

konfiguralasa * Ellendrizze, hogy az eszkdzpontok pozitiv z-tengelye az alkatrész felszinétél
elfelé néz-e.

Sik funkcié PCS 1. Hozzon létre egy sik tulajdonsagot a Sik hozzdadasa vagy Sik betanitasa
konfiguralasa elemek segitségével. Lasd .

2. Rogzitse az alkatrészt a robot alapjahoz képest.

3. Ellendrizze a helyes TCP-t, hogy létrehozzuk a sik funkciét. A nagy
pontossaghoz ideiglenesen allitson be egy éles tavoli TCP-t a tanitasi folyamat
elvégzéséhez.

4. Mozgassa a robotot a tavoli TCO.hez, hogy megérintse a PCS kiindulasat, a
pozitiv X-tengely és a pozitiv Y-tengely iranyat az alkatrészen.

5. Fejezze be a tanitasi folyamatot és erésitse meg a PCS helyzetét és tajolasat.

UR10e 294 Felhasznaloi kézikonyv



UNIVERSAL ROBOTS

Eszk6zatvonal
csomopontjanak
konfiguralasa

Nyissa meg a Program flilet, és koppintson az URCaps elemre.

Vélasszon egy TCP-t, és allitsa be a mozgas paramétereket: eszkoz
sebessége, eszk0z gyorsulasa és keverési sugar. Valassza a Szerszam
forgatasa szabadon a Z tengely koriil elemet. Ne valassza ki, ha az eszk6znek
az eszkdzutvonal fajlban meghatarozott z-tengely korili tajolast kell kdvetnie.

Koppintson a + Szerszampalya elemre egy szerszampalya csomopont
beszurasahoz.

. Alegordilé meniiben valasszon egy eszkdzutvonal fajlt és valassza ki a

megfelel6 PCS-t (sik funkciot).

Allitsa be a mozgasi paramétereket, ha kiildnb6z6 értékek alkalmazandok az
eszkozutvonal csomépontra.

Koppintson a Mozgatas az elsd pontra elemre annak ellendrzése céljabdl,
hogy a szerszam képes a szerszampalya elsd pontjara allni.

Futassa a programot szimulaciés médban alacsony sebességnél, hogy
megerdsitse a konfiguraciok helyességeét.

ERTESITES

Egy fix csuklé-konfiguraciéra mozgatashoz beéllitott Moved elem
hozzaadasaval a Csukl6szdgek hasznalata jel6l6dobozban még a
szerszampalya futtatasa el6tt biztosithatja, hogy a robot mozgatasa
azonos legyen a szerszampélya minden egyes végrehajtasakor.
Lasd 20.7.1 Mozgas 211
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21. Telepites lap

Leiras A Telepités lapon a robot és a PolyScope altalanos teljesitményét befolyasolo
beallitasok konfiguralhatok.

21.1. TCP konfiguralas

Leiras A Szerszam kézéppontja (TCP) a robot szerszaman talalhaté pont. Minden TCP
tartalmaz egy athelyezést és egy elforgatast a szerszam kimeneti karimajanak
ko6zéppontjahoz képest.

Amikor a programozas szerint visszatér egy korabban tarolt tpontra, a robot a TCP-t
az utpontban tarolt pozicidba és tajolasba mozgatja. Amikor egyenes mozgashoz
programoztak, akkor a TCP egyenesen mozog.

. ‘ ) Ui
“/ Altalédnos Szerszam kdzéppontja TCP Vizualizélas
TCP o
- .
, Hasznos
* terhelés Helyzet
Talapzat X 0.0/ rmm
1/0 beallitasa v 0.0/ mm P Mérsés
Eszkoz i/o z 0.0/ mm
Valtozok r
Inditas Téjolas ll—'
Lagy atmenet  MértékegyRotéciss vektor [rad] - ), E
Kezddlap
RX 0.0000|
Kivetése RY 0.0000 #Mérés
Csavarozas Rz 0.0000 Eszkéz pereme

v v
_]
.

Helyzet A X, Y, Z koordindtak megadjak a TCP helyzetét. Amikor az 6sszes
érték (beleértve a tajolast is) nulla, a TCP egybeesik az eszkdz
kimeneti peremének kdzéppontjaval, és adoptalja a képernydn
abrazol koordinatarendszert.

Tajolas Az RX, RY, RZ koordinatanégyzetek meghatarozzak a TCP
tajolasat. A Mozgatas laphoz hasonléan az RX, RY, RZ mezdk
felett talalhatd Egységek legordiilé meniibél valassza ki a tajolasi
koordinatékat.
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TCP-k
hozzaadasa,
atnevezése,
modositasa és
eltavolitasa

Aktiv TCP

Alapértelmezett
TCP

Uj TCP konfiguralasat a kdvetkezé miiveletekkel kezdheti meg:

* Koppintson a elemre egy Uj, egyedi névvel ellatott TCP
meghatarozasahoz. Az Uj TCP a legordilé meniiben érhetd
el.

* Koppintson ad 7 | gombra a TCP atnevezéséhez.

* Koppintsonaz I gombra a kivalasztott TCP
eltavolitdsahoz. Az utolsé TCP-t nem lehet eltavolitani.

Amikor linearisan mozog, a robot mindig az aktiv TCP-t hasznalja, hogy meghatarozza
a TCP eltolast. Az aktiv TCP megvaltoztathatdé a Move (Mozgatas) paranccsal (lasd
20.2.2 Parancs lap 196) vagy a Set (Beallitas) paranccsal. Az aktiv TCP mozgasat a
grafikus abrazolas lapon jeleniti meg a rendszer (lasd 20.2.3 Grafikus lap 199).

Az alapértelmezett TCP-t be kell allitani az aktiv TCP-ként miel6tt egy program fut.

* Valassza ki a kivant TCP-t és érintse meg a Beallitas alapértelmezettként
elemet a TCP alapértelmezettként torténé beallitasahoz.

A z6ld ikon az elérhet6 legordiild meniben az alapértelmezetten konfiguralt TCP-t jelzi.
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21.1.1. TCP helyzetének betanitasa

TCP tajoldsanak A TCP helyzetének koordinatai automatikusan kiszamithatok a kévetkez6képp:
tanitasa 1. Koppintson a Mérés gombra.

2. Vélasszon egy fix pontot a robot munkahelyén.

3. Aképerny6 jobb oldalan talalhaté poziciényilakkal mozgassa a TCP-t legalabb
harom kildnb6z6 sz6gbél, és mentse az eszkdz kimeneti peremének megfeleld
helyzetét.

4. Hasznadlja a Bedllitds gombot az ellen6rz6tt koordinatak alkalmazasara a
megfelel6 TCP-hez. A pozicioknak eléggé kiilonbdzének kell lennie, hogy a
szamitas megfelel6en mikddjon. Ha nem eléggé kilonbozéek, akkor a gombok
feletti allapot LED piros lesz.

stzém k&zéppotja TCP tajolasanak tanitasa

Ilca:znos 4 L ﬁ @ Nincs Kivélasztott funi«cid

! terhelés Vélasszon egy funkciot, és élitson be egy pontot Ugy, hogy &z eszkoz

Talapzat a kivdlasztott funkcid Z tengelye irdnydba mutasson,

1/0 beallitasa 7

Eszkoz ifo

—

Valtozok

Inditas

Lagy atmenet

Kezdélap

7

Csavarozas ® © Mégse
O Normdl ‘ ” 5 ° 0 O szmuiéeis ()
Még ha harom pozici6 elegend6 is a TCP meghatarozasara, egy negyedik tovabbi
ellenérzéshez hasznalhatd, hogy a szamitas helyes. Az adott, mentett pont minésége a
szamitott TCP-re vonatkozo6an z4ld, sarga vagy piros LED-del jelzett a megfelelé
gombon.

1. Koppintson a Mérés gombra.

2. Alegordiilé listabol valasszon egy funkciot. (Lasd 21.13 Funkciok 318) az Uj
tulajdonsagok definialasaval kapcsolatos tovabbi tajékoztatasért

3. Koppintson a Pont kivalasztasa elemre, és hasznalja a Szerszam-mozgaté
nyilak elemet egy olyan helyzet bedllitdsdhoz, ahol a szerszam téjolasa és az
annak megfelel6 TCP egybeesik a kivalasztott tulajdonsag koordinata-
rendszerével.

4. Ellen6rizze a TCP szamitott tajolasat, és alkalmazza azt a kivalasztott TCP-re a
Beallitas megérintésével.
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21.2. Hasznos terhelés

Leiras

Hasznos
terhelések
hozz4adasa,
atnevezése,
modositasa és
eltavolitdsa

Aktiv hasznos
terhelés

Alapértelmezett
hasznos teher

Ugy kell bedllitania a hasznos terhelést, a stlypontot (CoG) és a tehetetlenséget, hogy
a robot optimalisan teljesitsen.

Tébb hasznos terhelést adhat meg, és ezeket a programban valtogathatja. Ez
hasznos péld4ul a felrakas és beliltetés alkalmazasokban, ahol a robot felvesz és kiad

egy targyat.

v

WV Altalanos Hasznos terhelés
R oo m
, Hasznos
© terheles Hasznos terhelés hl
Talapzat Tomeg 0,000/ kg

1/0 beallitdsa  Sulypont n b
Eszkoz i/o Ccx 0,00/ mm / Mérés &

Valtozok cr 0,00 mm
Inditas cz 0,00/ mm
Lagy atmenet : £ E‘

1 Ne felejtse el bedllitani a hasznos teher tomegét &

Kezdoblap
p— Tehetet ég (ki 2
Szallitoszalag shetetenség (kg m?)
kovetése [0 Egyéni tehetetlenségi méatrix hasznélata
Csavarozas Szerszédm karima

: :
J
.

ﬂ Atehetetlenséget Ugy adja meg. hogy az origd a stlypontban van.
a tengelyeket pedig a szerszdm karima-tengelyeihez igazitja

O Normal ! ° 0 O S:w‘rﬂ.,ilé;:wj.

Uj hasznos terhelés konfiguralasat a kdvetkezé miveletekkel kezdheti meg:

* Koppintson a gombra egy Uij, egyedi nevii hasznos teher
meghatarozasahoz. Az Uj hasznos terhelés a legérdiilé meniiben érhet6 el.

* Koppintson a gombra egy hasznos teher atnevezéséhez.

* Koppintsona M gombra a kivalasztott hasznos teher térléséhez. Az utols6
hasznos terhelést nem lehet eltavolitani.

A leg6rdiilé meniin pipa jelzi, hogy melyik hasznos terhelés aktiy B Paviosd ¥ Az
aktivtehera =~ s=thew | elem segitségével mdédosithato.

Az alapértelmezett hasznos terhelést a program inditasa el6tt aktiv hasznos
terhelésként allitjuk be.

* Valassza ki a kivant hasznos terhet és koppintson a Beadllitas

alapértelmezettként elemre egy hasznos terhelés alapértelmezettként térténd
beallitasahoz.

A legoérdiilé meniiben z6ld ikon jelzi az alapértelmezetten konfiguralt hasznos terhelést
:\/ Payload v
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A gravitacios
ké6zéppont
beaéllitasa

A sulypont bedllitdsahoz koppintson a CX, CY és CZ mezbkre. A bedllitasok a
kivalasztott hasznos terhelésre vonatkoznak.

Hasznos terhelés Ez a funkcié teszi lehet6vé, hogy a robot segitsen beallitani a helyes hasznos terhelést
becslése és sulypontot (CoG).

A Hasznos 1. ATelepités fil altalanos eleme alatt valassza a Hasznos terhelés elemet.
terhelés becslése 2. AHasznos terhelés képernydn koppintson aMérés elemre.
varazslo \ , s . .. -
. 3. AHasznos terhelés becslése varazslo alatt koppintson a Kévetkezd elemre.
hasznalata
4. A négy pozicio beallitdsdhoz kdvesse a hasznos teher becslése varazslo

Iépéseit.
A négy pozicié beallitasahoz a robotkart négy kilénb6zé poziciéba kell
mozgatni. A hasznos teher értékét minden poziciéban méri a rendszer.

5. Miutan az 6sszes mérés befejezddott, ellenérizheti az eredményt, és koppintson
a Befejezés gombra.

ERTESITES

Kbvesse ezeket az iranyelveket a hasznos terhelési becslésre a
legjobb eredményeket kapja:

* Gy6zddjon meg rola, hogy a TCP pozicidk a lehetd legnagyobb
mértékben kilénbdznek egymastol

* Végezze el a méréseket révid idén beliil

* Abecslés elbtt és kézben kertilje a szerszdm és/vagy a hozza
kapcsolt hasznos teher elhizését

* Arobot talapzatat és szogét helyesen kell meghatarozni a
telepitésben
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Tehetetlenségi
értékek beallitdsa

A tehetetlenségi értékek beadllitasahoz kivalaszthatja az Egyéni tehetetlenségi matrix
hasznalata elemet.

A kivalasztott hasznos teherbiras tehetetlenségének beallitdasahoz koppintson a
kovetkezé mezbkre: IXX, IYY, IZZ, IXY, IXZ és IYZ.

A tehetetlenséget egy olyan koordinata-rendszerben hatarozzuk meg, amelynek
origdja a hasznos teher sulypontja (CoG), és a tengelyek szerszam karima
tengelyeihez vannak igazitva.

Az alapértelmezett tehetetlenség egyenl6 a felhasznalé altal megadott témegli gémb
tehetetlenségével, amelynek témegstiriisége 1g/cm3

Felhasznaloi kézikdnyv

301 UR10e

Szerzdi jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6i jog © 2009-2024 tulajdonosa Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS

21.3. Talapzat

Leiras

A Robotkar szerelésének meghatarozasa két célt szolgal:
1. Hogy a Robotkar megfeleléen jelenjen meg a képernydn.

2. Hogy a szabalyozonak elmondija a gravitacio iranyat.

Egy fejlett dinamikai modell a robotkar zOkkendmentes és preciz mozgatasat teszi
lehetbvé, valamint azt a képességet nyUjtja a robotkarnak, hogy sajat magat
szabadonfuté (Freedrive) médban tartsa. Emiatt fontos a Robotkar helyes szerelése.

FIGYELMEZTETES

A robotkar szakszertitlen felszerelése a robot gyakori leallasat
okozhatja, és/vagy a robotkar elmozdul, amikor megnyomija a
Freedrive szabadonfut6 gombot.

Ha a Robotkart sik asztalra vagy padldra szerelik, akkor nem sziikséges valtoztatni
ezen a képerny6n.

Ha azonban a robotkar mennyezetre, falra, vagy a feliilettel széget bezard iranyban
van beépitve, ezt a nyomdégombokkal kell beszabalyozni.

A képernyd jobb oldalan talalhaté gombok a robotkar beépitési szogének beallitasara
szolgalnak. A felsé harom jobb oldali gombbal lehet beallitani a sz6get mennyezetre
(180°), falra (90°), padldra (0°) szerelés esetén. A Billenés gombokkal tetsz6leges
szdget lehet beallitani.

UR10e
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A képernyd alsé részén talalhatéo gombok hasznalatosak a Robotkar talapzatanak
forgatasahoz, hogy a tényleges talapzathoz illeszkedjen.

pit s, Mozgas
v Altalanos

TCP

Hasznos
terhelés

Talapzat

1/0 bedllitasa
Eszkéz i/o
Valtozok
Inditas

Lagy atmenet
Kezdolap

Szallitoszalag
kovetése

Csavarozas

O Normal

FIGYELMEZTETES

Hasznalja a helyes telepitési beallitasokat. Mentse és téltse be a
telepitéfajlokat a programmail.

A robot alapélivényénak forgatésa

£

Robot szerelése és szég

~ 2

Délés

"o

3L 4

o
=}

«

o

«45 °-0s

« | o,o°| » || a5 *-osHp |

° 0 o szmuidcis ()

21.4.1/0 beallitasa
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Leiras

1/0 jel tipusa

Felhasznalé altal
meghatarozott
nevek kijelélése

1/0 miiveletek és
I/0 lap vezérlése

1/0 lap vezériése

Az 1/0 Beallitas (Setup) képerny6 segitségével az I/0 jeleket definialhatja, és az 1/0
lapvezérlével konfiguralhatja a miiveleteket. Az 1/O jelek tipusait a Bemenet és
Kimenet alatt soroljuk fel.

Hasznalhat terepi buszt, példaul Profinet és EtherNet/IP az altalanos célu regiszterek
eléréséhez.

Ha engedélyezi a szerszam-kommunikacios interfészt(TCl), a szerszam analog
bemenete nem lesz elérhetd.

v Altalénos
Nézet

ee ‘D\gita’hs v

Hasznos

— fiElielts Bemenet Kimenet

Talapzat DILO] digital_in[0] ~ Do (o] digital_out(0] ~
1/0 beallitasa oifL digital in[1] % DO[l]  digital out(l] Prog-Running

— DIf2] digital_in(2] Start-Prog Dozl digital out(2)

Eszkdz ifo i3] digtal_in[3] Stop-Frog oofs]  digtal out(3]
Valtozdk Dif4] digital_in(4] Do 4] digital_out(4]
DIgs] d 51 pots]
oite)

Inditas

o

6] Dols]

Lagy atmenet oit71 digital_in(7] Do[7]

Kezd('ﬂap Tiroy tool_in[0] TO[0] tool_out[0]
Ty tool_infL] TOll tool_outfl]

Szallitészalag
kovetese Kivélasztott I/0:  digital_out{1]

Csavarozas , i
Atnevezés

2
> Funkcidk
:
Miivelet & programban

‘Magas, amikor fut, alacsony, amikor megall v‘

O Normal

A Bemenet és Kimenet alatt felsorolt jelek szamanak korlatozasahoz hasznalja a
Nézet legordiil6 menit a megjelenitett tartalom modositasahoz a jelek tipusa alapjan.

Nevesitheti a bemend és kimend jeleket a hasznalatban 1évé jelek azonositasanak
megkonnyitéséhez.

1. Valassza ki a kivant jelet.
2. Koppintson a szovegmezoére a jel nevének beirasahoz.

3. Anév alapértelmezett értekének visszaallitasahoz koppintson a Térlés elemre.

Meg kell adnia egy felhasznalo altal definialt nevet egy altalanos célu regiszterhez,
hogy elérhetévé tegye azt a programban (azaz egy Wait parancshoz vagy egy If
parancs feltételes kifejezéséhez).

A Varakozas és a Ha parancsokat a (20.7.4 Varakozas 241) és a (20.8.4 Ha 258)
parancsok kapcsan ismertetjik. A nevesitett altalanos rendeltetési regisztereket
megtalalja a Bemenet vagy Kimenet valasztokapcsolo alatt a Kifejezés-szerkesztd
képernydn.

A Fizikai és Terepi sin digitalis I/O kapcsokat hasznalhatja miveletek inditasara vagy
reagalasra egy programallapotra.

Az I/O flil vezérlés hasznalataval megadhatja, hogy egy kimenetet az /O fllrdl (akar
programozok, illetve operatorok és programozok), vagy robotprogramok vezéreljenek.
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Elérheté
bemeneti
miiveletek

Elérhetd kimeneti
m(iveletek

A

Parancs Mivelet

Inditas

Inditja vagy folytatja az aktualis programot
egy felmend élre (csak a taviranyitoban
engedélyezve, lasd 26.2 Beallitasok 355)

Stop

Megallitja az aktualis programot egy
emelkedd élen

Szlineteltetés

Felfutd szélen szlinetelteti az aktualis
programot

Freedrive

Ha a bemenet magas, a robot belép a
freedrive-ba (hasonléan a freedrive
gombhoz).

A bemenetet a rendszer figyelmen kivl
hagyja, ha mas feltételek nem teszik
lehetbvé a freedrive hasznalatéat.

FIGYELMEZTETES

Ha a robot leall a beviteli miivelet inditasa kbzben, a robot lassan a
program elsé utpontjara Iép, miel6tt végrehajtana a programot. Ha a

robot szlineteltetve van a beviteli m(ivelet inditasa kdzben, a robot
lassan mozog arra a poziciéra, ahonnan sziineteltette, miel6tt
folytatna a programot.

Mdvelet Kimeneti allapot Programallapot
Alacsony, ha nem Leéllitva va

y Alacsony . 9y
fut szineteltetve

Leallitva va
Magas, ha nem fut | Magas . 9y
szlineteltetve
Magas miikodés Futo,
R Alacsony 1
kézben, alacsony Leallitva vagy
o Magas N

leallitaskor szlineteltetve
Alacsony a nem .

y Program befejezve nem
tervezett Alacsony .

A beltemezve

megallasnél
Alacsony a nem Program befejezve nem
tervezett Alacsony beiutemezve
leallitasnal, Magas Futas, leallitas vagy

egyébként magas

szlineteltetés

Folyamatos
impulzus

Véltas a magas és az
alacsony kozott

Fut (szlinetelteti vagy
leallitja a programot az
impulzusallapot
fenntartasahoz)
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Programleallas

oka

Rendkivili programbefejezés az alabb felsorolt okok barmelyike miatt bekdvetkezhet:

* Robot ledllitasa
* Hiba
* Szabalysértés

* Futasideji kivétel

21.5. Telepitési valtozok

Leiras

A Telepitési valtozok panelen létrehozott valtozdkat telepitési valtozéknak nevezziik,
és a szokasos programvaltozékhoz hasonldéan hasznaljuk Sket. A telepitési valtozok

azért eltéréek, mert akkor is megérzik értékiiket, ha egy program leall majd Gjra indul,
és amikor a robotkar és/vagy a vezérlédoboz kikapcsol, majd Ujra bekapcsol.

Telepitési valtozok

TCP

Hasznos * Név ~ Erték - Leiras 13
terhelés

Talapzat

1/0 beallitasa
Eszkdz ifo
Valtozok
Inditas

Lagy atmenet
Kezdblap

Szallitoszalag
kovetése

Csavarozas

) Biztonsag
w Uj Iétrehozasa Toérlés
> Funkcidk

[0 Kedvenc véltoz Ren... Mégse

~

O Normal
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Telepitési
valtozok
létrehozasa

Kedvenc
telepitési
valtoz6k
kijeldlése

Telepitési
valtozok
kezelése

A telepitési valtozok nevét és értékét a telepitéssel egytt tarolja a rendszer, igy
ugyanazt a valtozoét tobb programban is hasznalhatja.

A telepitési valtozdkat és azok értékét 10 percenként automatikusan menti a rendszer a
program végrehajtasa soran még akkor is, amikor a program végrehajtasa sziinetel, és
amikor leall.

Telepitési valtozo létrehozasa

1. Koppintson a Uj létrehozasa lehetéségre, és a Név mezében egy Uj
valtozénevet ajanl a rendszer.

A valtozo nevét tetszés szerint szerkesztheti.
2. AErték mezében adjon értéket az Uj valtozénak.
Nem menthet el egy valtoz6t az Erték beallitasa nélkiil.
3. Az ujtelepitési valtozohoz leirast flizhet a Leirds mez6ben.

4. Az ujvaltozot kedvencnek éllithatja be a Kedvenc valtozé négyzet
bejel6lésével.

5. Erintse meg a OK gombot, hogy hozzzaadja az 0j valtozét a Telepitési valtozok
listajahoz.

Egy kedvenc telepitési valtozo kijeldlésével a telepitési valtozét a kedvenc valtozok
készletébe helyezi, amelyet akkor jelenit meg a rendszer, amikor csak a kedvenc
valtozdk megjelenitését valasztja ki a Programlap képerny6n és a Futtatasi lap
képernydn.

Egy telepitési valtozo kijel6lése kedvencként
1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.
2. Az Altalanos teriileten valassza a Véltozok lehetéséget.
A valtozok a Telepitési valtozok alatt talalhatok.
3. Valassza ki a kivant valtozokat.
Jeldlje be a Kedvenc valtoz négyzetet.

Koppintson a Futtatés elemre, hogy visszatérjen a valtoz6 megjelenitéséhez.

Telepitési valtozok szerkesztése
1. Valassza ki a kivant valtozot a Telepitési valtozok listabol.
2. Szerkesztheti a Erték, a Leiras vagy a Kedvenc valtoz6.mezdket

Ebben a lépésben nem szerkesztheti a valtozé nevét.

A szerkesztett telepitési valtozok modositdsai azonnal hatélyba Iépnek.
Telepitési valtozok torlése

1. Valassza ki a kivant valtozot, és koppintson a Térlés lehet6ségre.

2. A megerésitést kérd el6ugro ablakban valassza a Valtozé torlése lehetéséget.
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Valtozok leirasa

A valtozokat a Leirds oszlopban talalhato valtozoleirasok hozzaadasaval egészitheti ki
informacioval. A valtozok leirasat arra hasznalhatja, hogy a Futtatas lap képernyéjét
hasznalo operatorok és/vagy mas programozok szamara kdzvetitse a valtozo
rendeltetését és/vagy értékének értelmezését.

A valtozok leirdsa (ha vannak) legfeljebb 120 karakter hosszu lehet, és a Futtatas lap
képernydjén és a Valtozok lap képernydjén a valtozok listajanak Leiras oszlopaban
jelenik meg.

A valtozo leirasa sziikség esetén tobb sorra kiterjedhet, hogy a Leiras oszlop
szélességéhez igazodjon. A Leiras oszlopot az aldbb ldthaté gombok segitségével
Osszecsukhatja és kiterjesztheti.

A Leiras oszlop dsszecsukasa/kibontasa
1. Erintse meg az (")sszecsuke'xs"'II elemet a Leiras oszlop 6sszecsukasahoz.

2. Erintse meg az Kiterjesztés 4 || elemet a Leiras oszlop kiterjesztéséhez.

UR10e
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21.6. Inditas

Leiras Az Inditas képerny6 beallitdsokat tartalmaz egy alapértelmezett program automatikus
betbltéséhez és inditasahoz, és a Robotkar automatikus inicializalasahoz bekapcsolas
kozben.

A Véitozésok nem Iétnek érvénybe, amig nem menti a telepitést

TCp Alapértelmezett programfajl

Hasznos Automatikusan betslti az alapértelmeazett programot, amikor a robotot bekapcsoljdk

terhelés
Talapzat O Alapértelmezett program betéltése:
1/0 beallitasa
Eszkdz ifo Az alapértelmezett program automatikus inditésa a Futtatas lapon
Valtozok Be szél
Inditas
Lagy atmenet 1 Ha az alabbi autoratikus inicializélés opcid is engedélyezett, a robot a bekapcsoléskor ekezahet.
Kezdélap Ez csak a tévvezérlés médban érhetd el,
’ A ikus inicializéla:
kdvetése
Csavarosds | Automatikusan inicializélia & robotot, ha a robotkar fesztitségmentes
) Biztonsag
Robot automatikus fékicioldésa
:
e <01 bemenet> <] s

1 Arobot mozoghat a fékkioldasi efaras miatt.

Ez csak a tavvezérlés médban érhetd el.

O Normal

FIGYELMEZTETES

1. Amikor engedélyezett az automatikus betdltés, automatikus
inditas és automatikus inicializalas, a robot futtatja a
programot, amint a Vezérl6szekrény bekapcsol, amig a
bemeneti jel megegyezik a kivalasztott jelszinttel. Példaul a
kivalasztott jelszintre a szélatmenetre nem lesz ebben az
esetben szlikség.

2. Ovatosan jarjon el, amikor a jelszint ALACSONYra van
beallitva. A bemeneti jelek alapértelmezetten alacsonyak,
hogy a program automatikusan fusson, kiilsd jellel térténé
elinditas nélkal.

3. Taviranyitds médban kell lennie olyan program futtatasat
megel6z6éen, amelyben az automatikus inditast és
inicializalast engedélyezték.

Inditasi program

betoltése Alapértelmezett program keril betoltésre, amikor a Vezérldszekrény dram alatt van.
Tovébba az alapértelmezett program automatikusan bet6ltédik, ha a Program
futtatasa képernydre (lasd 19 Futtatas lap 183) Iép, és nincs betdltve program.
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Inditasi program
inditasa

Az alapértelmezett program automatikusan elindul a Program futtatasa képernyén.
Amikor az alapértelmezett programot betdlti, és a megadott kiilsé bemen6 jel
élatmenetét észleli, a program automatikusan elindul.

Az inditaskor az aktualis bemeneti jelszint meghatarozatlan. Ha olyan atmenetet
valaszt, amely illik a jelszinthez az inditaskor, akkor a program azonnal elindul. Ezen
tulmenden amikor kilép a Program futtatasa képernyérél vagy megnyomja a Stop
gombot a Miszerfalon, ezzel letiltja az automatikus inditas tulajdonsagot, amig a
Futtatas gombot Gjra meg nem nyomja.

21.7. Eszkoz i/o

, . P P . P , Ve ;o ,
Leiras Az 1/O feliilet vezérlése lehetvé teszi, hogy atvaltson a felhasznaldi vezérlés és a
URcap vezérlés kozott.
v Altaldnos 1O felilet vezérlése
ce Vlassza ki a szerszdm 1/O illesztd vezérlését. Ha egy URCap vezérli az lllesztdt, a felhaszndld ltal definiéit bedltdsokat feldilifja
Hasznos
! terhelés
Ez vezérli; Felhaszndld v
Talapzat
1/0 bedllitisa Analég bemenetek - Kommunikaciés interfész Digitélis kimeneti méd
Eszkéz i/o O Analég bermenetelc Az e,szkt')z digitdlis kimeneti modjét a csatlakoztatott eszkoz
. . hatérozza meg
Valtozok analog in[2]
Inditas analog_in(3] Eszkdz kimeneti feszlltsége o A4
Lagy atmenet , Az eszkoz feszlitségénelc 24V értékre dlitésaval karosodhat
> @ Kommunikéciés interfész * a csatlakoztatott berendezés, ha az csalk 12V-ra van beéllitva
Kezdolap
széllitészalag Az szerszdm kommunilidcids feltletén keresztll liisd
[Evisfhage vezetékek néllcdil lehet lkapcsolatot tartani a szerszamzel O Kett6s Pin teljesfimény
Csavarozas Bitsebesség 115200 v
5 " . n @ Szabwvanyos kimenet
> p—— Stop bitek = - Digitélis Iimenet 0 Nyeld (NPN) A
RX Uresjdratl karakterelc 1,5 Digitélis (imenet 1 Nyeld (NPR) A
TX Uresjérati karakterek 3,5
O Normal ° o o Szimulacid .
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1/0 feliilet 1. Erintse meg a Telepités lapot és az Altalanos alatt érintse meg az Eszkdz 1/0
vezérlése pontot.
2. Az /O felllet vezérlése alatt valassza a Felhasznélot, hogy hozzaférjen az
Eszk6z analdég bemeneteihez és/vagy a digitalis kimeneti mod beallitasaihoz.
Egy URCaop kivalasztdsa megsziinteti a hozzaférést az Eszkéz analdg
bemeneteihez és a Digitalis kimeneti mod bedllitdsaihoz.

ERTESITES

Ha egy URCap vezérel egy végeffektort, példaul egy fogot, akkor a
URCap az Eszk6z |0 kezel6i fellilet vezérlését igényli. Valassza ki a
URCap-et a listdban, hogy lehetévé tegye az Eszkdz 10 kezeldi felilet
vezérlését.

21.7.1. Analdg bemenet - kommunikacids interfész

Leiras A szerszam kommunikacios interfész (TCI) szolgaltatja a robot azon képességét, hogy
egy csatolt szerszdmhoz kapcsolddjon a robot-szerszdm anal6g bemenetén keresztil.
Ez megsziinteti a kiils§ kabelezés sziikségességét.
Amint a szerszam kommunikacios fellletet engedélyezték, a szerszam minden analdg
bemenete nem lesz elérhetd

Eszkézkommunikacios 1. Erintse meg a Telepités lapot és az Altalanos ponton az Eszkéz 1/0
interfész pontot.

2. Valassza ki a Kommunikacids interfészegységeket, hogy szerkessze a
TCI beallitasokat.
Amint engedélyezték a TCI-t, a szerszam analdég bemenete nem lesz
elérhetd a Telepitdfajl I/0O beallitasahoz, és nem jelenik meg a bemeneti
listdn. Az eszkdz analog bemenete szintén nem elérhet6 a Varakozas
opciokhoz és kivételekhez hasonld programok esetén.

3. A kommunikaciés interfész alatti legordiild menlben valassza ki a
szlikséges értékeket.
Az értékek barmilyen valtozasat a rendszer azonnal elkiildi a
szerszamnak. Ha barmilyen telepitési érték eltér attdl, amit az eszkdz
haszndl, figyelmeztetés jelenik meg.

21.7.2. Digitalis kimeneti mod
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Leiras

Kettés Pin
teljesitmény

Az eszkdzkommunikacids interfész lehetévé teszi két digitalis kimenet fliggetlen
konfiguralasat. A PolyScope rendszerben minden egyes érintkez6h6z tartozik egy
legdrdulé ment, amelyen keresztil beallithaté a kimeneti izemmad. A kdvetkezé
lehet6ségekbdl lehet valasztani:

* Nyel6: Ez teszi lehetévé az érintkezé NPN vagy nyel6 konfiguralasat. Amikor
nincs kimenet, a tliske lehetdvé teszi az aram foldbe aramlasat. Ezt a PWR
érintkezdvel egylttesen hasznalhatjuk egy komplett aramkor létrehozasahoz.

* Forras: Ezzel egy érintkez6 PNP-re vagy a Forrasra konfiguralhatd. Amikor van
kimenet, a tliske pozitiv aramforrast biztosit (konfiguralhaté az IO lapon). Ezt a
GND érintkez6vel egyittesen hasznalhatjuk egy komplett aramkér
létrehozasahoz.

* Elleniitem: Ezzel allithato az érintkez6 Elleniitem( konfiguracioba. Ha a
kimenet be van kapcsolva, a csap pozitiv fesziiltségforrast biztosit (az I/O lapon
konfiguralhato). Ezt a GND érintkez6vel egylittesen hasznalhatjuk egy komplett
aramkor létrehozasahoz. Amikor a kimenet kikapcsolt allapotban van, az
érintkez6n at az aram a fold felé folyik.

Uj kimeneti konfiguracio kivalasztasa utan a valtozasok érvénybe lépnek. Az
aktualisan betoltott telepités modosul, hogy tiikrézze az uj konfiguraciot. Az ellenérzés
utan az eszkdz kimenetei a szandék szerint miikédnek, biztositva a telepités
mentését, nehogy a valtoztatasok elvesszenek.

A kettbs tliske arama hasznalatos az eszk6zh6z aramforrasként. A Dual Pin Power
engedélyezésével letiltja az alapértelmezett szerszam digitalis kimenetei.

21.8. Lagy atmenet

Leiras

Gyorsulasi/lassulas

Amikor az események alatt atkapcsol a biztonsagi modok kézoétt (azaz Csdkkentett
mod bemenet, Csdkkentett méd inditasi sikok, Biztonsagi leallité és Haromallasu
engedélyez6 eszkdz), akkor a robotkar célja 0,4 s hasznalata a ,lagy” atmenet
létrehozasahoz. A meglévé alkalmazasok viselkedése valtozatlan, ami megfelel a
,kemény” beallitasnak. Uj telepitési fajlok a ,lagy” beallitdshoz alapértelmezettként.

—_

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

beallitasok beallitasa 2. Aképernyén a bal oldali meniiben, az Altalanos elem alatt, valassza ki az

Sima atmenet elemet.

3. Valassza a Hard lehet6séget a nagyobb gyorsulas/lassulas
eléréséhez, vagy valassza a Soft lehet6séget a simabb alapértelmezett
atmeneti beallitashoz.
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21.9. Kezdblap

Leiras

A Kezd6lap egy felhasznalo altal meghatarozott: helyzet a Robotkar esetében. Amint
meghataroztak, a Kezdbhelyzet robotprogram létrehozasakor elérhet. Hasznalhatja a
kezdbhelyzetet egy biztonsagos kezdéhelyzet meghatarozasahoz. (Lasd 18.9
Biztonsagos kezddlap 181) A Kezd6képernyd gombjait a kovetkez6khdz hasznalja:

* APozici6 szerkesztése modositja az alaphelyzetet.
* A Mozgatas ide a robotkart a meghatarozott Alaphelyzetbe mozgatja.

* A Nulla pozicié visszaallitja a robotkart fiigg6leges helyzetbe.

<névtelen>* D i E
+
e Mentés

default_1*

Robot

Helyzet szerkesztése |

, Hasznos
* terhelés

Talapzat | Mozgatas ide |

1/0 beallita

Eszkoz i/o | $ Nulla pozicié |

Valtozék

=
Lagy atmenet
Kezdélap
Szallitoszalag
|-
3

Fésvistices lllesztés helyzete

Csavarozas

Alap 590,00° =
Kénydlk -90,00°
1. csuki6 -90,00°

2. csuldd 90,00°

3. csukld 0,00°

° 0 O SIV‘\‘\u\é(hi.

Kezdélap
meghatarozasa

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.
Az Altalénos alatt valassza az Alaphelyzet elemet.

Koppintson a Pozici6 beéllitdsa elemre.

P Dd =

Tanitsa a robotot a Freedrive (szabadonfuto) vagy Atmenet
gomboksegitségével.

21.10. Szallitészalag kovetésének beallitasa

Leiras

A Szallitoszalag kdvetésének beallitasa lehetbvé teszi legfeljebb két szallitoszalag
mozgatasanak konfiguralasat. A Széllitdszalag kovetésének beallitasa lehetdséget ad
a robot konfiguralasara, hogy abszolut vagy Iépésenkénti kdédoldval dolgozzon, illetve
linearis vagy kor szallitészalagokkal.
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Szaéllitészalag 1. AFejlécen érintse meg a Telepités pontot.
meghatarozasa 2. Az Altalanos beallitasoknal valassza a Széllitdszalag kdvetése elemet.

3. Aszallitoszalag-kdvetés beallitasa alatt a legorduild listaban valassza ki a
Széllitészalag 1 vagy Szallitészalag 2 lehetdséget.
Egyszerre csak egy szallitdszalagot hatarozhat meg.

4. Valassza a Széllitdszalag kévetésének engedélyezése lehet6séget
Konfiguralja a Szallitészalag paraméterek és a Kdvetési paraméterek

beallitasat.
Szallitészalag Inkrementalis kédolok
paraméterei Ezeketa 8-t6l 11-ig terjedd digitalis bemenetekhez lehet csatlakoztatni. A digitalis

jelek dekddolasa 40 kHz-es frekvencian fut. A Kvadratira kddoldval (két
bemenetet igényel) a robot meg tudja hatarozni a szallitdszalag sebességét és
irdnyat. Ha a széllitészalag irdnya allandd, akkor egyetlen bemenet hasznalataval
lehet érzékelni a Felfuto, Lefutd, vagy Felfutd és Lefuto éleket, amelyek
meghatarozzak a szallitdszalag sebességét.

Abszolut kédolok
Ezeket egy MODBUS jelen keresztiil lehet bekotni. Ehhez egy digitalis MODBUS
kimend regiszterre van sziikség, amelyet a () szakaszban el6re konfiguraltak.

Nyomkévetd Linearis szallitoszalagok
paraméterek Ha egy linearis széllitészalagot valasztanak ki, akkor egy egyenes tulajdonsagot

kell bedllitani a telepitd Szolgaltatasok részében a szallitdszalag iranyanak
meghatarozasa céljabdl. Biztositsa a pontossagot a sorfunkcio szallitészalag
iranyaval parhuzamos elhelyezésével, nagy tavolsaggal a két pont k6z6tt, amely a
sor fliggvényét meghatarozza. Konfiguralja az egyenes funkciot ugy, hogy
szilardan leteszi az eszkdzt a szallitészalag oldalara, amikor a két pontot tanitja. Ha
az egyenes tulajdonsag iranya ellentétes a szallitdszalag mozgasaval, akkor
hasznalja az Ellentétes irany nyomagombot. A Jelzések méterenként mezében
lathat6 a kodold altal generalt jelzések szama, amikor a szallitészalag egy métert
halad.

Kor szallitoszalagok
Amikor kdvet egy kor szallitdszalagot, meg kell hatarozni a szallitészalag
kdzéppontjat.
1. Hatarozza meg a kdzéppontot a telepités Jellemzdk részében. A Jelzések

fordulatonként értéke a kodold altal a szallitdszalag egy teljes fordulatara
generalt jelzések szama.

2. Jeldlje be a Szerszam forgatasa szallitészalaggal jel6l6négyzetet a
szerszam tajolasanal a szallitoszalag forgatasanak kovetéséhez.

21.11. Csavarbehajtas beallitasa
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Leiras A Csavarbehaijtas beallitasa opcidkkal szolgal a robot konfiguralasahoz, hogy ipari
csavarhuzéval vagy ipari csavaranyahajtoval. Beadllithatja a csavarhizénak a robot
szerszam-karimajahoz és elektromos csatlakozéjahoz viszonyitott helyzetét.

Vv Altalénos Csavarozas

TCP

Csavarbehajtas beillitisa
Hasznos

f % A TCP lapon konfigurélia a TCP-t a csavarhtizé csdicson/csavarfejen, és a kivant
terhelés

irdnyt. A jobb oldali brék segitségével érteimezze &s dlitsa be helyesen a tjolast
Talapzat

1/0 beallitésa Kivélaszt v

Eszkoz i/o

- 1Y

N

Valtozok

s /O jelek Bemenet Kimenet
Inditas

Fellilet Rendben Program kivélasztsa 1 Start

Lagy atmenet
Osszes v

‘\(\vé\aszt v ‘ ‘K\vé\aszt v ‘ ‘K\vé\aszt v

Kezd8lap

Programkivélasztéas

széllitészalag Nincs rendben Program kivélasztésa 2 |césieltetése

kdvetése

‘K\va’\aszt v ‘ ‘K\vé\aszt v ‘ 1.0 B

Csavarozas

Kész Program kivélasztsa 3

[ivaiaszt v [valaszt -]

> sin Program kivélasztésa 4
Kivélaszt -

O Normél ¢ ; ° 0 o samuacis ()

Csavarhuzé Barmilyen kimeneti programvalasztasi listaban a Kimenet alatt kivalaszthat egy egész
konfiguralasa szamu kimenetet, hogy a programvalasztast egy szammezére kapcsolja.

1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

2. Az Altalanos meniibél valassza a Csavarozas lehetéséget, vagy hozzon létre
sajat TCP-t a csavarozashoz a TCP meniipont érintésével az Altalanos menii
alatt.

3. A Bemenet és Kimenetalatt konfiguralja az I/0O kapcsokat a csavarhuzo
szamara. Hasznalhatja a Felhasznaldi feliilet listat a Bemenet és Kimenet alatt
megjelend /O kapcsok tipusanak szliréséhez.

4. A Startalatt valassza ki azt az I/O kapcsot, amely megkezdi a csavarozasi

miiveletet.
A csavarhuzé 1. ACsavarbehajtas beallitdsa alatt a legordilé meniibdl valasszon ki egy
helyzetének korabban definialt TCP-t (lasd 21.1 TCP konfiguralas 296), ahol a poziciét és a

konfiguralasa tajolast az alabbiak szerint allitottak be:

* Konfiguralja , hogy a Pozicié legyen a csavarhuzé eszk6z hegye, ahol
érintkezik a csavarral.

* Konfiguralja a Tajolast ugy, hogy a pozitiv Z irany a meghuzandé
csavarok hosszdhoz legyen beallitva.

Megijelenitheti a kivalasztott TCP X, Y és Z koordinatait, hogy meggy6zd4djon arrdl,
hogy az illeszkedik a szerszam hegyéhez vagy foglalatahoz.

A csavarozasi program csomopontja a kivalasztott TCP pozitiv Z irdnyat hasznalja a
csavar kovetésére és a tavolsagok kiszamitasara.
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A csavarhuzé

felhasznalo
felliletének
konfiguralasa

Hasznalja a Felhasznaloi feliilet legordiilé meniit a képernyd tetején a
megjelenitett tartalom mddositasahoz jeltipus alapjan.

2. A Bemenet alatt konfigurélja a robothoz a csavarhuzotél érkezé jeleket:

* OK: Akkor magas, amikor a csavar meghuzasa sikeresen végzddik; ha

nincs kivalasztva, ez a feltétel nem érhet6 el a Csavarbehajtas program-
csomoépontban

Nem OK: Akkor magas, amikor a csavar meghuzasa hibaval végzédik; ha
nincs kivalasztva, ez a feltétel nem érhet6 el a Csavarbehajtas program-
csomoépontban

Készenlét: Akkor magas, amikor a csavarhizo inditasra készen all; ha
nincs kivalasztva, ezt a feltételt nem ellenérzi

3. A Bemenet alatt konfiguralja a robot altal a csavarhuzonak kiildétt jeleket:

* Start: elkezdi az eszk6z a csavar meghuzasat vagy lazitasat csak a

vezetéktdl fiiggben.

Programvalasztas: egy egész szam vagy fel négy binaris jelhez
valaszthato ki a csavarhuzéban tarolt kiiléonb6zé meghuzasi konfiguracidk
aktivalasahoz

Programvalasztas késleltetése: varakozasi id6, amely a csavarhuzé
programjanak médositasa utan hasznalatos, hogy az biztosan aktiv
legyen

UR10e
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Tipikus tajolasi
értékek

Az értékeket (forgasvektor [rad] jeldlésben) az alabbi tablazat szemlélteti.

A csavarbehaijtas tengelye
arobot 1. szerszam-
karimajanak negativ Y
irdnyaval parhuzamos

e —

RX: 1.5708 rad
RY: 0.0000 rad
RZ: 0.0000 rad

A csavarbehaijtas tengelye
arobot 2. szerszam-
karimajanak pozitiv Y
iranyaval parhuzamos

J

e —>

RX:-1.5708 rad
RY: 0.0000 rad
RZ: 0.0000 rad

A csavarbehajtas tengelye
arobot 3. szerszam-
karimajanak pozitiv X
irdnyaval parhuzamos

RX: 0.0000 rad
RY: 1.5708 rad
RZ: 0.0000 rad

A csavarbehaijtas tengelye
arobot 4. szerszam-
karimajanak negativ X
iranyaval parhuzamos

RX: 0.0000 rad
RY:-1.5708 rad
RZ: 0.0000 rad

A csavarbehaijtas tengelye
arobot 5. szerszam-
karimajanak pozitiv Z
iranyaval parhuzamos

RX: 0.0000 rad
RY: 0.0000 rad
RZ: 0.0000 rad

A csavarbehajtas tengelye
arobot 6. szerszam-
karimajanak negativ Z
iranyaval parhuzamos

RX: 3,1416 rad
RY: 0.0000 rad
RZ: 0.0000 rad

Felhasznaloi kézikdnyv
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21.12. Biztonsag

Leiras Lasd a 18 Szoftverbiztonsagi konfiguracio 152fejezetben.

21.13. Funkciok

Leiras A Tulajdonsag a robot alapjahoz viszonyitott hatdimenzids tartas ("helyzet és tajolas")
altal meghatarozott targyat abrazol. Késébbi hivatkozas céljabdl névvel lathat el egy
tulajdonsagot.

A robotprogram egyes részeit a robotkar alapjatdl eltéré konkrét objektumokhoz
képest végrehajtott mozgasok alkotjak. Ezek a targyak lehetnek a robotkar
kérnyezetében 1évd asztalok, mas gépek, munkadarabok, szallitészalagok, (irlapok
vagy hatarfellletek.

> Biztonsig

/ Funkcidk
+ Pont
]

/ Egyenes

@) Eszkoz

@ Sik

> sin

Szerkesztés Mozgatas ide

O Norml — ° o o S:w‘mﬂécn:’..
Se 0%

A robot az alabb felsorolt két elére definialt tulajdonsagot tartalmazza a robotkar
konfiguracidja altal meghatarozott tartasokkal:

* Az alap (Base) tulajdonsag a robot alapjanak origdjaban helyezkedik el.

* A Szerszam tulajdonsag origoja az aktualis TCP kdzéppontjaban talalhato.
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Alap funkcio

Szerszam funkcio

Felhasznaloi kézikdnyv
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Részlet Egy tulajdonsag tartasanak (pose) meghatarozasadhoz Hasznalja a Pont, a Vonal
és/vagy Sik tulajdonsagot.
Ezeket a tulajdonsagokat olyan modszerrel pozicionalhatjuk, amely a TCP aktualis
tartasat hasznalja a munkateriileten. igy betanithatja a tulajdonsagok helyét gy, hogy
a robotot a szabadonfutd Freedrive vagy "I6kés" (jogging) alkalmazasaval allitja a kelld
tartasba.
A felhasznélandé targy tipusatol és a pontossagi eldirasoktdl fligg, hogy melyik
tulajdonsagot valasztjuk. Ahol csak lehetséges, hasznalja a Sor és a Sik tulajdonsagot,
mivel ezek tobb bemeneti pontra épiilnek. Tobb bemeneti pont nagyobb pontossagot
jelent.

Példaul pontosan meghatarozhatja a linearis szallitdszalag iranyat ugy, hogy a Sor
tulajdonsag két pontjat a lehetd legnagyobb fizikai szétvalasztassal hatarozza meg. A
Pont tulajdonsagot is hasznalhatja egy linearis szallitdszalag meghatarozasahoz,
azonban an TCP-t a széllitészalag mozgasanak iranyaba kell irdnyitania.

Ha tdbb pontot hasznal egy asztal tartasanak meghatarozasara, az azt jelenti, hogy a
tajolas alapja inkabb a poziciok, és nem egyetlen TCP tajolasa. Az egyszeri TCP
tajolast nehezebb nagy pontossaggal beallitani.

A tulajdonsagok hozzdadasarol bévebben lasd ( szakaszok: Pont hozzaadasa on the
facing page) és ( Sik funkcié 322).

Egy tulajdonsdg  Hivatkozhat a robotprogrambdl a telepitésben meghatarozott tulajdonsagra, hogy a

hasznalata robot mozgasait (pl. a Moved, MoveL és MoveP parancsokat) a tulajdonsaghoz
viszonyitsa (lasd a szakaszt).
Ezzel megkoénnyitheti egy robotprogram adaptalasat példaul tébb robotallomas esetén,
amikor amikor egy targyat a program futasa alatt mozgatnak, vagy amikor egy targyat
tartésan athelyeznek a munkatérbe. Egy targy tulajdonsagainak beszabalyozasa a
targyhoz viszonyitott 6sszes programozott mozgatasat ennek megfeleléen szabalyozza
be.
Tovabbi példakért lasd a kdvetkez6 szakaszokat: ( Példa: Funkcio kézi frissitése
program beszabalyozasahoz 324) és ( Példa: Funkcié tartasanak dinamikus
frissitése 325). Amikor egy tulajdonsagot referenciaként valasztunk ki, a szerszam
mozgatasa (Move Tool) gombok az athelyezéshez és elforgatdshoz a kivalasztott
tulajdonsagtérben (lasd 22 Mozgas lap 337) és ( A Mozgatas eszkoz nyilainak
hasznalata 337) mlkddnek, a TCP koordinatak leolvasasaval. Példaul, ha egy asztalt
funkcioként hataroznak meg, és kivalasztjak a Mozgas lapon hivatkozdsként, akkor az
athelyezd nyilak (azaz fel/le, balra/jobbra, el6re/hatra) ezekbe az irdnyokba mozgatjak
a robotot az asztalhoz képest. Tovabba a TCP koordinatak az asztal keretében
lesznek.

* A Funkciéfaban atnevezhet egy Pontot, Egyenest vagy Sikot a ceruza gombot
megérintve.

* A Funkciéfaban térolhet egy Pontot, Egyenest vagy Sikot a Térlés gombot
megérintve.

A'Mozgatas ide' Koppintson a Mozgatas ide elemre, hogy a robotkart a kivalasztott tulajdonsag felé
elem hasznalata mozgassa. A mozgas végén a funkcio és a TCP koordinatarendszere egybeesik.
A Mozgatast itt letiltja a rendszer, ha a robotkar nem éri el a funkciot.
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Pont tulajdonsag

Pont hozzdadasa

Sor tulajdonsag

A pont funkcié meghatérozza a biztonségi hatart vagy globalis kezd konfiguraciot. A
pont funkci6 tartasa a TCP helyzeteként és tajolasaként kerlil meghatarozasra.

1. ATelepitésnél valassza a Funkcidk lehetéséget.

2. AFunkciok alatt valassza a Pont lehetséget.

<névtelen>*
default*

F uittat: plés i s
pont 1 -
ont
@ Eszkoz
« Pont E
/" Egyenes
@ Sik
> Sin
§
[ ]
Szerkesztés || Mozgatés ide || E pont tanitasa |

O Normal

Az egyenes funkcié meghatérozza azokat az egyeneseket, amelyeket a robotnak
kovetnie kell. (pl.: amikor széllitoszalag kdvetését alkalmaz). Az /egyenest két p1 és p2
pontszer( tulajdonsag kézotti tengelyként definialjuk, amint ez a 21.13 abran lathato.
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Egyenes
hozzaadasa

Sik funkcié

Sik hozzadadasa

1. ATelepitésnél valassza a Funkciok lehet6séget.

2. A Funkciok alatt valassza a Sor lehet6séget.

L2 ] eor o
@ Eszkéz

« Pont_1
« Pont —
« Pont_2 =+
/" Egyenes
@ Sik
#
[ ]
g -]

Szerkesztes || Mozgatas ide
O Normél

Itt Iathato, hogy az elsé pontbol a masodik pont felé iranyuld tengely alkotja a vonal-
koordinatarendszer y-tengelyét. A z-tengelyta p7z-tengelyének az egyenesre
merdleges sikra vetitése hatarozza meg. Az egyenes koordinata-rendszerének
helyzete azonos a p Thelyzetével.

Valassza a sik funkciot, amikor keretre van szlikség a nagy precizitashoz, pl. amikor
latérendszerrel dolgoznak vagy egy asztalhoz képest végeznek mozgast.

1. ATelepitésnél valassza a Funkcidk lehet6séget.

2. A Funkciok alatt valassza a Sik lehet8séget.

UR10e
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Sik tanitasa

Amikor megnyomja a sik gombot, hogy Uj sikot hozzon létre, akkor a képernydn
megjelend vezetd segiti a sik Iétrehozasét.

1. Valassza ki a 0 pontot
2. Mozgassa a robotot, hogy meghatarozza a sik pozitiv x-tengelyének iranyat
3. Mozgassa a robotot, hogy meghatarozza a sik pozitiv y-tengelyének iranyat
A sikot a jobbkézszabaly szerint hatarozzak meg, azaz a z-tengely az x-tengely és az y-

tengely keresztszorzata, ahogyan alabb lathaté.
Y

ERTESITES

Ujratanithatja a sikot az x-tengellyel szemkézti iranyban, ha azt
szeretné, hogy a sik normdlis legyen a szembe irdnyban.

Moédositson egy meglévé sikot a Sikot kivalasztva és megnyomva a Sik modositasét.
Ezutdn hasznalja ugyanaz a vezet6t, mint egy Uj sik tanitdsahoz.

Felhasznaléi kézikonyv
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Példa: Funkcio kézi
frissitése program
beszabalyozasahoz

Gondoljon olyan alkalmazasra, ahol egy robotprogram t6bb része is egy asztalhoz
viszonyul. Az alabbi abra a wp1 és wp4 Utpontok kdzotti mozgast szemlélteti.

Robot Program

MovedJd
S1

MoveL # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4

P1

Egyszerti program négy iranyponttal egy jellemzGésikhoz képest, amelyet
manuadlisan frissitenek a jellemzé modositasaval

Az alkalmazas kdvetelménye, hogy a programot Ujra kell hasznalni tébb robot
telepitéséhez, ahol csak az asztal helyzete valtozik egy kicsit. Az asztalhoz
viszonyulé mozgas azonos. Az asztal helyzetét P1 tulajdonsagoként
meghatarozva a telepitésben a sikhoz viszonyitva konfiguralt MoveL paranccsal a
program kénnyen alkalmazhaté tovabbi robotokon, egyszerien frissitve a telepitést
az asztal aktualis helyzetével.

Az elv egy alkalmazasban barmilyen szamu Funkciéra alkalmazhat6, hogy
rugalmas programot kapjunk, amely ugyanazt a feladatot sok roboton megoldja
még ha mas hely a munkahelyen valtozik is a telepitések kozott.
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Példa: Funkcié
tartdsanak
dinamikus
frissitése

Tekintstink egy hasonlé alkalmazéast, ahol a robotnak egy adott feladat megoldasahoz

egy konkrét mint4zat szerint kell mozognia egy asztal tetején.

Pl

wpd

Movel parancs négy iranyponttal egy sik alaksajatossaghoz képest

Robot Program

Moved
wpl
y = 0.01

o=pI[0,y,0,0,0,0]
Pl var = pose trans (Pl var, o)
Movel # Feature: Pl var

wpl

wp2

wp3

wp4

@

S;z- wpl

e —wp3
.
wpd -
or e °

el

oz

12.3: Eltolas alkalmazasa a sik alaksajatossagra
12.4:

Robotprogram
MovedJ
S1
if (digital input[0]) then
P1 var = P1
else
Pl var = P2

Movel # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4
Felhasznaléi kézikonyv 325 UR10e
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21.13.1. Tulajdonsag szerkesztése

Leiras A Tulajdonsag szerkesztése egy alternativ moédszer tulajdonsagok hozzaadasara a
telepitdhdz és/vagy meglévd tulajdonsagok szerkesztéséhez.

P o s oy
oin
S satety A Base -
@) Tool

+ Point
]

/ Line

& Plane
> Fieldbus

=]

[ Edit_|[ Move here || Teach this point |

Simulation .

Hasznalja a Szerkesztés parancsot, hogy a robotkar mozgatasa nélkil elhelyezzen és
mozgasson jellemzdket, igy a jellemzét el lehet helyezni akar a robotkar
hatétavolsagan kiviilre.
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Pont Szerkeszthet egy meghatarozott pontot vagy egy meghatarozatlan pontot. Egy
szerkesztése meghatarozatlan pont szerkesztésével meghatarozza azt.

1. ATelepitésnél valassza a Tulajdonsagok lehet6séget.

2. ATulajdonsagok részben valassza az Pont elemet egy pont hozzaadasahoz a
programfahoz.

3. Koppintson a Szerkesztés elemre a Szerkesztés képerny6 eléréséhez, hogy
modositsa a pont helyzetét és forgatasat

12 B8 ¢ &

Robot Funkcié

I

\Alap
Az eszkdz helyzete
[+] x [ -11843mm
Y -430,42| mm
z 157,28/ mm

Rotécids veltor [rad

RX 0,001|rad
RY -3,166 ral
Rz -0,040

a

|
nnognannn

3
2

Egyenes Az egyenes két pont formajaban jelenik meg a programfaban. Onnek kell meghatarozni
szerkesztése az egyes pontokat.

1. ATelepitésnél valassza a Tulajdonsagok lehetéséget.

2. ATulajdonsag alatt valassza a Vonal elemet egy vonal hozzaadasahoz a
programfahoz.

3. Avonal két pontbdl all:

* Koppintson az egyik pontra a koordinatak szerkesztéséhez, majd
koppintson a masik vonalpontra a masik koordinatak szerkesztéséhez.

Sik szerkesztése 1. ATelepitésnél valassza a Tulajdonsagok lehetdséget.

2. ATulajdonsag alatt valassza a Sik elemet egy sik hozzaadasahoz a
programfahoz.

3. Koppintson a Szerkesztés elemre a Szerkesztés képerny6 eléréséhez, hogy
mobdositsa a sik helyzetét és forgatasat

21.14. Sin

Felhasznaldi kézikbnyv 327 UR10e
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Leiras

Itt allithatja be a PolyScope altal elfogadott valds idejl elosztott vezérléshez hasznalt
ipari szamitégépes héalozati protokollok csaladjat: MODBUS , Ethernet/IP és
PROFINET.

21.14.1. MODBUS kliens I/O beallitasa

Leiras

Frissités

Egység
hozzaadasa

Egység toriése

Egység IP
beallitasa

Szekvencialis
mod

Itt a MODBUS kliens (mester) jelei allithatdk be. Meghatarozott IP cimeken a
csatlakozasok a MODBUS szerverekhez (vagy alarendeltekhez) Iétrehozhato
bemeneti/kimeneti jelekkel (regiszterek vagy digitalis). Mindegyik jelnek egyedi neve

Nyomja meg ezt a gombot, hogy frissitse az 6sszes MODBUS csatlakozast. A frissités
lecsatlakoztatja az 6sszes modbus egységet, és ismét visszacsatlakoztatja azokat. Az
Osszes statisztika torlésre kerl.

Nyomja meg ezt a gombot, hogy uj MODBUS egységet adjon hozza.

Nyomja meg ezt a gombot a MODBUS egység és az egységen talalhato 6sszes jel
térléséhez.

Itt lathaté a MODBUS IP cime. Nyomja meg a gombot a médositashoz.

Kizardlag akkor érhetd el, ha a Specialis beallitasok megjelenitését jeldlte be. Ennek a
jelolénégyzetnek a kijeldlése arra kényszeriti a modbus klienst, hogy a kdvetkez6 kérés
elkildése el6tt varja meg a valaszt. Néhany mezébusz egység ezt a modot igényli. Ha
bekapcsolja ezt az opcidt, az segithet, amikor tébb jel van, és a jel lecsatlakozasokban
egyre tobb kérési gyakorisagot eredményez.

El6fordulhat, hogy a tényleges jelfrekvencia alacsonyabb a kivantnal, ha t6bb jelet
hataroznak meg szekvencialis modban. A tényleges jelfrekvencia megfigyelhet6 a
jelstatisztikakban A jelz6fény sargara valt, ha a tényleges jelfrekvencia kisebb, mint a
Frekvencia legordiilé listabol kivalasztott érték fele.
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Jel hozzaadasa Nyomja meg ezt a gombot, hogy jelet adjon hozza a megfelel6 MODBUS egységhez.

Jel toriése Nyomja meg ezt a gombot, hogy t6réljon egy MODBUS jelet a megfelel6 MODBUS
egységhez.

Jeltipus Ebben a legérdiild meniiben valassza ki a jel tipusét.

beallitasa Az elérhetd tipusok:

Digitalis
bemenet

Digitalis
kimenet

Regisztracios
bemenet

lllesztési
kimenet

A digitalis bemenet (tekercs) egy egybites mennyiség,
amelyet a jel cimmez6jében megadott tekercs MODBUS
egységébdl olvasnak le. A 0x02 (Read Discrete Inputs -
Diszkrét bemenetek olvasasa) funkcidkodot hasznaljuk.

A digitalis kimenet (tekercs) egy egybites mennyiség, amely
magasra vagy alacsonyra éllithaté. Mielétt a felhasznal6
bedllitana ennek a kimenetnek az értékét, az érték
leolvasasra keriil a tavoli MODBUS egységbdl. Ez azt jelenti,
hogy a 0x01 (olvasasi tekercsek) funkciokod van
hasznalatban. Ha a kimenetet egy robotprogram éllitotta be,
vagy megnyomta a set sighal value gombot, a rendszer a
0x05 (Write Single Coil) funkciokddot hasznalja tovabb.

A regiszterbevitel egy 16 bites mennyiség, amely a
cimmez8ben megadott cimrdl olvashatd le. A rendszer a
0x04 (Olvasasi bemeneti regiszterek) figgvénykaddot
hasznalja.

A regiszter kimenet egy 16 bites mennyiség, amelyet a
felhasznald beallithat. A regiszter értékének beallitasa eldtt
annak értéke leolvasasra keril a tavoli MODBUS egységbdl.
Ez azt jelenti, hogy a 0x03 (Olvasasi nyilvantartdsok)
fuggvénykod van hasznalatban. Amikor a kimenetet egy
robot-program allitja be, vagy egy jelértéket adnak meg a
jelérték beallitdsa mezében, akkor a 0x06 funkciokodot
(Egyszeri regiszter iras) hasznélja az érték beallitdsdhoz a
tavoli MODBUS egységen.

Jel cimének Ez a mez6 megmutatja a cimet a tavoli MODBUS szerveren. A képerny6n megjelend
beallitasa billenty(izettel valasszon masik cimet. Az érvényes cimek a tavoli MODBUS egység
gyartéjatol és konfiguracidjatol fugg.

Jel nevének A képernydn megjelend billenty(izettel a felhasznalé adhat a jelnek nevet. Ez a név
beallitasa hasznalatos, amikor a jelet a programokban hasznaljak.
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Jel értéke Itt a jel aktualis értéke lathato. Jelek regisztralashoz az értéket alairas nélkdli egész
szdmkeént fejezik ki. A kimeneti jelek esetében a kivant jelérték a gombbal beallithato.
Regiszterkimenethez is az egységre irandé értéket alairas nélkiili egész szamként kell

biztositani.
Jelcsatlakozas Ez az ikon mutatja, hogy a jel megfelel6en olvashatd/irhatd (z6ld) vagy hogy az egység
allapota nem vart modon valaszol-e vagy nem érhet6 el (sziirke). Ha egy MODBUS hiba-véalaszt

kap, a valaszkodot jeleniti meg a rendszer. A MODBUS TCP kivétel valaszai:

ERVENYTELEN FUGGVENY (0x01) A lekérdezésben kapott
E1 fliggvénykod nem megengedett mivelet a szerver (vagy slave)
szamara.
ERVENYTELEN ADATCIM (0x02) A lekérdezésben kapott
fliggvénykod nem megengedett mivelet a szerver (vagy slave)
E2 szamara, ellendrizze, hogy a megadott jelcim megfelel-e a tavoli
MODBUS szerver beallitasanak.
ERVENYTELEN ADATERTEK (0x03) A lekérdezési
adatmezd6ben szerepl6 érték nem megengedett érték a szerver
E3 (vagy slave) szamara; ellenérizze, hogy a megadott jelérték
érvényes-e a tavoli MODBUS szerver megadott cimére.
SLAVE ESZKOZ HIBA (0x04) Helyrehozhatatlan hiba tértént,
E4 mikdzben a szerver (vagy slave) megprobalta végrehajtani a kért
miveletet.
NYUGTAZAS (0x05) Specialis hasznalat a tavoli MODBUS
egységnek kiildott programozasi parancsokkal egyditt.
SLAVE ESZKOZ FOGLALT (0x06) Specialis hasznalat a tavoli
E6 MODBUS egységnek kiildétt programozasi parancsokkal egyitt,
a slave (szerver) most nem tud valaszolni.

E5

Haladé opcidk Ez a jelol6bnégyzet megmutatja/elrejti az adott jel haladoé opciéit.
megjelenitése
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Haladé opciok

Gyakorisag
frissitése

Szolga cime

Osszesités
Ujrakapcsolasa
Kapcsolat
allapota

Valaszidé [ms]

Modbus
csomaghibak

Idétallépés

Sikertelen
kérések

Tényleges frekv.

21.14.2. EtherNet/IP

Ez a menii a jel frissitési gyakorisaganak megvaltoztatasara
hasznalhatd. Ez azt jelenti, hogy a kérések milyen
gyakorisaggal kertilnek elklldésre a tavoli MODBUS
egységhez a jelérték olvasasa vagy irasa céljabdl. Ha a
frekvencia 0-ra van allitva, akkor a modbus kérések kérésre
modbus_get_signal_status, modbus_set _output_registerés
modbus_set_output_signal parancsfajl-funkciéval indulnak.
Ez a sz6vegmezd hasznalhatd egy adott alarendelt cim
beallitasara egy adott jelnek megfeleld kérésekhez. Az
értéknek a 0-255 tartomanyban kell lennie, és az
alapértelmezett érték 255. Ha megvaltoztatja ezt az értéket,
javasoljuk, hogy olvassa el a tavoli MODBUS eszkdz
kézikdnyvét, hogy ellenérizze annak miikddését a szolga cim
megvaltoztatasakor.

A TCP-kapcsolat bezarasanak és ujboli csatlakoztatasanak
szama.

TCP-kapcsolat allapota.

A modbus-kérés elkildése és a kapott valasz kdzétt eltelt idd
- ez csak akkor frissiil, ha a kommunikacio aktiv.

Hibakat tartalmazé fogadott csomagok szama (pl.
érvénytelen hosszuséag, hianyzo6 adatok, TCP aljzat hiba).
Azon modbus-kérések szama, amelyekre nem érkezett
valasz.

Azon csomagok szama, amelyeket érvénytelen
szoftvercsatorna-allapot miatt nem lehetett elkildeni.

A kliens (mester) jel allapotanak atlagos gyakorisaga frissil.
Ez az érték ujraszamitasra kerll minden alkalommal, amikor
a jel valaszt kap a szervertdl (vagy a szolgatol).

Az 6sszes szamlalo legfeljebb 65535-ig szamol, majd visszaall 0-ra.
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Leiras Az EtherNet/IP egy olyan halozati protokoll, amely lehetévé teszi a robot csatlakoztatasat
egy ipari EtherNet/IP szkenner eszk6zh6z.
Ha a kapcsolatot engedélyezték, kivalaszthatja a m(iveletet, amelyet akkor végez el,
amikor egy program elvesziti az EtherNet/IP szkenner eszk6zzel a kapcsolatot.
Az elérhetd opciok a kovetkezdk:

A PolyScope figyelmen kivil hagyja az EtherNet/IP kapcsolat
megszakadasét, és a program tovabb fut.

A PolyScope szlinetelteti az aktualis programot. A program
Szlineteltetés onnan folytatédik, ahol leallt.

Nincs

Stop A PolyScope leallitja az aktualis programot.

21.14.3. PROFINET

Leiras
A PROFINET halézati protokoll engedélyezi vagy letiltja a robot csatlakoztatasat egy
ipari PROFINET 10-vezérl6hoz.
Ha a csatlakozas engedélyezett, kivalaszthatja a miveletet, amelyet a rendszer haijt
végre, amikor egy program elvesziti a kapcsolatot a PROFINET 10-vezérl6vel.
Az elérhetd opciok a kdvetkezdk:

A PolyScope figyelmen kivil hagyja a PROFINET kapcsolat
elvesztését, és a program tovabb fut.

A PolyScope szlinetelteti az aktualis programot. A program
Sziineteltetés onnan folytatédik, ahol leallt.

Nincs

Stop A PolyScope ledllitja az aktualis programot.

Ha a PROFINET mi(iszaki eszkoz (pl. TIA portal) egy DCP Flash jelet kiild a robot
PROFINET vagy PROFIsafe eszkézére, megjelenik egy felugré ablak a PolyScope-ban.

21.14.4. PROFlsafe
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Leiras A (2.6.1 verzioként megvalositott) PROFIsafe haldzati protokollt alkalmazva a robot
adatcserét folytat a biztonsagi PLC-vel az ISO 13849, Cat szabvany szerint. 3 PLd
kdvetelmények. A robot biztonsagi dllapot-adatokat tovabbit egy biztonsagi PLC-nek,
majd adatokat fogad biztonsagi funkciok élesitéséhez, példaul: vészleallitas vagy
valtas csokkentett modba.

A PROFIsafe fellilet biztonsagos, haldzatalapu alternativat nyujt vezetékek
csatlakoztatasara a robotvezérlé doboz biztonsagi |10 érintkez6ihez.

A PROFIsafe csak olyan robotokon érhet6 el, amelyek rendelkeznek engedélyezd
licenccel, amelyet On a helyi értékesitési képviseléjéhez fordulva szerezhet be; a
beszerzést kbvetben a licencet letdltheti a myUR oldalrdl.

regisztracios és licencfgjlia 361 cim( fejezetben talal.

Specialis A biztonsagi PLC-t8l kapott vezérl6lizenet tartalmazza az alabbi tablazatban szerepl§
bedllitAsok  informaciot.

Vészleallitas
rendszer A rendszer e-stop funkcidjat allitja be.
szerint
Védelmi e . et e

et Bedllitja a biztonsagi ttk6z6t.
leallitas
Biztonsagi Visszaallitja a biztonsagi leallitasi allapotot (alacsony-magas
leallitas atmenet automatikus izemmaodban), ha a biztonsagi
visszadllitasa ledllitasi bemenetet el6zetesen torli.

Védelmi leallitast biztosit, ha a robot automatikus

, . Uzemmodban mikodik.
Védelmi . . i ,
leallitas A biztonsagi stop auto csak akkor hasznalhato, ha egy 3

poziciét engedélyezd (3PE) eszkdz van konfiguralva. Ha
nincs konfigurdlva 3PE eszkdz, a biztonsagi stop auto
normal biztonsagi stop bemenetként mdkodik.
Visszaallitja a biztonsagi stop automatikus allapotat
(automatikus lzemmodban alacsony-magas dtmenetben),
ha a biztonsagi stop automatikus bemenetei elézetesen

automatikus

Védo stop
automatikus
visszaallitasa

térlédnek.
Csodkkentett . . . i s g
. , Aktivalja a csdkkentett izemmad biztonsagi hatarértékeit.
uzemmod

Manualis vagy automatikus izemmaodot aktival. Ha az
- , ,Uzemmod kivalasztasa PROFIsafe-en keresztiil” biztonsagi
Uzemmdd

konfiguracié le van tiltva, ezt a mezét ki kell hagyni a
PROFIsafe vezérl6iizenetbdl.
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Specialis A biztonsagi PLC-nek kiildétt allapotiizenet tartalmazza az alabbi tablazatban szerepl6
beallitasok informaciokat.

A robot a 0. kategériaju biztonsagi leallitast hajtja végre vagy
Allj, kat. 0 fejezte be; Kemény leallitas a kar és a motorok

aramellatasanak azonnali eltavolitasaval.

A robot egy 1. kategorigju, ellendrzoétt leallitast hajt végre
Allj, kat. 1 vagy fejezett be, amely utan a motorok kikapcsolt allapotban

maradnak bekapcsolt fékekkel.

A robot egy 2. kategorigju, ellendrzoétt leallitast hajt végre
Allj, kat. 2 vagy hajtott végre, amely utan a motorok bekapcsolt
allapotban maradnak.
A robot leall, mert a biztonsagi rendszer nem felel meg a
jelenleg meghatarozott biztonsagi hatarértékeknek.
A robot a biztonsagi rendszer vératlan rendkivili hibaja miatt

Szabalysértés

Hiba .
leall.
A robot az aldbbi feltételek egyike miatt all le:
* a PROFIsafe-en keresztil csatlakoztatott biztonsagi
PLC rendszerszint(i e-stopot allitott be.
Vészledllas * a vezérlédobozhoz csatlakoztatott immi modul
rendszer szerint rendszerszint(i e-stopot allitott be.
* avezérlészekrény rendszer e-stop konfiguralhaté
biztonsagi bemenetéhez csatlakoztatott egység e-
stop rendszerszintet allitott be.
A robot az aldbbi feltételek egyike miatt all le:
Vészleallas * Atanitdsi medal e-stop gombja meg van nyomva.
robottal * Avezérlészekrény robot e-stop nem konfiguralhaté

biztonsagi bemenetéhez csatlakoztatott e-stop gomb
megnyomasra kertil.

A robot az aldbbi feltételek egyike miatt all le:

* A PROFIsafe-en keresztiil csatlakoztatott biztonsagi
PLC megerdésitette a biztonsagi leallitast.

* Avezérldszekrény nem konfiguralhaté bemenetéhez
csatlakoztatott egység megerdsitette a biztonsagi
leallitast.

* Avezérlészekrény biztonsagi stop konfiguralhato
biztonsagi bemenetéhez csatlakoztatott egység
megerdsitette a biztonsagi stopot.

Védelmi ledllitas

A jel kdveti a biztonsagi alaphelyzetbe allitas szemantikajat.
A jel visszaallitdsahoz egy konfiguralt biztonsagi leallitasi
alaphelyzetbe allitasi funkciét kell hasznalni.

A PROFIsafe a biztonsagi visszaallitasi funkcié hasznalatat
jelenti.
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Specialis
beallitdsok

Védelmi
leallitas
automatikus

3PE stop

Uzemmoéd

Csokkentett
tzemmaod
Aktiv korlat
beallitva
Robot
mozgatasa
Biztonsagos
alaphelyzet

A robot azért all le, mert automatikus izemmaoddban m(ikodik,
és az alabbi feltételek egyike miatt:

* A PROFIsafe-en keresztiil csatlakoztatott biztonsagi
PLC azt allitotta, hogy a biztonsagi stop automatikus.

* A vezérl6szekrény biztonsagi stop automatikus
konfiguralhaté biztonsagi bemenetéhez csatlakoztatott
egyseég azt allitotta, hogy a biztonsagi stop
automatikus.

A jel kdveti a biztonsagi alaphelyzetbe allitds szemantikajat. A
jel visszaallitasahoz egy konfiguralt biztonsagi leallitasi
alaphelyzetbe allitasi funkciét kell hasznalni

A PROFIsafe a biztonsagi visszaallitasi funkcié hasznalatat
jelenti

A robot azért all le, mert kézi izemmaoddban m(ikédik, és az
alabbi feltételek egyike miatt:

* 3PE TP-t haszndl, és egyik gomb sincs k6zéps6
helyzetben.

* Avezérlészekrény konfiguralhaté biztonsagi
bemenetéhez csatlakoztatott haromallasu engedélyezé
eszkdz megerdsitette a 3PE leallitast.

A robot aktualis miikddési médjanak jelzése.

Ez az izemmad lehet: Letiltva (0), Automatikus (1) vagy Kézi
(2).

A csOkkentett izemmaod biztonsagi hatarértékei jelenleg
aktivak.

A biztonsagi hatarértékek aktiv készlete.

Ez lehet: Normal (0), Csdkkentett (1) vagy Helyreallitas (2).
A robot mozog. Ha barmely csuklé 0,02 rad/s vagy annél
nagyobb sebességgel mozog, akkor a robot mozgasban van.
A robot nyugalomban van (a robot nem mozog), és a
Biztonsagos otthon pozicidban van.
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PROFIsafe
konfiguralasa

PROFIsafe
engedélyezése

A PROFIsafe konfiguralasa a biztonsagi PLC programozéasara vonatkozik, de minimalis
robotbeallitast igényel.

1. Csatlakoztassa a robotot egy megbizhatd halézathoz, amely hozzafér a
biztonsagnak megfelelé PLC -hez.

2. A PolyScope fejlécében koppintson a Telepités elemre.

Koppintson a Biztonsag elemre, valassza a PROFIsafe lehet6séget, és
konfiguralja szlikség szerint.

uttatas Program elepites. Mozgas o
> Altalanos PROFIsafe
W/ Biztonsa
() PROFIsafe engedélyezésel

Robothatareé...
Illesztési Konfigurécié o
hatarértékek

Sikok

Forrés cime 0

. Céladllomas cime 0
Az eszkoz

* helyzete
Az Eszkoz
iranya

1/0

Vezérlési Uzemmaod

v

Hardver
PROFlsafe

Safe Home
(biztonsagi ...

Héarom allapot

Alkalmazza
[ g i Y
O Kikapcsolas o 25‘0£:nls ° o O Szimulgcid .

irja be a robot biztonsagi jelszavat, és koppintson a Feloldas lehetéségre.
2. A PROFIsafe engedélyezéséhez hasznalja a kapcsologombot.
irja be a forrascimet és a célcimet a megfelelé mezékbe.

Ezek a cimek tetsz6leges szamok, amelyeket a robot és a biztonsagi PLC
haszndl egymés azonositasara.

4. Avezérlési izemmodot BE (ON) allasba kapcsolhatja, ha azt szeretné, hogy a
PROFIsafe vezérelje a robot izemmadjat.

Csak egy forras vezérelheti a robot lizemmdadjat. Ezért az izemmoddvalasztas
mas forrasait letiltja a rendszer, amikor a PROFIsafe -en keresztiil engedélyezett
az lzemmodvalasztas.

A robot mostani beallitasaban készen all az adatcserére egy biztonsagi PLC -vel.
Nem oldhatja ki a robot fékjeit, ha a PLC nem reagal, vagy ha rosszul van konfiguralva.

UR10e

336 Felhasznaloi kézikonyv



(R
22. Mozgas lap UNIVERSAL ROBOTS

22. Mozgas lap

Leiras A Mozgatas fil képernydje segitségével kdzvetlenil mozgathatja (I6kheti) a robotkart,
akar a robot eszk6z eltolasaval/forgatasaval, akar a robotcsuklok egyéni
mozgatasaval.

TCP helyzete Robot Az eszkdz helyzete

Funkcié Aktiv TCP
Nézet w | TCP

llesztés helyzete

Alap -91,26 °
T/

TCP téjolésa

l—, VAl -107,93 °
s |

ll-’ Kényék -111,04 ©
Y . S |

£
E 1. csukid -52,79 °

S
2. csuldd 90,97 °

3. csukld -135 °

&

q'? Kezdélap A Igazitas Szabad mozg... )

A Mozgatas A robotkar konkrét iranyba mozgatasahoz tartsa lenyomva a Mozgatas eszkoz
eszkdz nyilainak  megfeleld nyilat.

hasznalata * Az Athelyezés nyilak (fels6) az eszkoz peremét a jelzett iranyba mozgatjak.

* AForgatas nyilak (also6) a jelzett iranyba allitjak at az eszkoz tajolasat. A
forgaspont az eszkdz kézéppontja (Tool Center Point - TCP), vagyis a robotkar
végén Iév pont, amely az eszkdz jellegzetes pontja. A TCP kis kék golydként
jelenik meg.
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Robot

Funkci6

Aktiv TCP

Kezdélap

Szabad
mozgatas

Igazitas

Az eszkdz
helyzete

Ha a TCP aktualis helyzete egy biztonsagi sik vagy egy indit6 sik kbzelébe keriil, vagy a
robot eszk6z tajolasa az eszkdz orientacios hatarértéke kozelében van (lasd

Biztonsagi sikok izemmaodok 168), akkor a kdzeli hatarérték 3D abrazolasa jelenik
meg. A program végrehajtasa soran a hatarértékek megjelenitése ki van kapcsolva.

A biztonsagi sikok sarga és fekete szinnel jelennek meg egy nyillal, amely jelzi, hogy a
robot TCP a sik melyik oldalén helyezkedhet el.

Az indit6 sikok kék és zd6ld szinben jelennek meg egy nyillal, amely a sik azon oldalat
jelzi, ahol a Normal izemmdd hatarértékei (lasd 18.5 Szoftverbiztonsagi tzemmaodok
157) aktivak.

A szerszamtajolasi hatar egy gomb alaku kuppal és a roboteszkdz aktualis tajolasat
jelz6 vektorral lathato. A kup belseje a szerszam tajolasanak megengedett teriiletét
(vektor) jeldli.

Amikor a TCP robot mér nincs a hatarérték kézelében, a 3D-s abrazolas eltlinik. Ha a
TCP megsérti vagy nagyon kdzel all a hatarérték megsértéséhez, a hatarérték
megjelenitése pirosra valt.

A Tulajdonséagalatt megadhatja, hogyan iranyitja a robotkart a Nézet, Alap, vagy
Szerszam tulajdonsagokhoz képest. A robotkar iranyitasanak legjobb érzékeltetése
érdekében valassza a Nézet tulajdonsagot, majd hasznalja a Nyilak forgatasa
tulajdonsagot a 3D kép latészogének modositasahoz, hogy az igazodjon a robotkar
valos nézetéhez.

A Robot mezdben, az Aktiv TCP alatt, az aktualis aktiv szerszamkoézpont neve (TCP)
jelenik meg.

A Home (alaphelyzet) gombbal a Robot mozgatasa pozicidba képernyd érhetd el, ahol
a Auto gombot lenyomva tartva (lasd Robot mozgatasa ide: 187) a robotot a korabban
a Telepités alatt meghatarozott pozicioba mozgathatja (lasd Kezddlap

meghatarozasa 313). A Home (alaphelyzet) gomb alapértelmezett beallitasa szerint a
robotkart fliggéleges helyzetbe 4llitja (Iasd 21.9 Kezdélap 313).

A képernydn megjelend Freedrive (szabadonfutd) gomb segitségével a robotkart a
kivant helyzetekbe/tartasokba lehet huzni.

A Align (igazitas) gomb lehetévé teszi, hogy az aktiv TCP Z tengelye egy kivalasztott
jellemzéhoz igazodijon.

A szbvegdobozokban megjelennek a TCP teljes koordinacios értékei a kivalasztott
funkcidhoz képest. Tobb elnevezett TCP-t is konfiguralhat (Iasd ). A Tartas
szerkesztése lehetdségre koppintva elérheti a Tartasszerkeszt6 képernyét is.
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lllesztés helyzete

A Szabadonfuté
lehet6ség
hasznalata a
Mozgatas flilén

A Joint Position mez6 lehetbvé teszi az egyes izliletek kbzvetlen vezérlését. Minden
hézag egy alapértelmezett hézag-hatarérték mentén mozog — 360~ és + 3607kdzott,
amelyet egy vizszintes sav hataroz meg. Amint eléri a hatarértéket, tovabb nem tudja
mozgatni az illesztést. Az izlileteket az alapértelmezettdl eltérd pozicidtartomanyokkal
is konfiguralhatja (lasd 18.6.2 lllesztési hatarértékek 161), ezt az uj tartomanyt a
vizszintes sav belsejében piros zéna jelzi.

A Szabadonfuté gomb csak akkor hasznalhaté alkalmazasokban, ha a
kockazatértékelés ezt lehetdvé teszi.

A

A

FIGYELMEZTETES

A talapzat bedllitasa helyes konfiguralasanak elmulasztasa a
Szabadonfuté gomb hasznalata soran a robotkar nem kivant
mozgasat eredményezheti.

* A hasznos teher és a robot beszerelés beallitasait helyesen be
kell allitani a Szabadonfutd gomb hasznalata el6tt.

* A Szabadonfuté lehetéség hasznalata soran a személyzetnek
a robotkar hatétavolsagan kiviil kell maradnia.

FIGYELMEZTETES

A telepitési beallitasok nem megfelel6 konfiguralasa esetén
megnobhet a kockazata, hogy Szabadonfutas kézben a robotkar
leesik a hasznos teher hibai miatt.
* Ellenérizze, hogy a telepitési beallitasok (pl. a robot
beszerelési szdge, a hasznos teher tomege és a hasznos teher

sulypontjanak eltolasa) megfelel6ek-e. Mentse el és tdltse be a
telepitéfajlokat a programmal egyiitt.

* Mentse el és tdltse be a telepitéfajlokat a programmal egyditt.
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~ UNIVERSAL ROBOTS

22.1. Tartasszerkeszt6 kepernydje

Leiras

Robot

Amint belépett aTartds-szerkesztd képerny6re, pontosan beéllithatja a célcsuklo
pozicibit vagy egy céltartast (pozicio és tajolas) a TCP-hez. Megjegyzés: Ez a
képernyd offline, és nem iranyitja kdzvetlenil a robotkart.

IRy [ARZ

Robot Funkcié
‘Nézet

TCP
[+] x -143,25/mm
-529,31/ mm
z -182,47/mm

[+[+]+]
nnn

<

[Rotécids vektor [rad)

Iy RX 0,002/ rad
-3,159|rad
RZ -0,048| rad

[+[+]+]
nnn

lllesztési helyzetek
Alap -91,26|°

E Vil -107,93|°

Kényok -111,04/°

o 0 1. csukié -52,79°
2. csuklé 90,97 °
egse

[+ [+ ]+]+]
mnnnnn

3. csukld -1,35°

A 3D-s kép a Robotkar aktualis helyzetét mutatja. Az arnyék a robotkarnak a megadott
értékekkel torténé vezérléssel elért cél-pozicidjat mutatja a képernyén. Nyomja meg a
nagyit6 ikonokat a nagyitashoz/ kicsinyitéshez, vagy huzza at rajta az ujjat a nézet
megvaltoztatasahoz.

Ha a robot TCP megadott célpozicioja kdzel van egy biztonsagi vagy kioldasi sikhoz,
vagy a robotszerszadm tajolasa a szerszam tajolasi hatarértékéhez kdzel van (lasd
Biztonsagi sikok izemmaodok 168), a kézeli hatarérték 3D abrazolasa jelenik meg. A
biztonsagi sikok sarga és fekete szinben jelennek meg a sik kis nyillal jelzett
normalvektoraval, amely a sik azon oldalat jelzi, amelyen megengedett a robot TCP
helyezése. A kivalto (vagy inditd) sikok kék és z6ld szinnel jelennek meg, és egy kis nyil
mutat a sik azon oldalara, ahol a Normal tizemmod hatarértékei (lasd 18.5
Szoftverbiztonsagi izemmaodok 157) aktivak. Az eszkdz tajolas hatarértékeit egy
térbeli kup jeleniti meg egy vektorral, amely a roboteszkdz aktualis tajolasat jelzi. A kup
belseje jelzi az eszkdz tajolasahoz engedélyezett teriiletet (vektor). Amikor a cél robot
TCP tovabb mar nincs a hatarérték kozelében, akkor a 3D-s bemutaté eltlinik. Ha a cél
TCP megsérti a hatarértéket vagy a megsértéshez agyon kozel keril, akkor a
hatarérték vizualizacioja pirosra valt.

UR10e
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Tulajdonsag ésa Az aktiv TCP és a kivalasztott funkcié koordinataértékei megjelennek. Az X, Y, Z

szerszam
helyzete

lllesztési
helyzetek

OK gomb

Meégse gomb

tajolast. Tobb megnevezett TCP konfiguralasaval kapcsolatos tovabbi tajékoztatasért
lasd: 21.1 TCP konfiguralas 296 .
A RX, RY és RZ mezdk feletti legdrdiild meniibél valaszthatja ki a tajolasi abrazolas
tipusat:

* Elforgatasi vektor [rad] A tajolas elforgatasi vektorként van megadva. A

tengely hossza a forgatandé szég radianban, a vektor maga pedig megadja a
tengelyt, amelyet forgatni szandékozik. Ez az alapértelmezett beallitas.

* forgatasi vektor [°] Az iranyt egy forgatasi vektor formajaban adjuk meg, ahol a
vektor hossza a forgatas szdgét adja meg fokokban.

* RPY [rad] Roll, pitch és yaw (RPY) szdgek, ahol a sz6gek radianban vannak
megadva. Az RPY-forgasi matrixot (X, Y’, Z” forgas) a kdvetkezb képlet adja
meg:

Rroy(y, B, a) = Rz(a) - RY(B) - RX(y)

* RPY [¢]1Roll, pitch és yaw (RPY) szdgek, ahol a sz6gek fokban vannak

megadva.

Megérintheti az értékeket a koordinatak szerkesztéséhez. Tovabba koppinthat a + vagy
- gombokra is a doboz jobb oldalan egy 6sszeg hozzaadasahoz/kivonasahoz az
aktualis értékhez/értékbdl. Vagy lenyomva tarthat egy gombot az érték kzvetlen
noveléséhez/csdkkentéséhez.

Az egyedi illesztési helyzetek kdzvetleniil kerliinek meghatarozasra. Minden csuklo-
helyzethez tartozhat egy csuklo-hatarérték tartomany a - 360 ° értéktél + 360 ° értékig.
Az alabbiak szerint konfiguraljak az illesztés helyzetét:

* Erintse meg az illesztési helyzetet az értékek szerkesztéséhez.

* Koppintson a + vagy - gombokra ia doboz jobb oldalan egy dsszeg
hozzaadasahoz/kivonasahoz az aktualis értékhez/értékbél.

* Tartson lenyomva egy gombot az érték kézvetlen ndveléséhez/cstkkentéséhez.

Ha ezt a képerny6t a Move képernydrél aktivalja (lasd ), érintse meg a OK gombot a
Move képerny6re valo visszatéréshez. A robotkar a meghatarozott célhoz mozdul. Ha
az utoljara megadott érték egy szerszamkoordinata volt, a robotkar a MoveL
mozgatastipussal mozog a célhelyzetbe; vagy a MovedJ mozgatastipust hasznalja, ha
legutobb egy iziileti helyzetet adott meg.

A Mégse gombra koppintva kilép a képerny6bdl, minden modositast elvetve.
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23.1/0 lap

Leiras Az 1/0 Tab képernyd segitségével figyelemmel kisérheti és beallithatja a
Vezérlddobozbol szarmazo vagy oda érkez6 €16 1/0 jeleket.

A képernydn megjelenik az I/0O aktualis allapota, beleértve a program végrehajtasa
soran. Ha a végrehajtas soran barmi megvaltozik, a program leall. At program stop, all
output signals retain their states. A képerny6 10 Hz-en frissiil, igy lehet, hogy a nagyon
gyors jelek nem jelennek meg helyesen.

A konfiguralhat6 I/O kapcsok fenntarthatdk a telepités biztonsagi I/0 konfiguracios
szakaszaban meghatarozott specialis biztonsagi beallitasok szamara (lasd 18.7
Biztonsagi I/0O 163); a fenntartott kapcsok az alapértelmezett vagy a felhasznalé altal
meghatarozott név helyett a biztonsagi funkcio nevét kapjak.

A biztonsagi beallitdsok szdmara fenntartott konfiguralhatd kimenetek nem
kapcsolhatok at, és csak LED kijelz6kként jelennek meg.

_ O Megnyiis.. Mentés
Konfiguralhaté bemenet Konfigurélhaté kimenet Digitélis bemenet Digitélis kimenet

Robot S-Guard Reset 4 o(JJa 0 4 oJ 4
Kilsé
S alm .00s 200 R
2 6 20de Start-Prog 6 20 e
3 7 3037 Stop-Prog 7 30 gz
Analdg bemenet Eszkéz digitalis bemenete Eszkéz digitalis kimenete
analog_in[0] 00y 0 1 o(JO1
ov 1ov
Aktuélis
a1 .
ov 1ov
Analdg kimenet Eszkéz analég bemenete
» analog_in[2] ooy Feszlitség
4,00 mA
analog_in[3] 000V FeszUitség
anapglat ] .
e . oV 1ov

4,00 mA

° 0 o samuiacis ()

Fesziiltség Ha az Eszk6z kimenetét a felhasznald vezeérli, 6n konfiguralhatja a Fesziltséget. Egy
URCap kivalasztasa megsziinteti a Fesziltséghez val6é hozzaférést.

Analég Az analdg I/0 érintkezbket aram- [4-20mA] vagy fesziiltség [0-10V] kimenetre lehet
doménbeadllitdsok  beallitani. A beallitasok megmaradnak a mentett programot hasznalé robotvezérlé
késobbi Ujrainditasahoz.
Az anal6g Eszk6zbemenetek tartoménybeallitdsaihoz vald hozzéférés
megszlintetéséhez kivalaszthat egy URCap-ot az Eszkdzkimenetben.
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Eszk6zkommunikacios  Amikor a szerszam-kommunikacios interfészt (TCI) engedélyezték, az eszkoz
interfész analég bemenete mar nem lesz elérhetb. Az I/O képerny6én a Szerszdm
bemenet mezd értéke az alabb szemléltetett mddon valtozik.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One
RX Idle Chars 1.50
TX Idle Chars 3.50
ERTESITES

Ha az Iker-érintkez8s aramellatas elemet engedélyezték, a
szerszam digitalis kimeneteit az alabbiak szerint kell
elnevezni:

* toolout[0] (Tapfesziiliség)
* toolout[1] (GND)
A Szerszam kimenet mez6t aldbb szemléltetjik.
Tool Digital Output
Power GND

Current

000 mA

23.1. Kllso

23.2. Belso
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23.3. MODBUS

Leiras Az alabbi képerny6képen a MODBUS 1/O jelei lathatok, ahogyan azokat a telepitésben
beallitottak.
A képernyd tetején talalhatd legdérdild menut hasznalva médosithatja a megjelenitett
tartalmaz a jeltipus és a MODBUS egység alapjan, ha egynél tébb van konfiguralva.
A listaban szerepld minden egyes jel tartalmazza a csatlakozas allapotat, értékét,
nevét és a jel cimét.
A kimeneti jelek kapcsolhatok, ha a csatlakozas allapota és a I/0O lap vezérlése
kivalasztasa azt lehetéveé teszi. Lasd 23 /0 lap 342
MODBLS touse MODBUS caysé
wopps | Bemenstei Kimenetelc
MODBUS egység: 10.0.0.2 MODBUS egység: 10.0.0.2
5] MODBUS_4 [260] 5] 0/MODBUS_3118]
MODBUS egység: 127.0.0.1 MODBUS egység: 127.0.0.1
") 0/ MODBUS_1 (0] d MODBUS_2 [16)
d MODBUS_5[17]
5] MODBUS_6 [18]
o MODBUS 7 [19]
9 MODBUS_8 [20]
d MODBUS_9 [21]
Q o 000 @
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24. Naplo lap

Leiras A Naplé fiil a robotkarra és a vezérlédobozra vonatkozo informaciét jelenit meg.

lllesztés betdltése

Vezérlé hémérséklete 24.0°C o Alap Rendben —_— 0,0V . .

Hél6zati fesztitség 480V VAl Rendben —a 00V 4 m—G

Atlagos robotteljesitmény ow 2) Konyok Rendben —a 0,0V

Aktudiis 0,0A 31, csuki6 Rendoen — e oov 2z |

10 éramerésség 0,0A 2. csukl6 Rendben — 0,0V

Eszkoz aramerdssége oma $)3. csukid Rendoen — mosc 00v 1 ] e
Déatumnaplé

R wee- 0] (1] I @ ooty

A 2024-07-01 23:13:38.044 Polyscope coao

>

Vélasszon eseményt a Datumnaplébdl, hogy
tébb informaciét lasson

O Normal

Leolvasds ésaz A Mérések panelen a vezérlészekrény adatai lathatok. Az iziilet terhelés ablaktablaban
izlileti terhelés az egyes robotkar izliletek adatai lathatdk. Minden egyes izllethez a kévetkezdket
jeleniti meg:

* Hémérséklet
* Betoltés
* Allapot

* Fesziiltség

Datum naplé Az els6 oszlopban a naplobejegyzések athatok, sulyossag szerinti bontasban. A
masodik oszlopban megjelené gemkapocs azt jelzi, hogy a naplébejegyzéshez
hibajelentés tarsul. A kdvetkezb két oszlopban az Gizenetek érkezésének idépontja és
az lizenet forrasa lathato. Az utolsé oszlopban az lizenet révid leirasa lathaté.
Néhany naploiizenetet gy terveztek, hogy tébb informaciéval szolgaljon, melyek a
naplobevitel kivalasztasa utan jelenne meg a jobb oldalon.
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Az (izenet

sulyossaga

Hibajelentések
mentése

Sziirheti az lizeneteket a valtdgombok kivalasztasaval, amelyek a naplébejegyzés
sulyossaganak felelnek meg, vagy annak, hogy van-e csatolmany. A kdvetkez6
tablazat az Gzenet sulyossagét irja le.

Altalanos tajékoztatast nyuijt, példaul egy program allapotarél, a
vezérl§ és a vezérld verzidjanak valtozasairol.

Problémak, amelyek el6fordulhattak, de a rendszer képes volt
ezeket helyredllitani.

A biztonsagi hatarérték tullépése sulyos hiba. Ennek hatasara a

leallast hajt végre.

Napldbejegyzés kivalasztasakor a képerny6 jobb oldalan tovabbi informacio jelenik
meg. A csatolmany-sz(ird kivalasztasaval vagy csak a bejegyzés csatolmanyait, vagy
az dsszes bejegyzést jeleniti meg.

Részletes allapotjelentés érhetd el, amikor a papirkapocs ikon megjelenik a
naplésavon.

ERTESITES

A legrégebbi jelentés torlésre kerlil, amikor Uj készil. Csak az 6t
legujabb jelentés kertl tarolasra.

1. Valassza ki a naplésavot, és érintse meg a Jelentés mentése gombot, hogy a
jelentést USB-meghajtéra mentse.

Mentheti a jelentést egy program futasa alatt.

Az alabbi hibalistak kdvethetdk és exportalhatok:
* Vészledllitas
* Hiba
* Bels6 PolyScope kivételek
* TRobot ledllitasa
* Kezeletlen kivétel a URCap-ben
* Megsértés

Az exportalt jelentés tartalmaz egy felhasznaldi programot: egy telepitést és egy listat a
futd szolgaltatasokrol.

TRobot leallitas korabban "Véds leallitas" néven volt ismert a Universal Robots robotok esetében.

UR10e
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Miszaki
tamogatas f4jl

A jelentésfajlban problémék diagnosztizalasaban és reprodukaldsdban hasznosithatd
informaciot talal. A fajl a robot korabbi hibainak feljegyzéseit, valamint a robot aktualis
konfiguracidit, a programokat és telepitdit tartalmazza. A jelentésfajl kilsé USB-
meghajtéra menthetd. A Naplo képerny6n érintse meg a Tdmogatasi fajl elemet, és a
funkcié eléréséhez kdvesse a képernydn megjelend utasitasokat.

ERTESITES

Az exportalas akar 10 percet is igénybe vehet, az USB meghaijto
sebességétdl és a robot fajlrendszerbdl 6sszegylijtétt fajlok méretétdl
fliggben. A jelentést szokasos zip-fajl formaban menti, amelyet nem
véd jelszd, és amely szerkeszthetd, miel6tt elkiildenék a miiszaki
tamogatasnak.
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25. Program- es telepitéskezelo

Leiras A Program- és telepitéskezel® harom ikonra utal, amelyekkel programokat és
telepitéseket hozhat |étre, tolthet be és konfiguralhat:

¢ Uj... Lehetévé teszi egy Uj program és/vagy telepités létrehozasat.
* Megnyitéas... Lehetdvé teszi egy program és/vagy telepités betdltését.

* Mentés... Lehet6ségeket kinal a program és/vagy a telepités elmentésére.

A F3jl atvonalmegjeleniti az On altal éppen betdltdtt program nevét és a telepitéfajl
tipusat.

A Fajl utvonal modosul, amikor Uj programot programot vagy telepit6fajlthoz létre vagy
tolt be.

Egy robothoz t6bb telepitd fajlja lehet. A l1étrehozott programok az aktiv telepitéfajlt
automatikusan betdltik és hasznaljak.

ABCDE D i E
j...

default

Megriyitas Mentés...

Egy program 1. A Program- és telepitéskezel6ben koppintson a Open... elemre, és valassza a
betdltése Program lehetdséget.

2. A Program betdltése képerny6n valasszon ki egy meglévé programot, és érintse
meg a Megnyitas gombot.

3. Ellendrizze, hogy a File Path (Fajl elérési utja) mez&ben megjelenik-e a kivant
programnév.

'_ ABCDE cccc
mweE 24+M o Bk
B - i e o R

Program Valtozék

Név
ABCDE ~

Allapot

Leallitva

Vezérlés

[ Csak a kedvenc véltozdk megjelenitése

Szimulacié .
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Egy telepités
betéltése

A Program- és telepitéskezel6ben koppintson a Open... elemre, és valassza a
Installation lehetéséget.

A Load Robot Installation (Robot telepitése) képerny6n valasszon ki egy
meglévo telepitést, és koppintson a Open (Megnyitas

A Safety Configuration (Biztonsagi konfiguracio) mez6ben valassza az Apply
(Alkalmaz) lehetéséget, és inditsa Ujra a robot Gjrainditasat.

Valassza a Telepités beallitasa lehetéséget az aktualis program telepitésének
beallitasahoz.

Ellendrizze, hogy a File Path (Fajl elérési utja) mezében megjelenik-e a kivant
telepités neve.

Uj program
lIétrehozasa

A Program és telepitéskezel6ben koppintson a New... elemre, és valassza a
Program lehetdséget.

A Program képerny6n konfiguralja az uj programot a kivant médon.

A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson a Mentés...lehetéségre, és
valassza a Mind mentése vagy Program mentése maskeént... lehetéséget.

A Program mentése masként képerny6n adjon meg egy fajlnevet, és érintse
meg a Mentés gombot.

Ellendrizze, hogy az Uj programnév megjelenik-e a File Path (Fajl elérési tja)
mezében.

ABCDE D ] E cccc —
It 0j ‘ Megnyitas.. Mentés.

defaul ccce —

Program

lTelepiﬂés

Vaéltozék

Név - Leiras I»

Allapot

Leallitva

Vezerlés

O Csak a kedvenc valtozdlk megjelenitése
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Uj telepités Mentse el a telepitést hasznalatra a robot kikapcsolasa utan.

|étrehozasa 1. A Program és telepitéskezeldben koppintson a New... elemre, és valassza a

Telepités lehetdséget.

Koppintson a Confirm Safety Configuration (Biztonsagi konfigur

w

A Telepités képernyén konfiguralja az Uj telepitést a kivant modon.

4. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson aMentés...lehetdségre, és
valassza a Telepitéfajl mentése maskeént... lehetéséget.

5. A Save Robot Installation (Robottelepités mentése) képerny6n adjon meg egy
fajlnevet, és koppintson a Save (Ment

6. Valassza a Telepités beallitasa lehet6séget az aktualis program telepitésének
beallitasahoz.

7. AFile Path (Fajl elérési utja) mezdben ellendrizze, hogy megjelenik-e az Uj
telepités neve.

A mentési Mentés...A betdltott/Iétrehozott programtol/telepitéstél fliggéen:

lehetésegek * Mentse mindet az aktualis program és telepités azonnali mentéséhez, anélkiil,

hasznalata hogy a rendszer mas helyre vagy mas névre kérné a mentést. Ha nem torténik
valtozas a Programban vagy a Telepitésben, az Osszes mentése... gomb
deaktivalva jelenik meg.

* Program mentése masként... az Uj program nevének és helyének
modositasahoz. A jelenlegi Telepités is mentésre kertl, a meglévé névvel és
hellyel.

* Atelepités mentése masként... az Uj telepités nevének és helyének
moédositasahoz. Az aktualis program mentésre kerll a meglévé névvel és
hellyel.

ABCDE D ﬁ E
G et

default

Vaéltozdk

Program

ABCDE

Allapot

Leallitva

Vezérlés

00 v

[ Csak a kedvenc véltozék megjelenitése

O Normal
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25.1. Fajlkezeld

Leiras Ez a kép bemutatja a Betdltés képerny6t, amely az alabbi gombokat tartalmazza:

* Morzsautvonal
A morzsautvonal a jelenlegi helyhez vezet6 kdnyvtarak listajat mutatja. Egy
mappanevet valasztva a breadcrumbban, a betdltés parbeszédablak
megvaltozik arra a kdnyvtara, és megjeleniti a fajlkivalasztasi teriileten.

* Fajlvalaszté teriilet
A fajl megnyitasahoz koppintson a fajl nevére. A mappakat a neviik fél
masodpercig valéo megnyomasaval valasztjak ki.

* Fajlszlré
Megadhatja a megjelenitett fajltipusokat. A biztonsagi masolat-fajlok
kivalasztasa utan ezen a terileten lathaté a 10 legutébb mentett programverzio,
ahol az’.old0’ a legujabb, és ’.old9’ pedig a legrégebbi.

* Fajlnév
A kijeldlt fajl neve itt jelenik meg. Fajl mentésekor hasznalja a szévegmez6t a
fajlnév kézzel t6rténd megadasahoz.

* Madveleti gombok
A miveletsav egy sor gombbdl all, amelyek segitségével kezelheti a fajlokat.

A 2 ¢ QM

X B EHE@T &

Oj Kivégas Masols Beilesztés Trlés Atnevezé: iztonsagi mert é:
fr
ABCDE.urp

StartABCDE.urp

Fajinév: S20ré:

StartABCDE.urp Universal Robots programféjlok A4 ‘

A mivelet sav jobb oldalan a ’'Biztonsagi mentés’ m(ivelet elvégzi az éppen
kivalasztott fajlok és mappak biztonsagi mentését az adott tarhelyre és egy USB-
meghaijtora. A 'Biztonsagi mentés’ mivelet csak akkor engedélyezett, amikor egy
kiils6 adathordozét csatlakoztattak az USB porthoz.
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26. Hamburger menu

Leiras A hamburger menu a PolyScope éaltalanos beallitasait tartalmazza, beleértve a jelszot,
a rendszer- és a biztonsagi beallitasokat.

26.1. Néevjegy

Leiras Az About (Kérilbellil) opcidval a robotra vonatkozé kiilénb6z6 fajta adatokat érhet el
és jelenithet meg. Megjelenitheti a robot altalanos adatait, verziészamat és jogi
adatait.

—

A robot adatainak A fejlécben koppintson a Hamburger mendire.
megjelenitése 2. Valassza a About lehetéséget.

Erintse meg a Altalanos elemet. hogy elérje a robot szoftververziojat, haldzati
beallitasait és sorozatszamat.

A t6bbi adattipus esetén:

* Koppintson a Verzio lehetéségre a robot szoftververzidjanak
részletesebb adatainak megjelenitéséhez.

* Erintse meg a Jogi inf6 elemet a robot szoftverlicencére vonatkoz6
adatok megjelenitéséhez.

4. Erintse meg a Bezérja lehet6séget, hogy visszatérjen a képernyére.
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26. Hamburger meni

26.1.1. Sug6

Leiras

Elérheti a PolyScope, a robotkar, a vezérlészekrény online sugdéjat és egyéb hasznos
dokumentumokat. A sugét QR-koddal, vagy a kdvetkezd URL-cimet a bongészébe
irva érheti el: https://myur.universal-robots.com/manuals.

A kovetkezo6krdl talal dokumentaciot:
* Robotkar

* Vezérl6doboz

* PolyScope

* Egyéb (szervizelési parancssor és hibakddok)

A QR-kéd és az
URL keresése

1. A PolyScope jobb felsé sarkaban koppintson a Hamburger legérdilé mentire.

2. Aleg6rdulé meniben koppintson a Sugé lehetdségre.

3. Most mar beolvashatja a QR-kddot a help.universal-robots.com eléréséhez.

2 b Q6

R &

<unnamed>
default

Scan QR code

Help

The following information is sent when scanning the QR code.
Software version: 513.0

Robot type: URSe

Language: Int' English

Serialnumber: 20175599999

It is also possible to access the online help with this direct link:
https://wwaw.Universal-robots.comihelp

o Normal

ERTESITES

Amikor beolvassa a QR-kddot, a kdvetkezd informaciét kiikdi a
rendszer a QR-kdddal egyutt, amely felhasznalhaté az
ugyfélelemzésben a(z) Universal Robots cimen:

* Atelepitett PolyScope szoftver verzidja

* Arobot tipusa és mérete

* Nyelv a Polyscope rendszerben

* Arobotkar sorozatszama

UR10e
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26.2. Beallitasok

A PolyScope 1. AFejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a Beallitdsok
beallitasok lehetGséget.

szemelyre 2. Abal oldali Oldalmeniin valasszon egy tételt a személyre szabashoz. Ha egy
szabasa miikddési méd jelszavat beallitottak az Oldalmenuliben, akkor a Rendszer csak a

programozé szamara elérhetd.

3. Aképernyd jobb alsé részén koppintson az Alkalmazés és uUjrainditas elemre a
moédositasok végrehajtasahoz.

4. Aképerny6 bal oldalan alul koppintson a Kilépés elemre a Beallitasok képerny6t
moédositasok nélkili bezarasahoz.

26.2.1. Preferenciak

Leiras A Preferenciak a legalapvet6bb beallitasokat tartalmazzak, és valoszinileg csak
egyszer kell beallitani az els6 inditaskor.

Nyelvek
Leiras Megvaltoztathatja a PolyScope nyelvét és a mértékegységet (metrikus vagy brit).
Futtatas képernyd
Leiras A Futtatas lap képernyén aljan talalhaté Sebességcsuszka lehetbve teszi, hogy a
kezeld modositsa a futé Program sebességét.
A sebesség 1. Afejlécben érintse meg a hamburger meni ikont, majd valassza a Beallitasok
cslszka elrejtése lehetdséget.

2. A Preferenciak alatt valassza a Futtatas képerny6t.

3. Valassza a jelol6négyzetet a Sebesség-csliszka megjelenitéséhez vagy
elrejtéséhez.
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Id6
Leiras A PolyScope-on megjelend aktudlis id6t és datumot elérheti és/vagy beallithatja.
id6 1. Afejlécben érintse meg a hamburger meni ikont, majd valassza a Beallitdsok

lehetbséget.

2. A Preferenciak alatt valassza a 1dd lehet6séget.
Ellenérizze és / vagy allitsa be tetszés szerint az |d és/vagyDatum elemet.
Koppintson aAlkalmazas és ujrainditds gombra a modositasok
érvényesitéséhez.

A datum és az idépont a Naplé lapon jelenik meg (lasd Datum naplo 345) a Datum
naplo alatt.

26.2.2. Jelszo

Leiras A Jelszé tartalmazza a jelszavak és a rendszergazda jelszavanak kezelését.

Jelszébeallitasok

Jelszé Be kell allitania egy jelsz6t, hogy feloldja az 6sszes biztonsagi beallitast, amely a
beallitdsahoz Biztonsagi konfiguraciot alkotja. Ha nem alkalmaz biztonsagi jelszét, akkor megkérik
annak bedllitasara.

1. A PolyScope fejlécének jobb sarkaban nyomja meg aHamburger meniit, és
valassza a Bedllitdsok elemet.

2. Aképerny6 bal oldalan, a kék meniiben nyomja meg a Jelsz6 elemet, és
valassza a Biztonsag lehetSséget.

3. A Ujjelsz6 mezébe irja be a jelszot.

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

5. Akék menii bal alsé sarkaban nyomja meg a Kilépés gombot, hogy visszatérjen
az el6zd képernydre.

AZarolas flilre koppintva Ujra zarolhatja az 6sszes biztonsagi beallitast, vagy
egyszerien kiléphet egy olyan képerny6re, amely nem tartozik a biztonsagi meniibe.

Lezaras

UR10e 356 Felhasznald6i kézikdnyv



IR
UNIVERSAL ROBOTS

Rendszergazda jelsz6

Leiras

Hasznalja az Administrator (Admin) Password (Admin jelszd) lehet6séget a rendszer

A rendszergazdai jelsz6 megegyezik a gyokér felhasznaldi fiokhoz hasznalt jelszéval
a roboton futé Linux rendszeren, amely bizonyos hal6ézati hasznalati esetekben
szukséges lehet, mint példaul az SSH vagy az SFTP.

FIGYELMEZTETES
Az elveszett rendszergazda-jelszét nem lehet helyreallitani.

* Tegye meg a megfelel6 Iépéseket annak érdekében, hogy az
rendszergazda jelsz6 ne vesszen el.

RE 2+QH

> Preferencidk Rendszergazda jelszé

Rendszerg... Arendszergazda-jelszd lehetdvé teszi a rendszer biztonségi bedlitésainak mddostését

Mod Jelenlegi jelszd
Biztonsag

Uj Jelszé megerdsitése

A jelszdnal< legaldbb 8 lkaralter hosszlnak leell lennie!

1 Mindenképpen jegyezze meg jelszavét, mivel az elveszett rendszergazda jelszé helyredlitdséra nincs mad!

O Normal ‘ e ) ° 0 O szimuiacis (@

Az admin jelsz6
beallitasa

1. Afejlécben érintse meg a hamburger mend ikont, majd valassza a BedllitAsok
lehet&séget.

A Jelsz6 részben koppintson az Admin lehet6ségre.
Az Aktudlis jelszé részben irja be az alapértelmezett jelszo6t: easybot.
Az Uj jelsz6 részben hozzon létre egy Uj jelszot.

Egy erds, titkos jelsz6 létrehozasa biztositja a legjobb biztonsagot a rendszer
szamara.

Az Uj jelsz6 megerdsitése részben ismételje meg az Uj jelszavat.

Koppintson az Alkalmazas gombra a jelszémodositas megerésitéséhez.

Biztonsag

A Biztonsagi jelsz6 megakadalyozza a Biztonsagi beallitasok jogosulatlan modositasat.

Felhasznaldi kézikbnyv
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Mikddési mdd jelszava

Leiras A Mikoédési mod jelszd vagy maod jelszé két eltérd felhasznaldi szerepet hoz 1étre a
PolyScope-on:

* Kézi
* Automatikus

Amennyiben az izemmaod jelszét beallitottak, a programokat és a telepitéseket csak
kézi izemmaodban lehet Iétrehozni és szerkeszteni. Az automatikus tizemmaédban a
kezeld csak elbre elkészitett programokat télthet be (az izemmddokkal kapcsolatos
tovabbi informacidért lasd 17.9 Mikodési mod kivalasztasa 149 oldalon). A jelszé
beallitasa utan egy Uj izemmad ikon jelenik meg a fejlécben.

A miikddési modok valtasa, a kézi izemmaodrol az automatikusra és az automatikusrol
a kézi izemmadra, arra készteti a PolyScope-ot, hogy kérje az Uj jelszét.

2% H

) Preferencidk Muikodési mod jelszava

WV Jelszé
A MUkodési mod jelszava engedélyez egy jelszdt, azonnal amikor az automatikus &s manudlis méd kazott dtkapcsol.

Rendszerg... Automatikus mddban a felnasznélok a Futtatés, Inicializélds, Mozgés, 1/O és Napld lapolra korlétozottak.

Méd Jelenlegi jelszd

Biztonsag

> Biztonsag

Uj jelszé megerdshtése

O Normal : Szimuldcid .
Soheccda 100%
Sebesség 100%
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Az lizemmoéd 1. Afejlécben érintse meg a hamburger meni ikont, majd valassza a Bedllitasok
jelsz6 beéllitasa lehetéseget.
2. A Jelsz6 alatt koppintson a Méd lehetéségre.

Az Uj jelsz6 alatt hozzon létre egy Uj jelszot.

Egy er6s, titkos jelszd létrehozéséval érheti el a legjobb biztonsdgot a rendszer
szdmara.

Az Uj jelsz6 meger8sitése alatt ismételje meg Uj jelszavat.

Koppintson az Alkalmazas gombra a jelszémddositas megerdsitéséhez.
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26.2.3. Rendszer

Leiras A rendszerbeallitasok tObbek k6z6tt a rendszer biztonsagi mentését, az URcaps és a
hal6zati beallitasokat szabalyozzak.
Rendszermentés
Leiras

ERTESITES

Hasznalja az USB portok egyikét a vezérlédobozon (CB) belll,
amikor a Biztonsagi mentés és helyreallitas mliveletet végzi. Egy CB
USB port hasznalata stabilabb és a Biztonsagi mentés futtatasahoz
kevesebb id6 sziikséges.

ERTESITES

Ha 0j SD-kartyaval allit vissza egy rendszert, akkor a
sorozatszamnak egyeznie kell az uj SD-kartya képén a Polyscope
inditasakor. Ha nem egyezteti a sorozatszamot, a visszaallitasi
folyamat esetleg nem lesz teljes. Visszaallitasi hiba jelenik meg, mert
nem taldlja a megfelel6 sorozatszdmot.

Biztonsagi mentés Mentse a rendszere teljes masolatat egy USB meghaijtéra, és hasznalja a rendszer

és helyreallitas

A rendszer
biztonsagi
mentése

A rendszer
visszadllitasa

visszaallitasahoz az el6z6 allapotaba. Erre a lemez korrupcidja vagy véletlen torlés
esetén lehet szilkség.

1. Afejlécben érintse meg a hamburger meni ikont, majd valassza a Beallitasok
lehetbséget.

2. A Rendszer alatt koppintson a Biztonsagi mentés visszadllitasa elemre.

3. Valassza a Tarhely lehet6séget a biztonsagi mentés tarolasahoz, és nyomja
meg a Biztonsagi mentés gombot.

4. Ateljes rendszer Gjrainditasahoz nyomja meg az OK gombot.

1. Afejlécben érintse meg a hamburger meni ikont, majd valassza a Beallitasok
lehetbséget.

2. A Rendszer alatt koppintson a Biztonsagi mentés visszaallitasa elemre.
3. Valassza ki a Biztonsagi masolat fajlt, és nyomja meg a Visszaallitas gombot.

4. A megerdsitéshez koppintson a OK gombra.

UR10e
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A robot regisztracids és licencfajlja

Leiras

A robotot regisztralni kell, a licencfajlt le kell télteni és telepiteni kell, mivel a licencfajl
az 6sszes elérhetd szoftverlicencet tartalmazza.

Tavoli TCP &
Szerszampalya
URCap
aktivalasa az
interneten

A tavoli TCP & Toolpath URCap kdzvetlendl aktivalhatdé a www.universal-
robots.com/activate webhelyrél.

Ez csak a tavoli TCP & Toolpath URCap esetén lehetséges. Ha tovabbi licencek
beszerzését tervezi a myUR-on keresztll, kérjik, el6szdr aktivalja a Remote TCP &
Toolpath URCap-ot.

Felhasznaléi kézikonyv
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A szoftverlicencek
aktivalasa a

ERTESITES

myUR-on Ha egynél tdbb aktiv licence van, a letoltétt licencfajl az 6sszes
keresztiil licencet tartalmazza.
Ha még nem regisztralta robotjat, [épjen az 1. |épésben a képerny6n lathatd URL-re,
és regisztralja robotjat.
1. Toltse le a licencfajlt a szamitogépére.
2. Masolja a licencfajlt az USB-re, és csatolja a hordozhaté kezel6egységhez.
3. A Beadllitasok képernydn a 3. Iépésben koppintson a Féjl betéltése elemre a
Licencfdjl kivalasztasaképernyd megnyitasahoz.
4. Alistabdl valassza ki az USB-t a tartalom megjelenitéséhez, és navigaljon a
licencfajlra.
5. VAdlassza a license.p7b lehet6séget, és koppintson a Megnyitas elemre a robot
regisztraciéjanak megerdésitéséhez.
6. A bal alsé sarokban koppintson a Kilépés lehetéségre.
RE 2+ QM
Kévesse ezt a 3 egyszerdi [épést, hogy aktivalia a szoftverlicenceket a robotjdhoz.
Rendszerme... 1- 1épés 2. lépés 3. lépés
Licencek
URCaps @ & — . [ B N
Tavvezérlés 0= K -
w o=
e 218 \ J
Halozat —=
[—— ﬁf;‘ﬁ‘:ﬁiicﬁifim* Robot licencfd]l letsltése _
*Csak az Remote TCP & Toolpath URCap aktivalas hoz hasznlja:
www, universal-robots.com/activate
_ Rendszergazda jelszt Feloldas
O Normal
[ icensep7o
Féjinév: SzUré:
Universal Robots licencfélok - ‘
O Normal ° o O Szimulacié .
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Szoftverlicencek
dezaktivalasa

1.

2.

3.

« Uj licencfajlra van sziikség, ha a robot tulajdonost valt. Ebben az esetben
deaktivalni kell a licencfajl.

* Ha uj szoftverlicencet vasarol robotjahoz, akkor az uj szoftverlicenc
hozzdadasahoz a licencfajlt deaktivalni, majd ujra aktivalni kell.

A fejlécben koppintson a Hamburger menii elemre, és valassza a Beallitasok
elemet.

A bal oldali menliben koppintson a Rendszer elemre, és valassza a Licencek
elemet.

A Beallitasok képernyd jobb alsé sarkaban koppintson a Deaktivalas
lehetbségre.

Lasd A szoftverlicencek aktivalasa a myUR-on keresztlil on the previous page
részt

Felhasznaléi kézikonyv
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URCaps
Leiras URCaps kezelése
Kezelheti meglévé URCaps fajlokat vagy telepithet egy Ujat a robotjaba.
Az URCaps 1. AFejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a Beadllitasok
kezelése lehetdséget.

2. ARendszer elem alatt valassza ki az URCaps elemet.

Koppintson a + gombra, valassza ki az .urcap fajlt, €s nyomja meg a
Megnyitas gombot.

4. Ha folytatni kivanja az a URCap telepitését, nyomja meg az Ujrainditas
gombot. E lépés utan az URCaps telepitését befejezte és hasznalatra készen
all.

5. Egy telepitett URCaps eltavolitasahoz véla§sza ki azt az Aktiv URCaps-ek
koziil, és nyomja meg a gombot, majd az Ujrainditas gombot, hogy a
mabdositasok életbe lépjenek.

Aktiv URCaps Az Uj URCaps részleteit az Aktiv URCaps mezében jeleniti meg a rendszer.
Egy allapotikon jelzi az URCap allapotat, az alabbiak szerint:

* © URCap rendben: Az URCap telepitett és normalisan mikadik.

* © URCap hiba: Az URCap telepitve, de nem indithaté. Forduljon a URCap
fejlesztdjéhez.

* © URCap Ujrainditasa sziikséges: Az URCap most lett telepitve, és
Ujrainditasra van sziikség.

Példa Az URCaps informacié mez&ben jelennek meg a hibalizenetek és az URCap-pal
kapcsolatos tajékoztatas. Az észlelt hib(a)ak tipusatél fliggben kiilénb6zd hibalizenetek
jelennek meg.
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Tavvezérlés

Leiras

Tavvezérlés
engedélyezése

Bedllitasi
kdévetelmények

Egy robot lehet helyi vezérlés (kézivezérlorél vezérelt kezelt) vagy tdvvezérelt
(klls6leg vezérelt) médban.

A tavvezérléssel kiilsd forrasokon, példaul vezérlbaljzatokon, I/O érintkez6kon, és az
iranyitopult szerveren keresztiil vezérelheti a robotokat.

Ezzel egyszer( parancsokat lehet kiildeni a PolyScope-nak, példaul: Programok
inditasa vagy betdltése, valamint UR Script parancsok kildése kdzvetlendl a
vezérlének.

VIGYAZAT
A biztonsagos hasznalat érdekében a robot lehet "Tavvezérlés" vagy

"Helyi vezérlés" lizemmaddban.
"Helyi vezérlés" izemmaodban a kiilsé forrasbél a vezérlére kiildott
parancsokat elutasitja, amig a robotot kezel6 személy jelen van.

1. AFejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a Beallitdsok
lehetbséget.

2. A Rendszer elem alatt koppintson a Tavvezérlés elemre.

Koppintson a Engedélyezés gombra, hogy elérhet6 legyen a Tavvezérlés
funkcio. A PolyScope aktiv marad. A Tavvezérlés engedélyezése nem azonnal
inditja el a funkciét. Engedélyezi, hogy helyi vezérlésrdl tavvezérlésre kapcsoljon
at.

4. A profil meniiben valassza a Tavvezérlés elemet a PolyScope felvaltasahoz.
Visszatérhet a helyi vezérléshez ugy, hogy visszakapcsol a profilmenibe.

ERTESITES

* Bar a taviranyit6 korlatozza a PolyScopemdveleteit, tovabbra
is figyelemmel kisérheti a robot allapotat.

* Amikor egy robotrendszert Tavvezérlés médban kapcsolnak ki,
akkor Tavvezérlés modban indul el.

A robot halozaton vagy digitalis bemeneten keresztiili vezérlése alapértelmezés szerint
korltozott.

* Engedélyezze és valassza ki a Taviranyité funkciot, amely eltavolitja ezt a
korlatozast.

* Engedélyezze a tavvezérlést ugy, hogy a robot Helyi vezérlés profiljara valt
(PolyScope vezérlés), amely lehetévé teszi a futd programok teljes vezérlését és
parancssorok végrehajtasat tavvezérléssel.

* Engedélyezze a Tavvezérlés funkciot a Beallitasokban, hogy elérje a Tavoli
modot és a Helyi modot a profilban.
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A helyi vezérlés
nem engedélyezi D

Helyi

* Tapfesziiltség bekapcsolasa és a fék kioldasa halézaton keresztil kiildve a
robotnak

* Robotprogramok és telepitéfajlok fogadasa és végrehajtasa a haldézaton
keresztil kiildve a robotnak

* Programok automatikus inditasa, digitalis bemenetekrél vezérelve
* Automatikus fékkioldas inditaskor, digitalis bemenetekrél vezérelve

* Programok inditasa digitalis bemenetekrél vezérelve

A tavvezérlés
nem engedélyezi

* Robot mozgatasa a Mozgatas fllrdl
* Inditas a kézivezérl6rél
* Programok és telepitéfajlok betbltése a kézivezérl6rél

* Szabad mozgatas
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Halézat

Leiras Konfiguralhatja a robot csatlakozasat halézathoz, ha a harom elérheté halézati
mobdszer kozil egyet kivalaszt:

 DHCP
* Statikus-cim

* Letiltott hal6zat (ha nem szeretné, hogy a robotja csatlakozzon halézathoz)

A kivalasztott halézati moédszertdl figgéen konfiguralja a halézati beallitasait:
* IP-cim
* Alhalozati maszk
* Alapértelmezett atjaro
* Preferalt DNS kiszolgalo
* Alternativ DNS kiszolgal6

Frissités
Leiras Telepitsen frissitéseket USB-rdl, hogy a robotszoftver naprakész legyen.

A szoftver 1. Afejlécben érintse meg a hamburger meni ikont, majd valassza a Bedllitdsok
frissitése lehetdséget.

2. A Rendszer elem alatt koppintson a Frissités elemre.

Helyezze be egy USB meghajtot, és kattintson a Keresés elemre az érvényes
frissitéfajlok listazasahoz.

4. Az érvényes frissitéfajlok listajabdl valassza ki a kivant verziot, és érintse meg a
Frissités elemet a telepitéshez.

FIGYELMEZTETES
Mindig ellenérizze a programo(ka)t szoftverfrissités utan. A frissités

modosithatja a palyakat az On programjaban.
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26.2.4. Biztonsag

Altalanos

Leiras

Biivos fajlok

Bvos fajlok
engedélyezése a
PolyScope-on

Az Altalanos beallitasokban engedélyezheti a blivos fajlokat és konfiguralhatja a
bejov6 csatlakozasokat.

A blivos fajl egy szkript az USB-meghaijton, amely akkor fut le, amint beillesztik a
rendszerbe. Alapértelmezésben ezt a funkcidt letiltja a rendszer, hogy a blivos fajlokat
ne hajtsa végre tudtunkon kiviil végre a PolyScope.

Universal Robots Graphical Programming Envirenment

172
RE 2+H

Miscellaneous Settings
P
\/ Security Inbound Connections

General

Restrict inbound networlk access to this subnet

Secure Shell 0.0.0.0/0

Services

Disable inbound access to additional interfaces (by port)
1-65535

Admin Password

O Power off

A blivés fajlok korlatlan privilégiumokkal rendelkeznek a rendszer médositasara, igy
ezek biztonsagi kockazatnak tekintendék.

1. AFejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a Beallitdsok
lehetdséget.

2. ABiztonsag alatt valassza az Altalanos lehetéséget.

3. Engedélyezze a Magic fajlok futtatasat.

UR10e
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Bejovo
csatlakozasok
korlatozasa

Bejévd
csatlakozasok
konfiguralasa

Bejévd
hozzaférés
letiltasa

A halézati hozzaférés 0.0.0.0.0/0 értékre lett beallitva, amely biztonsagi beallitas
biztositja, hogy a PolyScope-ban ne legyen hozzaférés az alhal6zathoz.

FIGYELMEZTETES

El6fordulhat, hogy az URCaps mikodése megkivanja bizonyos
halozati felliletek megnyitasat.

* Forduljon az URCaps széllitéjahoz/széllitdihoz, ha barmelyik
URCaps megkoveteli konkrét halézati feltletek
(portok/szolgéltatasok) megnyitasat.

Korlatozza a bejévé halézati hozzaférést egy adott alhalézathoz, hogy
megbizonyosodijon arrél, hogy a jelzett alhalézaton kivili IP-cimrél szarmazo halézati
kapcsolatok elutasitasra keriilnek.
Példaul:
* A 192.168.1.0/24 hasznalataval csak a 192.168.1.0 - 192.168.1.255 tartomanyra
korldtozhatja a hozzaférést gazdagépektol.

* A 192.168.1.96 hasznalataval csak errél a gazdagéprdl engedélyezheti a bejovd
hozzaférést.

1. AFejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a Beallitdsok
lehetbéséget.

2. ABiztonsag alatt valassza az Altalanos lehetéséget.
3. Adja meg rendszergazda-jelszavat.

4. Adja meg az alhalézati korlatozasokat a Bejévs haldzati hozzaférés
korlatozasa egy adott alhal6zatra alatt.

Hasznalja a Bejové hozzaférés letiltasa tovabbi interfészekhez (portonként)
lehetéséget, hogy gondoskodjon a kijel6lt poziciékhoz barmilyen bejové kapcsolatot
elutasitasarol.

1. AFejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a Beallitdsok
lehetbséget.

2. Adja meg a zarni kivant interfészeket Tovabbi interfészekhez valé bejévd
hozzaférés letiltasa (portonként).

A portok letiltasanak elkeriilése érdekében hagyja Gresen a mezét. Barmely
engedélyezett Szolgaltatasok 373 szolgaltatas els6bbséget élvez a port tiltdsaval
szemben. Az altalanos biztonsagi beallitasokban letiltott allapota ellenére egy portot
mindig megnyithat egy engedélyezett szolgaltatas.

Felhasznaléi kézikonyv
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Példa * Minden portot letilthat

* Az dsszes port blokkoldsadhoz hasznélja a 1-65535 kijeldlést.

* Egy adott portot letilthat
* Az 564-es szamu portot hasznalhatja az 564-es port blokkolasahoz.

* Portok egy sorat letilthatja
* Tartomanyok hasznalata a portok egy adott tartomanyanak letiltasahoz

2318-3412, 22, 56-67 bizonyos portok és port-tartomanyok letiltasahoz
UR10e 370 Felhasznaloi kézikonyv
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Secure Shell

Leiras A Secure Shell (SSH) privat (titkositott) és hitelesitett kapcsolatot biztosit a robothoz,
amely lehetdvé teszi a kdvetkezéket:

* hozzaférés az operacios rendszerhez
* fajlmasolas

* halodzati felliletek alagutazasa

ERTESITES

Az SSH hatékony eszkdz, ha rendeltetésszerlien hasznaljak.
Gy6z6djon meg réla, hogy érti, hogyan kell biztonsagosan hasznalni
az SSH technologiat, miel6tt engedélyezné azt a robotjan.

Universal Robots Graphical Programming Environment

17
ME2+2HM

Secure Shell Settings
O Allow Port Forwarding (when in remote control mode

Authentication
General

ord Based () Key Based (@) Both

Manage Authorized Keys
Label Key type Key

Secure Shell OF N

Services

Add Remove

Admin Password Lock

Q e —— 000 ---@

Az SSH 1. AFejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a Beallitdsok
elérésének lehetdséget.

engedélyezése 2. ABiztonsag alatt valassza a Biztonsagi héj lehetéséget.
Konfigurélja a Secure Shell beallitasait:
* Valassza az SSH hozzaférés engedélyezése lehetéséget.

* Valassza a Port-tovabbitas engedélyezése (tavvezérlé izemmaodban)
engedélyezését/letiltasat.

A port-tovabbitas csak tavvezérelt moédban érhet6 el.

A port-tovabbitas a nyilt interfészek (pl. az Iranyitopult szolgaltatas)
biztonsagos és titkositott, hitelesitést igényld alagutba vald
becsomagolasanak ajanlott technikaja.

4. Valassza ki a hitelesités tipusat.
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Hitelesités

Barmely SSH-kapcsolat megkdveteli a csatlakozé felhasznald hitelesitését a kapcsolat
létrejottekor. Beallithatja a hitelesitést jelszdval és/vagy elére megosztott,
engedélyezett kulccsal.

A kulcs alapu hitelesités el6re megosztott kulcsokra épil.

A hitelesités Az elérhetd kulcsokat itt soroltuk fel a kivalasztott kulcsok listardl valo eltavolitasara és
hasznalata Uj kulcsok hozzdadasara szolgalé gombokkal egyiitt.
1. Koppintson Hozzdadéas gombra a fajlvalasztasi parbeszédpanel
megnyitasahoz.
2. Valasszon egy kulcsot a fajlbol.
A fajlt sorrél-sorra olvassa be a rendszer Ugy, hogy csak azokat a sorokat adja
hozza, amelyek nem Uresek, és amelyek nincsenek megjegyzésként jeldlve
(#jellel kezdédnek). A hozzaadott sorokat a rendszer nem érvényesiti.
3. Ezeknek meg kell felelni a hitelesitett kulcsok formatumara vonatkozé
el8irasoknak.
UR10e 372 Felhasznald6i kézikdnyv
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Szolgaltatasok

Leiras A Szolgaltatasok alatt talalhat6 a roboton futd szokasos szolgaltatas listaja.
Engedélyezheti vagy letilthatja az egyes szolgaltatasokat.

ERTESITES

Biztonsagi okokbdl minden szolgaltatas le van tiltva. Amikor elinditja
vagy konfiguralja a robotot, engedélyeznie kell a vonatkoz6
szolgaltatasokat.

Egy engedélyezett szolgaltatas akkor is elérhetd marad, ha a szolgaltatashoz tartoz6
portokat letiltottak. Tehat a portok letiltdsa nem elegendd a felsorolt szolgaltatdsok
elérésének megakadalyozdsahoz, ha azokat engedélyezték.

Szolgaltatasok

, , Az On altal hasznalt funkcidéhoz. engedélyeznie kell a vonatkozé szolgaltatast
engedélyezése

Szolgaltatasok 1. AFejlécben koppintson a Hamburger menire, és valassza a Beallitasok
engedélyezése lehetdséget.
A Biztonsag alatt valassza a Szolgaltatasok lehetéséget.

A listabdl valasszon egy lehet&séget, és koppintson a Engedélyezés vagy
Letiltds gombra.

Universal Robots Graphical Programming Environment

IR
RE 2 QH i

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security
) System
Enable or disable inbound access to standard interfaces

General Status Interface

Secure Shell

Services

Admin Password Lock

OPoweroff ¢ . ° 0 o simutation (i
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26.3. Robot leallitasa

Leiras A Robot ledllitAsa gomb lehetévé teszi a robot feszlltségmentesitését vagy
Ujrainditasat.

A robot 1. Afejlécben koppintson a Hamburger mentire, és valassza a Robot
kikapcsolasa kikapcsolasa lehet6séget.

2. Amikor megjelenik a Robot leallitasa parbeszédablak, érintse meg a
Kikapcsolas elemet.
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27. Fogalomtar

0. leallitasi kategoria
A robot mozgasa a robot aramellatasanak azonnal megsziintetésével all le. Ez nem kontrollalt leallas,
ahol a robot eltérhet a programozott utvonaltél, mivel minden illesztést a lehet6 leggyorsabban
megfékeznek. Ez a robotleallitds egy biztonsaggal kapcsolatos hatarérték tullépése vagy a
vezérlérendszer biztonsaggal kapcsolatos részeinek meghibasodasa esetén hasznalatos. Tovabbi
informaciéért lasd az ISO 13850 vagy az IEC 60204-1 szabvanyt.

1. leéllitasi kategoria
A robot mozgésa a robot szamara elérhet6 aramellatassal, hogy elérjék a megallitast, majd aramtalanitas,
amikor elérték a megallitast. Kontrolalt leallas, ahol a robot a programozott itvonal mentén folytatja a
mozgasat. Az aramellatas akkor sziinik meg, amikor a robot megallt. Tovabbi informaciéért lasd az
ISO 13850 vagy az IEC 60204-1 szabvanyt.

2. leéllitasi kategoria
Kontrollalt ledllas ugy, hogy a robot szamara elérhet6 marad az 4dram. A biztonsaggal kapcsolatos
vezérl6rendszer figyeli, hogy a robot a ledllasi helyzetben marad. Tovabbi informacidért lasd: IEC 60204-
1.

3. kategdria
A Kategdria kifejezést ne tévessze 0ssze a Leallitasi kategdria kifejezéssel. A Kategdria az adott
jelentds tulajdonsaga az, hogy egyetlen hiba nem vezethet a biztonsagi funkcio elvesztéséhez. Tovabbi
tajékoztatast talal itt: 1d. 1ISO 13849-1.

Teljesitményszint
A Teljesitményszint (PL) egy kiilon szint, amely a vezérlérendszerek biztonsaggal kapcsolatos részeinek
képességeit hatarozza meg, hogy biztonsagi funkcidkat végezzenek elére lathaté koriilmények kdzott. A
PLd a masodik legmagasabb megbizhatésagi besorolas, amely azt jelenti, hogy a biztonsagi funkcid
kiiléndsen megbizhato. Tovabbi tajékoztatast talal itt: Id. ISO 13849-1.

Diagnosztikai lefedés (DC)
a besorolt teljesitményszint eléréséhez végrehaijtott diagnosztika hatékonysaganak mértéke. Tovabbi
tajékoztatast talal itt: Id. 1ISO 13849-1.

MTTFd
A veszélyes hibaig eltelt 4tlagidé (MTTFd) az az érték, mely szdmitasokon és teszteken alapul, melyeket
a besorolt teljesitményszint eléréséhez hasznalnak. Tovabbi tajekoztatast talal itt: Id. 1ISO 13849-1.

Integrator
Az integrator olyan személy, aki a végleges robottelepitést tervezi. Az integrator felel a végleges
kockazatértékelés elkészitéséért, és neki kell biztositania, hogy a végleges telepités megfeleljen a helyi
jogszabalyoknak és rendeleteknek.

Kockazatertékelés
A kockazatértékelés az 6sszes kockazat azonositasanak és megfeleld szintre torténé csokkentésének
atfogo folyamata. A kockazatértékelést dokumentalni kell. Tovabbi informaciéért tanulmanyozza az
ISO 12100 szabvanyt.

Egyiittm(ikddé robotalkalmazés
Az egylittmiik6dé fogalom a kezel6 és a robot kdzott fennalld egyiittmikodésre utal egy robot-
alkalmazasban. A pontos meghatarozasokat és leirasokat lasd az ISO 10218-1 és ISO 10218-2
szabvanyokban.
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Biztonsagi konfiguracio
A biztonsaggal kapcsolatos funkciok és interfészek a biztonsagi konfiguralasi paraméterek segitségével
konfiguralhatok. Ezeket a szoftver interfészen keresztlil hatarozzuk meg, lasd rész.

27.1. Index

A

A robot nem éll le 165
About 353

Align 338

Atmenet paraméterei 229
Atnevezés 168

Auto 338

Automatic mode 149

Automatikus Gzemmodd-védelem leallitasa 164

B

Base 84, 127, 215

Base feature 318
biztonsagos otthon 165
Blending 227, 229, 231-232
Bracket 61

C

Command 196

comment 252

Cone angle 176

Cone center 176

Configurable I/O 50

control box 128

Control Box 40, 47, 49, 59, 63, 102, 306, 342
Conveyor Tracking 49, 282

Conveyor Tracking Setup 313
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CsOkkentett 36, 168

Csokkentett méd aktivalasa 168
Csokkentett szerszamirany-hatarérték 176
Csokkentett izemméd 163, 165, 176

D

direction 239
Direction Vector 241
Disabled 170

E

Eddig kifejezés 234

Edit Position 178
Egyéni 160

Elbow 84, 127

Error 286

Eszkéz i/o 67

Ethernet 62, 328
EtherNet/IP 62, 304, 332
Expression Editor 262

F

Feature 314, 318, 338

Feature menu 272

File Path 348

Folder 253

Footer 132, 187, 204

Frame 273

Freedrive 37-38, 149, 274, 302, 320, 338

Funkciovaltozo 215
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G

General purpose I1/0 50
Graphics 199
Gyari elébeallitasok 159

H

halt 251

Hamburger Menu 134
Header 132

Home 338

/0 47,50, 133, 163, 304, 342
Initialize 129, 134

input signals 163

Installation 133, 348

Installation variables 306

J

Joint limits 161

joint space 212

K

Konyok sebessége 160
Konybkeré 160

UR10e 378 Felhasznald6i kézikdnyv



27. Fogalomtar UNIVERSAL ROBOTS

L

Leallitasi idé6 160

Lendilet 160

Letiltott szerszamirany-hatarérték 176
Letiltva 168

Log 133, 345

M

Manual High Speed 134, 151
Manual mode 149
Megallitasi tavolsag 160
Megjelenités 168
Mini Displayport 61
MODBUS 62, 314, 328, 330, 344
mode
Automatic 133, 150
Local 134
Manual 133, 150
Remote 134
Modes 168
Motion 273
Mounting bracket 13
Move 133, 149, 196, 211, 216, 341
Move robot to 187
Move Tool 337
MoveJ 320, 341
MovelL 320, 341
MoveP 320

N

Nem csokkentett mod 165

New... 133, 348
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Normal 36, 168

Normal & Csokkentett 168

Normal & Csdkkentett szerszamirany-hatarérték 176
Normal méd 176

Normal mode 158, 200, 340

Normal Plane 170

Normal szerszamirany-hatarérték 176

O

Open... 133, 348
output signals 165

P

Pan angle 176

Play 134, 187, 204

Point 273

PolyScope 12, 37-38, 127-128, 132, 142, 157, 256, 296, 328, 332, 365
popup 249

Pose Editor 338, 340

Position 178

Position range 161

Profinet 332

Profisafe 333

program 349

Program 133, 183, 188, 282, 348

Program and Installation Manager 133, 348
program node 189

Programcsomépont 190

Programfa 189

R

Radius 178
Recovery 37-38
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Recovery mode 158

Reduced mode 158, 178
Relativ atpont 215

relative waypoint 224

Remote Control 309, 365
Rendszer vészleallité 163, 165
Restrict EIbow 171

risk assessment 13, 17, 26, 30
Robot 177

robot arm 47, 127, 129, 268-269, 273, 306, 337
Robot arm 102

robot cable 65-66

Robot Limits 158

Robot mozgatasa 165

Run 133, 183

S

Safety Checksum 134, 156
Safety Configuration 23, 152, 155-156, 158
Safety functions 28, 30
Safety I/0 28, 34, 50-51
Safety instructions 75
Safety plane 338

Safety planes 167, 340
Safety Settings 17, 153, 357
Save... 133, 348, 350
Screen 132

Script manual 13

Service manual 13

set payload 254

Settings 355

Shoulder 84, 127

Shut Down 374

Simple 273

Simulation 134

Speed Slider 134, 149
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Step 134

Stop 134

stopped state 129

Success 286

Switch Case construction 262
Szerszam sebessége 160

Szerszamer6é 160

T

Tanit6 fliggelék 13

Tépellatas 160

Tavolsagig 235

TCP 338

Teach Pendant 40, 59, 102, 128, 132, 157, 274, 365
telepités 350

Templates 282

Test button 274

Tilt angle 176

Tool 177

Tool Center Point 158, 215, 296, 338
Tool Center Position 178

Tool Direction 175-176

Tool feature 318

Tool Flange 127

Tool Position 177-178

Toérlés 168

Trigger plane 338

Trigger Plane 170

Trigger Reduced Plane 36

U

Until 239
Until 10 237
Until Tool Contact 234
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Until Tool Contact (A szerszam érintéséig) 236
UR Forums 14

UR+ 14

UR+ Partner Program 14

URCaps 364

Vv

Valtozo utpont 215
Valtozok 183

variable waypoint 226
Variables 188, 201
Védelem visszaallitasa 164
Vezérlés 186
Vezérlédoboz 13

Voltage 342

W

Wait 241

Waypoint 196, 211, 214, 216, 227, 229, 231-232
Waypoints 143

Wrist 127
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