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Gratulalunk, hogy megvasarolta az uj Universal Robots e-Series tipusu robotjat, UR5e.

A robot programozhaté eszk6z mozgatdsara, és képes kommunikalni mas gépekkel elektromos
jelek segitségével. Extrudalt aluminium csdvekbdl és illesztésekbdl all6 kar. A szabadalmazta-
tott programozo feliiletiinkkel, a PolyScope-pal kdnny a robot programozasa, hogy az eszkozt
egy kivant palya mentén mozgassa.

Hat illesztéssel és széles rugalmassagi térrel a Universal Robots e-Series egylittm{kddé robot-
karjai az emberi kar mozgdsi tartomanyat utanozzak. A szabadalmaztatott programozo fellile-
tlink -a PolyScope- segitségével konnyen programozhaté a robot az eszk6zok mozgatasara és
mas gépekkel valé6 kommunikaciora elektromos jelek segitségével. Az 1.abra bemutatja a ro-
botkar f6 0sszetevéit, és a kézikdnyvben hasznalhaté referenciaként.

Mit tartalmaznak a dobozok?

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

+ Vezérl6doboz a tanité fliggelékkel

+ Szerel6konzol a Vezérl6dobozhoz

+ Szerel6konzol a Tanité fliggelékhez

* Kulcs a Vezérlédoboz kinyitadsahoz

- Az On régi6jahoz kompatibilis halézati kabel

+ Ez a kézikdnyv

Verzi6 5.1.0 ix UR5e
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Wrist 1 joint
Wrist 2 joint
Wrist 3 joint

Tool flange

Base/
Base 'oim,/' / /
Shoulder joint/ /

Elbow joint /

Slika 1: Az illesztések, az alap és a robotkar eszk6zpereme.

Fontos biztonsagi utasitasok

Arobot részben befejezettgép (1asd: 8.4) ésarobot minden lizembe helyezéséhez sziikség
van kockazatértékelésre. Minden biztonsagi utasitast be kell tartani a 1. fejezetben.

Jelen kézikonyv olvasasa
Ez a kézikonyv utasitasokat tartalmaz a robot telepitésére és programozasara vonatkozéan A

kézikonyv két részre van osztva:

Hardvertelepitési kézikdnyv: A robot mechanikus és elektromos telepitése

PolyScope kézikényv: A robot programozasa

Ez a kézikdnyv a robotintegratornak szdl, akinek alapveté mechanikai és elektromos képzésben
részesiilt, és ismeri az elemi programozasi elveket.

Hol talalhatok tovabbi informaciokat?

A tdmogatd honlap (http://www.universal-robots.com/support) az aldbbiakat tartalmazza:

+ Jelen kézikényv mas nyelvi valtozatai
+ PolyScope kézikonyv

+ A Szervizkonyv, mely hibaelharitassal, karbantartassal és javitdssal kapcsolatos utasitaso-
kat tartalmaz.

+ A Parancssorok konyve haladé felhasznaléknak

UR5e X Verzi6 5.1.0
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URCaps

A URCaps oldal (http://www.universal-robots.com/plus/) egy online bemutatdterem, amely
csucstechnoldgiaju termékeket mutat be a UR robotalkalmazasa testre szabasahoz. Mindent
megtaldlhat, melyre sziiksége van, egy helyen - a végeffektoroktol és tartozékoktdl a vizuali-
z4al6 kamerdkig és szoftverekig. Az 6sszes terméket tesztelték és jovahagytak a UR robotokba
torténd beépitésre, biztositva az egyszer( telepitést, megbizhaté mikddést, egyenletes felhas-
znaldi tapasztalast és kdnnyl programozast. Hasznalhatja a helyet a URCaps Developer Pro-
gramhoz csatlakozasra, hogy elérje az Uj szoftverplatformunkat, amely lehetévé teszi, hogy fel-
hasznalobaratabb termékeket tervezziink a UR robotokhoz.

Verzi6 5.1.0 Xi UR5e
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Hardvertelepitési kezikonyv






1 Biztonsag

1.1

Bevezetés

Ez a fejezet fontos biztonsagi informacidkat tartalmaz, amelyeket a Universal Robots e-Series
robotok integratoranak el kell olvasnia és meg kell értenie, miel6tt a robotot el6sz6r aram ala
helyezi.

Ebben a fejezetben az elsé alrészek altalanosak. A késébbi alrészek specifikus miiszaki ada-
tokat tartalmaznak a robot bedllitdsra és a programozdasara vonatkozdan. A(z) 2. fejezet le-
irja és meghatdrozza a biztonsaggal kapcsolatos funkcidkat, kiilondsen az egylittm(ikodé alkal-
mazasokra vonatkozéan.

A(z) 2. fejezetben, illetve a(z) 1.7. részben megadott utasitdsok és utmutatd kiilonosen
fontos.

Alapvet6 betartani és kdvetni az 6sszes 0sszeszerelési utasitast és Utmutatast, mely e kézikonyv
mas fejezeteiben és részeiben vannak megadva.

Kilonosen figyelni kell a figyelmeztetés szimbdlummal megjelend szévegekre.

MEGJECYZES:

A Universal Robots minden és barmilyen felel§sséget harit, ha
a robot (kar vezérlédoboza és/vagy tanité fliggeléke) megséril,
vagy azt barmilyen modon megvaltoztatjak vagy modositjak. A
Universal Robots nem tarthaté felelésnek semmiféle karért, amely
a robotot vagy mas berendezést érint, ha az programozasi hiba
vagy a robot rossz miikodésének kdszonhetd.

1.2

Ervényesség és felelosség

A jelen kézikonyvben taldlhat6 informdaciék nem fedik le a teljes robotalkalmazas tervezését,
telepitését és miikodését, sem az dsszes periféridlis berendezést, amely hatdssal lehet a teljes
rendszer biztonsdgara. A teljes rendszert a robot telepitési orszagaban érvényes szabvanyok és
szabalyok biztonsagi eléirasai szerint kell tervezni és telepiteni.

A UR robotok integratorai felelnek annak biztositasaért, hogy az orszdag ide vonatkozé bizton-
sdagi jogszabalyait és rendeleteit betartsak, és hogy kikiiszoboljék a jelentds veszélyeket a teljes
robotalkalmazasban. Ide tartozik, tébbek kozott:

+ Kockdazatértékelés készitése a teljes robotrendszerre

+ Mas gépek és tovabbi biztonsagi eszkozok illesztése, ha a kockazatértékelés ezt hatarozza
meg

+ Megfelel6 biztonsagi beallitasok bedllitdsa a szoftverben
+ Biztositani, hogy a felhaszndalé nem fog semmilyen biztonsdgi intézkedést modositani

+ Validalni a teljes robotrendszer megfeleld elrendezését és telepitését

Verzi6 5.1.0 I-3 UR5e
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+ Meghatarozni a hasznalati utasitasokat

+ Megjeldlni a robot telepitését vonatkozo jelekkel és az integrator elérhetéségével

- Osszegydijteni a teljes dokumentaciot egy technikai fajlban; beleértve a kockazatértékelést

és jelen kézikonyvet

1.3 A felelésség korlatozasa
A jelen kézikonyvben megadott 6sszes informaciot nem szabad a UR garancidjaként értelmezni
arra vonatkozéan, hogy az ipari bandsmaéd nem okoz sériilést vagy kért, még akkor sem, ha az
ipari banasmadd megfelel az 6sszes biztonsagi utasitasnak.
1.4 Figyelmeztet6 szimbolumok jelen kézikonyvben
Az aldbbi szimbolumok meghatdrozzak a veszélyszinteket meghatarozé aldirasokat jelen kézi-
konyvben. Ugyanazok a figyelmeztet6 jelek hasznalatosak a terméken.
VESZELY:
Ez jelez egy elkeriilhetetleniil veszélyes elektromos helyzetet,
amely, ha nem kertiilik el, haldlt vagy sulyos sériilést eredményez-
het.
VESZELY:
Ez jelez egy elkeriilhetetlenll veszélyes helyzetet, amely, ha nem
kertilik el, halalt vagy sulyos sériilést eredményezhet.
FIGYELMEZTETES:
Ez jelez egy potencidlisan veszélyes elektromos helyzetet, amely,
ha nem kertilik el, sérilést vagy a berendezés komoly karosodasat
eredményezheti.
FIGYELMEZTETES:
Ez jelez egy potencidlisan veszélyes helyzetet, amely, ha nem
kerdlik el, sériilést vagy a berendezés komoly karosoddasat ered-
ményezheti.
FIGYELMEZTETES:
Ez jelzi egy potencidlisan veszélyes, forrd feliiletet, amely, me-
gérintve,sériilést eredményezhet.
VIGYAZAT!:
Ez olyan helyzetet jelez, amely, ha nem keriilik el, a berendezés
karosoddsat eredményezheti.
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1.5 Altalanos figyelmeztetések és évintézkedések

Ez a fejezet néhany altalanos figyelmeztetést és dvintézkedést tartalmaz, amelyek jelen kézi-
konyv kiilonbozé részeiben megismételédhetnek vagy magyarazatra keriilhetnek. Mas figyel-
meztetések és dvintézkedések is jelen vannak ebben a kézikdnyvben.

VESZELY:

Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robotot és az 6sszes elektromos be-
rendezést a(z) 4. és a(z) 5. fejezetben taldlhatd specifikaciok és
figyelmezetése szerint telepitse.
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UNIVERSAL ROBOTS 1.5 Altalanos figyelmeztetések és évintézkedések

FIGYELMEZTETES:

1. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robotkar és az esz-
koz/végeffektor megfeleléen és biztosan a helyére van
csavarozva.

2. Gy6zbdjon meg arrél, hogy a robotkarnak béséges helye van
a szabad mozgashoz.

3. Gy6zddjon meg arrél, hogy a biztonsagi intézkedéseket
és/vagy a robot biztonsagi konfiguraciés paraméterek beal-
litottak a programozdk, a kezel6k és a mellettiik allok védelme
érdekében, a kockazatértékelésben meghatarozottak szerint.

4. Ne viseljen laza ruhazatot vagy ékszert, amikor a robottal dol-
gozik. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a hosszu hajat felkototte,
amikor a robottal dolgozik.

5. Soha ne hasznalja a robotot, ha karosodott példaul, ha az ille-
sztés kupakja laza, torott vagy nincs meg.

6. Ha szoftver hibat jelez, azonnal nyomja meg a vészleallitét,
irja le a koriilményeket, melyek a hibahoz vezettek, keresse
meg a megfelel6 hibakddokat a naplé képernyén, és forduljon
a forgalmazohoz.

7. Ne csatlakoztasson semmilyen biztonsagi berendezést stan-
dard 1/0-hoz. Csak biztonsaggal kapcsolatos I/0-t has-
znaljon.

8. Gy6z8djon meg arrdl, hogy megfelel§ telepitési beallitasokat
hasznaljon (pl.: robotszerelési szog, témeg a TCP-ben, TCP
eltolds, biztonsdagi konfiguracié). Mentse és toltse be a tele-
pit6fajlokat a programmal egyiitt.

9. Afreedrive funkcio csak ott haszndlhaté ebben a telepitésben,
ahol a kockazatértékelés ezt lehetvé teszi.

10. Az eszkdzoknek/végeffektoroknak és akadalyoknak nem le-
hetnek éles széleik vagy hegyes pontjaik.

11. Gy6z6djon meg arrdl, hogy figyelmezteti az embereket, hogy
fejliket és arcukat tartsak a mikodé vagy miikodését hama-
rosan elkezdé robot elérési teriiletén kivdl.

12. Ismerje a robot mozgdsat, amikor a tanité fliggeléket has-
zndlja.
13. Ha a kockazatértékelés meghatarozza, akkor ne lépjen be a

robot biztonsdgi tartomanyaba vagy ne érintse meg a robotot,
amikor a rendszer mikodik.
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13. Kilonb6z6 gépek kombinalasa ndvelheti a veszélyt vagy Uj
veszélyt hozhat létre. Mindig a teljes telepitésen végez-
zen atfogd kockazatértékelést. Az értékelt kockazattdl, az
alkalmazhato, kiilonb6z6 szintlG funkcionalis biztonsagtol
figgden; illetve amikor kiilonb6zd biztonsagi és vészleallitasi
teljesitményszintekre van sziikség, mindig valassza a legma-
gasabb teljesitményszintet. Mindig olvassa el és értelmezze
az 0sszes, a telepitésben hasznalt berendezés kézikonyvét.

14. Soha ne végezzen mdédositdsokat a roboton. Mddositassal
az integrator szamara el6re nem lathato veszélyt hozhat létre.
Az 6sszes hivatalos Ujraszerelést az 6sszes vonatkozo szer-
vizkézikdnyv legujabb verzidja szerint kell végezni.

15. Ha a robotot extra modullal (pl. euromap67 felhasznaloi fe-
lGlet) vasarolta, akkor nézze meg a modult a vonatkozé kézi-
konyvben.

16. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robot hasznaldjat tajékoztattak
a vészleallito gomb(ok) helyérdl, és utasitottak a vészleallitas
aktivalasara vészhelyzet vagy rendellenes helyzetek esetére.

FIGYELMEZTETES:

1. Arobot és a vezérl6édoboza miikodés kozben hét generdl. Ne
bantsa vagy érintse meg a robotot miikddés kdzben vagy koz-
vetlenll miikodés utan, mivel a hosszu ideig tarto érintkezés
kényelmetlenséget okozhat. Ellenérizheti a h6mérsékletet a
naplé képernyén, miel6tt dolgozik a robottal vagy hozzaér,
vagy leh(theti a robotot, ha kikapcsolja, és var egy o6rat.

2. Soha ne tegye az ujjat a vezérl6doboz bels6 fedele mogé.

VIGYAZAT!:

1. Amikor a robot kombinalt vagy olyan gépekkel dolgozik, mel-
yek képesek megseérteni a robotot, nagyon javasolt az 6sszes
funkcid és a robot kiilon tesztelése.

2. Netegye ki arobotot dllandé magneses térnek. A nagyon er6s
magneses mez6 karosithatja a robotot.

1.6 Javasolt felhasznalas

A UR robotok ipari robotok, melyek eszkdzok/végeffektorok és rogzitett tartozékok kezelésére
javasoltak, vagy komponensek vagy termékek feldolgozasara vagy szallitdsara. A kornyezeti
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UNIVERSAL ROBOTS 1.7 Kockazatértékelés

korilményekkel kapcsolatos részletekért, amelyek mellett a robotnak m(ikodnie kell, 1asd: B és
D. melléklet.

A URrobotokat specialis biztonsaggal kapcsolatos funkciokkal szerelik fel, melyeket kifejezetten
az egylittm(ikod6 mikodésre terveztek, ahol a robotrendszer keritések nélkil és/vagy emberrel
egyltt makodik.

Az egylittm(ikod6é miikodés csak nem veszélyes alkalmazdsokhoz javasolt, ahol a teljes alkal-
mazas, beleértve az eszkdzt/végeffektort, munkadarabot, akadalyokat és mas gépeket, jelentds
veszély nélkili az adott alkalmazas kockazatértékelése szerint.

A javasolt felhaszndlastol eltéré6 barmilyen hasznalat vagy alkalmazas megengedhetetlen he-
lytelen hasznalatnak tekintendd. Ide tartozik, tobbek kozott:

+ Potencialisan robbanékony kornyezet hasznalata

+ Orvosi vagy élet szempontjabdl kritikus alkalmazasok hasznalata

+ Kockazatértékelés elvégzése el6tt hasznalat

+ A meghatdrozott specifikacidkon kiviili hasznalat

+ Maszasi segédként val6 hasznalat

+ Az engedélyezett mikddési paramétereken kiviili miikodés

1.7

Kockazatertékelés

Az egyik legfontosabb dolog, amit egy integratornak el kell végeznie, a kockazatértékelés. Sok
orszagban ezt jogszabaly irja eld. A robot maga részben kész gép, mivel a robot telepitésének
biztonsdga fiigg attdl, ahogyan a robotot integraltak (pl.: eszkoz/végeffektor, akadalyok és mas
gépek).

Javasolt, hogy az integrator a ISO 12100 és ISO 10218-2 szabvanyokat haszndlja a kockazatér-
tékelés lefolytatdsahoz. Tovabb3, az integrator valaszthatja az ISO/TS 15066 mdszaki specifi-
kacié hasznalatat tovabbi itmutatasként.

Az integrator altal lefolytatott kockazatértékelésnek gondolnia kell az 6sszes munkafeladatra a
robotalkalmazas élettartama alatt, beleértve tobbek kozott:

+ Arobot betanitasa a beallitds és a robot telepitésének fejlesztése soran
+ Hibaelharitas és karbantartas

+ A robottelepités normal miikodése

Kockazatértékelést kell folytatni, miel6tt a robotkart el6szor bekapcsolja. Az integrator altal
végzett kockazatértékelés része a megfelelé biztonsagi konfiguracids bedllitasok azonositasa,
illetve, hogy van-e sziikség tovabbi vészleallit6 gombokra és/vagy mas védé intézkedésekre a
specifikus robotalkalmazashoz.

A megfelelé biztonsagi bedllitdsok azonositdsa kiilondsen fontos része az egylittmiikodé robo-
talkalmazas kialakitasanak. Részletes informacidk: 2. fejezetés 1II.rész.

Néhany biztonsaggal kapcsolatos funkciét kifejezetten egyiittm(ikodé robotalkalmazasokhoz
terveznek. Ezek a funkcidk a biztonsagi konfiguraciok beallitasainal konfiguralhatok, és kiilondsen
relevansak, amikor az integrator altal végzett kockazatértékelésben specifikus kockazatokat ne-
veznek meg:
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1.7 Kockazatértékelés UNIVERSAL ROBOTS

+ Erd- és teljesitménykorlatozas: A robot altal alkalmazott markolasi er6k és nyomasok
csokkentésére szolgdl a mozgds irdnyaba (itkzések esetén a robot és a kezeld kozott.

+ Impulzusmomentum korlatozasa: A nagy atmeneti energia és (itkdzési eré6k csokkentésére
szolgal a robot és a kezel6 kozotti litkozések esetén, csokkentve a robot sebességét.

lllesztés, konyok és eszkoz/végeffektor helyzetének korlatozasa: Kiilonésen bizonyos
testrészekkel kapcsolatos kockazatok csokkentésére haszndlatos. Pl: keriilni a fej és nyak
iranyaba torténé mozgast.

+ Az eszkoz/végeffektor tajolasanak korlatozasa: Kiilonosen az eszkoz/végeffektor és mun-
kadarab bizonyos teriileteivel kapcsolatos kockazatok csokkentésére hasznalatos. PI. kerdilni
a kezel6 felé mutaté éles széleket.

+ Sebességkorlatozas: Kiilonosen arobotkar alacsony sebességének biztositdsdra hasznala-
tos.

Az integratornak a biztonsagi konfiguracidékhoz valé engedély nélkiili hozzaférést jelszévédelem-
mel meg kell akadalyozni.

Sziikség van a szandékos és/vagy ésszerlen el6re lathato helytelen hasznalat kdvetkeztében
torténd érintkezések kockazatértékelésére egyiittmiikddé robotalkalmazasnal, és annak tartal-
maznia kell:

+ az egyéni potencialis Uitkozések sulyossagat

+ az egyéni potencialis (itkozések el6fordulasanak valdszinliségét

+ az egyéni potencialis litkozések elkeriilésének lehet6ségét.
Ha a robot nem egytittm(ikodd robotalkalmazasként van telepitve, ahol a veszélyek ésszerlien
nem kiiszobolhet6k ki, vagy a veszélyek nem eléggé csokkenthetdk a beépitett biztonsaggal kap-
csolatos funkciokkal (pl. amikor veszélyes eszkozt/végeffektort hasznal), akkor az integrator-
nak, akik a kockazatértékelést végzi, tovabbi védd intézkedések sziikségét kell levonnia kovet-

keztetésként (pl. olyan engedélyezé eszkoz, amely védi a kezel6t a beallitds és programozas
alatt).

A Universal Robots az aldbb felsorolt potencialis jelentés veszélyeket azonositja veszélyként,
melyeket az integratornak meg kell fontolnia.
Megjegyzés: Egyéb jelentds veszélyek lehetnek jelen specifikus robottelepitéseknél.

1. Az eszkozon/végeffektoron vagy az eszkdz/végeffektor csatlakozdjan talalhato éles szélek
és éles pontok athatoldsa a béron.

2. Arobot palydja kozelében talalhaté akadalyokon talalhaté éles szélek és éles pontok atha-
tolasa a béron.

Véralafutds a robottal val6 érintkezés miatt.

Ficam vagy csonttorés a nehéz teher és kemény feliilet kozotti (itések miatt.

A robotkart vagy eszkdzt/végeffektort tart6 laza csavarok kdvetkezményei.

Az eszkozbdl/végeffektorbdl kies6 darabok, pl. gyenge fogas vagy aramkimaradas miatt.

Kiilonbozd gépek kiilonb6zé vészledllitd gombjai miatti hibak.

© N o o ~ w

A biztonsdgi konfiguracios paraméterek engedély nélkiili valtoztatasai miatti hibak.

A ledllasi id6kre és ledllasi tavolsagokra vonatkozd informaciok a(z) 2. fejezetben és a(z) A.
mellékletben talalhatok.
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UNIVERSAL ROBOTS 1.10 Mozgas motor nélkiil

1.8

Hasznalat elotti értékelés

Az alabbi teszteket kell elvégezni a robot elsé hasznalata el6tt vagy moédositasok végzése utan.
Ellenérizze, hogy az 0sszes biztonsagi bemenet és kimenet megfelel6en és helyesen csatlako-
ztatva legyen. Vizsgalja meg, hogy az 6sszes csatlakoztatott biztonsagi bemenet és kimenet,
beleértve a tobb gép vagy robot esetében kdzos eszkdzoket is, miikoddik. Ehhez:

+ Vizsgalja meg a vészledllito gombokat és a bemenetet, mely ledllitja a robotot és aktivalja
a fékeket.

+ Vizsgalja meg, hogy a biztonsdgi bemenet ledllitja a robot mozgasat. Ha konfiguralt a biz-
tonsagi visszaallitas, akkor ellenérizze, hogy kell-e aktivalni a mozgas ujrainditasa el6tt.

+ Vizsgdlja meg az inicializaciés képernyét, hogy a csokkentett mod a biztonsagi médot
csokkentett modba kapcsolja-e.

+ Vizsgalja meg, hogy a miikodési mdéd kapcsolja-e a mikodési mddot, lasd a felhasznaldi
kezel6feliilet jobb felsé sarkaban talalhaté ikont.

+ Vizsgalja meg, hogy a 3 helyzet( engedélyez6 eszkozt meg kell-e nyomni a mozgds enge-
délyezéshez kézi mddban, és hogy a robot csokkent sebességszabalyozas alatt van-e.

* Vizsgalja meg, hogy a rendszer vészledllité kimenetek valdban képesek-e az egész ren-
dszert biztonsagi allapotba hozni.

+ Vizsgalja meg, hogy a Robotmozgaté kimenethez, a Robotot nem ledllitdo kimenethez, a
CsoOkkentett mdd kimenethez vagy a Nem csokkentett méd kimenethez csatlakozé ren-
dszer valéban képes-e észlelni a kimeneti valtozdsokat.

1.9

Vészleallitas

Aktivalja a vészledllitd nyomégombot, hogy a robot minden mozgdsa azonnal ledlljon.
Megjegyzés: Az IEC 60204-1 és ISO 13850 szabvanyok szerint a vészhelyzeti eszkdzok nem
biztonsagi berendezések. Kiegészitd védd intézkedések és nem a sériilés megakaddlyozdsara
szolgalnak.

A robotalkalmazas kockazatértékelését el kell végezni, ha tovabbi vészledllitd gombokra van
sziikség. A vészledllité nyomégomboknak meg kell felelniiik az IEC 60947-5-5 szabvanynak
(lasd: 5.4.2. rész).

1.10

Mozgas motor nélkiil

Abban a valdszin(tlen vészhelyzetben haszndlhat kényszeritett visszavezetést, ahol a robot il-
lesztését (illesztéseit) mozgatnia kell, de a robotdram vagy lehetetlen vagy nem kivant.

A kényszeritett visszavezetés elvégzéséhez erésen tolnia vagy hidznia kell a robotkart, hogy
mozgassa az illesztést. Mindegyik illesztés fékjének van surlodasos befogokésziiléke, amely
lehet6vé teszi a mozgatast nagy erejli nyomatékoknal.

FIGYELMEZTETES:

+ Arobotkar kézi mozgatdsa csak stirg6és vészhelyzeti célokbdl
javasolt, és karosithatja a robotillesztéseket.

UR5e
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2 Biztonsaggal kapcsolatos funkcidk és interfészek

2.1 Bevezetés

A Universal Robots e-Series robotokat tobb beépitett biztonsagi funkciéval, illetve biztonsagi
I/0-val, digitalis és analég kontrolljelekkel szerelik fel az elektromos felhasznaldi feliilethez és
fellilettél, hogy mds gépeket és tovabbi véddeszkdzoket csatlakoztassanak. Mindegyik bizton-
sdagi funkcié és 1/0 megfelel az EN 1S013849-1:2008 szabvanynak (tantsitvanyokat lasd:
8. fejezet) d teljesitményszinttel (PLd), 3. kategoridju architekturat hasznélva.

A biztonsagi funkcidk, bemenetek és kimenetek felhasznaloi feliileten torténé konfiguracidjat
lasd: 13 fejezet I1.részben. A biztonsagi késziilékek I/0-hoz t6rténd csatlakozasi maédjanak
leirasat 1asd: 5 fejezet.

MEGJEGYZES:

1. A biztonsagi funkcidk és kezel6i feliiletek haszndlatdhoz és
konfiguralasahoz be kell tartani a kockazatértékelési eljaraso-
kat mindegyik robotalkalmazasnal. (lasd: 1 fejezet

1.7. rész)

2. Ha a robot hibat vagy a biztonsagi rendszer megsértését fe-
dezi fel (pl. ha a vészleallité aramkér egyik vezetékét elvagtak
vagy megsértettek egy biztonsagi hatarértéket), akkor 0-as le-
allasi kategdria keril kezdeményezésre.

3. Aledllasi id6t szamitasba kell venni az alkalmazds kockaza-
tértékelésének részeként.

VESZELY:

1. Ha a kockazatértékelés altal meghatdrozottaktol eltér6 biz-
tonsagi konfiguraciés paramétereket hasznal, az ésszer(en
nem kikiiszobdlhetd veszélyeket és nem eléggé csokkentett
kockazatokat eredményezhet

2. Biztositsa, hogy az eszkdzok és fogdk ne csatlakozzanak me-
gfeleléen, hogy ha dramsziinet lenne, ne alljon fenn semmiféle
veszély.

3. Jarjon el 6vatosan, amikor 12 V-ot hasznal, mivel a progra-
moz06 altal okozott hiba okozhatja azt, hogy a fesziiltség 24 V-
ra valtozik, ami kdrosithatja a berendezést és tiizet okozhat

4. Avégeffektort nem védi a UR biztonsagi rendszer. A végeffek-
tor és/vagy a csatlakozokabel mikodését nem monitorozzak
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UNIVERSAL ROBOTS 2.3 Biztonsagi funkciok

2.2

Leallitasi kategoriak
A korilményektél fliggden a robot kezdeményezhet haromféle ledllitasi kategoriat az IEC 60204-
1 szerint meghatarozva. Ezek a kategériak az alabbi tablazatban keriilnek meghatarozasra:

Leallitasi kategéria  Leiras

0 Az dram azonnal megsziintetésével ledllitja a robotot.

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

2 *Leallitja a robotot Ugy, hogy a meghajtdkat ellatja kozben
drammal, és fenntartja a palyat. A robot ledlldsa utan is
fenntartja az aramot a meghajtén.

Megjegyzés: *A Universal Robots robotok 2. kategéridju ledllitdsa az IEC 61800-5-2 szerint SS1
vagy SS2 tipusu ledllitasként keriil a tovabbiakban leirasra.

2.3

Biztonsagi funkciok

A Universal Robots robot biztonsagi funkcioi, az alabbi tablazatban felsoroltak szerint, a robot-
ban taldlhatdk, de ez nem jelenti azt, hogy vezérlik a robotrendszert, azaz a robotot a csatlako-
ztatott eszkozzel/végeffektorral. A robot biztonsagi funkcidit a robotrendszer kockazatértéke-
I[ésben meghatarozott kockazatainak csokkentésére hasznaljak. A helyzetek és a sebességet a
robot alapjahoz keriilnek viszonyitasra.
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2.3 Biztonsagi funkcidk UNIVERSAL ROBOTS

Biztonsagi funkcié  Leiras

lllesztése Az engedélyezett illesztési helyzetekhez bedllitja a fels6 és
helyzetének alsoé hatarértékeket.

hatarértéke

lllesztési sebesség  Azillesztés sebességének felsé hatarértékét allitja be.
hatarértéke

Biztonsagi sikok Meghatdrozza a sikokat, a térben, amelyek korlatozzak

a robot helyzetét. A biztonsdgi sikok vagy az esz-
kozt/végeffektort magaban vagy az eszkozt/végeffektort
és a konyokot egyarant korlatozzak.

Eszkoz tdjolasa Meghatarozza az eszkdz megengedhet6 tajolasi hatarér-
tékeit.

Sebesség Korlatozza a robot maximalis sebességét. A sebesség kor-

hatarértéke latozdsa a konyoknél, az eszkoz/végeffektor pereménél és

a felhasznal6 altal meghatarozott eszkoz/végeffektor he-
lyzetének kézéppontjanal torténik.

Eré hatarértéke Korlatozza a roboteszkdz/végeffektor és a kdnyok altal ki-
fejtett maximalis erét fogd helyzetekben. Az erd korlato-
zasa az eszkoz/végeffektor, konyok pereménél és a felhas-
znal¢ altal meghatarozott eszkdz/végeffektor helyzetének
kozéppontjanal torténik.

Impulzusmomentum Korlatozza a robot maximalis impulzusmomentumat.

hatarértéke

Teljesitmény Korlatozza a robot altal végzett mechanikus munkat.
hatarértéke

Ledllasi id6 Korlatozza a maximalis id&t, amit a robot leallitdshoz has-
hatarértéke znal védoleallitds kezdeményezése utan.

Leallasi tavolsag Korlatozza a maximalis tavolsagot, amit a robot megtehet
hatarértéke védéleallitas kezdeményezése utan.

A robot az alabbi biztonsagi bemenetekkel is rendelkezik:
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2.4 Biztonsagi funkcio

Biztonsagi
bemenet

Leirds

Vészleallité gomb

Robot vészleallitd

Rendszer
vészledllitd
Biztonsagi leallitd
Biztonsagi
visszaallitas
CsoOkkentett mod

3 helyzet(
engedélyez6

eszkoz

M(ikddési mod

1. ledllitasi kategoriat végez, mellyel tdjékoztatja a tobbi
gépet a Rendszer vészleallité kimenettel, ha a kimenet me-
ghatarozott.

1. leallitasi kategodriat végez a vezérl6doboz bemenetén at,
mellyel tdjékoztatja a tobbi gépet a Rendszer vészledllitd
kimenettel, ha a kimenet meghatarozott.

Csak a roboton végez 1. leallitasi kategériat.

2. ledllitasi kategériat végez.

Biztonsagi ledllitott allapotbdl visszatér, amikor a Bizton-
sdgi visszaallité bemeneten szél fordul el6.

Atallitja a biztonsagi rendszert, hogy a Csékkentett méd
hatarértékeit hasznalja.

Biztonsagi ledllitast kezdeményez, amikor engedélyezi,
hogy az eszkoz teljesen 6sszecsukodjon vagy teljesen ki-
nyiljon. Amikor ez torténik, az engedélyez6 eszkéz beme-
neti magasak.

Méd kapcsolashoz, amikor szilkséges. MEGJEGYZES:
akkor sziikséges, amikor 3 helyzet(i engedélyez8 eszkozt
hasznalnak.

Mas gépekkel valé csatlakozaskor a robotot az aldbbi biztonsdgi kimenetekkel szerelik fel:

Biztonsagi kimenet

Leiras

Rendszer
vészleadllitd

Mozg6 robot

Nem leallité robot

Csokkentett méd

Nem csokkentett
mad

Mikodzben ez a jel logikusan alacsony, a Robot vészledl-
lité bemenete logikus alacsony, vagy a Vészleallité gombot
megnyomjak.

Mig ez a jel logikusan magas, a robot egyetlen illesztése
sem mozog 0,1 rad-nal tébbet.

Logikusan magas, amikor a robotot leallitjak vagy a leal-
litds folyamataban, amely vészleallitas vagy biztonsagi le-
allitas miatt torténik. Egyébként logikusan alacsony lesz.
Logikusan alacsony, amikor a biztonsagi rendszer
CsoOkkentett médban van.

Logikusan alacsony, amikor a rendszer nincs Csokkentett
modban.

Az 6sszes biztonsagi I/0 kétcsatornds, ami azt jelenti, hogy akkor biztonsagos, amikor alacsony

(pl. a Vészledllitas aktiv, amikor a jelek alacsonyak).

2.4 Biztonsagi funkcio
Abiztonsagirendszer monitorozza, hogy megsértenek-e valamilyen biztonsagi hatarértéket vagy
kezdeményeznek-e vészledllitast vagy biztonsagi ledllitast.
A biztonsagi rendszer reakcidi:
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2.4 Biztonsagi funkcié

UNIVERSAL ROBOTS

Kapcsold Reakcio
Vészledllitas 1. ledllitasi kategdria.
Biztonsagi leallitd 2. leallitasi kategoria.
Hatarérték 0. ledllitasi kategéria.
megsértése

Hiba észlelése 0. leallitasi kategéria.

Amikor az alkalmazas kockazatértékelését végzik, szamitasba kell venni a robot ledllitas kezde-
ményezése utani mozgasat. A folyamat megkdnnyitése érdekében hasznalhat6 a Lealldsi id6
hatdrértéke és a Ledlldsi tavolsdg hatarértéke biztonsagi funkcié. Ezek a biztonsdagi funkcidk
dinamikusan csokkentik a robot mozgasanak sebességét, hogy mindig a hatarértékeken beldil
alljon le. Fontos megjegyezni, hogy az illesztés helyzetének hatarértékei, a biztonsagi sikok és
az eszkoz/végeffektor tajolasi hatarértékei szamitasba veszik a vart leallasi tavolsagot, azaz a

robot mozgasa a hatarérték elérése el6tt lelassul.

A muikodési biztonsag az aldbbiak szerint foglalhato 0ssze:

Biztonsagi funkcio Tlrés Teljesitményszint Kategoéria
Vészledllitas - d 3
Biztonsdgi leallité - d 3
Illesztése helyzetének 5° d 3
hatarértéke

lllesztési sebesség 115°%s d 3
hatarértéke

Biztonsagi sikok 40mm d 3
Eszkoz tdjolasa 3° d 3
Sebesség hatarértéke 50 mmys d 3
Er6 hatarértéke 25N d 3
Impulzusmomentum 3 kgm/g d 3
hatarértéke

Teljesitmény hatarértéke 10W d 3
Leallasiid6 hatarértéke 50 ms d 3
Leallasi tavolsag 40 mm d 3
hatarértéke

FIGYELMEZTETES:

Két kivétele van az erdkorlatozé funkcidnak, amelyek fontosak,
amikor egy alkalmazast terveznek (2.1. &bra). Ahogy a robot ki-
nyulik, a térdillesztés hatasa nagy er6t adhat le sugariranyban (az
alaptdl elfelé), de kis sebességnél. Hasonldan a rovid emeldkar,
amikor az eszkoz/végeffektor kbzel van az alaphoz és az alap kordl
mozog, nagy eréket okozhat, kis sebességnél. A szlré veszélyeket
kerdlni kell az akadalyok elvételével ilyen teriletekrél, a robot athe-
lyezésével vagy kombinalt biztonsagi sikok és illesztési hatarér-
tékek haszndlataval, hogy a veszélyt kikliszoboljék azzal hogy a ro-
bot bemenjen a munkateriilet ezen régiojaba.
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200 mm

Slika 2.1: A robotkar fizikai tulajdonsagai miatt bizonyos munkateriiletek figyelmet igényelnek szuro ve-
szélyek miatt. Az egyik teriiletet (bal) a radidlis mozgasokhoz hatarozzak meg amikor az 1. csuklo
illesztése legaldbb 750 mm a robot alapjatél. A masik teriilet (jobb) a robot alapjatél 200 mm-en belil
van, amikor érint6 iranyban mozog.

FIGYELMEZTETES:

Ha a robotot kézzel vezetett alkalmazasokban hasznalja egyenes
vonalli mozgdssal, akkor sebesség hatarértékét legfeljebb 250 mnys
értékre kell beallitani az eszkoz/végeffektor és a knyodk esetében,
hacsak egy kockazatértékelés azt nem mutatja, hogy a nagyobb se-
bességek elfogadhatdk. Ez megakaddlyozza a robot kdnyokének
gyors mozgasat a paratlanok mellett.

2.5

Médok

Normal és csokkentett méd A biztonsagi rendszernek két konfigurdlhaté médja van: Normal
és Csokkentett. A biztonsdagi hatarértékek mind a két médhoz konfiguralhaték. A csokkentett
mod akkor aktiv, amikor a robot eszkdze/végeffektora a Csokkentett médot indit sikon Csokken-
tett mod oldalan helyezkedik el, vagy amikor biztonsagi bemenettel azt inditjak el.

Sik hasznalata a Csokkentett méd inditasahoz: Amikor a robot az indit6 sik Csokkentett méd ol-
dalarél mozdul vissza a Normal méd oldalara, akkor az inditd sik koriil van egy 20 mm-es teriilet,
ahol a Normal és csokkentett mod hatarértékei egyarant engedélyezettek. Ez megakadalyozza,
hogy a biztonsagi méd vibraljon, ha a robot a hatarérték kozelében van.

Bemenet hasznalata Csokkentett méd inditasahoz: Amikor bemenetet haszndl (a Csdkkentett
mdd inditdsahoz vagy ledllitdsahoz), akar 500 ms is eltelhet az 4j mod hatarértékeinek alkal-
mazasa el6tt. Ez torténhet, amikor a Csokkentett modrél Normal modra valt VAGY amikor Nor-
mal médrél Csokkentett médra. Ez teszilehetévé, hogy a robot adaptalja példaul az 4j biztonsagi
hatarértékek sebességét.

Helyreallitas mod Amikor egy biztonsagi hatarértéket megsértenek, a biztonsagi rendszert
Gjra kell inditani. Ha a rendszer kiviil esik egy biztonsdgi hatarértéken az induldskor (pl. egy
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2.5 Médok UNIVERSAL ROBOTS

illesztési helyzet hatarértékén), akkor a specialis Helyreallitas mdd Iép be. Helyreallitds médban
nem lehetséges programokat futtatni a robot esetében, de a robotkar kézzel visszamozgathaté
a hatarértéken beliil, akar a Freedrive mdéd, akar a Mozgas lap hasznalataval a PolyScope-ban
(lasd: 1II PolyScope kézikényv. rész). A Helyredllitds mod biztonsagi hatarértékei:

Biztonsagi funkcié  Hatarérték

lllesztési sebesség 30 /s

hatarértéke

Sebesség 250 mmys
hatarértéke

Eré hatarértéke 100N
Impulzusmomentum 10 kam/s
hatarértéke

Teljesitmény 80W
hatarértéke

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

FIGYELMEZTETES:

Ne feledje, hogy az illesztési helyzetek, a biztonsagi sikok és az
eszkoz/végeffektor tajoldsa a helyredllitdas mddban le vannak til-
tva. Legyen o6vatos, amikor a robotkart visszamozgatja a hatarér-
tékeken beldl.
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A raklapon leszéllitva a robot és a vezérlédoboz kalibralt készlet. Ne szedje szét 6ket, mivel
akkor ujrakalibralasra van sziikség.

A robotot kizarélag az eredeti csomagolasaban szallitsa. Tartsa a csomagoldanyagot szaraz
helyen, ha a robotot késébb mozgatni szeretné.

Amikor kiveszi a robotot a csomagolasabdl és a telepitési helyére teszi, akkor a robotkar mindkét
csOvét egyszerre tartsa. Tartsa a robotot a helyén, amig az 6sszes szerelési csavart nem huizta
meg biztosan a robot alapjaban.

Emelje a vezérl6dobozt a fogantyujanal fogva.

FIGYELMEZTETES:

1. Gy6z6djon meg arrol, hogy nem terheli tdl a hatat vagy mas
testrészét, amikor a berendezést felemeli. Hasznaljon megfe-
lel6 emel6berendezést. Az emelésre vonatkozé 6sszes regio-
nalis és orszagos iranyelvek be kell tartani. A Universal Robots
nem tarthaté felelésnek a berendezés szallitasa altal okozott
karokért.

2. Gy6zbédjon meg arrdl, hogy a robotot a 4. fejezet utasitasai
szerint szereli fel.
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4 Mechanikai felhasznaloi feliilet

4.1 Bevezetés
Ez a fejezet leirja a robotrendszer részeinek szerelési alapjait. Be kell tartania a 5. fejezetben
taldlhato elektromos telepitési utasitasokat.

4.2 A robot munkahelye
A URSerobot munkahelye az alapillesztést6l 850 mm-ig terjed ki. Fontos végiggondolni a henge-
res térfogatot kozvetleniil a robot alapja felett és alatt, amikor a robot felszerelési helyét kivala-
sztja. Az eszkdz hengeres térfogat kdzelébe valé mozgatasat keriilni kell, mivel ez az illesztések
gyors mozgasat okozza még akkor is, amikor az eszkdz lassan mozog, ami a robot hatastalan
mikodését okozza, és megneheziti a kockazatértékelés lefolytatasat.

Eliilsé Délt
4.3 Talapzat

Robotkar A robotkart négy 8,8 er6sségli M8 csavarral és az alapon talalhat6 négy 8.5 mm csa-
varral szerelik fel. A csavarokat 20 N m nyomatékkal kell meghuzni.

Hasznalja a biztositott két @8 lyukat egy tiivel, hogy pontosan Ujrapozicionalja a robotkart. Me-
gjegyzés: Tartozékként vasarolhat egy pontos alapellenrészt. A 4.1. dbra megmutatja, hova kell
farni a lyukakat és szerelni a csavarokat.

Szerelje a robotot olyan vibraciémentes feliiletre, amely elég erés, hogy elbirja legalabb tizszere-

sét az alapcsatlakozé teljes nyomatékanak, illetve legalabb 6tszorosét a robotkar teljes sulyanak.

Ha a robotot linearis tengelyre vagy mozgd platformra szereli, akkor a mozgé szerel6alap gyor-
suldsa nagyon alacsony. A nagy gyorsulas a robot biztonsagi leallitadsat okozhatja.

VESZELY:

Gy6z6djon meg arrél, hogy a robotkar megfeleléen és biztosan a
helyére van csavarozva. Az instabil szerelés balesetekhez veze-
thet.

Verzi6 5.1.0 I-21 UR5e

Copyright © 2009-2018, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.



Copyright © 2009-2018, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS 4.3 Talapzat

2X 5 +1

Surface on which the robot is fitted

[7]0.05

D132

B8 FG8 0008 ¥ 8.5 min.

Slika 4.1: Lyukak a robot szereléséhez. Hasznaljon négy M8 csavart. Minden méret mm-ben van me-

gadva.
VIGYAZAT!:
Szerelje arobotot olyan kérnyezetbe, amely az IP besorolashozillik.
A robotot nem szabad olyan kérnyezetben mik&dtetni, amely me-
ghaladja a robot (IP54), a tanito fliggelék (IP54) és a vezérl6doboz
(IP44) IP besorolasat.
Eszk6z A robot eszkdzperemének négy M6-os menetes lyuka van az eszkoz robothoz csatla-
koztatdsahoz. Az M6-os csavarokat 8 N m-rel kell meghuzni, 8,8-as erésségi osztaly. Az eszkdz
pontos Ujrapoziciondldsdhoz haszndljon a biztositott @6 lyukban tiiskét. A(z) 4.2. abra me-
gmutatja az eszkdz peremének méreteit és lyukmintazatat. Javasolt sugarasan hornyolt lyukat
hasznalni a tiiskéhez, hogy elkeriilje a tulhuzast, mikozben pontosan a helyén tartja.
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Lumberg RKMW 8-354 connector

@ 6 H7 ¥ 6,20 0,20

6,50

4x 957 8
Mé-6H Vv 8

6,20

— Iy 4
$31,50 H7 45.75
$50£0.1 SECTION A-A
$63h8
$75 50,1

Slika 4.2: Az eszkoz kimeneti pereme (ISO 9409-1-50-4-M6) az, ahol az eszk6z a robot csucséra fel an
szerelve. Minden méret mm-ben van megadva.

VESZELY:

1. Biztositsa, hogy az eszkdz megfelel6en és biztosan a helyére
legyen csavarozva.

2. Biztositsa, hogy az eszkoz ugy késziiljon el, hogy nem hozhat
|étre veszélyes helyzetet, ha egy alkatrész varatlanul leesik.

Vezérlodoboz A vezérl6doboz felszerelhetd falra vagy leteheté a foldre. A vezérl6doboz min-
degyik oldalan 50 mm hézag sziikséges az elégséges légaramhoz.

Tanito fiiggelék A tanité fliggelék felszerelheté falra vagy a vezérlédobozra. Ellenérizze, hogy
a kabel nem okoz kikapcsolasi veszélyt.

Megjegyzés: vasarolhat extra konzolokat a vezérl6édoboz és a tanité fliggelék felszereléséhez.
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VESZELY:

1. Gy6z6djon meg arrél, hogy a vezérlédoboz, a tanité fliggelék
és a kabelek ne érintkezzenek folyadékokkal. A nedves vezér-
I6doboz halélos sériilést okozhat.

2. Tegye a Tanito fiiggeléket (IP54) és a vezérl6dobozt (IP44)
olyan helyre, mely megfelel az IP besorolasnak.
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4.4 Maximalis hasznos teher

A robotkar maximalisan megengedett hasznos terhe fligg a gravitdcids eltolds k6zéppontjatdl,
lasd: 4.3. dbra. A gravitacids eltolds kozéppontja az eszkdz kimeneti pereme kézéppontja és a
csatlakozatott hasznos teher gravitaciés kdzéppontja kdzotti tavolsag.

Hasznos terhelés [kg]

6

0 100 200 300 400 500 600

Gravitacios eltolas
kozéppontja [mm]

Slika 4.3: A maximalisan megengedett hasznos teher és a gravitacids eltolas kzéppontja kozotti kap-
csolat.
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5 Elektromos felhasznaloi feliilet

5.1

Bevezetés

Ez a fejezet a robotkar és a vezérl6doboz elektromos fellilete csoportjait irja le. A legtébb 1/0
tipushoz példak vannak megadva. Az I/0 kifejezés a digitalis és analdg vezérl6jelekre egyarant
vonatkozik, amelyek az aldbb felsorolt elektromos kezel6i fellilet csoportjaira és csoportjairdl
mennek.

+ Haldzati csatlakozé
* Robotcsatlakozas
* Vezérl6 1/0

+ Eszkdz 1/0

+ Ethernet

5.1.1

Vezérlodoboz-konzol

Az 1/0 kezel6i fellilet csoportok aljan van egy konzol portokkal, amelyek tovabbi csatlakozasokat
tesznek lehet6vé (aldbb abrazolva). A vezérlédoboz alapja rendelkezik egy kupakos nyilassal a
onnyl csatlakozdshoz (1asd: 5.2).

A Mini Displayport tdmogatja a Displayportos monitorokat, és aktiv Mini Display - DVI vagy HDMI
atalakitdra van sziiksége, hogy a DVI/HDMI interfészes monitorokat csatlakoztassa. A passziv
atalakitok nem mdkddnek a DVI/HDMI portokkal.

Megjegyzés: A Biztositék legyen UL jelolésd, Mini Blade tipusy, a maximalis névleges aramerds-
sége: 10 A, a minimalis névleges fesziiltsége: 32 V

5.2

Ethernet

Az Ethernet felhasznéléi feliilet az aldbbiakhoz hasznélhaté:

* MODBUS, EtherNet/IP és PROFINET (1asd: II. rész).

+ Tavoli hozzaférés és vezérlés

Az Ethernet kabel csatlakoztatdasahoz a lyukon keresztiiltolva a vezérl6doboz alapjanal és bedu-
gva a konzol aljan taldlhaté Ethernet portba.

Cserélje ki a vezérlédoboz alapjan talalhaté kupakot megfelelé kabelbemenettel, hogy csatlako-
ztassa a kabelt az Ethernet porthoz.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.3 Elektromos figyelmeztetések és évintézkedések

Az elektromos specifikaciok az alabbi tablazatban lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység

Kommunikacié sebessége 10 - 1000 Mb/s

5.3 Elektromos figyelmeztetések és ovintézkedések

Tartsa be az aldbbi figyelmeztetéseket az dsszes fent emlitett kezeldi fellilet csoport esetén,
tovabba amikor a robotalkalmazast megtervezték és telepitették.

VESZELY:

1. Soha ne csatlakoztasson biztonsagi jeleket olyan PLC-hez,
amely nem biztonsagi PLC a megfelel6 biztonsagi szinttel. Ha
nem tartja be ezt a figyelmeztetést, akkor sulyos sériilés vagy
halal kovetkezhet be, mivel a biztonsdagi funkcidkat kiiktatha-
tja. Fontos a biztonsagi felhasznaléi fellileti jelzéseket kiilon
tartani a normal 1/0 felileti jelzésekt6l.

2. Minden biztonsaggal kapcsolatos jelzés redundansan késziil
(két fliggetlen csatornan). Tartsa kiilon a két csatornat, hogy
egy egyszer( hiba ne vezethessen a biztonsagi funkcié elve-
sztéséhez.

3. Avezérl6dobozon beliil néhany I/0 normal vagy biztonsaggal
kapcsolatos I/0-hoz konfiguralhatd. Olvassa el és értelmezze
ateljes 5.4. pontot.
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VESZELY:

1. Gy6z6djon meg arrdl, hogy az 6sszes, nem vizallonak besorolt
berendezés szaraz maradjon. Ha viz tud bejutni a termékbe,
zarjon ki és cimkézzen fel minden aramot, majd forduljon se-
gitségért a helyi Universal Robots szervizeshez.

2. Kizarélag a robottal szallitott, eredeti kabeleket hasznaljon.
Ne hasznadlja a robotot olyan alkalmazasokhoz, ahol a kabe-
leket hajlitani kell. Forduljon a helyi Universal Robots szerviz-
hez, ha hosszabb vagy rugalmas kabelre van sziiksége.

3. Anegativ csatlakozasokra Groundként (GND) hivatkoznak, és
azok a robot burkolatdhoz és a vezérlédobozhoz csatlako-
znak. Minden emlitett GND csatlakozas kizarélag halozati és
jelzési célra vald. PE-hez (védéfoldelés) haszndlja a fold szim-
bélummal jelzett M6-os méretli csavarcsatlakozasokat a ve-
zérlédobozon beliil. A foldel6 vezetének legalabb a legma-
gasabb aramerésség arambesorolasaval kell rendelkeznie a
rendszerben.

4. Ovatosan jarjon el a felhasznaldi feliiletek kabeleinek robot
I/0-hoz valé telepitésekor. A fém lemez az aljan a feliilet kabe-
leihez és csatlakozdihoz vald. A lyukak kifurasa el6tt vegye ki
a lemezt. Gy6z6djon meg arrél, hogy az 6sszes forgacsot el-
tavolitotta, miel6tt Ujratelepiti a lemezt. Ne feledje a helyes
tomszelenceméretet hasznalni.

VIGYAZAT!:

1. A robotot a nemzetkozi IEC szabvanyok szerint tesztelték az
elektromagneses kompatibilitas (EMC) vonatkozasdban. A
megadott IEC szabvanyokban meghatarozott szinteknél ma-
gasabb szint(i zavar6 jelek a robot nem vart viselkedését
okozhatjak. A nagyon magas jelszintek vagy a tulzott expo-
zicié a robot maradandé karosodasat okozhatja. Ugy talaltak,
hogy EMC problémadk altaldban el6fordulnak a hegesztési fo-
lyamatokban és arra a napléban altaldban hibaiizenetek fig-
yelmeztetnek. A Universal Robots nem tarthato felel6snek az
EMC problémak altal okozott karokért.

2. Avezérlédoboztdl a gépekhez vagy gyari berendezésekhez ve-
zet6 1/0 kabelek nem lehetnek hosszabbak 30 m-nél, hacsak
kiegészitd vizsgdlatokat nem végeznek veliik.
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MEGJEGYZES:
Minden fesziiltség és dram egyendram (DC), hacsak masképp nem
hatarozzak meg.

5.4 Vezeérl6 1/0
Hasznélhatja a vezérl6dobozon beliili I/0-t sokféle berendezéshez, beleértve a pneumatikus re-
Iéket, a PLC-ket és a vészledllit6 gombokat.
Az alabbi dbra bemutatja az elektromos felhasznaléi feliilet csoportok elrendezését a vezérlédo-
bozon beliil.
Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g |24V 12Vl PWRF 24V(H||24v(H oV (M| oV | M| (24V|H||24V(H| |OV |H|| OV | H §AG.
g EIO GND|H| [GND ‘ CiO|H||Cl4 || |COO/H|[CO4|/H| (DIO|H||DI4|H| DOO/H|[DO4|H g AlO |
& [24V ON |l 24V‘ 24V(H||24v(H OV (M| OV | M| (24V|H||24V(H| |OV |H|| OV | H gAG.
£[en | [orF[m]| [ov ci1|m|[cis[m| [coi/m|[cos|m| [0 [m|[oi5 |m]| [poi/m|[pos|m]| | £ [An|m
524V 24vV|H |24V ov|H|/ov|H| |24Vv(H|[24Vv|H| |oV |H|| oV H 2|AG|H
gSIO IR Cl2(H||/CI6|(H| [CO2|H|(CO6|H| [DI2|H||DI6(H| |DO2|H||DO6|H gAOO.
g[24av 2|2|8|3|2|3|2av[m][zav[m]| [ov [m|[ov [m]| [2av|m]|[2av]m| [ov [m|[ov|m] |2[Ac|m
& |sin |l N NMNNC3 H|C7|H| (CO3M|CO7H||(DI3H||DI7(H| DO3MN|DO7 H gAOl.
Megjegyzés: Hasznélhatja a vizszintes digitalis bemeneti blokkot (DI8-DI11) az alabbi 4bra sze-
rint, a quadrature kodol6 szallitoszalag kovetése esetén (1asd: 5.4.1) azilyen tipusi beme-
netek esetében.
S EEEEE
alala|a|d]|e
LILILILILIL)
Az alabb felsorolt szinsémak jelentését meg kell ismerni és meg kell &rizni.
Sarga piros széveggel Kiilon biztonsagi jelzések
Sarga fekete szoveggel  Biztonsaghoz konfiguralhaté
Sziirke fekete széveggel Altalanos célu digitélis 1/0
Z0ld fekete szbveggel Altalanos céli analég 170
A GUI-ben bedllithatja a konfiguralhato 1/0-t biztonsaggal kapcsolatos 1/0-ként vagy altalanos
céli I/0-ként (1asd: II. rész).
5.4.1 Szokasos specifikaciok az osszes digitalis 1/0-hoz
Ez a pont meghatdrozza a vezérlédoboz alabbi 24 V-os digitalis 1/0-ja elektromos specifikacidit.
+ Biztonsagi I/0.
+ Konfiguralhaté 1/0.
- Altaldnos céli 1/0.
Telepitse a robotot az elektromos specifikacidk szerint, amelyek mindharom bemenet esetében
ugyanazok.
Lehetséges a digitalis I/0 dram ala helyezése egy bels6é 24 V-os tapellatasroél vagy egy kiilsé
forrasrél a Power (Hal6zat) nev(d termindlis blokk konfiguraldsaval. Ez a blokk négy terminalbdl
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all. A felsé ketté6 (PWR és GND) 24 V-os, és foldelés a belsé 24 V-os ellatasrol. Az alséd két
termindl (24 V és 0 V) a blokkban 24 V-os bemenet az I/0-hoz. Az alapértelmezett konfiguracié
a bels6 dramellatast hasznalja (lasd alabb).

Power

PWR |
GND (I

24V
oV

Megjegyzés: Ha tobb aram sziikséges, akkor csatlakoztasson kiils6 aramellatast az alabbiak
szerint.

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

Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Meértékegység
Belsé 24 V-os dramellatas

[PWR - GND] Fesziiliség 23 24 25 \Y

[PWR - GND] Aktualis 0 - 2 A
Kiilsé 24 V-os bemeneti kbvetelmények

[24 V - 0 V] Fesziiltség 20 24 29 \

[24 V - 0 V] Aktudlis 0 - 6 A

A digitalis I/0 az IEC 61131-2 szabvany szerint készllt. Az elektromos specifikacidk alabb latha-

tok.
Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Meértékegység
Digitalis kimenetek
[COx / DOx] Aramerésség* 0 - 1 A
[COx / DOx] Fesziiltségesés 0 - 0,5 Y
[COx / DOx] Szivargo dram 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Funkcié - PNP - Tipus
[COx / DOx] IEC 61131-2 - TA - Tipus
Digitalis bemenetek
[EIx/SIx/CIx/DIx] Fesziiltség -3 - 30 Vv
[EIx/SIx/CIx/DIx] OFF (KI) régié -3 - 5 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] ON (BE) régid 11 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Aramer6sség (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funkcid - PNP + - Tipus
[EIx/SIx/CIx/DIx] |EC 61131-2 - 3 - Tipus

*Legfeljebb 1 H ellenallé terhelés vagy induktiv terhelés.
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MEGJECYZES:

A konfiguralhaté sz6 olyan I/0-hoz hasznalatos, amely akar bizton-
saggal kapcsolatos 1/0-ként, akar normal I/0-ként konfiguralhato.
Ezek a sarga termindlok lires széveggel.

5.4.2 Biztonsagil/O

Ez a pont leirja a kiilén biztonsdgi bemenetet (sarga terminal piros széveggel) és a konfigural-
hato 1/0-t (sarga terminal fekete szoveggel), amikor biztonsagi I/0-ként vannak konfiguralva.
Tartsa be a Szokasos specifikaciok az 0sszes digitdlis I/0-hoz részta 5.4.1. pontban.

A biztonsagi eszkdzoket és berendezéseketa 1. fejezetben leirt biztonsagi utasitdsok és a
kockdazatértékelés szerint kell telepiteni.

Az 6sszes biztonsdgi I/0 parositott (redundans), és két kiilén dgban tartandé. Egy egyszer( hiba
nem okozza a biztonsdgi funkcio elvesztését.

Két allandé biztonsagibemenet-tipus van:

+ Robot vészleallito kizardlag a vészleallité berendezéshez

+ Biztonsagi leallité mas biztonsaggal kapcsolatos védéberendezéshez.

A funkcionalis kiilonbség alabb lathato.

Vészleallitas Biztonsagi leallito
A robot ledllitja a mozgast Igen Igen
Program végrehajtasa Sziinetek Sziinetek
Robotaram Ki Be
Visszaallitas Kézi Automatikus vagy kézi
A haszndlat gyakorisaga Nem gyakori Minden ciklus - nem gyakori
Ujratelepitést igényel Csak fék kiengedése Nem
Ledllitasi kategdria (IEC 60204-1) 1 2
A
monitorozé funkcié teljesitménys- PLd PLd

zintje (ISO 13849-1)

Hasznalja a konfiguralhaté I/0-t tovabbi biztonsagi I/0 funkcio telepitésére, pl.: vészleallitd kime-
net. A konfiguralhato I/0-k biztonsdagi funkcidékhoz konfiguralasa a GUI segitségével végezhet6
el, (lasd: 1I.rész).
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VESZELY:

1. Soha ne csatlakoztasson biztonsagi jeleket olyan PLC-hez,
amely nem biztonsagi PLC a megfelel6 biztonsagi szinttel. Ha
nem tartja be ezt a figyelmeztetést, akkor sulyos sériilés vagy
halal kovetkezhet be, mivel a biztonsagi funkcidkat kiiktatha-
tja. Fontos a biztonsdagi felhasznaléi fellileti jelzéseket kiilon
tartani a normal 1/0 feliileti jelzésektdl.

2. Minden biztonsaggal kapcsolatos 1/0 redundansan késziil
(két fliggetlen csatornan). Tartsa kiilon a két csatornat, hogy
egy egyszer( hiba ne vezethessen a biztonsagi funkcié elve-
sztéséhez.

3. A biztonsagi funkcidkat meg kell erésiteni, miel6tt a robotot
mikodésbe hozza. A biztonsagi funkcidkat rendszeresen te-
sztelni kell.

4. Arobot telepitésének meg kell felelnie ezen specifikacioknak.
Ha nem igy torténik, akkor sulyos sériilés vagy halal kovetkez-
het be, mivel a biztonsagi funkciot kiiktathatja.

Alapértelmezett biztonsagi konfiguracio

A robotot alapértelmezett konfigurdciéval szallitjdk, ami lehetévé teszi a mikddtetést minden
tovabbi biztonsagi berendezés nélkiil (lasd az alabbi abrat).

Safety
24V
EIO
24V
ElM
24V
SI0
24V
Si1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Vészleallito gombok csatlakoztatasa

A legtobb alkalmazasban hasznalni kell egy vagy tébb extra vészleallité gombot. Az alabbi abran
lathato,hogyan csatlakoztathaté egy vagy tobb vészleallité gomb.

Safety Safety

24V 24V

RV A I s W A Z_H A I s W A Z—H
24V 24V

EN | B

B
24v || N } 2E4|\1/ H

SI0 sI0
PZAYE) - 1 I A I U N

24V
Si1 S

Emergency Stop
Emergency Stop

Safeguard Stop
Safeguard Stop

A vészleallito megosztasa mas gépekkel
Bedllithat egy megosztott vészleallitdé funkcidt a robot és mas gépek kozott, ha az alabbi I/0
funkciokat a GUI-n keresztiil konfiguralja. A Robot vészleallité bemenete nem hasznalhaté me-
gosztasi célokra. Ha két UR robotnal vagy mas gépeknél tobbet kell csatlakoztatni, biztonsagi
PLC hasznalata sziikséges a vészleallitd jelek kontrollaldsahoz.
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+ Konfiguralhaté bemeneti par: Kiilsé vészleallitd

+ Konfiguralhaté kimeneti par: Rendszer vészleallitd

Az aldbbi abran lathatd, hogyan osztja meg két UR robot a vészleallité funkcidit. Ebben a pél-
daban a haszndlt konfiguralt I/0-k a CI0-CI1 és a CO0-CO1.

[/

Configurable puty Configurable Outputs Configurable Inputs onhurable Outputs

24V l/; N ov H|[ov H ; 24V (M |[24v (W] [ Oy \m|[[ov [m
cio [w|[£4 [m] [coo[m||cos|m A : B cio [m|[ci [m] [coy[M|[cos|m
24v (M/|24v (| | ov ov (M : 24V 24v (M| [ovim|[ov [m
ci cis |m| [co1|mN\cos|m ciiy/|j||ci5 |M| [co1[M||cos|m
24v (W |[24v (W] [ov [m\ov [m 240 || [24v (M| [ov ]| ov [
ci2 |m||{cie |m| [co2|m)\dps | m fio/m|{cic [m]| [coz|m||cos|m
24v (W |24V (W] [ov [m|\o\ [ f4f (m]24v (M| [ov | ov |m
ci3 [m|{ci7 || [co3|m]||coN\ B\ £13 [m|[ci7 [m| [coz|m|[co7|m

~
)

AN
_

Biztonsagi leallité automatikus visszaallassal

Az alap biztonsdgi leallitd példdja egy ajtdkapcsold, ahol a robot akkor all le, amikor az ajtot
kinyitjak, lasd az aldbbi abrat ).

Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
Si1

Emergency Stop

.

Safeguard Stop

(
=

Ez a konfiguracié csak olyan alkalmazasoknal javasolt, ahol a kezel6 nem tud atmenni az ajtén
és bezarni maga mogott. A konfiguralhaté 1/0 hasznalatos egy visszaallité gomb beallitdsahoz
az ajton kivil hogy ujraaktivalhassa a robot mozgasat.

Egy masik példa, ahol az automatikus visszaallitds megfelel6 lehet, amikor biztonsagi matracot
vagy biztonsaggal kapcsolatos lézerszkennert hasznal (Iasd alabb).

I/

Safety /
NEML 24v [H| [ov
A 24v |
§[24v [m ov (|
HEAD

24v |
£(si0 | mi—
§ [2av W)y
3[sn |d
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VESZELY:

1. A robot automatikusan visszatér a mozgashoz, amikor a jel-
zés Ujra létrejon. Ne haszndlja ezt a konfiguraciot, ha a jelzés
a biztonsagi keriileten beliilrél hozhat6 létre Gjra.

Biztonsagi leallitas visszaallitas gombbal
Ha a biztonsagi felhasznalo fellilet konny( fliggony illesztéssel hasznalatos, akkor a biztonsagi
keriileten kiviili visszaallitas sziikséges. A visszaallitds gombnak kétcsatornds tipusunak kell
lennie. Ebben a példaban a visszadllitdsra konfiguralt I/0 CI0-CI1 (I4sd aldbb).

Bl

 —— //

Safety c .’
_[eav]m 24V Mf24v [m 2 [d ovim N\. \ | [=====-"
AEL] cio ci4 M 24V
S [2av]m 24v [@|avim| | |4 A | |77 ov
HENC 4 ci cis M B

2av |l 24v [W|[4vim| | LIl 1| |======"
&[si0 ci2 |[m|{cie |m
§ [24v| oav |(@|vim| \ /J [ Ll=====--
3 [sit '\ ci3 [m][c7 [m

\ —

3 helyzetii engedélyez6 eszkoz

Az alabbi abra megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy haromhelyzet( engedélyez6 eszkozt.
A 3 helyzet( engedélyezd eszkdzzel kapcsolatos tovabbi informacidkért 1asd: 12.2. pont.

':':l'ilb-r# . 3F PEE'.I'+"15|WI ton
[ ;
mlYE | N
= [m ;
m|[] [[m ————
ORD
m|[] =
m| \

S J

MEGJEGYZES:
A Universal Robots biztonsagi rendszere nem tamogat sok 3 he-
lyzet(i engedélyez6 eszkozt.

Miikodési mod kapcsoldja
Az alabbi abra egy miikddési mdd kapcsoldt mutat. A miikodési modokkal kapcsolatos tovabbi
informaciokért 1asd: 12.1. pont.
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r
Cordifgrati f Imues Digtd Imts Opraimd mak S witch
L] ] 24v|H ||24v|H !

[ [ pio/m||{oi4|m :

[] [] 2av(m|[2av]m — —
[] [] piL[m|[ois[m :

[ m [zav[m|[zav[m L
| Diz|m||oi6|m

a ] 24v|(M|[2av|m

B NECIEED

|

5.4.3 Altalanos célu digitalis 1/0

Ez a rész az altaldnos célli 24 V-os 1/0-t (sziirke terminalok) és a konfiguralhaté 1/0-t (sérga
termindlok fekete szdveggel), amikor nem biztonséagi I/0-ként van konfigurdlva. A szokdasos
specifikaciékata 5.4.1. pontban be kell tartani.

Az altalanos célu I/0 hasznalhat6é a berendezés meghajtasara, ahogyan a pneumatikus relék
hajtasdra kozvetleniil vagy mas PLC rendszerekkel valé kommunikaciéhoz. Az 6sszes digitalis
kimenet letilthaté automatikusan, amikor a program végrehajtasa ledll, lasd: II.rész. Ebben
a médban a kimenet mindig alacsony, amikor a program nem fut. Példéak taldlhatdk az aldbbi
alpontokban. Ezek a példak rendszeres digitalis kimeneteket hasznalnak, de barmelyik konfigu-
ralhaté kimenet hasznalhatd, ha nem biztonsagi funkcié elvégzésére konfiguraltak.

Digitalis kimenettel kontrollalt teher

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

ya \I
Digital Outputs /
ov m|| ov|s o
DOo| M ||Do4|
oV (M|l ov
Dol M |[pos| W ]
ov|H||ov|m
DO2| M ||DO6| H
ov|H||ov|m
DO3(H||po7|H

5.4.4 Digitalis bemenet gombtol

Ez a példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy egyszerl gombot digitalis bemenetekhez.

Digital Inputs
24v|H|[2av|H
DIO| M ||DI4
24v|m||2av|H T
DI1|M||{DI5| N R ]
24v|m|[2av| m)
pi2|m||[pie|m| \ n
24v|H|(2av|H
DI3(H|(DI7|W

5.4.5 Kommunikacio mas gépekkel vagy PLC-kkel

A digitalis I/0 kimenet hasznalhaté mas berendezésekkel valé6 kommunikaciéhoz, ha egy szo-
kdsos GND (0 V) jott létre, és ha a gép PNP technoldgiat hasznal, lasd alabb.
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Digital Inputs Didital Outputs
24v|H|[2av/m| [ov (M| ov W/ . 24Vl |[2av|H| [ov [W][ ov[m
pio|H||[pi1a|m| [poo/m |jpoa|Hl A : B pio|M|[p14|m| [poo/m|[poa|m
2av|m|[2av(m]| [ov [m|[ ov|m ; 2av|m|[2av/m| [ov [m|[ ov|m
pi1|H||[pi5|W| [po1m||jpos|m ; pi1|H||[pi5|m| [po1m||pos|m
24v|H|[2av|m| [ov [m|[ ov|m 24av|H|[2av/m| [ov [m|| ov|m
pi2|m||[pie|m| [po2(m||[pos/m pi2|m||[pi6|m| [po2m||[pos/m
24v|H|[2av(m]| [ov [m||[ ov|m 24av|/H|[2av/m| [ov [m|| ov|m
pi13/m|[pi17| K| [poz|m||po7[m pi13|m|[p17[H| [po3|m||po7[m

/

/

5.4.6 Altalanos céli analég 1/0

Az analdg 1/0 felhasznaloi feliilet a zold termindl. Fesziiltség (0-10 V) vagy aramerésség (4-
20 mA) beaéllitasara vagy mérésére haszndlatos mas berendezésrél vagy berendezésre.

A legnagyobb pontossdg eléréséhez az aldbbi irdnyelvek javasoltak.

*+ Hasznalja az I/0-hoz legkdzelebbi AG terminalt. A par megoszt egy szokdsos modsz(irét.

+ Haszndlja ugyanazt a GND-t (0 V) a berendezéshez és a vezérlédobozhoz. Az analég 1/0
nem galvanikusan elvalasztott a vezérl6doboztol.

+ Hasznaljon arnyékolt kabelt vagy sodrott parokat. Csatlakoztassa a pajzsot a GND termi-
nalhoz a Power (Hal6zat) nev( termindlnal.

+ Az dram médban m(ikodé berendezés hasznalata Az aramjelek kevésbé érzékenyek az in-

terferenciakra.

A GUI-ban kivalaszthatja a bemeneti mddokat (14sd:
alabb lathatok.

II. rész). Az elektromos specifikacidk

Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Meértékegység

Analég bemenet daram mddban

[AIx - AG] Aktualis 4 - 20 mA

[AIx - AG] Ellenallas - 20 - ohm

[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit

Analég bemenet fesziiltség médban

[AIx - AG] Fesziiltség 0 - 10 \

[AIx - AG] Ellenallas - 10 - kOhm

[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit

Analdg kimenet dram médban

[AOx - AG] Aktuadlis 4 - 20 mA

[ADx - AG] Fesziiltség 0 - 24 Vv

[AOx - AG] Felbontas - 12 - bit

Analdég kimenet fesziiltség moédban

[ADx - AG] Fesziiltség 0 - 10 \

[AOx - AG] Aktuadlis -20 - 20 mA

[ADx - AG] Ellenallas - 1 - ohm

[AOx - AG] Felbontas - 12 - bit
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UNIVERSAL ROBOTS 5.4 Vezérl6 1/0

Analég kimenet hasznalata
Ez a példa bemutatja, hogyan kontrollaljon szalagot vagy szijat analég sebességkontrollalé be-
menettel.

Analog
AG
Al0
AG
Al
AG
AOO
AG
AO1

Analog Inputs

O
cee

Analog Outputs

Power
PWR
GND
24V

oV

Analég bemenet hasznalata
Ez a példa bemutatja egy analég szenzor csatlakoztatasat.

Analog
AG
Al0
AG
Al
AG

AOO

AG

AO1

Analog Inputs

000000
+

Analog Outputs

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

5.4.7 Tavoli KI/BE vezérlés
Haszndljon tavoli KI/BE vezérlést a vezérl6doboz be- és kikapcsoldsdhoz a Tanité filiggelék ha-
sznéalata nélkiil. Altalaban akkor hasznélatos:
+ Amikor a Tanité fliggelék nem elérhet6.
« Amikor a PLC rendszernek teljes kontrollra van sziiksége.

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

Atavoli KI/BE vezérlés segéd 12 V-os ellatast biztosit, amely aktiv marad, amikor a vezérlédoboz
ki van kapcsolva. A BE bemenet célja kizarélag rovid idejd aktivalas, és ugyanigy madkodik, mint
a POWER (Bekapcsold) gomb. A Kl bemenet lent tarthato kivansag szerint. Az elektromos spe-
cifikaciok aldbb lathaték. Megjegyzés: Hasznaljon egy szoftverfunkcidt, hogy automatikusan
betdltse és elinditsa a programokat (1asd: II. rész).
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5.5 Halé6zati csatlakozo

UNIVERSAL ROBOTS

Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
[12 V - GND] Fesziiltség 10 12 13 \Y
[12 V - GND]  Aktudlis - - 100 mA
[ON / OFF] Inaktiv fesziiltség 0 - 0,5 \Y
[ON / OFF] Aktiv fesziiltség 5 - 12 Vv
[ON / OFF] Bemeneti aram - 1 - mA
[oN] Aktivacios id6 200 - 600 ms

Tavoli ON (BE) gomb

Ez a példa bemutatja egy tavoli ON (BE) gomb csatlakozatasat.

Remote‘ m_l
12v[H |
GND| .
on|m

OFF| I\ P

------- |

Tavoli OFF (KI) gomb

Ez a példa bemutatja egy tavoli OFF (KI) gomb csatlakozatasat.

VIGYAZAT!:
Ne nyomja meg és tartsa lenyomva a BE bemenetet vagy a POWER
(Bekapcsold) gombot, mivel ez kikapcsolja a Vezérlédobozt men-
tés nélkiil. Mindig hasznalnia kell az OFF (KI) bemenetet a tavoli off
(ki) vezérl6hoz, mivel ez a jel lehet6évé teszi, hogy a vezérlédoboz
elmentse a megnyitott fajlokat és megfelel6en ledlljon.

Remote ) }'I
12v|d T
GND|H .-
ON |l

OFF ]

------- |

5.5 Halozati csatlakozo

A vezérlédoboz haldzati kabelének a végén standard IEC dugalj van. Csatlakoztasson egy or-
szagspecifikus halézati dugaljat vagy kdbelt az IEC dugaljhoz.

Arobot dram ald helyezéséhez a Vezérl6doboznak csatlakoznia kell a halézathoz a standard IEC
C20-as dugaljon keresztiil, a vezérlédoboz aljan megfelelé IEC C19-es kabellel (lasd az aldbbi

&brat).
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UNIVERSAL ROBOTS 5.5 Halézati csatlakozé

A hélézatnak az aldbbiakkal kell rendelkeznie:

+ Csatlakozas a talajhoz
+ F6 biztositék
+ Maradékaram-késziilék
Javasolt egy fé6kapcsolé telepitése az 6sszes berendezés kikapcsolasahoz a robotalkalmazas-

ban, egyszer( kizardshoz és cimkézéshez a miikodésbél. Az elektromos specifikaciok az aldbbi
tablazatban lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Bemeneti fesziiltség 100 - 265 VAC

Kulsé haldzati biztositék (100-200 V-nal) 8 - 16 A

Kilsé haldzati biztositék (200-265V-nal) 8 - 16 A

Bemeneti frekvencia 47 - 63 Hz

Készenléti teljesitmény - - <15 W

Névleges mikddési teljesitmény 90 150 325 w
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5.6 Robotcsatlakozas UNIVERSAL ROBOTS

VESZELY:

1. Biztositsa, hogy a robot megfeleléen foldelt (elektromos csa-
tlakozas a talajhoz). Haszndlja a féldelés szimbdlummal el-
latott ne hasznalt csavarokat a vezérl6dobozban, hogy a ren-
dszerben az 0sszes berendezés szokdsos foldelését létre-
hozza. A foldel6 vezet6nek legalabb a legmagasabb ara-
merdsség arambesorolasaval kell rendelkeznie a rendszer-
ben.

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

3. Zarjon ki és cimkézzen fel minden dramot a teljes robot tele-
pitéséhez szerviz kozben. Mas berendezések nem szallitha-
tnak fesziiltséget a robot 1/0-hoz, amikor a rendszer kizart.

4. Biztositsa, hogy az 6sszes kabel megfelel6en csatlakozik, mi-
el6tt a vezérlédobozt aram ald helyezi. Mindig hasznaljon ere-
deti hal6zati kabelt.

5.6 Robotcsatlakozas

Dugja be és zarja a robottdl jov6 kabelt a vezérlédoboz aljan taldlhaté csatlakozoba (lasd az
alabbi abrat). Csavarja meg kétszer a csatlakozdt, hogy biztositsa a megfelel6 zarast, miel6tt
bekapcsolja a robotkart.

Forditsa jobbra a csatlakozot, hogy konnyebb legyen zarni a kabel bedugasa utan.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.7 Eszkoz 1/0

VIGYAZAT!:

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

2. Ne bdvitse vagy médositsa az eredeti kabelt.

5.7 Eszkozl/0

Az eszkdz pereme mentén a #3. csuklén van egy nyolctls csatlakozd, amely aramot és vezér-
[6jelet biztosit kiilonbdzé fogdknak és szenzoroknak, melyek a robothoz csatlakoztathaték. A
Lumberg KKMV 8-354 megfelel§ ipari kabel. A kabelen beliil mind a nyolc drétnak kiilénb6zé a
szine, mely kilonb6z6 funkcidt képvisel.

Ez a csatlakoz6 biztositja az aram és vezérl jeleket egy specifikus roboteszk6zon hasznalt fo-
goknak és az érzékelbknek. Az alabb felsorolt ipari kabelek alkalmasak:

+ Lumberg RKMV 8-354.

A kdbelen beliil a nyolc drétnak kiilonb6z6 a szine, mely kiilonb6zé funkcidt jelol. Lasd az alabbi

tablazatot:
Szin Jel Leiras
Piros GND Ground
Sziirke PWR 0V/12V/24V
Kék DOO 0. digitalis kimenet
Roézsaszin( DO1 1. digitalis kimenet
Sarga DIO 0. digitalis bemenet
Zold DI 1. digitalis bemenet

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

Allitsa be a belsé aramellatast 0V, 12 V vagy 24 V értékre az I/0 lapon a GUI-nal (1asd: II.
rész). Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Az elektromos fesziiltség 24 V-os médban 23,5 24 24,8 \Y,

Az elektromos fesziiltség 12V-os médban 11,5 12 12,5 Vv

Az aramerésség mindkét modban* - 600  2000** mA
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5.7 Eszkoz 1/0 UNIVERSAL ROBOTS

*Nagyon javasolt védd diédat hasznalni az induktiv terhelésekhez
**2000 mA max. 1 méasodpercig. Uzemi ciklus max.: 10%. Az atlagos dramerésség nem halad-
hatja meg a 600 mA-t

Az alabbi részek leirjak az eszkoz kiilonb6z6 1/0-it.

MEGJEGYZES:
Az eszkdz pereme a GND-hez csatlakozik (ugyanaz, mint a piros
droét).

5.7.1 Az eszkoz digitalis kimenetei

A digitalis kimenetek NPN-ként vannak végrehajtva. Amikor a digitalis kimeneteket aktivaljak, a
megfelel6 csatlakozas a GND-hez keriil, és amikor inaktivaljak, a megfelel6 csatlakozas kinyilik
(nyitott gy(ijt6/nyitott lefolyd). Az elektromos specifikéacidk aldbb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Meértékegység
Fesziiltség nyitaskor -0,5 - 26 \Y
Fesziiltség 1 A siillyedéskor - 0,08 0,09 \Y
Aramerdésség siillyedéskor 0 600 1000 mA
Aramerésség GND-n keresztill 0 600 3000* mA

*3000 mA max. 1 masodpercig. Uzemi ciklus max.: 10%. Az atlagos aramerésség nem halad-
hatja meg a 600 mA-t

VIGYAZAT!:

1. A digitdlis kimenetek az eszkdzben nem d&ramerdsség-
korlatoltak. A meghatarozott adatok feliilirdasa maradandé
kart okozhat.

Az eszkoz digitalis kimeneteinek hasznalata

Ez a példa bemutatja, hogy kapcsoljon be egy terhelést, amikor belsé 12 V-os vagy 24 V-os ara-
mellatast alkalmaz. A kimeneti fesziiltséget az I/0 lapon meg kell hatarozni. A HALOZATI csa-
tlakozas és a pajzs/foldelés kdzott fesziiltség van, még akkor is, amikor a terhelés ki van kap-
csolva.

Javasolt védé6 diédat hasznalni az induktiv terhelésekhez, az alabbiakban lathatdk szerint.

Verzi6 5.1.0 [-43 UR5e

Copyright © 2009-2018, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.



Copyright © 2009-2018, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS 5.7 Eszkoz 1/0

pr——— POWER

5.7.2 Az eszkoz digitalis bemenetei

A digitdlis bemenetek végrehajtdsa PNP-ként torténik gyenge lehizhatd ellenallasokkal. Ez azt
jelenti, hogy a lebegé bemenet mindig alacsony értéki. Az elektromos specifikacidk alabb latha-

tok.
Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Bemeneti fesziiltség -0,5 - 26 Vv
Logikus alacsony fesziiltség - - 2,0 \"
Logikus magas fesziiltség 55 - - \
Bemeneti ellenallas - 47k - Q

Az eszkoz digitalis bemeneteinek hasznalata
Ez a példa bemutatja egy egyszer(i gomb csatlakozatasat.

5.7.3 Az eszkoz analég bemenetei

Az eszkbz analég bemenetei nem differencidlisak, és az I/0 lapon akar a fesziiltség (0-10 V),
akar az dramerésség (4-20 mA) bedllithat6 (Iasd: 11I.rész). Az elektromos specifikacidk alabb

lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Meértékegység
Bemeneti fesziiltség fesziiltség mdédban -0,5 - 26 \Y
Bemeneti ellenallds 0 V és 10 V kozotti tartomanynal - 10,7 - aq
Felbontas - 12 - bit
Bemeneti fesziiltség aramerésség mdédban -0,5 - 5,0 \
Bemeneti dramerésség dramerésség maédban -2,5 - 25 mA
Bemeneti ellenallas 4 mA és 20 mA kozotti tartomanynal - 182 188 Q
Felbontas - 12 - bit

Az analdég bemenetek hasznalatara két példa a kdvetkez6 alpontban talalhato.
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VIGYAZAT!:

1. Az analég bemenetek most nem védettek a tilfesziiltség ellen
aramerdésség moédban. Ha az elektromos specifikacidkban
szerepl6 hatdrértéket meghaladja, azzal a bemenet tartésan
karosodhat.

Az eszkoz analog bemeneteinek hasznalata, nem differencialis

Ez a példa bemutat egy analég szenzorcsatlakozast nem differencialis kimenettel. Az érzékeld
kimenete lehet aramerésség vagy fesziiltség, az analég bemenete bemeneti médja pedig ugya-
narra van beallitva az 1/0 lapon.

Megjegyzés: Ellendrizheti, hogy a fesziiltségkimenetes érzékeld vezérli-e az eszkoz belsé elle-
nallasat vagy a mérés érvénytelen lehet.

POWER
T
A2 <.
| €
<
GND -1

Az eszkoz anal6g bemeneteinek hasznalata, differencialis

Ez a példa bemutat egy analég szenzorcsatlakozast differencialis kimenettel. Ha a negativ kime-
netei részt a GND-hez (0 V) csatlakoztatja, akkor ugyantgy mikdodik, mint egy nem differencialis
érzékeld.

POWER

+ 11

5.7.4 Eszkozkommunikacio 1/0

+ Jelkérések Az RS485 jelek belsé hibabiztos el6feszitést haszndlnak. Ha a csatlakoztatott
eszko6z nem tdmogatja ezt a hibabiztost, akkor jelel6feszitést kell végezni a csatlakozatott
eszkdzon vagy kiils6leg hozzaadni, felhizhato ellenallasok hozzaadasdval az RS485+-hoz
és lehluzhato ellenallasok hozzdadasaval az RS485-hoz.

+ Latencia Az eszkozcsatlakozon at kiildott Gizenetek latencidja 2 ms és 4 ms kozott valtozik,
az lizenet megirasi idejétél a PC-n az lizenet kezdetéig az RS485-6n. Egy puffer tarolja az
eszkozcsatlakozéra kildott adatokat, amig a sor lires nem lesz. Amint megkapott 1000
bajt adatot, az lizenet kiirasra kerlil 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
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6 Karbantartas és javitas

A karbantartasi és javitasi munkdakat a jelen kézikdnyvben taldlhaté 6sszes biztonsagi utasitaso-
knak megfeleléen végezze el.

A karbantartdsi, kalibralasi és javitasi munkakat a tamogatasi weboldalon talalhaté szervizkézi-
konyv legujabb verzidinak megfeleléen végezze el http: //wuw.universal-robots.com/support.

Kizarolag engedéllyel rendelkezé rendszerintegratorok vagy a Universal Robots végezhet javitaso-
kat.

Minden, a Universal Robotsnak visszakiildott alkatrészt a szervizkézikonyv szerint kell vissza-
kildeni.

6.1

Biztonsagi utasitasok

Karbantartasi és javitasi munka utan ellenérzéseket kell végezni az el6irt biztonsagi szint biz-
tositdsdhoz. Az ellenérzéseknek meg kell felelnilik a nemzeti vagy regionalis munkabiztonsagi
el6irdsoknak. Az 6sszes biztonsdagi funkcié megfelelé miikodését ellendrizni kell.

A karbantartasi és javitasi munka célja annak biztositasa, hogy a rendszer mikddéképes ma-
radjon, vagy hiba esetén a rendszer visszakeriljon miikod6képes 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.

VESZELY:

1. Ne modositson semmit a szoftver biztonsagi konfigu-
raciojaban (pl. az eréhatart). A PolyScope kézikonyvben le-
irtak a biztonsagi konfiguraciot. Ha barmelyik biztonsagi pa-
raméter valtozik, akkor a teljes robotrendszert Gjnak kell te-
kinteni, ami azt jelenti, hogy a teljes biztonsagi jévahagyasi
folyamatot eszerint kell frissiteni, beleértve a kockazatértéke-
léstis.

2. Cserélje ki a hibas komponenseket Uj, azonos cikkszamu vagy
ekvivalens komponenssel, melyet a Universal Robots erre a
célra jovahagyott.

3. Minden inaktivalt biztonsagi intézkedést rogton a munka be-
fejezése utan aktivalja Gjra.

4. Dokumentdljon minden javitast és mentse ezt a dokumen-
taciot a teljes robotrendszerhez kapcsolddé technikai fajlban.
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UNIVERSAL ROBOTS 6.1 Biztonsagi utasitasok

VESZELY:

1. Huazza ki a halézati bemeneti kabelt a vezérlédoboz aljabdl, ez-
zel biztositva, hogy teljesen arammentes legyen. Kapcsoljon
le az aramrél minden mas energiaforrast, amely a robotkar-
hoz vagy a vezérl6dobozhoz csatlakozik. Tegyen meg minden
sziikséges Ovintézkedést, hogy megakaddlyozza, hogy mas
személyek aram ald helyezzék a rendszert a javitas id6szaka
alatt.

2. Ellenérizze a foldel6 csatlakozast, miel6tt Gjra dram ala hel-
yezi a rendszert.

3. Tartsa be az ESD rendeleteket, amikor a robotkar vagy a ve-
zérlédoboz részeit szétszereli.

4. Ne szerelje szét a vezérl6édobozban a hal6zati részt. Magas
fesziiltség (akar 600 V) lehet jelen ezen hal6zati részeken be-
Iil, még a vezérl6doboz aramtalanitasa utan tébb 6raig is.

5. Kertilje, hogy a robotkarba vagy a vezérl6dobozba viz és por
keriljon.
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7 Artalmatlanitas és kornyezet

Universal Robots e-Series robotok artalmatlanitasat a vonatkoz6 nemzeti térvények, rendeletek
és szabvanyok szerint kell végezni.

Universal Robots e-Series robotokat veszélyes anyagok korlatozott hasznalataval készitik, hogy
védjék a kornyezetet; az eurépai 2011/65/EU RoHS iranyelvben meghatdarozottak szerint. Ezek
az anyagok higanyt, kadmiumot, élmot, krdm(VI1)-ot, polibrémozott bifenileket és polibrémozott
difenil-étereket tartalmaznak.

A dén piacon arult Universal Robots e-Series robotok elektromos hulladékainak artalmatlanitasi
és kezelési dijait a Universal Robots A/S elére kifizeti a DPA rendszernek. Az eurépai2012/19/EU
WEEE iranyelv érvényességi teriiletén az importéroknek sajat regisztraciot kell végezniiik a ne-
mzeti WEEE regiszterbe. A dij altalaban kevesebb 1 €/robotnal. A nemzeti regiszterek listaja itt
taladlhaté: https://www.ewrn.org/national-registers.

Az alabbi szimbdlumok talalhaték a roboton, hogy jelezzék a fenti jogszabalyoknak valé megfe-
lelést:

— RoOHS 7
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8 Tanusitvanyok

Ez a fejezet bemutatja a termékhez készitett tanusitvanyokat és nyilatkozatokat.

8.1 Harmadik fél tanasitvanya

Aharmadik fél tanusitvanya 6nkéntes. Arobot integratorainak alegjobb szolgaltatds nyujtdsahoz
azonban a UR ugy dont, hogy az aldbbi ismert vizsgalati intézményekkel tanusittatjak a robotja-
inkat:

TUV NORD Universal Robots e-Series robotokat a TUV
NORD, hires testiilet biztonsdgosnak jévahagyta
a 2006/42/EK gép iranyelv szerint az Eurdpai
Unidban. A TUOV NORD biztonsagi jovahagyés ta-
nusitvanyanak masolata a mellékletben B talal-
haté.

J DELTA A URUniversal Robots e-Series robotok teljesit-
ményét a DELTA segitségével tesztelik. Az elek-
tromagneses kompatibilitadsi (EMC) és kornyeze-
tvédelmi teszt tanusitvanya a mellékletben B
megtalalhato.

‘25’ CHINA RoHS A Universal Robots e-Series robotok megfelelnek

4 a KINA RoHS iranyitasi médszereknek az elektro-
nikus informatikai termékek szennyezésének kon-
trollalasara vonatkozdan.

8.2 Beszallitéi harmadik fél tanusitvanya

i Kornyezet Beszallitoink szerint a Universal Robots e-Series
@ robotok szallitd-raklapjai megfelelnek az ISMPM-
15 dan el6irasoknak a fa csomagoléanyagok
gyartasara vonatkozodan, és eszerint megjeldlésre

kerilnek.
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UNIVERSAL ROBOTS 8.4 Nyilatkozatok az EU iranyelvek szerint

8.3 Gyartoi teszt tandsitvanya
UR Universal Robots e-Series robotok folyamatos
bels6 vizsgdlati eljarasokon esnek 4&t, illetve a
gyartasi sor végén teszten. A UR vizsgalati
eljarasok folyamatos ellen6rzésen és fejlesztésen
esnek at.
8.4 Nyilatkozatok az EU iranyelvek szerint

Habar ezek elsésorban Eurdépara érvényesek, néhany Eurépan kiviili orszag is felismeri és/vagy
igényli az EU nyilatkozatokat. Az eurépai iranyelvek a hivatalos honlapon elérhet6k: http://
eur-lex. europa.eu.

A UR robotokat az alabb felsorolt iranyelvek szerint tanusitjak.

2006/42/EK — gép iranyelv (MD)

A 2006/42/EK gép irdanyelv szerint a Universal Robots e-Series robotok részben befejezett gépek,

mivel ilyen CE jelolés nincs felragasztva.

Ha a URrobotot rovarirt6 alkalmazasban hasznaljak, akkor nem szabad elfeledkezni a2009/127/EK
iranyelv |étezésérél. Az egyesitésinyilatkozata2006/42/EK 1I-1.B. melléklete szerintamellékletben B
lathaté.

2006/95/EK — alacsony fesziiltség iranyelv (LVD)

2004/108/EK — elektromagneses kompatibilitas (EMC)

2011/65/EU — egyes veszélyes anyagok elektromos és elektronikus berendezésekben valé alkalmazasanak
korlatozasardl (RoHS)

2012/19/EU — az elektromos és elektronikus berendezések hulladékairél (WEEE)

Az Egyesitési nyilatkozatban, amellékletben B a fentiiranyelveknek valé megfelel6ségi nyilat-
kozatok kertiilnek felsorolasra.

A CE jelolés felragasztva a fenti CE jelOlési iranyelv szerint. Az elektromos és elektronikai beren-
dezések hulladékaival kapcsolatos informacidk a talalhatoék 7.

Arobot fejlesztése soran alkalmazott szabvanyokkal kapcsolatos informacidk a(z) mel1ékletben C.
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9 Garancia

9.1

Termékjotallas
Barmilyen igényre tekintet nélkdl, mely a felhasznaldnak (vasarldnak) felmerilhet a kereskedével

vagy forgalmazéval kapcsolatban, a vevének gyartdi jotallast garantalunk az alabbi feltételek
mellett:

Abban az esetben ha Uj késziilékek és komponenseik hibat mutatnak gyartasi vagy anyaghi-
babol ered6en a munkaba helyezésiik utani 12 hénapon beliil (a szallitastol szamitott legfeljebb
15 honap), akkor a Universal Robots biztositja a sziilkséges pétalkatrészeket, mikdzben a felhas-
znalé (vevo) koteles munkaodrat biztositani a potalkatrészek cseréjéhez, és vagy kicseréli az alka-
trészt ugyanolyan allapotd masik alkatrészre, vagy megjavitja a javitott alkatrészt. Ez a Jétallas
érvénytelen, ha a késziilék hibdja helytelen kezelésnek és/vagy a felhasznaléi Gtmutatéban sze-
replé informaciok be nem tartasanak tudhato be. Ez a Jétallds nem vonatkozik vagy nem terjed
ki a hivatalos forgalmazé vagy maga a vevé altal végzett szolgaltatasokra (pl. telepités, konfi-
gurécio, szoftverletoltések). A vasarlas nyugtdja, a vasarlas napjaval egyiitt, sziikséges a Jotal-
las érvényességének bizonyitdsahoz. A Jétallasi igényeket a Jotallas nyilvanvaléva valasatdl
szamitott két honapon beliil kell benyujtani. A Universal Robots altal kicserélt vagy szamukra
visszakiildott késziilékek vagy komponensek tulajdonjoga a Universal Robotsé. A késziilékbél
vagy azzal kapcsolatban felmeriilé6 minden egyéb igényt jele Jotallasbol kell kezelni. Ebben a
Jotalldsban semmi sem prébalja korlatozni vagy kizarni a vevé térvényes jogait, sem a gyarté
felel6sségét a hanyagsagbdl eredd haldlesetek vagy személyi sériilés vonatkozasaban. A Jétal-
|as id6tartama nem béviil a Jotallas kikotései szerint adott szolgaltatasokkal. Olyannyira, hogy
ha a Jétallas nem all fenn, a Universal Robots fenntartja a jogot, hogy a csere vagy javitas kolt-
ségét a vevore terhelje. A fenti kikotések nem foglaljak magukba a vevé karanak bizonyitasi ter-
hében bekovetkez6 valtozast. Ha egy késziilék hibas, a Universal Robots nem felel6s a kdzvetett,
véletlen, specidlis vagy kdvetkezményes karokért, beleértve tobbek kdzott a profit elvesztését, a
hasznalat kiesését, a termelés kiesését vagy mas termelési berendezés megsériilését.

Ha egy késziilék hibas, a Universal Robots nem fedezi a kovetkezmények karokat vagy veszte-
ségeket, amilyen a termeléskiesés vagy mas termelési berendezés sériilése.

9.2

Felelosségkizaras

A Universal Robots folyamatos javitja termékei megbizhatésdgat és teljesitményét, és ezért
fenntartja a jogot a termék frissitésére el6zetes figyelmeztetés nélkiil. A Universal Robots min-
dent megtesz, hogy jelen kézikonyv tartalma pontos és helyes legyen, de nem vallal felel6sséget
a hibakért és hianyzé informaciodkért.
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A Leallitasi ido és leallitasi tavolsag

MEGJEGYZES:

Bedllithatja a felhaszndlé altal meghatarozott biztonsagi besoro-
l[asu maximalis leallasiid6t és tavolsagot. Lasd: 2.1és13.2. Ha
felhasznald altal meghatarozott bedllitasokat hasznal, a program
sebessége dinamikusan kertil bedllitasra, hogy mindig megfeleljen
a kivalasztott hatarértékeknek.

A 0. illesztéshez (alap), 1. illesztéshez (vall) 2. illesztéshez (konyok) megadott grafikus ada-
tok érvényesek a ledllitasi tavolsagra és leallitasi idére:

+ 0. kategdria

+ 1. kategodria

+ 2. kategoria

Megjegyzés: Ezek az értékek a legrosszabb forgatokdnyvet jeltik; az On értékei masok lesznek.

A 0. illesztés tesztjét vizszintes mozgas elvégzésével végezték, ahol a rotacios tengely meréle-
ges volt a talajra.

Az 1. illesztés és a 2. illesztés tesztjei alatt, a robot fliggéleges palyat kdvetett, ahol a rotacios
tengely parhuzamos volt a talajjal, és a ledllas a robot lefelé haladdsa alatt tortént.

|
0157 _@ 100% extended -@— 100% extended /‘
—8— 66% extended 0.151 —e— 66% extended
0.10{ —®— 33% extended —e— 33% extended
0.10
/'
0.00 0.00
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%

(a) Leallasi tavolsag méterben maximalis hasznos teher (b) Ledllasi tavolsag méterben maximalis hasznos teher
33%-a esetén 66%-a esetén

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

- "
.‘%/

0.00
speed 33% speed 66% speed 100%

(c) Leallasitavolsag méterben maximalis hasznos teher
esetén

Slika A.1: A 0. illesztés (ALAP) ledllasi tavolsaga
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—@— 100% extended
0.101 —e— 66% extended

—e— 33% extended
0.08

0.06

0.04

speed 33% speed 66%

speed 100%

0.12
0.10
0.08
0.06

0.04

speed 33%

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

speed 66%

speed 100%

(a) Ledllasiidé masodpercben maximalis hasznos teher (b) Leallasiidé masodpercben maximalis hasznos teher
66%-a esetén

33%-a esetén

(c) Ledllasiidé masodpercben maximalis hasznos teher

0.150

0.125

0.100

0.075

0.050

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

0.025
speed 33%

esetén

speed 66%

speed 100%

Slika A.2: A 0. illesztés (ALAP) ledllasi ideje
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—@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

0.04 ./

0.06

& —

—@— 100% extended ‘&
0.081 _¢— 66% extended
—e— 33% extended

o«

)

«

0.02 ®
/ 0.02 /v 9

I °

speed 33%

speed 66%

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

(a) Leallasi tavolsag méterben maximalis hasznos teher (b) Ledllasi tavolsag méterben maximalis hasznos teher

33%-a esetén

66%-a esetén

0.1251 —@— 100% extended o
0,
0.100 —8— 66% extended
—e— 33% extended
0.075 ./
0.050
0025\ . ———= ®

0.000
speed 33% speed 66% speed 100%

(c) Ledllasi tavolsag méterben maximalis hasznos teher
esetén

Slika A.3: Az 1. illesztés (VALL) leallasi tavolsaga

—8— 66% extended
—e— 33% extended

(

0.08

0.06

—@— 100% extended o

0.04 e — — o
/ 0.04 .%: *

—@— 100% extended ®
—8— 66% extended

0.101 —e— 33% extended
v

0.12

0.08

0.06

speed 33%

speed 66%

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

(a) Ledllasiid6 masodpercben maximalis hasznos teher (b) Leallasi idé masodpercben maximalis hasznos teher

33%-a esetén

66%-a esetén

—@— 100% extended ®
0.15. —® 66% extended
—e— 33% extended

0.10

0.05 ._/¢ ®
—— o

speed 33%

speed 66% speed 100%

(c) Leallasiidé masodpercben maximalis hasznos teher
esetén

Slika A.4: Az 1. illesztés (VALL) ledllasi ideje
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0.0225
0.0200
0.0175
0.0150
0.0125
0.0100

speed 33%

—@— 100% payload /.
—8— 66% payload
—e— 33% payload

« I
/

speed 66%

0.06

0.05

0.04

0.03

speed 33%

—@— 100% payload —®

—8— 66% payload
—e— 33% payload

——

speed 66%

speed 100%

(a) Ledllasi tavolsag méterben az 6sszes hasznos teher (b) Leallasiidé masodpercben az 6sszes hasznos teher

esetén esetén
Slika A.5: A 2. illesztés (KONYOK) ledllasi tavolsaga és ideje
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B Nyilatkozatok és tanusitvanyok

B.1 CE/EU Declaration of Incorporation (original)

Manufacturer:

Person in the Community Authorized to Compile the Te-
chnical File:

Universal Robots A/S
Energivej 25

DK-5260 Odense S Denmark
Telephone: +45 8993 8989

David Brandt

Technology Officer, RD
Universal Robots A/S

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Description and Identification of the Parti

ally-Completed Machine(s):

Product and Function:

Model:
Serial Number:

Industrial robot (multi-axis manipulator with controller
and Teach Pendant). Function is determined by the
completed machine

(with end-effector and intended use).

UR3e, UR5e, UR10e (e-Series)

Starting 2018500000 and higher Effective 1 April 2018

Incorporation:

Universal Robots e-series (UR3e, UR5e, and UR10e)
shall only be put into service upon being integrated into
a final complete machine

(robot system, cell or application), which conforms with
the provisions of the Machinery Directive and other
applicable Directives.

I. Machinery Directive 2006/42/EC — The
fulfilled: 1.1.2,1.2.1,1.3.7,.1.2.4.3,1.6.3,

of Annex VIl of the Machinery Directive.

standards used below.

standards used below.

It is Declared That the Above Products Fulfil the Following Directives as Detailed Below:

following essential requirements have been
1.5.1,1.7.2,4.1.2.3,1.7.4.2. It is declared

that the relevant technical documentation has been compiled in accordance with Part B

Il. Low-voltage Directive 2014/35/EU — Reference the LVD and the harmonized

I1l. EMC Directive 2014/30/EU — Reference the EMC Directive and the harmonized
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UNIVERSAL ROBOTS B.1 CE/EU Declaration of Incorporation (original)

Reference the Harmonized Standards Used, as Referred to in Article 7(2)
of the MD and LV Directives and Article 6 of the EMC Directive:

() EN ISO 10218-1:2011 | (I)EN ISO 13850:2015 (I) EN 60664-1:2007

TUV Nord Certificate 44 207

14097607

(I) ENISO 12100:2010 (I) EN 1037:1995+A1:2008 (I) EN 60947-5-5:1997/
A11:2013

(I) EN 1SO 13732-1:2008 (1) EN 60204-1:2006/ A1:2010 | (Ill) EN 61000-6-2:2005

(I) EN 1SO 13849-1:2015 (I) EN 1SO 13850:2015 () EN 61000-6-4:2007/
A1:2011

TUV Nord Certificate 44 780 | (Il) EN 60320-1:2001/ A1:2007 | (Il) EN 61131-2:2007
14097610

() EN I1SO 13849-2:2012 (1) EN 60529:1991/ A2:2013 (1 EN 61140:2002/
A1:2006

Reference to Other Technical Standards and Specifications Used:

() ISO 9409-1:20047 (1) IEC 60068-2-27:2008 (I IEC 61784-3:2010[SIL2]

() ISO/TS 15066 as applicable (1) IEC 60068-2-64:2008

(111) IEC 60068-2-1:2007 (I1) IEC 60664-5:2007

(1) IEC 60068-2-2:2007 (1) IEC 61326-3-1:2008

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 DK008850.

(/ / r-’- C /
Odense Denmark, 25 June 2018 Utz W Em s
Name: Roberta Nelson Shea
Position/ Title Global Technical Compliance Officer
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B.2 CE/EU Egyesitési nyilatkozat (az eredeti forditasa)

UNIVERSAL ROBOTS

B.2 CE/EU Egyesitési nyilatkozat (az eredeti forditasa)

Gyarté:

A technikai fajl 0sszeallitasara felhatalmazott személy
a kozosségben:

Universal Robots A/S
Energivej 25

DK-5260 Odense S Dania
Telefon: +45 8993 8989

David Brandt

technoldgiai vezet6, RD
Universal Robots A/S

Energivej 25, DK-5260 Odense S

A részben befejezett gép(ek) leirdsa és azonositasa:

Termék és funkciod:

Ipari robot (tobbtengelyes manipulator vezérl6vel és Ta-
nitd fliggelékkel). A funkcidt a befejezett gép hatarozza
meg

(végeffektorral és javasolt felhasznéldssal).

Modell: UR3e, UR5e, UR10e (e-Series)

Sorozatszam: 2018500000-vel kezdve és magasabb Hatalyban: 2018.
aprilis 1.

Egyesités: A Universal Robots e-sorozat (UR3e, UR5e és UR10e)

csak akkor helyezheté lizembe, amikor beintegraltak
egy végleges kész gépbe

(robotrendszer, cella vagy alkalmazas), amely megfelel
a gépekkel foglalkoz6 irdnyelv és mas vonatkozé iran-
yelvek elbirasainak.

alabb hasznalt szabvanyokra.

alabb hasznalt szabvanyokra.

Nyilatkozunk, hogy a fenti termék megfelel az alabbi irdnyelveknek az alabb részletezettek szerint:
I. 2006/42/EK gépekkel foglalkozé iranyelv — Az aldbbi alapvetd eléirdsokat

teljesiti: 1.1.2,1.2.1,1.3.7,.1.2.4.3,1.6.3,1.5.1,1.7.2,4.1.2.3, 1.7.4.2. Nyilatkozunk,

hogy a vonatkoz6 miiszaki dokumentaciot a gépekkel foglalkozé iranyelv

VII. melléklete B része szerint allitottdk dssze.

Il. Alacsony fesziiltség(i 2014/35/EU iranyelv — Hivatkozas az LVD-re és a harmonizalt,

IIl. EMC 2014/30/EU irdnyelv — Hivatkozdas az EMC irdnyelvre és a harmonizalt,
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UNIVERSAL ROBOTS B.2 CE/EU Egyesitési nyilatkozat (az eredeti forditasa)

Hivatkozas a hasznalt harmonizalt szabvanyokra, ahogyan az MD és LV irdnyelvek
7. cikkely (2). bekezdésében és az EMC irdnyelv 6. cikkelyében utalnak ra:

() EN ISO 10218-1:2011 | (I)EN ISO 13850:2015 (I) EN 60664-1:2007

TUV Nord Certificate 44 207

14097607

(I) ENISO 12100:2010 (I) EN 1037:1995+A1:2008 (I) EN 60947-5-5:1997/
A11:2013

(I) EN 1SO 13732-1:2008 (1) EN 60204-1:2006/ A1:2010 | (Ill) EN 61000-6-2:2005

(I) EN 1SO 13849-1:2015 (I) EN 1SO 13850:2015 () EN 61000-6-4:2007/
A1:2011

TUV Nord Certificate 44 780 | (Il) EN 60320-1:2001/ A1:2007 | (Il) EN 61131-2:2007
14097610

(1) EN ISO 13849-2:2012 (Il) EN 60529:1991/ A2:2013 (I EN 61140:2002/
A1:2006

Hivatkozas mds, alkalmazott technikai szabvanyokra és specifikacidkra:

(1) ISO 9409-1:20047 (1) IEC 60068-2-27:2008 (I1) IEC 61784-3:2010[SIL2]

(1) ISO/TS 15066 as applicable (1) IEC 60068-2-64:2008

(1) IEC 60068-2-1:2007 (I) IEC 60664-5:2007

(1) IEC 60068-2-2:2007 (1) 1EC 61326-3-1:2008

A gyarto vagy hivatalos képvisel6je koteles atkiildeni a vonatkoz6 informacidkat
a részben befejezett géprél az orszagos hatésag

indokolt kérésére.

A teljes minGségbiztositasi rendszer (ISO 9001) jévahagydasa a hires testiilet,

a Bureau Veritas altal, igazolas: DK008850.

{(/ / ." ’
Odense Denmark, 25 June 2018 Uitz /* IR i s—

Name: Roberta Nelson Shea
Position/ Title Global Technical Compliance Officer
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B.3 A biztonsagi rendszer tanisitvanya UNIVERSAL ROBOTS

B.3 A biztonsagi rendszer tanusitvanya

ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

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

Universal Robots A/S
Energivej 25

DK-5260 Odense S
Denmark

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

Fertigungsstéatte Universal Robots A/S
Manufacturing plant Energivej 25
DK-5260 Odense S
Denmark
Beschreibung des Produktes  Industrial robot UR10e, URSe and UR3e TW@

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

TOV NORD CERT
GmbH

Geprift nach EN 1SO 10218-1:2011
Tested in accordance with

Registrier-Nr. / Registered No. 44 780 14097607 Glltigkeit / Validity

Prifbericht Nr. / Test Report No. . 3520 4429, 3522 2109 von / from 2018-05-14

Aktenzeichen / File reference 8000484576 bis / until 2023-05-13
le dpr ! Essen, 2018-05-14

TUV NORD CERT GmbH

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

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

B.3 A biztonsagi rendszer tanisitvanya

ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

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

Universal Robots A/S
Energivej 25

DK-5260 Odense S
Denmark

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

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

Fertigungsstatte:
Manufacturing plant:

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

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

Tested in accordance with:

Registrier-Nr. / Registered No. 44 207 14097610
Prifbericht Nr. / Test Report No. 3520 1327 / 3522 2247
Aktenzeichen / File reference 8000484576

le gfr T! ORD CERT GmbH
Certification body of TUV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstrale 20 45141 Essen

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

Universal Robots Safety System G5
for UR10e, UR5e and UR3e robots

www.tuev-nord-cert.de

EN IS0 13849-1
PL'¢’ /

Giiltigkeit / Validity
von / from 2018-05-14
bis / until 2023-05-13

Essen, 2018-05-14

technology@tuev-nord.de
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B.4 China RoHS

Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products
Product Declaration Table
For Toxic or Hazardous Substances

R ABAFYEATESHESETAET

i Toxic and Hazardous Substances and Elements 3 ¥ H ¥t R
A 31 I 3
i R & Hexavalent | Jﬁ:ﬂi 4| Polybrominated
Lead (Pb) | Mercury (Hg) [ Cadmium (Cd) | Chromium [ BN iphenyl ethors
(Cr+8) 581 (peDE)
UR Robois
UR31 URS [ UR10
UR#LE A,
URIURSURTD X 0 X 0 X X

{0 Indicaies that this touc or hazardous subsiance contained in all of the homogeneous maiesials for this part is below the imit requinzment in
SHT11363-2006.
CEFEASTEHENAEEEAMEREAH A REENT NB-NNNENERERLT «

K- Indicates that this wxic or hazardous subsiance contained in a1 least one of the homogensous materials used for this part is above the Imit
requirement n S0T11363-2006.

N EREETERNAE s EISsAE-AEAE S REESIT 136Dk Ee ERER -

(BUTEh  BERTERAY LEFTCHEAFEETE—S 8% )

Items below are wear-out tems and therefore can have uceful lves lece than emironmental voe perod:

FHHERMKER BEMEs ERSE o EET R EERRE

Drves, Gackets, Probes, Fikers, Ping, Cables, Stiffensr, Inerfaces

WEE, T, e, SRR NiH, 20, maE s, BN

Refer 1o preduct manual for detailed conditions of use.

FEERHRBERE=SFH

Unrversal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled bt does nat assume responsibility or kabikly.

Univesgal Robots BEE BB i = R A A8 T8~ 8, {8 Universal Rebos TREAMER LS
T the maximum extent permitied by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall atherwise assume all liabilties that may be
imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for Controling Pellution
by Electronic Information Products (Ministry of Information lndustry Order £39) of the Peoples Republic of China otherwise encouraging the recycle and
uze of electronic mformation products. Customer shall defend, mdemnafy and hold Unversal Robots harmless from any damage, claim or liability relating
thersta. At the time Custamer desires to disposs of the Products, Customer shall refer 1o and comply with the specific waste management instructions
and optons set forth at hiipwaw teradyne comiabout-teradynelcorporate-social-responsbility, as the same may be amendad by Teradyne ce Univerzal
Febats.
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B.5 Kornyezetvédelmi teszt tanusitvanya

. . . / 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:

UR10 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 - Venlighedsvej 4 - 2970 Harsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.delta.dk
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B.6 EMC teszt tanusitvanya

/ A PART OF

Attestation of Conformity
AoC no. 1645

Project / task no. 117-29565

DELTA has performed compliance test on electrical products since 1967. DELTA is an accredited test
house according to EN17025 and participates in the international standardisation organisation
CEN/CENELEC, IEC/CISPR and ETSI. This attestation of conformity with the below mentioned standards
and/or normative documents is based on accredited tests and/or technical assessments carried out at
DELTA - a part of FORCE Technology.

Client

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense

Denmark

Product identification (type(s), serial no(s).)
UR robot generation 5, G5 for models UR3, URS, and UR10

Manufacturer
Universal Robots A/S

Technical report(s)
EMC test of UR robot generation 5, DELTA project no.117-29565-1 DANAK 19/18171

Standards/Normative documents

EMC Directive 2014/30/EU, Article 6

EN 61326-3-1:2008 Industrial locations SIL 2

EN/(IEC) 61000-6-1:2007

EN/(IEC) 61000-6-2:2005 DELTA - a part of
EN/(IEC) 61000-6-3:2007+A1 FORCE Technology
EN/(IEC) 61000-6-4:2007+A1
EN/(IEC) 61000-3-2:2014
EN/(IEC) 61000-3-3:2013

Venlighedsvej 4
2970 Hersholm
Denmark

The product identified above has been assessed and complies with the specified standards/normative docu- Tel. +457219 40 00
ments. The attestation does not include any market surveillance. It is the responsibility of the manufacturer Fax +457219 40 01
that mass-produced apparatus have the same properties and quality. This attestation does not contain any www.delta.dk
statements pertaining to the requirements pursuant to other standards, directives or laws other than the VAT No. 55117314
above mentioned.

Hgrsholm, 15 August 2017

1 /
Yoo

Michael Nielsen
Specialist, Product Compliance

20aoctest-uk-j
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C Alkalmazott szabvanyok

Ez a fejezet a relevans szabvanyokat irja le, amelyeket a robotkar és a vezérlédoboz fejlesztése alatt
alkalmaztak. Amikor Eurdpai irdnyelv szamat jegyzik fel zaréjelben, az azt jelzi, hogy a szabvany azon
iranyelv szerint keriilt harmonizalasra.

A szabvanyok nem jogszabalyok. A szabvanyok olyan dokumentumok, amelyeket az adott iparag érde-
keltjei fejlesztettek ki, hogy meghatarozzak a normal biztonsagi és teljesitménybeli kévetelményeket egy
termékre vagy termékcsoportra.

A roviditések jelentései az alabbiak:

ISO International Standardization Organization
IEC International Electrotechnical Commission
EN European Norm

TS Technical Specification

TR Technical Report

ANSI  American National Standards Institute
RIA Robotic Industries Association

CSA Canadian Standards Association

Az aldbbi szabvanyoknak valé megfelelés csak akkor garantalt, ha minden, ebben a kézikonyvben talal-
hat6 6sszeszerelési utasitast, biztonsagi utasitast és irdnymutatast betartanak.

ISO 13849-1:2006 [PLd]

ISO 13849-1:2015 [PLd]

ISO 13849-2:2012

EN ISO 13849-1:2008 (E) [PLd — 2006/42/EK]
EN ISO 13849-2:2012 (E) (2006/42/EK)

Safety of machinery — Safety-related parts of control systems
Part 1: General principles for design
Part 2: Validation

A biztonséagi vezérlérendszert d teljesitményszint(ire (PLd) tervezték ezen szabvanyok el&irasai szerint.

ISO 13850:2006 [Stop Category 1]

ISO 13850:2015 [Stop Category 1]

EN ISO 13850:2008 (E) [Stop Category 1 - 2006/42/EK]
EN ISO 13850:2015 [Stop Category 1 - 2006/42/EK]

Safety of machinery — Emergency stop — Principles for design
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Avészledllitd funkciodt 1. megallitasi kategoria szerint tervezték, jelen szabvany szerint. Az 1. megallitasi
kategoéria egy kontrollalt megallitdsa a motoroknak, hogy elérjék a megallitast, majd az dramtalanitast,
amikor elérték a megallitast.

ISO 12100:2010
EN ISO 12100:2010 (E) [2006/42/EK]

Safety of machinery — General principles for design — Risk assessment and risk reduction

A UR robotokat jelen szabvany alapelvei szerint értékelik.

1ISO 10218-1:2011
EN ISO 10218-1:2011(E) [2006/42/EK]

Robots and robotic devices — Safety requirements for industrial robots
Part 1: Robots

Ez a szabvany a robot gyartéjanak szél, nem az integratornak. A masodik rész (ISO 10218-2) a robotin-
tegratornak szoél, mivel ez foglalkozik a telepitéssel és a robotalkalmazas elrendezésével.

A szabvany iréi hallgatélagosan felidézték a hagyomanyos ipari robotokat, amelyek hagyomanyosan
Orzik a keritéseket és a konnyd fliggonyoket. A UR robotok tgy keriiltek tervezésre, hogy mindig enge-
délyezett az er6- és teljesitménykorlatozas. Ezért néhany fogalmat alabb tisztazunk és elmagyarazunk.

Ha UR robotot hasznalnak veszélyes alkalmazasban, akkor tovabbi biztonsdagi intézkedésekre lehet sziikség,

lasd jelen kézikényv 1. fejezetét.
Tisztazas:

+ ,3.24.3 Orzétt helyek” meghatéarozésa a keriilet 6rzésével Altalaban az 6rzétt hely olyan hely a kerités
mogott, amely védi az embereket a veszélyes hagyomanyos robotoktél. A UR robotokat ugy tervez-
ték, hogy kerités nélkiil mikoddjenek beépitett teljesitmény- és er6korlatozo egylittmiikddé biztonsagi
funkcidkkal, és ezért veszélyes 6rzott hely nélkil, amelyet a kerités kerllete hataroz meg.

+ ,5.4.2 Teljesitménykovetelmények” Az 6sszes biztonsagi funkcié az ISO 13849-1;2006 szerinti PLd-
ként késziilt. A robotot felesleges kédold rendszerrel készitették mindegyik illesztésnél, illetve a
biztonsdagi besoroldsu ki-/bekapcsolokat 3. kategoriaju' szerkezettel készitették. A biztonsdagi be-
sorolasu ki-/bekapcsoldkat jelen kézikdnyv szerint kell csatlakoztatni a 3. kategdriaju, biztonsagi
besoroldsu berendezéshez, hogy a teljes biztonsagi funkcié PLd szerkezete kialakuljon.

+ ,5.7 M(ikodési modok” A UR robotok nem rendelkeznek kiilonb6zé mikodési médokkal, ezért nincs
modvalasztdjuk.

+ ,5.8 Fliggelékek vezérl6i” Ez a fejezet meghatarozza a tanit6 fliggelékek védé jellemz6it, amikor
azokat veszélyes 6rzott helyen beliil kell hasznalni. Mivel a UR robotok egylittm(ikodé m(ikodésre
késziiltek, nincs veszélyes 6rzott hely, ahogyan a hagyomanyos robotoknal. A UR robotok bizton-
sdgosabbak a tanitdsban, mint a hagyomanyos robotok. Ahelyett, hogy harom-poziciondlast en-
gedélyezd eszkozt kellene kioldani, a kezel6 csak egyszer(ien megallithatja a robotot a kezével. Ha
egy UR robotot telepitenek veszélyes 6rzott alkalmazdasban, akkor harom-pozicionalast engedélyezé
eszkoz csatlakoztathato jelen kézikonyv utasitasai szerint. Tovabbi tisztazasért lasd: ISO/TS 15066
5.4.5. cikkely.

1Az I1SO 13849-1 szerint, tovabbi részleteket lasd: Szdszedet.
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+ ,5.10 Az egylittmiikddé mikodés el6irdsai” A UR robotok teljesitmény- és er6korlatozé egylittmdkodé

biztonsagi funkcioi mindig aktivak. A UR robotok vizudlis elrendezése jelzi, hogy a robotok hasznalhatok-

e egylittmikodé mdkoddésre. A teljesitmény- és erékorlatozo egyiittmdikddé biztonsagi funkciok ter-
vezése az I1SO 10218-1 5.10.5. cikkelye szerint tortént. Tovabbi tisztazasért lasd: 1ISO/TS 15066
5.5.4. cikkely.

+ ,5.12.3 Biztonsdagi besorolasu puha tengely és térhatdrold”. Ez a biztonsagi funkcio egyike a tobbféle,
szoftverrel konfiguralhaté biztonsagi funkcidknak. Az dsszes ilyen biztonsagi funkciébdl Iétreho-
znak egy hash kédot, és biztonsagi ellenérz6 azonositéként mutatjak be a GUI-ban.

ISO/TS 15066:2016

Robots and robotic devices — Safety requirements for industrial robots — Collaborative operation

Ez technikai specifikacié (TS), nem szabvany. A TS célja bemutatni a kezdetleges kévetelmények készle-
tét, hogy lassak, hogy hasznosak-e egy adott iparag szamara. Meghatarozas szerint a TS nem elég érett
az Europai Iranyelvek szerinti harmonizalasra.

Ez a TS a robot gyartdjanak és a robot integratoranak egyarant szél. A UR robotok megfelelnek magu-
kra a nyers robotokra relevans részeknek, az integrator pedig valaszthat, hogy a TS-t hasznalja, amikor
integralja a robotokat.

Ez a TS onkéntes kovetelményeket és utmutatast képvisel, melyek kiegészitik az ISO 10218-as szab-
vanyokat az egylittmikddé robotok teriiletén. A f6 szOvegen tul a TS egy A mellékletet is tartalmaz egy
tablazattal, amely az eré- és nyomashatarértékekre vonatkozé javaslatokat mutatja be, amelyek alapja a
fajdalom és nem a sériilés. Fontos, hogy elolvassa és megértse a tablazat alatti megjegyzéseket, mivel
sok korlatozas csak konzervativ becsléseken és irodalmi vizsgalatokon alapul. Minden szam valtozhat
a jov6ben, amint Uj tudomanyos kutatdsi eredmények allnak rendelkezésre. Az A melléklet a TS infor-
malis és Onkéntes része, ezért az integrator nyilatkozhat a TS-nek valé megfelelésrél anélkdil, hogy az A
melléklet hatarértékeit hasznalna.

ANSI/RIA R15.06-2012

Industrial Robots and Robot Systems — Safety Requirements

Ez az amerikai szabvany az ISO 10218-1 (lasd fent) és az ISO 10218-2 I1SO szabvanyok egy dokumen-
tumban valé kombinalasa. A nyelv brit angolrél amerikai angolra valtozik, de a tartalma ugyanaz.

Ne feledje, hogy a szabvany masodik része (ISO 10218-2) a robotrendszer integratordnak szél, nem a
Universal Robotsnak.

CAN/CSA-Z434-14

Industrial Robots and Robot Systems — General Safety Requirements

Ez a kanadai szabvany az ISO 10218-1 (lasd fent) és -2 ISO szabvanyok egy dokumentumban val6 kom-
binalasa. A CSA tovabbi kdvetelményeket adott hozza a robotrendszer haszndléja szamara. Ezen kove-
telmények kozil néhany lehet, hogy a robotintegratornak szél.

Ne feledje, hogy a szabvany masodik része (ISO 10218-2) a robotrendszer integratordnak szél, nem a
Universal Robotsnak.
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IEC 61000-6-2:2005

IEC 61000-6-4/A1:2010

EN 61000-6-2:2005 [2004/108/EK]

EN 61000-6-4/A1:2011 [2004/108/EK]

Electromagnetic compatibility (EMC)
Part 6-2: Generic standards - Immunity for industrial environments
Part 6-4: Generic standards - Emission standard for industrial environments

Ezek a szabvanyok meghatarozzak az elektromos és elektromagneses zavarasok kdvetelményeit. Ha
betartja ezeket a szabvanyokat, azzal biztositja, hogy a UR robotok jél mikodjenek ipari kornyezetben és
ne zavarjanak mas berendezéseket.

IEC 61326-3-1:2008
EN 61326-3-1:2008

Electrical equipment for measurement, control and laboratory use - EMC requirements

Part 3-1: Immunity requirements for safety-related systems and for equipment intended to perform safety-
related functions (functional safety) - General industrial applications

Ez a szabvany meghatarozza a bévitett EMC zavarasi kovetelményeket a biztonsagra vonatkoz6 funk-
ciokhoz. Ha betartja ezt a szabvanyt, azzal biztositja, hogy a UR robotok biztonsagi funkciéi akkor is
biztonsagot nyujtanak, amikor mas berendezések meghaladjak az EMC emisszios hatarértékeket, mel-
yek az IEC 61000 szabvanyokban vannak meghatarozva.

IEC 61131-2:2007 (E)
EN 61131-2:2007 [2004/108/EK]

Programmable controllers
Part 2: Equipment requirements and tests

Mind a normadl, mind a biztonsagi besorolas 24 V-os ki-/bekapcsoldk jelen szabvany el6irasai szerint
késziiltek, hogy biztositsak a megbizhaté kommunikaciét mas PLC rendszerekkel.

ISO 14118:2000 (E)
EN 1037/A1:2008 [2006/42/EK]

Safety of machinery — Prevention of unexpected start-up

Ez a két szabvany nagyon hasonl6. Meghatdrozzak a biztonsagi alapelveket a nem vart elindulas el-
keriiléséhez, a karbantartas vagy javitas kdzbeni véletlen dram ala keriilés eredményeként és a vezérlé
perspektivabdl kapott véletlen inditdsi parancsok eredményeként egyarant.

IEC 60947-5-5/A1:2005
EN 60947-5-5/A11:2013 [2006/42/EK]

Low-voltage switchgear and controlgear
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Part 5-5: Control circuit devices and switching elements - Electrical emergency stop device with mechani-
cal latching function

A vészledllitd kdzvetlen kinyitasi miivelete és a biztonsagi zar mechanizmusa megfelel jelen szabvany
el6irasainak.

IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

Ez a szabvany meghatarozza a haz besoroldsait a por és viz elleni védelemre vonatkozdan. A UR robotok
jelen szabvany szerinti IP-kdddal keriiltek tervezésre és osztalyozasra, lasd a robot matricajat.

IEC 60320-1/A1:2007

IEC 60320-1:2015

EN 60320-1/A1:2007 [2006/95/EK]
EN 60320-1:2015

Appliance couplers for household and similar general purposes
Part 1: General requirements

A halézati bemeneti kabel megfelel ennek a szabvanynak.

ISO 9409-1:2004 [50-4-M6-o0s tipus]
Manipulating industrial robots — Mechanical interfaces
Part 1: Plates

A UR roboton az eszkdz pereme megfelel jelen szabvany 50-4-M6-os tipusanak. A roboteszkzoket szin-
tén jelen szabvany szerint kell késziteni a megfelel6 illeszkedés biztositasahoz.

1ISO 13732-1:2006
EN 1SO 13732-1:2008 [2006/42/EK]

Ergonomics of the thermal environment — Methods for the assessment of human responses to contact
with surfaces

Part 1: Hot surfaces

A UR robotokat ugy tervezték, hogy a feliileti h6mérsékletiiket a jelen szabvanyban meghatdrozott ergo-
némiai hatarértékek alatt tartsak.

IEC 61140/A1:2004
EN 61140/A1:2006 [2006/95/EK]

Protection against electric shock — Common aspects for installation and equipment

A UR robotok jelen szabvany szerint késziiltek, hogy védelmet biztositsanak az elektromos aramiités
ellen. A védé foldelés bekdtése kotelezd az itt meghatarozottak szerint: Hardvertelepitési kézikényv
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IEC 60068-2-1:2007
IEC 60068-2-2:2007
IEC 60068-2-27:2008
IEC 60068-2-64:2008
EN 60068-2-1:2007
EN 60068-2-2:2007
EN 60068-2-27:2009
EN 60068-2-64:2008

Environmental testing

Part 2-1: Tests - Test A: Cold

Part 2-2: Tests - Test B: Dry heat

Part 2-27: Tests - Test Ea and guidance: Shock

Part 2-64: Tests - Test Fh: Vibration, broadband random and guidance

A UR robotokat a jelen szabvanyokban meghatarozott vizsgalati mddszerek szerint tesztelik.

IEC 61784-3:2010
EN 61784-3:2010 [SIL 2]

Industrial communication networks — Profiles
Part 3: Functional safety fieldbuses — General rules and profile definitions

Ez a szabvany meghatdarozza a biztonsagi besorolast kommunikacids buszok eléirasait.

IEC 60204-1/A1:2008
EN 60204-1/A1:2009 [2006/42/EK]

Safety of machinery — Electrical equipment of machines
Part 1: General requirements

Jelen szabvany altalanos alapelveit alkalmazzak.

IEC 60664-1:2007
IEC 60664-5:2007
EN 60664-1:2007 [2006/95/EK]
EN 60664-5:2007

Insulation coordination for equipment within low-voltage systems
Part 1: Principles, requirements and tests

Part 5: Comprehensive method for determining clearances and creepage distances equal to or less than
2mm

A UR robotok elektromos dramkorei megfelelnek ennek a szabvanynak.
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EUROMAP 67:2015, V1.11

Electrical Interface between Injection Molding Machine and Handling Device / Robot

A UR robotokat E67-es tartozékmodullal szerelik, hogy csatlakozzanak a jelen szabvanynak megfelelé
froccsonté gépekhez.
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D Miszaki adatok

Stly 20.7kg / 45.71b

Elérés 850 mm / 33.5in

Sebesség Hlesztések: Max 180 °/s.
Eszkoz: Kb. 1m/s / Kb. 39.4in/s.

Erényomaték-érzékel6  pontos- 4N

saga

Lébnyom ?149mm / 5.9in

A vezérlddoboz mérete (SZxMx  460mm X 445mm x 260mm / 18.2in x 17.6in x 10.3in

|

Eszkoz 1/0 portjai 2 digitalis bemenet, 2 digitdlis kimenet, 2 analég bemenet

1/0 tépegység 24V 2 A a vezérlddobozban és 12V /24 V 600 mA az eszkdzben

Programozas PolyScope grafikus felhasznaléi feliilet

127érint6képernyon

IP osztalyozas IP54

Teljesitményfelvétel Kb. 250 W szokdasos programmal

Anyagok Aluminium, PP milanyag

Tapegység 100-240 VAC, 47-440 Hz
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10 Bevezetés

10.1 PolyScope alapok

A PolyScope vagy a robot felhasznaléi feliilete a Tanito fiiggelék panelen talalhaté érintéképer-
nyS. Ez a grafikus felhasznaldi feliilet (GUI), mely a robotkart és a vezérlédobozt miik&dteti,
illetve végrehajtja és létrehozza a robotprogramokat. A PolyScope harom zénabdl all:

A : Fejléc lapokkal/ikonokkal, melyek az interaktiv képerny6ket az On szémara elérhetévé tes-
zik.

B : Labléc gombokkal, melyek vezérlik a betoltott programo(ka)t.

C : Képernyd mezé&kkel, melyek kezelik és figyelik a robot miveleteit.

REz2+QH o |

Proaram  Installation  Move o Loa

Getting Started

What would you like to do first?

RUN A PROGRAM PROGRAM THE ROBOT CONFIGURE ROBOT
INSTALLATION

[ Don't show this message again

Speed C—— 100% B ° o o |3413:}/34;:021018 1

Megjegyzés: Inditaskor megjelenik egy Nem folytathatd parbeszédablak. A robot bekapcso-
lasahoz ki kell valasztani a Menjen az inicializacios képernyore lehet6séget.

10.1.1 Fejléc ikonok/lapok

Futas: a robot egyszer( miikodtetési médja, el6re megirt programokkal.

3 Program: robotprogramokat hoz létre és/vagy médosit.

## Telepités: konfiguralja a robotkar bedllitasait és a kiils6é berendezéseket,
pl. felszerelés és biztonsag.

Mozgas: vezérli és/vagy szabalyozza a robot mozgdasat.

Verzi6 5.1.0 -3 e-Series

Copyright © 2009-2018, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.



Copyright © 2009-2018, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

I
UNIVERSAL ROBOTS 10.1 PolyScope alapok

8l 1/0: figyeli és bedllitja az él6 Bemeneti/Kimeneti (I/0) jeleket a robot ve-
zérlédobozahoz és onnan.

@ Naplé: jelzi arobot egészségét, illetve minden figyelmeztetést és hibalize-
netet.

ABCDE D i E
0

default

eyt Mentes Program- és telepitéskezelé kivalasztja
és megjeleniti az aktiv programot és telepitéfajlt (1asd:  20.4). Megjegyzés:
A Program- és telepitéskezel6t a Fajlutvonal, az Uj, a Megnyitas és a Mentés al-
kotja.

Q3
Uj...: Gj programot vagy telepit6fajit hoz Iétre.

i Megnyitas.... megnyitja a korabban létrehozott és mentett programokat
vagy telepit6fajlokat.

Mentés...: menti a programot, telepitéfajlt vagy mindkett6t egyszerre.

Megjegyzés: Az Automatikus méd és Kézi mod ikon csak akkor jelenik meg a fejlécen, ha allitott
be miikodési mad jelszot.

(@
Automatikus azt jelzi, hogy a robot betdltétt kdrnyezete Automatikus.
Kattintson ra a Kézi kdrnyezetre valtashoz.

ﬁ Kézi azt jelzi, hogy a robot betoltott kornyezete Kézi. Kattintson ra az
Automatikus kornyezetre valtashoz.

cc
Biztonsagi ellendrzés osszesitése: megjeleniti az aktiv biztonsagi konfi-
guraciot.

E Hamburger menii: hozzafér a PolyScope sligéhoz, Névjegyhez és Beal-
litasokhoz.

10.1.2 Labléc gombjai

E Inicializal: kezeli a robot allapotat. Amikor PIROS, nyomja meg a robot
mukodéséhez.

100%

Sebességcsiuiszka: me-
gmutatja valés id6ben a relativ sebességet, amellyel a robotkar mozog,
szamitasba véve a biztonsagi beallitdsokat.

e-Series 11-4 Verzié 5.1.0
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10.2 Elsé lépések képernyd UNIVERSAL ROBOTS

Megjegyzés: A Play, Stop és Start Automatikus mozgast alkot.

E Play: elinditja az aktudlisan bet6lt6tt robotprogramot.
E Lépés: lehetbvé teszi, hogy egy program egylépésenként fusson.

Stop: megallitja az aktualisan bet&ltott robotprogramot.

Ora: megjeleniti a valds id6t és datumot.

I
Leallitas: lehet6vé teszi, hogy a robot kikapcsolhaté vagy ujraindithatd
legyen.

10.2 Els6é lépések képernyo

What would you like to do first?

R 1= 2

RUN A PROGRAM PROGRAM THE ROBOT CONFIGURE ROBOT
INSTALLATION

O Don't show this message again

Ha kivanja: Futtathat programot, programozhat robotot vagy konfiguralhat robot-telepit6fajlt.
Megjegyzés: Amikor el6szor kapcsolja be, ha megjelenik a Nem folytathatd parbeszédablak,
akkor Menjen az inicializacios képernydre vagy valasza a Nem most lehetdséget, hogy a Kezdé
|épések képernyén maradjon.

Verzi6 5.1.0 II-5 e-Series
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11 Gyorsinditas

11.1 Robotkar alapok

A Universal robotkar csovekbdl és illesztésekbdl all. A PolyScope segitségével koordinalja ezen
illesztések mozgasat, mely a robotot mozgatja, az eszkdzét pedig pozicionalja a kivantak szerint
- kivéve kozvetleniil az alap feletti és alatti teriiletet.

Alap Az az, ahova a robot fel van szerelve.
Shoulder and Elbow nagyobb mozgdsokat végez.
1. és 2. csuklé A végez finomabb mozgasokat.

3. csuklé ahol csatlakoztatja a robot eszkozét.

MEGJEGYZES:
A robot els6 bekapcsolasa elétt a kijelolt UR robotintegratornak:

1. El kell olvasnia és meg kell értenie a Hardvertelepitési
kézikonyv-ban talalhaté biztonsdagi informaciokat.

2. Be kell dllitania a kockazatértékelés altal meghatarozott
biztonsagi konfiguraciés paramétereket (lasd: 13.
fejezet).

11.1.1 A robotkar és a vezérlodoboz telepitése

A PolyScope akkor hasznalhato, amikor a robotkar és a vezérl6doboz telepitve van és be van
kapcsolva.

Slika 11.1: A robot illesztései A: Base (alap), B: Shoulder (vall), C: Elbow (konyok) és D, E, F: Wrist 1, 2, 3
(1., 2., 3. csuklo)

Verzi6 5.1.0 -7 e-Series
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Csomagolja ki a robotkart és a vezérlédobozt.
Szerelje a robotkart er@s és vibraciétol mentes feliiletre.
Tegye a vezérlédobozt annak labahoz.

Dugja be a kdabelt a robotba és a vezérl6dobozba.

a > o

Dugja be a vezérl6doboz hal6zati dugaljat.

VESZELY:
Billenés veszélye. Ha a robot nem biztosan helyezkedik el erés fe-
lileten, akkor a robotkar feldélhet és sériilést okozhat.

A részletes telepitési utasitasokat 1asd: Hardvertelepitési kézikényv.

11.1.2 A vezérlodoboz be-/kikapcsolasa

A Vezérlédoboz féként fizikai elektromos bemenetet/kimentet tartalmaz, amely a Robotkarhoz,
a tanito fliggelékhez és perifériakhoz csatlakozik. Be kell kacsolnia a Vezérl6dobozt, hogy be
tudja kapcsolni a robotkart.

1. A Tanitoé fiiggelék-en nyomja meg a bekapcsolégombot a vezérl6doboz bekapcsoldsahoz.

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

3. Amikor megjelenik a Nem folytathat6 parbeszédablak, valassza a Menjen az inicializacios
képernyére pontot, hogy elérje az inicializalasa képerny6t.

11.1.3 A robotkar be-/kikapcsolasa

A képernyd bal aljan az Inicializalas ikon jelzi a robotkar allapotat szinek segitségével:

+ Piros A Robotkar megallitott allapotban van.

+ Sarga A Robotkar be van kapcsolva, de nem all készen a normal mikodésre.

+ Zold A Robotkar be van kapcsolva, és készen all a normal mikédésre.

B2 QH 1t

Robot éllapota

BEkapcsolas Bootolds Robot Fékek Robot Normal
kész aktiv kiengedve médban

° [ e ]

Hasznos terhelés Robot
. A aktiv hasznos terhelés hasznalatos a telepitési hasznos terhelés
*  ideiglenes felilirdsara.
Altiv hasznos terhelés Telepitési haszros terhelés r
i
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11.2 Gyors rendszerinditas UNIVERSAL ROBOTS

Megjegyzés: A robotkar elindulasa hanggal és kis mozgdsokkal tarsul, ahogyan az illesztések
fékjeit kiengedi.

11.1.4 A robotkar inicializalasa

VESZELY:

Mindig er6sitse meg, hogy a tényleges hasznos teher és telepités
helyes, miel6tt elinditja a Robotkart. Ha ezek a beallitasok helytele-
nek, a Robotkar és a Vezérl6doboz nem fog megfelel6en mikodni,
és veszélyes lehet az emberekre vagy a berendezésekre.

VIGYAZAT!:
Biztositsa, hogy a Robotkar ne érjen hozza targyakhoz (pl. asztal),
mert a Robotkar és egy targy kozotti litkozés karosithatja az illesz-
tés valtojat.

A robot inditasa:

1. Erintse meg az ON (be) gombot a z6ld LED-del, hogy elinditsa az inicializalasi folyamatot.
Ezutan, a LED sérgara valtozik jelezve, hogy dram alatt van és Uresben.

2. Erintse meg a START gombot, hogy kiengedje a fékeket.
3. Erintse meg a piros LED-es OFF (ki) gombot a Robotkar kikapcsoldsahoz.

+ A PolyScope elindulasa utan érintse meg az ON gombot egyszer, hogy bekapcsolja a ro-
botkart. Ezutan, az allapot sargara valtozik jelezve, hogy a robot dram alatt van és lresben.
Ures.

+ Amikor a Robotkar allapota Ures, érintse meg a START gombot, hogy elinditsa a Robotkart.
Ennél a pontndl a szenzoradatokat ellenérzik a Robotkar konfiguralt szereléséhez képest.
Ha valami eltérést taldl (30° tliréssel), akkor a gomb letiltasra keriil és az alabbi hibalizenet
jelenik meg. Ha a szerelést ellendrizték, akkor megérintve a Start gombot, kioldja az 6sszes
illesztési féket, és a robotkar készen all a normal mikddésre.

11.2 Gyors rendszerinditas

A PolyScope hasznalata el6tt ellenérizze, hogy a robotkar és a vezérlédoboz megfelel6en legyen
telepitve.

1. A Tanito fiiggeléken nyomja meg a vészledllitds gombot.

2. A Tanit6 fliggeléken nyomja le a bekapcsolégombot és hagyja, hogy a rendszer elinduljon,
és megjelenitse a szbveget a PolyScope-on.

3. Az érintéképernyén megjelenik egy el6ugré ablak, és jelzi, hogy a rendszer készen all, és
inicializalni kell a robotot.

4. Az el6ugré parbeszédablakban érintse meg a gombot, hogy hozzaférjen az inicializaciés
képernyéhoz.

Verzi6 5.1.0 11-9 e-Series
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5.

10.

Amikor megjelenik az Alkalmazott biztonsagi konfiguracié meger@sitése parbeszédablak,

nyomja meg a Biztonsagi konfiguracié megerdsitése gombot, hogy a biztonsagi paraméte-
rek kezdé beallitasat alkalmazzak. Ezeket a kockazatértékelés alapjan kell beallitani.

. Oldja ki a vészleallité gombot, hogy médositsa a robot allapotat Vészhelyzetben leallitot-

trol Kikapcsoltra.

. Lépjen ki a robot elérhet6ségi teriiletérdl (munkateriiletérdl).

. A Robot inicializalasa képernydn érintse meg az ON (BE) gombot, és hagyja, hogy a robot

allapota Uresre valtozzon.

. Az Aktualis hasznos terhelés mez6ben erésitse meg, hogy a hasznos terhelési tomeg és

a kivalasztott felszerelés megfelel§. Riasztjak, ha az érzékeld adatai szerint észlelt felsze-
relés nem illeszkedik a kivalasztott felszereléshez.

A Robot inicializalasa képernyén érintse meg a Start gombot, hogy a robot kiengedje a fé-
krendszerét.
Megjegyzés: A robot razkddik és kattand hangokat ad, ezzel jelezve, hogy készen all a pro-
gramozasra.

MEGJEGYZES:
A robot programozasat a Universal Robots Akadémian tanulhatja

meg: www.universal-robots.com/academy/

e-Series
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12 Mukodeési mod kivalasztasa

12.1 Miikodési médok

A miikodési médok akkor engedélyezettek, amikor 3-helyzetl engedélyezé eszkozt konfigural

vagy jelszét allit be.

Automatikus mod Aktivalas utan a robot csak elére meghatarozott feladatokat tud végezni. A
Mozgas lap és a Freedrive mod nem elérheté. Nem mdédosithat vagy menthet programokat és

telepit6fajlokat.

Kézi mad Aktivalas utan a Mozgas lap, Freedrive mod és sebességcsuszka segitségével progra-
mozhatja a robotot. Médosithat vagy menthet programokat és telepitéfajlokat.

Miikodési méd Kézi Automatikus
Freedrive X *

Mozgassa a robotot a Mozgds lapon taldl- | x *

haté nyilakkal

Sebességcsuszka X**
Szerkessze & mentse a programot & tele- | x

pit6fajlt

Hajtson végre programokat CsoOkkent se- | x

besség*

*Csak amikor 3-helyzet(i engedélyezé eszkoz konfiguralt

** A Telepitésen at lehetséges, hogy meghatarozza, hogy a sebességcsuszka engedélyezett/lathato

a futtatas képernyén

MEGJEGYZES:

+ AUniversal Robots robotok nincsenek 3-helyzet(i engedélyezé
eszkozzel felszerelve. Ha a kockdazatértékelés az eszkozt
igényli, akkor csatlakoztatni kell a robot hasznalata el6tt.

+ Ha nincs 3 helyzet( engedélyez6 eszkoz konfiguralva, akkor a
Freedrive és a Mozgas lap egyarant engedélyezett. A sebes-
ség nem csokkentett Kézi médban.

Verzi6 5.1.0 11-11
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UNIVERSAL ROBOTS 12.1 Miikodési médok

FIGYELMEZTETES:

+ Minden gyanus biztonsdagi berendezés teljes funkcionalitasat
vissza kell dllitani, miel6tt kivalasztja az Automatikus médot.

+ Amikor lehetséges, a Kézi mikodési modot ugy kell teljesiteni,
hogy mindenki a biztonsagi téren kiviil van.

+ A robot M(kodési moédjanak atvaltasahoz hasznalt eszkozt
kivil kell elhelyezni a biztonsagi téren.

+ A felhaszndlénak tilos belépnie a biztonsagi teriiletre, amikor
a robot Automatikus médban van.

A M(ikodési mdd kivalasztasa konfigurdldsdnak hdrom médszere a kdvetkez6 alrészekben kertdl
leirasra. Mindegyik modszer kizarolagos, ami azt jelenti, hogy egy mddszer hasznalataval a
masik két modszer inaktiv lesz.

A miikodési mad biztonsagi bemenetének hasznalata
1. A Telepités lapon valassza a Biztonsag I/0 pontot.

2. Konfigurdlja a M(kddési mod bemenetét. A konfiguralandd opcid a legordiilé meniiben
jelenik meg, amint a 3 helyzetl engedélyez6 eszkdz bemenetét konfiguraltak.

3. A robot Automatikus médban van, amikor a M(kddési méd bemenete alacsony, és Kézi
modban, amikor magas.

MEGJEGYZES:

+ A fizikai médkivalaszténak, ha hasznaljak, teljesen meg kell
felelnie az 1ISO 10218-1: 5.7.1. cikkének a kivélasztadsra vo-
natkozéan.

+ MUkodési bemenet meghatdrozasa el6tt meg kell hatdroznia
egy 3 helyzetl engedélyez6 eszkozt.

PolyScope hasznalata
1. A PolyScopeban valasszon m(ikddési modot.

2. A méddok kozotti valtashoz valassza ki a profil ikont a fejlécen.

A PolyScope jelsz6 beallitasaval kapcsolatos tovabbi informaciokat 1asd: 21.3.2.

Megjegyzés: A PolyScope automatikusan Kézi médban van, amikor a Biztonsdgi 1/0 konfigu-
racio engedélyezett 3 helyzet( engedélyez6 eszkozzel.

A miiszerfal kiszolgaléjanak hasznalata
1. Csatlakozzon a miszerfal kiszolgaldjahoz.

2. Hasznalja a Miikodési méd beallitasa parancsot.

+ M(ikodési méd bedllitdsa Automatikus

e-Series 1-12 Verzié 5.1.0



12.2 3 helyzetii engedélyezé eszkoz - UNIVERSAL ROBOTS

+ Mikodési méd bedllitasa Kézi
+ M(ikodési mod torlése

A muszerfal kiszolgdléja hasznalataval kapcsolatos tovabbiinformacidkat Idsd: http://universal-robots.
com/support/.

12.2 3 helyzetii engedélyezo eszkoz

Amikor 3 helyzetl engedélyezé eszkodz konfiguralt és a Miikodési méd Kézi médban van, akkor
arobot csak a 3 helyzetii engedélyezé eszkz megnyomasaval mozgathato.

Amikor a Miikodési méd automatikus médban van, akkor a 3 helyzet(i engedélyezd eszkdznek
nincs hatasa.

MEGJECYZES:

A 3 helyzetli eszkoznek, a viselkedésének, a teljesitményjellemzéi-
nek és a miikodésének mindenben meg kell felelnie az ISO 10218-
1: 5.8.3. cikkének az eszkdz engedélyezésére vonatkozdan.

12.2.1 Kézi nagy sebesség

Amikor a bemenet alacsony, a robot biztonsagi leallitott allapotban van. A sebességcsuiszka a
kezdeti értékre all be, amely megfelel a 250 mm/s értéknek, és Iépésenként novelheté nagyobb
sebességhez. A sebességcslszka visszaall az alacsony értékre, amikor a 3 helyzet( engedél-
yezd eszkdz bemenete alacsonyrél magas lesz.

MEGJEGYZES:

Hasznalja a biztonsagi illesztési hatarértékeket (1asd: 13.2.4)
vagy a biztonsagi sikokat (1asd: 13.2.5), hogy korlatozza a
robot azon terét, ahol mozoghat a kézi nagy sebesség haszndlata
kozben.

Copyright © 2009-2018, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.
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13 Biztonsagi konfiguracio

13.1 Biztonsagi beallitasok alapjai

Ez a rész lefedi, hogyan érheti el a robot biztonsagi bedllitasait. Olyan tételekbdl all, melyek
segitenek bedllitani a robot Biztonsdagi konfiguracidjat.

VESZELY:

Miel6tt konfiguralja a robot biztonsagi bedllitdsait, az inte-
gratoranak kockazatértékelést kell lefolytatnia, hogy garantalja a
személyzet és a berendezés biztonsagat a robot koriil. A kockaza-
tértékelés az 6sszes munkaeljaras értékelése a robot élete alatt,
melyet azért folytatnak le, hogy megfelelé biztonsagi konfigu-
racios beallitdsokat alkalmazzanak (1asd: Hardvertelepitési
kézikényv). A kovetkezdket kell bedllitania az integrator kocka-
zatértékelése szerint:

1. Az integratornak a biztonsagi konfiguraciok engedély nélkiili
személyek altali médositasat meg kell akadalyozni, pl. jel-
szévédelem telepitésével.

2. A biztonsaggal kapcsolatos funkciok és felhasznaloi feliile-
tek hasznalata és konfiguracioja egy specifikus robotalkal-
mazdashoz (1asd: Hardvertelepitési kézikényv).

3. Biztonsdgi konfiguracids bedllitdsok a beallitdshoz és ta-
nitdshoz, miel6tt a robotkart el6szor bekapcsolja.

4. Az 6sszes biztonsagi konfiguraciés beallitdsok ezen a képer-
ny6n és allapokon érheték el.

5. Az integratornak biztositania kell, hogy a biztonsagi konfigu-
racios beadllitasok 6sszes mddositasat a kockazatértékelés
szerint végezzék.

13.1.1 Biztonsagi konfiguracio elérése

Megjegyzés: A Biztonsdgi beallitasok jelszoval védettek, és csak akkor konfiguralhatok, amikor
a jelszét bedllitjak és ezutan hasznaljak.

1.

0N

A PolyScope fejlécen nyomja meg a Telepités ikont.
A képernyd bal oldalan, a mivelet meniiben nyomja meg a Biztonsag pontot.
Figyelje, hogy a Robot hatarértékei képernyd megjelenik, de a bedllitdsok nem érheték el.

Ha korabban éllitott be Biztonsagi jelszé6t, akkor adja meg a jelsz6t, és nyomja meg a Kiol-
das gombot, hogy a beadllitasok elérheték legyenek. Megjegyzés: Amint kioldotta a Bizton-
sdagi bedllitasokat, az 0sszes beallitas aktiv.

Verzi6 5.1.0
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5. Nyomja meg a Zarolas lapot vagy menjen el a Biztonsagi meniibél, hogy az 6sszes Bizton-
sdgi tétel beallitdsat ismét zarolja.

<névtelen>+
default_1*

> Attalanos 1 VESZELY

V¥ Biztonsag Ha a kockazatértékelés dltal meghatdrozottaktdl eltérd biztonsdgi konfigurécids paraméterelcet haszndl, az ésszerlien nem kiktiszébdlhetd
Robothataré veszélyeket és nem eléggé cstklentett kockézatokat eredményezhet.

llesztési

hatarértékek (@) Gyari eldbealitasok [ ]
il ' \ '

sl Legjobban korldtozott Legkevéshé korlatozott

Az eszkoz

helyzete

Az Eszkoz o Egyéni

iranya

1/0 Hatarérték Normal Csokkentett

Hardver Teljesitmény .

5 Impulzusmementum )
> Funkcisk P
D
Leéllési tévolsdg
Eszkézsebesség .
Eszkdz ereje
Kénytksebesség
Konytk ereje .
Alkalmazas

) 100%

Tobb, biztonsdgi rendszerrel kapcsolatos informacidt taldlhat a Hardvertelepitési kézikényvben.

13.1.2 Biztonsagi jelszo beallitasa

Be kell allitania egy jelszét, hogy feloldja az 6sszes biztonsdgi bedllitast, amely a Biztonsagi
konfiguraciot alkotja.
Megjegyzés: Ha nem alkalmaz biztonsagi jelsz6t, akkor megkérik annak beallitasara.

1. A PolyScope fejléc jobb sarkaban nyomja meg a Hamburger meniit, és vélassza a Beal-
litasok pontot.

2. A képerny6 bal oldalan, a kék meniiben nyomja meg a Jelszé pontot, és valassza a Bizton-
sag pontot.

3. Az Uj jelszé pontndl gépeljen be egy jelszét.

4. Most az Uj jelszé6 megerdsitése résznél gépelje be ugyanazt a jelsz6t, és nyomja meg az
Alkalmaz gombot.

5. A kék menii bal aljan nyomja meg a Kilépés gombot, hogy az el6z6 képernyére jusson.

Megjegyzés: Az 0sszes Biztonsagi beallitas ismételt zarolasahoz megnyombhatja a Zarolas lapot
vagy egyszerlien ramehet a Biztonsag meniin kiviili valamilyen képernyére.

Lezaras

13.1.3 A biztonsagi konfiguracié modositasa

A Biztonsagi konfiguracié beallitdsain végzett médositasoknak meg kell felelniiik az integrator
altal lefolytatott kockazatértékelésnek (1asd: Hardvertelepitési kézikényv).

Javasolt eljaras:
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1. Ellenérizze, hogy a moédositasok megfelelnek-e az integrator altal lefolytatott kockazatér-
tékelésnek.

2. Allitsa be a biztonsdgi beéllitdsokat az integrator altal lefolytatott kockazatértékelésben
meghatdrozott megfelel6 szintre.

3. Ellenérizze a beallitadsok alkalmazasat.
4. Tegye a kovetkezd szoveget a kezel6k kézikbnyvébe:
»Miel6tt a robot kozelében dolgozik, gy6z6djon meg arrdl, hogy a biztonsagi konfiguracié az

elvartak szerinti. Ez ellenérizhetd pl. a PolyScope jobb felsé sarkdban taldlhaté biztonsagi elle-
nérz60sszeg megvizsgalasaval barmilyen valtoztatas esetében.”

13.1.4 Uj biztonsagi konfiguracié alkalmazasa

A robot kikapcsol, amig valtoztatasokat végez a konfiguracion. Valtoztatdsai csak akkor I1épnek
hatalyba, miutan megnyomta az Alkalmaz gombot. A robot nem kapcsolhaté be ismét, amig
vagy az Alkalmazas és Gjrainditas vagy a Moédositasok elvetése opciot nem alkalmazza. Az
el6ébbi lehetévé teszi, hogy vizualis ellendrizze a robot Biztonsagi konfiguracidjat, amelyik bi-
ztonsagi okokbdl megjelenik egy el6ugré ablakban SI mértékegységekkel. Amikor a vizudlis

ellenérzés készen van, akkor Megerésitheti a biztonsagi konfiguracioét és a médositasok auto-
matikusan mentésre keriilnek az aktudlis robot telepit6fajl részeként.

13.1.5 Biztonsagi ellendrz6osszeg

A Biztonsagi ellendrzéosszeg ikon megjeleniti a robot altal alkalmazott biztonsagi konfiguraciot.
Az ellendrz60sszeg fentrél lefelé, balrdl jobbra olvasando, pl. BF4B. Kiilénb6z6 szoveg és/vagy
szin jelzi az alkalmazott biztonsdagi konfiguracié médositasait. Az ellenérz66sszeg megjeleniti
az alkalmazott biztonsagi konfiguracio részleteit S| mértékegységekben.

Megjegyzés: A biztonsagi konfiguracion végzett minden modositast alkalmazni kell, miel6tt azo-
kat a biztonsagi ellen6rz66sszeg tiikrozi.

13.2 Biztonsagi menii-beallitasok

Ez arész meghatdarozza a Biztonsagi menii beallitasait, melyek a robot Biztonsagi konfiguraciéjat
készitik.

13.2.1 Robothatarértékek

A robothatarértékek lehet6vé teszi, hogy korlatozza az robot altalanos mozgasait. A Robotha-
tarértékek képernyének két konfiguraciés opcioja van: Gyari elobeallitasok és Szokasos

1. Gyari el6beallitasok, ahol hasznalhatja a csuszkat egy elére meghatarozott biztonsagi be-
allitas kivalasztasahoz. A tablazatban szerepl6 értékek frissiilnek, hogy tiikr6zzék az elére
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beallitott értékeket a Legjobban korlatozétol a Legkevésbé korlatozoig
Megjegyzés: A cslszka értékei csak javaslatok, és nem helyettesitik a megfelelé kockaza-
tértékelést.

' DANGER
B HE "
Use of Safety Configuration parameters different from those defined by the risk assessment can result in hazards that are not
reasonably eliminated or risks that are not sufficiently reduced
W Safety
General Limit:
@ Factory Presets .
Joint Limits
Least Restricted Most Restricted
Boundaries
Define Tool
O Custom
Safety 1/0
Miscellaneous  Limit Normal Reduced Tolerance
) Fieldbus Mormentum 3.0kgm/s ®
Stopping Time 8.0ms
Stopping Distance 15.0 mm
TCP Speed 150.0 mm/s .
TCP Force 25.0N
ElbowSpeed 150.0 mm/s
Elbow Force 250N .

Q simulation (@) Real Robot

2. Szokasos, ahol beallithatja a hatarértékeket, hogy a robot hogyan m(ikédjon és figyelheti a

kapcsolodé tliréseket.

Teljesitmény A behatarolja a maximalis mechanikai munkat, melyet a robot allit el6 a kor-
nyezetben.
Megjegyzés: ez a hatarérték a hasznos terhelés a robot részeként, és nem a kdrnyezet
részeként veszi figyelembe.

Impulzusmomentum Az behatdrolja a robot maximalis impulzusmomentumat.

Leallasi ido A behatdroljaa maximalis id6t, ami a robotnak a ledllashoz sziikséges, pl. ami-
kor vészleallitast aktivalnak.
Leallasi tavolsag A behatdrolja a maximalis tdvolsagot, melyet ledllas kozben a robotesz-

koz vagy konyok megtesz.

MEGJEGYZES:

A ledllasi id6 és tavolsag korlatozdsa hatassal van a robot sebes-
ségére. Példaul, ha a leallasi id6 300 ms-ra van beallitva, a maxi-
malis robotsebesség ugy keriil korlatozasra, hogy lehetévé tegye a
robot ledllasat 300 ms-on beldl.

Eszkozsebesség Az behatarolja a roboteszk6z maximalis sebességét.

Eszkoz ereje Az behatarolja a roboteszkoz altal alkalmazott maximalis erét fogé helyze-
tekben.

Konyoksebesség A behatdrolja a robotkdnyok maximalis sebességét.
Konyok ereje A behatarolja azt a maximalis erét, melyet a konyck alkalmaz a kdrnyezeten.

Az eszkozsebesség és er§ az eszkdz pereménél és a két felhasznal altal meghatarozott
eszkozhelyzet kozéppontjanal keriil behatarolasra, 1asd: 13.2.6.

e-Series
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1 DANGER
BamHRE
Use of Safety Configuration parameters different from those defined by the risk assessment can result in hazards that are not
reasonably elminated or risks that are not sufficiently reduced.
W\ Safety
General Limit:
O Factory Presets
Joint Limits
Boundaries
Define Tool
@ Custom
Safety 1/0
Miscellaneous  Limit Normal Reduced Tolerance
) Fieldbus Momentum 25.0|lkg m/s 3.0 kgm/s ®
Stopping Time 300ms 8.0 ms
Stapping Distance 500/mm 15.0 mm
TCP Speed 1500/mm/s 150.0 mm/s .
TCP Force 150N 250N
ElbowSpeed 1500/mmi/s 150.0 mm/s
Eloow Force 150N 25.0N .
0:45:2¢

Q© simulation (@) Real Robot

MEGJEGYZES:
Visszakapcsolhat a gyari elobeallitasokra az 6sszes robothatarér-
ték esetében, hogy visszaallitsa az alapértelmezett beallitasokat.

13.2.2 Biztonsagi médok

Normal korilmények kozott, azaz amikor nincs hatalyban védé ledllas, a biztonsagi rendszer
egy biztonsagi médban mkodik, mely egy biztonsagihatarérték-készletéhez tarsul:

A Normal maéd az alapértelmezésként aktiv biztonsagi méd.

A Csokkentett méd akkor aktiv, amikor a robot Eszkozkozéppontja (TCP) a Csokkentett mddot
indité sikon tdl helyezkedik el (1asd:  13.2.5), vagy amikor konfigurdlhaté bemenettel
elinditottdk (1asd: 13.2.8)

Helyreallitas mod aktivalodik, amikor az aktiv hatarkészlet biztonsagi hatarértékét megsértik,
a robotkar 0-as ledllasi kategériat teljesit. Ha egy aktiv biztonsdagi hatarértéket, pl. illesz-
tési helyzet hatarértékét vagy biztonsagi hatart, megsértenek, amikor a robotkar mar be
van kapcsolva, akkor Helyreallitas modban indul el. Ez teszi lehet6vé a robotkar vissza-
mozgatasat a biztonsagi hatarértékeken beliil. Mikézben a Helyreallitds mdédban van, a ro-
botkar mozgdsa rogzitett hatarértékkészlettel korlatozott, amelyet nem tud testre szabni.
A Helyreadllitas méd hatarértékeivel kapcsolatos részleteket (1asd: Hardvertelepitési

kézikényv).

FIGYELMEZTETES:

Az illesztési helyzet, az eszkoz helyzete és az eszkoz tajolasa ha-
tarértékei le vannak tiltva a Helyreallitds mdédban, igy jarjon el éva-
tosan, amikor a robotkart visszamozgatja a hatarértékeken beldil.

A Biztonsagi konfiguraciok képerny6 meniije lehetévé teszi, hogy a felhasznalé meghatarozzon
kiilon biztonsagi hatarkészleteket a Normal és Csokkentett médhoz. Az eszkdz és az illesz-
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tések esetében a sebességre és impulzusmomentumra vonatkozé Csokkentett médu hatarér-
tékek korlatozébbak, mint a Normal méduak.

13.2.3 Tiirések

A Biztonsagi konfiguracidban a fizikai hatarértékeket allitjdk be. Ezen hatarértékek bemeneti
mez6i tlrések nélkiliek: ahol alkalmazhatd, ott a tlrések a mez6 mellett megjelennek. A Biz-
tonsagi rendszer megkapja az értékeket a bemeneti mez6ktél, és észleli ezen értékek minden
megsértését. A robotkar megprébalja megakadalyozni a megsértéseket védoé leallitassal, mely
leallitja a program végrehajtasat, amikor elér egy hatarértéket, a tlréseket kivonva. Ez azt jelenti,
hogy egy program lehet, hogy nem tud mozgdasokat végrehajtani egy hatarértékez nagyon kézel:
ha az Eszkdz sebessége 800 mm/s-ra limitalt, a tlirés pedig 150 mm/s, akkor a robot legfeljebb
650 mm/s sebességgel mozog.

Hatarérték Tdrés

Eszk6z/konyok sebessége | 150 mm

lllesztési sebesség 11deg/s
FIGYELMEZTETES:

A tlrések a szoftververzidra specifikusak. A szoftver frissitése
modosithatja a tliréseket. Nézze meg a verzidk kozotti valtozatok
jegyzékét a szoftververziok valtozasaira vonatkozdan.

13.2.4 lllesztési hatarértékek

Az lllesztési hatarértékek lehetévé teszik, hogy korlatozza az egyedi robotillesztés mozgasat
az illesztési térben, azaz az illesztés rotacids helyzetét és rotacids sebességét. Két illesztési
hatarérték opcié létezik: Maximalis sebesség és Helyzettartomany.

1. A maximalis sebesség az, ahol meghatarozza az adott illesztés maximalis szogsebes-
ségét.

2. Ahelyzettartomany az, ahol meghatarozza az adott illesztés helyzettartomanyat. Csokken-
tett mdéd esetén a bemeneti mezdk ismét letiltottak, ha nincs biztonsagi sik vagy konfigu-
ralhato bemeneti bedllitas, amely azt elinditja. Ez a hatarérték lehetévé teszi a robot bizton-
saggal kapcsolatos puha tengelyhatarolasat.

e-Series [1-20 Verzié 5.1.0



R
13.2 Biztonsagi menii-beallitasok UNIVERSAL ROBOTS

RO Bg ¢ QM o-

@ i E @ Each of the following joint limits can be configured independently:
O Position range
v Safety
Robot Limits
Joint Limits
Planes
B ==l Joints Maximum Normal Mode Reduced Mode
Tool Directior
Base max: 191 °/s -ll%/s
e Shoulder  max: 191 °/s -11°/s
Hardware Elbow max: 191 °/s 11
Wrist 1 max: 371 °fs -11°/s
> Fieldbus Wrist 2 max: 371 °/s -ll°/s
Wrist 3 max: 371 °/s -11°/s
Safety password

O Simulation O Real Robot

13.2.5 Sikok

MEGJEGYZES:

A sikok konfiguralasa teljesen a funkcidkon alapul. Azt javasoljuk,
hogy hozzon létre és nevezze el az &sszes funkcidt, miel6tt szer-
keszti a biztonsagi konfiguracidkat, mivel a robot kikapcsol, amint
a Biztonsag lap kiolddasra kertilt, és a robot mozgatasa lehetetlen
lesz.

Biztonsdgi sikok korlatozzak a robot munkahelyét. Meghatarozhat legfeljebb nyolc biztonsagi
sikot, melyek a roboteszkozt és a konyokot korlatozzak. Korlatozhatja a konyok mozgasat min-
degyik biztonsdagi sik esetében, és letilthatja a jelolénégyzet kijel6lésének megsziintetésével.
A biztonsagi sikok konfiguralasa el6tt meg kell hataroznia egy funkciét a robot telepitésében
(1asd: 16.1.3). A funkcié ezutdn masolhaté a biztonsagi sik képernyére, és konfiguralhaté.

FIGYELMEZTETES:

Ha biztonsdagi sikokat hatdroz meg, azzal csak a meghatarozott
Eszkozteret és konyokot korlatozza, a robotkar teljes korlatozasat
nem éri el. Ez azt jelenti, hogy egy biztonsagi sik meghatarozasa
nem garantalja, hogy a robotkar mas részei nem sértik meg ezt a
korlatozast.

Médok

Mindegyik sikot konfiguralhatja korlatozé Médokkal az alabb felsorolt ikonok segitségével.

Letiltva A biztonsdgi sik sosem aktiv.

[] Normal Amikor a biztonsagi rendszer Normal mddban van, akkor egy normal sik aktiv, és
ez szigoru hatart jelent a robot TCP helyzetére nézve.
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maodu sik aktiv, és ez szigoru hatart jelent a robot TCP helyzetére nézve.

I© Normal & csokkentett Amikora biztonsagirendszer Normal vagy Csokkentett médban van,
akkor egy normal és egy csokkentett madu sik aktiv, és ez szigoru hatart jelent a robot TCP
helyzetére nézve.

B csokkentett méd inditasa A biztonsagi sik azt okozza, hogy a biztonsagi rendszer Csokken-
tett mddra valt, ha a roboteszkdz vagy konyok azon tul helyezkedik el.

® Megmutatas Ezt az ikont megnyomva a biztonsagi sikok elrejtik vagy megmutatjak a gra-
fikus sikon.

m Torlés Torli a létrehozott biztonsagi sikot (megjegyzés: itt nincs visszavon/ujra mivelet,
igy egy sik véletlen torlése esetén nem lehet Gjracsinalni)

/ Atnevezés Ezt az ikont lenyomva atnevezheti a sikot.

Biztonsagi sikok konfiguralasa
1. A PolyScope fejlécen érintse meg a Telepités pontot.
2. Balra, amivelet meniiben érintse meg a Biztonsdg pontot, és valassza a Sikok lehet&séget.
3. A képernyd jobb tetején, a Sikok mezd6ben érintse meg a Sik hozzaadasa pontot.
4. A képerny6 jobb aljan, a Tulajdonsagok mezében allitsa be a Nevet, a Funkcié masolas és
a Korlatozasok pontot. Megjegyzés: A Masolas funkcié pontban csak a nem meghataro-

zott és Alap érhet6 el. Visszaallithat egy konfiguralt biztonsdagi sikot a Nem meghatarozott
kivalasztasaval.

Ha a masolt funkcié a Funkciok képernyén moédosult, figyelmeztetd ikon jelenik meg a Mdso-
Ias funkcio szoveg jobb oldalan. Ez jelzi, hogy a funkcié a szinkronizalason kiviil esik, azaz a
tulajdonsagok kartyan az informacio nem frissitett, hogy a médositasokat tiikrozze, melyeket a
Funkcion elvégeztek.

B-:-

F & & R (Robet Boundaries
Tool Boundary @ *
SafetyPlane_1 D® m
IE + Add plane
Limits
Joint Limits
Boundaries
Define Tool
170
Hardware ? Properties
SafetyPlane_1
Copy Feature 1
[+1Point_1 ~|
Restrictions
E LI] Normal v ‘
Displacement
[ Restrict Elbow

O Simulati h@F*ﬂFZ\ t

Konyok
Engedélyezheti a Konyok korlatozasa pontot, hogy megakadalyozza a robot konydkillesztését,
hogy athaladjon a meghatarozott sikok barmelyikén. A konyok korlatozasanak letiltasa, hogy a
konyok athaladjon a sikokon.
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Szinkodok

Robot Boundaries
B HE
Tool Boundary @
) General
SafetyPlane_1 E e
S iRy E SafetyPlane_2 E e
Limits SafetyPlane_3 @ m
Joint Limits A + Add plane
Boundaries
Define Tool =
-y
1/
! e dl ®
Hardware N Properties
> Fieldbus Copy Feature (&)
[+ Pairt_3 v
Restrictions
" | - ‘ Disabled V‘
B. rﬁ Displacement
-l e
[ Restrict Elbow

O Simulation O Real Robot

Sziirke A sik konfiguralt, de letiltott (A)
Sarga & fekete Normal sik (B)
Kék & zold Indit6 sik (C)

Fekete nyil A sik azon oldala, ahol az eszk&z és/vagy kdnyok lehet (normal sikoknal)

Zold nyil A sik azon oldala, ahol az eszk6z és/vagy konyok lehet (indité sikoknal)

Sziirke nyil A sik azon oldala, ahol az eszkdz és/vagy konyok lehet (letiltott sikoknal)

Robot freedrive maédja

Ha egy robot kozel keriil bizonyos hatarokhoz, mikézben Freedrive médban van (1asd: 17.6),
akkor tapasztalhat visszatarté erét a robottdl.

13.2.6 Az eszkoz helyzete

Az Eszkoz helyzete képerny6 lehet6vé teszi a robotkar végére helyezett eszk6zok és/vagy tarto-
zékok kontrollaltabb korlatozasat.

Robot az, ahol képen megjelenitheti a médositasait.

Eszkoz az, ahol meghatarozhat és konfigurdlhat egy eszkozt legfeljebb harom eszkozig.

Legalabb egy eszkdzt mindig meg kell hatarozni, hogy amikor ezt a beallitast el6szor konfigu-
ralja, akkor az 1. _eszkoz az alapértelmezett eszkdz, melyet az x=0,0, y= 0,0, z=0,0 értékek és a
sugar=0,0 hatdroz meg. Ezek az értékek képviselik a roboteszktz peremét.

Megjegyzés: A TCP masolasa alatt kivalaszthatja az Eszkoz peremét, és visszadllithatja az esz-
koz értékeit O-ra.
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@ i E % Robot Tool Payload
) General Min Max
N/ Safety
+
General Limit:
Tool
Joint Limits Tool_1 ®
Boundaries + Add Tool
Define Tool
Safety I/O [ ® . Tool_1
Miscellaneous
Radius (max: 300mm)
eatures
—
) Fieldbus o
i
Copy TCP (8]
‘Too\ Flange A4 ‘
[
— Edit Position
X 0.0jmm
Y 0.0jmm
z 0.0mm

i 0 [ 11:03:35
O,lw\lwfu.@F—wlF,\ it Spee 00% jun 1, 6

A felhaszndlé altal meghatarozott eszk6zok esetében a felhasznalé médosithatja az alabbiakat:

Sugar az eszkdz gombterének sugara modositasahoz. Sugarral akkor foglalkoznak, amikor bi-
ztonsdgi sikokat haszndlnak. Amikor a gémbtérben egy pont athalad a csokkentett médot
indito sik alatt, a robot atvalt Csdkkentett médba. A biztonsagi rendser megakadalyozza,
hogy a térben barmilyen pont athaladjon egy biztonsagi sikon (1asd: 13.2.5).

Helyzet az eszkoz helyzetének modositasara a robot eszk6zének peremét figyelembe véve.
A helyzet az eszkozsebesség, eszkozerd, ledllasi tavolsag és biztonsagi sikok biztonsagi
funkcidk esetében fontolandé meg.

Alapként hasznélhatja az Eszkézkdzéppontot Uj eszkdz helyzetének meghatarozésara. Az Al-
talanos meniiben el6re meghatarozott, meglévé TCP masolasa a TCP képernyén elérhet6 az
Eszkozhelyzet meniiben, a TCP masolasa legordiilé listaban.

Amikor szerkeszti vagy beallitja az értékeket a Helyzet szerkesztése beviteli mezékben, akkor
a TCP neve lathaté a legordilé meniiben, és megvaltozik szokasosra, amely azt jelzi, hogy a
masolt TCP és a ténylege hatarérték kozott kiilonbség van. Az eredeti TCP még mindig elérhetd
a legordiilé listdban, és ismét kivalaszthato, hogy az értékeket visszavaltoztassak az eredeti he-
lyzetre. A TCP madsoldasa legordiil6 meniiben torténd kivalasztas nem befolyasolja az eszkoz
nevét.

Amint alkalmazza az Eszkozhelyzet képernyé valtozasait, ha megprdbalja mddositani a masolt
TCP-t a TCP konfiguraciés képernyén, akkor figyelmeztetd ikon jelenik meg a TCP masolasa
szovegtdl jobbra. Ez jelzi, hogy a TCP a szinkronizalason kiviil esik, azaz a tulajdonsagok mezén
az informacié nem frissitett, hogy a moédositasokat tiikrozze, melyeket a TCP-n elvégeztek. A
TCP a sync (szinkronizacid) ikon megnyomasaval szinkronizdlhaté (1asd: 16.1.1).
Megjegyzés: a TCP-t nem kell szinkronizalni, hogy egy eszkozt sikeresen meghatarozzon és ha-
sznaljon.

Atnevezheti az eszk6zt, ha megnyomija a ceruza lapot, a megjelenitett eszkdznév mellett. Szin-
tén meghatarozhatja a Sugarat 0-300 mm kozotti engedélyezett tartomannyal. A hatarérték a
grafikus panelen jelenik meg pontként vagy gémbtérként, a sugar méretétdl fliggben.
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13.2.7 Az Eszkoz iranya

Az Eszkoz iranya képerny8 hasznalhat6 azon szog korldtozasara, amellyel az eszk6z mutat. A
hatarértéket egy kip hatarozza mg, amely a robotkar alapjahoz képest egy rogzitett tdjolas.
Amint a robotkar kérbe mozdul, az eszkoz irdnya Ugy korlatozott, hogy a meghatarozott kiipon
bellil marad. Az eszk6z alapértelmezett iranya egybeesik az eszkdz kimeneti peremének Z ten-
gelyével. A délés és pasztazas szogének meghatdrozasaval testre szabhatja.

A hatarérték konfiguralasa el6tt meg kell hatdroznia egy pontot vagy sikot a robot telepitésében
(1asd: 16.3). Afunkci6 ezutdn masolhato, és a Z tengelye hasznalhaté a hatart meghatarozé
kup kozéppontjaként.

MEGJEGYZES:

Az eszkdzirany konfiguracioja a funkcidkon alapul. Azt javasoljuk,
hogy hozza létre a kivant funkcid(ka)t, miel&tt a biztonsagi konfigu-
raciét szerkeszti, mivel amint feloldja a Biztonsag lapot, a robotkar
lekapcsol, és az Uj funkciok meghatarozéasa lehetetlen lesz.

Verzi6 5.1.0 11-25 e-Series

Copyright © 2009-2018, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.



Copyright © 2009-2018, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

R
UNIVERSAL ROBOTS 13.2 Biztonsagi menii-beallitisok

Universal Robots Graphical Programming Environment.

un = e L =
E: i E @ Robot Limit Properties

v safety [+ Poirt_1 -]
Robot Limits ’E Restrictions
Joint Limits [EBon -

Deviation

[ as/5—181,50°

Planes

Define Tool
Tool Directior
170

Hardware

Tool Properties
Copy TCP (&}
—_ ‘Custom hd ‘
Edit Direction
Tite .
Pan 270°

Hatarérték tulajdonsagai

Az Eszkdzirany hatarértékének harom konfiguralhaté tulajdonsaga:

1. Kapkozéppont: A legordiilé meniibél kivalaszthat egy pont vagy sik funkciét, hogy megha-
tarozza a kup kozéppontjat. A kivalasztott funkcié Z tengelye hasznalatos azon iranynak,
amely koril a kup kézéppontba kerdil.

2. Kapszog: Meghatarozhatja, hogy a robot milyen széggel térhet el a kozépponttdl.

Letiltott eszkoz iranyanak hatarértéke A sosem aktiv.

[] Normal eszkoz iranyanak hatarértéke A csak akkor aktiv, amikor a biztonsagi rendszer
Normal médban van.

: B: Csokkentett eszkoz iranyanak hatarértéke A csak akkor aktiv, amikor a biztonsagi ren-
dszer Csokkentett médban van.

@ Normal & csokkentett eszkoz iranyanak hatarértéke A csak akkor aktiv, amikor a bizton-
sdgi rendszer Normal médban, illetve amikor Csokkentett médban van.

Visszadllithatja az értékeket az alapértelmezettre, vagy visszavonhatja az Eszk6z irdnyanak kon-
figurdciojat, ha a masolas funkcioét visszaallitja ,Nem meghatarozottra”.

Az eszkoz tulajdonsagai

Alapértelmezésként az eszk6z ugyanabba az iranyba mutat, mint az eszkdz kimeneti peremének
Z tengelye. Két sz6g megadasaval ez mddosithato:

Ddlési szog: Mennyire dontsék a kimeneti erem Z tengelyét a kimeneti perem X tengelye irdnyaba

Pasztazasi szog: Mennyire forgassak a délt Z tengelyt az eredeti kimeneti perem Z tengelye
kordl.

Masik modként, egy meglévé TCP Z tengelye masolhatd, ha kivalasztjak azt a TCP-t a legordiilé
menibdl.

e-Series 11-26 Verzié 5.1.0



13.2 Biztonsagi menii-beallitasok UNIVERSAL ROBOTS

13.2.8 1/0

Az 1/0 a bemenetek és kimenetek kozott oszlik el, és ugy vannak parositva, hogy mindegyik
funkcio 3. kategoriajut és PLd 1/0-t adjon.

PR g ove -
B HKE Input Signal Function Assignment

config_In[0], config_in[1]
in(3]

Limits

Joint Limits

Boundaries

Define Tool Output Signal Function Assignment

config_out([0], config_out[1]
config_out[2], config_out(3]

config_out{4], config_out(5]
D Fieldbus
config_out[6), config_out(7]

Select available hardware
For safety reasons the robot will not start If the selection below does not reflect the connected hardware

™
™

Safety password Unlock

O simuiation (@) Real Robot

Bemeneti jelek

A kovetkez6 biztonsagi funkcidk hasznalhaték a bemeneti jelekkel:

Rendszer vészleallité Ez egy vészledllito gomb alternativa a Tanito fliggelékhez, amely ugya-

nazt a funkciét szolgalja, ha az eszk6z megfelel az ISO 13850 szabvanynak.

Csokkentett méd Az Gsszes biztonsagi hatarérték alkalmazhaté Normal médban vagy Csokken-

tett médban (1asd: 13.2.2). Amikor konfiguraljak, a bemenetekhez kiildott alacsony jel
a biztonsagi rendszer Csokkentett modba lépést okozza. A robotkar lelassul, hogy kie-
|égitse a CsOkkentett mod hatarkészletét. A biztonsagi rendszer garantdlja, hogy a robot a
Csokkentett mod hatarértékein beliil van, a bemenet inditasa utan kevesebb mint 0,5 mp-
rel. Ha a robotkar tovabbra is megsérti valamelyik Cstkkentett mddbeli hatarértéket, akkor
0-as leallasi kategoriat végez. A visszaallas Normal médra ugyanugy torténik. Megjegyzés:
a biztonsagi sikok szintén okozhatnak atmenetet a Csdkkentett médba.

Biztonsagi visszaallitas Amikor Biztonsagi megallitast konfigurdlnak, ez a kimenet biztositja,

hogy a Biztonsdgi leéllas allapota folytatodjon, amig visszaallitdst nem kezdeményeznek.
A robotkar nem mozog, amikor Biztonsdgi leallitott allapotban.

FIGYELMEZTETES:

Alapértelmezésként a Biztonsdagi visszadllitds bemeneti funkcio
a 0-as és 1-es bemeneti tiiskéhez konfiguralt. Ha egyiitt tiltjak
le, az tartalmazza, hogy a robotkar abbahagyja a Biztonsagi le-
allitott allapotot, amint a Biztonsagi leallitas bemenete magas
lesz. Mas szavakkal, Biztonsagi visszaallité bemenet nélkiil a Bi-
ztonsagi leallité bemenetek SI0-as és Sl1-es bemenetek (1asd:
Hardvertelepitési kézikényv) teljesen meghatarozzak, hogy a
biztonsagi leallitott allapot aktiv vagy sem.
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Kimeneti jelek

Alkalmazhatja a kdvetkezé Biztonsagi funkciokat a kimeneti jelekhez. Az Osszes jel visszatér
alacsonyra, amikor a magas jel altal inditott allapot befejezédik:

Rendszer vészleallité Alacsony jel adott, amikor a biztonsagi rendszert Vészhelyzeti leallitott
allapotba viszi a Vészledllitd bemenet vagy a Vészledllitd gomb. A holtpontok elkeriilése
érdekében, ha elindult a Vészhelyzeti ledllt dllapot, a Rendszer-vészleallito bemenet miatt,
akkor alacsony jelet nem adnak.

Mozg6 robot Alacsony jel, ha a robot mozog, kiilénben pedig magas.

Nem leallité robot magas jel, amikor a robotot leallitjak vagy a ledllitds folyamataban, amely
vészleadllitas vagy biztonsagi leallitds miatt torténik. Egyébként logikusan alacsony lesz.

Csokkentett mod Alacsony jelet kiild, amikor a robotkar Csdkkentett médban van, vagy ha a
biztonsagi bemenet Csdkkentett médu bemenettel konfiguralt és a jel aktualisan alacsony.
Egyébkén a jel magas.

Nem csokkentett méd Ez a fent meghatdrozott Csdkkentett méd forditottja.

MEGJECYZES:

A robottdl a Rendszer-vészleallitd kimenetével Vészleallitas alla-
potot kapé kiils6 gépnek meg kell felelnie az 1ISO 13850 szab-
vanynak. Ez kilondsen sziikséges olyan bedllitasoknal, ahol a
Robot-vészleallitd bemenet kiilsé Vészhelyzeti leallitdo eszkdzhoz
csatlakozik. llyen esetekben a Rendszer-vészleallité kimenete ma-
gas, amikor a kiils6 vészleallité eszkozt kioldjdk. Ez magdaba fo-
glalja, hogy a vészleallitas allapot a kiils6 gépnél visszaall anélkill,
hogy a robot kezel8jétdl manualis miiveletre lenne sziikség. Tehat
a biztonsdagi szabvanyoknak valé megfeleléshez a kiilsé gépnek
manualis mdveletre van sziikséges, hogy visszaalljon.

3-helyzetii kapcsol6 és miikodési mod
Hasznalhat 3-helyzetli kapcsoldt tovabbi védd intézkedésként a robot bedllitasa és programo-
zasa alatt. 3-helyzet(i kapcsol6 konfiguralasaval a robot vagy futdas médban vagy programozé
mddban van. A fejlécen megjelenik egy ikon, amely az aktualis mikodési moédot jeleniti meg.
Ezek a moédok kotédnek a jelszd profilokhoz, és hasonléan miikodnek, kivéve, hogy a kapcso-
|6t nyomva kell tartani, mikdzben programozé médban és kezel6i modban a felhasznaloi feliilet
korlatozottabb (1asd: 21.3.2).

Kezeldi mod: Aktivalas utan a robot csak el6re meghatarozott feladatokat tud végezni. A Mo-
zgas lap és a Freedrive mod nem elérheté.

Programozé méd: Futdas mddban a korlatozasok magasabban, amikor azonban a 3-helyzet(
kapcsolé bemenete alacsony, a robot Biztonsagi ledllitott. A sebességcsuszka szintén a kez-
deti értékre all be, amely megfelel a 250 mm/s értéknek, és Iépésenként ndvelhetd nagyobb se-
bességhez. A sebességcsuszka visszaall az alacsony értékre, amikor a 3-helyzet(i kapcsold
bemenete alacsonyrél magas lesz.

A mlkodési méd kivalasztasa konfiguradldsanak kétféle modszere van:
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1.

Valassza ki a miikodési médot kiilsé médkivalasztasi eszkozzel, konfiguralja a Mdkodési
mod bemenetet. A konfiguralandd opcié a legérdiilé meniben jelenik meg, amint a 3-
helyzetl kapcsolé bemenetét konfiguraltak. Arobot Kezel6i médban lesz, amikor a Miikodési
mod bemenete alacsony, és Programozé modban, amikor magas.

Valassza ki a m(ikodési modot a PolyScope-rol csak a 3-helyzetii kapcsolo bemenetét kell
konfiguralni és alkalmazni a Biztonsagi konfiguraciéra. Ebben az esetben, amint konfigu-
ralta és alkalmazta, a PolyScope alapértelmezésként Programozé médban van. A médok
kozti valtast a felhasznald a felhasznaldi feliiletrél iranyitja a fejlécen a profil ikon kivalasz-
tasaval. Programozé moédban a cimkéje ,Programozé”, és amikor kivalasztjak lehet6séget
ad, hogy valtson a ,Kezel&i” modra.

MEGJEGYZES:

A Biztonsdgi I/0 konfigurdlds engedélyezése utan 3-helyzetli kap-
csoldval a PolyScope alapértelmezésként programozé médban
van.

13.2.9 Hardver

Haszndlhatja a robotot a Tanito fliggelék csatlakoztatasa nélkiil. Ha Tanito fliggeléket eltavolitja,
meg kell hatarozni egy masik Vészledllitd forrast. Meg kell hataroznia, hogy a Tanité fliggelék
csatlakozik-e, hogy elkeriilje a biztonsagi megsértés elinditasat.

Rendelkezésre allé hardver kivalasztasa

A robot hasznalhaté a PolyScope programozoé felhasznalé felilet nélkdl.

1.
2.

A Fejlécen érintse meg a Telepités pontot.

A m(velet meniben, a baloldalon, érintse meg a Biztonsag opciot, és valassza a Hardver
lehet6séget.

Adja meg a Biztonsdgi jelszét, és Oldja fel a képernyét.

Sziintesse meg a Tanito fiiggelék kijelolését, hogy a robotot a PolyScope interfész nélkiil
hasznalja.

A moédositasok végrehajtasahoz nyomja meg a Mentés és Gjrainditas pontot.

Verzi6 5.1.0
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14 Futtatas lap

e 2+ QH
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Rokot kora
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0 00 00 22

O Utpontok mutatésa

A Futtatas lap lehetévé teszi, hogy egyszerlien miikodtesse a robotkart és vezérlédobozt, néhany
gomb és opcié segitségével, ha lehetséges. Kombinalhatja az egyszer(i miikddést a PolyScope
programozas részének jelszévédelmével kombinalni (1asd: 21.3.2), hogy a robot olyan esz-
kozbe keriiljon, amely kizarélag el6re megirt programokkal futhat.

A képernyén automatikusan betdltheti és elindithatja az alapértelmezett programot egy kiilsé
bemeneti jel szélatmenete alapjan (1a4sd: 16.1.9).

Megjegyzés: Egy alapértelmezett program automatikus betoltése és inditadsa kombinacidja és
az automatikus inicializalas bekapcsoldskor példaul hasznalhaté a robotkar masik gépbe inte-
gralasahoz.

14.1

Program

A Program mez6 megjeleniti a program nevét, melyet betoltottek a robotra, és annak aktualis
allapotat. Megérintheti a Program betoltése lapot, hogy masik programot toltson be.

14.2

Valtozok

Egy robotprogram haszndltathat valtozékat kiilonféle értékek tarolasara és frissitésére a futtatas
alatt. Kétféle valtozé all rendelkezésre:

Telepitési valtozok Ezeket tobb program hasznalhatja, és neviik és értékiik egyitt marad a ro-
bot telepitésével (1asd: 16.1.8). A telepitési valtozék megtartjak az értékiiket a robot
és a vezérl6doboz Ujrabootoldsa utan is.
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Szabalyos programvaltozok Ezek csak a futé programhoz érheték el, és értékiik elveszik, amint
a programot leallitjak.

Utpontok mutatasa A robotprogram parancssor valtozékat hasznal az Gtpontokkal kapcsolatos
informaciok tarolasara.
Jeldlje ki az Utpontok mutatasa jel6l6négyzetet a Valtozok alatt, hogy a valtozok listaban
megmutassa a parancssor valtozdkat.

Valtozoétipusok

bool  Boole valtozd, melynek értéke Igaz vagy Hamis.

int Egész szdm a —2147483648 és 2147483647 (32 bit) kozotti tarto-
manyban.

float  Lebeg6 pontszam (decimalis) (32 bit).

string Karaktersorozat.

pose  Vektor, amely leirja a helyet és tajolds kartézianus térben. Ez egy he-
lyzet vektor (z,y, z) és egy, a tajolas képviseld rotacios vektor (rx, ry, rz)
kombinacioja, melyet igy irnak: plx, y, z, rx, ry, rz].

list Valtozék sorozata.

14.3 Robot kora

Ez a mez6 jeleniti meg, hogy mennyi ideje kapcsoltak be a robotot el6szor.
Megjegyzés: az ebben a mezében megjelené szamok nem kapcsolédnak a program futtatasi
idejéhez.

14.4 Robot mozgatasa pozicioba

Megjelenik a Robot mozgatasa poziciéba képernyd, amikor megérinti a Lejatszas lehet6séget a
Lablécen. Menjen a Robot mozgatasa pozicidoba képerny6re, amikor a robotkart egy adott kez-
dbéhelyzetbe kell vinni a program futtatasa el6tt, vagy amikor a robotkar egy utponthoz mozdul,
mikdzben egy programot médosit.

Olyan esetekben, amikor a Robot mozgatasa pozicioba képernyd nem képes a robotkart a pro-
gram kezdéhelyzetébe mozgatni, akkor el6szor a programfa Utpontjahoz megy. A robotkar he-
lytelen tartasba mehet, ha:

+ A TCP, az els6 mozgas funkcié tartdsa vagy Utpont tartasa a program végrehajtasa alatt
modosul, az elsé mozgas elvégzése elétt.

+ Az elsé Utpont egy Ha... vagy Programfa csomépont valtasa beldil van.
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Robot mozgatasa poziciéba

Tartsa lenyomva az 'Auto’ gombot a létott mozgés elvégzéséhez Engedje el a gombot a megszakitdshoz
Nyomija le a ‘Kézi' gombot, hogy a robotot kézzel mozgassa a helyzethe,

I Auto

Kézi

II'__

€ Mégse

Auto
Tartsa lenyomva az Auto lapot, hogy a robotkart a kezd6helyzetébe mozgassa.
Megjegyzés: Barmikor elengedheti a gombot, hogy ledllitsa a mozgast.
Animacio
Az animacié megmutatja a robotkar mozgasat, melyet elvégezni készil, amikor lenyomja az
Auto lapot.
VIGYAZAT!:

1. Hasonlitsa 60ssze az animdciot a valddi robotkar helyzetével,
és gy6z46djon meg arrél, hogy a robotkar biztonsagosan el
tudja végezni a mozgast, anélkiil, hogy valamilyen akadalynak
nekimenne.

2. Az Automove funkcié az arnyékpdlya mentén mozgatja a ro-
botot. Az (itkozés karosithatja a robotot vagy mas berende-
zést.

Kézi

Nyomija le a Kézi lapot, hogy elérje a Mozgas ikon képernyét, ahol a robotkar kézzel mozgathato.
Ez csak akkor sziikséges, ha nem szereti az animacié mozgasat.
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Program lap

Q - Grafika Vaéltozék

Program
Itt programozhatja a rabotot feladatok elvégzésére,

Robotprogram
¥ Robotprog

=l <tires>

Arobot programozéséhoz vélassza ki a csomépontot a Csomdépontlistébdl, és aklcor
megjelenik a Programfan.

Csomépontlista Programfa

[ Hozzaadés indftés eldtt sorrendhez
O Kiindulasi véltozé értékek beélitdsa

IQ' Programhurlcok éréldé

A programlap mutatja meg a szerkesztendd aktudlis programot.

15.1 Programfa

A Programfa megjeleniti a programot parancsok listajaként, melyek neve Program csomopon-
tok. E parancsok listdja felett jelenik meg kozvetlenil a program neve.

A Programfa jobb oldaldan megjelennek a kivalasztott parancsra vonatkozé informaciok.

Adjon hozza parancsokat a parancslistabdl az Alap kivant parancstipusra kattintva. Hozzaadhat
haladé parancsokat a Haladé pont alatt vagy haszndlhat Sablonokat. A Sablonok konfiguralasra
kész Programfat adnak meg.

A Programfaban az aktudlisan végrehajtott parancs ki van emelve, ahogyan a(z) 15.1.1-ben
leirtak.
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Program végrehajtasanak jelzése

RE 2+ Q5

de o n
Futtatas Program Telepités
“ Alap Q - Grafika Valtozok
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- V| Robotprogram Utpont Rogzitett helyzet v
Utpont @ [ Move)
. ’ ©| Start
Varakozas oA B

Beallitas » @B
Elougras D

Leallit ®E |

Tartas szerkesztése |
Megjegyzés

RET
5 s
@ Ledlitds ennél a pontndl @ Osztott paraméterek hasznalata
O Atmenet sugérral O lllesztés sebessége
llesztés gyorsuldsa
Qa8

A Programfa vizualis végszot tartalmaz, mellyel a robot szabalyozéja tajékoztat az aktudlisan
végrehajtott parancsrdl. A parancs ikon bal oldalan egy kicsi » jelz6 ikon jelenik meg és a
végrehajté parancs neve és minden parancs, amelynek ez a parancs alparancsa (ezt altaldban
a(z) /v parancsikonokkal azonositjak), kékkel van kiemelve. Ez segiti, hogy a felhasznald
elhelyezze a végrehajté parancsot a fan.

Példaul, ha a robotkar egy utpont felé mozog, akkor a megfelelé Gtpont alparancs a(z) » ikonnal
van megjeldlve, és a neve a Mozgas parancs nevével egyiitt (1asd: 15.5.1),amelyheztartozik,
kéken lathato.

Ha a programot megszakitjak, a program végrehajtasat jelzé ikon megjeloli az utolsé parancsot,
amely a végrehajtasi folyamatban volt.

A(z) @ ikonnal jelolt gombra kattintva a Programfa alatt a jelenlegi végrehajtasra vagy az utol-
sénak végrehajtott parancsra ugrik a fan. Ha egy parancsra kattint, mikdzben egy program fut,
a Parancs lap tovabbra is megjeleniti a kivalasztott paranccsal kapcsolatos informaciét. Ha le-
nyomja a(z) @ gombot, azzal a Parancs lap ismét folyamatosan mutatja az informaciokat az
aktualisan végrehajtott parancsokrol.

15.1.2 Keresés gomb

Erintse meg a Q-t szdveg kereséséhez a Programfaban. Amikor rakattint, egy keresé széveg
adhaté meg és program csomopontok, melyek talalatai sargan keriilnek kiemelésre. Tovabba
navigacids gombok lesznek elérhetdk, hogy a taldlatok k6zott navigalhasson. Nyomja meg az
X ikont, hogy kilépjen a keresé maédbol.

15.1.3 Programfa eszkozsav

A Programfa moédositdsahoz hasznalja a Programfa aljan talalhaté eszkdzsavot.

Visszavonas/Ismétlés gombok

A ® és @ gombokkal vonhatok vissza és végezhetdk el tjra a parancsok médositasai.
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Mozgatas fel & le

ARé @ gombok médositjak a csomépont helyzetét.

Kivagas
A ¥ gomb levag egy csomépontot, és lehetévé teszi, hogy masik miivelethez hasznaljak (pl.:
beilleszti egy mésik helyre a Programfan).

Masolas
A B gomb engedélyezi a csomépont masolasat, és lehetévé teszi, hogy masik miiveletekhez
hasznaljak (pl.: beilleszti egy méasik helyre a Programfan).

Beillesztés

A E gomb lehetévé teszi, hogy beillesszen egy csomdpontot, melyet kordbban kivagott vagy
masolt.

Torlés

Erintse meg a (1] gombot, hogy eltavolitson egy csomoépontot a Programfardl.

Tiltas
Erintse meg a = gombot, hogy letiltson bizonyos csomépontokat a Programfan.

A tiltott programsort egyszer(ien atugorja a program, amikor fut. Egy tiltott sor tiltasa késébb
megsziintethet6. Ez gyors mddja a program maddositdsanak anélkiil, hogy az eredeti tartalom
kdrosulna.

15.1.4 Ures csomépont

<névtelen>*

E s
Q - Grafika Valtozsk

) Specidlis ¥ Robotprogram
\ Sablonok | |<tires >|

Raklap
Keresés

Eré

Conveyor
Tracking

A program csomépontok nem lehetnek tiresek. A Programfaban minden sort meg kell hatarozni
és definidlni kell egy programhoz, hogy fusson.
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15.2 Parancs lap

A Parancs lappal konfiguralhatja az adott Program csomdpontot a Programfan, hogy futassa a
Programjat. A megijelenitett informacio a kivalasztott csomopont tipusatél fliggéen valtozik.

A Parancs lap mez8ben tovabbi jel616négyzet-opcidk vannak, melyeket a kbvetkez6 alpontokban
irunk le.

Q - Grafika Valtozsk
> EPEELIE Y Robotprogram -~

DR © o Program -
. Itt programozhatja a robotot feladatok elvégzésére.
®| Utpont_1
hanan = Bedlitss A robot programozéséhoz vélassza ki a csomapontot a Csomépontlistabdl, és akkor
Keresés X Vdrakozés megielenik a Programfan.
" [ Eldugras
& @ Ledlit Csomépontlista Programfa
Conveyor W Megjegyzés v Q
Tracking ¢ [ Mappa .
- <lress
@ |© Hurok
4 - <(ires> [3
Pa Hivds-
«= wvar_2:=2 *force()
TR
=) <ores>
& Parancssor 48 oo xEBEZ
& ValtEs ...
O idézits_1
¢ [Bl Lehaimozas L L
® StartPos [ Hozzdadés indités elétt sorrendhez
2 Irdny [ Kindulasi véltozo értékek beélitésa

~ [ Programhurkok érokké

100%

Hozzaadas inditas el6tt sorrendhez

Jelolje be ezt a jelolénégyzetet, hogy parancssort adjon hozza, mielétt futtatja a programjat.

Kiindulasi valtozo értékek beallitasa
Jeldlje ki ezt a jelol6négyzetet, hogy valtozo értékeket beallitsa miel6tt a program (és minden
végrehajtasi szal) futtatdsa elkezdédik. A Parancs lap mezét felvaltja egy Kiindulasi valtozo
érték mezd, és a programfa tetején megjelennek az Inic. valtozék.

1. Valasszon valtozét a legordiil6 listabdl, vagy a valtozékivalaszto négyzet segitségével.

2. Adjon meg kifejezést annak a valtozénak. Ezt a kifejezést hasznaljak a valtozo értékének
bedllitasahoz a program inditasakor.

3. Kivalaszthatja a Tartsa meg az értéket az el6zo futtatasbdl, hogy inicializalja a valtozét
arra az értékre, amely a Valtozok lapon talalhatd (1asd: 15.4).
Ez lehet6évé teszi, hogy a valtozdk fenntartsak az értékeiket a program végrehajtasai kdzott.
A valtoz6 megkapja az értékét a kifejezésbdl, ha a program el6szor fut, vagy ha az érték
lapot torolték.

Valtozo torolhet6 a programbdl, ha a nevét iiresre allitjdk be (csak szokozok).

Programhurkok orokké

Jeldlje ki ezt a jel6l6négyzetet, hogy a program folyamatosan fusson.
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15.3 Grafikus lap
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| Parancssor
& \Valtds ...
O idézits_1
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Az aktuadlis robotprogram grafikus bemutatasa A TCP Gtvonala 3D-s nézetben lathaté, a mozgas
szegmensek feketék, az dtmenet szegmensek (a mozgdas szegmensek kézotti atmenetek) pedig
zoldek. A zo6ld pontok hatarozzak meg a TCP helyzeteit mindegyik utpontnal a programban. A
robotkar 3D-s rajza megmutatja a robotkar aktualis helyzetét, a robotkar drnyéka pedig megmu-
tatja, hogyan szandékozik a robotkar elérni a képerny6 bal oldalan kivalasztott utpontot.

Ha a robot TCP aktuadlis pozicidja kozel keriil a biztonsdgi vagy inditasi sikhoz, vagy ha a robo-
teszkoz tajoldsa kozel van a eszkoz tajolasi hatarértékéhez (1asd: 13.2.5), akkor a legkoze-
lebbi hatarérték 3D bemutatasa lathato.

Megjegyzés: amikor a roboton program fut, a hatarértékek vizualizacioja le lesz tiltva.

A biztonsagi sikok sarga és fekete szinnel jelennek meg a normal sikot jelzé kicsi nyillal, amely
azon sik oldalat jelzi, amelyre a robot TCP elhelyezhetd. Az indité sikok kéken és zolden jelennek
meg és egy kicsi nyil mutat a sik oldalara, ahol a Normal moéd hatarértékei (1asd:  13.2.2)
aktivak. Az eszkoz tajolas hatarértékeit egy térbeli kip jeleniti meg egy vektorral, amely a robo-
teszkoz aktudlis tajolasat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkoz tdjolasahoz engedélyezett teriiletet
(vektor).

Amikor a cél robot TCP tovabb mar nincs a hatarérték kdzelében, akkor a 3D-s bemutato eltdnik.
Ha a TCP megsérti a hatarértéket vagy a megsértéshez agyon kozel kertil, akkor a hatarérték
vizualizacidja pirosra valt.

A 3D-s nézet nagyithat6 és elforgathaté, hogy jobb nézetet kapjon a robotkarrél. A képernyd jobb

tetején taldlhaté gombok letiltatjak a kiilonb6z6 grafikus komponenseket a 3D-s nézetben. Az
alsé gomb kapcsolja ki/be a kozeli hatarok vizualizaciojat.

A bemutatott mozgds szegmensek a kivalasztott program csomdponttdl fliggnek. Ha a Mozgas
csomopontot valasztotta ki, a megjelenitett Gtvonal azon mozgdas altal meghatdrozott mozgas.
Ha Utpont csomépontot vélaszt ki, a kijelzén lathaté a mozgas kdvetkezd ~ 10 lépése.
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15.4 Valtozok lap
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A Valtozok lap bemutatja a valtozok él6 értékét a futé programban, és megtartja a valtozok li-
stajat és értékeit a programok futasai kozott. Csak akkor jelenik meg, amikor van megjelenitendé
informacioé. A valtozok a neviik szerint abécé-rendben jelennek meg. A valtozé nevei a képer-
ny6n legfeljebb 50 karakterként jelenik meg, a valtozok értékei pedig legfeljebb 500 karakterrel
lathatok. Az Gtpontvéltozok lathatdk a listdban, ha az Utpontok mutatdsa engedélyezett.

15.5 Alap program csomépontok

15.5.1 Mozgas

> Alap Q - Grafika Valtozék
> SEScaS Y Robotprogram

~ -
Mozgas
M
&7 St s D‘./EJ Hatdrozza meg, hogyan mozogjon a robot az Gtpontok k& zatt.
Rakl @ Utpont_1
akiap = Bedlitas Az aldbbi értélcek vonatkoznak az dsszes gyermek titpontra, és fiiggnek a kivélasztott
Keresés X Vérakozés mozgdstipustdl.
» [ Eldugras
B @ Ledlit TCP bedlitasa llesztés sebessége
Conveyor @ Megiegyzés [Aktfy TGP haszndlata v RS
Trackin
‘) ¢ MEHFE Funlcid llesztés gyorsuldsa
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®| StartPos

©

v

A Mozgas parancs vezérli a robot mozgasat a hattér utpontokon at. Az utpontoknak a Mozgas
parancs alatt kell lenniiik. A Mozgas parancs meghatdrozza azt a gyorsuldst és sebességet,
amelynél a robotkar mozog az utpontok kozott.
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Mozgasi tipusok
Haromféle mozgasbdl valaszthat egyet: MovedJ, Movel és MoveP. Mindegyik alabb keriil eima-
gyarazasra.

+ A moveJ mozgasokat végez, melyeket a robotkar illesztési térben szamoltak ki. Az ille-
sztéseket Ugy vezérlik, hogy egyidében fejezzék be a mozgasaikat. Ez a mozgastipus az
eszkoz gorbe Utjat eredményezi. Az osztott, erre a mozgastipusra alkalmazandd paraméte-
rek a maximalis illesztési sebesség és illesztési gyorsulas fok/s, illetve fok/s? egységben
megadva. Ha kivanatos, hogy a robotkar gyorsan mozogjon az Utpontok kozott, fliggetleniil
az eszkoz utjatol azon utpontok kdzott, akkor ez a mozgastipus a legjobb valasztas.

+ A movel mozgatja az eszkéz kozéppontjat (TCP, Tool Center Point) egyenes mentén, az
utpontok kozott. Ez azt jelenti, hogy mindegyik illesztés komplikaltabb mozgast végez,
hogy az eszkdzt egyenes vonalon tartsa. Az ehhez a mozgastipushoz beallithat6 osztott
paraméterek a kivanatos eszkdzsebesség és eszkdzgyorsulds, amely mm/s, illetve mm/ s?
egységben van megadva, ahogyan a funkcid is.

+ A moveP mozgatja az eszkdzt egyenes vonalban, egyenletes sebességgel, kor keveréke-
kkel, és ez javasolt néhany folyamat m(ikodéséhez, amilyen a ragasztds vagy szo6rds. A
keverék sugarmérete alapértelmezés szerint osztott érték az 6sszes utpont kozott. Egy
kisebb érték az Utvonalat élesebben forditja, mig egy magasabb érték lagyabba teszi az
utvonalat. Mikozben a robotkar az Utpontokon at mozog allandé sebességgel, a robot ve-
zérlédoboza nem varhat sem az I/0 mikodésre, sem kezel§i miiveletre. Ha igy tesz, azzal
megallithatja a robotkar mozgasat, vagy védd ledllitast okozhat.

+ A Kormozgas hozzdadhaté egy moveP-hez, hogy korkordés mozgast végezzen. A robot a
jelenlegi helyzetébdl vagy a kezd8pontbdl kezdi el a mozgast, keresztiil halad egy, a kdriven
meghatdarozott ViaPoint-on és egy EndPoint-on, ahol befejezi a korkéros mozgast.

Egy moddal szamoljak ki az eszkoz tajolasat a koriv mentén. A méd lehet:

— RoOgzitett: csak a kezd6pont hasznalatos az eszkoz tdjolasanak meghatarozasara

— Nem kényszeritett: a kezdépont atalakul az EndPoint-ta az eszkoz tdjolasanak megha-
tarozasahoz

Megnyitas.. Mentés.
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Osztott paraméterek
A Mozgas képerny6 jobb alsé sarkadban taldlhaté osztott paraméterek alkalmazanddk a mo-
zgasra a robotkar el6z6 helyzetébdl az elsé utpontig a parancs szerint, és onnan a kévetkez6
utpontok egyikéig. A Mozgas parancs beallitdsai nem vonatkoznak az utolsé dtponttél a Mo-
zgas parancs alatt mend Utvonalhoz.

TCP kivalasztasa

Annak a médja, ahogyan a robot mozog az Utpontok kozott, bedllithaté attol fliggéen, hogy a TCP
a felhasznalé altal meghatarozott TCP vagy aktiv TCP szerint keriilt bedllitdsra. Az Aktiv TCP
figyelmen kiviil hagyasa lehet6vé teszi ennek a mozgasnak a bedllitasat az Eszkoz pereméhez
viszonyitva.

A TCP beallitasa egy Mozgasban

1. A Program lap képernydn allitsa be az utpontokhoz hasznalt TCP-t.

2. A Parancs alatt, a legordiilé meniiben jobbra valassza ki a Mozgas tipusat.
3. A Mozgas alatt valasszon egy opciot a TCP beallitasa legordiilé meniiben.
4

. Valassza az Aktiv TCP hasznalata pontot vagy egy felhasznalé altal meghatarozott TCP-t.
Valaszthatja az Aktiv TCP figyelmen kiviil hagyasa lehet6séget is.

Funkcidvalasztas

a Mozgdas parancs alatti Utpontok funkcidterek, melyeket be kell mutatni, amikor meghatarozza
ezeket az utpontokat (1asd: 16.3. pont). Ez azt jelenti, hogy amikor utpontot allit be, a
program emlékszik majd az eszkdz koordinataira a kivalasztott funkcio funkciéterében. Van
néhany koriilmény, mely részletes magyarazatot igényel:

Relativ Gtpontok A kivalasztott funkcié nincs hatassal a relativ Utpontokra. A relativ mozgast
mindig az Alap tajolasat figyelembe véve végzik.

Valtoz6 utpontok Amikor a robotkar valtozo Gtponthoz mozog, az Eszk6zkézpont pontja (TCP)
avaltozo koordinataiként keriil kiszamitasra a kivalasztott funkcié terében. Ezért a robotkar
mozgdasa egy valtozo utponthoz valtozik, ha egy masik funkciot valaszt ki.

Funkciovaltozé Mddosithatja egy funkcid helyzetét, mikdzben a program fut, ha beallit egy tar-
tast a megfelelé valtozéhoz.

lllesztési szogek hasznalata

A 3D tartas alternativajaként kivalaszthatja a lllesztési szogek hasznalata jel6I6négyzetet, ami-
kor a Moved segitségével hatarozza meg az Utpontokat a robot illesztési szogei segitségével.
Ha az lllesztési szogek hasznalata engedélyezett, akkor a TCP és funkcioé opcidk nem érhetdk el.
Az lllesztési szogek hasznalata segitségével meghatarozott tpontokat nem allitjdk be, amikor
a program a robotok kéz6tt mozog.
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Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time

Slika 15.1: Egy mozgas sebességprofilja. A goérbe harom részre osztédik: gyorsulds, ut és lassulas.
Az (t fazisanak szintjét a mozgas sebességbeadllitdsa adja meg, mig a gyorsulds és lassulds fazisainak
meredekségét a gyorsulasi paraméter adja meg.
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Pont a robot Utvonalan. Az utpontok a robot programjanak legkozpontibb része, amelyek me-
gmondjak a robotkarnak, hogy hol legyenek. Egy rogzitett helyzet( Gtpontot Ugy tanitanak, hogy
a robotkart fizikailag a poziciéba mozgatjak.

Utpontok tanitasa

Atanitas kifejezés hasznalatos arra, amikor megmutatjak a robotnak, hogyan helyezze el a TCP-
t egy funkciéval kapcsolatban egy alkalmazashoz. A robot szamar egy utpont megtanitasahoz
kovesse az aldbbi utasitasokat:

1. A Program lapon illessze be a Csomépont mozgatasa opciot.

. ACsomépont mozgatasan hasznalja a TCP beallitasa legordiil6 meniit a TCP bedllitasahoz.

2
3. ACsomoépont mozgatdsan hasznalja a Funkcié legordiilé meniit egy funkcid kivalasztasahoz.
4

. Az Utpont csoméponton a Tanité méddal vagy a Lokéssel pozicionalhatja a robotot egy
kivant konfiguraciéban.
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Utpontok hasznalata
Egy utpont hasznalata azt jelenti, hogy a megtanitott kapcsolatot alkalmazza a funkcié és a TCP
kozo6tt a jelen helyzetben. A funkcid és a TCP kodzotti kapcsolat, a jelenlegi kivalasztott funkcidra
alkalmazva, eléri a kivant TCP helyzetet. Ezutan a robot kitaldlja maga, hogyan pozicionaljon,
hogy a jelenleg aktiv TCP elérje azt a TCP helyzetet. Utpont hasznélatahoz kdvesse az alabbi
utasitasokat:

1. Egy Mozgas csomépontban egy meglévd utpont hasznalata vagy az utpont masik Mozgas
csomopontba illesztése
(pl.: masolas és beillesztés segitségével vagy az Utponton a ,Hivatkozas” gomb hasznala-
taval).

2. Allitsa be a kivant TCP-t.

3. Allitsa be a kivant funkciot.

Az utpont beallitasa
Utpontok nevei

Az Utpontok automatikusan egyedi nevet kapnak. A nevet a felhaszndlé megvaltoztathatja. A
hivatkozas ikonjanak kivalasztasaval az utpontok 6sszekapcsolodnak és megosztjak a helyzeta-
datokat. Mas Utpontadatokat, példaul az atmenet sugarat, az eszkoz/illesztés sebességét és az
eszkoz/illesztés gyorsuldsat, egyedi Utpontokhoz konfiguraljak, még ha 6ssze is lehetnek kotve.

Keverés

A keverés lehet6vé teszi, hogy a robot puhan atmenjen két pdlya kozott anélkiil, hogy a koztiik
[évé utpontnal megallna.

Példa Gondoljon egy felvesz és letesz alkalmazasra példaként (14sd: 15.2. a&bra), ahola
robot éppen az 1. Gtpontnal van (WP_1), és fel kell vennie egy targyat a 3. Gtpontnal (Wp_3). A tar-
ggyal és mas akadalyokkal valo litkdzés elkeriilése érdekében (0) a robotnakwpP_3 a 2. Gtponttdl
jové iranyban kell kozelitenie (Wp_2). Tehat harom Gtpontot vezetnek be, hogy olyan Gtvonalat
hozzanak létre, amely megfelel a kovetelményeknek.

@ WP_2
wp_1

l WP_3

Slika 15.2: WP_1: kezd6 helyzet, Wwp_2: ponton at, wp_3: felvételi helyzet, 0: akadaly.

Mas bedllitasok konfiguraldsa nélkil a robot megall mindegyik utpontnal, miel6tt folytatja a mo-
zgdasat. Ehhez a feladathoz a wpP_2-nél a megallds nem optimalis, mivel egy sima forduldshoz

e-Series [I-44 Verzié 5.1.0



15.5 Alap program csomépontok UNIVERSAL ROBOTS

kevesebb id6 és energia sziikséges, mikdzben a kdvetelményeket még mindig teljesiti. Még el-
fogadhato, hogy a robot nem éri el a Wp_2-t pontosan, és az elsé palyatél az atmenet a masodikra
e pozicié mellett torténik.

A wWP_2-nél a megallas elkeriilhet6, ha az utponthoz keverést konfigural, amely lehet6vé teszi,
hogy a robot kiszamitson egy puha atmenetet a kdvetkez6 palyara. Az atmenet els6édleges pa-
ramétere a sugdar. Amikor a robot az Utpont dtmenetének sugaran beliil van, elkezd atmenni és
eltérni az eredeti tervtél. Ez gyorsabb és puhabb mozgdasokat tesz lehetévé, mivel a robotnak
nem kell lassitania és Ujra gyorsitania.

Atmenet paraméterei  Eltéréen az Gtpontoktdl, tobb paraméter van hatassal az 4tmenet pélyajara
(lasd: 15.3. abra):

* az &tmenet sugara (r)

+ arobot kezdeti és végsé sebessége (a(z) p1, illetve p2 pozicidknal)

- a mozgas ideje (pl.: ha egy palyahoz specifikus id6 van beallitva, akkor ez befolyasolja a
robot kezdeti/végs6 sebességét)

+ a pdlya tipusa, ahonnan és ahova atmegy (MoveL, MoveJ)

wp_1 / \

@ w3

Slika 15.3: Keverje Wp_2 felett r sugarral, a kezdd keverési helyzet p1-nél és a végs6 keverési helyzet
p2-nél. A(z) 0 akadaly.

Ha egy atmenet sugara be van allitva, a robotkar palyaja atmegy az dtpont kortil, ezzel lehetévé
téve, hogy a robotkar ne alljon meg a pontnal.

Az dtmenetek nem fedheti 4t egymast, azaz nem lehetséges olyan atmeneti sugarat beallitani,
amely egy kordbbi vagy késébbi Gtpont &tmenetének sugardval atfed, ahogyan a(z) 15.4. dbran
lathato.

Feltételes atmenetpalyak Az dtmenetpdlyat az Gtpont, ahol az atmenet sugarat beallitottak és
a programfaban a kovetkezd egyarant befolyasolja. Azaz a(z) 15.5. abran taldlhaté program-
ban a wp_1 korili atmenetet wp_2 befolydsolja. Ennek kovetkezménye nyilvanvalé lesz, amikor
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| WP_2 \

°
r—————$

\
N7
N
I\
1
VI
*

o~

Slika 15.4: A keverési sugar atlapolas nem megengedett (*).

atmegy a WP_2 koril ebben a példaban. Két lehetséges befejez8 pozicié van, és annak megha-
tarozasahoz, hogy melyeik az a kovetkez6 Gtpont, ahova atmenjen, a robotnak értékelnie kell a
digitalis_bemenet[1] aktudlis értékét, amikor mar belép az dtmenet sugardba. Ez azt jelenti,
hogy a ha...akkor kifejezést (vagy mas sziikséges dllitdsokat a kdvetkezd Utpont meghatéro-
zasahoz, pl. valtozo Gtpontok) értékelik, mielStt ténylegesen eléri a Wp_2-t, ami a program sor-
rendjét nézve valahogy szamlalé intuitiv. Ha egy Utpont megallité pont, és azt feltételes kifejezés
koveti, hogy meghatérozza a kdvetkez6 utpontot (pl. az I/0 parancs), ebben az esetben akkor
hajtjak végre, amikor a robotkar megallt az Utpontnal.

MoveL
WP_I et
WP_1 (Atmenet) E /
WP_2 (&tmenet)
ha (digitalis_bemenet[1]), akkor
WP_F_1
még
WP_F 2

WP_F_2

Slika 15.5: A(z) wP_I az els6 Utpont, és két lehetséges utolsé Utpont, WP_F_1 és WP_F_2, van a feltéte-
les kifejezéstol fliggéen. A feltételes ha kifejezést akkor értékelik, amikor a robotkar belép a masodik
keverésbe (*).
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WP_3

Slika 15.6: lllesztési hely (MoveJ) vs. kartézianius hely (Movel mozgas és keverés.

Kevertpalyak A mozgas tipusatol fliggéen (azaz Movel, Moved vagy MoveP) kiilonb6z6 kevert
palyak jonnek létre.

+ Keverékek MoveP-ben Amikor MoveP-ben kever, a keverék helyzete egy korivet kdvet al-
landd sebességen. A tajolas a két palya kozott |agy interpolacioval keveredik. Egy Moved
vagy Movel keverhetd MoveP-vé. llyen esetben a robot a MoveP koérivkeverését hasznalja,
és interpolalja a két mozgds sebességét. Egy MoveP nem keverhetd MoveJ-vé vagy Movel-
|é. Ehelyett a MoveP utolsé utpontjara hivatkoznak megallasi pontként keverés nélkiil. Nem
végezhet keverést, ha a két palya 180 fokhoz kdzel szogben van (visszafelé), mivel ez na-
gyon kis sugaru korivet hoz Iétre, amit a robot allandé sebességgel nem tud kovetni. Ez
a programban futtatasi idé kivételét okozza, amely korrigalhatd az dtpontok bedllitasaval,
hogy kevéshé éles szoget kapjanak.

+ MoveJ-t tartalmazo keverések A MovedJ keverések lagy gorbiiletet okoznak az illesztési
térben. Ez m(ikodik a MoveJ-Moved,MoveJ-Movel és MovelL-Moved keveréseknél. A ke-
verés lagyabb és gyorsabb palyat hoz [étre, mint a keverés nélkiili mozgasok (1asd a 15.6
abrat). Ha a sebességet és gyorsulast hasznaljak a sebességprofil meghatdrozasara,
akkor a keverés a keverési sugaron beliil marad a keverés alatt. Ha a sebesség és gyor-
sulds helyett az idét hasznalja mindkét mozgds sebességprofiljanak meghatarozasahoz,
akkor tulfutas lehetséges, ahol a palya nem marad a keverés sugaran beliil. Ez torténik, ha
a két palya ideje nagyon kiilonb6z6.

Keverékek MovelL-ben Amikor Movel-ben kever, a keverék helyzete egy korivet kovet al-
landd sebességen. A tajolas a két palya kozott [agy interpolacioval keveredik. A robot las-
sulhat a palyan a koriv kdvetése el6tt, hogy elkeriilje a nagyon nagy gyorsuldsokat (pl. ha a
két palya kozotti szog kozel van a 180 fokhoz).
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Relativ utpont

> Aap Q - Grafika Viltozok

) Specidlis

| > speceic  [CpS— P :
Relatfv helyzet v

\ Sablonok ¢ [ Mover Utpont _y

@| Utpont 1 .
— Utpont_1
izl ¢ ¥ CircleMove pont_ %
Keresés B) ViaPaint_1 Relativ mozgas, az innen és ide helyzetek kézstti kildnbséggel Tavolsag
Eré © EndPoint_1 meqadva -
o == Bedlitas ponttdl pontig 0.0 mm
=00 ¥eyel X vérakozds Pont bedlitasa [ Pont bealitasa |
Tracking [ Eéugras B
@ Ledlit o
® Megeayzés Mozgatas ide Mozgatas ide 180,0 °
17 M Mappa 3
| <(ires
¢ & Hurok
= <(ires @ osztott dtmenetl sugér haszn... (@) Osztott paraméterek haszndlata
®a Hivds- A )
Atmenet sugérral & 50
i= var_2:=2 * force() o o] O Eszkzsebesség 2
¢ b Ha 25 Eszkoz gyorsuldsa 1200

= <Cires> Qld 2

B Parancssor
& Valtds ..
o idszits_1

¢ |8 Lenaimozas -

AL it

Olyan uUtpont, melynek helyzetét a robotkar el6z8 helyzetéhez képest adjak meg, példaul hogy
,Két centiméterre balra”. A relativ helyzet meghatarozasa a két megadott helyzet (balrél jobbra)
kozotti kiilonbség.

Megjegyzés: az ismételt relativ helyzetek kimozgathatjak a robotkart a munkahelyérél.

Az itteni tavolsag a kartézianus tavolsag a TCP és a két helyzet kdzott. A sz6g meghatdrozza,

mennyire valtozik a TCP tajolasa a két helyzet k6zott. Pontosabban a forgasi vektor hossza irja
le a tajolas valtozasat.

Valtozo utpont

V Alap Q - Grafika Véltozék

ez VY Robotprogram

o
Véltozo helyzet v
Utpont 9 [ MoveP Utpont &

Varakozas e U?O”E—l Mozgassa a robotot véltozd helyzetekbe
®| Vaitozd
Bedllitas 9 ¥/ CircleMove Véltoz6 hasznélata
P © ViaPoint_1
B ® EndPoint 1
Leallit = Bedllitds
. , X Vérakozds
Megjegyzes M Eibugras
Mappa @ Leait

e 4 @ Megjegyzés 3
> Sablonok == <Cires>

©

& [© Hurok @ osztott dtmenetl sugér haszn... (@) Osztott paraméterek haszndlata
- <(ires> 4 .
- Atmenet sugdrral 3 50
. Hivds- O o] O Eszkdzsebesség 2
«= wvar_2:=2 *force() 25 Eszkoz gyorsuldsa 1200
¢ b Ha Id 2
o @)

& Parancssor
& ValtEs ...
O idézits_1

P P

2SS XBREE

Olyan utpont, melynek helyzetét egy valtoz6 adja meg, ebben az esetben szamitott _pos. A
valtozénak tartasnak kell lennie, példaul
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var=p[0,5;0,0;0,0;3,14;0,0;0,0]. Az els6é harom azx,y,z, az utolsé harom pedig a tajolas, az
rx,ry,rz vektorral megadott rotdcids vektorként. A tengely hossza a forgatandé szog 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 hatdroz meg. Ha egy atmenet sugarat egy rogzitett Utpontra allitjdk be, és az ezt me-
geldz6 és kovetd Utpontok valtozdk, vagy ha az atmenet sugara valtozé uUtpontra van bedllitva,
akkor az dtmenet sugarat nem ellenérzik atfedésre (1asd: 15.5.1). Ha a program futasakor
az dtmenet sugara atfed egy pontot, a robot figyelmen kivil hagyja, és a kovetkez6h6z mozog.

Példaul ahhoz, hogy a robot 20 mm-t mozogjon az eszkdz z tengelye mentén:

var_1=p[0;0;0,02;0;0;0]
Movel
1_utpont (valtozd helyzet):

Hasznalja: valtozé=var_1, funkcidé=eszkoz

15.5.2 Varakozas

Q - Grafika Valtozék

biler Y Robotprogram

; Varakozas
Utpont 9 & Move/ . o . P
- Valassza ki, mit inditson el a robot kévetkezd miivelete;
Varakozd @ Utpont_1
arakozas = Sedlitss
Beallitas & Vérakozés O Nires vérakozés
Eléugras O Vérakozés seconds
Leallit O Vérakozés digitdlis bemenetre |<Di.Input> v
Megjegyzés
e O Vérakozds ‘<An Input= v H> v ‘
Mappa
a 3 O Vérakozés
> Speciélis
) Sablonok

'Y S RS d Nch =

augusztus 10. (I)

A Varakozas ledllitja az I/0 jelet, vagy kifejezést egy adott id6re. Ha kivalasztja a Nincs varako-
zas lehet6séget, akkor semmi sem torténik.

Megjegyzés: Amint az Eszkozkommunikacios interfész, TCl engedélyezett, az eszkdz analdg
bemenete nem érhet6 el a Varakozas kivalasztasahoz és a kifejezésekhez (1asd: 16.1.10).
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15.5.3 Beillitas

Q - Grafika Valtozék

Mozgas
9 ¥ Robotprogram Beallitas
J Move,
Ukiperiit ¢k ® U J 1 Vélassza azt a mlveletet, melyet szeretne, ha a robot elvégezne a programban ezen a
4 4 toont_. ponton. Meghatérozhatja a véltozésolkat is a robot hasznos terhelésén,
Varakozas s
== Bedllitas
Beallitas O Nincs miivelet
ElSugras
4 O Digitélis kimenet bedlitdsa |<Di.Cutput> -
Leallit
) . O Analég Kimenet beélitdsa |<An.Output=> v
Megjegyzes
Mappa O Bedllitds |<Output=> -
> Specidlis A I O Lépésenkénti telepltés valtozoja egyesével:
> Sablonok

[ Telies hasznos terhelés bedlitdsa erre:

[}

O TCP beélitasa

usztus 10, (D

Bedllitja a digitalis vagy analog kimeneteket egy adott értékre.

A parancs hasznalhat6 a robotkar hasznos terhelésének beallitdsara is. A hasznos terhelési suly
bedllitasa sziikséges lehet, hogy megakadalyozza, hogy a robot védé leallitast inditson el, ami-
kor az eszkdznél a suly eltér a vart hasznos terheléstél. Alapértelmezésként az aktiv TCP is ha-
sznalatos gravitaciés kozéppontként. Ha az aktiv TCP nem hasznalhaté gravitacios kozéppont-
ként, akkor a jeldlénégyzet jeldlése megsziintethetd.

Az aktiv TCP szintén mddosithaté a Beallitas paranccsal. Egyszerden kattintson a jel6l6négyze-
tre, és valasszon egyet a TCP eltolasaibdl a meniiben. Ha az aktiv TCP egy adott mozgashoz
ismert a program irdsanak idejekor, akkor haszndlhatja a TCP kivalasztdsa opciét a Mozgas
megérintésével az Alap meniiben a bal oldalon (1asd: 15.5.1). A megnevezett TCP-k konfi-
guralasaval kapcsolatos tovabbi informaciokért (1asd: 16.1.1).
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15.5.4 Eldugras

\/ Alap Q - Grafika Vaéltozdék

Mozgas
9 Y Robotprogram Varakozas

U M
Utpent iRk ove Vélassza ki, mit inditson el a robot kévetkez& miivelete;
— @ Uwpont_1

arakozas = Bedlitds
Beallitas X Vérakozas O Nincs vérakozés

. [ Eibugréds
El6ugras O Vérakozds seconds
Leallit O Vérakozés digitélis bemenetre
Megjegyzés

L= Q vérakozas ‘<An Input> v H> hd ‘ 4,0

Mappa

a 3 O\/a’ra\(oza’s
> Speciélis
) Sablonok

Az el6ugras olyan lizenet, amely a képernyén akkor jelenik meg, amikor a program eléri ezt a
parancsot. Az lizent stilusa kivalaszthatd, a szoveg maga pedig megadhaté a képernyén me-
gjelend billenty(zettel. A robot var, hogy a felhasznél6/kezel6 megnyomja az ,0K” gombot az
eléugras alatt, miel6tt folytatja a programot. Ha a ,Program végrehajtasanak ledllitasa” tételt

valasztja, a robot programja ennél az eléugrasnal leall.
Megjegyzés: Az lizenetek legfeljebb 255 karakterre korlatozottak.

15.5.5 Leallit

Vv Alap Q - Grafika Valtozék

DierE Y Robotprogram Leél'it
Utpont 9 [ Move/

. . ®| Utpont 1 A program végrehajtdsa ennél a pontnél megél
Varakozas gs

= Fedlitas

Beallitas X Vérakozas

\Buaré [ Elbugras
Elougras O Ledlt
Leallit
Megjegyzés
Mappa

) Sablonok

23S KIBRETE

———— 000

A program végrehajtasa ennél a pontnal megall.
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15.5.6 Hozzaszolas

Q - Grafika Valtozék

FerE S ¥ Robotprogram M . .
Utpont @ [ Move/ egjegyzes
n n ®| Utpont_1
Varakozas P
== Bedllitas . ' N
Las N . Adjon meg megjegyzést
Beallitas X Vdrakozas
Buaré [ Eléugras
Elougras O Ledlt
Leallit '® Megjegyzés
Megjegyzés
Mappa

> Sablonok

Lehet&séget ad a programozdnak, hogy szovegvonalat adjon a programhoz. Ez a szévegvonal
nem csinal semmit a program végrehajtasa alatt.

15.5.7 Mappa

W Alap Q - Grafika Véltozék

azday ¥V Robotprogram M
Utpont 9 [ Move/ appa
. . ®| Utpont 1 £ " < avCiterné
Varakozas P gy mappa egyszeruen programsorok gyujtemenye.
wm Bedllitas
Beallitas X Vdrakozds Adjon meg a programféban megjelenitendd szoveget:
Suara [ Eléugras
ElES O Ledit Mappa
Leallit ® Megiegyzés
. a ¢ | Mappa
Megjegyzes - <Cires >
Mappa

™= [ Programfa mappa elrejtése

2SS XKBRET

Mappa hasznalatos egy program bizonyos részeinek rendezésére és cimkézésére, a programfa
takaritasara és hogy a program olvasasa és abban vald navigalas konnyebb legyen.

A Mappa nincs hatassal a programra és végrehajtasara.
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15.6 Halado program csomopontok
15.6.1 Hurok

Q - Grafika Valtozék

Hurok 9 & Move/
@ Utpont_1
- Bedllits: dlassza ki, hényszor kellene a programot végrehaltani ebben a
SHifrie) Bedlitds Vel K, el Sqreh bb
Kijelolés ¥ Vérakozds hurokban,
" [ Eldugrés
a o
O Lealit @ Mindig hurok
Parancssor @) Megiegyzés
Hurolk X-szer
p ¢ B Mappa O
Esemeény - <(iress Hurokszém Valtozé neve
e A - <(res> 13 . 2
Valtas O Hurok, amikor a kifejezés Igaz
1d6zitd

> Sablonok [ Ellenérizze a kifejezést folyamatosan

Hurkolja a hattér programparancsokat. A kivalasztastol fiiggéen a hattér programparancsok
vagy végteleniil hurkoltak, bizonyos szamszor vagy amint az adott kériilmény valés. Amikor
bizonyos szdmszor hurkol, egy kiilén hurokvaltozé (a fenti képernyéképen 1_. hurok) jon létre,
amely a kifejezésben a hurkon beliil hasznalhatd. A hurokvaltozé értéke 0 és N — 1 kdzotti.

Amikor a hurkolds kifejezést hasznal végkoriilménynek, a PolyScope lehet6séget ad a kifejezés
folyamatos értékelésére, hogy a ,hurok” megszakithatd legyen barmikor, a végrehajtasa alatt,
ahelyett, hogy elérje az ismétlést.

15.6.2 Alprogram

Q - Grafika Valtozék
X7 HpeEtln ¥ Robotprogram Alprogram_1

Hurok = <iires
" Alprogram_1
- s

Egy alprogram mutathat egy féjlra a lemezen vagy azt tartalmazhatja

SubProg ez a program.

s Alprogram-féjl:
Kijeloles . P
<Nincs fajl kivdlasztva>

Ha pr e
Féjl betoltése

Parancssor
Esemény
Szal
Valtas
1d6zité

| Alprogram mentése || Alprogram tériése

[ Tartsa naprakészen az alprogram fajjt ezzel a programmal

& Alprogramfa megmutatasa
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Egy alprogram megtart programrészeket, melyek tébb helyen sziikségesek. Egy alprogram lehet
kilon fajl a lemezen, és elrejthetd is, hogy megvédjék az alprogram véletlen médositasaitol.

Alprogram hivasa

Q - Grafika Valtozék

v Raboprogram

Hurok ¢ 4 Move Alrutin hivasa
8 Utpont_1 Vélasza Idi, melyik alrutint hivja be ennél a pontnél a program végrehaijtdsakor
SubProg L
== Bedllitas
Kijelslés X Vérakozds |chs -
[ Ei6ugras
g1
Ha O Ledit
Parancssor ® Megegyzés
a ¢ | Mappa
Esemeény = <rocs
ires>
Szal @ & Hurok
p— W <tres> »
aitas Ta Hivds-
1d6zité

Alprogram hivésa futtatja a programsort az alprogramban, majd visszatér a kovetkezd sorhoz.

15.6.3 Kijelolés

v Specialis
Y Robotprogram Forrés |Kifejezés v

Hurok ¢ [ Move/ Kijeldlés
@| Utpont_1
SubProg = Bedlitds Kijeléli a kivélasztott valtozot a kifejezés értékével.
Kijeltlés X Vérakozds Valtozé Kifejezés
[ EGugrés

e o Lo 2 forced
Parancssor @ Megjegyzés

2 ?
Esemeny
Szal @

s L] - <(ires I

Valtas B Hivés-
1d6zitd += var_2:=2 * force()

Ertékeket jeldl ki valtozokhoz. Egy kijeldlés a jobb oldali kiszamitott értéket adja a bal oldali
valtozonak. Ez hasznos lehet komplex programokban.
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15.6.4 Ha

fault

Q - Grafika Valtozék

Y Robotprogram Forrés |Kifejezés v

Hurok 9 & Move Kijelolés
® Utpont_1
SubProg - Bedlitds Kijeléli a kivalasztott valtozdt a kifgiezés értékével,
Kijeldlés X Vérakozas Véltozs Kifejezés
[ Eisugras
s 0 con 2 fore
Parancssor Q) Megjegyzés

Esemény
Szal

Valtas

1d6zité i= var_2:=2 * force()

? Ha
> Sablonok H .
- <(rres

Egy Ha...még parancskonstrukcid megvaltoztatja a robot viselkedését érzékel6k bemenetei vagy
valtozok értékei alapjan. A Kifejezésszerkesztbvel leirhatja azon koriilményeket, melyeknél a ro-
botnak be kell tartania ezen Ha parancsokat. Ha a korilményt Valésnak értékelik, akkor a Ha
parancson beliili allitadsokat hajtja végre.

Egy Ha parancsnak tébb Mégha allitasa lehet, mely hozzaadhato és eltavolithaté a Mégha hoz-
zaadasa és a Mégha eltavolitasa gombok segitségével. Egy Ha parancsnak azonban csak eg-
yetlen Még allitasa lehet.

Megjegyzés: Kivalaszthatja a Kifejezés folyamatos ellendrzése jel6l6négyzetet, hogy lehetbvé
tegye a Ha és Mégha allitdsok koriilményeinek értékelését, mikdzben a tartalmazott sorokat
végrehajtja. Ha a Ha parancson beliil egy kifejezést Hamisként értékelnek, akkor a Mégha vagy
Még dllitasokat kell betartani.
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15.6.5 Parancssor

Q - Grafika Valtozék
Y Robotprogram T
Hurok o [ Move) Parancssor kédja

SubProg _g L,/t??m’l Aldbb megadhat szdveget, amelyet parancssorlkodiént a URController végrehait.
edllitas
Kijeldlés X Varakozés
[ Ebugras
Ha O Lealt
Parancssor ® Megjegyzés
p ¢ I Mappa
Esemeny = __
Szal ¢ 0 Hur
o 1 == <Cires> s
valtas ®al Hivas-
1d6zitd "= var_2:=2 * force()

? Ha
> Sablonok =
- <res

[ Parancssor

100%

Ez a parancs hozzaférést ad a hattér, valos idejd nyelvhez, amelyet a robot szabalyozéja hajt
végre. Csak haladé felhaszndaldknak javasolt, és a hasznalati utasitasai a Parancssor kézikonyv-
ben taldlhatok meg a tdmogaté honlapon (http://www.universal-robots.com/support).

Ha a ,Fajl” opcid keriil kivalasztasra a bal fels6 sarokban, akkor létre lehet hozni és szerkeszteni a
parancssor programfajlokat. Ily médon hosszu és komplex parancssor programok haszndalhatok
egytitt a kezel6barat PolyScope programozassal.

Copyright © 2009-2018, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

15.6.6 Esemény

> Aap Q - Grafika Viltozok

W Specialis ¥ Robo

tprogram P
Hurok = <(ires Esemény
SubProg § Esemény Egy Esemény hasonld egy Megszaldtéshoz, azonban egy
[ <(ires eseményben a féprogram végrehajtésa folytatddik, amig az

Kijelolés eseménykdd végrehajtdsa alatt van. Amig az esemény végrehajtdsa
alatt van, U eseményeknel< nincs hatésulc.

Ha
Az adott szenzor bemenete vagy programvéltozd éllapotétdl fliggéen

Parancssor a kovetkezd sorakat végrehaitidk.

Esemény

Szal

s I I
Valtas
1do6zité

29SS XEBEE

Esemény hasznalhaté egy bemeneti jel figyelésére, és néhany mdvelet elvégzésére vagy valtozo
beallitasara, amikor a bemeneti jel magas. Példaul abban az esetben, amikor egy kimeneti jel
magas lesz, az esemény program varhat 200 ms-ig, majd visszaall ismét alacsonyra. Ez a f6
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programkddot sokkal egyszeriibbé teheti abban az esetben, amikor egy kiilsé gép elinditasa
emelkedé oldalon torténik, és nem magas bemeneti szinten. Az eseményeket minden ellenér-
zési ciklusban egyszer (8 ms) ellenérzik.

15.6.7 Végrehajtasi szal

n=
Q - Grafika Valtozék

Y Robotprogram Szal
Hurok = <Ures>

Egy végrehaitasi szél egy pérhuzamos program, amely & f& program mentén fut. Egy

SubProg végrehajtés szél végrenaijthat I/O-t, varhat jelekre és bedlithat valtozokat.

Kijeldlés Hasznos més gépek kontrolldldsdra, amig a robet fut.
Ha
Parancssor
Esemény
Szal
L Ll 8
Valtas

1d6zite

& Hurkok 8rékié

' . 9 C’ K |! M : [ Program végrehajtasénalc kivetése

A végrehajtasi szal a robot programmal parhuzamos folyamat. Egy végrehajtasi szal egy kiils6é
gép kontrollalasra hasznalhat6 a robotkartdl fliggetleniil. Egy végrehajtasi szal kommunikal a
robot programjaval valtozokkal és kimeneti jelekkel.

15.6.8 Valtas

Q - Grafka  Véltozok

\V Specialis v/ Robotprogram

Valtas
Hurok 9 & Move/
@ Utpont_1
SubProg w| Bedlitas Hasznélhat kapcsold élitast, hogy a program folyasét lcontrolldlia. Ezek
P . . lecserélik a komplex Ha...Ha még dlitdsokat, és a kifejezéséhez
Kijeldles 4 \/aurakolzas értéktartomaényokat tesztelhet
" [ Eidugras
4 O Ledllt
Parancssor Q) Megjegyzés
. ¢ I Mappa Valtés
Esemeny .
- (ires
Szal 9 © Hurok
— 4 = <res 3
altas ®a| Hivés- [ Alapérteimezett eset
1d6zitd +=|var_2:=2 *force()

9 b Ha

B Parancssor

& \Valtas . I:I Eset ‘chs kijelslés v

'S DR ¥} =

Egy Eset valtasa konstrukcié megvaltoztathatja a robot viselkedését érzékel6k bemenetei vagy
valtozok értékei alapjan. A Kifejezésszerkesztével leirhatja azon alap koriilményeket és megha-
tarozhatja azokat az eseteket, melyeknél a robotnak folytatnia kell ezen valtas alparancsokat.
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Ha a koriilményt gy értékelik, hogy illik az egyik esethez, akkor az Eset soron beliili sorokat haj-
tja végre. Ha meghataroztak egy Alapértelmezett esetet, csak akkor a sorokat hajtjak végre,
ha nem taldltak mas hozzaill6 esetet.

Mindegyik Valtas esetében van tobb Eset és egy Alapértelmezett eset. Valtasoknak csak
egy meghatarozott Eset értékeivel rendelkezik. Az Esetek hozzaadhaték a gombokkal a képer-
ny6n. Egy Eset parancs eltavolithato a képerny&rél azon valtas esetében.

15.6.9 Idozitoé

> Aap Q - Grafika Viltozok

7 el VY Robotprogram

ldézité
Hurok 9 [ Move/ o P P P
4 Méri az id6t. A mért idd megjelenik a valtozoban

SubPp @ Utpont_1

ubProg = Bealités [ 7 |usats 1 -
Kijeltlés X Vérakozds

[ Ebugras

i O Ledlt O start
Parancssor ® Megeayzés QO Lealitas
Esemény 1 -ra = OV\sszaélh‘tés
Szal @ @ Hurok
Valta ] =] <Cires 3

altas ®a Hivds-
1dozité o= var_2:=2 * force()

@

BT Parancssor
& Valtas ..
O idézits_1

29SS XEBEE

Egy I1d6zit6 méri annak az idének a hosszat, amelyik a robot specifikus részének futasa alatt
telik el. Programvaltozé

15.7 Sablonok

15.7.1 Raklap

> Specidlis Y Robotprogram
\ Sablonok ¢ [HE Raklap

Raklap

Egy raldapmvelet lehet&vé teszi, hogy a robot elvégezze ugyanazt a mozgassorrendet

Raklap Mintazat és mliveleteket tébb kUltnbozE helyzetben. Ez hasznos lehet raklapozéshoz vagy
@ :ii PalletSequence hasonlé mliveletekhez. Egy raldapmiivelet az aldbbi sicfunkciélkbdl &l
Keresés © Megidzelités_1 » Tobb helyzetben elvégzends programsorrend
P @ PatternPoint_1 @ The Mintdzatlistaként vagy récsként megadva
[© w= Bedlitds « Opciondlis inditds eldtti sorrend, melyet az elsé helyzet eldtt kell elvégezni,
Conveyor ¥ Vérakozés « Opciondlis befejezés uténi sorrend, melyet az utolsd helyzet utdn kell elvégezni
Tracking @ Kilépés_1

0O sorrend indftés elétt

[ Sorrend befejezés utén

100% ° 0 O
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Egy raklap mivelet el tud végezni egy mozgassorozatot mintaként megadott helyek bedllitasaban
(lasd: 15.7.1.1). A mintdzatban mindegyik helyzetnél a mozgasok sorrendje a mintazat he-
lyzetéhez képest fut.

Raklapmiivelet programozasa
A |épések, amelyeken végig kell menni:

1. Hatarozza meg a mintazatot.

2. Készitsen Raklapsorrendet a felvételhez/letevéshez minden egyes pontnal. A sorrend le-
irja, mit kellene tenni mindegyik mintazat helyzetében.

3. Hasznalja a kivalasztot a sorrend parancs képernyén, hogy meghatdrozza, melyeik Gtpon-
tnak kellene megfelelnie a mintazat helyzetének a sorrendben.

Raklapsorrend/Horgonyozandé sorrend

Raklapsorrend csomdpontban a robotkar mozgasai a raklap helyzetéhez viszonyulnak. Egy sor-

rend viselkedése olyan, amilyen a robotkaré a helyzetnél, melyet a Horgonyhelyzetnél/Mintazatpontnal

a mintazat hatdroz meg. A megmaradé helyzetek mind mozognak maijd, hogy illeszkedjenek.

Ne haszndlja a Mozgas parancsot egy sorrenden beliil, mivel nem viszonyul a horgony helyze-
téhez.

.,BeforeStart”

Az opciondlis BeforeStart sorrend kdzvetleniil a muivelet kezdete elétt fut. Ez hasznélhaté a
kész jelek varasahoz.

JAfterEnd”

Az opciondlis AfterEnd sorrend akkor fut, amikor a muvelet befejez6détt. Ez hasznalhaté a jel-
szallitd mozgashoz, hogy elinduljon, el6készitve a kdvetkez6 raklapot.

15.7.1.1 Mintazat

Mintazat
v/ Sablonok 9 H Rakiap o ‘ L )
sty o= Egy mintézat olyan helyzetelc csoportja, melyeket végig kell menni.
Raklap 22 Mintazat| Mintézatok hasznélnatélc soldal tébb raklapozéshoz stb.
@ :ii PalletSequence
Keresés ©® Megkdzelités_1
o @ PatternPoint_1
Ero e -
= Bedliitas
B . Helyzetek vonalon Egyenes
Conveyor X Vérakozas
Tracking @ Kiépés_1
!l I
Helyzetek négyzetben - +  Négyzet
Helyzetek dobozban ° 7 Doboz
Helyzetek listaja ._ v . " Lista
3> xXxBBREZ

augusztus 10. (I)

A Mintazat parancs hasznalhaté a robot programjaban helyzeteken at torténé ciklikus vissza-
téréshez. A Mintazat parancs megfelel mindegyik végrehajtasnal egy helyzetnek.
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Mintazat megadhato6 négy tipus egyikeként. Az els6 harom, a Sor, a Négyzet vagy Doboz has-
znalhato a helyzetekhez szabalyos mintazatban. A szabdalyos mintazatot jellemzé pontok szama
hatarozza meg, ahol a pontok meghatarozzak a mintazat szélét. Sor esetében ez a két végpont,
Négyzet esetében a négy sarok kozil harom, ahogyan Doboz esetében ez a nyolc sarokpont
koziil négy. A programozé megadija a helyzetek szamat a mintdzat széleinek mindegyikével. A
robotkontrollalé ezutan kiszamitja az egyedi mintazathelyzeteket, ardnyosan 6sszeadva a szél-
vektorokat.

Ha a keresztezendd helyzetek nem esnek szabdlyos mintazatba, akkor kivalaszthato a Lista,
ahol az 6sszes helyzet listajat megadja a programozé. Az a mdd, ahogyan a helyzetek barmilyen
elrendezése realizalhaté.

A mintazat meghatarozasa
Amikor a Doboz mintazatot valasztjak, a képernyd az alabb lathatéra valtozik.

. Il
Q - Grafika Vaéltozdk

) SaEHE Y Robotprogram

ST Helyzet
§ i Mintézat: Doboz
Raklap @ sarokl_1 sarok8_1
Keresés © sarok2 1
B @ sarok4 1
Conveyor © sarok5 1
Tracking ® saroké 1 | Tartas szerkesztése |
@ sarok7_1
4 @ i PalletSequence 3
© Megkdzelités_1
@ PatternPoint_1
- Bedlitis Nyomja meg a Beallitds gombot, és mozgassa a robotot a 8 sarokba

X Vérakozas
© Kipés 1

2o XBRT=

Egy Dobozmintazat harom vektort hasznal a doboz oldalainak meghatarozasara. Ez a harom
vektor négy pontként van megadva, ahol az elsé vektor az egyes ponttdl megy a kettes pontig,
a masodik vektor a kettes ponttél a hdrmas pontig, a harmadik vektor pedig a harmas ponttdl
a négyes pontig. Mindegyik vektort intervallumszamlalé szamok osztjak fel. A mintazat egy
specifikus helyzetét ugy szamitjak ki, hogy az intervallumvektorokat egyszer(ien ardnyosan hoz-
zdaadjak.

A Sorés Négyzetmintazatok hasonléan miikodnek.

Szamlalo valtozot hasznalnak a mintazat helyzeteinek keresztezése alatt. A valtozé neve lathaté
a Mintazat parancs képernyén. A valtozé a0 és X = Y %« Z — 1, a mintazatban a pontok szama
kozotti szamokon at ciklikusan visszatér. Ez a valtozd kijelolésekkel manipulalhatd, és hasznal-
hat6 kifejezésekben.

15.7.2 Keresés

A keresés funkcio egy érzékelét hasznal, hogy meghatdrozza, amikor a helyes helyzetet eléri a
megfogashoz vagy a tétel leejtéséhez. Az érzékeld lehet nyomégombos kapcsold, nyomasér-
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zékeld vagy kapacitiv érzékelS. Ezt a funkcio a tételhalmokon t6rténé munkahoz késziilt kiilon-
boz6 tételvastagsagokkal, vagy ahol a tételek pontos helyzetei nem ismertek vagy tul nehéz
programozni.

Halmozas Lehalmozas

o f

s |[i 1 Ti

Amikor keresési m(veletet programoz halmokkal valé munkahoz, akkor meg kell hatarozni az s
kezddpontot, a d halom irdnyat és az i tételvastagsagot a halomban.

Ennek tetején meg kell hatarozni azt az allapotot, amikor a kdvetkez6 halomhelyzetet eléri, és
egy specialis programsorrendet, melyet az egyes halomhelyzeteknél elvégeznek. A sebességet
és gyorsuldsokat szintén meg kell adni a halommdveletbe bevont mozgashoz.

Halmozas

n>
Q - Grafika Vaéltozék

) EpeEtb Y Robotprogram

Keresési tipus kivalasztasa
v/ Sablonok 9 [ Move/ Duiatvh P -
o Keresési miveletet hataroztak meg
Rakl © Utpont_1
s = Bedlitas A Kinduldsi helyzet

Keresés X Vérakozés B: Halom irénya

B Eéuoras C: Darab vastagséaga
Ero O Ledlt ) L )

o . Vélasszon a halmozés és lehalmozés kézott
Conveyor Q) Megiegyzés
Tracking o M Mappa
- <(ires
@ © Hurok
A - <(ires 3
Mgl Hivas-
«= var_2:=2 *force() - -
9 MHa
= <tires T 0
B

E'. Ca;a'ncssof o[ ¢ i

& Valtas .

O idszits_1 o[ i =

1Bl Keresés B

Halmozas Lehalmozds

23S XKEE@

Halmozaskor a robotkar a kiindulasi helyzethez mozog, majd az ellenkezé iranyba, hogy megke-
resse a kdvetkez6 halom helyzetét. Amikor megtalalta, a robot emlékszik a helyzetre, és elvégzi
a specialis sorrendet. A kovetkez6 id6korben a robot elkezdi a keresést a megjegyzett helyzet-
tél, Iépésenként a tétel vastagsdga szerint, az irdnyba. A halmozas akkor fejez6dik be, amikor a
halom magassaga nagyobb néhany meghatarozott szamnal, vagy amikor egy érzékel6 jelez.
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Lehalmozas

_ GER Q - Grafika Valtozdk
> Specialis

'V Robotprogram L
\/ Sablonok @ % Move Lehalmozas

©| Utpont_1
Raklap = Beslitas
Keresés X Vérakozds
. [ E6ugras
=5 O Ledit
Conveyor @ Megjeayzés
Tracking ¢ [ Mappa -
| <(ires> 1 . Al Kundu\ésw’he\yzet
@ Hurgk E: g:g; \‘::Srgagséga
- <liress ] o[l o—ra

Mg Hivés- ]
t= var_2:=2 * force() [ ]
¢ |k Ha
- <(ires>
BT Parancssor
& Valtas ..
o idézits_1
¢ |8 Lehaimozas
® StartPos
o 3% Irany 0.0 'mm Eszkdzsebesség 250 mm/s

Alehalmozést a kovetkez8 paraméterek hatérozzék meg:

)

Akdvetkezd helyzet megtalélhatd, amilor

Darab vastagsaga Osztott paraméterek

o i PickSequence Eszkéz gyorsuldsa 1200 mm/s?
O Sorrend inditas elétt

f . b C K l! m — [ Sorrend befejezss uitén | Visszaéllitas alaphelyzetbe |

Lehalmozaskor a robotkar a kiindulasi helyzett6l mozog a megadott iranyba, hogy megkeresse
a kovetkez6 tételt. A képerny6n a korilmény meghatarozza, amikor eléri a kovetkezé tételt.
Amikor a korilmény kielégitd, a robot emlékszik a helyzetre, és elvégzi a specialis sorrendet.
A kovetkezd idékorben a robot elkezdi a keresést a megjegyzett helyzettdl, [épésenként a tétel
vastagsaga szerint, az iranyba.

Kiindulasi helyzet
A kiindulasi helyzet az, ahol a halmozasi mivelet kezd6dik. Ha kihagyja a kiinduldsi helyzetet,
akkor a halom a robotkar aktudlis helyzeténél kezd6dik.

Irany

P Q - Grafika Valtozdk
> EPEEHD Y Robotprogram | L
v Sablonok @ [ Move/ rany

®| Utpont_1 - o » . .
Raklap = Bedlids Az irdny a két dtpont TCP-jénelc helyzete ldzdtti vonal adja meg.
Keresés X Vérakozds [ Ledlités ezutén 500.0 mm
Y [ Eldugras
Ero O Lediit O Ledittés, amikor
Conveyor ® Megjegyzés
Tracking ¢ [ Mappa
- <(ires:
@ |© Hurok
a - <(ires> 3
Pa Hivds-
«= wvar_2:=2 *force()
9 MHa..
- <Ures=

& Parancssor

& ValtEs ...
O idézits_1
v ;st;im;zas Osztott paraméterek
rér:y o2 Eszkdzsebesség 10 mm/s
o (1 PickSequence Eszkdz gyorsuldsa 1200 mmys?

' ' b C K ! m : | Visszaéllitds alaphelyzetbe |

Az iranyt két helyzet adja meg, és azt az els6 helyzet(i TCP és a masodik helyzet(i TCP kozotti
helyzetkilonbségként szamitjak ki.
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Megjegyzés: Egy irany nem foglalkozik a pontok tajolasaval.

Kovetkezo halmozasi helyzet kifejezése

A robotkar az irdnyvektor mentén mozog, mikézben folyamatosan értékjeli, hogy a kdvetkez6
halom helyzetét elérte-e. Amikor a kifejezést Valésnak értékeli, a specialis sorrendet végrehajtja.

,BeforeStart”

Az opcionalis BeforeStart sorrend kozvetleniil a mlvelet kezdete el6tt fut. Ez hasznalhaté a
kész jelek varasahoz.

JAfterEnd”

Az opcionadlis AfterEnd sorrend akkor fut, amikor a muvelet befejez6d6tt. Ez hasznalhat6 a
jelszallitd mozgdshoz, hogy elinduljon, el6készitve a kbvetkezé halmot.

Sorrend felvétele/elhelyezése

A raklap m(ivelethez hasonléan (15.7.1) egy specidlis programsorrendet végeznek el mindegyik
halomhelyzetnél.

15.7.3 Eré

A robot munkateriileten az Er6 méd engedélyezi a megfelelést és az er6t a kivalasztandé tenge-
lyen. Az Eré parancs szerinti 6sszes robotkarmozgdas Eré médban torténik. Amikor a robotkar
Eré médban mozog, akkor lehet egy vagy tobb tengelyt valasztani, amelyben a robotkar megfe-
lel. A robotkar megfelel a kdrnyezetnek egy megfeleld tengely mentén. Ez azt jelenti, hogy a
robotkar automatikusan beallitja a helyzetét, hogy elérje a kivant erét. Az is lehetséges, hogy a
robotkar maga alkalmazzon erét a kdrnyezetére, pl. munkadarabra.

Az Eré méd olyan alkalmazasokhoz illik, ahol a tényleges TCP helyzet az el6ére meghatarozott
tengely mentén nem fontos, de helyette a tengely mentén egy kivant erd sziikséges. Példaul
ha a robot TCP-t gorbe fellleten gurul, akkor tol vagy hiz kell egy munkadarabot. Az Er6 méd
tamogatja még bizonyos nyomatékok alkalmazasat el6re meghatarozott tengelyek kordl.
Megjegyzés: ha nincs akadaly a tengelyen, ahol nem nulla erd van bedllitva, akkor a robotkar
megprébal gyorsitani azon tengely mentén.

Habar kivalasztottak egy tengelyt megfeleléként, a robotprogram még mindig megprobdlja a
robotot a tengely mentén mozgatni. Az eré kontrollalasa azonban biztositja, hogy a robotkar
még mindig megkdzelitse a meghatarozott er6t.

FIGYELMEZTETES:
1. Keriilje a nagy lassitast kdzvetleniil az er6 médba |épés elébtt.

2. Keriilje a nagy gyorsitast az er6 moédban, mivel ez csokkenti
az erd vezérlési pontossagat.

3. Keriilije a megfelel6 tengelyekkel parhuzamos mozgast az eré
madba |épés elbtt.
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15.7 Sablonok

Q - Grafika Valtozék
T —

B Move/ ~ Eré
®| Utpont_1

@

Az erBparancs alatti programrész erd mddban fut majd. Eré médban a robot szabadon
allcalmazhat meghatérozott erdt a kivdlasztott funkcid irdnydba.
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Az albbi tesztgombbal, egylitt a Freedrive gombbal, a
Tanitd flggeléken tesztelheti az eré maédot.

Funkciovalasztas

A Funkcié menii haszndlatos a koordinatarendszer (tengelyek) kivalasztdsahoz, melyet a robot
hasznal majd az er6 modban valé mikodése alatt. A meniiben a funkcidk azok, amelyeket a

telepités sordan meghatdroztak (1asd:

16.3).

Eré mad tipusa

Négy kiilénbozd tipusu er6 mod van, mindegyik azt a médot hatdrozza meg, amelyben a kivala-
sztott funkciét értelmezik majd.

Egyszerii: Csak egy tengely megfelel§ er6 mdédban. Az e tengely mentén fellépd erd beal-
lithatd. A kivant eré mindig a kivalasztott funkcié z tengelye mentén keriil alkalmazésra.
Sor funkcidk esetén azonban az y tengelyiik mentén.

Keret: A Keret tipusa lehet6vé teszi a fejlettebb haszndlatot. Itt a szabadsdg mind a hat
tengelyének valé megfelelés és erék fliggetlendil kivalaszthatok.

Pont. Amikor a Pont keril kivalasztasra, a feladat keretének y tengelye a robot TCP-tél
a kivalasztott funkcié eredete felé mutat. A robot TCP és a kivalasztott funkcié eredete
kozotti tavolsdgnak legalabb 10 mm-nek kell lennie. Ne feledje, hogy a feladat kerete a
futtatds idejekor valtozik a robot TCP helyzetének valtozasai szerint. A feladat keretének x
és y tengelye a kivalasztott funkcié eredeti tajolasatdl fiigg.

Mozgas: A mozgas azt jelenti, hogy a feladat kerete a TCP mozgdasdanak irdnyaval valto-
zik. A feladat keretének x tengelye a TCP mozgasi irdnyanak kivetitése lesz a kivalasztott
funkcié x és y tengelye altal ativelt sikra. Az y tengely meréleges a robotkar mozgdsara és
a kivalasztott funkcid x-y sikjara. Ez hasznos lehet, amikor egy komplex utvonal mentén
sorjatlanit, ahol a TCP mozgasara meréleges er§ sziikséges.

Megjegyzés: amikor a robotkar nem mozog: Az er6 modot Ugy adta meg, hogy a robotkar
all, akkor nem lesz megfelelé tengely, amig a TCP sebessége nem lesz nulla feletti. Ha
késébb, mikdzben még mindig er6 moédban van, a robotkar ismét megall, akkor a feladat
keretének ugyanaz a tajolasa, mint legutdébb, amikor a TCP sebessége nullanal nagyobb
volt.

Az utolsé harom tipus esetében a tényleges feladat kerete futtataskor megtekinthetd a grafikus
lapon (1asd: 15.3), amikor a robot er6 médban mikodik.

e-Series

[-64 Verzi6 5.1.0



15.7 Sablonok UNIVERSAL ROBOTS

Az ero értékének kivalasztasa

« Az er6 vagy nyomaték beallithaté a megfelel6 tengelyekhez, a robotkar pedig bedllitja a
helyzetét, hogy elérje a kivalasztott erét.

+ A nem megfelel6 tengelyek esetén a robotkar kdveti a program altal beallitott roppalyat.

Haladd paraméterek esetében az er6 Newtonban [N] keriil meghatarozasra, forgatasnal a nyo-
maték Newton-méterben [Nm)] keriil meghatarozasra.

MEGJEGYZES:
Az aldbbiakat kell tennie:

+ Haszndlja a get_tcp_force() parancssor funkcidt kilon
szalon, hogy leolvassa a tényleges erét és nyomatékot.

+ Javitsa a tekerési vektort, ha a tényleges eré és/vagy nyoma-
ték kisebb, mint a kért.

Sebesség-hatarértékek

A maximalis kartézidnus sebesség bedllithaté a megfeleld tengelyekhez. A robot ezzel a sebes-
séggel mozog az erd vezérlében, amig nem ér hozza egy targyhoz.

Ero beallitasainak tesztelése

A Teszt cimkés ki/be gomb kapcsolja a Freedrive gomb viselkedését a Tanito fliggelék hatuljan
normal Freedrive modrél az er6 parancs tesztelésére.

Amikor a Teszt gomb be van kapcsolva és a Freedrive gombot megnyomja a Tanité fliggelék
hatuljan, akkor a robot Ugy teljesit, mintha a program elérte volna az eré parancsot, és igy a beal-
litdsok megerésithetdk a teljes program tényleges futtatdsa el6tt. Kiilondsen hasznos ez a lehe-
t6ség annak ellenérzésére, hogy a megfelel6 tengelyek és erdk kivalasztasa helyes. Egyszer(ien
tartsa arobot TCP-t egy kézzel, és nyomja meg a Freedrive gombot a masikkal, és jegyezze meg,
hogy a robotkar milyen irdnyban tud/nem tud mozogni. A képernyé elhagyasakor a teszt gomb
automatikusan kikapcsol, ami azt jelenti, hogy a Freedrive gomb a Tanito fliggelék hatuljan is-
mét a rendes Freedrive médhoz hasznalhato.

Megjegyzés: A Freedrive gomb csak akkor hatékony, amikor érvényes funkciét valasztottak az
Er6 parancshoz.

15.7.4 Szallitoszalag kovetése

A robot konfiguralhaté a szallitészalag mozgasanak kdvetésére. A Szallitdszalag kovetése me-
ghatdrozasa a Telepités lapon torténik. Amint megfelel6en konfiguralta, a robot bedllitjia a mo-
zgasat, hogy kovesse a szdllitdszalagot. A Szallitészalag kdvetésének beadllitasa (1asd: 16.1.7.
rész) lehetéséget ad a robot konfiguralasara, hogy abszolut és I1épésenkénti kddoléval dolgoz-
zon, illetve linearis és kor szallitdszalagokkal. A szallitészalag kdvetése program csomopontja
elérhet6 a Program lapon a Sablonok alatt. E csomépont alatti minden mozgds engedélyezett a
szallitdszalag kovetése kdzben, de a szallitoszalaghoz viszonyulnak.
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15.8 Az elso program

A programok parancsok listai, melyek elmondjak a robotnak, mit tegyenek. A PolyScope lehetévé
teszi, hogy csak kicsi programozasi tapasztalattal rendelkez6 emberek is programozhassék a
robotot. A legtobb feladathoz a programozas teljesen elvégezhetd az érintépdarnaval, anélkiil,
hogy rejtélyes parancsokat kellene begépelni.

Az eszkdzmozgds egy robotprogram rész, amely tanitja a Robotkart arra, hogyan mozogjon. A
PolyScope-ban az eszkdézmozgds Gtpontok sorozatanak hasznalatdval keriil beallitdsra. A Ro-
botkar az egy Utbol kombindlt Utpontokat kéveti. Egy Gtpont bedllithaté a Move (Mozgas) lap
segitségével, a robot manudlis mozgatasaval egy adott helyzetbe, vagy kiszamithaté a szoftver-
rel. A Move (Mozgas) lapon (lasd: 17) mozgassa a Robotkart egy kivant helyzetbe, vagy
tanitsa be a helyzetet a Robotkart a helyre hiizva, mikdzben a Freedrive gombot lenyomva tartja
a Tanité fliggelék tetején a mogott.

Az Utpontokon valé atmozgatas mellett a program 1/0 jeleket kiildhet mas gépeknek bizonyos
pontoknal a robot Utvonalan, és parancsokat hajt végre mint , ha ..., akkor és hurok a valtozék
és az I/0 jelek alapjan.

Az alabbi egy egyszerd program, mely lehetévé teszi, hogy egy mar elindult Robotkar két Gtpont
kozott mozogjon.

1. A PolyScope fejlécen a File Path (Fajlutvonal) ponton érintse meg a New... (Uj...) pontot,
és vélassza a Program (Program) pontot.

2. ABasic (Alap) meniiben érintse meg a Waypoint (Utpont) pontot, hogy ttpontot adjon hozz4
a programfahoz. Egy alapértelmezett Moved szintén hozzaadasra keriil a programfahoz.

3. Vélassza az Uj Gtpontot, és a Command (Parancs) lapon érintse meg a Waypoint (Utpont)
pontot.

4. Az Eszkdz mozgatdsa képernyén mozgassa a Robotkart a mozgaté nyilak megnyomasaval.
Mozgathatja a Robotkart ugy is, ha lenyomva tartja a Freedrive gombot, és Robotkart a
kivant helyzetbe hizza.

5. Amint a Robotkar a helyén van, nyomja meg az OK gombot, és megjelenik az uj utpont
1._Gtpontként.

6. A 2._utpont létrehozasahoz kdvesse a 2-5. 1épéseket.

7. Vélassza a 2._utpontot, és nyomja meg a Felfelé mozgas nyilat, amig az 1._ttpont f6lé nem
keriil, hogy megvaltoztassa a mozgdasok sorrendjét.

8. Alljon védett helyen, tartsa a vészleallité gombon a kezét, és a PolyScope lablécen nyomja
meg a Play (Lejatszas) gombot, hogy a Robotkar az 1._utpont és a 2._utpont k6zétt mozo-
gjon.

Gratulalunk! Most Iétrehozta az elsé robot programjat, amely a robotot két megadott Utpont
kozott mozgatija.
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FIGYELMEZTETES:

1. Ne vezesse arobotot magdaba vagy valami mashoz, mivel me-
gsériilhet a robot.

2. Tartsa a fejét és testét a robot mozgasi teriiletén (munka-
tertiletén) kiviil. Ne tegye olyan helyre az ujjait, ahol becsip6d-
het.

3. Ez csak egy gyors inditasi utmutatd, hogy megmutassuk, mi-
lyen konny( hasznalni a UR robotot. Sértetlen kdrnyezetet
és nagyon 6vatos hasznalot feltételez. Ne novelje a sebes-
séget vagy gyorsulast az alapértelmezett értékek félé. Mindig
végezzen kockdazatértékelést a robot mikddésbe helyezése
elétt.
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16 Telepites lap

16.1 Altalanos

A Telepités lap lehetévé teszi, hogy konfiguralja a beadllitasokat, amelyek befolyasoljak a robot
és a PolyScope teljes teljesitményét.

16.1.1 TCP konfiguralas

<névtelen>* D ﬁ E
Futtatas I3 Telepités. o apls e
Eszkdzkodzpont pontja " - .
Eszkozkdzpont pontja
- Fce AN BN
Talapzat
1/0 bedllitisa  eYZet
Vaéltozok * 9.0mm M
Y 0.0 mm
Inditas
z 0.0/ mm
Eszkoz
Lagy atmenet  Téjolds Zz
Szallitészalag  RX 0.0000jrad
s iz RY 0.0000) rad
Rz 0.0000 ras

> Funkeisk
Hasznos terhelés €s gravitaciés kdzéppont

[ Gravitaciés kézéppont:

CX 0.0 X
CY 0.0 z
cz 0.0

Az Eszkozkozéppont (TCP) a robot eszkdzének pontja. A TCP meghatérozasa és elnevezése
a Telepités lap Az eszkozkozéppont beallitasa képerny6n torténik (Iasd fent). Mindegyik TCP
tartalmaz egy athelyezést és forgatdst az eszkdz kimeneti peremének kdzéppontjahoz képest.
Amikor arra programoztak, hogy visszatérjen egy korabban tarolt itponthoz, akkor egy robot a
TCP-t az utponton beliil mentett helyzetbe és tajolasba mozgatja. Amikor egyenes mozgashoz
programoztak, akkor a TCP egyenesen mozog.

Az X, Y és Z koordinatak meghatarozzak a TCP helyzetét, mig az RX, RY és RZ koordinatak me-
ghatarozzak a tajolasat. Amikor az 6sszes érték nulla, a TCP egybeesik az eszkdz kimeneti
peremének kozéppontjaval, és adoptalja a képerny6n abrazol koordinatarendszert.

TCP-k hozzaadasa, médositasa és eltavolitasa
Uj TCP meghatarozasahoz érintse meg az Uj gombot. A létrehozott TCP ezutan automatikusan
egyedi nevet kap, és kivalaszthatéva valik a legordiiléd meniiben. A kivalasztott TCP athelyezése
és forgatasa moédosithato a vonatkozé fehér szovegmezdkre koppintva és Uj értékeket megadva.
A kivalasztott TCP eltavolitasahoz egyszer(ien koppintson az Eltavolitas gombra. Az utolsénak
megmarado TCP nem torolhetd.

Az alapértelmezett és az aktiv TCP
Egyetlen alapértelmezett TCP van, melyet z6ld ikon jeldl a neve mellett balra, a Rendelkezésre
allé TCP-k legordiilé meniiben. Egy TCP alapértelmezésként torténé beallitdsahoz vélassza ki
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a TCP-t, és érintse meg a Beallitas alapértelmezésként pontot.

Egy TCP eltolds aktivként van kijelolve, hogy meghatdrozza az 6sszes egyenes mozgast a kar-
tézidnus koordinatarendszer terében. Az aktiv TCP mozgasa a Grafikus lapon lathaté (1asd:
15.3). Miel6tt a program fut, az alapértelmezett TCP bedllitasra keriil az aktiv TCP-ként. A pro-
gramon belil barmelyik meghatarozott TCP beallithaté aktivként a robot egy adott mozgasahoz
(lasd: 15.5.16s15.5.3).

TCP helyzetének tanitasa

s Napld a ==
Altaldnos Eszkdzkézpont pontja
o [EId TCP helyzetének tanitadsa
TCP =
| |
Py t | | L] 1] @ Tobb pont szukséges
alapzal
1/0 beallitasa / Mozgassa a TCP-t ugyanabba a helyzetbe més szdgelbél
Valtozok Pont beéllitasa 1
Inditas
Eszkoz
Lagy atmenet Z
Szallitészalag
kovetése
> Funkcisk
Hasznos terhelés és gravitacids kézéppont
7/
: o

A TCP helyzetének koordinatai automatikusan kiszamithatdk a kovetkez6képp:

1. Erintse meg a TCP helyzete varazslét.
2. Vdélasszon egy fix pontot a robot munkahelyén.

3. Aképerny6 jobb oldalan talalhato pozicionyilakkal mozgassa a TCP-t legalabb harom kilon-
b6z6 sz6gbdl, és mentse az eszkdz kimeneti peremének megfelel§ helyzetét.

4. Haszndlja a Beallitds gombot, hogy az ellenérzott koordinatdkat alkalmazza a megfelel
TCP-hez. A poziciéknak eléggé kilonbozének kell lennie, hogy a szamitds megfelel6en
mikodjon. Ha nem eléggé kiilonbozéek, akkor a gombok feletti dllapot LED piros lesz.

Még ha harom pozicié elegendé is a TCP meghatarozasara, egy negyedik tovabbi ellenérzéshez
hasznalhaté, hogy a szamitds helyes. Az adott, mentett pont mindsége a szamitott TCP-re vo-
natkozéan zold, sarga vagy piros LED-del jelzett a megfelel6 gombon.
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TCP tajolasanak tanitasa

g o egny Mentes.
Altalanos Eszkdzkédzpont pontja
2 I TCP téjolasdnak tanitasa

TCP

e v i
] L] L] m @ Nincs kivélasztott funkcid
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Szallitészalag
kovetése
> Biztonsag
> Funkcidk
Hasznos terhelés és gravitaciés kdzéppont
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. Erintse meg a TCP tajolasa varazslot.

A legordiilé listabol vélasszon egy funkciot. (Lasd: 16.3) az Uj funkciék meghatéro-
zasaval kapcsolatos tovabbi informaciokeért.

Erintse meg a Pont kivalasztasa lehet6séget, és hasznélja a Mozgatas eszkoznyilakat
olyan helyzethez, ahol az eszkoz tajolasa és a megfelel6 TCP egybeesik a kivalasztott funk-
ci6 koordinatarendszerével.

Ellenérizze a TCP kiszamitott tdjolasat, és alkalmazza azokat a kivalasztott TCP-n a Beal-
litas megérintésével.

Hasznos terhelés

Arobot eszkdzének sulyat a képerny6 alsd részében hatarozzak meg. E bedllitdas médositasahoz
egyszer(en érintse meg a fehér szovegmezét, és adjon meg Gj sulyt. A bedllitas az 6sszes
meghatarozott TCP-re vonatkozik. A maximalisan engedélyezett hasznos teherrel kapcsolatos
részleteket lasd a Hardver telepitési kézikényvében.

Hasznos terhelés becslése

Ez a funkcié lehet6évé teszi, hogy a robot segitsen beadllitani a helyes hasznos terhelést és a
Gravitaciés kozéppontot.

Hasznos terhelés becslése varazslé hasznalata

1.
2.

A Telepités lapon, az Altalanos alatt valassza ki a TCP-t

A TCP képernydn, a Hasznos terhelés és a Gravitacios kozéppont alatt érintse meg a Has-

s ez

znos terhelés és a Gravitacios kozéppont ikont.
A Hasznos terhelés becslése varazsléban érintse meg a Tovabbot.

A kovetkezd l1épésekkel allitsa be a négy helyzetet.
A négy helyzet beallitdsdhoz a robotkart négy kiilonb6zé helyzetbe kell mozgatni. Min-
degyik helyzet mérésre keriil. Az egyéni mérések médosithatdk a gravitacios kozéppont
mezd8inek megérintésével és értékek megadasaval.
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5. Amint az 0sszes mérés készen van, érintse meg a Befejezés lehetdséget.

MEGJEGYZES:
A legjobb Hasznos terhelés becslése eredményekhez tartsa be
ezeket az iranyvonalakat:

+ Biztositsa, hogy a négy TCP helyzet egymastol a lehetd le-
gkiilénb6z6bb legyen

+ Végezze el a méréseket révid idén belil

FIGYELMEZTETES:

* Ne huzza az eszkdzt és/vagy a csatlakoztatott hasznos terhe-
Iést a becslés el6tt és alatt

+ A Robot talapzatat és szogét helyesen kell meghatarozni a te-
lepitésben

Gravitacios kozéppont
Az eszkdz gravitacids kozéppontja a CX, CY és CZ mezbkkel keriil meghatarozasra. Ha nincs
meghatdrozva, akkor feltételezik, hogy a TCP az eszkdz gravitacios kozéppontja. A beallitdsok
az 6sszes meghatarozott TCP-re vonatkoznak.

FIGYELMEZTETES:
Haszndlja a helyes telepitési bedllitasokat. Mentse és tdltse be a
telepit6fajlokat a programmal.

16.1.2 Talapzat

<né

en>
default

Robot szerelése és szog

Talapzat ]
N
1/0 beallitasa _ﬂ
Valtozok ,l
Inditas Délés
Eszkoz '
Lagy atmenet 45°
Szallitészalag *
kovetése
0,0°
s
> Funkcisk
> 45°
3

A robot alapélivanyénalk forgatdsa

o @] o[ =

e-Series 11-72 Verzié 5.1.0



16.1 Altalanos ~ UNIVERSAL ROBOTS

A Robotkar szerelésének meghatdrozasa két célt szolgal:

1. Hogy a Robotkar megfelel6en jelenjen meg a képernyén.

2. Hogy a szabalyozénak elmondja a gravitacié iranyat.

Egy haladé dinamikai modell 1agy és pontos mozgasokat ad a Robotkarnak, illetve lehet&vé te-
szi, hogy a Robotkar sajat magat Freedrive médban tartsa. Emiatt fontos a Robotkar helyes
szerelése.

FIGYELMEZTETES:

Ha nem jdl szereli a Robotkart, az gyakori Védé megallitasokat
eredményezhet, és/vagy a Robotkar mozogni fog, amikor a Fre-
edrive gombot megnyomjak.

Ha a Robotkart sik asztalra vagy padlora szerelik, akkor nem sziikséges valtoztatni ezen a képer-
ny6én. Ha azonban a Robotkart plafonra szerelik, falra szerelik vagy szogben szerelik fel, akkor
ezt be kell allitani a gombokkal.

A képerny6 jobb oldalan talalhaté gombok a Robotkar talapzatanak szogének beallitasahoz van-
nak. A fels6 hdrom jobb oldali gomb &llitja be a szoget a plafonhoz (180°), falhoz (90°), padléhoz
(0°). A Délés gombok allitanak be egy tetszéleges szdget.

A képerny6 alsé részén talalhaté gombok hasznalatosak a Robotkar talapzatanak forgatasahoz,
hogy a tényleges talapzathoz illeszkedjen.

FIGYELMEZTETES:
Hasznalja a helyes telepitési beallitasokat. Mentse és toltse be a
telepitéfajlokat a programmal.

16.1.3 1/0 beallitasa

Lt Telepités | ozgas i ais
v Altaldnos )
Neézet ‘Dig\téhs v

TCP
Bemenet Kimenet
Talapzat
digitalin[0] : <Alapértelmezett= ~ digital_out(0] : <Alapértelmezett= ~
1/0 beallitasa digitalin[1] : <Alapértelmezetts digital_out{1] : Prog-Running
Véltorok digital_inf2] : Program inditasa digital_out(2] : =<Alapértelmezett>
digital_inf3] : Program leéllitisa digital_out(3] : <Alapértelmezett>
Inditas digital in[4] : <Alapértemezett> digital_out[4] : <Alapértelmezstt>
Eszkisz digitalin[5] : <Alapértelmezett> digital_out(5] : <Alapértelmezett>
digitalin[6] : <Alapértelmezetts> digital_out(6] : <Alapértelmezett>
Lagy atmenet digitalin[7] : <Alapértelmezett> digital_out[7] : <Alapértelmezett>
Szallitészalag toolin(0] : <Alapértelmezett> tool_out[0] : <Alapértelmezett=
kdvetése 5 .
toolin[l] : <Alapértelmezstt> tool out(l] : <Alapértelmezett>
) Biztonsdg . s &
config_inf0] : Biztonsagi visszaallitas config_out[0] : <Alapértelmezatt>
) Funkciék config_in[1] : Biztonsagi visszaéliités config_out[1] : <Alapértelmezett=
config in[2] : <Alapértelmezett> config_out(2] : <Alapértelmezett>
in
config i3] : <Alapértelmezett= config_out[3] : <Alapérteimezatt=
configinld] : <Alapértelmezett> - config_out[4] : <Alapértelmezett> v
Atnevezés 1/0 lap vezérlése
Engedélyezve v

MUwvelet a programban

Magas, amikor fut, alacsony, amika... ¥

e —— | 00%
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Az 1/0 beallitasa képernydn a felhasznaldk meghatarozhatjak az 1/0 jeleket, és konfiguralhatjak
az I/0 lap vezérlésével a miiveleteket.

Megjegyzés: Amikor az Eszkozkommunikacios interfész TCl engedélyezett (1asd: 16.1.10),
akkor az eszkdz anal6g bemenete nem lesz elérheté.

A Bemenet és Kimenet részek felsoroljak az 1/0 jelek tipusait, példaul:

+ Digitalis standard altalanos cél, konfiguralhaté és eszkoz
+ Analdg standard altalanos cél és eszkoz
+ MODBUS

- Altalanos célu regiszterek (Boole-féle, egész szamu és lebegd) Az altalanos cél regiszte-
rek elérhet6k egy sinnel (pl. Profinet és EtherNet/IP).

16.1.4 1/0 jel tipusa

A Bemenet és Kimenet részben felsorolt jelek szamanak korlatozdsahoz hasznalja a Nézet le-
gordiilé mendit a képernyd tetején, hogy mddositsa a megjelenitett tartalmat a jel tipusa alapjan.

16.1.5 Felhasznalo altal meghatarozott nevek kijeldlése

Hogy kdnnyen megjegyezze, mit tesznek a jelek, mikdozben a robottal dolgozik, a felhasznalok
neveket tarsithatnak a Bemeneti és Kimeneti jelekhez.

1. Valassza ki a kivant jelet

2. Erintse meg a szévegmezét a képernyé alsé részén, hogy bedllitsa a nevet.

3. A név alapértelmezettre t6rténé visszaallitasahoz érintse meg a Torlést.
Egy altaldanos célu regisztert kell hozzaadni egy felhaszndlé altal meghatarozott névhez, hogy
elérhet6 legyen a programban (azaz egy Varjon parancshoz vagy egy Ha parancs feltételes kife-
jezéséhez) A Varakozas és Ha parancsok a (15.5.2), illetve a (15.6.4) részben vannak leirva.

A megnevezett altalanos célu regiszterek megtaldlhatok a Bemenet vagy Kimenet kivalasztoban
a Kifejezésszerkeszté képernyén.

16.1.6 1/0 miiveletek és 1/0 lap vezérlése

Bemeneti miiveletek A standard altalanos célu Digitalis bemenetek, a két Digitdlis eszkdz be-
menete, a Boole-féle altalanos céli bemenetregiszterek és a Konfiguralhaté bemenetek,
amelyek nem haszndlatosak a Biztonsdgi funkcidékhoz (1asd: 2.1), bedllithaté mivelet
inditasahoz. Elérheté mdveletek:

+ Elinditsa az aktualis programot
+ Megallitsa az aktualis programot
+ Leadllitsa az aktudlis programot
Tovabba egy muvelet konfiguralhatd, hogy belépjen vagy kilépjen a Freedrive moédbdl, ami-

kor a Bemenet magas/alacsony. (hasonlé a Tanité fliggelékTanité fiiggelék hatuljan talal-
haté gomb megnyomasa).

Kimeneti miiveletek Akimenetek alapértelmezésként megérzik az értékeiket a program futdsanak

ledllasa utan. Az ilyen tipusu Digitalis kimenetek rendelkezhetnek kimeneti miveletekkel.

+ Digitalis kimenet
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+ Eszkoz kimenete
+ Konfigurdlhaté kimenet
« Altalanos céli Boole-féle kimenet
+ Digitalis MODBUS kimenet
+ Analég kimenet (a kimenetek maximumhoz vagy minimumhoz mennek)
Elérhet6é miveletek:
Alacsony, amikor nem fut : A kimenet alacsony, amikor a program allapota ,leallitott” vagy
»,megallitott”.
Magas, amikor nem fut : Akimenet magas, amikor a program allapota ,ledllitott” vagy ,me-
gallitott”.
Magas, amikor nem fut, alacsony, amikor megall : A kimenet alacsony, amikor a program
allapota ,ledllitott” vagy ,megallitott”, és magas, amikor fut.

1/0 lap vezérlése Lehetséges annak meghatarozasa, hogy egy kimenet kontrollalhaté-e az I/0
lapon (vagy a programozok vagy a kezelék és programozok altal), vagy hogy csak a robo-
tprogramok modosithatjak a kimeneti értéket.

16.1.7 Szallitoszalag kovetése

Amikor szallitészalagot hasznal, a robot konfiguradlhaté a mozgasanak kovetésére. A Szallitds-
zalag kovetése bedllitasa lehet6séget ad a robot konfiguraldsara, hogy abszolut és Iépésenkénti
kddoléval dolgozzon, illetve linearis és kor szallitészalagokkal.

Szallitészalag paraméterei

Lépésenkénti kddolok csatlakoztathatok a 0-3. digitdlis bemenetekhez. A digitalis jelek de-
kddoldsa 40 kHz-en fut. Quadrature kodoldval (két bemenetet igényel) a robot meg tudja
hatarozni a szallitoszalag sebességét és iranyat. Ha a szallitdszalag iranya allandd, egyszerd
bemenet hasznalhaté,amely észleli az Emelkeds, Esé vagy Emelkedd és es& széleket, ami
meghatdrozza a szallitészalag sebességét.

Abszolut kdédoldk csatlakoztathatok MODBUS jellel. Ehhez az sziikséges, hogy el6re legyen
konfigurdlva egy Digitalis MODBUS bemeneti regisztera ( 16.4.1. részben).

Linearis szallitészalagok

Amikor linedris szallitdszalagot valaszt, konfiguralni kell egy egyenes funkciét a telepités Funk-
ciok részében, hogy meghatarozza a szallitoszalag irdanyat. Az egyenes funkciénak parhuzamo-
snak kell lennie a szallitészalag iranyaval, és nagy tavolsagnak kell lennie az egyenes funkciot
meghatdrozo két pont kozott. Konfigurdlja az egyenes funkciot Ugy, hogy szilardan leteszi az
eszkozt a szallitoszalag oldalara, amikor a két pontot tanitja. Ha az egyenes funkcié iranya el-
lentétes a szallitészalag mozgasaval, akkor hasznalja a Vissza irany gombot.

A Jelolés méterenként mez6 megjeleniti a kddolo altal Iétrehozott jelolések szamat, amikor a
szallitészalag egy métert mozdul.

jelolés a kodold fordulasaiként

Jelolés méterenként = —
27 - kodold lemez sugara[m]

(16.1)

Kor szallitészalagok

Amikor kovet egy kor szallitoszalagot, meg kell hatarozni a szallitészalag kozéppontjat.
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1. Hatarozza meg a kdzéppontot a telepit6fajl Funkciok részében. A Jelolés fordulatonként
értéke a kddold altal Iétrehozott jelolések szama amikor a szallitdszalag egy teljes fordula-
tot atfordul.

2. Jeldlje ki az Eszkoz forgatasa szallitoszalaggal jel0l6négyzetet, ha az eszkdz irdnyanak
figyelembe kell vennie a szallitészalagot (pl.: ha az eszkdz meréleges a szallitészalagra,
akkor a mozgas alatt is meréleges marad).

3. Sziintesse meg az Eszkoz forgatasa szallitészalaggal jel6l6négyzet kijel6lését, ha az esz-
koz irdnyat a palyaval kell szabalyozni.

16.1.8 Valtozok

= SeEE 0j Megnyitss.  Mentés.
Futta Telepés | _wozoss o 1apls
“ Altaldnos PRSI z
_ Telepitési valtozok

TCP

Valtozé « Erték
Talapzat

1/0 beallitasa
Véltozok
Inditas
Eszkoz

Lagy atmenet

Szallitészalag
kovetése

Uj Iétrehozasa

A Valtozok képernyén létrehozott Valtozdkat Telepitési valtozoknak nevezik, és normal program-
valtozokként hasznalhatok. A Telepitési valtozok eltéréek, mivel megtartjak az értékiiket még
akkor Leallitds ha egy program ledll, majd ismét elindul, és amikor a robotkar és/vagy a Vezér-
I6doboz dramellatasat lekapcsoljak, majd visszakapcsoljak. Neviik és értékik a telepit6éfajllal
keriil tarolasra, ezért lehetséges ugyanazt a valtozo6t tobb programban hasznalni.

Uj telepitési valtozdk létrehozasa
Név Erték
i_var_1 =

Az Uj létrehozasa megnyomasaval el6jén egy panel az Uj valtozé javasolt nevével. A név médo-
sithato, értékét pedig a szovegmez6t megérintve meg lehet adni. Az OK gombot csak akkor
lehet megérinteni, ha az Uj név nem hasznalatos ebben a telepitésben.

Lehet médositani egy telepitési valtozé értékét, ha kiemeli a valtozét a listaban, majd az Erték
szerkesztése pontra kattint.

Egy valtozo torléséhez jeldlje ki, majd kattintson a Torlés gombra.

A telepitési valtozok konfiguralasa utan a telepitéfajl maga mentésre keriil, hogy megérizze a
konfiguraciot, (1asd: ??).

A telepitési valtozok és értékiik automatikusan mentésre keriilnek 10 percenként.
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Ha egy program vagy telepit6fajl betoltésre kerdiil, és egy vagy tébb programvaltozé neve azo-
nos a telepitési valtozékkal, akkor a felhasznaldnak lehetésége van a probléma megolddsara
vagy ugyanazt a nev( telepitési valtozot hasznalni a programvaltozo helyett, vagy a problémas

valtozok automatikusan atnevezésre kertilnek.

16.1.9 Inditas

Az Inditas képernyd bedllitdsokat tartalmaz egy alapértelmezett program automatikus betol-
téséhez és inditasahoz, és a Robotkar automatikus inicializalasahoz bekapcsolas kdzben.

<névtelen>* D i B

default*

0 Megnyitas.. Mentés.

\ Altaldnos ‘ A véltozdsolc nem létnek érvénybe, amig nem menti a telepftést.

TCP Alapértelmezett programfajl
Talapzat Automatikusan betolti az alapértelmezett programot, amilkor a robotot bekapcsolélk
1/0 beallitasa

[ Alapértelmezett program betditése:

Véltozék
Inditas
o Az alapértelmezett program automaticus inditdsa a Futtatas lapon
Eszkoz
Be szél
Lagy atmenet

Szallitészalag
kovetése 1 Ha az aldbbi automatikus inicializélés opcid is engedélyezett, a robot a bekapcsoldskor elkezdhet.

> Biztonsag Ez csak a tévvezérlés modban érhetd el
> Funiciék Automatikus inicializalds
Automatikusan inicializélja a robotot, amikor a fékapcsolét bekapcsoljdk

Robot automatikus fékidoldésa

1 A robot mozoghat a fékkioldgsi efaras miatt.

Ez csak a tdvvezériés modban érhetd el

100% ° 0 o

FIGYELMEZTETES:

1. Amikor engedélyezett az automatikus betoltés, automatikus
inditds és automatikus inicializalas, a robot futtatja a pro-
gramot, amint a Vezérl6doboz bekapcsol, amig a bemeneti
jel megegyezik a kivalasztott jelszinttel. Példaul a kivalasz-
tott jelszintre a szélatmenetre nem lesz ebben az esetben
sziikség.

2. Ovatosan jarjon el, amikor a jelszint ALACSONYra van beél-
litva. A bemeneti jelek alapértelmezetten alacsonyak, hogy a
program automatikusan fusson, kiilsé jellel torténé elinditas
nélkil.

3. A program futtatasa el6tt Tavvezérlés mddban kell lennie,
ahol engedélyezett az automatikus elinditas és automatikus
inicializalas.

Inditasi program betoltése

Alapértelmezett program keriil betoltésre, amikor a Vezérl6doboz aram alatt van. Tovabba az
alapértelmezett program automatikusan bet6lt6dik, amikor a Program futtatasa képerny6be

(lasd: 14) belép és nincs program betdltve.
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Inditasi program inditasa

Az alapértelmezett program automatikusan elindul a Program futtatasa képerny6n. Amikor
az alapértelmezett program bet6lt6dik és észlelésre keriil a meghatarozott kiils6 bemeneti jel
szélatmenete, akkor a program automatikusan elindul.

Inditaskor az arambemeneti szint nincs meghatarozva. Ha olyan atmenetet valaszt, amely illik a
jelszinthez az inditaskor, akkor a program azonnal elindul. Tovabba, ha elhagyja a Program fut-
tatasa képerny6t vagy megnyomja a Stop gombot a Miszerfalon, azzal letiltja az automatikus
inditasi funkcidt, amig a Futtatds gombot ismét meg nem nyomja.

Auto inicializalas
A Robotkar automatikusan inicializalédik. Meghatarozott kiilsé bemeneti jel szélatmeneténél a
Robotkar teljesen inicializalt, fliggetlendiil a 1athaté képerny6tdl.
Az utolsé inicializalasi szint a Fékkiengedés. A Fékkiengedés alatt a Robotkar kisebb mozgast
végez és kattand hangot ad. Tovabba a fékek automatikusan nem engedheték ki, ha a konfi-
guralt talapzat nem illik az (érzékel6 adatai alapjan) észlelt talapzathoz. Ebben az esetben a
robotot kézzel kell inicializalni az inicializaciés képernyén (1asd: ??).
Inditaskor az arambemeneti szint nincs meghatarozva. Ha olyan atmenetet valaszt, amely illik
a jelszinthez az inditaskor, akkor a Robotkar azonnal inicializalddik.

16.1.10 Eszkoz

<névtelens* D ﬁ E
+

default® 3
0 Megnyités... Mentés.

W Altalénos Eszkdzkommunikéacids interfész

TCP .. ISP . P . PR P, .
Az Eszkdzkommunikacios interfész lehetové teszi az eszkozokkel a kommunikaciot kiilsé kabelek nélkiil

Talapzat

1/0 beallitasa 1 Ha engedélyezi ezt a funkcict, azzal letitfa az eszkéz analdg bemeneteit

Valtozak

Indités Letiltas

Eszkoz

L Baud ardny 115200 v
Lagy atmenet
—— Paritds Semmi v
Szallitoszalag
kovetése Stop bitek Egy -
) Funkcidk TX Ures kar 3,5

sztus 10 LI)

Az Eszkozkommunikacioés interfész (TCI) lehet6vé teszi a robot szdmara egy csatlakoztatott
eszkozzel a roboteszkdz analog bemenetén keresztiil a kommunikacidt. Ez megsziinteti a kiilsé
kdbelezés sziikségességét.

Amint engedélyezett az Eszkozkommunikacios interfész, az eszkdz dsszes analég bemenete
nem elérhetd.

Az Eszkozkommunikacios interfész engedélyezése

1. A PolyScopeban érintse meg a Gomb engedélyezése lehetséget a baud arany, a paritas
és a stopbitek szerkesztéséhez.
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2. Arelevéans legérdiilé meniikben vélassza ki a megfelels értékeket. Szerkesztheti az Atvitel
és fogadas iires karaktereit, ha a szovegmez6t megérinti, és Uj értéket ad meg

3. Erintse meg a Letiltas gombot a TCI letiltdsdhoz.
Megjegyzés: Minden értékmaddositas azonnal elkiildésre keriil az eszkdzre. Ha barmilyen
telepitési érték eltér attdl, amit az eszkdz hasznal, figyelmeztetés jelenik meg.

A Letiltva analég bemenete

Amint engedélyezett a TCI, az eszk6z analdg bemenete nem érhetd el a Telepit6fajl 1/0 beal-
litasahoz, és nem jelenik meg a bemeneti lista. Az eszkdz analég bemenete szintén nem elér-
het6 a Varakozas opcidkhoz és kivételekhez hasonlé programok esetén.

Az 1/0 Eszkoz bemenete részében az eszkozrél kapott paraméterek jelennek meg az analég
értékek helyett.

16.1.11 Lagy atmenet a biztonsagi médok kozott

Amikor az események alatt atkapcsol a biztonsagi médok kozott (azaz Csokkentett mad be-
menet, Csokkentett maéd inditasi sikok, Biztonsdagi ledllité és Haromallasu engedélyezé esz-
koz), akkor a robotkar célja 0,4 s hasznalata a ,lagy” atmenet létrehozasdhoz. A meglévé al-
kalmazasok viselkedése véltozatlan, ami megfelel a ,kemény” beéllitasnak. Uj telepitési fajlok a
Jagy” beallitashoz alapértelmezettként.

Gyorsulasi/lassulas beallitasok beallitasa
1. A Fejlécen érintse meg a Telepités pontot.

2. Abal oldali meniiben érintse meg az Altalanos pontot, és valassza ki a Lagy atmenet pon-
tot.

3. A nagyobb gyorsuldshoz/lassuldshoz vélassza a Kemény pontot,
vagy valassza a Lagy pontot a lagyabb, alapértelmezett atmenet-beallitasokhoz.

16.2 Biztonsag
Lasd: 13. fejezet.
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16.3 Funkciok

Futtat Telepités

Funkcick

Ala
> Biztonsag = Alap P
@ Eszkoz

« Pont

/" Egyenes ,E

% Sik
) Sin

[ ]

A Funkci6 egy targyat képvisel, melyet névvel hataroznak meg a késébbi hivatkozashoz és egy
hatdimenzios tartassal (helyzet és tdjolds), amely a robot alapjahoz kerdil viszonyitasra.

Egy robotprogram néhany alrésze olyan mozgdasokbdl all, melyeket specifikus targyakhoz, amely
nem a Robotkar alapja, viszonyitva kell végrehajtani. Ezek a targyak lehetnek asztalok, mas
gépek, munkadarabok, szallitészalagok, raklapok, latorendszerek, (irok vagy hatarok, melyek je-
len vannak a Robotkar kdrnyezetében. Két elére meghatarozott funkcié mindig jelen van a robot
esetében. Mindegyik funkcidnak van tartasa, melyet a Robotkar sajat konfiguraciéja hataroz
meg:

+ Az Alap funkcié a robot alapjanak kbzéppontjabdl ered (1a4sd: 16.1. abra)

+ Az Eszkoz funkci6 az aktualis TCP kdzéppontjabdl ered (1asd: 16.2. &bra)

Slika 16.1: Alap funkcié Slika 16.2: Eszkdz (TCP) funkcié

A felhaszndlé altal meghatarozott funkcidk elhelyezkedése olyan médszerrel térténik, amely a
TCP jelenlegi tartasat hasznalja a munkateriileten. Ez azt jelenti, hogy a felhasznalék meg tudjak
tanitani a funkciok helyét Freedrive méd vagy I6kés segitségével a robot kivant tartasba mozga-
tasahoz.
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Harom kiilonb6z6 stratégia létezik (Pont, Egyenes és Sik) a funkciok tartdsanak meghatéro-
zdasara. Egy adott alkalmazas legjobb stratégidja a haszndlandé targy tipusatdl és a pontossagi
eléirasoktdl fiigg. Altalaban tobb bemeneti ponton (Egyenes és Sik) alapulé funkcié preferalt,
ha az adott targyra alkalmazhato.

Egy linedris szallitészalag iranyanak pontos meghatdrozdsahoz hatarozza meg egy Egyenes
funkcio két pontjat, minél tobb fizikai szeparacioval. A Pont funkcid is hasznalhaté egy line-
aris szallitészalag meghatarozasahoz, a felhaszndlénak azonban a TCP-t a szallitészalag mo-
zgasanak iranyaba kell iranyitania.

Ha tobb pontot haszndl egy asztal tartdsdnak meghatdrozdsdra, az azt jelenti, hogy a tajolas
alapja inkabb a pozicidk, és nem egyetlen TCP tajolasa. Egyetlen TCP tajolasa nehezebben kon-
figuralhato nagy precizitassal.

Egy funkcié meghatarozasara a kiilonb6zé modszerek jobb megismeréséhez ldsd: (pontok: 16.3.2),

(16.3.3) és (16.3.4).

16.3.1 Funkcio hasznalata

Amikor egy funkciét a telepitésben meghataroznak, akkor hivatkozhat ra a robotprogrambdl a ro-
botmozgdasokkal kapcsolatban (pl. MoveJ, MoveL és MoveP parancsok) a funkcidhoz (1asd:
15.5.1. pont). Ez lehetévé teszi egy robotprogram kénny( adaptalasat( pl. amikor tobb ro-
botallomas van, amikor egy targy dinamikusan mozdult a program futasa alatt vagy amikor egy
targy végleg bemozdult a térbe). Egy targy funkcidinak beadllitasaval a targyhoz viszonyitott 6s-
szes programmozgas eszerint mozog. Tovabbi példakat |asd: (16.3.5). és (16.3.6). részt.

Lokhet6ként konfiguralt funkcidk szintén hasznos eszkozok, amikor kézzel mozgatja a robotot
a Mozgas lapon (17. rész) vagy a Tartasszerkeszté képernyén (1asd: 17.3.1). Amikor
egy funkcioét hivatkozasnak valasztanak ki, a Mozgds eszk6z gombok az athelyezésekhez és
forgatasokhoz a kivalasztott funkciés térben miikddnek majd (1asd: 17.3) és (17.1), aho-
gyan a TCP koordinatak aktualis értékei. Példaul, ha egy asztalt funkcioként hataroznak meg, és
kivalasztjdk a Mozgds lapon hivatkozasként, akkor az athelyez6 nyilak (azaz fel/le, balra/jobbra,
elére/hétra) ezekbe az irdnyokba mozgatjak a robotot az asztalhoz képest. Tovabbd a TCP ko-
ordinatak az asztal keretében lesznek.

+ A Funkci6faban atnevezhet egy Pontot, Egyenest vagy Sikot a ceruza gombot megérintve.

+ A Funkcio6faban torolhet egy Pontot, Egyenest vagy Sikot a Térlés gombot megérintve.

Lokheto

Valassza ki, hogy a kivalasztott funkcid |6khet6 legyen-e. Ez hatdrozza meg, hogy a funkcid
megjelenik-e a funkcidmeniiben a Mozgas képernydn.

A Mozgassa ide a robotot hasznalata

A Robotkar kivalasztott funkcio felé t6rténé mozgatasahoz nyomja meg a Mozgassa ide a ro-
botot gombot. A mozgas végén a funkcié és a TCP koordinatarendszere egybeesik.

16.3.2 Pont hozzaadasa

Nyomja meg a Pont gombot, hogy pont funkciét adjon a telepitéshez. A pont funkcié megha-
tarozza a biztonsagi hatart vagy globalis kezd6 konfigurdciot. A pont funkcid tartdsa a TCP
helyzeteként és tdjolasaként keriil meghatarozasra.
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16.3.3 Egyenes hozzaadasa

Nyomja meg az Egyenes gombot, hogy egyenes funkciét adjon a telepitéshez. Az egyenes funk-
cié meghatarozza azokat az egyeneseket, amelyeket a robotnak kovetnie kell. (pl.: amikor szal-
litdszalag kovetését alkalmaz). Egy egyenes | egy tengelyként keriil meghatarozasra két pont
funkcio p1 és p2 kozétt, ahogyan a(z) 16.3. abran lathato.

Slika 16.3: A vonal jellemzé meghatarozasa

A 16.3. abran a tengely, az elsé ponttél a masodik ponthoz irdnyulva, alkotja az egyenes koor-
dinatarendszerének y tengelyét. A z tengelyt a p7 z tengelyének kivetitése hatarozza meg az
egyenesre mer6leges sikra. Az egyenes koordinatarendszerének helyzete azonos a p7 helyze-
tével.

e-Series 11-82 Verzié 5.1.0



R
16.3 Funkciok UNIVERSAL ROBOTS

Futtata aplo i
> Altalanos Funkcidk

Y o [ rones |
® Eszkoz
W Funkcidk /| Eayenes
. Pont *Pont 1
« | Pont_2 +
./~ Egyenes
% Sik
> Sin
[ ]

16.3.4 Sik funkcio

Valassza a sik funkciét, amikor keretre van sziikség a nagy precizitashoz, pl. amikor latéren-
dszerrel dolgoznak vagy egy asztalhoz képest végeznek mozgast.

Sik hozzaadasa

1. A Telepitésben valassza a Funkcidkat.

2. A Funkciodk alatt valassza a Sikot.

Sik tanitasa

Amikor megnyomija a sik gombot, hogy Uj sikot hozzon |étre, akkor a képernyén megjelend vezets
segiti a sik |étrehozasat.

1. Valassza ki a 0 pontot

2. Mozgassa a robotot, hogy meghatarozza a sik pozitiv x-tengelyének iranyat

3. Mozgassa a robotot, hogy meghatarozza a sik pozitiv y-tengelyének iranyat

A sikot a jobbkézszabaly szerint hatarozzak meg, azaz a z-tengely az x-tengely és az y-tengely
keresztszorzata, ahogyan alabb lathato.
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MEGJEGYZES:
Ujratanithatja a sikot az x-tengellyel szemkozti irdnyban, ha azt sze-
retné, hogy a sik normalis legyen a szembe iranyban.

Médositson egy meglévé sikot a Sikot kivalasztva és megnyomva a Sik médositasat. Ezutan
hasznalja ugyanaz a vezet6t, mint egy Uj sik tanitasahoz.

16.3.5 Példa: Funkcio kézi frissitése program beallitasahoz

Gondoljon olyan alkalmazasra, ahol egy robotprogram tobb része is egy asztalhoz viszonyul.
A(z) 16.4. dbra a wp1 Utponttdl a wp4 Utpontig térténé mozgast dbrazolja.

Robotprogram

MoveJ
S1

Movel # Funkcid:
wpl
wp2
wp3
wp4

P1_var

L\I'F 1
]
wpd

p

wp2

P @
wp3

Pl

Slika 16.4: Egyszer( program négy utponttal, mely egy jellemz8 sikhoz viszonyul, amelyet kézzel fris-

sitettek a jellemz6 maddositasaval

Az alkalmazas kovetelménye, hogy a programot ujra kell hasznalni tobb robot telepitéséhez,
ahol csak az asztal helyzete valtozik egy kicsit. Az asztalhoz viszonyulé mozgds azonos. Az
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asztal helyzetét meghatarozva P17 funkcidként a telepitésben, a program a sikhoz viszonyitva
konfiguralt Movel paranccsal kénnyen alkalmazhaté tovabbi robotokon, egyszerGen frissitve a
telepitést az asztal tényleges helyzetével.

Az elv egy alkalmazasban barmilyen szamu Funkciéra alkalmazhato, hogy rugalmas programot
kapjunk, amely ugyanazt a feladatot sok roboton megoldja még ha mas hely a munkahelyen
valtozik is a telepitések kozott.

16.3.6 Példa: Funkcio tartasanak dinamikus frissitése

Gondoljon egy hasonlé alkalmazasra, ahol a robotnak egy specifikus mintazat szerint kell mo-
zognia egy asztal tetején, hogy megoldjon egy adott feladatot (lasd: 16.5).

. Y
wp2 ‘5 wpl

X

"

np3

Pl

wpd
Slika 16.5: MoveL parancs négy utponttal egy sik jellemz&jéhez viszonyitva
A P1-hez viszonyitott mozgas ismétlédik tobbszor, mindig o eltolassal. Ebben a példaban az

eltolas 10 cm-re van bedllitva az Y-iranyban (lasd: 16.6. dbra, O7 és 02 eltolas). Ezt éri el pl. a
tartds_hozzaadasa() vagy tartas_atvitele() parancssor funkciéval a valtozé manipuldlasahoz.

Robotprogram
MovelJ
wpl
y = 0,01 i ¥
o = pl0,y,0,0,0,0] .
P1_var = pose_trans(P1_var, o) éL\FpS
MoveL # Funkcié: P1_var wp4 i S
wpl Pl X
wp2
wp3
wp4

Slika 16.6: Eltolas alkalmazasa a sik jellemzé&jéhez

Lehetséges kiilonb6zé funkcidra atkapcsolni, mikdzben a program fut, ahelyett, hogy egy elto-
last ad hozza. Ez lathat6 az aldbbi példaban (lasd: 16.7. &bra), ahol a MoveL parancs P1_var
hivatkozasi funkcidja kapcsolhato a két sik kozott P71 és P2.

16.4 Sin

Itt allithatja be a PolyScope altal elfogadott, valés idejl kiosztott vezérlés ipari szamitdgép-
halozati protokollcsalddot: MODBUS és Ethernet/IP
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Robotprogram

MovelJ

S1 wpl
ha (digitalis_bemenet[0]), akkor

P1_var = P1 L5
me g wp3

P1_var = P2 Py
Movel # Funkci6: P1_var -

wpl

wp2

pr P1 P2

wp4

-] _
wpd L]

Slika 16.7: Egyik sikjellemz6rél egy masikra kapcsolas

16.4.1 MODBUS kliens 1/0 beallitasa
z P 0M

o Napls

Futtat pités
MODBUS kliens I/O beéllitédsa
) Biztonsag

EtherNet/IP

PROFINET Tipus Cim Név Erték
[ ] ‘Regiszterkimenet V‘ ‘ 0‘ MODBUS ljl
@ |Digitalis bemenet - o Mobsus

Uj jel hozzaadéasa

[ Haladé opcidk megmutatdsa Lista frissitése

Itt a MODBUS kliens (f6) jelei allithatok be. Meghatarozott IP cimeken a csatlakozasok a MOD-
BUS szerverekhez (vagy aldrendeltekhez) létrehozhatd bemeneti/kimeneti jelekkel (regiszterek
vagy digitdlis). Mindegyik jelnek egyedi neve van, azaz hasznalhatdk programokban.

Frissités
Nyomja meg ezt a gombot, hogy frissitse az 6sszes MODBUS csatlakozast.

Egység hozzaadasa
Nyomja meg ezt a gombot, hogy Uj MODBUS egységet adjon hozza.

Egység torlése
Nyomja meg ezt a gombot a MODBUS egység és az egységen talalhatd 0sszes jel torléséhez.
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Egység IP beallitasa
Itt [athaté a MODBUS IP cime. Nyomja meg a gombot a médositashoz.

Jel hozzaadasa
Nyomja meg ezt a gombot, hogy jelet adjon hozza a megfelel6 MODBUS egységhez.

Jel torlése
Nyomja meg ezt a gombot, hogy t6roljon egy MODBUS jelet a megfelel6 MODBUS egységhez.

Jeltipus beallitasa
Ebben a legordiilé meniiben valassza ki a jel tipusat. Az elérhet6 tipusok:

Digitalis bemenet : Egy digitalis bemenet (tekercs) egy bites mennyiségt, amelyet a MODBUS
egységrél olvasnak le a tekercsen, amelyet a jel cimmezéjében hataroznak meg. 0x02 funk-
cidkod (Diszkrét bemenetek olvasédsa) hasznalatos.

Digitalis kimenet : Egy digitalis kimenet (tekercs) egy bites mennyiség(, melyet magasra vagy
alacsonyra dllithat6é be. Miel6tt e kimenet értékét a felhasznalo bedllithatja, az értéket a
tavoli MODBUS egységrél leolvassdk. Ez azt jelenti, hogy a 0x01 funkcidkod (Tekercsek
olvasdsa) hasznalatos. Amikor a kimenetet egy robotprogram beallitotta vagy a jel ér-
tékének beallitasa gomb megnyomasaval azt beallitottak, a 0x05 funkcidkdd (Egyszert
tekercs irdsa) haszndlatos tovabb.

Regiszterbemenet : Egy regiszterbevitel 16 bites mennyiségi érték a cimmezében meghataro-
zott cimrél. A 0x04 funkciokdd (Bemeneti regiszter olvasdsa) hasznalatos.

Regiszterkimenet : Egy regiszterkimenet 16 bites mennyiségu, melyet a felhasznalé be tud al-
litani. Miel6tt a regiszter értékét beallitjdk, az értéket a tavoli MODBUS egységrél leolvas-
sdk. Ez azt jelenti, hogy a 0x03 funkciokdd (Tarté regiszterek olvasasa) hasznalatos. Ami-
kor a kimenetet egy robotprogram bedllitja vagy egy jelértéket meghataroznak a jelérték
beallitasa mez&ben, akkor a 0x06 funkciokod (Egyszerti regiszter irdsa) hasznalatos az ér-
ték bedllitasahoz a tavoli MODBUS egységen.

Jel cimének beillitasa
Ez a mez6 megmutatja a cimet a tdvoli MODBUS szerveren. A képernyén megjelend billenty(zet-
tel valasszon masik cimet. Az érvényes cimek a tavoli MODBUS egység gyartojatél és konfigu-
raciéjatél fligg.

Jel nevének beillitasa
A képernyén megjelend billenty(zettel a felhasznal6 adhat a jelnek nevet. Ez a név haszndlatos,
amikor a jelet a programokban hasznaljak.

Jel értéke
Itt ajel aktualis értéke lathato. Jelek regisztraldshoz az értéket aldiras nélkiili egész szamként fe-
jezik ki. A kimeneti jelek esetében a kivant jelérték a gombbal beallithatd. Regiszterkimenethez
is az egységre irando értéket alairds nélkili egész szamként kell biztositani.

Jelcsatlakozas allapota
Ez az ikon mutatja, hogy a jel megfelel6en olvashaté/irhatéd (z6ld) vagy hogy az egység nem
vart médon valaszol-e vagy nem érhetd el (szlirke). Ha egy MODBUS kivétel valaszt kap, akkor
megjelenik a valaszkéd. A MODBUS TCP kivétel valaszai:
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E1 ILLEGALIS FUNKCIO (0x01): A lekérdezésben kapott funkciékéd nem engedélyezett miivelet
a szerver (vagy aldrendelt) esetében.

E2 ILLEGALIS ADATCIM (0x02): A lekérdezésben kapott funkciékdd nem engedélyezett miivelet
a szerver (vagy alarendelt) esetében, ellendrizze, hogy a megadott jelcim megfelel-e a tavoli
MODBUS szerver beallitasanak.

E3 ILLEGALIS ADATERTEK (0x03): A lekérdezési adatmezében szereplé érték nem engedél-
yezett érték a szervez (vagy alarendelt) esetében, ellendrizze, hogy a megadott jelérték
érvényes-e a meghatdrozott cimhez a tdvoli MODBUS szerveren.

E4 ALARENDELT ESZKOZ HIBAJA (0x04): Helyrehozhatatlan hiba tértént, mikdzben a szerver
(vagy aldrendelt) megprébalta elvégezni a kért miveletet.

E5 ELISMERES (0x05): Specializalt hasznalat a programozé parancsokkal egyiitt, melyet a tévoli
MODBUS egységre kiildtek.

E6 ALARENDELT ESZKOZ FOGLALT (0x06): Specializalt hasznélat a programozé parancsokkal
egyitt, melyet a tavoli MODBUS egységre kiildtek, az alarendelt (szerver) nem tud most
valaszolni.

Haladé opciék megjelenitése
Ez a jelolénégyzet megmutatja/elrejti az adott jel haladé opciéit.

Haladé opcidk
Frissitési gyakorisag : Ez a menii hasznalhat6 a jel frissitési gyakorisdganak médositashoz.
Ez azt a gyakorisagot jelenti, mellyel kéréseket kiildenek a tavoli MODBUS egységre akar a
jelérték olvasasahoz, akar az irasahoz.

Alarendelt cime : Ez a sz6vegmez6 hasznalhato egy specifikus alarendelt cim beallitasahoz az
egy specifikus jelnek megfelel§ kérésekhez. Az értéknek a 0-255 tartomanyon beliil kell
lennie, a hatarértékeket is beleértve, az alapértelmezés a 255. Ha médositja ezt az értéket,
javasolt megnézni a tavoli MODBUS eszkoz kézikonyvét, hogy ellendrizze a miikodéképes-
ségét az alarendelt cim megvaltoztatasakor.

16.4.2 Ethernet/IP

EtherNet/IP az, ahol engedélyezheti vagy letilthatja a robot EtherNet/IP-hez csatlakozasat. Ha
engedélyezi, akkor kivalaszthatja, mely miveletnek kell megtérténnie egy programhoz, amikor
az EtherNet/IP szkenner csatlakozas elveszik. Ezek a m(iveletek:

Semmi: A PolyScope figyelmen kiviil hagyja az EtherNet/IP csatlakozas elveszését, és normali-
san folytatja a programot.
Sziinet: A PolyScope megallitja az aktualis programot. A program folytatédik, amikor leallitjak.

Leallitas: A PolyScope ledllitja az aktualis programot.
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17 Mozgas lap

Ezen a képerny6n kdzvetleniil mozgathatja (I6kheti) a robotkart, akdr a roboteszkoz toldsaval/forgatasaval,

akar kiilon a robotillesztések mozgatasaval.
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17.1 Mozgatas eszkoz

A robotkar adott irdnyba mozgatasahoz tartsa nyomva valamelyik Mozgatas eszkoz nyilat.

- A Tolas nyilak (fels6) a roboteszk6z hegyét a jelzett irdanyba mozgatjak.

- A Forgatas nyilak (als6) modositjak a roboteszkéz iranyultsagat a jelzett iranyba. A for-
gatasi pont az Eszk6z-k6zéppont (TCP), azaz a robotkar végén az a pont, amelyik a robot
eszkdzén jellemz6 pontot ad. A TCP kicsi kék labdaként lathato.

17.2 Robot

Ha a robot aktudlis pozicioja kozel keriil a biztonsagi vagy inditasi sikhoz, vagy ha a robotesz-
koz tajolasa kozel van a eszkoz tajolasi hatarértékéhez (1asd: 13.2.5), akkor a legkdzelebbi
hatarérték 3D bemutatdsa lathato.

Megjegyzés: amikor a roboton program fut, a hatarértékek vizualizacioja le van tiltva.

A biztonsagi sikok sarga és fekete szinnel jelennek meg a normal sikot jelzé kicsi nyillal, amely
azon sik oldalat jelzi, amelyre a robot TCP elhelyezhetd. Az indit6 sikok kéken és zdlden jelennek
meg és egy kicsi nyil mutat a sik oldaldra, ahol a Normal moéd hatarértékei (1asd: 13.2.2)
aktivak. Az eszkoz tajolas hatarértékeit egy térbeli kup jeleniti meg egy vektorral, amely a robo-
teszkoz aktualis tjolasat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkoz tdjolasahoz engedélyezett teriiletet
(vektor).
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Amikor a robot TCP tovdbb mar nincs a hatarérték kozelében, akkor a 3D-s bemutaté eltlinik.
Ha a TCP megsérti a hatarértéket vagy a megsértéshez agyon kozel keriil, akkor a hatarérték
vizualizacidja pirosra valt.

Funkcio

A Robot mez6 bal felsd sarkaban a Funkcié alatt meghatarozhatja, hogyan vezérelje a robotkart
a Nézet, Alap vagy Eszkoz funkciohoz viszonyitva.

Megjegyzés: Hogy a robotkar vezérlését a legjobbnak érezze, kivalaszthatja a Nézet funkciét,
majd hasznalhatja a Forgatas nyilakat, hogy mdodositsa a 3D kép megtekintési szogét, hogy a
valds robotkar nézetéhez illeszkedjen.

Aktiv TCP

A Robot mez6 jobb sarkdban az Aktiv TCP alatt az aktudlis aktiv eszkdz-kozéppont (TCP) neve
jelenik meg.

17.3 Az eszkoz helyzete

A szbvegdobozokban megjelennek a TCP teljes koordinacids értékei a kivalasztott funkcidhoz
képest.

Megjegyzés: Tobb elnevezett TCP-t konfiguralhat (1asd: 16.1.1). Koppinthat a Tartas szer-
kesztése pontra is, hogy hozzaférjen a Tartasszerkeszt6 képernyéhoz.

17.3.1 Tartasszerkeszto képernydje

Ezen a képerny6n meghatdrozhatja a cél illesztési helyzeteket vagy a cél tartdst (helyzet és tajo-
Ias) a roboteszkoz esetében. Ez a képernyé ,offline”, és nem vezérli kdzvetlendl a robotkart.

? Q n E <néutelen>+
=_=% 7 default*
m_ Telepités J 1o
Robot Funkcio
‘Nézet v
TCP
X -135,23mm [ +][—]
v 725,08 mm | +|[ =]
z -173,54/mm j i
Rotéciés vektor [rad] v

RX 0,004 +][=]
RY -3,14 T =
RZ -0,068 j ?
lllesztési helyzetek
Alap 90,15 [+][-]
VAl -129,73] T =
Kényok -74,19|° j ?
1csuds|  -68,57 +][=]
2, csukld 89,96 [+]|[—|
3. csukld -0,3]° E E

17.3.1.1 Robot

A robotkar aktualis helyzete és a meghatdarozott cél helyzet 3D-s grafikan lathat6. A robotkar
3D-s rajza megmutatja a robotkar aktualis helyzetét, a robotkar ,arnyéka” pedig megmutatja a
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robotkar cél helyzetét, melyet meghatarozott értékek kontrollalnak a képerny6 jobb oldalan. A
nézet valtozatadsadhoz tolja a nagyitéliveg ikont a nagyitashoz/kicsinyitéshez vagy hlzza at az
ujjat.

Ha a robot TCP meghatarozott cél pozicidja kdzel keriil a biztonsagi vagy inditasi sikhoz, vagy
ha a roboteszkoz tdjolasa kozel van a eszkoz tajolasi hatarértékéhez (lasd: 13.2.5), akkor a
legkozelebbi hatarérték 3D bemutatasa lathato.

A biztonsagi sikok sarga és fekete szinnel jelennek meg a normal sikot jelz6 kicsi nyillal, amely
azon sik oldalat jelzi, amelyre a robot TCP elhelyezhetd. Az indité sikok kéken és zdlden jelennek
meg és egy kicsi nyil mutat a sik oldalara, ahol a Normal méd hatarértékei (lasd: 13.2.2) aktivak.
Az eszkoz tajolas hatarértékeit egy térbeli kip jeleniti meg egy vektorral, amely a roboteszkoz
aktualis tajolasat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkoz tajolasahoz engedélyezett teriiletet (vektor).

Amikor a cél robot TCP tovabb mar nincs a hatarérték kdzelében, akkor a 3D-s bemutaté eltlnik.
Ha a cél TCP megsérti a hatarértéket vagy a megsértéshez agyon kozel keriil, akkor a hatarérték
vizualizacidja pirosra valt.

17.3.1.2 Funkcio és az eszkoz helyzete

A képernyd jobb fels6 sarkaban megtalalhaté a funkci6 kivalasztd. A funkcié kivalaszté megha-
tarozza, melyik funkcio kontrollalja a robotkart viszonyitva

Alabb megjelenik a funkcio kivalasztd, a jelenleg aktiv Eszkozkézéppont (TCP) neve. Toébb me-
gnevezett TCP konfiguraladsaval kapcsolatos tovabbi informacidkért lasd: 16.1.1. A szovegdo-
bozok megmutatjak a TCP teljes koordinacios értékeit a kivalasztott funkcidéhoz képest. X, Y és
Z kontrollalja az eszk6z helyzetét, mig az RX, RY és RZ az eszkdz tajolasat kontrollalja.

Haszndlja a legordiilé meniit az RX, RY és RZ négyzetek felett, hogy kivalassza a tajolas bemuta-
tasat. Az elérhetd tipusok:

* Rotacios vektor [rad] A tdjolas rotdcids vektorként van megadva. A tengely hossza a for-
gatandé szog radianban, a vektor maga pedig megadja a tengelyt, amelyet forgatni szan-
dékozik. Ez az alapértelmezett beallitas.

+ Rotacids vektor [°] A tajolas rotdcids vektorként van megadva, ahol a vektor hossza a
forgatandd szog fokokban.

 RPY [rad] Gurulasi, illeszkedé és oldalkitérési (RPY) szogek, ahol a szégek radianban van-
nak megadva. Az RPY-rotaciés matrixot (X, Y’, Z" rotacid) ez adja meg:

Ripy(7, B,a) = Rz(a) - Ry (B) - Rx(7)
* RPY [°] Gurulasi, illeszkedé és oldalkitérési (RPY) szogek, ahol a szogek fokban vannak
megadva.

Az értékek a koordinatakra kattintva szerkeszthet6k. Ha kdzvetleniil a négyzet mellett a + vagy -
gombokra kattint, az lehet6vé teszi, hogy az aktualis értékez/értékbdl 6sszeget adjon hozza vagy
vonjon ki. Egy gombot lenyomva tartva kozvetlendil néveli/csokkenti az értéket. Minél tovabb
tartja lenyomva a gombot annal nagyobb lesz a novekedés/csdkkenés.

17.3.1.3 lllesztése helyzete
Lehet6vé teszi egyedi illesztési helyzetek kdzvetlen meghatarozasat. Mindegyik illesztési he-
lyzet értéke —360° és +360° kozott lehet, amelyek az illesztési hatarértékek. Az értékek az ille-
sztési helyzetre kattintva szerkeszthet6k. Ha kozvetleniil a négyzet mellett a + vagy - gombokra
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kattint, az lehetévé teszi, hogy az aktudlis értékez/értékbdl 6sszeget adjon hozza vagy vonjon
ki. Egy gombot lenyomva tartva kdzvetlenil noveli/csokkenti az értéket. Minél tovabb tartja
lenyomva a gombot annal nagyobb lesz a novekedés/csokkenés.

17.3.1.4 OK gomb

Ha ezt a képernyGt a Mozgas lapon aktivalja (Iasd: 17), akkor az 0K gombra kattintva visszatér a
Mozgas laphoz, ahol a robotkar a meghatarozott célhoz mozog. Ha az utolsénak meghatarozott
érték eszkozkoordinata volt, akkor a robotkar odamozdul a cél helyzethez a Movel mozgastipus-
sal, mig a robotkar a MoveJ mozgdstipussal mozog acél helyzethez, ha egy illesztés helyzete volt
legutébb meghatarozva. A kiilénb6zé mozgastipusok a 15.5.1 pontban vannak leirva.

17.3.1.5 Mégse gomb

A Mégse gombra kattintva elhagyja a képerny6t, minden médositast elvetve.

17.4

lllesztése helyzete

Az lllesztés helyzete mezé6 lehetévé teszi, hogy kozvetleniil kontrollaljon adott illesztéseket.
Mindegyik illesztés egy alapértelmezett illesztési hatartartomany mentén mozog —360° és +360°
kozott, melyet egy vizszintes sdv hatdroz meg. Amint eléri a hatarértéket, tovabb nem tudja mo-
zgatni az illesztést.

Megjegyzés: Konfigurdlhatja az illesztéseket az alapértelmezettdl eltéré poziciétartomannyal
(lasd: 13.2.4), ezt az Uj tartomanyt piros zona jelzi a vizszintes savon beliil.

17.5

Kezdolap

Nyomja meg a Kezddlap lapot, hogy hozzaférjen a Robot pozicioba mozgatasa képerny6hoz,
ahol letarthatja az Auto lapot, hogy a robotkar visszatérjen a kiindulasi helyzetébe (1asd: 14.4).

17.6

Freedrive

Tartsa lent a Freedrive lapot, hogy fizikailag megfogja a robotkart, és a kivant helyre/tartasba
hazza.
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FIGYELMEZTETES:

1. ABeallitas lapon, ha a gravitacios bedllitds (1asd: 16.1.2)
rossz, vagy ha a robotkar nehéz terhet tart, akkor a robotkar
elkezdhet mozogni (esni), amikor megnyomja a Freedrive la-
pot. Ebben az esetben engedje fel ismét a Freedrive lapot.

2. Gydzbédjon meg arrél, hogy megfelel6 telepitési beallitasokat
haszndljon (pl.: robotszerelési sz6g, suly a TCP-ben, TCP el-
tolds). Mentse és toltse be a telepit6fajlokat a programmal
egydtt.

3. Gyb6zbdjon meg arrdél, hogy a TCP beallitdsok és a robot sze-
relési bedllitasai helyesen legyenek bedllitva a Freedrive lap
mukaodtetése el6tt. Ha ezek a beallitasok nem helyesek, akkor
a robotkar akkor mozdul, amikor aktivalja a Freedrive funk-
ciot.

4. AFreedrive funkcio (Impedancia/Backdrive) csak ott hasznal-
haté ebben a telepitésben, ahol a kockazatértékelés ezt lehe-
t6vé teszi. Az eszkdzoknek és akaddlyoknak nem lehetnek
éles széleik vagy hegyes pontjaik. Gy6z&djon meg arrdl, hogy
a teljes személyzet kivil maradjon a robotkar teriiletén.
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18

1/0 lap

18.1 Robot
Kenfigurédlhaté bemenet Konfigurdlhatdé kimenet Digitélis bemenet Digitélis kKimenet
Robot S-Guard 4 od0O4 0 4 o4
S-Guard 5 1105 1 5 prog-Running | [(J5
2 6 20 s Start-Prog 6 2(J0s
3 7 3007 Stop-Prog 7 3007
Analdg bemenet Eszkéz bemenete
analog_in[0] 000V Digitdlis 0 1
ov lov Baud arény élSZO@)
Parités emmi
analog in(1] aoov Stop biek 595)6
ov 1ov I ares kar 350
Analég kimenet Eszkdz kimenete
Digitalis o O
analog_out[0] . .
4,00mA Feszlitségy ’ - 24
analog_out[1] . Aktudlis q 000 A
4,00mA
Ezen a képerny6n mindig figyelheti és beallithatja az é16 I/0 jeleket a robot vezérlddobozarél/-ra.
A képernyén megjelenik az I/0 aktualis allapota, beleértve a program végrehajtasat is. Ha barmi
valtozik a program végrehajtasa alatt, a program leall. A program leallasakor minden kimeneti
jel megérzi az allapotat. A képerny6 csak 10 Hz-en frissill, igy lehet, hogy a nagyon gyors jelek
nem jelennek meg helyesen.
A konfigurdlhaté 1/0-k fenntarthatdk specialis biztonsdagi beallitdasokhoz, melyek a telepités biz-
tonsagi I/0 konfiguracids részében vannak meghatarozva (1asd: 13.2.8); a fenntartottak az
alapértelmezett vagy felhaszndlé altal meghatarozott név helyett a biztonsagi funkcié nevével
rendelkeznek. A konfiguralhaté kimenetek, melyeket biztonsdgi beallitdasokhoz tartanak fenn,
nem kapcsolhatok és csak LED-ként jelennek meg.
A jelek elektromos adatai a felhasznaldi kézikonyvben kertilnek leirasra.
Analég domén beallitasok Az analdg 1/0 bedllithatdé dramerGsség [4-20mA] vagy fesziiltség
[0-10V] kimenetre. A bedllitasokra emlékeznek a robotvezérlé végsé késbbbi Ujrainditasaihoz,
amikor a programot mentik.
18.2 MODBUS
Itt a digitalis MODBUS kliens 1/0 jelei Iathatok, ahogyan a telepitésben beallitottak. Ha a jel
csatlakozasa elveszik, a megfeleld bevitel a képernyén letiltasra kertil.
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<néutelen>*
default*

Futtat 1o 1 apl !
Bemenetek Kimenetek

MODBUS

18.2.1 Bemenetek
A digitalis MODBUS kliens bemenetei allapotanak megtekintése.

18.2.2 Kimenetek

A digitalis MODBUS kliens kimenetei allapotanak megtekintése és bekapcsoldsa. Egy jel csak
akkor kapcsolhato, ha az I/0 lapvezérlés valasztasa lehet6vé teszi (14sd: 16.1.3).
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19 Naplo lap

Ertékek llesztés betditése

Vezérié némérséidete  24.0 °C o Alap oK e 0,0V " .

Hélbzatl feszltség 48,0V VAl OK ———rii 0,0V 3 m—GE

Atlagos robotteljestmény  0'W 2) Kénytk OK — ziifc 0,0V

Aktudlis 00A 31, csuk6 oK —r 0,0V 2@l

|0 dramerdésség 0A 2)2. csuklé oK T 0,0V

Eszkoz dramerssége 0 ma 5) 3. csukig oK e 0,0V 1 1 0
Déatumnapld

2018-08-10 03:57:43 S2(ré: |I| @ (7]
A 2018-08-10 03:57:40.884 Polyscope coRo A

Vélasszon eseményt a Datumnapldbdl, hogy
tobb informéciét 1dsson

19.1 Ertékek
A képernyd felsé felén jelenik meg a Robotkar és a Vezérlédoboz ,egészsége”.

19.2 lllesztés betoltése
A képerny6 bal oldalan talalhaték a Vezérl6dobozzal kapcsolatos informaciok, mig a képerny6
jobb oldalan jelennek meg a robotillesztéssel kapcsolatos informaciok. Mindegyik illesztés in-
formacidkat jelenit meg a motor és az elektronika hdmérsékletérdl, az betoltésérdl és a fesziilt-
ségrol.

19.3 Datumnaplo
Az lizenetek a képerny6 alsé felén jelennek meg. Az elsé oszlop kategorizalja a naplébevitel
sulyossagat. A masodik oszlop mutatja az Gizenetek érkezési idejét. A kovetkez6 oszlop muta-
tja az lizenet kiild6jét. Az utolsé oszlop magat az lizenetet mutatja. Az lizenetek szlrheték a
kapcsolégombok kijelolésével, amelyek a napléadat sulyossaganak felelnek meg. A fenti kép
azt mutatja, hogy a hibak megjelennek majd, mig az informacidk és lizenetek szlrésre keriilnek.
Néhany napléiizenetet Ugy terveztek, hogy tobb informaciéval szolgaljon, melyek a naplébevitel
kivalasztasaval érhetdk el.

19.4 Hibajelentések mentése

Amikor egy hiba megjelenik a PolyScope-ban, hibanaplo késziil. A Napld lapon nyomon kdvetheti
és/vagy exportalhatja a létrejott jelentéseket USB meghajtéra (1asd:  19). Az aldbbi hibalista
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kovetheté nyomon és exportalhaté:

+ Hiba

+ Bels6 PolyScope kivételek

+ Védé ledllas

+ Kezeletlen kivétel a URCap-ben
+ Megsértés

Az exportdlt jelentés tartalmaz egy felhasznaloi programot: egy telepitést és egy listat a futd
szolgaltatasokrol.

Hibajelentés

Részletes allapotjelentés érhetd el, amikor a papirkapocs ikon megjelenik a naplésavon.
+ Valassza ki a naplésavot, és érintse meg a Jelentés mentése gombot, hogy a jelentést USB-
meghajtéra mentse.

+ A jelentés menthetd, mikozben a program fut.

MEGJECYZES:
A legrégebbi jelentés torlésre keriil, amikor Uj késziil. Csak az &t
legujabb jelentés kertil taroldsra.
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20 Program- és telepitéeskezelo

A Program- és Telepitéskezel§ harom ikonra utal, amely lehet6vé teszi Programok és Telepit6faj-
lok létrehozasat, betdltését és konfiguralasat: Uj..., Megnyitas... és Mentés.... A Fajl Gtvonala
megjeleniti a jelenleg betdltott Program nevét és a telepitéfajl tipusat. A Fajl atvonala valtozik,
amikor Uj Programot vagy telepit6fajlt hoz létre vagy tolt be. Egy robothoz tébb telepité fajlja
lehet. A létrehozott programok az aktiv telepit6fajlt automatikusan betéltik és hasznaljak.

20.1 Megnyitas...

Lehet6vé teszi, hogy betdlison egy programot és/vagy telepitéfajlt.

MMMMMM

Valtozok

Rokot kora

Napok  Ora Perc  Masodperc

0 00 00 26

O Utpontok mutatésa

Program megnyitasa
1. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson a Megnyitas... lehetéségre, és valasszon
Programot.

2. A Program betoltése képernydn valasszon egy Iétezé programot és koppintson a Megnyi-
tasra.

3. A F3jl utvonaldban ellenérizze, hogy a kivant program neve megjelenik.

Telepit6fajl megnyitasa
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1. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson a Megnyitas... lehetéségre, és valasszon
Telepit6fajlt.

2. A Robot telepit6fajljanak betoltése képernyén valasszon egy létezé telepit6fajlt és koppint-
son a Megnyitasra.

3. A Biztonsagi konfiguracié dobozban valassza az Alkalmaz és Ujrainditds pontot a robot
Ujrabootoldsdnak utasitdasahoz.

4. Valassza a Telepit6fajl beallitdsa pontot a telepit6fdjl aktualis Programhoz torténé beal-
litdsahoz.

5. A Fajl dtvonaldban ellenérizze, hogy a kivant telepit6fajl neve megjelenik.

20.2 Uj...

Lehet6vé teszi, hogy létrehozzon egy Uj programot és/vagy telepit6fajlt.

Program Véltozdk

ABCDE
M 0 & d
U Megnyitas.. Mentés.

default
N apld

—

.zTnlnpités

ABCDE

Allapot

Robot kora

Napok  Ora  Perc  Masodperc

0 00 00 25

O Utpontol mutatdsa

Uj program
1. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson az Uj... lehetéségre, és valasszon Progra-
mot.
2. A Program képernyén konfiguralja a uj programot, ahogy kivanja.

3. AProgram- és Telepitéskezel6ben koppintson a Mentés... pontra, és valassza a Mind men-
tése vagy Program mentése masként... lehetéséget.

4. A Program mentése masként képernyén jeloljon ki egy fajlnevet és koppintson a Mentésre.
5. A F3jl atvonalaban ellendrizze, hogy az Uj program neve megjelenik.

Uj Telepit6fajl

Megjegyzés: Mentenie kell egy telepit6fajlt a robot lekapcsolasa utani hasznalathoz.

1. AProgram- és Telepitéskezel8ben koppintson az Uj... lehet8ségre, és vélasszon Telepitéfajlt.

2. Koppintson a Biztonsag konfiguracié megerésitése pontra.
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3. A Telepit6fajl képernyén konfiguralja a Uj telepit6fajlt, ahogy kivanja.

4. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson az Mentés... lehet6ségre, és valassza Tele-
pit6fajl mentése masként... pontot.

5. A Robot telepit6fajljanak mentése képernydn jeldljon ki egy fajlnevet és koppintson a Men-
tésre.

6. Vdlassza a Telepit6fajl bedllitdsa pontot a telepitéfdjl aktudlis Programhoz térténd beal-
litasahoz.

7. A F4jl itvonaldban ellenérizze, hogy az Uj telepit6fajl neve megjelenik.

20.3 Mentés...

Mertés.

Véltozdk

Robot kora

Napok  Gra  Perc  Masodperc

0 00 00 26

O Utpontok mutatésa

A Mentés... harom opciét ajanl. A betoltott/Iétrehozott programtdl/telepit6fajltol fliggden:

Mind mentése az aktudlis Program és telepit6fajl azonnali mentéséhez anélkiil, hogy a rendszer
felszolitana mas helyre vagy mas névvel valé mentésre. Megjegyzés: Ha nem végzett médo-
sitdsokat a Program vagy Telepit6fajl esetében, akkor a Mind mentése... gomb inaktivaltan jele-
nik meg.

Program mentése maskeént... az Uj Program nevének és helyének megvaltoztatasahoz. Megje-
gyzés: az aktualis Telepit6fajl is mentésre keriil a meglévd névvel és hellyel.

Telepitofajl mentése masként... az Uj Telepit6fajl nevének és helyének megvaltoztatasahoz.
Megjegyzés: az aktualis Program is mentésre keriil a meglévé névvel és hellyel.
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20.4 Fajlkezel6
RN 2 ¢ QM

ABCDE urp

StartABCDE.urp

Féiindv: Szird:

StartABCDE.urp Universal Robots programféjlolc hd ‘

Ez a kép bemutatja a Betoltés képerny6t, amely az aldbbi gombokat tartalmazza:

Breadcrumb Path A breadcrumb palya a jelen helyhez vezet6 palyak listajat mutatja meg. Egy
mappanevet valasztva a breadcrumbban, a betdltés parbeszédablak megvaltozik arra a konyv-
tara, és megjeleniti a fajlkivalasztasi teriileten.

Fajlkivalasztasi teriilet Erintsen meg egy féjlnevet, hogy megnyissa. A mappékat a neviik fél
masodpercig valé megnyomasaval valasztjak ki.

Fajlsziir6 Meghatdrozhatja a mutatott fajltipusokat. A Biztonsagimasolat-fajlok kivalasztasa
utan ezen a tertlileten megjelenik a 10 legutébb mentett programverzid, ahol az’.old0’ a legujabb,
a'.old9’ pedig a legrégebbi.

Fajlnév A kivalasztott fajl Iathatd itt. F4jl mentésekor haszndlja a sz6vegmez6t a fajinév kézzel
tortén6é megaddasahoz.

Miivelet gombok A miivelet sav tobb gombot tartalmaz, amely lehetévé teszi, hogy kezelje a
fajlokat.

A’'Biztonsagi mentés’ m(ivelet a miivelet sav jobb oldaldn tdmogatja a jelenleg kivalasztott fajlok
és mappak biztonsagi mentését a helyre és egy USB-meghajtéra. A ‘Biztonsagi mentés’ muvelet
csak akkor engedélyezett, amikor egy kilsé adathordozé van csatlakoztatva az USB portba.
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21 Hamburger meniu

21.1 Suago

Az 6sszes, a PolyScope képességeket alkoté elem meghatarozasat megtalalhatja.

1. AFejléc jobb sarkaban koppintson a Hamburger meniire, és valassza a Stgé pontot.
2. Koppintson a megjelend piros kérdgjelek egyikére, hogy meghatdrozza a kivant elemet.

3. Az elem meghatarozasa képernyd jobb felsé sarkaban koppintson a piros X-re, hogy ki-
Iépjen a Sugobdl.

21.2 Neévjegy

Megijelenitheti a verzidra és jogi részekre vonatkozo6 adatokat.

1. Koppintson a Hamburger meniire, és vélassza a Névjegy pontot.
2. Koppintson az adatok megjelenitéséhez vagy a Verzié vagy a Jogi részek pontra.

3. Koppintson a Bezards pontra, hogy visszatérjen a képernyGjére.

21.3 Beallitasok

A PolyScope beallitasok személyre szabasa

1. A Fejlécen érintse meg a Hamburger meniit és valassza a Beallitasok pontot.

2. Balra, a Beallitasok képerny6é miivelet meniijében valasszon egy tételt, melyet személyre
szeretne szabni. Megjegyzés: Ha egy m(kddési mad jelszavat bedllitottak a mivelet me-
niiben, akkor a Rendszer csak a programoz6 szamara elérheté.

3. Ajobb aljan koppintson az Alkalmaz és Gjrainditas pontra a modositasok végrehajtasahoz.

4. Abal aljan koppintson a Kilépés pontra, hogy bezarja a Beadllitasok képernydt moédositasok
nélkiil.

Sebességcsiiszka elrejtése

A Futtatdas lap képernyén aljan talalhaté Sebességcsuszka lehet6vé teszi, hogy a kezelé mdédo-
sitsa a futé Program sebességét.

1. A Fejlécen érintse meg a Hamburger meniiikont, és valassza a Beallitasok pontot.
2. A Preferencidk alatt érintse meg a Futtatas képernyét.

3. Jeldlje meg a jelolénégyzetet, hogy megmutassa vagy elrejtse a Sebességcstiszkat.

21.3.1 Preferenciak
Nyelv

Modosithatja a PolyScope nyelvét és mértékegységét (metrikus vagy birodalmi).
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Id6

Bedllithatja a PolyScope-on megjelend aktualis id6t (formatum: 12 vagy 24 6ra).

21.3.2 Jelszé
Mod

A miikddési mod jelsz6 megakadalyozza a robot beallitdsainak engedély nélkili mdédositasat,
mivel a PolyScope-on kétféle felhasznaldi szerepet hoz Iétre: Automatikus és Kézi. Amikor be-
allitja a mdkodési mad jelszavat, a programok vagy telepit6fajlok csak kézi médban hozhaték
[étre és tolthetdk be. Barmikor, amikor belép a kézi mddba, a PolyScope kéri a jelsz6t, melyet
korabban beallitott ezen a képernyén.

Biztonsag

A Biztonsdgi jelsz6 megakadalyozza a Biztonsagi beallitdsok engedély nélkiili médositasat.

21.3.3 Rendszer

Frissités

Rakereshet frissitésekre, hogy ellendrizze a robot szoftverének naprakészségét.

1. Balra, a Beallitdsok képernyé mdvelet meniijében valassza a Rendszert
2. A Robot szoftverének frissitése mez6ben koppintson a Keresés pontra.
3. ALeiras mezében nézze meg, hogy taldlhatéak-e frissitések.

4. Vélassza ki a kivant frissités(eke)t és nyomja meg a Frissités gombot a telepitéshez.

Halézat
Konfiguralhatja a robot csatlakozasat halézathoz, ha a harom elérhetd halézati moédszer koziil
egyet kivalaszt:
« DHCP
+ Statikus-cim
« Letiltott hdl6zat (ha nem kivanja, hogy a robot csatlakozzon halézathoz)
A kivalasztott haldzati modszert6l fliggéen konfiguralja a haldzati bedllitasait:
+ |P-cim
+ Alhalézati maszk
+ Alapértelmezett atjaro
+ Preferalt DNS kiszolgalo

+ Alternativ DNS kiszolgalo

Megjegyzés: A modositdsok alkalmazasahoz nyomja meg az Alkalmaz gombot.

URCaps

Kezelheti a meglévé URCaps-eket vagy telepithet Ujat a robotjaban.

1. A Fejlécen nyomja meg a Hamburger meniit, és valassza a Beallitasok pontot.

2. A Rendszer alatt valassza a URCaps pontot.
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3. Nyomja meg a + lapot, valassza ki a .urcap f3jlt, és nyomja meg a Megnyitast Megjegyzés:
Az Uj URCap tovabbi részleteiért valassza ki az Aktiv URCaps mezében. Tovabbi infor-
maciodk alabb jelennek meg az alabbi URCap informaciék mezében.

4. Ha a URCap telepitésével kivanja folytatni, nyomja meg az Ujrainditas pontot. E |épés utan
a URCap telepitve van, és hasznalatra készen all.

5. Telepitett URCap kizarasahoz valassza ki az Aktiv URCaps-ek kozil, és nyomja meg a -,
majd az Ujrainditas gombot, hogy a médositasok életbe lépjenek.

Tavvezérlés

Egy robot allhat helyi vezérlés (a Tanito fliggelékrél vezérelve) alatt vagy tavvezérlés alatt (kivilrél
vezérelve).

A helyi vezérlés nem engedélyezi | A tavvezérlés nem engedélyezi

a bekapcsolast és a fék kioldasat a | a robot mozgatasat a Mozgatas laprol
halézaton at kiildve a robotnak
a robotprogramok és telepitéfajlok | az elinditast a programokban a Tanitd
fogaddsat és végrehajtasat a halo- | fliggelékrél

zaton at kiildve a robotnak
a programok automatikus elin- | programok és telepit6fdjlok betoltését
ditasat  bootolaskor, digitdlis | a Tanito fliggelékrél

bemenetekrél vezérelve

az automatikus fékkiengedést boo- | Freedrive
toldskor, digitdlis bemenetekrél ve-
zérelve

a programok elinditasat digitalis be-
menetekrdl vezérelve

Alapértelmezésként a robot vezérlése haldzat vagy digitdlis bemenet segitségével korlatozott.
A Tavvezérlés engedélyezése és kivalasztasa funkcio eltavolitja ezt a korlatozast. Engedélyez-
heti a tavvezérlést, ha a robot Helyi vezérlés profiljat (PolyScope vezérlés) bekapcsolja, amely
lehet6vé teszi a futd programok teljes vezérlését és az elvégzendb parancssorok végrehajtasat
tavolrol.

Megjegyzés: Engedélyezheti a Tavvezérlés funkciét a Bedllitdsokban, hogy a Tavoli médot és a
Helyi médot elérje a profilban.

1.
2.
3.

A Fejlécen nyomja meg a Hamburger mendit, és valassza a Beallitasok pontot.
A Rendszer alatt vélassza ki a Tavvezérlést.

Nyomja meg az Engedélyez gombot, hogy elérhetd legyen a Tavvezérlés funkcié. A Po-
lyScope aktiv marad. Megjegyzés: A Tavvezérlés engedélyezése nem azonnal inditja el a
funkciot. Lehetévé teszi, hogy Helyi vezérlésrél Tavvezérlésre kapcsoljon at.

A profil meniiben valassza a Tavvezérlés pontot a PolyScope médositasahoz. Megjegyzés:
Visszatérhet a Helyi vezérléshez, ha visszakapcsol a profil meniibe vagy kivalasztja a Ke-
zel6t vagy Programozot, ha jelszé van meghatarozva.

Verzi6 5.1.0
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MEGJEGYZES:

+ Habar a Tavvezérlés korlatozza a PolyScopeban a mivelete-
ket, még mindig figyelheti a robot allapotat.

+ Amikor egy robotrendszert Tavvezérlés médban kapcsoljak ki,
akkor Tavvezérlés moédban indul el.

e-Series
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Szojegyzek

0. leallitasi kategoria A robot mozgdsa a robot daramellatdsanak azonnal megsziintetésével all
le. Ez nem kontrollalt ledllas, ahol a robot eltérhet a programozott utvonaltél, mivel min-
den illesztést a lehetd leggyorsabban megfékeznek. Ez a védé ledllitas hasznalatos, ha
biztonsaggal kapcsolatos hatarértéket haladnak meg vagy a vezérl6rendszer biztonsaggal
kapcsolatos részeiben fellépd hiba esetén. Tovabbi informacié: 1asd IS0 13850 vagy
IEC 60204-1.

1. ledllitasi kategoria A robot mozgasa a robot szamara elérhet6é aramellatassal, hogy elérjék
a megallitast, majd dramtalanitas, amikor elérték a megallitast. Kontrolalt leallas, ahol a
robot a programozott Utvonal mentén folytatja a mozgasat. Az aramellatds akkor szinik
meg, amikor a robot megallt. Tovabbi informacid: 1asd IS0 13850 vagy IEC 60204-1.

2. ledllitasi kategoria Kontrollalt ledllas ugy, hogy a robot szamadra elérheté marad az aram. A
biztonsaggal kapcsolatos vezérlérendszer figyeli, hogy a robot a ledllasi helyzetben marad.
Tovabbi informacié: 1a4sd IEC 60204-1.

3. kategoria A Kategdria kifejezés nem Osszetévesztendd a Ledlldsi kategdria kifejezéssel. A
Kategdria egy bizonyos Teljesitményszint esetén alapként haszndlatos felépités tipusara
utal. A 3. kategdridju felépités jelents tulajdonsdga az, hogy egyetlen hiba nem vezethet
a biztonsdagi funkcio elvesztéséhez. Tovabbiinformacié: 1asd IS0 13849-1.

Teljesitményszint A Teljesitményszint (PL) egy kiilon szint, amely a vezérl6rendszerek bizton-
sdggal kapcsolatos részeinek képességeit hatarozza meg, hogy biztonsagi funkciékat végez-
zenek el6re lathatd koriilmények kozott. A PLd a masodik legmagasabb megbizhatosagi
besorolas, amely azt jelenti, hogy a biztonsagi funkcié kiilénésen megbizhaté. Tovabbi in-
formacio: 1asd IS0 13849-1.

Diagnosztikai lefedés (DC) a besorolt teljesitményszint eléréséhez végrehajtott diagnosztika
hatékonysaganak mértéke. Tovabbi informacié: 1asd IS0 13849-1.

MTTFd A veszélyes hibaig eltelt 4tlagidé (MTTFd) az az érték, mely szamitasokon és teszteken
alapul, melyeket a besorolt teljesitményszint eléréséhez haszndlnak. Tovabbi informacio:
lasd ISO 13849-1.

Integrator Az integrator olyan személy, aki a végleges robottelepitést tervezi. Az integrator fe-
lel a végleges kockazatértékelés elkészitéséért, és neki kell biztositania, hogy a végleges
telepités megfeleljen a helyi jogszabalyoknak és rendeleteknek.

Kockazatértékelés A kockazatértékelés az 6sszes kockazat azonositdsanak és megfelel6 sz-
intre torténé csokkentésének atfogd folyamata. A kockdazatértékelést dokumentalni kell.
Tovabbi informacidkért lasd: IS0 12100.

Egyiittmiikodo robotalkalmazas Az egytittm(ikodd kifejezés a kezeld és a robot kdzotti egyiitt-
mi(ikodésre utal egy robotalkalmazasban. A pontos meghatdrozdsokat és leirasokat lasd
az IS0 10218-1 és IS0 10218-2 szabvanyokban.

Biztonsagi konfiguralas A biztonsaggal kapcsolatos funkciok és interfészek a biztonsagi konfi-
guralasi paraméterek segitségével konfiguralhatok. Ezeket a szoftver interfészén keresztiil
hatdrozzak meg, 1asd: II.rész.
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