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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

Verzié 5.3 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

A robot részben kész gép (1asd: 8.4), és igy a robot minden egyes telepitéséhez kockaza-
tértékelést kell végezni. Minden biztonsdgi 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 Verzié 5.3
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UR+

AUR+oldal (http://www.universal-robots.com/plus/) egy online bemutatéterem, amely cstc-
stechnoldgidju termékeket mutat be a UR robotalkalmazasa testre szabasahoz. Mindent meg-
talalhat, melyre sziiksége van, egy helyen - a végeffektoroktol és tartozékoktdl a vizualizald ka-
merakig és szoftverekig. Az 6sszes terméket tesztelték és jovahagytak a UR robotokba torténd
beépitésre, biztositva az egyszer( telepitést, megbizhaté mikodést, egyenletes felhasznaloi ta-
pasztalast és konny( programozast. Hasznalhatja a helyet a UR+ Developer Programhoz csatla-
kozasra, hogy elérje az Uj szoftverplatformunkat, amely lehetévé teszi, hogy felhasznalébaratabb
termékeket tervezziink a UR robotokhoz.

Verzi6 5.3 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

Verzié 5.3 I-3 UR5e
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1.4 Figyelmeztetd szimbolumok jelen kézikonyvben

+ 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 Figyelmezteto szimbolumok jelen kézikonyvben
Az aldbbi szimbolumok meghatdrozzak a veszélyszinteket meghatarozé aldirasokat jelen kézi-
konyvben. Ugyanazok a figyelmeztetd 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, sériilést vagy a berendezés komoly kdrosodasat
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 elétt vagy médositasok végzése utan.
Ellenérizze, hogy az 0sszes biztonsagi bemenet és kimenet megfelel6en és helyesen csatlako-
ztatva legyen. Vizsgalja meg, hogy az 0sszes csatlakoztatott biztonsdgi bemenet és kimenet,
beleértve a tébb gép vagy robot esetében kozos eszkozoket is, miikodik. Ehhez:

+ Vizsgalja meg a vészleallitd 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-
tonsdgi 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.

+ Vizsgdlja meg, hogy a mikddési moéd kapcsolja-e a miikodési modot, lasd a felhasznaléi
kezel6feliilet jobb felsé sarkaban talalhaté ikont.

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

+ Vizsgalja meg, hogy a rendszer vészleallité kimenetek valoban 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

Veészleadllitas
Aktivalja a vészleallito nyomogombot, 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 megakadalyozasara
szolgalnak.

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

1.10

Mozgas motor nélkiil

Abban a valdszin(tlen vészhelyzetben, ha egy vagy tobb robot illesztését mozgatni kell, és a ro-
bot daramellatdsa nem lehetséges vagy nem kivant, forduljon a Universal Robots forgalmazéjahoz.
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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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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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UNIVERSAL ROBOTS

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

Leirds

Rendszer
vészleadllitd

Mozg6 robot

Nem leallité robot

Csokkentett mod

Nem csokkentett
mod
Biztonsagos
kezdblap

Mikodzben ez a jel logikusan alacsony, a Robot vészleal-
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.

Logikusan magas, amikor a robot a konfiguralt Bizton-
sagos kezd6helyzetben van.

Az Osszes biztonsagi I/0 kétcsatornas, 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.
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2.4 Biztonsagi funkcié UNIVERSAL ROBOTS

A biztonsdagi rendszer reakcioi:

Kapcsold Reakcié
Vészledllitas 1. leallitasi kategéria
Biztonsagi leallito 2. ledllitasi kategoria
Hatarérték 0. leallitasi kategoéria
megsértése

Hiba észlelése 0. ledllitasi kategéria

Amikor az alkalmazas kockazatértékelését végzik, szamitasba kell venni a robot ledllitas kezde-
ményezése utani mozgdasat. A folyamat megkonnyitése érdekében hasznalhatd a Ledlldsi idé
hatarértéke és a Ledlldsi tavolsdg hatadrértéke biztonsagi funkcié. Ezek a biztonsdgi funkcidk
dinamikusan csokkentik a robot mozgasanak sebességét, hogy mindig a hatarértékeken belil
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 mU(kodési biztonsag az aldbbiak szerint foglalhatd 6ssze:

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

lllesztési sebesség 1,15%s d 3
hatarértéke

Biztonsdgi sikok 40 mm d 3
Eszkoz tdjolasa 3° d 3
Sebesség hatarértéke 50 mnys d 3
Erd hatarértéke 25N d 3
Impulzusmomentum 3 kgmy/s d 3
hatarértéke

Teljesitmény hatarértéke 10W d 3
Ledllasi id6 hatarértéke ~ 50ms d 3
Leallasi tavolsag 40 mm d 3
hatarértéke

Biztonsagos kezddlap 1,7° d 3
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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:

Két kivétele van az erékorlatozé funkcionak, amelyek fontosak,
amikor egy alkalmazast terveznek (2.1. &bra). Ahogy a robot ki-
nyulik, a térdillesztés hatdsa nagy erét adhat le sugérirdnyban (az
alaptol elfelé), de kis sebességnél. Hasonléan a révid emelékar,
amikor az eszkdz/végeffektor kdzel van az alaphoz és az alap kortll
mozog, nagy eréket okozhat, kis sebességnél. A szlré veszélyeket
kerilni kell az akadalyok elvételével ilyen teriiletekrdl, a robot athe-
lyezésével vagy kombinalt biztonsagi sikok és illesztési hatarér-
tékek hasznalataval, hogy a veszélyt kikiiszoboljék azzal hogy a ro-
bot bemenjen a munkateriilet ezen régiojaba.

FIGYELMEZTETES:

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

2.5 Moddok

Normal és csokkentett méd A biztonsagi rendszernek két konfiguralhaté mddja van: Normal
és Csokkentett. A biztonsdagi hatarértékek mind a két médhoz konfiguralhaték. A csokkentett
maod akkor aktiv, amikor a robot eszk6ze/végeffektora a Csokkentett médot indit sikon Csokken-
tett mod oldalan helyezkedik el, vagy amikor biztonsagi bemenettel azt inditjak el.
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Sik hasznalata a Csokkentett méd inditasahoz: Amikor a robot az indit6 sik Csokkentett méd ol-
daldrél mozdul vissza a Normal méd oldalara, akkor az indité sik koriil van egy 20 mme-es terillet,
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 hasznal (a Cstkkentett
mdd inditdsdhoz vagy ledllitdsdhoz), akar 500 ms is eltelhet az 4j mod hatarértékeinek alkal-
mazdsa el6tt. Ez torténhet, amikor a Csokkentett médréol Normal maédra valt VAGY amikor Nor-
mal médrél Csokkentett médra. Ez teszilehetévé, hogy a robot adaptalja példaul az 4j biztonsagi
hatarértékek sebességét.

Helyreallitas méd Amikor egy biztonsdagi hatarértéket megsértenek, a biztonsagi rendszert
Ujra kell inditani. Ha a rendszer kiviil esik egy biztonsdagi hatarértéken az induldskor (pl. egy
illesztési helyzet hatarértékén), akkor a specialis Helyreallitas méd Iép be. Helyreallitds médban
nem lehetséges programokat futtatni a robot esetében, de a robotkar kézzel visszamozgathato
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:

Biztonsdagi funkcié  Hatarérték

lllesztési sebesség  30°/s

hatarértéke

Sebesség 250 mmys
hatarértéke

Er6 hatarértéke 100N
Impulzusmomentum 10kgmy/s
hatarértéke

Teljesitmény 80W
hatarértéke

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

FIGYELMEZTETES:

Ne feledje, hogy az illesztési helyzetek, a biztonsagi sikok és az
eszkoz/végeffektor tajoldsa a helyredllitdas mdodban le vannak til-
tva. Legyen 6vatos, 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.
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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.

A robot szereléséhez ne hasznaljon 8 mm-nél hosszabb csavarokat. Ha a csavar 8 mm-nél hos-
szabb, akkor az eszkdz peremének aljara nyomdédhat, ami a robot rovidzarlatat és megjavitha-
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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.

tatlan kdrosodasat okozza.

VESZELY:

1. Biztositsa, hogy az eszkéz megfeleléen 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.

3. Ha 8 mm-nél hosszabb csavarokkal szereli a robotot, az me-
gjavithatatlan karosodast okozhat, és a robot végillesztéseit
ki kell majd cserélni.

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

Tanito fiiggelék A tanité fliggelék felszerelhet6 falra vagy a vezérliédobozra. Ellenérizze, hogy
a kabel nem okoz kikapcsolasi veszélyt.

Megjegyzés: vasarolhat extra konzolokat a vezérlédoboz és a tanité fliggelék felszereléséhez.

Verzi6 5.3 I-23 UR5e

Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.



Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS 4.3 Talapzat

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
* Robotcsatlakozéas
+ 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 Displayporttal rendelkez6 monitorokat és aktiv Mini Display-jel
kell rendelkeznie a DVI vagy HDMI konverterhez, hogy a monitorokat DVI/HDMI interfésszel csa-
tlakoztassdk. A passziv atalakitok nem mikddnek a DVI/HDMI portokkal.
Megjegyzés: A Biztositék legyen UL jelolésd, Mini Blade tipusy, a maximalis névleges aramerds-
sége: 10 A, a minimadlis 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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UNIVERSAL ROBOTS 5.4 Vezérl6 1/0

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
SR EENE
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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UNIVERSAL ROBOTS 5.4 Vezérl6 1/0

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
Meghaijté eré 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.

OSSD jelsziirés

Az 6sszes konfiguralt és ideiglenes biztonsagi bemenetet sz(rik, hogy lehet6évé tegyék az OSSD
biztonsagi berendezés hasznalatat 3 ms alatti impulzushosszakkal. A biztonsagi bemenetbdl
minden milliszekundumban mintat vesznek, és a bemenet allapotat meghatdrozzak a leggya-
krabban latott bemeneti jel szerint az utols6 7 milliszekundum alatt.

Alapértelmezett biztonsagi konfiguracio

A robotot alapértelmezett konfiguraciéval szallitjak, ami lehetévé teszi a miikodtetést minden
tovabbi biztonsagi berendezés nélkiil (Iasd az aldbbi dbrat).

Safety
24V
EIO
24V
ElM
24V
SI0
24V
Sl

Emergency Stop

Safeguard Stop

Vészleallito gombok csatlakoztatasa

A legtobb alkalmazdsban hasznalni kell egy vagy tobb extra vészleallité gombot. Az aldbbi dbran
lathato,hogyan csatlakoztathaté egy vagy tobb vészleallitd gomb.

Safety Safety

24V 24V

VA I A o Z—H T A s s Wt A Z_H
24V 24V

EN [H

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

SI0 sIo
PV 1 B ) I L N

24V
Sl Si1

Emergency Stop
Emergency Stop

Safeguard Stop
Safeguard Stop
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5.4 Vezérl6 1/0

A vészleadllité megosztasa mas gépekkel

Bedllithat egy megosztott vészleallitdé funkcidt a robot és mas gépek kozott, ha az alabbi I/0
funkciokat a GUI-n keresztiil konfigurdlja. 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.

+ 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 hasznalt konfiguralt I/0-k a CI0-CI1 és a CO0-CO1.

[/

Configurable puly Configurable Outputs

24V l/z(yO H| |ov m|[ovm
cio [d||£4 [m]| [coo|m]|cos|m
24v |24V |H| | OV ov |l
cit Ci5 |H| |co1|l)\cos5|l
24v M| [24v (M| [ov [m\ov [m
ci2 [m||{cie |m| [co2|m\dps |m
24v [M|[24v (W] [ ov [m|]\o\ [
ci3 [m|{ci7 [m] [cos[m||Co\m\

A

Configurable Inputs onmurable Outputs
24V (M |[24v [m] [ Oy \m|[[ov [m
B cio [|[{ci4 |m| [cop|M||cos|m
24v | [24v (]| [ov\m|[ov [m
ci/lm|{cis [m| [cot|R|[cos|m
247 || [2av (]| [ov [m]|[ov [m
#12//m|(cie [m| [co2|m||cos|m
f4f (M]24v (W] [ov | ov |
£13 [m|[c7 [m| [co3|m|[co7|m

L

Biztonsagi leallité automatikus visszaallassal

Az alap biztonsdagi leallité példaja egy ajtékapcsold, ahol a

kinyitjak, lésd az alabbi abrat ).

Safety

Emergency Stop

24V

EIO
24V

y

El1

Safeguard Stop

24V

SI0
24V

O RO00n

(

Si1

robot akkor all le, amikor az ajtét

Ez a konfiguracié csak olyan alkalmazasoknal javasolt, ahol a kezel6 nem tud atmenni az ajtén
és bezarni maga mogott. A konfigurdlhato /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).
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I/

Safety /
NEML 24v (M| [ov
3 |E0 (M 24v [l
5 [24v [m ov [
HEAD

24v |
£lsio [mi_
§ [2av (W)
3[sr (W

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 visszaallitasra konfiguralt 1/0 CIO-CI1 (lasd alabb).

Bl

 — //

Safety !
_[eav]m 24V af24v [m 2 [dl ovim N\. \ | [=====--
3 (Eo0 [m clo cli4 |l 24V
S [2av]m 24v [@|avim| | |4 A | |77 ov
HENLC ci cis M B

2av |l 24v (M|4vim] O\ LL_ 1 | [=======
&[si0 ci2 |m|{ce|m
§ [2av | oav |(@|avim|  \ /J [ Ll=====--
3 [si '\ ci3 |m|[ci7 [m

\ —

3 helyzetii engedélyez6 eszkoz

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

MEGJEGYZES:
A Universal Robots biztonsagi rendszere nem tdmogat sok 3 he-
lyzet(i engedélyez6 eszkozt.
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Cm'b’# FPmEtion Switch
. . 1
B, |0 ;
BRI TN
. = :
u m - -
] m
] ]
m\
S ),

MEGJEGYZES:
A 3-helyzetl engedélyezd eszkoz két bemeneti csatorndjanak 1
mp-es eltéréstlrése van.

Miikodési mod kapcsoldja
Az alabbi dbra egy miikodési mdd kapcsoldt mutat. A miikodési modokkal kapcsolatos tovabbi
informaciokért 1asd: 12.1. pont.

r
Corfifgurat f Impes Digtd Inpts Opaaimd mok S witch
[ ] 24V ||{24v| "

L] u Dio|M||joI4| A T

[] [] 2av|m|[2av]m — —
u ] EEGEE :

[ [ 24v/H||24v|H L
| gl | DIz|M||[DI6| W

ol n 24vVIE |24V

B BIEIC R

|

5.4.3 Altalanos célu digitalis 1/0

Ez a rész az dltaldnos célu 24 V-os 1/0-t (sziirke termindlok) és a konfiguralhaté 1/0-t (sarga
terminalok fekete szoveggel), amikor nem biztonsdgi I/0-ként van konfigurdlva. A szokdsos
specifikdcidkat a 5.4.1. pontban be kell tartani.

Az altalanos célu 1/0 haszndlhato a berendezés meghajtasara, ahogyan a pneumatikus relék
hajtasara kozvetleniil vagy mas PLC rendszerekkel valé6 kommunikaciéhoz. Az 6sszes digitalis
kimenet letilthaté automatikusan, amikor a program végrehajtasa ledll, 1asd: 1II.rész. Ebben
a médban a kimenet mindig alacsony, amikor a program nem fut. Példak taldlhatdk az aldbbi
alpontokban. Ezek a példak rendszeres digitalis kimeneteket hasznalnak, de barmelyik konfigu-
ralhaté kimenet hasznalhato, ha nem biztonsdagi funkcid elvégzésére konfiguraltak.

Digitalis kimenettel kontrollalt teher
Ez a példa bemutatja, hogyan kontrollaljak a terhet digitalis kimenetrdl.
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y \I
Digital Outputs /
ov |m|| ov|s oD
DOO| H | po4| R
ov |H||l ov
DO1/ M ||DO5|H o]
ov| M| ov|H
DO2|H |[DO6|
ov| M| ov|H
DO3|H |(DO7|H

5.4.4 Digitalis bemenet gombtol

Ez a példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy egyszer(i gombot digitalis bemenetekhez.

Digital Inputs
24V|H |24V
DIO|H || D14
24v|m||2av|Hl T
DI1|H|(DI5 I PO ]
24v|m|[2av|mY
DI2|H||(DI6|H \ N
24V|H |24V
DI3(H|(DI7|H

5.4.5 Kommunikacio mas gépekkel vagy PLC-kkel

A digitdlis I/0 kimenet hasznalhaté mas berendezésekkel val6 kommunikaciéhoz, ha egy szo-
kdsos GND (0 V) jott létre, és ha a gép PNP technoldgiat hasznal, 1asd alabb.

/ E Rigital Inputs Digdital Outputs

Digital Inputs Digit#Outputs |
24v|H|[2av/m| [ov (M| ov W/ . 24v\ll|[2av|H| [ov [W][ ov[m
pio|H||[pi1a|m| [poo/m |jpoa|Hl A : B pio|M|[p14|m| [poo/m||[poa|m
24av|m|[2av(m]| [ov [m|[ ov|m ; 2av|m|[2av/m]| [ov [m|[ ov|m
pi1|H||[pi5|m| [po1m|jpos|m ; pi1|H||{pi5|m| [po1m||pos|m
24v|H|[2av/H| [ov (m|[ ov|m 24V|H|[2av/H| [ov [m|| ov|m
DI2 |l ||DI6|H| |DO2|H ||DO6|H DI2|l||(DI6|H| |DO2(H ||DO6 H
24v|/H|[2av/H| [ov (H|[ ov|m 24v|H|[2av/H| [ov [H|| ov|m
DI3|M|(DI7| | |[pO3|H |DO7|H DI3|M| DI7|H| |pOo3/j|pO7 M

/

4

5.4.6 Altalanos céli analég 1/0

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

A legnagyobb pontossag eléréséhez az alabbi iranyelvek javasoltak.

*+ Hasznélja az I/0-hoz legkdzelebbi AG terminalt. A par megoszt egy szokdsos modszUirét.

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

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

+ Az aram médban m(ikodé berendezés hasznalata Az aramjelek kevésbé érzékenyek az in-
terferenciakra.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.4 Vezérl6 1/0

A GUI-ban kivalaszthatja a bemeneti mddokat (1asd: II. rész). Azelektromos specifikacidk
alabb lathatok.

Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Meértékegység
Analég bemenet dram mddban

[AIx - AG] Aktualis 4 - 20 mA
[AIx - AG] Ellenallas - 20 - ohm
[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analég bemenet fesziiltség mddban

[AIx - AG] Fesziiltség 0 - 10 \
[AIx - AG] Ellenallas - 10 - kOhm
[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analég kimenet aram maédban

[ADx - AG] Aktualis 4 - 20 mA
[ADx - AG] Fesziiltség 0 - 24 \
[ADx - AG] Felbontas - 12 - bit
Analég kimenet fesziiltség médban

[AOx - AG] Fesziiltség 0 - 10 \Y
[ADx - AG] Aktualis -20 - 20 mA
[ADx - AG] Ellenallas - 1 - ohm
[ADx - AG] Felbontas - 12 - bit

Analég kimenet hasznalata

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

Analog
AG
AI0
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.
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Analog

AG

A0

AG

Analog Inputs

Al

AG

AOO

tTr T

AG

Analog Outputs

AO1

Power

PWR | Il

GND

24v (W

ov [l

5.4.7 Tavoli KI/BE vezérlés

Hasznaljon tavoli KI/BE vezérlést a vezérl6doboz be- és kikapcsoldsahoz a Tanité fliggelék 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 kizardlag révid idejd aktivalas, és ugyanugy mikodik, mint
a POWER (Bekapcsold) gomb. A KI bemenet lent tarthato kivansdag szerint. Az elektromos spe-
cifikaciok alabb lathaték. Megjegyzés: Haszndljon egy szoftverfunkciét, hogy automatikusan

betoltse és elinditsa a programokat (1asd: II. rész).
Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Meértékegység
[12 V - GND] Fesziiltség 10 12 13 \
[12 V - GND]  Aktudlis - - 100 mA
[ON / OFF] Inaktiv fesziiltség 0 - 0,5 \Y
[ON / OFF] Aktiv fesziiltség 5 - 12 \Y
[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 csatlakozatésat.

Remote

ot

GND|H B ]
on|m

OFF| W\ P

Tavoli OFF (KI) gomb

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

Remote
12v[d 7‘I-|
GND|H / ------- ]
ON H
OFF P2
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UNIVERSAL ROBOTS 5.5 Halézati csatlakozé

VIGYAZAT!:

Ne nyomja meg és tartsa lenyomva a BE bemenetet vagy a POWER
(Bekapcsold) gombot, mivel ez kikapcsolja a Vezérl6dobozt men-
tés nélkiil. Mindig hasznalnia kell az OFF (KI) bemenetet a tavoli off
(ki) vezérl6hoz, mivel ez a jel lehet6vé teszi, hogy a vezérlédoboz
elmentse a megnyitott fajlokat és megfeleléen lealljon.

5.5

Halozati csatlakozo

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

Arobot aram ala helyezéséhez a Vezérlédoboznak csatlakoznia kell a halézathoz a standard IEC
C20-as dugaljon keresztiil, a vezérlédoboz aljan megfelel6 IEC C19-es kabellel (lasd az alabbi
abrat).

A halézatnak az aldbbiakkal kell rendelkeznie:

+ Csatlakozas a talajhoz
+ F& biztositék
+ Maradékaram-késziilék
Javasolt egy f6kapcsold telepitése az 6sszes berendezés kikapcsoldsahoz a robotalkalmazas-

ban, egyszer( kizarashoz és cimkézéshez a miikddésbdl. Az elektromos specifikaciok az alabbi
tablazatban lathatok.

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

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

Kiils6 héaldzati biztositék (200-265V-nal) 8 - 16 A

Bemeneti frekvencia 47 - 63 Hz

Készenléti teljesitmény - - <15 w

Névleges miikodési teljesitmény 90 150 325 W
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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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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.

MEGJEGYZES:
Az eszkozcsatlakozot kézzel kell meghuzni legfeljebb 0,4 Nm-rel.

A kabelen beliil a nyolc drétnak kiilonbozé a szine, mely kiilonb6zé funkciot jelol. Lasd az aldbbi

tablazatot:
Szin Jel Leirds
Piros GND Foldelés
Sziirke ARAM 0V/12V/24V
Kék TOO/PWR 0. digitalis kimenet vagy 0 V/12V/24 V
Rézsaszin( TO1/GND 1. digitalis kimenet vagy Foldelés
Sarga TIO 0. digitalis bemenet
Zold T 1. digitalis bemenet
Fehér Al2 / RS485+ Analdg 2-ben vagy RS485+
Barna Al3 / RS485- Analdg 3-ban vagy RS485-

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

Az aramerésség mindkét médban* - 1000 2000** mA
Duadlis tiiske drama - 1500 2000** mA

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

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

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

5.7.1 Eszkoz tapegysége

Tapegység

Allitsa be a belsé dramellatast 0V, 12 V vagy 24 V értékre a PolyScope I/0 lapon (1asd: II.

rész).

POWER

GND (RED)

Dualis tiiske tapegysége

A Dudlis tliske daram médban a kimeneti aramerésség novelhetd a (5.7 2. tablazat)-ban
felsoroltak szerint.

1.

A Fejlécen érintse meg a Telepités pontot.

. A bal oldali listaban érintse meg az Altalanos pontot.

2
3.
4

Erintse meg az Eszkoz 10 pontot, és valassza ki a Dudlis tiiske aram pontot.

. Csatlakoztassa a Halézati vezetékeket (sziirke) a TO0-hoz (kék), a Foldelést (piros) pedig

a TO1-hez (rézsaszind).

POWER (GRAY)

TOO/PWR (BLUE

TO1/GND (PINK)
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UNIVERSAL ROBOTS 5.7 Eszkoz 1/0

MEGJECYZES:
Amint a robot vészledllitast végez, a fesziiltség beall 0 V-ra mindkét
aramtiiske esetében (az aram ledll).

5.7.2 Az eszkoz digitalis kimenetei

A digitalis kimenetek harom kiilénb6zé médot tdmogatnak:

Méd Aktiv Inaktiv

CsoOkkenés (NPN) | Alacsony | Megnyitas
Foras (PNP) Magas | Megnyitas
Nyomas/Huzas Magas Alacsony

Mindegy egyes tiiske kimeneti modja a Telepités lap Eszkdz |0 pontjan konfiguralhaté a PolyScope-
on. Az elektromos specifikacidk alabb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Fesziiltség nyitaskor -0,5 - 26 Vv
Fesziiltség 1 A siillyedéskor - 0,08 0,09 Vv
Aramerésség 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

MEGJEGYZES:
Amint a robot vészledllitast végez, a digitdlis kimenetek (DOO és
DO1) inaktivalédnak (magas Z).

VIGYAZAT!:
A digitalis kimenetek az eszkozben nem aramerésség-korlatoltak.
A meghatarozott adatok feliilirdsa 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 kozott fesziiltség van, még akkor is, amikor a terhelés ki van kap-
csolva.
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Javasolt védé diddat hasznalni az induktiv terhelésekhez, az aldbbiakban lathatok szerint.

J— POWER

5.7.3 Az eszkoz digitalis bemenetei

A digitalis bemenetek végrehajtasa PNP-ként torténik gyenge lehtzhato ellendllasokkal. 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 Vv
Logikus magas fesziiltség 55 - - Vv
Bemeneti ellendllas - 47k - Q

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

5.7.4 Az eszkoz analog bemenetei

Az eszkdz analég bemenetei nem differencidlisak, és az I/0 lapon akar a fesziiltség (0-10 V),
akar az aramer6sség (4-20 mA) bedllithatd (Ilasd: 11.rész). Az elektromos specifikaciok alabb

lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Bemeneti fesziiltség fesziiltség modban -0,5 - 26 \
Bemeneti ellenallds 0 V és 10 V kdzotti tartomanynal - 10,7 - aq
Felbontas - 12 - bit
Bemeneti fesziiltség dramer6sség moédban -0,5 - 5,0 \Y
Bemeneti aramerésség aramerésség maodban -2,5 - 25 mA
Bemeneti ellenalldas 4 mA és 20 mA kozotti tartomanynal - 182 188 Q
Felbontas - 12 - bit

Az analég bemenetek haszndlatara két példa a kbvetkez6 alpontban talalhato.
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VIGYAZAT!:

1. Az analég bemenetek most nem védettek a tulfesziiltség ellen
aramerdésség médban. Ha az elektromos specifikaciokban
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 fesziltségkimenetes érzékeld vezérli-e az eszkoz belsé elle-
nallasat vagy a mérés érvénytelen lehet.

POWER
T
A2 <.
= <
<
GND -1

Az eszkoz analég 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 ugyanigy mikodik, mint egy nem differencialis
érzékeld.

11

5.7.5 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 lehuzhato ellenallasok hozzdadasaval az RS485-hoz.

+ Latencia Az eszkozcsatlakozon at kiildott Gizenetek latencidja 2 ms és 4 ms kozott valtozik,
az lizenet megirasi idejétdl a PC-n az lizenet kezdetéig az RS485-6n. Egy puffer tarolja az
eszkozcsatlakozéra kiildott adatokat, amig a sor lires nem lesz. Amint megkapott 1000
bajt adatot, az lizenet kiirasra kerll 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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6.1 Biztonsagi utasitasok

VESZELY:

1.

Huzza ki a halézati bemeneti kabelt a vezérl6doboz 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.

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

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

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.

Kerilje, hogy a robotkarba vagy a vezérlédobozba viz és por
keriljon.

UR5e
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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 dan 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

! DELTA

@‘ CHINA RoHS

\ ‘

KCC biztonsag

Universal Robots e-Series robotokat a TUV
NORD, hires testiilet biztonsdgosnak jévahagyta
a 2006/42/EK gép iranyelv szerint az Eurdpai
Unidban. A TUV NORDbiztonségi jévahagyés
tanusitvdnyanak madsolata a mellékletben B
talalhato.

Universal Robots e-Series robotok teljesitményét
a DELTA segitségével tesztelik. Az elektromagne-
ses kompatibilitasi (EMC) és kornyezetvédelmi te-
szt tanusitvanya amellékletben B megtalalhato.

A Universal Robots e-Series robotok megfelelnek
a KINA RoHS iranyitasi médszereknek az elek-
tronikus informatikai termékek szennyezésének
kontrollalasara vonatkozéan. A Terméknyilatko-
zat tablazatanak masolata a mellékletben B
talalhatoé

A Universal Robots e-Series robotok megfelelnek
Korea KC jelolés( tanusitvanyanak a termék bi-
ztonsagossagara vonatkozéan. A KCC bizton-
sdgi tanusitvanyanak masolata amellékletben B
talalhato
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8.2 Beszallitéi harmadik fél tanusitvanya

Kornyezet Beszallitoink szerint a Universal Robots e-Series
@ robotok szallité-raklapjai megfelelnek az ISMPM-
15 dan el6irdsoknak a fa csomagoloanyagok
gyartasara vonatkozdan, és eszerint megjelolésre

kerilnek.

8.3 Gyartoi teszt tanusitvanya

UR UR Universal Robots e-Series robotok folyama-
tos belsd vizsgalati eljarasokon esnek at, illetve
a gyartasi sor végén teszten. A UR vizsgalati
eljarasok folyamatos ellenérzésen és fejlesztésen
esnek at.

8.4 Nyilatkozatok az EU iranyelvek szerint

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

A UR robotokat az aldbb felsorolt irdnyelvek szerint tanusitjak.

2006/42/EK — gép iranyelv (MD)
A 2006/42/EK gép irdnyelv szerint a Universal Robots e-Series robotok részben befejezett gépek,
mivel ilyen CE jel6lés nincs felragasztva.
Ha a UR robotot rovarirté alkalmazasban haszndljak, akkor nem szabad elfeledkezni a 2009/127/EK
iranyelv 1étezésérdl. Az egyesitésinyilatkozata2006/42/EKI-1.B. melléklete szerintamellékletben B
lathatd.

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

2004/108/EK — elektromagneses kompatibilitas (EMC)

2011/65/EU — egyes veszélyes anyagok elektromos és elektronikus berendezésekben val6 alkalmazasanak
korlatozasarél (RoHS)

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

Az Egyesitési nyilatkozatban, amel1lékletben B a fentiirdnyelveknek valé megfeleléségi nyilat-
kozatok kertiilnek felsorolasra.

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

A robot fejlesztése soran alkalmazott szabvanyokkal kapcsolatos informacidk a(z) C. melléklet-
ben talalhatok.
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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.

VIGYAZAT!:

Altalaban tanacsos elkeriilni az adott alkalmazashoz sziikségesnél
nagyobb gyorsitasok haszndlatat. A nagy gyorsitasok, kiilénosen
nagy terheléssel kombinalva, a robot csckkent élettartamahoz ve-
zethet. A rovid periédusidékkel és nagy sebességkdvetelménye-
kkel rendelkez6 alkalmazasok esetében altaldban tanacsos ke-
verékeket hasznalni, amennyire lehet, hogy biztositsdk a puha
palyakat nagy gyorsitasok sziikségessége nélkiil.

Verzié 5.3 I-53 UR5e

Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.



Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS 9.2 Felelésségkizaras

9.2

Felelosségkizaras

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

AQ. illesztéshez (alap), az 1. illesztéshez (vall) és a 2. illesztéshez (konyok) megadott grafikus
adatok érvényesek a leallitasi tavolsagra és leallitasi idore:

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

Manufacturer: Person in the Community Authorized to Compile the Te-
chnical File:
Universal Robots A/S David Brandt
Energivej 25 Technology Officer, R&D
DK-5260 Odense S Denmark Universal Robots A/S

Energivej 25, DK-5260 Odense S
Description and Identification of the Partially-Completed Machine(s):

Product and Function: Industrial robot (multi-axis manipulator with Control Box
and Teach Pendant). Function is determined by the
completed
machine (with end-effector and intended use).

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

Serial Number: Starting 20185000000 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.

It is declared that the above products, for what is supplied, fulfil the following Directives as Detailed
Below:

| Machinery Directive 2006/42/EC — The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2,
1.1.3,1.1.51.2.1,1.2.43,1.2.6,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2,1.5.6, 1.5.10, 1.6.3, 1.7.2, 1.7.4, 4.1.2.3 It
is declared that the relevant technical documentation has been compiled in accordance with Part B
of Annex VIl of the Machinery Directive.

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

Il EMC Directive 2014/30/EU — Reference the EMC Directive and the harmonized standards used be-
low.

IV RoHS Directive 2011/65/EU — Reference the RoHS Directive 2011/65/EU
V WEEE Directive 2012/19/EU — Reference th WEEE Directive 2012/19/EU
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UNIVERSAL ROBOTSB.1 EU Declaration of Incorporation in accordance with ISO/IEC 17050-1:2010

Reference to Harmonized Standards Used:

() EN 1SO 10218-1:2011 (DEN ISO 13850:2015 (1) EN 60664-1:2007

TUV Nord Certificate 44 207 | (1) EN 1037:1995+A1:2008 (I EN 60947-5-5:1997/
14097607 A11:2013

() EN I1SO 13732-1:2008 (111) EN 61000-6-2:2005

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

(1) EN 61131-2:2007

(I) EN 60204-1:2006/ A1:2010
(I) EN 1SO 13850:2015

TUV Nord Certificate 44 780
14097610
(I) EN I1SO 13849-2:2012

(I1) EN 60320-1:2001/ A1:2007

(I) EN 60529:1991/ A2:2013 () EN
A1:2006

61140:2002/

Reference to Other Technical Standards and Specifications Used:
(1) 1ISO 9409-1:2004 (1) IEC 60068-2-27:2008
() ISO/TS 15066 as applicable (111) IEC 60068-2-64:2008

(I IEC 61784-3:2010[SIL2]
ISO 14664-1:2015 CLass 5
for

control assembly with en-
closure

and Class 5 for UR3e, URSe
and UR10e manipulators
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.

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

(Il IEC 60068-2-2:2007 (Il IEC 61326-3-1:2008
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Name: Roberta Nelson Shea
Pasition/ 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

David Brandt

technoldgiai vezet6, R&D
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 helyezhetd lizembe, amikor beintegraltak
egy végleges kész gépbe

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

yelvek elbirasainak.

Kijelentették, hogy a fenti termékek, amihez szallitottak,

megfelelnek az alabbi irdnyelveknek az aldbbiak szerint részletezve:
2006/42/EK |. gépekkel foglalkozé irdnyelv — Teljesiiltek az alabbi
alapvetd el6irasok: 1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.2.4.3,1.2.6,1.3.8
és1.5.1,1.5.2,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3

Kijelentették, hogy a vonatkozé miiszaki dokumentaciét a,

gépekkel foglalkozo iranyelv VII. melléklete B része szerint allitottak ossze.

/ / { /.

Odense Denmark, 25 June 2018 Wtz /ISR D hs—
Name: Roberta Nelson Shea
Position/ Title Global Technical Compliance Officer
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B.3 A biztonsagi rendszer tanisitvanya

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

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)

Industrial robot UR10e, UR5e and UR3e

Geprift nach EN ISO 10218-1:2011

Tested in accordance with

Registrier-Nr. / Registered No. 44 780 14097607
Prifbericht Nr. / Test Report No. . 3520 4429, 3522 2109
Aktenzeichen / File reference 8000484576

TUV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstrafie 20 45141 Essen

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

www.tuev-nord-cert.de

Tovioes)

TOV NORD CERT
GmbH

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

Essen, 2018-05-14

technology@tuev-nord.de
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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.

Fertigungsstéatte: Universal Robots A/S
Manufacturing plant: Energivej 25
DK-5260 Odense S
Denmark
Beschreibung des Produktes Universal Robots Safety System G5
(Details s. Anlage 1) for UR10e, UR5e and UR3e robots

Description of product
(Details see Annex 1)

Gepruft 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

Zerfffizierudgsstdile r'I"MORDCERTGmbH

Certification body of TUV NORD CERT GmbH

EN SO 13849-1
PL'G’ /

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

Essen, 2018-05-14

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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B.4 China RoHS

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

R ABHFYEATESHESERTRET

e Toxic and Hazardous Substances and Elements 3 H#H ¥t R
7t 31 It 3|
i R &= Hexavalent | !"ﬁni 4| Pelybrominated
Lead (Pb) | Mercury (Hg) | Cadmium (Cd) | Chromium Ih:“hh nﬂ“’ (Bm)| iPheny ethors
(Cr+8) 8 (peDg)
UR Robois
UR3/URS [ UR10
UR#LE A
URIURSIURTD X 0 X 0 X X

0 Indicaies that this towc or hazardous subsiance contained in all of the homogeneous matesials for this part is below the imit rzquinzment in
SHT11363-2006.
CEFEATEENEEEEAMEREA S TS REET NG-NNNENERERLT «

¥ Indicates that this toxic or hazardous subsiance contained in a1 least one of the homogensous maierials used for this part is above the Emit
requirement n S0T11363-2006.

pEFREEFEROEE M SRS —SFERE IR EENT NEI NI EH ERESR
(U= BEXGEEAM LEFITWHE-FESTE—ERE . )

Itemsz below are wear-out tems and therefore can have wceful Ives lece than emvironmental uoe penod:

FHHEERMER BME s ERSE o EET R EERRE

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

HEE, T, e, SRR NiH, &, masw. B0

Riefer 1o preduct manual for detailed conditions of use.

FEFREIRBEAR=2FH

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

Universal Rebots BEEN BB Ml BB AN TEES 8, B Universal Robots TRAEAMMER U S
T the maximum extent permitied by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall othersise assume all liabiltizs that may be
imposed in connection with, any legal requirements adopied by any govemnmendal authoriy related to the Management Methods for Controling Pollution
by Electronic Information Products (Ministry of Information lndustry Order £39) of the Peoples Republic of China otherwise encouraging the recycle and
use of electronic mfomation products. Customer shall defend, mdemnafy and hold Unversal Robots harmless from any damage, claim or liability relating
thersta. Al the time Customer desines to disposs of the Products, Customer shall refer 1o and comply with the specific waste management instructions
and options set forth at hiiplwaw teradyne comiabout-teradynelcorporate-social-responsbility, as the same may be amendad by Teradyne ce Univerzal
Febats.
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B.5 KCC biztonsag

MEES Unwersal Robots MS MREEEEE  rieE 10070
dge MuASSHE gg;a‘aa;; """"" LEZ L R
£RA] Energn.rEJ 25“526{] Dd;anse SDer‘lmark ----------------
AlgetHcl St &t 71 A w27y MeaE
A () URSe 2H(S2) B aii
AserisHE 5 18-AB2EQ-01603 7~
HZ=AL . Universal Robots A/S
A=A x|

Energive] 25, 5260 Odense 'S, Denmark

"MdotEE Y, WISEM 1S U 2 ¥ AR R 61 x| may
A8 o 8ol Al DEW A Sk g o,

20184 118 06

TR SN NHHABEL MR EEE F"“ﬁd
_4—' ’ = QLR-I@R‘L-H
SR

vé’ kié‘un
e %ﬁaﬁﬁ E "\uu
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B.6 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.7 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

Verzié 5.3 1-69 UR5e

Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.



Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS

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.

ANSI/RIA R15.06-2012

Industrial Robots and Robot Systems — Safety Requirements

Ez az amerikai szabvany az ISO 10218-1 és az ISO 10218-2 ISO szabvanyok egy dokumentumban 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 integratoranak 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 valé kom-
binaldsa. A CSA tovabbi kovetelményeket adott hozza a robotrendszer hasznaléja szamara. Ezen kove-
telmények koziil néhany lehet, hogy a robotintegratornak szél.

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

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
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Ezek a szabvanyok meghatarozzak az elektromos és elektromagneses zavarasok kdvetelményeit. Ha
betartja ezeket a szabvanyokat, azzal biztositja, hogy a UR robotok jol miikodjenek ipari kdrnyezetben 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 vonatkozé 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 emisszids 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 normal, mind a biztonsagi besorolas 24 V-os ki-/bekapcsolok jelen szabvany el8irdsai szerint
késziiltek, hogy biztositsak a megbizhaté kommunikaciét mas PLC rendszerekkel.

I1SO 14118:2000 (E)
EN 1037/A1:2008 [2006/42/EK]

Safety of machinery — Prevention of unexpected start-up

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

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

Low-voltage switchgear and controlgear

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
eléirasainak.

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 vonatkozéan. A UR robotok

Verzi6 5.3 I-71 UR5e
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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 haldézati bemeneti kabel megfelel ennek a szabvanynak.

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

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

ISO 13732-1:2006
EN ISO 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 tgy tervezték, hogy a feliileti hdmérsékletiiket a jelen szabvanyban meghatarozott 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 bekotése kotelezd az itt meghatdrozottak szerint: Hardvertelepitési kézikonyv

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
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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 meghatdrozza a biztonsagi besorolasi kommunikacios buszok elGirasait.

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 aramkorei megfelelnek ennek a szabvanynak.
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D Miszaki adatok

Stily 20.7kg / 45.71b

Elérés 850mm / 33.5in

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

Erényomaték-érzékelé pontossiaga 4N

Lébnyom ?149mm / 5.9in

A vezérlédoboz mérete (Sz x Ma x Mé) 460mm X 445mm x 260mm / 18.2in x 17.6in x 10.3in

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

I/0 tapegység 24V 2 A vezérlédobozban

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

Zaj Robot Arm: Less than 65dB(A) Control Box: Less than
50dB(A)

Tisztatér besorolas Robotkar: ISO 6. osztaly
Vezérlédoboz: ISO 6. osztaly

Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

Egyuttmiik6d6 miikodés 17 haladé biztonsagi funkcié Megfelelve ennek: EN ISO 13849-
1:2008, PLd, Cat.3 és EN ISO 10218-1:2011, 5.10.5 alpont

Homeérséklet A robot kornyezeti hémérsékletli tartomanyban miikodhet O-
50°C

Kébelezés Kébel a robot és a vezérlédoboz kozott (6 m / 236in)
Kébel az érint6képernyé és a vezérlédoboz koézott (4.5m /
177in)
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10 Bevezetés

10.1 PolyScope alapok
A PolyScope egy grafikus felhasznaléi felulet (GUI) a Tanité fiiggeléken, amely a robotkart, a
vezérlédobozt mikodteti és végrehajtja a prgramokat.
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 mezo6kkel, melyek kezelik és figyelik a robot miveleteit.

v n PR¢ 1\ <unnamed>
l‘ ; &' o E INSTAL, A / default .
Run Loa

Proaram _Installation  Move o

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——1 100% B ° 0 o :41547:021013 1

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

10.1.1 Fejléc ikonok/lapok

PR Futas: a robot egyszer( mikodtetési mddja, elére megirt programokkal.

Program: robotprogramokat hoz Iétre és/vagy médosit.

el Telepités: konfiguralja a robotkar beallitasait és a kiils6 berendezéseket,
pl. felszerelés és biztonsag.

Mozgas: vezérli és/vagy szabalyozza a robot mozgdasat.

Verzié 5.3 -3 e-Series
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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%

Sebességcsiszka: megmu-
tatja valds idében a relativ sebességet, amellyel a robotkar mozog, szamitasba
véve a biztonsagi beallitdsokat.
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nulation .

A Szimulacié gomb kapcsolja 4t a program végrehaj-
tasat a Szimuldcios mod és a Valddi robot kézott. Amikor Szimulaciés mddban
futtat, a robotkar nem mozog. Ezért a robot nem tudja magat vagy a kornyezé
berendezéseket karositani litkozéskor. Ha nem biztos abban, mit fog csindlni a
robotkar, hasznadlja a Szimulacids mddot a programok tesztelésére.

E Play: elinditja az aktudlisan betoltétt robotprogramot.
m Lépés: lehet6vé teszi, hogy egy program egylépésenként fusson.

E Stop: megallitja az aktualisan betoltott robotprogramot.

10.2 Elsé lépések képernyo

Mit szeretne el8szor tenni?

R g 2

PROGRAM FUTTATASA A ROBOT PROGRAMOZASA ROBOT TELEPITESENEK
KONFIGURALASA

O A jévBben ne jelenjen meg ez az Uzenet.

Futtathat programot, programozhat robotot vagy konfiguralhat robot-telepit6fajlt.
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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 (1lasd: 13.
fejezet).

11.1.1 A robotkar és a vezérlodoboz telepitése

A PolyScope akkor haszndalhat6, amikor a robotkar és a vezérl6doboz telepitve van és be van
kapcsolva.

1.

Csomagolja ki a robotkart és a vezérlédobozt.

. Szerelje a robotkart erds és vibraciotol mentes feliiletre.

2
3.
4
5

Tegye a vezérlodobozt annak labahoz.

. Dugja be a kabelt a robotba és a vezérl6dobozba.

. 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 1a4sd: Hardvertelepitési kézikényv.

Verzié 5.3
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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 Tanité fiiggelék-en nyomja meg a bekapcsolégombot a vezérl6doboz bekapcsoldsahoz.

2. Varjon, amig a képerny6n meg nem jelenik a hattérben futd operacios rendszertél egy széveg,
majd a gombot.

3. Amikor megjelenik a Nem folytathaté parbeszédablak, valassza a Menjen az inicializaciés
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 miikddésre.

;" ‘i\' Q E ;;:fau\t en>

Robot éllapota

BEkapcsolas Bootolds Robot Fékek Robot Norma|
kész aktiv kiengedve médban

C L

Hasznos terhelés Robot
Az aktiv hasznos terhelés hasznalatos a telepitési hasznos terhelés
*  ideiglenes fellilirésdra.
Aktiv hasznos terhelés Telepitési hasznos terhelés ‘_,‘
i

O ] s = 100% 000 imuition (]

Megjegyzés: A robotkar elinduldsa hanggal és kis mozgasokkal tarsul, ahogyan az illesztések
fékjeit kiengedi.

11.1.4 A robotkar inicializalasa

VESZELY:

Mindig erGsitse 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 megfeleléen miikodni,
és veszélyes lehet az emberekre vagy a berendezésekre.

e-Series 11-8 Verzié 5.3
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VIGYAZAT!:

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

A robot inditasa:

1.

Erintse meg az ON (be) gombot a z6ld LED-del, hogy elinditsa az inicializalasi folyamatot.
Ezutan, a LED sérgéra véltozik jelezve, hogy aram alatt van és Uresben.

Erintse meg a START gombot, hogy kiengedje a fékeket.

Erintse meg a piros LED-es OFF (ki) gombot a Robotkar kikapcsoldsahoz.

A PolyScope elinduldsa 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 tresben.
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 talal (30° tliréssel), akkor a gomb letiltasra kertil 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 miikodésre.

Verzié 5.3
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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 sebességcsuszka a Telepités pontban engedélyezhet6 a Futtatas képernydn.

MEGJEGYZES:

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

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

Verzié 5.3 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 5.3



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.

MEGJEGYZES:

A haromhelyzetl engedélyezd eszkdz megfelel az 1ISO 10218-1
szabvany 5.8.3 cikkelyének egy eszkdz engedélyezése vonatko-
zasaban.

12.2.1 Kézi nagy sebesség

Amikor a haromhelyzet(i engedélyezd eszkdzt nem nyomja meg, a robot Biztonsagi leallité he-
lyzetben van. Amikor a haromhelyzet(i engedélyez6 eszkdzt megnyomja, a sebességcsuszka
egy, 250 mm/s értéknek megfeleld kezdd értékre van beadllitva. A sebesség a sebességcsuszka
|épésenként torténd mozgatdsaval novelhetd.

MEGJEGYZES:

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

Copyright © 2009-2019, 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 biztonsdagi konfiguraciok engedély nélkiili
személyek altali médositasat meg kell akadalyozni, pl. jel-
szbvédelem telepitésével.

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

3. Biztonsdgi konfiguraciés bedllitdsok a beallitdshoz és ta-
nitdshoz, miel&tt a robotkart el6szor bekapcsolja.

4. Az 0sszes biztonsagi konfiguracids beallitdsok ezen a képer-
nyén és allapokon érhet6k el.

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

13.1.1

Biztonsagi konfiguracio elérése

Megjegyzés: A Biztonsdagi beallitasok jelszoval védettek, és csak akkor konfiguralhatok, amikor
a jelszét beadllitjak és ezutdn hasznaljak.

1.

Eal

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 beallitdsok nem érheték el.

Ha korabban allitott be Biztonsagi jelszot, akkor adja meg a jelszdt, és nyomja meg a Kiol-
das gombot, hogy a beallitasok elérheték legyenek. Megjegyzés: Amint kioldotta a Bizton-
sdagi bedllitasokat, az 6sszes beallitas aktiv.

Verzié 5.3
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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 cstiklkentett kockdzatokat eredményezhet,

llesztési

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

sl Legjobban korldtozott Legkevéshé korlatozott

Az eszkoz

helyzete

Az Eszkoz O Egyéni

iranya

1/0 Hatérérték Normal Csékkentett

Hardver Teliesitmény .

Safe Home Impulzusmomentum *

(biztonsagi ... Ledlids! id6

> Funkcidk Ledllési tavolsag
Essezsenesst ( ]
Eszkdz ereje
Kénytlksebesség
Koénytk ereje .
Alkalmazas

O Kikapcsolds ———— R o 0 O imulati \.-

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, miutdn 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 eléugré ablakban SI mértékegységekkel. Amikor a vizualis

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 ellen6rz6osszeg ikon megjeleniti az alkalmazott robot biztonsagi konfiguraciojat,
és az fentrdl lefelé, balrdl jobbra olvashatd, pl.: BF4B. Kiilonb6z6 szoveg és/vagy szin jelzi az
alkalmazott biztonsdagi konfiguracié modositasait.

Megjegyzés:

+ A Biztonsagi ellendrzéosszeg valtozik, ha mddositja a Biztonsagi funkciok beallitasait, mi-
vel a Biztonsagi ellenérz6osszeg-et kizarélag a biztonsagi beallitasok hozzak Iétre.

+ A Biztonsagi konfiguracio-n végzett modositasokat alkalmaznia kell a Biztonsagi ellendr-
z60sszeg-en, hogy tiikrozze a valtozasokat.

13.2 Biztonsagi menii-beallitasok

Ez arész meghatarozza a Biztonsdagi menii beallitasait, melyek a robot Biztonsdagi konfiguraciojat
készitik.

13.2.1 Robothatarértékek

A robothatarértékek lehet6vé teszi, hogy korlatozza az robot altaldnos mozgasait. A Robotha-
tarértékek képernydnek két konfiguracids opcidja van: Gyari elobeallitasok és Szokasos
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1. Gyari el6bedllitasok, ahol hasznalhatja a csiszkat egy elére meghatdrozott biztonsagi be-

allitas kivalasztasahoz. A tablazatban szerepl6 értékek frissiilnek, hogy tiikrézzék az elére
beallitott értékeket a Legjobban korlatozétol a Legkevéshé korlatozéig

Megjegyzés: A cslszka értékei csak javaslatok, és nem helyettesitik a megfelelé kockaza-
tértékelést.

‘ lepit . i
> Altalénos 1 VESZELY

7 BRI Ha a kockézatértékelés dltal meghatarozottaktdl eltérd biztonsagi konfigurécids paramétereket hasznél, az ésszerlien nem kikuszébdlhetd
Robothatéré veszélyeket s nem eléggé csolkcentett kockézatokat eredményezhet

lllesztési

hatérértékek (@) Gyari elbbediitasol .
1 i I Il

Bt Legjobban Icorlétozott Legkevéshé korlatozott

Az eszkoz

helyzete

Az Eszkdz O Eqyéni

iranya

170 Hatarérték Normaél Csbkkentett

Hardver Teliesftmény .

Safe Home Impulzusmomentum @

(biztonsagi ... Ledlldsi idd

> Funkeidk Ledll4si tavolség
Esaozsebessg (
Eszldz ereje
Kénysdksebesség
Kénydlc ereje .
Alkkalmazés

O Kikapsolds s — 100« 000 muation (P

2. Szokasos, ahol bedllithatja a hatarértékeket, hogy a robot hogyan m(ikddjon és figyelheti a

kapcsolodé tlréseket.

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 behatarolja a robot maximalis impulzusmomentumat.

Leallasi ido A behataroljaa maximalis id6t, ami a robotnak a ledllashoz sziikséges, pl. ami-
kor vészledllitast 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 fogoé helyze-
tekben.

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

Az eszkozsebesség és erd az eszkdz pereménél és a két felhasznal altal meghatarozott
eszkozhelyzet kozéppontjanal keriil behataroldsra, 1asd: 13.2.6.
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V Biztonsag Ha a loclédzatértékelés éltal meghatarozottaktdl eltérd biztonsagi konfiguracids paramétereket hasznél, az ésszerlien nem kiklszébolhetd
Robothataré. veszélyeket és nem eléggé csokientett kockézatokat eredmeényezhet.

lllesztési
hatarértekek (O Gyari elsbedlitasok
Sikok

Az eszkoz

helyzete
._Az’ Eszkoz @ Egyéni
iranya
/0 Hatarérték Normal Csdkkentett
Hardver Teljesitrnény 300/ W 200/ W
Safe Home Impulzusmomentum 25,0/ kg m/s 10,0/ kg m/e ® .
R Ledildsi [d6 400/ ms 300/ ms
Leéligsi téavolsag 500/ mm 300/ mm
Eszkozsebesség 1500 mms 750|mmis (]
Eszkéz ereje 150,0|N 120,0|N
Konytksebesség 1500 mm/s 750/ mm/s
Kényélc ereje 150,0|N 120,0|N .

o Kikapesolds Sebesséy ) 000 imuation (]

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 mad az alapértelmezésként aktiv biztonsagi maod.

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

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

kézikonyv).

FIGYELMEZTETES:

Az illesztési helyzet, az eszkoz helyzete és az eszkoz tajolasa ha-
tarértékei le vannak tiltva a Helyreadllitdas moédban, igy jarjon el 6va-
tosan, amikor a robotkart visszamozgatja a hatarértékeken beliil.

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 biztonsagi rendszer-hatarértékeket hatarozzak meg. A Bizton-
sdgi rendszer megkapja az értékeket a bemeneti mez6ktél és észleli a megsértését, ha ezen
értékeket meghaladjak. A robotvezérlé megprobélja megakadalyozni a megsértéseket védé le-
allassal vagy a sebesség csokkentésével. Ez azt jelenti, hogy lehet, hogy a program nem tudja
végrehajtani a hatarértékhez nagyon kézeli mozgdsokat.

FIGYELMEZTETES:

A tlrések a szoftververziora specifikusak. A szoftver frissitése
modosithatja a tliréseket. Nézze meg a verzidk kozotti valtozatok
jegyzékét a szoftververzidk valtozasaira vonatkozoéan.

Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

13.2.4 lllesztési hatarértékek

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

A 3. csuklé poziciétartomany alapértelmezésként korlatlan. Amikor a robothoz csatlakozta-
tott kabeleket haszndl, akkor elészor le kell tiltania a Korlatlan tartomany a 3. csukléhoz je-
[0l6négyzetet, nehogy a kabel megfesziiljon vagy védekezésiil lealljon.

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

2. Ahelyzettartomadny az, ahol meghatarozza az adott illesztés helyzettartomanyat. Csokken-
tett mdd esetén a bemeneti mez6k 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 tengelyhataroldsat.
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Bemeneti jel Funkcid Kijeldlése
Robothatare...
lllesztési config_in[0], config_in[1] Csdklentett mod v
hatarértékek config_in[2], config_in[3] Biztonséagi visszadlitas v
Sikok config_in[4], config_in[5] Nincs hozzérendeltve v
Az eszkoz config_in[6], config_in[71] Nincs hozzdrendelve v
helyzete
Az Eszkiz Kimeneti jel Funiccié kijeldlése
iranya
1/0
config_out[0], config_out[1] Mozgéd robot A d
(= config_out[2], config_out[3] Rendszer vészledlitva A
(S:ii?oHn(;gq;i config_out[4], config_out[5] Nincs hozzérendelve v
config_out[6], config_out[7] Nincs hozzérendehve v

O Kikapcsolds S c Simulation .

13.2.5 Sikok

MEGJECYZES:

A sikok konfigurdlasa teljesen a funkciokon alapul. Azt javasoljuk,
hogy hozzon létre és nevezze el az 6sszes funkciét, miel6tt szer-
keszti a biztonsagi konfiguracidkat, mivel a robot kikapcsol, amint
a Biztonsdg lap kioldasra kertilt, és a robot mozgatasa lehetetlen
lesz.

Biztonsagi sikok korlatozzak a robot munkahelyét. Meghatdarozhat legfeljebb nyolc biztonsagi
sikot, melyek a roboteszkozt és a konyokot korlatozzak. Korlatozhatja a konydk mozgdsat min-
degyik biztonsdagi sik esetében, és letilthatja a jelolénégyzet kijeldlésének megsziintetésével.
A biztonsagi sikok konfiguralasa el6tt meg kell hatdroznia egy funkciét a robot telepitésében
(lasd: 16.1.3). A funkcio 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.

Moédok

Mindegyik sikot konfiguralhatja korlatoz6 Médokkal az alabb felsorolt ikonok segitségével.

Letiltva A biztonsagi sik sosem aktiv.

] Normal Amikor a biztonsagi rendszer Normal médban 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 biztonséagi sikok elrejtik vagy megmutatjak a gra-
fikus sikon.

m Torlés Torli a létrehozott biztonsagi sikot (megjegyzés: itt nincs visszavon/udjra 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 mez6ben 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 médosult, figyelmezteté ikon jelenik meg a Maso-
Ias funkcio szoveg jobb oldalan. Ez jelzi, hogy a funkcié a szinkronizaldson kiviil esik, azaz a
tulajdonsdagok kartyan az informacié nem frissitett, hogy a moédositasokat tiikrozze, melyeket a
Funkcion elvégeztek.

Ui, i =gnyitas... ertes
Futtatas ram | elepkés | 1oagss 1o nepi
> Attalanos Robot Sikok (3 of 8)
- Do
Shk2 @
Robothatare... H .
E‘ sk 3 e m
Illesztési P
Sik h i
hatarértekek + Sk hozzdaddsa
Sikok
Az eszkoz
helyzete
Az Eszkoz . .
iranya ® Tulajdonsagok
110 sk 3
Hardver
Mésolds funkci6 1
Safe Home :
(biztonsagi ... ‘ « toolBoundary v‘
> Funkcisk
> Korlatozdsok
Sin —
> s | o <]
Elmozdulds
& Kanysk korldtozésa
Alkalmazas

O Kikapcsolas S g — 100 % ° 0 O Simu\at\-:wn.

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

Sikok (3 of 8)

Sik 2 @
Robothataré... K -
EI Sik 3 ®
lllesztési P
Sik hozzéaddsa
hatarértékek +
Sikok
Az eszkoz
helyzete
Az Eszkoz 5 s
iranya ® Tulajdonséagok
110 sic3
Hardver
Mésolds funkeld (&}
Safe Home
(biztonsagi ... ‘ « toolBoundary V‘
> Funkeisk
Korltozasol
Sin -
] e 7]
Elmozdulds
[ Kénysk korldtozésa
Alkalmazas

O Kikapcsolds Sebesség — 100% ° o O Sir‘ﬂulatiw:-n.

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 kdnydk lehet (normal sikoknal)
Zold nyil A sik azon oldala, ahol az eszk6z és/vagy konyok lehet (indit6 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: 17.2),
akkor tapasztalhat visszatarté erét a robottdl.

13.2.6 Az eszkoz helyzete
Az Eszk6z 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 kettd eszkozig.
Az 1. _eszkoz az alapértelmezett, x=0,0, y= 0,0, z=0,0 és sugar=0,0 értékekkel meghatarozott

eszkoz. Ezek az értékek képviselik a roboteszkdz peremét.
Megjegyzés:

+ A TCP masoldsa alatt kivalaszthatja az Eszkoz peremét, és visszaallithatja az eszkdz ér-
tékeit O-ra.

+ Az alapértelmezett gémb az eszkdz pereménél van meghatarozva.
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A felhaszndlé altal meghatarozott eszk6zok esetében a felhasznalé médosithatja az aldbbiakat:

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

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

Alapként hasznalhatja az Eszkdzkozéppontot Uj eszkdz helyzetének meghatarozasara. Az Al-
taldnos meniiben elére meghatarozott, meglévé TCP mdsoldsa a TCP képerny6n elérheté az
Eszkozhelyzet meniiben, a TCP masolasa legordilé listaban.

Amikor szerkeszti vagy beallitja az értékeket a Helyzet szerkesztése beviteli mez&kben, akkor
a TCP neve lathaté a legordiil6 meniiben, és megvaltozik szokasosra, amely azt jelzi, hogy a
masolt TCP és a ténylege hatarérték kozott kiillonbség van. Az eredeti TCP még mindig elérhetd
alegorduld listaban, és ismét kivalaszthato, hogy az értékeket visszavaltoztassak az eredeti he-
lyzetre. A TCP masolasa legordiilé meniiben t6rténé kivalasztas nem befolyasolja az eszkoz
nevét.

Amint alkalmazza az Eszkdzhelyzet képernyé valtozasait, ha megprébalja mddositani a masolt
TCP-t a TCP konfiguracios képernydn, akkor figyelmezteté ikon jelenik meg a TCP masolasa
szovegtdl jobbra. Ez jelzi, hogy a TCP a szinkronizalason kiviil esik, azaz a tulajdonsagok mezén
az informdcié nem frissitett, hogy a moédositasokat tiikrozze, melyeket a TCP-n elvégeztek. A
TCP a sync (szinkronizéacid) ikon megnyomasdval szinkronizdlhaté (1asd: 16.1.1).
Megjegyzés: a TCP-t nem kell szinkronizalni, hogy egy eszkozt sikeresen meghatarozzon és ha-
sznaljon.

Atnevezheti az eszkdzt, ha megnyomija a ceruza lapot, a megjelenitett eszkdznév mellett. Szin-
tén meghatdrozhatja a Sugarat 0-300 mm kozotti engedélyezett tartomannyal. A hatarérték a
grafikus panelen jelenik meg pontként vagy gombtérként, a sugar méretétél fliggéen.
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13.2.7 Az Eszkoz iranya

Az Eszkoz irdnya képerny6 hasznalhatd azon szog korlatozasara, amellyel az eszk6z mutat. A
hatarértéket egy kup hatdrozza mg, amely a robotkar alapjahoz képest egy rogzitett tajolas.
Amint a robotkar kérbe mozdul, az eszkoz irdnya Ugy korlatozott, hogy a meghatarozott kipon
belll marad. Az eszk6z alapértelmezett iranya egybeesik az eszkéz kimeneti peremének Z ten-
gelyével. A d6lés és pasztazas szogének meghatarozasaval testre szabhatja.

A hatdrérték konfiguralasa el6tt meg kell hataroznia egy pontot vagy sikot a robot telepitésében
(lasd: 16.3). Afunkcid ezutdn masolhato, és a Z tengelye hasznalhaté a hatart meghatarozo
kap kdzéppontjaként.

MEGJEGYZES:

Az eszkozirany konfiguracidja a funkciokon alapul. Azt javasoljuk,
hogy hozza létre a kivant funkcid(ka)t, miel6tt a biztonsagi konfigu-
raciot szerkeszti, mivel amint feloldja a Biztonsag lapot, a robotkar
lekapcsol, és az Uj funkcidk meghatarozasa lehetetlen lesz.
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Hatarérték tulajdonsagai
Az Eszkdzirany hatarértékének harom konfiguralhato tulajdonsaga:

1. Kapkozéppont: A legordiilé meniibél kivalaszthat egy pont vagy sik funkciét, hogy megha-
tarozza a kup kozéppontjat. A kivalasztott funkcié Z tengelye haszndlatos azon iranynak,
amely kordl a kup kdzéppontba kertll.

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

Letiltott eszkoz iranyanak hatarértéke A sosem aktiv.

] Normal eszkéz 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.

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

Visszaallithatja az értékeket az alapértelmezettre, vagy visszavonhatja az Eszkoz irdnyanak kon-
figuraciojat, ha a masolas funkciot visszadllitja ,Nem meghatarozottra”.

Az eszkoz tulajdonsagai
Alapértelmezésként az eszk6z ugyanabba az irdnyba mutat, mint az eszkdz kimeneti peremének

Z tengelye. Két sz0g megaddsdval ez modosithaté:
Délési szog: Mennyire dontsék a kimeneti erem Z tengelyét a kimeneti perem X tengelye irdnyaba

Pasztazasi szog: Mennyire forgassak a dolt 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
meniibél.
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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.

Bemeneti jel Funkeié kijelélése

lllesztési config_in[0], config_inf1] Csokkentett méd
hatarértékek

config_in[2], config_in{3] Biztonsagi visszadlitds

Sikok. config_in[4], config_in(5] Nincs hozzarendelve

444«

Az eszkiz config_in[6], config_in{7] Nincs hozzérendelve
helyzete

Az Eszkisz Kimeneti jel Funkci6 kijelslése

Hardver

Safe Home
(biztonsagi ...

keidk

AIRARER]

Bemeneti jelek
A kovetkez6 biztonsagi funkciok hasznalhaték a bemeneti jelekkel:

Rendszer vészleallité Ez egy vészledllitd gomb alternativa a Tanité fliggelékhez, amely ugya-
nazt a funkciét szolgdlja, ha az eszk6z megfelel az ISO 13850 szabvanynak.

Csokkentett méd Az 0sszes biztonsagi hatarérték alkalmazhaté Normal médban vagy Csokken-
tett médban (1asd: 13.2.2). Amikor konfiguraljak, a bemenetekhez kiildott alacsony jel
a biztonsdgi rendszer Csokkentett modba lépést okozza. A robotkar lelassul, hogy kie-
Iégitse a CsOkkentett mod hatdrkészletét. A biztonsagi rendszer garantdlja, hogy a robot a
Csokkentett mod hatarértékein belil van, a bemenet inditasa utan kevesebb mint 0,5 mp-
cel. Ha a robotkar tovabbra is megsérti valamelyik Csokkentett modbeli hatarértéket, akkor
0-as leallasi kategoriat végez. A visszadllas Normal médra ugyanugy torténik. Megjegyzés:
a biztonsdgi sikok szintén okozhatnak atmenetet a Csokkentett médba.

3 helyzetii engedélyezo eszkoz Egy 3 helyzetii engedélyezé eszkoz biztonsagi bemenetének
meghatdrozasa lehetévé teszi egy Miikodési méd biztonsagi bemenetének meghataro-
zasat. Amikor meghatarozzak, a 3 helyzetii engedélyezo eszkozt Manualis médban 1évé
robot esetén le kell tartani a mozgashoz.

Miikodési méd Amikor meghatarozzak, ez a bemenet hasznalhaté az Automatikus méd vagy a
Kézi mod kozotti atkapesolashoz (1asd: 12.1).

Biztonsagi visszaallitdas Amikor Biztonsagi megallitast konfiguralnak, ez a kimenet biztositja,
hogy a Biztonsagi leallas allapota folytatddjon, amig visszaallitdst nem kezdeményeznek.
A robotkar nem mozog, amikor Biztonsagi leallitott allapotban.
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FIGYELMEZTETES:

Alapértelmezésként a Biztonsdagi visszaallitds bemeneti funkcio
a 0-as és 1-es bemeneti tiskéhez konfiguralt. Ha egyiitt tiltjak
le, az tartalmazza, hogy a robotkar abbahagyja a Biztonsagi le-
allitott allapotot, amint a Biztonsagi ledllitas bemenete magas
lesz. Mas szavakkal, Biztonsdgi visszaallité bemenet nélkiil a Bi-
ztonsdgi leallité bemenetek SlI0-ds és Sl1-es bemenetek (1asd:
Hardvertelepitési kézikényv) teljesen meghatarozzak, hogy a
biztonsagi ledllitott allapot aktiv vagy sem.

Kimeneti jelek

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

Rendszer vészleallité A jel alacsony, amikor a biztonsdagi rendszert Vészhelyzeti ledllitott alla-
potba viszi a Vészledllitd bemenet vagy a Vészledllité gomb. A holtpontok elkeriilése érde-
kében, ha elindult a Vészhelyzeti ledllt dllapot, a Rendszer-vészleallité bemenet miatt, akkor
alacsony jelet nem adnak.

Mozgé robot A jel alacsony, ha a robot mozog, kiilonben pedig magas.

Nem ledllité robot A jel magas, amikor a robotot ledllitjak vagy a leallitas folyamataban, amely
vészledllitas vagy biztonsagi leallitds miatt torténik. Egyébként logikusan alacsony lesz.

Csokkentett mod A jel alacsony, amikor a robotkar Csokkentett médban van, vagy ha a bizton-
sagi bemenet Csokkentett médu bemenettel konfiguralt és aktudlisan alacsony. Egyébkén
a jel magas.

Nem csokkentett méd Ez a fent meghatdrozott Csdkkentett méd forditottja.

Biztonsagos kezdélap A jel magas, ha a robotkar megall a konfiguralt Biztonsdgos kezd6he-
lyzetben. Egyébkén a jel alacsony.

MEGJEGYZES:

A robottél a Rendszer-vészleallitdé kimenetével Vészleallitas alla-
potot kapd kiilsé gépnek meg kell felelnie az 1SO 13850 szab-
vanynak. Ez kiilondsen sziikséges olyan beallitdsokndl, ahol a
Robot-vészleallité bemenet kiils6 Vészhelyzeti ledllité eszkdzhoz
csatlakozik. llyen esetekben a Rendszer-vészleallité kimenete ma-
gas, amikor a kiils6é vészledllité eszkozt kioldjak. Ez magaba fo-
glalja, hogy a vészleallitas allapot a kiils6 gépnél visszaall anélkil,
hogy a robot kezel6jétél manualis mlveletre lenne sziikség. Tehat
a biztonsdagi szabvanyoknak valé megfeleléshez a kiilsé gépnek
manualis miveletre van sziikséges, hogy visszaalljon.

13.2.9 Hardver

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

e-Series [1-28 Verzié 5.3



13.2 Biztonsagi menii-beallitasok ~ UNIVERSAL ROBOTS

Rendelkezésre allé hardver kivalasztasa
A robot hasznalhaté a PolyScope programozoé felhasznalé felilet nélkdl.

1. A Fejlécen érintse meg a Telepités pontot.

2. A muivelet meniiben, a baloldalon, érintse meg a Biztonsag opciét, és valassza a Hardver
lehetdséget.

3. Adja meg a Biztonsagi jelszét, és Oldja fel a képerny6t.

4. Sziintesse meg a Tanité fiiggelék kijel6lését, hogy a robotot a PolyScope interfész nélkiil
hasznalja.

5. A mddositasok végrehajtdsdhoz nyomja meg a Mentés és wjrainditas pontot.

VIGYAZAT!:

Ha a Tanité fliggelék a robotrdl le van valasztva vagy le van csa-
tlakoztatva, akkor a Vészleallitd gomb tovabb nem aktiv. El kell
tavolitani a Tanito fliggeléket a robot kdzelébdl.

13.2.10 Biztonsagos kezdoéhelyzet

A Biztonsagos kezdbhelyzet egy visszatérési helyzet, melyet a felhasznalé altal meghatarozott
Kezdbhelyzet hasznalataval hataroznak meg. A Biztonsagos kezddlap 1/0 akkor aktiv, amikor a
robotkar Biztonsagos kezd6helyzetben van, és meghatarozasra kertiilt egy Biztonsagos kezdélap
I/0. A robotkar Biztonsagos kezdShelyzetben van, ha az illesztési helyzetek a meghatarozott
illesztési szogeknél vannak vagy annak 360 fokos tobbszoroseinél.

<névtelen>
default_1*

Futtat lepités. ol U Megnykis.. Mertéz

Robothatareé...

() Szinkr. honlaprél |

lllesztési |

hatérértékek Torlés |

Sikok
= A biztonsdgos alaphelyzet térlésével
Az eszkoz megszunteti a biztonsdgos

helyzete alaphelyzet lkimenet hozzérendelését
A{ Eszkoz i - ]'—|
irdnya
1/0
Hardver llesztés helyzete (0-360°)
Safe Home L
(biztonsagi ... Alap 90,00°
) 1 val 270,000
& Kénysk 270,00°
1. csukld 270,00°
2. csukié 90,00°
3. csukld 0,00°

O Kikapcsolds Sel (—— | 0% Sir‘mulath:-m.

Szinkronizalas a kezddlaprél
1. AFejlécen érintse meg a Telepités pontot.

2. A mivelet meniben, a bal oldalon, érintse meg a Biztonsag opcidt, és valassza a Bizton-
sagos kezddlap lehet6séget.
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3. A Biztonsagos kezdélapon érintse meg a Szinkronizalas a kezddlaprél pontot.

4. Erintse meg az Alkalmazas pontot, és a megjelend parbeszédablakban vélassza az Alkal-
mazas és Ujraindulas lehetdséget.

Biztonsagos kezddlapi kimenet

A Biztonsagos kezd6helyzetet a Biztonsagos kezdélapi kimenet el6tt kell meghatarozni (1asd:
13.2.8).

A Biztonsagos kezdoélapi kimenet meghatarozasa
1. A Fejlécen érintse meg a Telepités pontot.

2. A mdvelet meniiben, a bal oldalon, érintse meg a Biztonsag opcidt, és valassza a 1/0 lehe-
t6séget.

3. Az /0 képernydn a kimeneti jelen, a Funkcio kijel6lése alatt, a legordiilé meniben valassza
a Biztonsagos kezdélap pontot.

4. Erintse meg az Alkalmazas pontot, és a megjelend parbeszédablakban vélassza az Alkal-
mazas és Gjraindulas lehetdséget.

Biztonsagos kezdélap szerkesztése

Akezdélap szerkesztése nem médosit automatikusan egy korabban meghatarozott Biztonsagos
kezdéhelyzetet. Mikozben ezek az értékek nem keriilnek szinkronizalasra, a Kezdéprogram cso-
mopont nincs meghatarozva.

Biztonsagos kezdélap szerkesztése
1. A Fejlécen érintse meg a Telepités pontot.

2. Amlvelet meniiben, a bal oldalon, érintse meg a Altaldnos opciét, és valassza a Kezdélap
lehet&séget.

3. Erintse meg a Helyzet szerkesztése pontot, és allitsa be az Uj robotkar helyzetét, majd
érintse meg az OK-t.

4. Ameniiben, a bal oldalon, a Biztonsag alatt valassza a Biztonsagos kezddlap lehetdséget.
Megjegyzés: egy Biztonsagi jelszé sziikséges a Biztonsagi beallitdsok Feloldasahoz (Lasd:
13.1.2).

5. A Biztonsagos kezddlapon érintse meg a Szinkronizalas a kezddlaprél pontot
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14 Futtatas lap

e 2+ QH

Futtatds | _Prog

Program Valtozék

Allapot

Leallitva

Robot kora

Napok bra Perc  Masodperc

0 00 00 28

O Utpontok mutatésa

Normal Sel S ——— 0% Simulation .

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
(lasd: 21.3.2), hogy a robot olyan eszkdzbe keriiljon, amely kizarélag el6re megirt progra-
mokkal futhat.

A képernyén automatikusan betdltheti és elindithatja az alapértelmezett programot egy kiilsé
bemeneti jel szélatmenete alapjan (14sd: 16.1.5).

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: 16.1.4). 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

Ebben a mezében jelenik meg az eltelt id6 hossza, amidta a robotot el6szor bekapcsoltak. A
mez6ben megjelené szamok nem kapcsolddnak a program futtatdsi 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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D EREAEART

Robot mozgatasa poziciéba

Arobot most van a cél helyzetben. Nyomja meg a ‘Folytatést’

‘ Automatikus

] Kézi
L

‘.:-& @ Mégse

O Norml Sel e ® 100% ° 0 O mustion (P
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.

Verzié 5.3 11-33 e-Series

Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.



Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS

14.4 Robot mozgatasa poziciéba

e-Series

[1-34

Verzié 5.3



Program lap

Q - Grafika Vaéltozék

Program
Itt programozhatja a rabotot feladatok elvégzésére,

¥ Robotprogram

= <(res>

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' Program hurok 6rokre

Normal Simulation .

A programlap mutatja meg a szerkesztendd aktudlis programot.

15.1 Programfa

A Parancs megérintésével Program csomoépontokat ad hozza a Programfahoz. Konfiguralja a
hozzaadott Program csomopontok funkcionalitdsat a képernyd jobb oldalan.

Ures programfa nem futtathat6. Rosszul konfiguralt Program csomdépontokat tartalmazé pro-
gramok futtatdsa szintén nem engedélyezett. Az érvénytelen program csomoépontok sargdn van-
nak kiemelve, hogy jelezzék, mit kell rogziteni a program futtatdsanak engedélyezése el6tt.
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15.1.1 Program végrehajtasanak jelzése

ault %
Q - Grafika Valtozék

Mozgas v Robotprogram

. Program
Utpont @« Move g o
Itt programozhatja a robotot feladatok elvégzésére.
- @® Start
ran
Y @A Arobot programozéséhoz vélassza ki a csomépontot a Csomdépontlistabdl, €s akkor
Varakozas @B megjelenilk a Programfan.
Bedllita @c
ealiitas @D Csomépontlista Programfa
Eldugras o= @
Leallit =
Megjegyzés
il I

Mappa

> Specialis

Sablonok
> | *+8 o xXxEPpaZ

[0 Hozzéadés indftés elétt sorrendhez
[ Kinduldsi vélitozé értékek bedlitésa

[ Program hurok érokre

O Normal S ¢ C———— 100% ° 0 O Simu\at\-:wn.

Amikor a program fut, az aktualisan végrehajtott program csomépontot egy kicsi ® ikon jelzi a
csomopont mellett. Tovabba a végrehajtasi Ut kék szinnel van kiemelve.
A @ ikont megnyomva a program sarkdban a parancs végrehajtasanak koveti.

15.1.2 Keresés gomb

Erintse meg a Q pontot a Programfaban valé kereséshez. Nyomja meg az X ikont, hogy
kilépjen a kereséshdl.

15.1.3 Programfa eszkozsav

A Programfa médositdsdhoz hasznalja a Programfa aljan talalhaté eszkdzsavot.

Visszavonas/Ismétlés gombok

A ® és @ gombokkal vonhatok vissza és végezhetdk el tjra a parancsok médositasai.

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 méasik helyre a Programfan).

Masolas
A B gomb lehet6vé teszi csomdpont masolasat és hasznalatat mas miiveletekhez (pl.: illessze
be mas helyre a programfan).

Beillesztés

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

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

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 maddositasanak anélkiil, hogy az eredeti tartalom
karosulna.

15.1.4 Kifejezésszerkeszto

fault

Q - Grafika Valtozsk
it ijel5lé :
o Move/ KIje'OleS Forras |Kifejezés hd

Hurok
@ Utpont_1
SubProg =| Bealitss Kijeléli a kivalasztott valtozét a kifejezés értékével

Kijelolés B Varakozas Vaéltozé Kifejezés
@ ElBugras
O Ledilt [ 2 |pa2 - =]
Parancssor ® Meglegyzés

¢ m Mappa

Ha

Esemény

2 * force()

Input 0
True (HI) False (LO) 4= Visszaléptetés
<Bemenet> v Esc

Output

and or xor not 7 8 9
<Kimenet> v

Variable

<Véltozd> v

Pose
" [ 1 = El + 1 2 3 0

<Tartés> A4 - ! ekiildé

Function

I~
"
A
v
-

*
I
a
o

ABC (=] 4 » 0

<Furkcié> hd

Mikdzben maga a kifejezés szovegként szerkesztett, a kifejezésszerkesztén szamos gomb és
funkcié van specialis kifejezésjelek beillesztéséhez, amilyen a x a szorzashoz és a < a keve-
sebb mint vagy egyenléhoz. A képernyé bal tetején a billenty(izet szimbdlum atkapcsol a kifeje-
zés szoveges szerkesztésére. Minden meghatarozott valtozé megtalalhato a valtozé kivalasz-
téban, mig a bemeneti és kimeneti portok nevei megtaldlhatdk a Bemenet és Kimenet kivalasz-
tékban. Néhany specidlis funkcié megtaldlhat6é a Funkciéban.

A kifejezés nyelvtani hibakra vonatkozdan ellenérzésre keriil, amikor az 0K gombot megnyomija.
A Mégse gombra elhagyja a képernyét, minden mddositast elvetve.

Egy kifejezés igy nézhet ki:

digitalis_ [1]1=Igaz és analdg_ [01<0,5
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15.1.5 Ures csomépont

Q - Grafika Valtozsk

¥ Robotprogram

Hurok - |<(ires>,
SubProg

Kijeldlés

Ha

Parancssor

Esemény

szal

Valtas

1d67it6

Kezdélap

O Normal —————— ) | 00 %

A program csomépontok nem lehetnek tresek. A Programfaban minden sort meg kell hatarozni
és definidlni kell egy programhoz, hogy fusson.

15.2 Parancs lap

Ez a kézikonyv nem foglalkozik az 6sszes részlettel minden tipusud Program csomoponttal kap-
csolatban. A Robotprogram csomépont harom jelolénégyzetet tartalmaz a program egész vi-
selkedésének kontrollalasahoz.

> Aap Q - Grafika Viltozok
> Speciélis ¥ Robotprogram ~ Program

o M
V¥ Sablonok @ b Move/ Itt programozhatja a robotot feladatok elvégzésére.

. ® Utpont_1
Keresés ape . ez 4 " " b iRl
= Bedllitas A robot programozéasahoz vélassza ki a csomdpontet a Csomdépontlistabdl, €s akkor
Erd B Vérakozés megjelenik a Programfan.
L, @ Eléugras
et O Ledlit Csomépontlista Programfa
Conveyor ®| Megjegyzés Q
Tracking % = Mappa =
=| <(res>
@ Hurok
a = <(ires> b
L. Hivds-
a= var_2:=2 * force()
pibra
=] <tres>
B Parancssor 48 coXEBRZ
& Vltas ..
B iadzitd_1
@ I8 Lehalmozas
[ Hozzdadés indftds elétt sorrendhez

® StartPos

[ Kinduldsi véltozd értékek beélitésa

[& Program hurok érokre

O Normal —) 100% ° 0 O Eim,ﬂat\-]n.

Hozzaadas inditas elott sorrendhez

Jeldlje be ezt a jel6lénégyzetet, hogy specialis részt adjon hozza a programhoz, ami egyszer
lehetséges, amikor a program indul.
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Kiindulasi valtozo értékek beallitasa

Valassza ki ezt, hogy bedllitsa a programvaltozék kezdé értékeit.

1. Valasszon valtozét a legordiilé listabdl, vagy a valtozékivalasztd négyzet segitségével.

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

3. Kivalaszthatja a Tartsa meg az értéket az el6zo futtatasbdl, hogy inicializalja a valtozét
arra az értékre, amely a Valtozék lapon taldlhaté (1&4sd: 15.4).
Ez lehetévé teszi, hogy a valtozok 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 szokdzok).

Programhurkok orokké

Vélassza ki ezt, hogy folyamatossa tegye a programot.

15.3 Grafikus lap

<névtelen>*

default*

Gi.  Mesgnyités.. Mentés
Q Parancs - Valtozék

adag ¥ Robotprogram A~ Q
Utpont 9 ¢ MoveP &

. ® Utpont_1
trany © Véitozé ,E
Varakozas ¢ ¥ CircleMove

P ® ViaPoint_1
Beallitas @ Vegpont 1
ElBugras = Bedllitas

B Vdrakozés
@ ElBugrés
Megjegyzés O Lealft
1 — @ Megjeayzés I

Leallit

Mappa ? = Mappa

) Specialis - <res>
9 & Hurck
> Sablonok = <rres

L. Hivds-

2= var_2:=2 *force()
9 bl Ha D
& Parancssor
& Véltas .
O iddzitd_1

~

O Normal Sel  — 100% ° o O Simulatiw:-m.

Az aktualis robotprogram grafikus bemutatasa A TCP utvonala 3D-s nézetben lathatd, a mozgas
szegmensek feketék, az atmenet szegmensek (a mozgas szegmensek kozotti atmenetek) pedig
z0Oldek. A z0ld pontok hatarozzdk 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 képerny§ bal oldalan kivalasztott Utpontot.

Ha a robot TCP aktudlis pozicidja kozel keriil a biztonsdagi vagy inditasi sikhoz, vagy ha a robote-
szkoz tajolasa kozel van a eszkoz tdjoldsi hatarértékéhez (1asd: 13.2.5), akkor a hatarérték
3D bemutatasa lathato.

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

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
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meg és egy kicsi nyil mutat a sik oldaldra, ahol a Normal mdéd 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 eszkdz tajolasahoz engedélyezett teriiletet
(vektor).

Amikor a cél robot TCP tovabb mar nincs a hatarérték kozelében, akkor a 3D-s bemutato elt(inik.
Ha a TCP megsérti a hatarértéket vagy a megsértéshez agyon kozel keriil, akkor a hatarérték
vizualizacidja pirosra valt.

A 3D-s nézet nagyithato és elforgathato, hogy jobb nézetet kapjon a robotkarrél. A képerny6 jobb
tetején talalhaté gombok letiltatjak a kiilonb6zé grafikus komponenseket a 3D-s nézetben. Az
als6 gomb kapcsolja ki/be a kozeli hatarok vizualizacidjat.

15.4 Valtozok lap
RIS 2 ¢

Futtatas | Pragram | Telepiis  Mozgas

3 *
[} aplo. Uj My Mertés.
N Q Parancs Grafika

Mozgas ¥ Robotprogram ~
Utpont 9 o MoveP
. ® Utpont_1
] © Véitozé
Varakozas 9 ¥ CircleMove
o ®© ViaPoint_1
Bedllitas ® Végpont 1
ElGugras = Bedllitas
e B Vérakozas
Ledllit @ Elbugras
Megjegyzés O Lealt
J | Megjegyzés 3
G ¢ = Mappa
@ & Hurok
L. Hivés-
a= var_2:=2 * force()
9 b Ha..
B Parancssor
& ValtEs ...
O 1 .
295Kl M = O Urpontok mutatdsa

O Normal Sebesség e 100% ° 0 O Simu\at\-]r..

A Valtozok lap bemutatja a valtozok élé értékét a futé programban, és megtartja a valtozok li-
stajat és értékeit a programok futdsai kozott. Csak akkor jelenik meg, amikor van megjelenitendd
informacid. Az Utpontvaltozok lathatdk a listaban, ha az Utpontok mutatésa engedélyezett.
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15.5 Alap program csomoépontok

15.5.1

Mozgas

default*

<névtelen>* D i
+
0. .

Q - Grafika Valtozsk
) Specidlis
ozgas Move) A
v Sablonok 9 b Move/ . 9 . -
- Hatérozza meg, hogyan mozogjon a robot az Utpontok kézott.
L @ Utpont_1
Keresés P 2 P . - . 5
= Bedllitas Az aldbbi értékek vonatkoznak az dsszes gyermek Utpontra, és fliggnek a kivalasztott
Eré B Vérakozas mozgdstipustdl.
L @ Eldugrés
Palettazo © Ledit TCP bedlitasa llesztés sebessége
Conveyor ® Megjegyzés ‘Akt\'v TCP hasznélata - ‘ m °ls
Trackin
9 - M'apﬂpVar Funlkcid llesztés gyorsuldsa
@ e 4
4 dres> I
Ly Hvds- [ llesztési szégek haszndlata
o= var_2:=2 *force()
9 b Ha
=] . Visszaéllités
[ Parancssor
 Valtds ...
O iddzité_1
9l Lehalmozas
© StartPos
e i lrény
o iii VélogatasSorrend o
L R A-Rel-a Nl g=

O Normal € —— 100% ° 0 o Sir‘mulath:-m.

A Mozgas parancs vezérli a robot mozgasat a hattér utpontokon at. Az Utpontoknak a Mozgas
parancs alatt kell lenniliik. A Mozgas parancs meghatdrozza azt a gyorsuldst és sebességet,
amelynél a robotkar mozog az utpontok kozott.

Mozgasi tipusok

Haromféle mozgasbdl valaszthat egyet: Moved, Movel és MoveP. Mindegyik aldbb keriil elma-
gyarazasra.

+ A moveJ mozgdasokat végez, melyeket a robotkar illesztési térben szamoltak ki. Az ille-
sztéseket ugy vezérlik, hogy ugyanakkor fejezzék be a mozgdasaikat. Ez a mozgastipus az
eszkoz gorbe Utjat eredményezi. Az osztott, erre a mozgastipusra alkalmazandé 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, fliggetlendil
az eszkoz utjatol azon Utpontok kdzott, akkor ez a mozgdstipus a legjobb vélasztas.

+ A movel mozgatja az eszkdz kdzéppontjat (TCP, Tool Center Point) egyenes mentén, az
Utpontok kozott. Ez azt jelenti, hogy mindegyik illesztés komplikaltabb mozgast végez,
hogy az eszkozt egyenes vonalon tartsa. Az ehhez a mozgastipushoz bedllithaté osztott
paraméterek a kivanatos eszkozsebesség és eszkdzgyorsulds, amely mm/s, illetve mm /s>
egységben van megadva, ahogyan a funkcio is.

+ A moveP mozgatja az eszkdzt egyenes vonalban, egyenletes sebességgel, kor keveréke-
kkel, és ez javasolt néhany folyamat mikddéséhez, amilyen a ragasztas vagy széras. A
keverék sugarmérete alapértelmezés szerint osztott érték az 6sszes uUtpont kozott. Egy
kisebb érték az utvonalat élesebben forditja, mig egy magasabb érték lagyabba teszi az
utvonalat. Mikdzben a robotkar az utpontokon at mozog allandé sebességgel, a robot ve-
zérlédoboza nem varhat sem az I/0 m(ikodésre, sem kezel6i miveletre. Ha igy tesz, azzal
megallithatja a robotkar mozgdsat, vagy védé leallitast okozhat.
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+ A Kormozgas hozzdadhaté egy moveP-hez, hogy korkorés mozgast végezzen. A robot a
jelenlegi helyzetébdl vagy a kezdépontbdl kezdi el a mozgdst, keresztiil halad egy, a koriven
meghatdrozott ViaPoint-on és egy EndPoint-on, ahol befejezi a korkérds mozgast.

Egy mdddal szamoljak ki az eszkoz tajolasat a koriv mentén. A méd lehet:

- Rogzitett: csak a kezdépont haszndlatos az eszkdz tajolasanak meghatarozasara

- Nem kényszeritett: a kezdépont atalakul az EndPoint-ta az eszkoz tdjolasanak megha-
tarozasahoz

- +
Q - Grafika Valtozék
> Speciélis v Robotprogram ~

CircleMove
v Sablonok 9 o MoveP
. ® Utpont_1
Keresés ® ¥ CircleMove Egy kdrmozdulatot tesznek harom Utpont .
o . segitségével: az tpont megeldzi a .
&5 ° \/F{’iPO!ﬂf_l CircleMove csomdpontet, az utpontot (1), ;'/_9 \"‘
Palettazo © Végpont_1 a ViaPointot (2) és az EndPointot (3) L
= Bedllitas P
Conveyor B \Vérakozas Amikor régzitett médban van: |
Trackin P E mozgés téjoldsdt a robot kezdpontja
g o E/O?gras hatédrozza meg, tehdt a robot megtartja azt /
O Ledllt a tajolast, amelyilc a lkdrhdz viszonyul a /
@ Megjegyzés mozgds 4thaladd és végpentjain &t. Vi
1% = Mappa 3 [ 6
- <lires o
@ Hurok
L. Hivds-
&= var_2=2 * force() Vélassza ki a téjolds modjét, amelyik a kérhéz viszonyul
9 b Ha
=] <iress @ Rogzftett
& Parancssor O Nern korlétozott
& Viltas ..
B igdzitd_1

@ I8 Lehalmozas

2IS-XBEM

O Normal —) 100% ° Q O Sir‘ﬂu\at\-:.wn.

Osztott paraméterek

A Mozgas képernyd jobb alsé sarkaban talalhaté osztott paraméterek alkalmazandok 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 mené utvonalhoz.

TCP kivalasztasa

Annak a maédja, ahogyan a robot mozog az Utpontok kozott, beallithaté attél fliggéen, hogy a TCP
a felhasznal6 altal meghatarozott TCP vagy aktiv TCP szerint kerilt bedllitdsra. Az Aktiv TCP
figyelmen kiviil hagyasa lehet6vé teszi ennek a mozgasnak a bedllitasat az Eszkdz pereméhez
viszonyitva.

A TCP beallitasa egy Mozgasban

—_—

. A Program lap képernyén dllitsa be az Gtpontokhoz hasznalt TCP-t.
A Parancs alatt, a legordiilé meniiben jobbra valassza ki a Mozgas tipusat.

A Mozgas alatt valasszon egy opciét a TCP beallitasa legordiilé meniiben.

Sl N

Valassza az Aktiv TCP hasznalata pontot vagy egy felhasznalé altal meghatarozott TCP-t.
Valaszthatja az Aktiv TCP figyelmen kiviil hagyasa lehetdséget is.
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Cruise

Deceleration

Acceleration

Speed

Time

Slika 15.1: Egy mozgas sebességprofilja. A goérbe harom részre osztédik: gyorsulds, ut és lassulas.
Az Ut fazisanak szintjét a mozgas sebességbedllitdsa adja meg, mig a gyorsulds és lassulds fazisainak
meredekségét a gyorsulasi paraméter adja meg.

Funkciovalasztas

a Mozgas 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 funkcié funkcidterében. Van
néhany korilmény, mely részletes magyarazatot igényel:

Relativ ttpontok A kivalasztott funkcié nincs hatassal a relativ Utpontokra. A relativ mozgast
mindig az Alap tajolasat figyelembe véve végzik.

Valtozé utpontok Amikor a robotkar valtozoé Utponthoz mozog, az Eszk6zkézpont pontja (TCP)
avaltozo koordinataiként keriil kiszamitasra a kivalasztott funkcié terében. Ezért a robotkar
mozgdsa egy valtozé utponthoz valtozik, ha egy masik funkciét valaszt ki.

Funkciovaltozé Modosithatja egy funkcid helyzetét, mikdzben a program fut, ha bedllit egy tar-
tast a megfelel6 valtozohoz.

lllesztési szogek hasznalata

A 3D tartas alternativdjaként kivalaszthatja a lllesztési szogek hasznalata jel616négyzetet, ami-
kor a MoveJ segitségével hatdrozza meg az utpontokat a robot illesztési szdgei segitségével.
Ha az lllesztési szogek hasznalata engedélyezett, akkor a TCP és funkcié opcidk nem érheték el.
Az lllesztési szogek hasznalata segitségével meghatarozott Gtpontokat nem allitjdk be, amikor
a program a robotok k6z6tt mozog.

Verzié 5.3 11-43 e-Series

Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.



Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

R
UNIVERSAL ROBOTS 15.5 Alap program csomépontok

Rogzitett utpont
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L. Hitvds- A .
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¢ I8 Lehalmozds

~ Hozzéadés Eddig, a
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Pont a robot Utvonalan. Az utpontok a robot programjanak legkozpontibb része, amelyek me-
gmondjak a robotkarnak, hogy hol legyenek. Egy régzitett helyzetd Gtpontot ugy tanitanak, hogy
a robotkart fizikailag a poziciéba mozgatjak.

Utpontok tanitasa
A tanitas kifejezés hasznalatos arra, amikor megmutatjak a robotnak, hogyan helyezze el a TCP-
t egy funkcidval kapcsolatban egy alkalmazashoz. A robot szamar egy Utpont megtanitasahoz
kovesse az alabbi utasitasokat:
1. A Program lapon illessze be a Csomépont mozgatasa opciot.
2. ACsomépont mozgatasan hasznalja a TCP beallitasa legordiil6 meniit a TCP beallitasahoz.
3. ACsomépont mozgatasan hasznalja a Funkeié legordiilé meniit egy funkcié kivalasztasahoz.
4

. Az Utpont csoméponton a Tanité méddal vagy a Lokéssel pozicionalhatja a robotot egy
kivant konfiguracidban.

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 kdzotti 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 Mozgds csomépontban egy meglévd utpont hasznalata vagy az itpont masik Mozgas
csomopontba illesztése
(pl.: masolas és beillesztés segitségével vagy az Utponton a ,Hivatkozds” gomb haszndla-
taval).

2. Allitsa be a kivant TCP-t.

3. Allitsa be a kivant funkciét.
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Az utpont beallitasa
Utpontok nevei

Az Utpontok automatikusan egyedi nevet kapnak. A nevet a felhasznalé megvaltoztathatja. A
hivatkozas ikonjanak kivalasztasaval az Utpontok 6sszekapcsolddnak 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 lehet6évé teszi, hogy a robot puhan atmenjen két palya kdzott anélkdl, hogy a koztiik
[évé atpontnal megallna.

Példa Gondoljon egy felvesz és letesz alkalmazdasra példaként (1asd: 15.2. a&bra), ahola
robot éppen az 1. Utpontnal van (Wwp_1), és fel kell vennie egy targyat a 3. Gtpontnal (Wp_3). A tar-
ggyal és mas akadalyokkal val6 (itkdzés elkeriilése érdekében (0) a robotnakwP_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, Wp_2: ponton at, wp_3: felvételi helyzet, 0: akadaly.

Mas beallitasok konfiguralasa nélkdiil a robot megall mindegyik dtpontnal, miel6tt folytatja a mo-
zgasat. Ehhez a feladathoz a wp_2-nél a megdllas nem optimalis, mivel egy sima fordulashoz
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 térténik.

A wp_2-nél a megallas elkeriilhetd, ha az Utponthoz keverést konfigural, amely lehetévé teszi,
hogy a robot kiszamitson egy puha atmenetet a kdvetkez6 palyara. Az atmenet els6édleges pa-
ramétere a sugdr. Amikor a robot az Utpont dtmenetének sugaran beliil van, elkezd atmenni és
eltérni az eredeti tervtél. Ez gyorsabb és puhabb mozgasokat tesz lehetévé, mivel a robotnak
nem kell lassitania és Ujra gyorsitania.

Atmenet paraméterei Eltéréen az Gtpontoktdl, tdbb paraméter van hatassal az 4tmenet pélyajara
(lasd: 15.3. abra):

+ az &tmenet sugara (r)
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- arobot kezdeti és végsé sebessége (a(z) p1, illetve p2 pozicioknal)

+ a mozgas ideje (pl.: ha egy pélyahoz specifikus idé van beallitva, akkor ez befolydsolja a
robot kezdeti/végs6 sebességét)

- a palya tipusa, ahonnan és ahova atmegy (Movel, MovelJ)

/ i \
Wp_1 / \
O— — WP_2 |

/\ I

\ /

pl \ /
AN 7/

~ -

~ _{_ -

@ yp 3

Slika 15.3: Keverje Wp_2 felett r sugdrral, a kezd6 keverési helyzet p1-nél és a végsé keverési helyzet
p2-nél. A(z) 0 akadaly.

Ha egy atmenet sugara be van allitva, a robotkar palyaja atmegy az utpont kortil, ezzel lehetévé
téve, hogy a robotkar ne alljon meg a pontnal.

Az atmenetek nem fedheti at egymast, azaz nem lehetséges olyan atmeneti sugarat beallitani,
amely egy korabbi vagy kés6bbi Gtpont atmenetének sugaraval atfed, ahogyan a(z) 15.4. dbran
lathato.

| WP_2 \

°
r—————

\
N7
N
I\
1
VI
*

o~

Slika 15.4: A keverési sugar atlapolas nem megengedett (*).
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Feltételes atmenetpalydk Az dtmenetpdlyat az Gtpont, ahol az &tmenet sugarat beallitottak és
a programfaban a kovetkez6 egyardnt befolydsolja. Azaz a(z) 15.5. abran taldlhaté program-
ban a wp_1 koriili &tmenetet wp_2 befolydsolja. Ennek kdvetkezménye nyilvanvalé lesz, amikor
atmegy a WP_2 koril ebben a példaban. Két lehetséges befejezé pozicié van, és annak megha-
tarozasahoz, hogy melyeik az a kovetkez6 Utpont, ahova atmenjen, a robotnak értékelnie kell a
digitalis_bemenet[1] aktudlis értékét, amikor mar belép az &tmenet sugardba. Ez azt jelenti,
hogy a ha...akkor kifejezést (vagy mas sziikséges dllitdsokat a kovetkez6 Utpont meghataro-
zasahoz, pl. valtozé Utpontok) értékelik, miel6tt ténylegesen eléri a Wwp_2-t, ami a program sor-
rendjét nézve valahogy szamlalé intuitiv. Ha egy Utpont megallitd pont, és azt feltételes kifejezés
koveti, hogy meghatarozza a kovetkez6 Utpontot (pl. az I/0 parancs), ebben az esetben akkor
hajtjak végre, amikor a robotkar megallt az Utpontnal.

MoveL "
WP_I ot
WP_1 (atmenet)
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 kifejezéstdl fliggbéen. A feltételes ha kifejezést akkor értékelik, amikor a robotkar belép a masodik
keverésbe (*).

WP_3

Slika 15.6: lllesztési hely (MoveJ) vs. kartézianius hely (MoveL mozgas és keverés.
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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-
lando6 sebességen. A tajolas a két palya kozott lagy interpolaciéval keveredik. Egy MoveJ
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 kozel szogben van (visszafelé), mivel ez na-
gyon kis sugaru koérivet hoz Iétre, amit a robot allandé sebességgel nem tud kovetni. Ez
a programban futtatasi idé kivételét okozza, amely korrigalhatd az dtpontok bedllitasaval,
hogy kevésbé éles szoget kapjanak.

+ MoveJ-t tartalmazo keverések A MovedJ keverések lagy gorbiiletet okoznak az illesztési
térben. Ez mkddik a MoveJ-Moved,Moved-Movel és MovelL-MovedJ keveréseknél. A ke-
verés lagyabb és gyorsabb palyat hoz Iétre, mint a keverés nélkili mozgasok (1asd a 15.6
abrat). Ha a sebességet és gyorsulast hasznaljak a sebességprofil meghatarozasara,
akkor a keverés a keverési sugdaron beliil marad a keverés alatt. Ha a sebesség és gyorsulds
helyett az id6t haszndlja mindkét mozgas sebességprofiljdnak meghatarozasahoz, akkor a
keverék palya koveti az eredeti Moved palyajat. Amikor mindkét mozgas id6korlatozott,
akkor a keverékek haszndlata nem takarit meg idét.

+ Keverékek MoveL-ben Amikor Movel-ben kever, a keverék helyzete egy korivet kovet al-
landd sebességen. A tajolas a két palya kozott l1agy interpolacidval keveredik. A robot las-
sulhat a palyan a koriv kdvetése elétt, hogy elkeriilje a nagyon nagy gyorsuldsokat (pl. ha a
két palya kozotti szog kozel van a 180 fokhoz).
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Relativ utpont

> Alap Q - Grafika Valtozok

> Speciélis

> soecisis  [p— = :
Relatfv helyzet v

\ Sablonok 9 & MoveP Utpont _y

© Utpont_1 .
£ = Utpont_1
=S ¢ v CircleMove pent- %
Eré © Viapoint_1 Relativ mozgés, az innen és ide helyzetek kézétti kuldnbséggel Tavolsag
L ® Végpont_1 megadva :
el = Bedllitas N ponttol pontig 0.0
. . Omm
Conveyor B Vérakozds Pont beallitasa | Pont beallitasa |
Tracking [ Elbugras .
O Ledlt
®| Megjegyzds Mozgatés ide Mozgatés ide 179,9 °
1% @ Mappa I
= <(res>
9 & Hurok
-=| <iires> @ osztott dtmenetl sugér haszn... (@) Osztott paraméterek hasznélata
Lo Hivés- A .
Atmenet sugérral 5 é
== ver 21-2 + force() O [e] O Eszkézsebesség 250
o b Ha 25 Eszkoz gyorsuldsa 1200

= <lires> O\ | 2
& Parancssor
= Vltas .
O iddzitd_1

9 I8 Lehalmozas

o _ ~ Hozzéadés Eddig, ai
23S XBRT

O Normal : e — 100% ° 0 o Eir‘rw,llam.:-m.

Olyan utpont, melynek helyzetét a robotkar el6zd helyzetéhez képest adjak meg, példaul hogy
,Két centiméterre balra”. A relativ helyzet meghatéarozasa a két megadott helyzet (balrdl 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 kozott. Pontosabban a forgasi vektor hossza irja
le a tajolas valtozasat.

Valtozo utpont

V Alap Q - Grafika Valtozék

e 7 Pobotprogram ~ Utpont
Utpont 9 b MoveP
507 o] UEDO”I:J Mozgassa a robotot valtozé helyzetekbe
@® Viéitozé
Varakozas © ¥ CircleMove Véltoz6 hasznélata
L ® ViaPoint_1
Bedllitas ® Végpont_1
ElSugras = Bedliitds
L B Vérakozas
el [ Eugrés
Megjegyzés O Lealft
J M Megjegyzés 3
Mappa

¢ = Mappa

> Specialis = <lres=
9 & Hurok 4 4 5 2
> sablonok ~ =) <aress @ Osztott dtmeneti sugér haszn... (@ Osztott paraméterek haszndlata

1. Hivds- QO Atmenet sugarral (O Eszkszsebesség 250
2= var_2:=2 * force() 25 Eszkéz gyorsuldsa 1200
9 b Ha O‘ ‘ B

& Parancssor
 Valtds ...
O idézits_1

PRI VI, _ ~ Hozzaadas Eddig, a
9SS XEBBEW

O Normdl £ —— |00 ° 0 o Eir‘rw,llam.:-m.

Olyan utpont, melynek helyzetét egy valtoz6 adja meg, ebben az esetben szamitott _pos. A
valtozonak tartdasnak kell lennie, példaul
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var=p[0,5;0,0;0,0;3,14;0,0;0,0]. Az els6 harom azx,y,z, az utolsé harom pedig a tdjolas, az
rx,ry,rz vektorral megadott rotdcids vektorként. A tengely hossza a forgatandé szdg 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-
geléz6 és kovetd Utpontok valtozdk, vagy ha az atmenet sugara valtozo Utpontra van beallitva,
akkor az atmenet 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 eszkoz z tengelye mentén:

var_1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Movel
1_utpont (vadltozd helyzet):

Hasznalja: valtozdé=var_1, funkcid=eszkodz

15.5.2 lIrany

Az Irdany program csomoépont meghataroz egy mozgast a fliggvénytengelyekhez vagy TCP-khez
képest. A robot az Irdny program csomoépont altal meghatarozott it mentén mozog, amig a
mozgast egy Eddig feltétel meg nem allitja.

— U s
“ Alap q - Grafika Valtozdk
Ferf Y Robotprogram Irény
Utpont @ b MovelL

A robot a a Kijelslt funkcidhoz viszonyitva lineéris jelleglien mozo
¢ = lrény: Alap X+ ! v Jeleg 9

3 Eddig
Vérakozas Funkcio Irdny
@ Koz6s furkciét ha ®

Irany

Beallitas

ElGugras O O Irdnywvektor
Leallit \
Megjegyzés
Mappa q s

@ Osztott paraméterek hasznélata

O Eszkézsebesség

Eszkéz gyorsuldsa

Hozzaadés Eddig, a

O Csidkkentett S g 00% o o O Simu\ati-:wn.

Irany mozgas hozzaadasa

1. A Basic (Alap) meniiben érintse meg az Irany pontot, hogy linedris mozgast adjon hozza a
programfahoz.

2. Az Irdny mez6ben, a Jellemzbk alatt hatdrozza meg a linearis mozgast.

Irany mozgas leallitasa
1. Az Irdany mezG6ben érintse meg a Eddig hozzaadasa gombot, hogy meghatarozza és leal-
litdsi kritériumokat adjon hozza a programfahoz.

Hozzaadhat Iranyvektor beallitdsokat az Eszkoz sebessége és Eszkoz gyorsulasa ponthoz, hogy
meghatdrozza a vektoriranyt a linearis mozgashoz, mely a haladé felhasznalok szamara lehe-
tévé teszi, hogy:
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« meghatarozzanak linedris mozgast tébbfliggvényes tengelyekhez képest

+ kiszamitsak az iranyt matematikai képletként

Az irdnyvektorok meghatdroznak egy szokasos kodkifejezést, amelyet egy egységvektorra olda-
nak meg. Példaul a [100,0,0] és [1,0,0] irdnyvektorok ugyanolyan hatdssal vannak a robotra; a
sebességcslszkaval mozogjon az x-tengely mentén egy kivant sebességgel. Az irdnyvektorban
a szamok értéke csak egymashoz képest rendelkezik jelentéssel.

Eddig

Az Eddig program csomopont megallasi kritériumot hataroz meg egy mozgashoz. A robot egy
Ut mentén mozog, és amikor érintkez6t észlel, megall. A programfdban az Irany csomdpontok
és az Utpont csomépontok alatt hozzaadhat Eddig csomépontokat. Tébb megallasi kritériumot
is hozzdadhat egyetlen mozgashoz. A mozgds megall, amikor az els6 Eddig feltételnek megfe-
lel.

M8z +QH

Telepiés  Mozgas Napls

G i ) Megnyitas. lertés.
/ Alap Q - Grafika Valtozék

e ¥ Robotprogram Eddi g
Utpont 9 b Movel

o = Irdny: Alap X+ Adja meq a leélités feftételt

Irany 3 Eadig A robot helad a kijelélt irényba amig el nem éri a ledllasi feltételt
Varakozas

Bedllitas

ElSugras | Kifejezés | f(x)

Leallit

Megjegyzés

A I 2z 2

Mappa Tévolsag
) Specidlis
> Sablonok

Hozzaadss Eddig, at Maveletet ozzdeci (_JJP)

'R A-RS Nl =
Sebes sl (e 100% Sinwlathim.

O Csokkentett

Az Eddig mez6ben meghatarozhatja az alabbi megallasi kritériumokat:

+ Tavolsag: Ez a csomoépont hasznalhaté egy Irany mozgds megallitasara, amikor a robot
egy adott tavolsagot elmozdult. A sebesség csokken, hogy a robot pontosan annal a tavol-
sagnal alljon meg.

+ Kifejezés: Ez a csomopont haszndlhatdé a mozgds egy szokdsos programkifejezés miatti
megallitdsdra. 1/0-kat, valtozékat vagy szkript funkcidkat haszndlhat a megallasi feltétel
meghatdrozdasara.
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15.5.3 Varakozas

\/ Alap q - Grafika Valtozék

Mozgas

Y Robotprogram < -
; FProg Varakozas
Utpont @ < Move/ . o “ P

. Vélassza Id, mit inditson el a robot kévetkezd mivelete;

- @ Utpont_1
fany = Bedilitds
Varakozas B Vérakozas O Nincs vérakozés

Bedllitas O Véralozés seconds
ElSugras O Véralcozés digitélis bemenetre
Leallit

Ovisoss

Megjegyzés
a 3 O\/érakoza’s ‘

Mappa

O Normal — 100 % o 0 O Simw,natu:wn.

A Varakozas ledllitja az I/0 jelet, vagy kifejezést egy adott id6re. Ha kivalasztja a Nincs varako-
zas lehetéséget, akkor semmi sem torténik.

Megjegyzés: Amint az Eszk6zkommunikacios interfész, TCl engedélyezett, az eszkdz analég
bemenete nem érhet6 el a Varakozas kivalasztasahoz és a kifejezésekhez.

15.5.4 Beillitas

 Alap q - Grafika Valtozék

Roziag Y Robotprogram

. Beallitas
Utpont ¢ b Move/ . . .
U 1 Vélassza azt a mlveletet, melyet szeretne, ha a robot elvégezne a programban ezen a
Irény © Utpont_ ponton. Meghatérozhatja a véltozésokat is a robot hasznos terhelésén.
= Bedliitds
Varakozas O Nincs mivelet
Beéllitas O Digitélis kimenet beélitdsa |<Dig.kimenet> A

ElGugras O Analég kimenet bedllitdsa 4,0

Leallit QO Beaittas ()
Megjegyzés O Egy impulzus bedllitdsa 0,5

Mappa g ’ O Lépésenkénti telepités véltozdja egyesével

[ Telies hasznos ternelds bedlitdsa erre: 0

O Aktiv TCP hasznélata gravitacids kézéppontkeént

[ TCP bedlitasa

Teszt

'R AR Nl =

O Normal ——) 100% o 0 O Simw,natu:wn.

Beallitja a digitalis vagy analdg kimeneteket egy adott értékre. A digitalis kimenetek szintén
bedllithatdk, hogy egyetlen impulzust kiildjenek.

A Beallitds paranccsal bedllithatja a Robotkar hasznos terhelését. Beallithatja a hasznos terhe-
Iési sulyt, hogy megakadalyozza, hogy a robot védé leallitast inditson el, amikor az eszkdznél a
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suly eltér a vart hasznos terheléstél. Ha az aktiv TCP nem hasznalhat6 gravitaciés kozéppont-
ként, akkor a jel6l6négyzet jeldlését meg kell sziintetni.

Az aktiv TCP szintén mdédosithat6 a Beallitas paranccsal, ha kivalasztja a jelolénégyzetet és az
egyik TCP eltolast a menubél.

Ha az aktiv TCP egy adott mozgdashoz ismert a program irasanak idejében, akkor hasznalha-
tja a TCP kivalasztast az Alap mentiben a bal oldalon talalhaté Mozgas megérintésével (1asd:
15.5.1). A megnevezett TCP-k konfiguralasaval kapcsolatos tovabbi informaciokért (1asd:
16.1.1).

15.5.5 Eldugras

RE2 ¢ Q6

Futtatsc | Bragiam | Telep: g5 1 apls

/ Alap Q - Grafika Valtozék

Mozgés
By ElSugra
0 ougras Szoveg -
Otpont @ & Move/ g
Irdny © L,f?j?mfl Az aldbbi Uzenet jelenilk meg a képernydn, és vér, hogy a felhasznéld megnyomja az OK
= Bedllitas gombot.
Varakozas B Vérakozas ‘ ‘
Bedllita @ Eléugrés
calitas ElSugré ablak megtekintése |
ElGugras
Leallit ElSugrés tipusa
. 2 @ Uzeret
Megjegyzés
= 4 I» O Figyelmeztetés
appa
QO Hiba
) Specidlis
) Sablonok

— —
' . b C K ! m === [] Program végrehajtasénak ledlitasa ennél az eldugré ablaknél

O Normal E O ————— ° 0 O Sir‘mulath:-h.

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(lzettel. 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 el6ugrasnal leall.

Megjegyzés: Az lizenetek legfeljebb 255 karakterre korlatozottak.
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15.5.6 Leallit

Q - Grafika Valtozék

Mozgas

¥ Robotprogram Leallit

Utpont @ & Move/

. @ Utpont 1 A program végrehajtdsa ennél a pontndl megél
Irany aps

= Bedllitas

Varakozas B Vérakozas

L @ Eléugras
Beallitas O Ledlt
ElGugras
Leallit
Megjegyzés

A I

Mappa

O Normal ——— 100% ° 0 O Sim\,ﬂat\-:m.

A program végrehajtasa ennél a pontnal megall.

15.5.7 Megjegyzés

24QH

N apls

“ Alap Q - Grafika Valtozok

Mozgas

¥ Robotprogram

Utpont @ b Move) Megjegyzés
- ® Utpont_1
i = Beslitss ) )
. < Adjon meg megjegyzést
Varakozas B Vérakozés
Bedllita @ EGugras |
caliitas O Ledlt
Eldugras ® Megjegyzés
Leallit
Megjegyzés
A [
Mappa

23S XBBEEZ

O Normdl ————— 100% ° o O Sir‘rw.ﬂati-:wn.

Lehet6séget ad a programozdnak, hogy szévegvonalat adjon a programhoz. Ez a szévegvonal
nem csinal semmit a program végrehajtasa alatt.
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15.5.8 Mappa

Q - Grafika Valtozék

RS ¥ Robotprogram M
Utpont ® 4 Move/ appa
—— @ Utpont_1 Egy mappa egyszertien programsorok gytjteménye.
y P
= Bedllitas
Varakozas B \fdrakozds Adjon meg a programféban megjelentendd szdveget:
L s @ Elugrés
Beallitas O Ledit | Mappa
Eldugras 3
Leallit
Megjegyzés
A 8
Mappa

O Programfa mappa elrejtése

O Normal —_— 100% ° 0 O Sim\,llath:-r'\.

Mappa hasznalatos egy program bizonyos részeinek rendezésére és cimkézésére, a programfa
takaritasara és hogy a program olvasasa és abban val6 navigalds konnyebb legyen.

A Mappa nincs hatdssal a programra és végrehajtasara.

15.6 Halado program csomopontok
15.6.1 Hurok

Q - Grafika Viéltozék

¥ Robotprogrerm

Hurok
Hurok 9 & Move/
® Utpont_1
SubProg - Bedllitds Vélassza ki, hédnyszor kellene a programot végrehajtani ebben a
Kijeldlés B Vérakozés hurokban
" @ ElBugrés
a |
O Lealit @ Mindig hurok
Parancssor ® Megjegyzés
Hurok X-szer:
. ¢ = Mappa O
Esemeny =] <cires Hurokszém Vltozé neve
Valtas d = e b O Hurolk, amikor a kifejezés Igaz
1d6zité |
Kezdélap O Ellendrizze a Kifejezést folyamatosan

O Rt : — 100% ° o O Sir‘rw.llatiw:-n.

Hurkolja a hattér programparancsokat. A kivalasztastdl fligg6en a hattér programparancsok
vagy végteleniil hurkoltak, bizonyos szamszor vagy amint az adott koérilmény valés. Amikor
bizonyos szamszor hurkol, egy kiilén hurokvaltozé (a fenti képernyéképen 1_. hurok) jon létre,
amely a kifejezésben a hurkon beliil hasznalhaté. A hurokvaltozé értéke 0 és N — 1 kozotti.
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Amikor a hurkolas kifejezést hasznal végkorilménynek, a PolyScope lehetéséget 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

¥ Robotprogram Alprogram_1

Hurok t :I e Egy alprogram mutathat egy féjlra a lemezen vagy azt tartalmazhatja
SubProg e ez aprogram

o S Alprogram-fjl
KijelGlés . ——

<Nincs fajl kivalasztva>
Ha
Fajl betdltése

Parancssor
Esemény
szal

2 I I
Valtas
1d6zit6
Kezdélap

| Alprogram mentése || Alprogram tériése

[ Tartsa naprakészen az alprogram féjjat ezzel a programmal

& Alprogramfa megmutatésa

O Normél C——) 100% o o O

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

> Alap Q - Grafika Valtozék

V¥ Specidlis ¥ Robotprogram

Hurok o B Movel Alrutin hivasa

SubProg °© Lfalo?mfl Vélasza Id, melylk alrutint hivjia be ennél a pontnél a program végrehaijtdsakor
= Bedllitas

Kijelslés 8 Virakozés incs -
@ Eléugras

fa O Ledit

Parancssor ® Megjegyzés

a ¢ = Mappa

Esemeény =) <lres>

Szal 9@ T Hurok

Véltés ] =] <ores> b
L. Hivds-

1d6zité

Kezddlap

O Normal —) 100% o 0 O

Alprogram hivésa futtatja a programsort az alprogramban, majd visszatér a kovetkezd sorhoz.
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15.6.3 Kijelolés

" Rototprogram

Hurok 9 b Move/
® Utpont_1
SubProg = Beditgs
Kijelolés B Vdrakozés
@ Elugrés

Ha
Parancssor
Esemény
Szal

2z I (ires
valtas L. Hivds-
1d6zitd 8= var_2:=2 * force()
Kezdblap

fault

Q - Grafika Valtozék

Kijelolés

Forrés |Kifejezés v

Kijelsli a kivalaszrott valtozot a kifgiezés értélkével,

Véltozd Kifejezés

|var72 - ‘ = ‘ 2 * force()

100% ° 0 O Sin-u,llath:-r'\.

Ertékeket jeldl ki valtozokhoz. Egy kijeldlés a jobb oldali kiszamitott értéket adja a bal oldali
valtozonak. Ez hasznos lehet komplex programokban.

15.6.4 Ha

) Alap
X7 HpeEtls ¥ Robotprogram

Hurok 9 < Move/
© Utpont_1
Bz = Beslitas
Kijelolés B Vérakozds
@ ElBugrés
fa O Ledit
Parancssor ® Megjegyzés
L ¢ @ Mappa
Esemeny - <lires
Szal 9 & Hurok
e I = <(ires
Valtas t. Hivds
1dézité a= var_2:=2 *force()
" ¢ b Ha
Kezdolap

23S XKBET
e — 100% ° 0 O Eimulat\c:-n.

O Normal

Q - Grafika Vaéltozék

Ha

Az adott szenzor bemenete vagy programvéltozd éllapotétdl fliggéen a kovetkezd
sorokat végrehaitjdlk.

Ha‘

[ Ellendrizze a kifejezést folyamatosan

| Elself hozzdadasa || Elself eltévolitésa |

Még hozzdadésa

Egy Ha...még parancskonstrukcié megvaltoztatja a robot viselkedését érzékel6k bemenetei vagy
valtozok értékei alapjan. A Kifejezésszerkesztével leirhatja azon koriilményeket, melyeknél a ro-
botnak be kell tartania ezen Ha parancsokat. Ha a koriilményt Valdsnak értékelik, akkor a Ha
parancson belili 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.
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Megjegyzés: Kivalaszthatja a Kifejezés folyamatos ellendrzése jel616négyzetet, hogy lehet6vé
tegye a Ha és Mégha dllitasok koriilményeinek értékelését, mikdzben a tartalmazott sorokat
végrehajtja. Ha a Ha parancson beliil egy kifejezést Hamisként értékelnek, akkor a Mégha vagy
Még dllitasokat kell betartani.

15.6.5 Parancssor

W Speciilis

Hurok
SubProg
Kijeldlés
Ha

Parancssor

@

e i

Parancssor kédja

¥ Robotprogram
@ o Move/
® Utpont_1
= Bedllitas
B Vérakozds
@ Elbugras |
O Ledlit
® Megjegyzés

Aldbb megadhat szoveget, amelyet parancssorkodként a URController végrehajt.

Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

. = Mappa
Esemeny -

Szal 92 Hu

I - <)

Y. Hivés-

1d6zité a= var_2:=2 *force()
e b Ha

Valtas

Kezddlap = —lirec

) Sablonok B Parancssor

'S DR ¥} 1=

O Normal

000 @

A Parancs alatti legordiilé lista a kdvetkez6 lehetéségeket kinalja:
+ A Sor lehet6vé teszi, hogy egy soros URscript kédot irjon, a Kifejezésszerkeszté segit-
ségével ( 15.1.4)
+ A Fajl lehetévé teszi, hogy URscript fajlokat irjon, szerkesszen vagy t6ltson be.
A URScriptirdsdhoz utasitasokat taldlhat a Parancssor kézikdnyvben a tdmogaté honlapon (http:
//www.universal-robots.com/support).

A URScript fajlban megadott fliggvények és valtozok haszndlatra elérheték a programban a
PolyScope-ban.
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15.6.6 Esemény

Q - Grafika Valtozék

Esemény

Hurok = <dres

% Esemény Egy Esemény hasonlé egy Megszakitashoz, azonban egy
SubProg e : " A o g >
- <Ures eseményben a féprogram végrehajtdsa folytatddik, amig az

Kijelolés eseménylcdd végrehajtésa alatt van. Amig az esemény végrehajtésa
alatt van, Uj eseményeknek nincs hatdsul.

Ha
Az adott szenzor bemenete vagy programvaltozd dlapotatdl fliggden

Parancssor a kévetkezd sorokat végrehajtjdl.

Esemény

Szal

21z A I

Valtas

1d6zitd

Kezdblap

O Normal —_— 100% ° 0 O Sim\,llath:-r'\.

Esemény hasznalhaté egy bemeneti jel figyelésére, és néhany mdvelet elvégzésére vagy valtozo
bedllitasara, 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 6
programkddot sokkal egyszeriibbé teheti abban az esetben, amikor egy kiilsé gép elinditasa
emelked§ oldalon torténik, és nem magas bemeneti szinten. Az eseményeket minden ellenér-
zési ciklusban egyszer (2ms) ellenérzik.

15.6.7 Végrehajtasi szal

Q - Grafika Vaéltozék
A ¥ Robotprogram .
Hurok =| <tres Szal

W Szal 1 Egy végrehajtdsi szal egy parhuzamos program, amely a fé program mentén fut, Egy

SubProg - <(Ires végrehajtas szél végrehajthat I/O-t, varhat jelekre és bedllithat valtozdkat

Kijeldles Hasznos més gépel< kontrolldldsara, amig a robot fut.
Ha

Parancssor

Esemény

Szal

Valtas

1d6zité

Kezddlap

& Hurkol 6roke

29SS XBEPBETE

[ Program végrehajtasanak kévetése

O Normal : e — 100% ° 0 O EirWJIaT,HZ-h.

A végrehajtdsi szal a robot programmal parhuzamos folyamat. Egy végrehajtasi szal egy kiils6
gép kontrollalasra hasznalhat6 a robotkartdl fliggetlenil. Egy végrehajtasi szal kommunikal a
robot programjaval valtozokkal és kimeneti jelekkel.
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15.6.8 Valtas

" Roboterogram

Hurok

SubProg
Kijelolés
Ha
Parancssor
Esemény
Szal
Valtas
1d6zit6
Kezdélap

@

4 Move/
® Utpont_1
= Bedllitas

B Vérakozas
@ Eléugras

L. Hivds-

a= var_2:=2 * force()
b Ha ..

& Parancssor

* Valids ...

Q - Grafika Valtozék

Valtas

Hasznélhat kapcsolé dlitést, hogy a program foly&sét kontrollélja. Ezek
lecserélic a komplex Ha...Ha még élitdsokat, és a kifejezéséhez
drtéktartomanyokat tesztelhet,

Véités

I
[ Alapértelmezett eset

=] =

[Nines ielsiés -

o QOO0 @

Egy Eset valtasa konstrukcié megvaltoztathatja a robot viselkedését érzékel6k bemenetei vagy
valtozok értékei alapjan. A Kifejezésszerkesztdvel leirhatja azon alap koriilményeket és megha-
tarozhatja azokat az eseteket, melyeknél a robotnak folytatnia kell ezen valtas alparancsokat.
Ha a koriilményt ugy 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 talaltak més hozzaill6 esetet.

Mindegyik valtas esetében van tobb Eset és egy Alapértelmezett eset. Valtasoknak csak
egy meghatdrozott Eset értékeivel rendelkezik. Az Esetek hozzaadhaték a gombokkal a képer-
nyén. Egy Eset parancs eltavolithaté a képerny6rél azon valtas esetében.

15.6.9 Idézité

Hurok
SubProg
Kijeldlés
Ha
Parancssor
Esemény
szal
Véltas
1d6zit6
Kezdélap

@

©

@

@

49 xXxBEMm

87 LI ¥ Robotprogram

 Move/

@ Utpont_1
= Bedllitas
B Vérakozés
@ Eldugras
O Ledlit
® Megjegyzés
= Mappa
2 Hurok
L Hivas-
a= var_2:=2 * force()
b Ha ..
B Parancssor
& \ValtEs ...
B idézité_1

Q - Grafika Valtozék

Idézité

Méri az id6t. A mért id8 megjelenik a valtozéban
[ 7 |jdsars 1 -

O Start

Q Leditas

O Visszaélitéds

Simulation .

= 00O
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Egy Id6zit6 méri annak az idének a hosszat, amelyik a program specifikus részének futasa alatt
telik el. Programvaltozé

15.6.10 Kezdoélap

> Alap Q - Grafika Valtozék
V Specidlis ¥ Robotprogram ~ Kezdélap
Hurok # Kezddlap A telepitéskor megadott egyéni alaphelyzet athelyezése
i ¢ ¢ MoveP
SubProg ® Uaoontil y
Kijelolés @ Vaitozé ove)
¢ ¥ CircleMove @ llesztés sebessége °/s
Ha ® .
WiaPoint_1 Csuki6 gyorsulds °/s?
Parancssor @ Végpont_1 .
- = Bedlitss Qs
By B Vérakozds
Szal @ Eidugrés
VHiES ® Megjegyzés o
1d6zitd 9 m Mappa
Kezddlap @ £ Hurck Kimenet hozzdrendelése a biztonsdgi alaphelyzethez a biztonségi konfigurécidban
> sablonok = <ures Safe Home Kimenetek
L. Hivds-
2= var 2:=2 *force() Nincs beélltva Nincs hozzérendelve
¢ b Ha

& Parancssor

& Véltds . -

O Kikapcsolds E e —— 100% ° 0 O Sir‘mulath:-h.

A Kezd6lap csomopont illesztési szogeket hasznal a robot elére meghatarozott Kezdéhelyzetbe
mozgatasahoz. Biztonsagos kezddhelyzetként van meghatarozva, a Kezd6lap csomépont Kez-
délap (Biztonsag) pontként jelenik meg a Programfan. Ha a Kezdéhelyzet a Biztonsaggal szin-
kronizalva kivil esik azon, akkor a csomdpont nincs meghatarozva.

15.7 Sablonok
15.7.1 Raklapozas

A raklapozds egy sablon, hogy kdnnyen programozzak a raklapozasi és raklaprél lepakolasi fe-
ladatokat, az alkatrészek felszedését és lerakdsat (azaz a tdlcakrol, szerelvényekrdl stb.), és
elvégeztessék a robottal az ismételheté mdveleteket kiilonbdzé tételekre tobb rétegben. Egy
réteg a helyzetek mintazata sorrendben. Hogy a robotot megtanitsa, mit tegyen az egyes po-
ziciokban, és hogyan kiilonitse el a rétegeket a raklapozasi sorrendben (azaz egy papirlappal),
kovesse az aldbbi utasitasokat.
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Q - Grafika Valtozdk
) Specialis ¥ Robotprogram

9 ¥ Mdvelet raklapozés elbtt

Keresés

A palettézés lehetGvé teszi, hogy a robot raklapra fel- és lerakasi feladatolkat
» 3 végezzen, Ugymint al<atrészek kivdlasztdsa és elnelyezése tertletekrdl, és ugyanazon
Ero ¢ ) Mintdzatok miiveletelcet kilonbozé elemekre, tbb rétegben végezze el

Palettéazo

- Rétegek aa

Palettézd
Conveyor ¢ 19 Minden elemnél @ l A
Tracking - <(ires> ORaklap Uritése W
¢ ¥ Mlvelet raklapozas utdn [ |1.

o 3 raklap tulajdonsdgok

Név Pallet_1 2]
Funkeio
Targy magasséga . 1rmm i{.
Cikk szédmldlé Pallet_1_cnt

O Emlékezzen az utalsé elem elhelyezésére

Mliveletek

[ Tevékenység hozzéaddsa palettazés elStt

' . b C’ K ! '||||T = [ [Tevékenység hozzéadasa palettazas eldty

O Kikapcsolas ——— 100% ° 0 O Simu\at\-:wn.

Raklapozasi program létrehozasa
1. A Program lapon, a Sablonok alatt érintse meg a Raklapozas pontot.

2. A Raklapozas képernydn valasszon egyet az alabbi miveletek koziil, a kivant muvelettdl
fliggden.

(a) Vaélassza a ,Raklapozas” pontot a tételek raklapra rendezéséhez.

(b) Vélassza a ,Raklaprél lepakolds” pontot a tételek raklaprdl valé eltavolitdsahoz.

3. A Raklap tulajdonsagai pontban hatarozza meg a Név, a Funkci6, a Targymagassdg és a
Tételszamlalo nevét a programjahoz. Jeldlje be az Emlékezzen az utolsé tétel helyére
négyzetet, ha szeretné, hogy a robot annal a tételnél kezdje Ujra, ahol a leallitaskor volt.

4. A Raklapozas képerny6n, a Miiveletek alatt adjon hozz3a tovabbi elvégzend6 miiveleteket a
raklapozasi sorrend el6tt vagy utdn az alabbiak kivalasztasaval:

(a) Miivelet hozzaadasa raklapozas el6tt: Ezeket a miveleteket a raklapozas elkezdése
el6tt végzik el.

(b) Miivelet hozzaadasa raklapozas utan: Ezeket a miiveleteket a raklapozas befejezése
utan végzik el.

5. AProgramfan érintse meg a Mintazat csomépontot, hogy mintazatokat jel6ljon ki a rétegei-
hez. A kovetkez6 tipust mintazatokat hozhatja létre: Vonal, racs vagy szabalytalan (lasd az
alabbi abrat). Ezen a képernydn kivalaszthatja, hogy szeretne-e elvélasztét illeszteni a réte-
gek kozé (tovabbi utasitasokért lasd: Rétegek elvalasztdsa egy Raklapozasi sorrendben).

6. Erintse meg a mintazat csoméponto(ka)t a programfan, hogy megtanitsa a robotnak a réte-
gspecifikus pozicidkat (pl. kezdé-/befejezé pontok, racssarkok és/vagy tételek szama). A
tanitasi utasitasokat lasd: 15.5.1. Az &sszes poziciét a raklap aljanal kell tanitani. Min-
tazat duplazashoz érintse meg a Mintazat duplazasa gombot a duplazni kivant Mintazat
csomopont képernyén.
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Egyenes
A poziciék megtanitasahoz valassza ki az egyes
tételeket a programfaban:

+ Start_ltem_1

+ End_ltem_1
Illessze be a tételek szamat a sorrendjébe a
képernyé aljan taladlhaté Tételek szovegdoboz
segitségével.
Racs

A poziciék megtanitasahoz valassza ki az egyes
tételeket a programfaban:

» Corner_ltem_1

+ Corner_ltem_2

+ Corner_ltem_3

+ Corner_ltem_4
Illessze be a sorok és oszlopok szamat a me-
gfelel6 szbvegdobozba, hogy bedllitsa a minta-
zat méreteit.
Szabalytalan
A pozicidk megtanitasahoz valassza ki az egyes
tételeket a programfaban:

* [tem_1

* ltem_2
* [tem_3

Erintse meg a Tétel hozzaadasa pontot, hogy Uj
tételt adjon és azonositson a sorrendben.

7. A Programfan érintse meg a Rétegek csomopontot, hogy a raklapozasi sorrendje réte-
geit konfigurdlja. Hasznalja a Mintazat kivalasztasa legordiil6 meniit a mintazat kivala-
sztasahoz az adott réteghez. Erintse meg a Réteg hozzaadasa gombot, hogy tovabbi réte-
geket adjon hozza a programjahoz. A rétegeket megfelel6 sorrendben kell hozzaadni, mivel
azok késébb nem rendezhetfk at.

8. A Programfdn érintse meg a Minden tételnél csomopontot. Valassza az alapértelmezett
opcio6 hasznalatahoz a (A) Minden tételnél varazslé vagy (B) Manudlis konfiguralas minden
tételnél lehetéséget. Az adott opcidkhoz tartozo utasitasok alabb talalhaték.

(A) Minden tételnél varazslé A Minden tételnél varazslé segit meghatarozni az adott tételnél
egy raklapon elvégzendé miveleteket, példaul a referenciapontot, a Megkdzelitési Utpontot, a
ToolActionPoint Utpontot és a Kilépési Gtpontot (melyek az aldbbi tablazatban keriilnek leirasra).

1. Erintse meg a Minden tételnél csomépontot a Programfan.

2. A Minden tételnél képernydn érintse meg a Tovabb pontot.

3. Erintse meg a Mozgas ide gombot. Ezutan tartsa lenyomva az Auto gombot vagy a Manu-
alis gombbal mozgassa a robotot a Referenciaponthoz. Erintse meg a Folytatas gombot.
Erintse meg a Tovabb lehet6séget.
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4. Erintse meg az Utpont beallitasa lehet6séget, hogy megtanitsa az Megkdzelitési Gtpontot
(l4sd: 15.5.1). Erintse meg a Tovabb lehetséget.

5. Ismételje meg a 3. |épést.

6. Erintse meg az Utpont beallitasa lehet6séget, hogy megtanitsa a Kilépési Gtpontot (Iasd:
15.5.1). Erintse meg a Tovabb lehetéséget.

7. Erintse meg a Befejezés lehetSséget.

8. Most hozzaadhatja a megfelel6 fogé miveleti csomdpontokat az Eszk6zml(ivelet mappaban
a Programfaban.
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ToolActionPoint

ToolActionPoint atpont: Az a hely és pozicid, ahol
szeretné, hogy a robot legyen, amikor miveletet
végez az adott tételhez egy rétegben. Alapértelme-
zésként a ToolActionPoint Gtpont a Referenciapont,
de szerkeszthetd a Programfaban, ha megérinti a
ToolActionPoint utpont csomépontot.

A vardzsl6 hasznalatakor a Referenciapont az elsé
pozicid az elsé meghatarozott rétegben a raklapon.
A Referenciapont hasznalatos a robot esetében a
Megkozelitési utpont, a ToolActionPoint Gtpont és a
Kilépési utpont megtanitasara az adott tételhez egy
rétegben.

Megkozelités

Megkozelitési atpont: Az az (itk6zésmentes po-
zicio és irany, melyet szeretne, ha a robot megtenne,
amikor egy tételt megkozelit egy rétegben.

.“"'l

Eszkozmlivelet

Eszkozmiivelet: Az a miivelet, melyet szeretne, haa
robotcsatolmany az adott tétel esetében elvégezne.

Kilépés

Kilépési utpont: Az a pozicié és irdny, melyet szere-
tne, ha a robot megtenne, amikor egy tételtdl tavolo-
dik egy rétegben.

(B) Manualis konfiguralas
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. Erintse meg a Minden tételnél csomépontot a Programfan.

A Minden tételnél inditasi képernydn érintse meg a Manualis konfiguralas pontot.

. Alegérdiilé meniikben valasszon egy Mintazatot és egy Referenciapont tételt. Erintse meg

a Hasznalja ezt a Referenciapontot gombot, hogy beallitsa a Referenciapontot.

Mozgassa a robotot a Referenciaponthoz a Mozgatas ide pont megérintésével.

5. Erintse meg a Megkdzelitési csomoépontot a Programfaban, hogy megtanitsa a robotnak a

Megkozelitési Utpontot (lasd: 15.5.1).

. Erintse meg a Minden tételnél csomépontot a Programfén. Ismételje meg a 4. lépést.

. Erintse meg a Kilépési csomépontot a Programféaban, hogy megtanitsa a robotnak a Ki-

Iépési utpontot (Iasd: 15.5.1).

. Most hozzdadhatja a megfelel6 fogé miveleti csomdpontokat az Eszk6zm(ivelet mappaban

a Programfaban.

Elvalaszté hozzaadasa a rétegek kozé a Raklapozas sorrendben

Elvalasztok, példaul papir vagy polisztirolhab helyezhet6 a rétegek kdzé a raklapozasi sorren-
dben. A raklapozas sorrendben a rétegek elvalasztasahoz kovesse az alabbi utasitdsokat:

1.
2.

A Programfan valassza a Mintazatok csomépontot.

A Mintazatok képerny6n valassza az Elvalaszté pontot, és hatarozza meg a magassagot
milliméterben az Elvalaszté magassaga szovegdobozban. Ha nincs meghatarozva a ma-
gassag, a program nem fog futni.

. Valasza a Rétegek pontot a Programfan. A Rétegek képernydn valassza ki, hogy melyik

rétegek kozé szeretné tenni az elvalasztokat (az elvalasztokat automatikusan elhelyezik az
adott rétegek kozé).

. Erintse meg az Elvalaszté csomépontot a Programfaban. Erintse meg az Elvalaszté beal-

litasa pontot, hogy betanitsa az Elvalaszté poziciojat.

Vélasszon az alapértelmezett opciok koziil: (A) Elvalaszté varazslo vagy (B) Az elvalaszto
manudlis konfiguraldsa sorrendet. Az adott opcidkhoz tartozé utasitasok alabb talalhatok.

Amikor a varazslo készen van, vagy ha kilép a varazslobdl, akkor megjelenik egy sablon a Pro-
gramfaban az ,Elvalaszté mivelet pontban.” Az Elvalaszté miivelet csomoépont alatt megjelenik
az Elvalaszto felvétele mappa vagy az Elvalaszté leejtése mappa a Programfaban az Eszkoz-
mUvelet mappdn tul. Az Elvélaszto felvétele az, ahonnan beprogramozza, hogy a robot elvalasz-
tokat vegyen fel a raklapozashoz. Az Elvalaszto leejtése az, ahova beprogramozza, hogy a robot
elvalasztokat ejtsen le a raklaproél lepakolaskor.

(A) Elvalaszté varazslé

1.
2.
3.

Erintse meg az Elvalasztasi miivelet csomopontot a Programfan.
Az Elvélaszto miivelet képernyén érintse meg a Tovabb pontot.

Erintse meg a Mozgas ide gombot és tartsa lenyomva az Auto gombot vagy a Manualis
gombbal mozgassa a robotot az Elvalasztasi ponthoz. Erintse meg a Folytatas gombot.
Erintse meg a Tovabb lehet6séget.

. Erintse meg az Utpont beallitasa lehet6séget, hogy megtanitsa az Megkozelitési Gtpontot

(Iasd: 15.5.1). Erintse meg a Tovabb lehetéséget.
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. Ismételje meg a 3. [épést.

. Erintse meg az Utpont beallitasa lehet6séget, hogy megtanitsa a Kilépési Gtpontot (I&sd:

15.5.1). Erintse meg a Tovabb lehetéséget.

. Erintse meg a Befejezés lehet6séget.

. Most hozzaadhatja a megfelelé miveleti csomoépontokat az Elvalaszté felvétel, Elvalasztd

leejtése és az Eszkdzmlivelet mappakban a Programfaban.

(B) Manualis konfiguralas

. Erintse meg az Elvalasztasi miivelet csomépontot a Programfan.
. Az Elvalasztasi miivelet inditasi képerny6n érintse meg a Manualis konfiguralas pontot.

3. Mozgassa arobotot az Elvalasztasi ponthoz a Mozgatas az elvalasztasi ponthoz lehet6ség

megérintésével.

. Erintse meg a Megkézelitési csomépontot a Programfaban, hogy megtanitsa a robotnak a

Megkozelitési Utpontot (lasd: 15.5.1).

5. Erintse meg az Elvalasztasi mlvelet csomoépontot a Programfan. Ismételje meg a 3. 1épést.

. Erintse meg a Kilépési csomépontot a Programfaban, hogy megtanitsa a robotnak a Ki-

|épési utpontot (lasd: 15.5.1).

. Most hozzaadhatja a megfelelé miveleti csomoépontokat az Elvalaszté felvétel, Elvalasztd

leejtése és az Eszkdzmiivelet mappakban a Programfaban.

Raklapozasi program testre szabasanak lehetéségei

A kovetkez8képpen szabhatja testre a raklapozasi programjat:

+ Mozgathatja a teljes raklapozasi bedllitast, ha mddositja a funkciét a raklap-csomdéponton

(lasd: 16.3).

+ Szerkesztheti a mozgatds parancs tulajdonsdgait (lasd: 15.5.1).
- Vdltoztathatja a sebességeket és hajlasszogeket (lasd: 15.5.1).

+ Hozzaadhat mas program csomopontokat a Minden tételnél sorrendhez vagy az Elvalasz-

tasi m(ivelet sorrendhez.

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-
zékel6 vagy kapacitiv érzékel6. Ezt a funkcio a tételhalmokon torténé munkahoz késziilt kiilon-
bozé tételvastagsagokkal, vagy ahol a tételek pontos helyzetei nem ismertek vagy tul nehéz

programozni.
Halmozas Lehalmozas
4 ?f:f’ %;
v b
d d
a3 Ii 1 Ti
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Amikor keresési m(iveletet programoz halmokkal valé6 munkahoz, akkor meg kell hatarozni az s
kezdbpontot, 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 gyorsulasokat szintén meg kell adni a halommdveletbe bevont mozgashoz.

Halmozas

> SRk ¥ Robotprogram
\/ Sablonok 9 Move|

Keresés

Erd
Palettazo

Conveyor
Tracking

@

493 xXxBEM

———— | 00%

@ Utpont_1
= Bedllitas
B Vérakozés
@ Eldugras
O Ledlit
® Megjegyzés
= Mappa

- <(Ires=
2 Hurok

Véltozdk

Keresési tipus kivalasztasa
Keresési mliveletet hatéroztalc meg

A: Kiindulési helyzet

B: Halom irdnya
C: Darab vastagséga

Valasszon a halmozés és lehalmozés kozott

=| <tres> "

L Hivas-
a= var_2:=2 * force()
b Ha ..
= <(ires=
B Parancssor
& VAltEs ..
O idozité_1
Il Keresés

. L
e
’ S
]
o[ e |
Halmozas Lehalmozas

000

Simulation .

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 kdvetkez6 id6korben a robot elkezdi a keresést a megjegyzett helyzet-
161, Iépésenként a tétel vastagsaga szerint, az irdnyba. A halmozas akkor fejez6dik be, amikor a
halom magassdga nagyobb néhdny meghatdrozott szamnal, vagy amikor egy érzékel6 jelez.

z
Lehalmozas
> Aap Q - Grafika Viltozok
) Specidlis
> soecsts  [— L .
ehalmozis
\/ Sablonok @« Move/
. ® Utpont_1
e = Bedilits
Eré B Vdrakozads
P @ Eibugras
Palettazo O Lealt
Conveyor ® Megjegyzés Alehalmozést a kévetkezd paraméterek hatarozzalk meg:
Tracking ¢ = Mappa -
- <(Ires> I A: Kiinduldsi helyzet
-~ B B: Halom irdnya
L Hurgk C: Darab vastagsaga
] = <ires> Po©f o——®
e Hivés- I
a= var_2:=2 *force() [ ]
¢ b Ha
=| <(res>
& Parancssor A IcBvatkezd helyzet taldihaté i
= ViliEs .. iKOvetkezO helyzet megtalalnato, amil<or
B idbzit6_1
@ I8 Lehalmozas Darab t . Osztott sterek
arab vastagsaga SZto arameterel
© StartPos 9529 i P 3
5 Irdny 0.0/ mm Eszkdzsebesség 250 mm/s
1 Vhlogatass: d Eszkoz gyorsuldsa 1200 mm/s?
alogatassorren [ Sorrend indtéas elétt
! [ Sorrend befejezés utén | Visszaéllitas alaphelyzetbe |
O Normal e ® 1 00% ° 0 O
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Lehalmozaskor a robotkar a kiindulasi helyzett6l mozog a megadott iranyba, hogy megkeresse
a kovetkez6 tételt. A képerny6n a korilmény meghatarozza, amikor eléri a kdvetkez6 tételt.
Amikor a korilmény kielégitd, a robot emlékszik a helyzetre, és elvégzi a specialis sorrendet.
A kovetkezd id6korben a robot elkezdi a keresést a megjegyzett helyzettdl, [épésenként a tétel
vastagsaga szerint, az iranyba.

Kiindulasi helyzet
A kiinduldsi helyzet az, ahol a halmozasi mivelet kezd6dik. Ha kihagyja a kiindulasi helyzetet,
akkor a halom a robotkar aktudlis helyzeténél kezdédik.

Irany

/ Sablonok § b Move) Irany
. ®© Utponit_1 . o B} .
Kereses = Bedlitss Az irdny a Ikét dtpont TCP-jénel helyzete kézétti vonal adia meg
Erd B Varakozas O Ledlités ezutén 500.0 mm
.. @ Esugréds
Palettazo £

O Lealit O Leélités, amikor

Conveyor
Tracking

9 & Hurok
A - <lres= I

L, Hivas-
2= var_2:=2 *force()

9 ¥ Ha
B Parancssor
& Valtas .
O idézits 1

9 B Lehaimozds

@ StartPos

o il Jrany
o3I VélogatasSorrend

' ’ b c K ! m : | Visszaallitas alaphelyzetbe |
) ——————— ° o O simutation ()

Osztott paraméterek
Eszkézsebesség 10 mm/s
Eszkoz gyorsuldsa 1200 | mm/sz

O Normdl

Sebesség @

Az irdnyt két helyzet adja meg, és azt az elsé helyzet(i TCP és a masodik helyzetd TCP kozotti
helyzetkilonbségként szamitjak ki.
Megjegyzés: Egy irany nem foglalkozik a pontok tajolasaval.

Kovetkezo halmozasi helyzet kifejezése

A robotkar az iranyvektor mentén mozog, mikdzben folyamatosan értékjeli, hogy a kdvetkez6
halom helyzetét elérte-e. Amikor a kifejezést Valésnak értékeli, a specialis sorrendet végrehaijtja.

,BeforeStart”

Az opcionalis BeforeStart sorrend kozvetleniil a mlvelet kezdete el6tt fut. Ez hasznalhato a
kész jelek varasahoz.

JAfterEnd”

Az opciondlis AfterEnd sorrend akkor fut, amikor a muvelet befejez6dott. Ez hasznalhaté a
jelszallité mozgashoz, hogy elinduljon, el6készitve a kvetkez6 halmot.

Sorrend felvétele/elhelyezése

A Sorrend felvétele/elhelyezése egy specialis programsorrend, melyet mindegyik halmozasi he-
lyzetben végeznek, hasonléan a Raklap mivelethez . .
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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 robotkarmozgas 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 kornyezetére, pl. munkadarabra.

Az Eré méd olyan alkalmazdasokhoz illik, ahol a tényleges TCP helyzet az elére meghatarozott
tengely mentén nem fontos, de helyette a tengely mentén egy kivant eré sziikséges. Példaul
ha a robot TCP-t gorbe feliileten gurul, akkor tol vagy huz kell egy munkadarabot. Az Eré6 méd
tamogatja még bizonyos nyomatékok alkalmazasat el6re meghatarozott tengelyek kordil.
Megjegyzés: ha nincs akadaly a tengelyen, ahol nem nulla eré van beallitva, akkor a robotkar
megprobal gyorsitani azon tengely mentén.

Habar kivalasztottak egy tengelyt megfeleléként, a robotprogram még mindig megprobalja a
robotot a tengely mentén mozgatni. Az erd kontrollalasa azonban biztositja, hogy a robotkar
még mindig megkozelitse a meghatarozott erét.

FIGYELMEZTETES:
1. Keriilje a nagy lassitast kdzvetleniil az er6 mddba lépés el6tt.

2. Keriilje a nagy gyorsitast az er6 mdédban, mivel ez csokkenti
az er6 vezérlési pontossagat.

3. Keriilje a megfeleld tengelyekkel parhuzamos mozgast az er§
modba [épés elbtt.

M8z ¢ QH

Futtatas | Pagram | Telepiss  Moagas 1o

> Alap Q - Grafika Valtozék
) Specidlis . o o N
* o Eré
W Sablonok [ o . P P
® Utpont_1 Az erbparancs alatti programrész eré mdédban fut majd. Eré médban a robot szabadon
Keresés = Bedllitas allkalmazhat meghatarozott erét a Kivdlasztott funkcid irdnyéba.
e B Vérakozés
ro P <,
L o E/OEJ oras Funkcié
Palettazo O Ledlit
® Megje Alap -
Conveyor
Tracking §-1ml M.
9 & Hurok
- <lres:= /F Erd
ey Hivés- L 0.0 N
a= var_2:=2 *force() /1
¢ b Ha
& Parancssor
& Valtas ..
® idbzits_1
¢ I8 Lehaimozds
@ StartPos
o i3 rény

e i VélogatasSorrend

® F E6 ~ | Az albbitesztgombbal, egytitt a Freedrive gombbal, a
- am’  Tenitd fuggeléken tesztelheti az eré médot. Teszt
! R S-S Nl =

O ] s e 100% 000 simuetion ()

Funkciovalasztas

A Funkcié menii haszndlatos a koordinatarendszer (tengelyek) kivalasztasahoz, melyet a robot
hasznal majd az er6 modban valé mikodése alatt. A meniiben a funkcidk azok, amelyeket a
telepités sordn meghatdroztak (1asd: 16.3).
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Eré méd tipusa

Négy kiilénb6z4d tipusu er6 mod van, mindegyik azt a modot hatarozza meg, amelyben a kivala-
sztott funkciét értelmezik majd.

+ Egyszerii: Csak egy tengely megfelel6 er6 mddban. Az e tengely mentén fellép6 eré beal-
lithaté. A kivant eré mindig a kivalasztott funkcié z tengelye mentén keriil alkalmazasra.
Sor funkcidk esetén azonban az y tengelyiik mentén.

+ Keret: A Keret tipusa lehetévé teszi a fejlettebb hasznalatot. Itt a szabadsag mind a hat
tengelyének valé megfelelés és erék fliggetleniil kivalaszthatok.

« Pont: Amikor a Pont kerlil kivalasztasra, a feladat keretének y tengelye a robot TCP-t6l
a kivalasztott funkcié eredete felé mutat. A robot TCP és a kivalasztott funkcié eredete
kozotti tdvolsagnak legaldbb 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 mozgdsanak iranydval valto-

zik. A feladat keretének x tengelye a TCP mozgasi irdnydnak kivetitése lesz a kivalasztott
funkcio x és y tengelye altal ativelt sikra. Az y tengely meréleges a robotkar mozgdasadra és
a kivalasztott funkcid x-y sikjara. Ez hasznos lehet, amikor egy komplex tGtvonal mentén
sorjatlanit, ahol a TCP mozgdsdra meréleges er6 sziikséges.
Megjegyzés: amikor a robotkar nem mozog: Az er6 médot Ugy adta meg, hogy a robotkar
all, akkor nem lesz megfelelé tengely, amig a TCP sebessége nem lesz nulla feletti. Ha
kés6bb, mikézben még mindig er6 mdédban van, a robotkar ismét megall, akkor a feladat
keretének ugyanaz a tajoldsa, mint legutébb, amikor a TCP sebessége nulldanal nagyobb
volt.

Az utolsé harom tipus esetében a tényleges feladat kerete futtataskor megtekinthetd a grafikus
lapon (1asd: 15.3), amikor a robot er6 modban mikodik.

Az ero értékének kivalasztasa

+ Az er6 vagy nyomaték bedllithaté a megfelelé 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.

Halad6 paraméterek esetében az eré Newtonban [N] keriil meghatarozasra, forgatasnal a nyo-
maték Newton-méterben [Nm] keriil meghatarozésra.

MEGJEGYZES:
Az alabbiakat kell tennie:

* Haszndlja a get_tcp_force() parancssor funkciét kiilon
szalon, hogy leolvassa a tényleges erét és nyomatékot.

+ Javitsa a tekerési vektort, ha a tényleges eré és/vagy nyoma-
ték kisebb, mint a kért.
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Sebesség-hatarértékek

A maximalis kartézianus sebesség beallithaté a megfelel6 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 modrol 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 er6 parancsot, és igy a beal-
litdsok megerdsithetdk a teljes program tényleges futtatasa el6tt. Kilondsen hasznos ez a lehe-
téség annak ellenérzésére, hogy a megfelel6 tengelyek és er6k kivalasztasa helyes. Egyszeriien
tartsa arobot TCP-t egy kézzel, és nyomja meg a Freedrive gombot a masikkal, és jegyezze meg,
hogy a robotkar milyen iranyban tud/nem tud mozogni. A képernyd elhagydsakor a teszt gomb
automatikusan kikapcsol, ami azt jelenti, hogy a Freedrive gomb a Tanit6 fliggelék hatuljan is-
mét a rendes Freedrive médhoz hasznalhatd.

Megjegyzés: A Freedrive gomb csak akkor hatékony, amikor érvényes funkciét valasztottak az
Eré parancshoz.

15.7.4 Szaillitoszalag kovetése

A szallitészalag kovetése lehetévé teszi, hogy a robotkar kdvesse legfeljebb két szallitdszalag
mozgasat. A Szallitészalag kovetése meghatdrozdsa a Telepités lapon torténik 1asd a 16.1.9.

részt).

<névtelen>*
default®

Futtat ffeepes vrozcss 1o aplo
Conveyor Tracking Setup

TCP

‘Conveyor 1 (disabled) - ‘

Talapzat [0 Enable conveyor tracking
1/0 beallitasa

Valtozak

Indités

Lagy atmenet

Kezdélap

Eszkdz ifo

Szallitészalag
kovetése

O Normél Sebesség (T ——— 00% ° o O Simu\ati-:wn.

A szallitészalag kdvetése program csomépontja elérhetd a Program lapon a Sablonok alatt. E
csomopont alattiminden mozgas engedélyezett a szallitoszalag kovetése kozben, de a szallitos-
zalaghoz viszonyulnak. Keverések nem engedélyezettek, amikor szallitdszalag kdvetése van, igy
a robot teljesen ledll a kdvetkez6 mozgas elvégzése elbtt.

Szallitészalag kovetése
1. A Fejlécen érintse meg a Program pontot.
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2. Erintse meg a Sablonok pontot, és valassza ki a Széllitészalag kovetése lehet6séget, hogy
egy szallitészalag kovetése csomoépontot adjon hozza a Programfahoz. A szallitészalag
kovetése csomopont alatt felsorolt minden mozgas koveti a szallitészalag mozgasat.

3. A szdllitészalag kdvetése pont alatt, a Szallitdszalag kivalasztdsa legordiil6 listaban valas-
sza ki az 1. szallitészalag vagy 2. szallitészalag lehet6séget, hogy meghatarozza, melyik
szallitészalagot kell kdvetni.

15.8 Az elso program

A programok parancsok listai, melyek elmondjak a robotnak, mit tegyenek. A PolyScope lehetévé
teszi, hogy csak kicsi programozasi tapasztalattal rendelkezé emberek is programozhassak a
robotot. A legtdbb feladathoz a programozas teljesen elvégezhetd az érintéparnaval, anélkill,
hogy rejtélyes parancsokat kellene begépelni.

Az eszkdzmozgds egy robotprogram rész, amely tanitja a Robotkart arra, hogyan mozogjon. A
PolyScope-ban az eszkézmozgas utpontok sorozatanak hasznalataval keril beallitasra. A Ro-
botkar az egy utbdl kombinalt Gtpontokat kdveti. Egy Utpont bedllithaté a Move (Mozgas) lap
segitségével, a robot manudlis mozgatdsdaval egy adott helyzetbe, vagy kiszamithato a szoftver-
rel. A Move (Mozgds) lapon (1asd:  17) mozgassa a Robotkart egy kivant helyzetbe, vagy
tanitsa be a helyzetet a Robotkart a helyre hizva, mikozben a Freedrive gombot lenyomva tartja.
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 egyszeri program, mely lehetévé teszi, hogy egy mar elindult Robotkar két Gtpont
kozott mozogjon.

1. A PolyScope fejlécen a File Path (Fajlitvonal) ponton érintse meg a New... (Uj...) pontot,
és valassza a Program (Program) pontot.

2. ABasic (Alap) meniiben érintse meg a Waypoint (Utpont) pontot, hogy Gtpontot adjon hozz4
a programfahoz. Egy alapértelmezett Moved szintén hozzdadasra keriil a programfahoz.

3. Vélassza az Uj Gtpontot, és a Command (Parancs) lapon érintse meg a Waypoint (Utpont)
pontot.

4. Az Eszk6z mozgatasa képernyén mozgassa a Robotkart a mozgato 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._utpontként.

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._utpont 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._ttpont és a 2._utpont kéz6tt mozo-
gjon.
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Gratulalunk! Most létrehozta az elsé robot programjat, amely a robotot két megadott Utpont
kozott mozgatja.

FIGYELMEZTETES:

1. Ne vezesse arobotot magaba vagy valami mashoz, mivel me-
gsériilhet a robot.

2. Tartsa a fejét és testét a robot mozgasi teriiletén (munka-
teriiletén) 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 kornyezetet
és nagyon Ovatos hasznalét feltételez. Ne novelje a sebes-
séget vagy gyorsulast az alapértelmezett értékek félé. Mindig
végezzen kockazatértékelést a robot mikddésbe helyezése
elétt.
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16 Telepités 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

Futtata: Telepitas Mozg N apld. !
N/ Altalanos Eszkdzkodzpont pontja - - .
Eszkozko6zpont pontja
TCP —
R ¥ (& o
Talapzat
1/0 beallitasa  eyZet
o 2 X 0.0 Y
Valtozok mm
Y 0.0/ mm
Indités
z 0.0/ mm
Lagy atmenet
Kezdolap Téjolds z
Eszkiiz i/o RX 0.0000| rad
Szallitészalag RY 0.0000 radt
Gvetése RZ 0.0000) rad
> Funiceiok Hasznos terhelés és gravitaciés kézéppont
[ Gravitacids kézéppont:
Ccx 0.0 X
CY 0.0 z
cz 0.0

Normal Sel ———— 100% Simulation .

Az Eszkozkozéppont (TCP) a robot eszkdzének pontja. A TCP meghatarozasa és elnevezése
a Telepités lap Az eszkozkozéppont beallitasa képerny6n torténik (lasd fent). Mindegyik TCP
tartalmaz egy athelyezést és forgatdst az eszkdz kimeneti peremének kdzéppontjahoz képest.
Amikor arra programoztak, hogy visszatérjen egy korabban tarolt tponthoz, akkor egy robot a
TCP-t az utponton beliil mentett helyzetbe és tajoldsba mozgatja. Amikor egyenes mozgashoz
programoztdak, 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 dbrazol koordinatarendszert.

TCP-k hozzaadasa, atnevezése, médositasa és eltavolitasa

Uj TCP meghatarozasahoz érintse meg az Uj gombot. A létrehozott TCP ezutan automatikusan
egyedi nevet kap, és kivalaszthatdva valik a legordilé meniiben. TCP atnevezéséhez érintse
meg a Ceruza gombot a TCP legordiilé mend mellett. A kivalasztott TCP eltdvolitdsdhoz
egyszer(en koppintson az Eltavolitas gombra. Az utolsénak TCP nem tavolithato el.

A kivdlasztott TCP athelyezése és forgatasa mddosithaté a vonatkozé fehér szévegmezékre
koppintva és Uj értékeket megadva.
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16.1 Altalanos

Az alapértelmezett és az aktiv TCP

Egyetlen alapértelmezett TCP van, melyet z6ld ikon jeldl a neve mellett balra, a Rendelkezésre
allé TCP-k legordiiléo meniiben. Egy TCP alapértelmezésként torténd beallitdsahoz valassza ki
a TCP-t, és érintse meg a Beallitas alapértelmezésként pontot.

Egy TCP eltolds aktivként van kijelolve, hogy meghatarozza az 6sszes egyenes mozgast a kar-
tézidnus koordinatarendszer terében. Az aktiv TCP mozgasa a Grafikus lapon lathaté (14asd:
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: 15.5.1és15.5.4).

TCP helyzetének tanitasa

default

<névtelen>* D i E
+
Ui Megnyiés. Mantés

uttatas Telepités Mozgas 1€ apld.
v Altalanos Eszkdzkézpont pontja

TCP

Talapzat

1/0 beallitasa
Valtozok
Inditas

Lagy atmenet
Kezdélap
Eszkoz ifo

Szallitoszalag
kdvetése

0.0

0.0

0.0

0.0000

0.0000

0.0000

rad
rad

rad

) Funkeidk Hasznos terhelés és gravitacidos kézéppont

O Normal

O

7

TCP helyzetének tanitasa

@ Tobb pont sztikséges

Mozgassa a TCP-t ugyanabba & helyzetbe més szdgekbdl

Pont beallitdsa 1

000

Simulation .

A TCP helyzetének koordinatai automatikusan kiszamithatdk a kdvetkez6képp:

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 pozicidknak eléggé kilonbézének 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-
natkozoéan zold, sarga vagy piros LED-del jelzett a megfelel6 gombon.
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TCP tajolasanak tanitasa

1.
2.

Megnyitas.. Mentés.

ites Ii - i
ESzitacozeentiportis TCP téjolasanak tanitasa
TCP =
v =
B | | m @ Nincs Idvélasztott funkcid
Talapzat
1/0 beéllitasa Vélasszon egy funkcidt, és élitson be egy pontot gy, hogy az eszkéz
a ldvdlasztott funkcid Z tengelye irdnydba mutasson.

R P 0.0/ mm

Valtozok
— 0.0
Inditas
0.0/ mm

Lagy atmenet Pont bedllitdsa
Kezddlap
Eszkoz i/o 0.0000 ract
Szallitészalag 0.0000jrad
kovetése 0.0000 rad

> Funkeidk Hasznos terhelés és gravitaciés kézéppont
7 .

m]

O Normal ——— 100% o o O Sir‘ﬂulatiw:-n.

Erintse meg a TCP tajolasa varazslét.

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-
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.

MEGJECYZES:
A legjobb Hasznos terhelés becslése eredményekhez tartsa be
ezeket az irdnyvonalakat:

+ Biztositsa, hogy a négy TCP helyzet egymastdl a lehetd le-
gkiilonb6zébb legyen

+ Végezze el a méréseket rovid idén belil

FIGYELMEZTETES:

* Ne hlzza az eszkdzt és/vagy a csatlakoztatott hasznos terhe-
Iést a becslés el6tt és alatt

+ A Robot talapzatat és szogét helyesen kell meghatdrozni a te-
lepitésben

Gravitacios kozéppont
Az eszkoz gravitacids kozéppontja a CX, CY és CZ mezbkkel keriil meghatarozasra. A beallitasok
az 0sszes meghatarozott TCP-re vonatkoznak. A 5.2 verzidk elétt |étrehozott telepitések tamo-
gatjak a gravitaciés kézéppont TCP-hez torténd bedllitasat, ha kordbban mar azt bedllitottak.
Ha a gravitacids kozéppontot kézzel allitjdk be, a 5.2 vagy magasabb verzidkban, akkor a gra-
vitacios kozéppont bedllitdsa a TCP esetében végleg eltdvolitasra kertil.

FIGYELMEZTETES:
Haszndlja a helyes telepitési bedllitdasokat. Mentse és tbltse be a
telepitéfajlokat a programmal.
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16.1.2 Talapzat

default

<névtelen>* D i E
L , ks

Robot szerelése és szog

TCP T
Talapzat ]
1/0 beallitasa ;ﬂ
Valtozok ,l
Inditas D6lés
Lagy atmenet ‘
Kezddlap 45 ...
Eszkoz ijo ‘
Szallitészalag 0,0°
kovetése '
2
-+

Arobot alapélivényéanalc forgatésa

‘ 45 °-os

‘ | 0,0°| ’ || 45“-05’ |

O Normal Sebe = 100% ° o O Simulatwc-m.

A Robotkar szerelésének meghatdrozasa két célt szolgal:

1. Hogy a Robotkar megfeleléen jelenjen meg a képernyén.

2. Hogy a szabalyozénak elmondja a gravitacio iranyat.

Egy haladé dinamikai modell lagy és pontos mozgdsokat ad a Robotkarnak, illetve lehetévé te-
szi, hogy a Robotkar sajat magat Freedrive médban tartsa. Emiatt fontos a Robotkar helyes
szerelése.

FIGYELMEZTETES:

Ha nem ol szereli a Robotkart, az gyakori Véd6 megallitasokat
eredményezhet, és/vagy a Robotkar mozogni fog, amikor a Fre-
edrive gombot megnyomjak.

Ha a Robotkart sik asztalra vagy padldra 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 harom jobb oldali gomb &llitja be a sz6get a plafonhoz (180°), falhoz (90°), padléhoz
(0°). A Délés gombok allitanak be egy tetszbleges szdget.

A képerny6 also részén taldlhaté gombok hasznalatosak a Robotkar talapzatanak forgatasahoz,
hogy a tényleges talapzathoz illeszkedjen.

FIGYELMEZTETES:
Haszndlja a helyes telepitési bedllitasokat. Mentse és tbltse be a
telepit6éfajlokat a programmal.
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16.1.3 1/0 beallitasa

<névtelen>* D i E
defaultx 2
Ui, Megnykds.. Mentés
TCP 2
‘D\g\tahs hd
Talapzat
1/0 beéllitasa  Bemenet Kimenet
S digital_in[0] : <Alapértelmezett= ~ digital_out(0] : <Alapértelmezett> ~
Valtozok
digital in[1] : <Alapértelmezett> % digital out{1] : Prog-Running
Inditas digital ini2] : Program inditasa digital_out[2] : <Alapértelmezatt>
. digital_ini3] : Program ledlitisa digital_out(3] : <Alapértelmezstt>
Lagy atmenet
digital in[4] : <Alapértelmezett> digital_out[4] : <Alapértelmezett>
Kezddlap digitalin[5] : <Alapértelmezett= digital_out[5] : <Alapértelmezett>
L digitalin[6] : <Alapértelmezett> digital_out[6] : <Alapértelmezett>
Eszkoz ifo
digital in[7] : <Alapértelmezett> digital_out(7] : <Alapértelmezett>
Szallitészalag
(e toolinl0]  : <Alapértelmezett> tool_out(0] : <Alapértelmezett=
> toolin[l] : <Alapértelmezett> v tool out[l] : <Alapértelmezett> v
> Biztonsag
> Funkcigk o
1/ lap vezérlése

MUivelet a programban

Magas, amikor fut, alacsony, amilor -

O Normal — 100% ° 0 O Simu\at\-:wn.

Az 1/0 beallitasa képernydn a felhasznaldk meghatarozhatjak az 1/0 jeleket, és konfiguralhatjak
az I/0 lap vezérlésével a miiveleteket.

Megjegyzés: Amikor az Eszkdzkommunikacids interfész (TCI) engedélyezett , akkor az eszkoz
analég bemenete nem lesz elérhet6.

A Bemenet és Kimenet részek felsoroljak az I/0 jelek tipusait, példaul:

+ Digitalis standard altalanos cél, konfiguralhaté és eszkoz
+ Analdg standard altalanos cél és eszkoz
+ MODBUS

- Altaldnos célu regiszterek (Boole-féle, egész szamu és lebegd) Az altalanos céld regiszte-
rek elérhet6k egy sinnel (pl. Profinet és EtherNet/IP).

1/0 jel tipusa
A Bemenet és Kimenet részben felsorolt jelek szamanak korlatozdsahoz hasznalja a Nézet le-
gordiilé meniit a képerny6 tetején, hogy médositsa a megjelenitett tartalmat a jel tipusa alapjan.

Felhasznalé altal meghatarozott nevek kijelolése

Hogy konnyen megjegyezze, mit tesznek a jelek, mikdzben a robottal dolgozik, a felhasznaldk
neveket tarsithatnak a Bemeneti és Kimeneti jelekhez.

1. Valassza ki a kivant jelet

2. Erintse meg a szévegmez6t a képernyé alsé részén, hogy bedllitsa a nevet.

3. A név alapértelmezettre torténé visszaallitasahoz érintse meg a Torlést.
Egy altaldnos célu regisztert kell hozzaadni egy felhasznalé 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 (15.5.3), illetve a (15.6.4) részben vannak leirva.

A megnevezett altalanos célu regiszterek megtaldlhatok a Bemenet vagy Kimenet kivalasztoban
a Kifejezésszerkeszté képernyén.
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1/0 miiveletek és I/0 lap vezérlése
Bemeneti és kimeneti miiveletek Fizikai és Fieldbus digitalis 1/0-k haszndlhatdék a mdveletek
inditasara vagy egy programstatuszra valé reagaldsra.

Elérhet6 bemeneti miveletek:

+ Inditas: elinditja vagy visszatér az aktudlis programhoz emelkedd szélen. Ez afiiggvény
csak a Tavvezérlésben engedélyezett (1asd: 21.3.3).

+ Leallitas: Ledllitja az aktudlis programot emelkedd szélen.
+ Szlnet: Megallitja az aktudlis programot emelked6 szélen.
+ Freedrive: Amikor a bemenet magas, a robot freedrive médban van (hasonlé a freedrive

gombhoz). A bemenetet figyelmen kiviil hagyjak, ha a program fut vagy mas kériilmén-
yek nem teszik lehetévé a freedrive médot.

FICYELMEZTETES:

Ha a robot leall, mikdzben az Inditdsi bemenet miveletet has-
znaljak, akkor a robot lassan a program elsé utpontjahoz megy a
program végrehajtdsa el6tt. Ha a robot megall, mikdzben az In-
ditasi bemenet miiveletet hasznaljak, akkor a robot lassan ahhoz
a pozicidhoz megy, ahol megallitottak, miel&tt visszatér a progra-
mhoz.

Elérhet6 kimeneti m(iveletek:

+ Alacsony, amikor nem fut: A kimenet alacsony, amikor a program dllapota ,ledllitott”
vagy ,megallitott”.

+ Magas, amikor nem fut: A kimenet magas, amikor a program allapota ,leéllitott” vagy
»,megallitott”.

+ Magas, amikor nem fut, alacsony, amikor megall: A kimenet alacsony, amikor a pro-
gram allapota ,leallitott” vagy ,megallitott”, és magas, amikor fut.

+ Folyamatos impulzus: A kimenet a magas és alacsony kozott valtakozik meghataro-
zott szamu méasodpercig, mikézben a program fut. Allitsa meg vagy le a programot,
hogy fenntartsa az impulzus allapotat.

1/0 lap vezérlése Hatarozza meg, hogy egy kimenet kontrollalhaté az I/0 lapon (akar programo-
z0k, akar kezelGk és programozdk altal), vagy hogy csak robotprogram altal kontrollalhaté.
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16.1.4 Valtozok

o 5 - ¥ Megnyitds.. Mentés.
N/ Altalan P - -
_ Telepitési valtozék

TCP _
Valtozé ~ Erték

Talapzat

1/0 beallitasa

Valtozok

Indités

Lagy atmenet

Kezdélap

Eszkdz ifo

Szallitészalag
kovetése

Uj létrehozasa

O Normdl S et 3 ° o O simuetion ()

A Valtozok képerny6n létrehozott Valtozdkat Telepitési valtozdknak nevezik, és normal program-
véltozokként hasznalhatok. A Telepitési valtozok eltéréek, mivel megtartjak az értékiiket még
akkor Leallitas ha egy program leall, majd ismét elindul, és amikor a robotkar és/vagy a Vezér-
I6doboz aramellatasat lekapcsoljak, majd visszakapcsoljak. Neviik és értékik a telepitéfajllal
keriil tarolasra, ezért lehetséges ugyanazt a valtozé6t tobb programban hasznalni.

Uj telepitési valtozdk Ié_trehozésa

Név Erték

i_var_1 =

Az Uj létrehozasa megnyomasaéval el6jon egy panel az Uj valtozé javasolt nevével. A név médo-
sithatd, 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 véltozo torléséhez jeldlje ki, majd kattintson a Torlés gombra.

A telepitési valtozok konfigurdldsa utan a telepit6fajl maga mentésre kerlil, hogy megérizze a
konfiguraciot.

A telepitési valtozok és értékiik automatikusan mentésre keriilnek 10 percenként.
Ha egy program vagy telepit6fajl betoltésre keriil, és egy vagy t6bb programvaltozé neve azo-
nos a telepitési valtozékkal, akkor a felhaszndlénak lehetésége van a probléma megolddsaéra

vagy ugyanazt a nev( telepitési valtozét hasznalni a programvaltozé helyett, vagy a problémas
valtozok automatikusan atnevezésre keriilnek.
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16.1.5 Inditas

W Altaldnos ‘ A véltozédsolc nem létnek érvénybe, amig nem menti a telepftést

TCP Alapértelmezett programfajl

Talapzat Automatikusan betolti az alapértelmezett programot, amilcor a robotot bekapcsoliélc

IO bedllitasa [ ajapérteimezett program betoltése:

Valtozok
Inditas
S Az alapértelmezett program automaticus inditdsa a Futtatds lapon

Lagy atmenet .

Be szél
Kezddlap
Eszkoz i/o

1 Ha az aldbbi automatikus inicializélas opcid is engedélyezett, a robot a bekapcsoldskor elkezdhet.

Szallitészalag
kovetése Ez csak a tévvezériés modban érhets el

> Biztonség Automatikus inicializélas
) (Rl Automatikusan inicializélja a robotot, amikor a fékapcsolét bekapcsoljdk

Robot automatikus fékidolddsa

Be <Di.bemenet> v szél Alacsony v

1 A robot mozoghat a fékkioladsi efaras miatt.

Ez csak a tévvezérlés modban érhetd el

O Normal S S — 1 00% ° o O Simulatiw:-m.

Az Inditas képernyd beallitdsokat tartalmaz egy alapértelmezett program automatikus betol-
téséhez és inditdsahoz, és a Robotkar automatikus inicializalasahoz bekapcsolas kdzben.

FIGYELMEZTETES:

1. Amikor engedélyezett az automatikus betdltés, automatikus
inditas 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 jérjon el, amikor a jelszint ALACSONYra van beal-
litva. A bemeneti jelek alapértelmezetten alacsonyak, hogy a
program automatikusan fusson, kiilsé jellel torténd elinditas
nélkdl.

3. A program futtatasa el6tt Tavvezérlés mddban kell lennie,
ahol engedélyezett az automatikus elinditas és automatikus
inicializalas.

Inditasi program betoltése
Alapértelmezett program kertl betdltésre, amikor a Vezérlédoboz aram alatt van. Tovabba az
alapértelmezett program automatikusan bet6lt6dik, amikor a Program futtatasa képerny6be
(lasd: 14) belép és nincs program betdltve.

Inditasi program inditasa
Az alapértelmezett program automatikusan elindul a Program futtatasa képernyén. Amikor
az alapértelmezett program betoltédik és észlelésre keriil a meghatarozott kiilsé bemeneti jel
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szélatmenete, akkor a program automatikusan elindul.

Inditaskor az arambemeneti szint nincs meghatarozva. Ha olyan atmenetet vélaszt, 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 Mdszerfalon, azzal letiltja az automatikus
inditasi funkciét, amig a Futtatds gombot ismét meg nem nyomja.

16.1.6 Eszkoz 1/0

<néutelen>*

default*

v Altalanos Eszkdz analég bemenetei Digitélis kKimeneti méd

Tcp o Analég bemenetel Az eszkdz digitdlis kimeneti mddiét a csatlalkkoztatott eszkdz
hatérozza meg
Talapzat analog_in[2]
Valtozok Az eszkdz feszlitségének 24V értékre éllitaséval lkdrosodhat
o @ Kommunikéciés interfész * a csatlakoztatott berendezés, ha az csak 12V-ra van beélitva
Inditas
Lagy atmenet Az eszlkdz kommunikaciés fellletén keresztll kilsé
vezetékelc nélkull lehet lkapcsolatot tartani az eszkdzzel P . .
" O Kett&s Pin tellestmény
Kezdolap
Bitsebesség 115200 v
Eszkoz ifo Paritds Sernmi - @ Szabvényos kimenet
Szallitészalag Stop bitelc >y - Digitélis kKimenet 0 Nyeld (NPN) v
kovetése e P
RX Uresférat karakterek 1,5 Digitdls kimenet 1 Nyel6 (NPN) v
Biztonsag
o TX Uresjdrati lcaralkterek 3,5
) Funkcidk

O Normal — 100% o 0 O Simu\at\-]n.

Az eszkoz analég bemenetei
Eszkozkommunikacios interfész

Az Eszkozkommunikacids interfész (TCI) lehet6vé teszi a robot szamara egy csatlakoztatott
eszkozzel a roboteszkdz analog bemenetén keresztiil a kommunikacidt. Ez megsziinteti a kiilsé
kabelezés sziilkségességét.

Amint engedélyezett az Eszk6zkommunikacios interfész, az eszkdz 6sszes analég bemenete
nem elérhetd.

Az Eszkozkommunikacids interfész (TCI) konfiguralasa
1. Erintse meg a Telepités lapot és az Altalanos ponton az Eszkoz I/0 pontot.

2. Valassza ki a Kommunikacios interfészegységeket, hogy szerkessze a TCI bedllitasokat.
Amint engedélyezett a TCl, az eszk6z analég bemenete nem érhet6 el a Telepitéfajl 1/0
bedllitasahoz, és nem jelenik meg a bemeneti lista. Az eszk6z analég bemenete szintén
nem elérhet6 a Varakozas opcidkhoz és kivételekhez hasonlé programok esetén.

3. AKommunikacios interfészegységek alatti legordiilé meniikben valassza ki a kivant értéke-
ket.

Minden értékmddositas azonnal elkiildésre keriil az eszkozre. Ha barmilyen telepitési érték
eltér attdl, amit az eszk6z hasznal, figyelmeztetés jelenik meg.

Digitalis kimeneti méd
Az eszkdzkommunikacids interfész lehetévé teszi két digitdlis kimenet fliggetlen konfiguraldsat.

A PolyScope-ban mindegyik tiiske legordiilé meniit tartalmaz, amely lehet6vé teszi a kimeneti
maod beallitasat. Az aldbbi opcidk vehetdk igénybe.
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+ CsOkkenés: Ez teszi lehet6vé a tiiske konfiguraldsat egy NPN-ben vagy a Csokkenés kon-
figurdldsat. Amikor nincs kimenet, a tiiske lehetévé teszi az dram foldbe dramlasat. Ez
hasznalhat6é a PWR tiiskével egyiitt, hogy teljes aramkort hozzanak létre (1asd:  5.7.2).

+ Forrds: Ez teszi lehet6vé a tiiske konfiguralasat egy PNP-ben vagy a Forras konfiguralasat.
Amikor van kimenet, a tiiske pozitiv aramforrast biztosit (konfiguralhaté az 10 lapon). Ez
haszndalhaté a GND tliskével egyiitt, hogy teljes aramkort hozzanak létre (1asd: 5.7.2).

+ Nyomas/Huzas: Ez teszilehetdvé a tiiske konfiguralasat egy Nyomas/Huzas konfiguracidban.
Amikor van kimenet, a tiiske pozitiv aramforrast biztosit (konfiguralhaté az 10 lapon). Ez
hasznalhat6 a GND tiiskével egyiitt, hogy teljes aramkort hozzanak létre (1asd: 5.7.2).
Amikor nincs kimenet, a tiiske lehetévé teszi az aram foldbe aramlasat.

Uj kimeneti konfiguracié kivalasztasa utan a valtozasok érvénybe Iépnek. Az aktudlisan betoltott
telepités mddosul, hogy tiikrozze az Uj konfiguraciét. Az ellenérzés utan az eszkdz kimenetei a
szandék szerint mlkddnek, biztositva a telepités mentését, nehogy a valtoztatasok elvesszenek.

Kettos tiiske arama

A kett6s tiiske drama hasznalatos az eszk6zhoz dramforrdsként. A kettés tiiske dramdnak en-
gedélyezése letiltja az alapértelmezett eszkdz digitalis kimeneteit.

16.1.7 Lagy atmenet a biztonsagi modok kozott

Amikor az események akdzben a biztonsagi modok kozott atkapcsol (azaz Csokkentett mod be-
menete, Csokkentett mdd Kapcsoldsikok, Biztonsagi leallité és Haromallasu engedélyezd esz-
koz), akkor a Robotkar célja 0,4 mp alatt Iétrehozni egy ,puha” dtmenetet. A meglévé alkal-
mazéasok viselkedése véltozatlan, ami megfelel a ,kemény” beallitasnak. Uj telepitési fajlok a
Jagy” beallitashoz alapértelmezettként.

Gyorsulasi/lassulas beallitasok beallitasa
1. AFejlécen érintse meg a Telepités pontot.

2. A bal oldali meniiben érintse meg az Altalanos pontot, és vélassza ki a Lagy atmenet pon-
tot.

3. A nagyobb gyorsuldshoz/lassuldshoz valassza a Kemény pontot,
vagy valassza a Lagy pontot a lagyabb, alapértelmezett atmenet-beallitadsokhoz.
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16.1.8 Kezdolap
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A Kezdélap egy felhasznalé altal meghatarozott: helyzet a Robotkar esetében. Amint megha-
taroztak, a Kezd6helyzet robotprogram létrehozasakor elérhet. Hasznalhatja a Kezd6helyzetet
egy Biztonsagos kezd6helyzet meghatarozasahoz.(Lasd: 13.2.10)

Kezddlap meghatarozasa

1.
2.
3.
4.

A Fejlécen érintse meg a Telepités pontot.
Az Altalanos résznél vélassza a Kezddlap lehetéséget.
Erintse meg a Helyzet beallitasa lehetéséget.

A Freedrive vagy Atmenet gombok segitségével tanitsa a robotot.

16.1.9 Szallitoszalag kovetésének beallitasa

A Szallitészalag kovetésének beallitasa lehetbvé teszi legfeljebb két szallitdszalag mozgdsanak
konfiguralasat. A Szallitészalag kovetésének bedllitdsa lehetéséget ad a robot konfiguralasara,
hogy abszolut vagy lépésenkénti kodoldval dolgozzon, illetve linedris vagy kor szallitoszalago-

kkal.

Szallitészalag meghatarozasa

1.
2.
3.

A Fejlécen érintse meg a Telepités pontot.
Az Altaldnos részben vélassza ki a Széllitészalag kovetése pontot.

A Szdllitészalag kovetésének bedllitasa alatt, a legordiilé listdban valassza ki az 1. szal-
litészalag vagy 2. szallitészalag lehet6séget.
Egyszerre csak egy szallitészalagot hatarozhat meg.

Valassza ki a Szallitészalag kovetésének engedélyezése pontot

Konfiguralja a Szallitészalag paramétereit ( 16.1.9. rész) és a Nyomkoveto paraméte-
reket ( 16.1.9. rész).
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Szillitoszalag paraméterei

Lépésenkénti kddolok csatlakoztathatok a 8 - 11. digitalis bemenetekhez. A digitalis je-

lek dekddolasa 40 kHz-en fut. Quadrature kédoléval (két bemenetet igényel) a robot meg
tudja hatarozni a szallitdszalag sebességét és iranyat. Ha a szallitdszalag iranya allando,
egyszerl bemenet haszndlhatd,amely észleli az Emelkedd, Esé vagy Emelkedéd és esé széle-
ket, ami meghatdrozza a szallitdszalag sebességét.

Abszolut kdédoldk csatlakoztathatok MODBUS jellel. Ehhez az sziikséges, hogy el6re legyen

konfigurdlva egy Digitalis MODBUS kimenet regisztera ( 16.4.1. részben).

Nyomkovet6 paraméterek

Linearis szallitészalagok Amikor linedris szallitészalagot valaszt, konfigurdlni kell egy egyenes

funkciét a telepités Funkcidk részében, hogy meghatarozza a szallitészalag iranyat. Bizto-
sitsa a pontossagot a sorfunkcié szallitészalag iranyaval parhuzamos elhelyezésével, nagy
tavolsaggal a két pont kdzott, amely a sor fliggvényét meghatarozza. Konfiguralja az egye-
nes funkciét Ugy, hogy szilardan leteszi az eszkozt a szallitészalag oldaldra, amikor a két
pontot tanitja. Ha az egyenes funkci6 iranya ellentétes a szallitészalag mozgasaval, akkor
hasznadlja a Vissza irany gombot.

A Pipa méterenként mez8 megjeleniti a kodolo altal [étrehozott jelolések szamat, amikor
a szallitészalag egy métert mozdul.

Kor szallitészalagok Amikor kdvet egy kor szallitoszalagot, meg kell hatarozni a szallitészalag

kozéppontjat.

1. Hatarozza meg a kdzéppontot a telepit6fajl Funkciok részében. A Jelolés fordulaton-
ként értéke a kodolo altal [étrehozott jeldlések szama amikor a szallitdszalag egy teljes
fordulatot atfordul.

2. Jeldlje be a Eszkoz forgatasa szallitészalaggal jel6l6négyzetet, hogy az eszkoz foro-
gjon a szallitészalag forgatasanak kovetéséhez.

16.2 Biztonsag
Lasd: 13. fejezet.
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16.3 Funkciok
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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.

e-Series 11-88 Verzié 5.3



16.3 Funkciok UNIVERSAL ROBOTS

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.
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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

Wp3 P1 P2

wp4

-]
wpd

Slika 16.7: Egyik sikjellemz6rél egy masikra kapcsolas

16.4.1 MODBUS kliens 1/0 beallitasa

lepités o aplo.
> Attaldn MODEBUS kliens

) Biztonsag
> Funkcisk
MODBUS IP cim O Szekvencialis méd Egység torlése
EtherNet/IP
PROFINET Tipus Cim Név Erték
® |[Regiszterkimenet - 18 MODBUS_1 [ 4
Frekvencia [Hz] MODBUS aldrendelt cime El
Vélaszidé [ms]: ----, Id&tdllépés: 0, Sikertelen kérések: 0, Avg. resp. f: ----
@ |Digitalis bemenet - 260, MODBUS_2
Frekvencia [Hz] MODBUS alarendelt cime El
Valaszidé [ms]: ----, Id&tullépés: 0, Sikertelen kérések: 0, Avg. resp. fi ----
Uj jel hozzaadasa
v
[ Haladé opcidk megmutatasa

O Normal g e ——) 1 00% ° 0 O Sir‘rw,ﬂat\-:.wn.

Itt a MODBUS kliens (f6) jelei allithatok be. Meghatdarozott IP cimeken a csatlakozdsok a MOD-
BUS szerverekhez (vagy alarendeltekhez) Iétrehozhaté bemeneti/kimeneti jelekkel (regiszterek
vagy digitalis). Mindegyik jelnek egyedi neve van, azaz hasznalhatok programokban.

Frissités
Nyomja meg ezt a gombot, hogy frissitse az 6sszes MODBUS csatlakozast. A frissités lecsatla-

koztatja az 6sszes modbus egységet, és ismét visszacsatlakoztatja azokat. Az 6sszes statisz-
tika torlésre kertil.

Egység hozzaadasa
Nyomja meg ezt a gombot, hogy uj MODBUS egységet adjon hozza.
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Egység torlése
Nyomja meg ezt a gombot a MODBUS egység és az egységen talalhatd 6sszes jel torléséhez.

Egység IP beallitasa
Itt [athaté a MODBUS IP cime. Nyomja meg a gombot a médositashoz.

Szekvencialis mod

Csak akkor érhet6 el, amikor kivélasztasra keriilt a Haladé opciék megjelenitése (lasd: 16.4.1). Ha
kivalasztja ezt a jel6l6négyzetet, akkor a modbus kliens kénytelen varni a valaszra, miel6tt elkiildi
a kovetkez6 kérést. Néhany mezébusz egység ezt a mddot igényli. Ha bekapcsolja ezt az op-
Cciot, az segithet, amikor tobb jel van, és a jel lecsatlakozdsokban egyre tobb kérési gyakorisagot
eredményez. Ne feledje, hogy a tényleges jelfrekvencia alacsonyabb lehet a kértnél, amikor tobb
jelet hataroznak meg szekvencidlis médban. A tényleges jelfrekvencia megfigyelhet6 a jelstati-
sztikakban (lasd: 16.4.1. rész). A jelindikator sarga lesz, ha a tényleges jelfrekvencia kevesebb,
mint a ,Frekvencia” legordiilé listdban kivalasztott érték fele.

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 mennyiség(i, amelyet a MODBUS
egységrél olvasnak le a tekercsen, amelyet a jel cimmezé&jében hataroznak meg. 0x02 funk-
cidkod (Diszkrét bemenetek olvasédsa) hasznalatos.

Digitalis kimenet Egy digitalis kimenet (tekercs) egy bites mennyiségl, 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 funkciékod (Tekercsek
olvasdsa) hasznalatos. Amikor a kimenetet egy robotprogram beéllitotta vagy a jel ér-
tékének beallitasa gomb megnyomasaval azt beallitottak, a 0x05 funkcidkdd (Egyszerti
tekercs irasa) haszndlatos tovabb.

Regiszterbemenet Egy regiszterbevitel 16 bites mennyiségi érték a cimmez6ében meghataro-
zott cimrél. A 0x04 funkciokdd (Bemeneti regiszter olvasdsa) hasznalatos.

Regiszterkimenet Egy regiszterkimenet 16 bites mennyiségd, melyet a felhaszndlé be tud al-
litani. Miel6tt a regiszter értékét beallitjak, az értéket a tavoli MODBUS egységrél leolvas-
sdk. Ez azt jelenti, hogy a 0x03 funkciokdd (Tarté regiszterek olvasdsa) hasznalatos. Ami-
kor a kimenetet egy robotprogram bedllitja vagy egy jelértéket meghataroznak a jelérték
beallitasa mez&ben, akkor a 0x06 funkciokod (Egyszert regiszter irdsa) hasznalatos az ér-
ték beallitdsahoz a tavoli MODBUS egységen.

Jel cimének beallitasa
Ez a mez6 megmutatja a cimet a tavoli MODBUS szerveren. A képernyén megjelend billentylzet-
tel valasszon masik cimet. Az érvényes cimek a tavoli MODBUS egység gyartojatol és konfigu-
raciojatdl fiigg.
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Jel nevének beallitasa

A képernyén megjelend billenty(izettel a felhasznal6 adhat a jelnek nevet. Ez a név hasznalatos,
amikor a jelet a programokban hasznaljak.

Jel értéke
Itt a jel aktualis értéke lathatd. Jelek regisztralashoz az értéket alairds nélkiili egész szamként fe-
jezik ki. A kimeneti jelek esetében a kivant jelérték a gombbal beallithatd. Regiszterkimenethez
is az egységre irando értéket alairas nélkili egész szamként kell biztositani.

Jelcsatlakozas allapota

Ez az ikon mutatja, hogy a jel megfeleléen olvashatd/irhaté (zold) vagy hogy az egység nem
vart médon valaszol-e vagy nem érhetd el (sziirke). Ha egy MODBUS kivétel valaszt kap, akkor
megjelenik a valaszkdd. A MODBUS TCP kivétel valaszai:

E1 ILLEGAL FUNCTION (0x01) A lekérdezésben kapott funkciékéd nem engedélyezett mivelet
a szerver (vagy aldrendelt) esetében.

E2 ILLEGAL DATA ADDRESS (0x02) A lekérdezésben kapott funkciokéd nem engedélyezett mive-
let a szerver (vagy alarendelt) esetében, ellendrizze, hogy a megadott jelcim megfelel-e a
tavoli MODBUS szerver beallitasanak.

E3 ILLEGAL DATA VALUE (0x03) A lekérdezési adatmezd6ben szerepl6 érték nem engedélyezett
érték a szervez (vagy alarendelt) esetében, ellenérizze, hogy a megadott jelérték érvényes-e
a meghatarozott cimhez a tavoli MODBUS szerveren.

E4 SLAVE DEVICE FAILURE (0x04) Helyrehozhatatlan hiba tortént, mikézben a szerver (vagy
alarendelt) megproébalta elvégezni a kért miveletet.

E5 ACKNOWLEDGE (0x05) Specializalt hasznalat a programoz6 parancsokkal egyiitt, melyet a
tavoli MODBUS egységre kiildtek.

E6 SLAVE DEVICE BUSY (0x06) Specializalt hasznalat a programozé parancsokkal egyiitt, mel-
yet a tavoli MODBUS egységre kiildtek, az alarendelt (szerver) nem tud most valaszolni.

Haladé opcidk megjelenitése
Ez a jelolénégyzet megmutatja/elrejti az adott jel haladé opciéit.

Haladé opcidk
Frissitési gyakorisag Ez a menii hasznalhato a jel frissitési gyakorisaganak médositashoz. Ez
azt a gyakorisagot jelenti, mellyel kéréseket kiildenek a tavoli MODBUS egységre akar a
jelérték olvasasahoz, akar az irdsahoz. Amikor a frekvencia beallitdsa 0, akkor a modbus

kérelmeket igény szerint kezdeményezik modbus_get_signal_status, modbus_set_output_register

és modbus_set_output_signal parancssor funkcidkkal.

Alarendelt cime Ez a szovegmezd haszndlhaté egy specifikus alarendelt cim beadllitdsdhoz az
egy specifikus jelnek megfelelé 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.

Szamolas Gjracsatlakoztatasa Annak szdma, ahdnyszor a TCP csatlakozas zarva volt, és ismét
csatlakozott.
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Csatlakozasi allapot TCP csatlakozasi dllapota.

Valaszidé [ms ] A modbus kérelem elkiildése és a valasz megkapésa kozott eltelt id6 - ez csak
akkor frisstil, amikor a kommunikacio aktiv.

Modbus csomag hibak A hibat tartalmazé kapott csomagok szama (azaz érvénytelen hossz,
hianyz6 adat, TCP aljzat hibgja).

Idétallépés Azon modbus kérelmek szama, amelyekre nem érkezett valasz.

Sikertelen kérések Azon csomagok szama, amelyek érvénytelen aljzatallapot miatt nem tudtak
elkildeni.

Tényleges frekv. A kliens (mester) jeldllapot-frissitéseinek atlagos gyakorisdga. Ez az érték
Ujraszamolasra keriil mindig, amikor a jel valaszt kap a szervertél (vagy aldrendelttél).

Az 0sszes szamlalo legfeljebb 65535-ig szamol, majd visszaall 0-ra.

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 megtoérténnie egy programhoz, amikor
az EtherNet/IP szkenner csatlakozas elveszik. Ezek a m(veletek:

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 folytatddik, amikor ledllitjak.

Leallitas: A PolyScope ledllitja az aktudlis 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.

<névtelen=>*
P ARD s O W
o s . Ui onyiés... Merkés.
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TCP helyzete Robot Az eszkdz helyzete
Funkcié Altiv TCP
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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

Copyright © 2009-2019, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

Ha a robot aktualis pozicidja kdzel 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 bemutatasa lathaté.

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 zolden jelen-
nek meg és egy kicsi nyil mutat a sik oldaldra, ahol a Normal mdd 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 felsé 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 funkcidt,
majd hasznalhatja a Forgatas nyilakat, hogy mddositsa a 3D kép megtekintési szogét, hogy a
valds robotkar nézetéhez illeszkedjen.

Aktiv TCP

A Robot mez6 jobb sarkaban az Aktiv TCP alatt az aktualis aktiv eszkdz-k6zéppont (TCP) neve
jelenik meg.

Kezdolap

A Kezdoélap gomb hozzaférést ad a Robot mozgatasa pozicioba képerny6hoz, ahol lenyomva
tarthatja az Auto gombot (1asd: 14.4), hogy a robotot a kordbban, a Telepités soran megha-
tarozott poziciéba mozgassa (1asd: 16.1.8).

Freedrive

A képerny6n talalhato Freedrive gomb lehetévé teszi a robotkar kivant pozicidba/p6zba huzasat.

Nulla pozicio

A Nulla pozicié gomb lehetévé teszi, hogy a robotkar visszatérjen a fligg6leges helyzetbe.

17.3 Az eszkoz helyzete

A szovegdobozokban megjelennek a TCP teljes koordindacids értékei a kivalasztott funkciéhoz
képest.

Megjegyzés: Tobb elnevezett TCP-t konfiguralhat (1asd: 16.1.1). Koppinthat a Tartas szer-
kesztése pontra is, hogy hozzaférjen a Tartasszerkeszt6 képerny6hoz.

17.3.1 Tartasszerkeszto képernydje

Ezen a képerny6n meghatarozhatja a cél illesztési helyzeteket vagy a cél tartast (helyzet és tajo-
las) a roboteszkoz esetében. Ez a képernyé ,offline”, és nem vezérli kozvetlendl a robotkart.
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M <névtelen>*
(Ri-lry ol
Futatss Progam  Telapiss , N -
Robot Funkcié
e
u I ‘Nézet
TCP
[+] x 0,75/mm [+]|[—
¥ -232,9mm [+][ -]
z 679.4mm [+ -]
l ‘Rotéc\és wvektor [rad] A4
r'y RX 0,001 ; | —|
RY -2,221 i 1=
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T llesztési helyzetek
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Losuds| -89,97)°  [+][=]
o Q 2. csUKI6 0,07 T [—]
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Robot

A robotkar aktualis helyzete és a meghatarozott cél helyzet 3D-s grafikan lathat6. A robotkar
3D-s rajza megmutatja a robotkar aktualis helyzetét, a robotkar ,arnyéka” pedig megmutatja a
robotkar cél helyzetét, melyet meghatarozott értékek kontrollalnak a képerny6 jobb oldalan. A
nézet valtozatasahoz tolja a nagyitéiiveg ikont a nagyitashoz/kicsinyitéshez vagy huzza at az
ujjat.

Ha a robot TCP meghatarozott cél pozicidja kdzel keriil a biztonsdagi vagy inditasi sikhoz, vagy
ha a roboteszkoz tajolasa kozel van a eszkoz tajolasi hatarértékéhez (lasd: 13.2.5), akkor a
legkozelebbi hatarérték 3D bemutatasa lathaté.

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 zolden jelennek
meg és egy kicsi nyil mutat a sik oldalara, ahol a Normal méd hatarértékei (lasd: 13.2.2) aktivak.
Az eszkoz tdjolas hatarértékeit egy térbeli kip jeleniti meg egy vektorral, amely a roboteszkoz
aktudlis tajolasat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkoz tdjoldsdhoz engedélyezett teriiletet (vektor).

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

Funkcio és az eszkoz helyzete

A képernyé jobb fels6 sarkdban megtalalhaté a funkcié kivalaszté. A funkcié kivalaszté megha-
tarozza, melyik funkcio kontrollalja a robotkart viszonyitva

Aldbb megjelenik a funkcié kivalasztd, a jelenleg aktiv Eszkdzkézéppont (TCP) neve. Tobb me-
gnevezett TCP konfigurdldsaval kapcsolatos tovabbi informaciokért lasd: 16.1.1. A szévegdo-
bozok megmutatjak a TCP teljes koordinacios értékeit a kivalasztott funkciéhoz képest. X, Y és
Z kontrollalja az eszk6z helyzetét, mig az RX, RY és RZ az eszk0z tajolasat kontrollalja.

Hasznalja a legordiilé6 mendit az RX, RY és RZ négyzetek felett, hogy kivalassza a tajolas bemuta-
tasat. Az elérhet6 tipusok:
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+ Rotacids vektor [rad] A tajolds 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.

* Rotacios vektor [°] A tdjolas rotdcids vektorként van megadva, ahol a vektor hossza a
forgatandé szog fokokban.

* RPY [rad] Guruldsi, illeszkedé és oldalkitérési (RPY) szogek, ahol a szogek radidnban van-
nak megadva. Az RPY-rotaciés matrixot (X, Y’, Z" rotacid) ez adja meg:

Rrpy(’% Bv a) = RZ(Ol) : RY(ﬂ) ’ RX(’Y)

* RPY [°] Gurulasi, illeszked6 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 kdzvetleniil ndveli/csokkenti az értéket. Minél tovabb
tartja lenyomva a gombot annal nagyobb lesz a névekedés/csdkkenés.

lllesztése helyzete

Lehetévé 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 kézvetleniil a négyzet mellett a + vagy - gombokra
kattint, az lehetévé teszi, hogy az aktudlis értékez/értékbdl 6sszeget adjon hozza vagy vonjon
ki. Egy gombot lenyomva tartva kdzvetlenil ndveli/csdkkenti az értéket. Minél tovabb tartja
lenyomva a gombot annal nagyobb lesz a novekedés/csokkenés.

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 arobotkar a MoveJ mozgastipussal mozog acél helyzethez, ha egy illesztés helyzete volt
legutébb meghatarozva. A kiilénb6zé mozgdstipusok a 15.5.1 pontban vannak leirva.

Mégse gomb

A Mégse gombra kattintva elhagyja a képerny6t, minden modositast elvetve.

17.4 lllesztés helyzete

Az lllesztés helyzete mez§ lehetévé teszi, hogy kozvetlenil kontrollaljon adott illesztéseket.
Mindegyik illesztés egy alapértelmezett illesztési hatartartomany mentén mozog —360° és +360°
kozott, melyet egy vizszintes sav hataroz 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 z6na jelzi a vizszintes savon beliil.
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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 1/0lap

18.1 Robot

: piés
Konfigurédlhaté bemenet Konfigurélhaté kimenet Digitélis bemenet Digitélis kKimenet

Robot S-Guard a o4 9 & o004
S-Guard 5 1005 1 5 prog-Running | (]5
2 6 2 s Start-Prog 6 2J s
3 7 37 Stop-Prog 7 3J3dz
Analég bemenet Eszkéz digitdlis bemenete Eszkdz digitdlis Kimenete
analog_in[0] 500y 0 1 o111
ov 1ov
Altudlis
analog_in[1] 0,00V Ty
ov 1ov
Analég kimenet Eszkéz analég bemenete
| - analog_in[2] o0V FeszUltség
4,00 mA
analog_in[3] 0,00V Feszlitség
ELL . [ 1ov

4,00 mA

O Normal S - Simulation .

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 5.4. fejezetben keriilnek leirdsra.

Analég domén bedllitisok Az analdg I/0 bedllithaté dramerésség [4-20mA] vagy fesziiltség
[0-10V] kimenetre. A bedllitasokra emlékeznek a robotvezérlé végsé késbbbi Ujrainditasaihoz,
amikor a programot mentik.

Eszkozkommunikacios interfész  Amikor az Eszkozkommunikacios interfész TCI engedélye-
zett, akkor az eszkdz analdg bemenete nem lesz elérhet6. Az I/0 képernyén, az Eszkoz beme-
nete mez6 az aldbbiak szerint valtozik meg.
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Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One

RX Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3.50
MEGJEGYZES:

Amikor a Aram alatt 1évé kettds tiiske engedélyezett, akkor az esz-
koz digitalis kimeneteit az alabbiak szerint kell elnevezni:

+ tool_out[0] (aram)

+ tool_out[1] (GND)

Az Eszkoz kimenete mez6 az alabbiakban illusztralt.

Tool Digital Output

II:I I'_-_:' l‘dr'r 'IF' |r i 3 I.I' II II'__:I

Current

DO0 mA

18.2 MODBUS

Az alabbi képerny6kép megjeleniti a MODBUS kliens 1/0 jeleit, ahogyan azok a telepitésben be-
allitasra kertiltek. A képernyd tetején talalhaté legordiild menit hasznalva médosithatja a me-
gjelenitett tartalmaz a jeltipus és a MODBUS egység alapjan, ha egynél tobb van konfiguralva.
A listdban szerepl6 minden egyes jel tartalmazza a csatlakozas allapotat, értékét, nevét és a jel
cimét. A kimeneti jelek kapcsolhatdk, ha a csatlakozas allapota és a I/0 lap vezérlése kivalasz-
tésa azt lehet6vé teszi (1asd: 16.1.3).
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MODBUS Bemenetek Kimenetek
MODBUS egység: 10.0.0.2 MODBUS egység: 10.0.0.2
IS ] MODBUS_4 [260] %] 0 MODBUS_3 [18]
MODBUS egység: 127.0.0.1 MODBUS egység: 127.0.0.1
%] 0 MODBUS_1[0] %) MODBUS 2 [16]
%] MODBUS_5 [17]
%) MODBUS_6 [18]
%] MODBUS_7 [19]
%) MODBUS_8 [20]
%] MODBUS_9 [21]
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19 Naplo lap

Ertékek llesztés betditése

Vezérls hémérséklete  24.0 °C o Alap Rendben s 0,0V -

Hélozati fesziltség 48,0V DVl Rendben —c 0,0V P ]

Atlagos robotteljestmény 0 W 2) Kénysk Rendben — z:‘:‘:: 0.0V

Aktudlis 0,0A 3) 1, csuklé Rendben —rar 0,0V 2 I

10 dramer@sség 0A 4)2, csukld Rendben —=—erc 0.0V

Eszkéz dramerBssége OmA  (5)3. csuklé Rendben —rr 0,0V (R (A
Déatumnapld

2019-03-06 19:20:34 Nézet; |I| |§| Q

A 2019-03-06 19:20:31.066 PolyScope coRo ~

Vélasszon eseményt a Datumnapldbdl, hogy
tobb informécidt ldsson

Normal S s Simulation .

19.1

Leolvasasok és illesztés betoltése

A képernyd felsé felén jelenik meg a Robotkar és a Vezérlédoboz egészsége.

A képerny6 bal oldalan talalhatok a Vezérl6dobozzal kapcsolatos informaciok, mig a képerny6
jobb oldalan jelennek meg a robotillesztéssel kapcsolatos informaciok. Mindegyik illesztés in-
formacidkat jelenit meg az illesztések betdltési hémérsékletérél és a fesziiltségrol.

19.2

Datumnaplo

Az elsé oszlop kategorizalja a naplébevitel sulyossagat. A masodik oszlop mutatja az lizenetek
érkezési idejét. A kovetkez6 oszlop mutatja az lizenet kiild6jét. Az utolsé oszlop magat az lize-
netet mutatja. Az lizenetek szlrheték a kapcsolégombok kijelolésével, amelyek a sulyossagnak
felelnek meg. A fenti kép azt mutatja, hogy a hibak megjelennek majd, mig az informacidk és
lizenetek sz(résre keriilnek. Néhany napléiizenetet ugy terveztek, hogy tobb informaciéval szol-
galjon, melyek a napldbevitel kivalasztdsa utan jelenne meg a jobb oldalon.

19.3

Hibajelentések mentése
Részletes allapotjelentés érhet6 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, mikdzben a program fut.
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MEGJECYZES:
A legrégebbi jelentés torlésre kerdil, amikor Uj késziil. Csak az &t
legujabb jelentés kertil taroldsra.

Az alabbi hibalista kbvethetd nyomon és exportalhato:
+ Hiba
+ Bels6 PolyScope kivételek
+ Védé ledllas
+ Kezeletlen kivétel a URCap-ben
+ Megsértés

Az exportalt jelentés tartalmaz egy felhasznal4i programot: egy telepitést és egy listat a futd
szolgaltatasokrol.
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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

Valtozdk

Allapot

Leallitva

Robot kora

Napok Ora Perc  Masodperc

0 00 00 31

O Utpontok mutatésa

O Normal Sel — Simulation .

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

Leallitva

Robot kora

Napok  Ora  Perc  Mésodperc

0 00 00 31

O Utpontolc mutatésa

O Normal Seb — 100% ° 0 O Sir‘mu\at\-:wru.

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.

Valtozdk

Allapot

Leallitva

Robot kora

Napok  GOra  Perc  Masodperc

0 00 00 32

O Utpontel mutatésa

O Normél Sebesség (—— ] 00% ° o o Simw,llatiw:-n.

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

Féiinév: Szlrd:

StartABCDE.urp Universal Robots programféjlol hd ‘

O Normal

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.

21.3.1 Preferenciak
Nyelv

Mddosithatja a PolyScope nyelvét és mértékegységét (metrikus vagy birodalmi).

Sebességcsiiszka elrejtése

A Futtatds lap képernyén aljan taldlhaté Sebességcslszka lehet6vé teszi, hogy a kezel6 modo-
sitsa a futé Program sebességét.

1. A Fejlécen érintse meg a Hamburger mendikont, 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.
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21.3.2 Jelszo
Méd

A miikodési mod jelsz6 megakadalyozza a robot beallitdsainak engedély nélkiili mdédositasat,
mivel a PolyScope-on kétféle felhaszndldi szerepet hoz Iétre: Automatikus és Kézi. Amikor be-
allitja a mlkodési mod jelszavat, a programok vagy telepitéfajlok csak kézi médban hozhatdk
[étre és tolthetdk be. Barmikor, amikor belép a kézi mddba, a PolyScope kéri a jelsz6t, melyet
korabban beadllitott ezen a képernyén.

Biztonsag

A Biztonsagi jelsz6 megakadalyozza a Biztonsagi beallitdsok engedély nélkiili médositasat.

21.3.3 Rendszer

Frissités
A frissitések alkalmazasahoz haszndalhat USB-t, hogy biztositsa a robot szoftverének naprakész-
ségét.
1. Helyezze be az USB-t, és érintse meg a Keresés pontot a frissit6fajlok listazadsahoz.
2. Valassza ki a kivant frissitést, és érintse meg a Frissités gombot a telepitéshez.

3. Afrissités befejezéséhez kdvesse a képernyén megjelend utasitasokat.

FIGYELMEZTETES:
Mindig ellenérizze a programo(ka)t szoftverfrissités utan. A fris-
sités modosithatja a palydkat a programjan.

Halozat
Konfiguralhatja a robot csatlakozasat halézathoz, ha a harom elérhetd halézati modszer koziil
egyet kivalaszt:
- DHCP
+ Statikus-cim

« Letiltott halozat (ha nem kivanja, hogy a robot csatlakozzon halézathoz)
A kivalasztott halézati mdédszert6l fliggéen konfiguralja a halézati beallitasait:

+ IP-cim

+ Alhdlézati maszk

+ Alapértelmezett atjaré

+ Preferdlt DNS kiszolgalo

+ Alternativ DNS kiszolgalo

Megjegyzés: A modositasok alkalmazasdahoz nyomja meg az Alkalmaz gombot.
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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.

3. Nyomja meg a + gombot, vélassza ki a .urcap f4jlt, és nyomja meg a Megnyitast Megje-
gyzés: Az Uj URCaps tovabbi részleteiért valassza ki az Aktiv URCaps mez6ben. Tovabbi
informdaciok alabb jelennek meg az alabbi URCaps informaciok mezében.

4. Ha a URCap telepitésével kivéanja folytatni, nyomja meg az Ujrainditas pontot. E |épés utan
a URCaps telepitve van, és hasznalatra készen all.

5. Telepitett URCaps eltavolitdsahoz valassza ki azt az Aktiv URCaps-ek koziil, és nyomja meg
a -, majd az Ujrainditds gombot, hogy a médositasok életbe Iépjenek.

Tavvezérlés
Egy robot allhat helyi vezérlés (a Tanité fliggelékrél vezérelve) alatt vagy tavvezérlés alatt (kivilrdl
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 | Inditas a Tanité fliggelékrol
fogadasat és végrehajtasat a halo-
zaton at kiildve a robotnak

a programok automatikus elin- | programok és telepit6fdjlok betoltését
ditdsat  bootolaskor, digitalis | a Tanito fliggelékrél
bemenetekrél vezérelve

az automatikus fékkiengedést boo- | Freedrive
tolaskor, digitalis bemenetekrél ve-
zérelve

a programok elinditasat digitalis be-
menetekrél vezérelve

Alapértelmezésként a robot vezérlése haldzat vagy digitalis bemenet segitségével korlatozott.
A Tavvezérlés engedélyezése és kivalasztasa funkcio eltavolitja ezt a korlatozast. Engedélyez-
heti a tdvvezérlést, ha a robot Helyi vezérlés profiljat (PolyScope vezérlés) bekapcsolja, amely
lehetévé teszi a futd programok teljes vezérlését és az elvégzendd parancssorok végrehajtasat
tavolrol.

Megjegyzés: Engedélyezheti a Tavvezérlés funkciét a Beallitdsokban, hogy a Tavoli médot és a
Helyi médot elérje a profilban.

1. A Fejlécen nyomja meg a Hamburger meniit, és valassza a Beallitasok pontot.

2. A Rendszer alatt vdlassza ki a Tavvezérlést.

3. Nyomja meg az Engedélyez gombot, hogy elérhet6 legyen a Tavvezérlés funkcié. A Po-
lyScope aktiv marad. Megjegyzés: A Tavvezérlés engedélyezése nem azonnal inditja el a
funkciét. Lehet6évé teszi, hogy Helyi vezérlésrél Tavvezérlésre kapcsoljon at.
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4. Aprofil meniiben valassza a Tavvezérlés pontot a PolyScope médositasahoz. Megjegyzés:
Visszatérhet a Helyi vezérléshez, ha visszakapcsol a profil meniibe vagy kivalasztja a Ke-
zel6t vagy Programozét, ha jelszé van meghatarozva.

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.

21.4 Robot ledllitasa

A Robot ledllitasa gomb lehet6vé teszi, hogy a robot kikapcsolhaté vagy Ujraindithaté legyen.

A robot ledllitasa

1. A Fejlécen érintse meg a Hamburger mendit, és valassza a Robot leallitasa pontot.

2. Amikor megjelenik a Robot leallitadsa parbeszédablak, érintse meg a Kikapcsolas pontot.
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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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