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PolyScope kézikonyv






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.

e-Series 11-4 Verzié 5.3



10.2 Elsé lépések képernyd UNIVERSAL ROBOTS

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.

Verzié 5.3 II-5 e-Series
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11 Gyorsinditas

11.1 Robotkar alapok

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

Alap Az az, ahova a robot fel van szerelve.

Shoulder and Elbow nagyobb mozgdsokat végez.

1. és 2. csuklé A végez finomabb mozgasokat.

3. csuklé ahol csatlakoztatja a robot eszkozét.

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

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

2. Be kell dllitania a kockazatértékelés altal meghatarozott
biztonsagi konfiguraciés paramétereket (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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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
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+ 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 haromhelyzetili engedélyez8 eszk6zt 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
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Az Eszkoz O Egyéni

iranya
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Kénytlksebesség
Koénytk ereje .
Alkalmazas
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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:

e-Series 1-16 Verzié 5.3



13.2 Biztonsagi menii-beallitasok UNIVERSAL ROBOTS

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
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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
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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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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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defatt_1%_ -
U eqnykds.. Mentés
Futa piés | Moigss 1o nepi
) Altalanos Robot Eszkoz (1 of 3)

Eszl6z pereme
+ Eszkéz hozzédaddsa

.
Robothatareé... 1 =I .

Illesztési b ‘ ! E‘

hatérértékek
Sikok

Az eszkoz
helyzete

Az Eszkoz
iranya Y
1/0

/| Eszlbz pereme

Sugdr (max.: 300mm)
Hardver

Safe Home
(biztonsagi ... ! TCP mésolésa (&)
> Funkcidic E
6 - Helyzet szerlesztése

Alkalmazas

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

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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Futtata
> Altalanos Robot
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hatarértekek
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1/0
Hardver

Safe Home
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Biztonségi jelsz.
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+ Eszkéz hozzéaddsa
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X 0,0
Y 0,0
z 0.0

Feloldas Alkalmazas
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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:

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

16.3). A funkcié ezutdan masolhato, és a Z tengelye hasznalhaté a hatart meghatarozo
kap kdzéppontjaként.

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
Robothataré...

lllesztési config_in[0], config_in(1]
hatarértékek

Sikok

config_in[2], config_in{3]

config in{4], config_in{5]

444«

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

Kimeneti jel Funkcié kijelolése

config_out[0), config_out(1]

Hardver config_out[2], config_out(3]

config_out[4], config_out(5]
config_out(6), config_out(7]

Safe Home
(biztonsagi ...

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.
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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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|8 2 ¢ QN =

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.
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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.

e-Series 11-36 Verzié 5.3
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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
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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
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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
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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.
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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 konfiguraciéban.

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 \

°
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\
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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
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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.
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> 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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UNIVERSAL ROBOTS 15.5 Alap program csomépontok

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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UNIVERSAL ROBOTS 15.5 Alap program csomépontok

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

uttatas Mozgas o apls. o H Erikes.
V 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 Seb e — 100% 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.

Verzié 5.3 11-53 e-Series

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



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

RS ¥ Robotprogram
Utpont 9 b Move/

L ® Utpont_1
trany = Beditgs
Varakozas B Vdrakozés

T @ Eibugrés
Beallitas O Ledit
ElGugras
Leallit
Megjegyzés

A
Mappa

Q - Grafika Valtozék

Mappa

Egy mappa egyszer(ien programsorok gyditeménye.

Adjon meg a programféban megjelentendd szdveget:

| Mappa

O Programfa mappa elrejtése

100% ° 0 O Sin-u,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

¥ Robotprogrerm

Hurok 9 & Move/
© Upont_1
SubProg = Bedlitas
Kijeldlés B Vérakozés
B Esugrés
Ha £
O Lealit
Parancssor ® Megjegyzés
. ¢ = Mappa
Esemeny = —(res
Szal 9 & Hurok
Al = <Ures=
Valtas
1d6zité
Kezddlap

O Normal

Q - Grafika Viéltozék

Hurok

Vélassza ki, hédnyszor kellene a programot végrehaitani ebben a
hurokban

@ Mindig huraol
O Hurok X-szer:

Hurokszém Valtozd neve

“’ O Hurok, amikor a kifejezés Igaz

O Ellendrizze a Kifejezést folyamatosan

—— | 00% ° o O Sir‘rw.llatiw:-m.

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 Haladé program csomépontok

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
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Ha
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a= var_2:=2 * force()
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Q - Grafika Valtozék

Idézité

Méri az id6t. A mért id8 megjelenik a valtozéban
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O Start

Q Leditas
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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
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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 képernydn érintse meg a Manualis konfiguralas pontot.

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

megérintésével.
Erintse meg a Megkozelitési csomdpontot 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 mdvelet 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
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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 Utbol kombinalt Utpontokat kéveti. Egy Gtpont 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% 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 eszkoz 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
hasznalhaté a PWR tlskével egyiitt, hogy teljes aramkort hozzanak létre (1asd:  ??).

+ 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
haszndlhat6é a GND tiiskével egyiitt, hogy teljes aramkort hozzanak létre (1asd: ??).

+ Nyomas/Huzas: Ez teszilehetdvé a tiiske konfiguralasat egy Nyomas/Huzas konfiguracidban.
Amikor van kimenet, a tiiske pozitiv aramforrast biztosit (konfiguralhaté az 10 lapon). Ez
hasznalhaté a GND tiiskével egyiitt, hogy teljes aramkort hozzanak létre (1asd: 7).
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.
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Harom kiilonb6z6 stratégia létezik (Pont, Egyenes és Sik) a funkciok tartdsanak meghatéro-
zdasara. Egy adott alkalmazas legjobb stratégidja a haszndlandé targy tipusatdl és a pontossagi
eléirasoktdl fiigg. Altalaban tobb bemeneti ponton (Egyenes és Sik) alapulé funkcié preferalt,
ha az adott targyra alkalmazhato.

Egy linedris szallitészalag iranyanak pontos meghatdrozdsahoz hatarozza meg egy Egyenes
funkcio két pontjat, minél tobb fizikai szeparacioval. A Pont funkcid is hasznalhaté egy line-
aris szallitészalag meghatarozasahoz, a felhaszndlénak azonban a TCP-t a szallitészalag mo-
zgasanak iranyaba kell iranyitania.

Ha tobb pontot haszndl egy asztal tartdsdnak meghatdrozdsdra, az azt jelenti, hogy a tajolas
alapja inkabb a pozicidk, és nem egyetlen TCP tajolasa. Egyetlen TCP tajolasa nehezebben kon-
figuralhato nagy precizitassal.

Egy funkcié meghatarozasara a kiilonb6zé modszerek jobb megismeréséhez ldsd: (pontok: 16.3.2),

(16.3.3) és (16.3.4).

16.3.1 Funkcio hasznalata

Amikor egy funkciét a telepitésben meghataroznak, akkor hivatkozhat ra a robotprogrambdl a ro-
botmozgdasokkal kapcsolatban (pl. MoveJ, MoveL és MoveP parancsok) a funkcidhoz (1asd:
15.5.1. pont). Ez lehetévé teszi egy robotprogram kénny( adaptalasat( pl. amikor tobb ro-
botallomas van, amikor egy targy dinamikusan mozdult a program futasa alatt vagy amikor egy
targy végleg bemozdult a térbe). Egy targy funkcidinak beadllitasaval a targyhoz viszonyitott 6s-
szes programmozgas eszerint mozog. Tovabbi példakat |asd: (16.3.5). és (16.3.6). részt.

Lokhet6ként konfiguralt funkcidk szintén hasznos eszkozok, amikor kézzel mozgatja a robotot
a Mozgas lapon (17. rész) vagy a Tartasszerkeszté képernyén (1asd: 17.3.1). Amikor
egy funkcioét hivatkozasnak valasztanak ki, a Mozgds eszk6z gombok az athelyezésekhez és
forgatasokhoz a kivalasztott funkciés térben miikddnek majd (1asd: 17.3) és (17.1), aho-
gyan a TCP koordinatak aktualis értékei. Példaul, ha egy asztalt funkcioként hataroznak meg, és
kivalasztjdk a Mozgds lapon hivatkozasként, akkor az athelyez6 nyilak (azaz fel/le, balra/jobbra,
elére/hétra) ezekbe az irdnyokba mozgatjak a robotot az asztalhoz képest. Tovabbd a TCP ko-
ordinatak az asztal keretében lesznek.

+ A Funkci6faban atnevezhet egy Pontot, Egyenest vagy Sikot a ceruza gombot megérintve.

+ A Funkcio6faban torolhet egy Pontot, Egyenest vagy Sikot a Térlés gombot megérintve.

Lokheto

Valassza ki, hogy a kivalasztott funkcid |6khet6 legyen-e. Ez hatdrozza meg, hogy a funkcid
megjelenik-e a funkcidmeniiben a Mozgas képernydn.

A Mozgassa ide a robotot hasznalata

A Robotkar kivalasztott funkcio felé t6rténé mozgatasahoz nyomja meg a Mozgassa ide a ro-
botot gombot. A mozgas végén a funkcié és a TCP koordinatarendszere egybeesik.

16.3.2 Pont hozzaadasa

Nyomja meg a Pont gombot, hogy pont funkciét adjon a telepitéshez. A pont funkcié megha-
tarozza a biztonsagi hatart vagy globalis kezd6 konfigurdciot. A pont funkcid tartdsa a TCP
helyzeteként és tdjolasaként keriil meghatarozasra.
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16.3.3 Egyenes hozzaadasa

Nyomja meg az Egyenes gombot, hogy egyenes funkciét adjon a telepitéshez. Az egyenes funk-
cié meghatarozza azokat az egyeneseket, amelyeket a robotnak kovetnie kell. (pl.: amikor szal-
litdszalag kovetését alkalmaz). Egy egyenes | egy tengelyként keriil meghatarozasra két pont
funkcio p1 és p2 kozétt, ahogyan a(z) 16.3. abran lathato.

Slika 16.3: A vonal jellemzé meghatarozasa

A 16.3. abran a tengely, az elsé ponttél a masodik ponthoz irdnyulva, alkotja az egyenes koor-
dinatarendszerének y tengelyét. A z tengelyt a p7 z tengelyének kivetitése hatarozza meg az
egyenesre mer6leges sikra. Az egyenes koordinatarendszerének helyzete azonos a p7 helyze-
tével.
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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 u
o = pl0,y,0,0,0,0] .
P1_var = pose_trans(P1_var, o) 4&‘;3
MoveL # Funkcié: P1_var wp4 i S
wpl Pl X
wp2
wp3
wp4

Slika 16.6: Eltolas alkalmazasa a sik jellemzé&jéhez

Lehetséges kiilonb6zé funkcidra atkapcsolni, mikdzben a program fut, ahelyett, hogy egy elto-
last ad hozza. Ez lathat6 az aldbbi példaban (lasd: 16.7. &bra), ahol a MoveL parancs P1_var
hivatkozasi funkcidja kapcsolhato a két sik kozott P71 és P2.

16.4 Sin

Itt allithatja be a PolyScope altal elfogadott, valés idejl kiosztott vezérlés ipari szamitdgép-
halozati protokollcsalddot: MODBUS és Ethernet/IP
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Robotprogram

MovelJ

S1 wpl
ha (digitalis_bemenet[0]), akkor

P1_var = P1 L5
me g wp3

P1_var = P2 Py
Movel # Funkci6: P1_var -

wpl

wp2

pr P1 P2

wp4

-]
wpd

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 Sebessdg (—— 100% ° 0 O Eimw,nat\-:.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.

Verzié 5.3 11-95 e-Series

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



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

UNIVERSAL ROBOTS 16.4 Sin

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.
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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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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.

. Gyézbdjon meg arrél, hogy megfelel telepitési beallitdsokat

haszndljon (pl.: robotszerelési sz6g, suly a TCP-ben, TCP el-
tolds). Mentse és toltse be a telepit6fajlokat a programmal
egydtt.

. Gy6zbdjon 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.

. 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 Robot
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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 ??. fejezetben keriilnek leirasra.

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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UNIVERSAL ROBOTS 18.2 MODBUS

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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18.2 MODBUS

UNIVERSAL ROBOTS

Bemenetek

MODBUS

Kimenetek

MODBUS egység: 10.0.0.2
IS ] MODBUS_4 [260]

MODBUS egység: 127.0.0.1
%] 0 MODBUS_1 [0]

MODBUS egység: 10.0.0.2
%] 0/ MODBUS_3[18]

MODBUS egység: 127.0.0.1

MODBUS_2 [16]
MODBUS_5 [17]
MODBUS_6 [18]
MODBUS_7 [19]

MODBUS_8 [20]

G666 6GGOGG

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.

Verzié 5.3 11-109 e-Series
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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.

e-Series I1-110 Verzié 5.3



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

Verzié 5.3 -111 e-Series
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UNIVERSAL ROBOTS 20.2 Uj...

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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20.3 Mentsés... UNIVERSAL ROBOTS

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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UNIVERSAL ROBOTS 20.4 Fajlkezelo

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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UNIVERSAL ROBOTS 21.3 Beallitasok

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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21.3 Bedllitasok UNIVERSAL ROBOTS

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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UNIVERSAL ROBOTS 21.4 Robot ledllitasa

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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