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Burada yer alan bilgiler Universal Robots A/Snin miilkiyetindedir ve énceden Universal Robots
A/S'nin yazili onay1 alinmaksizin tiimiiyle ya da kismen ¢ogaltilamaz. Buradaki bilgiler bildirimde
bulunulmaksizin degisiklige ugrayabilir ve Universal Robots A/Snin bir taahhiidii olarak yorum-
lanmamalidir. Bu kilavuz diizenli araliklarla gézden gegirilmekte ve revize edilmektedir.

Universal Robots A/S, bu belgedeki hatalar veya eksikliklerden dolay1 hi¢bir sorumluluk kabul et-

mez.
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10.1 Giris

Robot, gelismis bir giivenlik sistemiyle donatilmistir. Robotun ¢alisma alanmin belirli 6zel-
liklerine bagli olarak, giivenlik sisteminin ayarlarinin, tim personelin ve robotun etrafindaki
ekipmanin giivenligini garanti edecek sekilde yapilandirilmas: gerekir. Entegrasyonu yapan
kisinin yapmas1 gereken ilk is, risk degerlendirmesi tarafindan tanimlanan ayarlar1 uygula-
maktir. Guivenlik sistemi hakkindaki ayrmntilar i¢in bakin Donanim Kurulum Kilavuzu.

TEHLIKE:

1. Giivenlikle ilgili islevlerin ve arabirimlerin kullanim ve
yapilandirmasi, entegrasyonu yapan kisinin 6zel bir robot
uygulamasi igin gerceklestirdigi risk degerlendirmesine gore
gergeklestirilmelidir, bakin Donanim Kurulum Kilavuzu.

2. Entegrasyonu yapan kisi tarafindan gerceklestirilen
risk degerlendirmesine gore ve robot kolu ilk defa
cabistirllmadan once, kurulum ve programlamayla ilgili

glivenlik yapilandirmasi ayarlar: uygulanmalidir.

3. Bu ekrandan ve alt sekmelerinden erisilebilir tim giiven-
lik ayarlarinin, entegrasyonu yapan kisi tarafindan
gerceklestirilen risk degerlendirmesine gore ayarlanmas:
gerekir.

4. Entegrasyonu yapan kisinin, giivenlik yapilandirmasi ayar-
larindaki tiim degisikliklerin, entegrasyonu yapan kisinin
risk degerlendirmesine uygun bir sekilde gerceklestirilmesini

saglamasi gerekir.

5. Entegrasyonu yapan kisinin, Ornegin parola korumasi
kullanarak, yetkisiz kisilerin giivenlik yapilandirmasin

degistirmesini 6nlemesi gerekir.

Glivenlik Yapilandirmasi ekraninaHos Geldiniz ekranindan (bakin11.4), Robotu Programl
diigmesine basarak, Kurulum sekmesini secerek ve Glivenlik tizerine dokunarak erisebilirsiniz.

Giivenlik yapilandirmasi parola korumalidir, bakin 10.8.

Sdrim 3.10 II-3 CB3
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UNIVERSAL ROBOTS 10.2 Glivenlik Yapilandirmasini Degistirme

& Dosya 07:41:42 CCcCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/ | Gunluk |

e SR Guvenlik Yapilandirmasi

Montaj Genel Limitler | Eklem Limitleri |~ B6lge Sinirlan | Giivenlik G/C_|

G/C Ayarlan TEHLIKE: Risk dederlendirmesiyle tanimlananiardan farkl gtiveniik
yapilandirmasi parametrelerinin kullanilmas, makul olarak ortadan

la, Giivenlik kaldinlamayan tehlikelere veya yeterince azaltlamayan risklere neden

olabilir,
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Giivenlik ayarlari, robot kolunun hareketlerini sinirlandirmak igin kullanilan bir dizi snir degerlerinden
ve yapilandirilabilir girislerin ve ¢ikislarin giivenlik islevi ayarlarindan olusur. Bunlar, gtivenlik

ekraninin asagidaki alt sekmelerinde tanimlanmuistir:

® Genel Sinirlar altsekmesi, robot kolunun maksimum giiciinii, giicii, hizini ve momentu-
munu tanimlar. Bir insana ¢arpma veya gevresindeki bir esyayla ¢arpisma riski 6zellikle cok
yliksekse, bu ayarlarin diisiik degerlere ayarlanmasi gerekir. Risk diisiikse, daha yiiksek
genel sinirlar, robotun daha hizli hareket etmesini ve ¢evresine daha fazla gii¢ harcamasinu
saglar. Diger ayrintilar i¢in bakin 10.10.

e Eklem Sinirlari alt sekmesi, eklem hizi ile eklem konumu sinirlarindan olusur. Eklem
hizi smarlari, bireysel eklemlerin maksimum agisal hizini tanimlar ve robot kolunun hizini
daha fazla sinirlamak igin kullanilir. Eklern konumu sinirlari, bireysel baglantilarin (eklem
alanindaki) izin verilen konum arahigini tanimlar. Diger ayrintilar i¢in bakimn 10.11.

® Sinirlar alt sekmesi, robot TCP’si i¢in (Kartezyen alaninda) giivenlik diizlemlerini ve
bir takim oryantasyonu smirini tanimlar. Giivenlik diizlemleri ya robot TCP’sinin konumu
i¢in sert smurlar olarak, ya da Azaltilmis modu gtivenlik sinirlarini etkinlestirmek igin tetik-
leyiciler olarak yapilandirilabilir (bakin 10.6)). Ara¢ oryantasyonu sinuri, robot TCP’sinin
oryantasyonuna bir sert sinur getirir. Diger ayrintilar i¢in bakin 10.12.

® Giivenlik G/ alt sekmesi, yapilandirilabilir girisler ve cikislar igin giivenlik islevlerini
taumlar (bakin 13.2). Ornegin Acil Durum Durdurma, bir girig olarak yapilandirilabilir.
Diger ayrintilar i¢in bakin 10.13.

10.2 Giivenlik Yapilandirmasini Degistirme

Giivenlik yapilandirmas: ayarlar: ancak entegrasyonu yapan kisi tarafindan gergeklestirilen
risk degerlendirmesine uygun bir sekilde degistirilmelidir.

Giivenlik yapilandirmasin degistirmek icin 6nerilen prosediir asagidaki sekildedir:

CB3 1I-4 Surim 3.10
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1. Degisikliklerin, entegrasyonu yapan kisi tarafindan gerceklestirilen risk degerlendirmesine

uygun oldugundan emin olun.

2. Giivenlik ayarlarini, entegrasyonu yapan kisi tarafindan gergeklestirilen risk degerlendirmesiyle

tanimlanan uygun seviyeye ayarlayin.
3. Giivenlik ayarlar: uygulandigini dogrulayin.

4. Asagidaki metni kullanim kilavuzlarina ekleyin: “Robotun yakininda ¢alismadan 6nce,
giivenlik yapilandirmasinin beklendigi gibi olmasimi saglayin. Bu, érnegin PolyScope’un

”

sag iist kosesindeki kontrol toplami incelenerek dogrulanabilir (bakin 10.5, PolyScope Kilavuzu).

10.3 Giuvenlik Senkronizasyonu ve Hatalar

GUI'nin yiikledigi robot kurulumuyla karsilagtirildiginda, uygulanan giivenlik yapilandirmasimin
durumu, ekranin sol tarafindaki Gtiven1ik metninin yanindaki kalkan simgesiyle gosterilir. Bu
simgeler, gegerli duruma hizli bir gosterge sunar. Bunlar asagida tanimlanmustir:

0 Yapilandirma Senkronize Edilmis: GUI kurulumunun o sirada uygulanmis giivenlik yapilandirmasiyla
ayn1 oldugunu gosterir. Higbir degisiklik yapilmadi.
@ Yapilandirma Degistirilmis: GUI kurulumunun o sirada uygulanmus giivenlik yapilandirmasindan
farkli oldugunu gosterir.
Givenlik yapilandirmasi diizenlenirken, kalkan simgesi size gecerli ayarlarin uygulanip uygu-
lanmadigini bildirir.
Guvenlik sekmesindeki metin alanlarinin herhangi biri, gecersiz herhangi bir giris iceriyorsa,
glivenlik yapilandirmasi hatali bir durumdadir. Bu birkag yontemle belirtilmistir:
1. Ekranin sol tarafindaki Giiven1ik metninin yaninda kirmizi bir hata simgesini goriintiile-
nir.
2. Hatali alt sekme(ler), iistte kirmizi bir hata simgesiyle isaretlidir.
3. Hata igeren metin alanlar1 kirmizi1 bir arka planla isaretlenmistir.

Hatalar oldugunda ve Kurulum sekmesinden ¢ikmaya calisildiginda, asagidaki seceneklerin

bulundugu bir iletisim kutusu gortiniir:

1. Sorunu(lari) tiim hatalar giderilecek sekilde ¢oziin. Bu, ekranin sol tarafindaki Givenlik

metninin yaninda artik kirmizi hata simgesi goriintiilenmediginde goriiniir.

2. Daha 6nce uygulanan giivenlik yapilandirmasima geri déntin. Bu, tim degisiklikleri g6z

Telif hakki © 2009-2019 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklari Saklidir.

ard1 eder ve istediginiz hedefe devam etmenize izin verir.

Hicbir hata olmadig1 ve uzaklasmaya calisildiginda, asagidaki seceneklerin bulundugu farkh

bir iletisim kutusu gortindir:

1. Degisiklikleri uygulayin ve sistemi yeniden baslatin. Bu, gtivenlik yapilandirmas: degisikliklerini
sisteme uygular ve yeniden baglatilir. Not: Bu, herhangi bir degisikligin kaydedildigi an-
lamina gelmez; bu sirada robot kapandiginda, Giivenlik yapilandirmasi da dahil, robot

kurulumu {izerinde yapilan tiim degisiklikler kaybolur.

2. Daha 6nce uygulanan giivenlik yapilandirmasina geri dontin. Bu, tiim degisiklikleri goz
ard1 eder ve istediginiz segilen hedefe devam etmenize izin verir.

Sdrim 3.10 II-5 CB3
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UNIVERSAL ROBOTS 10.6 Giivenlik Modlari

10.4 Toleranslar

Robot Kolu, gtivenlik ihlallerini 6nleyen tiimlesik toleranslar kullanir. Bir giivenlik toleransi,
givenlik siirtyla maksimum caligma degeri arasindaki farktir. Ornegin genel hiz toleransi
—150mm /sn’dir. Bu, kullanic1 250mm / sn’lik bir hiz sinirimi yapilandirdiginda, maksimum ¢alisma
hizinin 250 — 150 = 100mm /sn olacag1 anlamina gelir. Giivenlik toleranslari, giivenlik ihlalle-
rini 6nlerken, program davranigindaki dalgalanmalara izin verir. Ornegin agir bir tagima kapa-
sitesini islerken, Robot Kolunun programlanan bir gezingeyi izlemek igin kisa bir siire normal
maksimum calisma hizinin istiinde ¢alismasini gerektiren durumlar olabilir. Boyle bir duru-

mun bir 6rnegi, sekilde 10.1 gosterilmistir

UYARI:
Toleranssiz smir degerleri kullarularak her zaman bir risk

degerlendirmesi gereklidir.

UYARI:
Toleranslar, yazilim stirtimiine 6zeldir. Yazilimi giincelleme, tole-
ranslar1 degistirebilir. Stirtimler arasindaki degisiklikler i¢in yaym

notlarina bagvurun.

Safety speed limit

Maximum operational speed

Speed
N
1
I
|
I
{
\
/
\
|
|
|
/7

,/ “~_ Actual speed

Time

Sekil 10.1: Gtivenlik toleransi 6rnegi.

10.5 Guvenlik Kontrol Toplami

Ekranin sag iist kogsesindeki metin, robotun o sirada kullandig: giivenlik yapilandirmasmin
0zel bir temsilini sunar. Metin degistiginde, bu durum gegerli giivenlik yapilandirmasinin da
degistirildigini belirtir. Kontrol toplamina tiklandiginda, gegerli giivenlik yapilandirmasi hakkindaki

ayrintilar goriintiilenir.

10.6 Givenlik Modlari

Normal kosullar altinda (6rnegin hicbir koruyucu durdurma devrede olmadiginda), giivenlik
sistemi, her birinin iliskili bir giivenlik smirlar1 seti bulunan asagidaki giivenlik modlarindan bi-

rinde calisir:

Normal mod: Varsayilan olarak etkin olan giivenlik modu;

CB3 II-6 Surim 3.10



10.7 Serbest Siiriis Modu UNIVERSAL ROBOTS

Azaltilmis modu: Robot TCP bir Tetikleyici Azaltilmig modu diizleminin (bakin 10.12) Gtesine
yerlestirildiginde veya yapilandirilabilir bir giris (bakin 10.13) kullamilarak tetiklendiginde
etkindir.

Kurtarma modu: Robot kolu diger modlardan birini (6rnegin Normal veya Azaltilmis modunu)
ihlal ettigi ve bir Durdurma Kategorisi 0 olustugu takdirde,! robot kolu Kurtarma mo-
dunda baslar. Bu mod, Hareket Sekmesi veya Serbest siiriis kullanilarak robotun izin ve-

rilen alana yavasca geri donmesine izin verir. Bu modda robot igin programlar ¢alistirilamaz.

UYARI:
Eklem konumu, TCP konumu ve TCP oryantasyonu siirlarinin Kur-
tarma modunda devre dis1 birakildigini unutmayin ve robot ko-

lunu sinirlar dahilinde geri kaydirirken dikkat edin.

Giivenlik Yapilandirmasi ekranimn alt sekmeleri, kullanicinin Normal ve Azaltilmis modu
i¢in ayr1 giivenlik sinir1 setleri tanimlamasina izin verir. Arag ve eklemler i¢in, hiz ve momen-
tumla ilgili Azaltilmis modu smurlarinin, Normal modu i¢in olanlardan daha kisitlayici olmasi

gerekir.

Etkin sinir setinin bir giivenlik smnur1 ihlal edildiginde, robot kolu bir Durdurma Kategorisi 0
gerceklestirir. Robot kolu ¢alistirildiginda 6rnegin bir eklem konum sinir1 veya giivenlik sinir
gibi etkin bir gtivenlik sinir1 zaten ihlal edilmigse, Kurtarma modunda baslar. Bu, robot kolunu
giivenlik sinirlar1 dahilinde geri kaydirma imkanu verir. Kurtarma modundayken, robot kolunun
hareketi, kullanic1 tarafindan 6zellestirilemeyen bir sabit sinir setiyle sinirhidir. Kurtarma modu

sinirlar1 hakkindaki ayrintilar i¢in bakin Donanim Kurulum Kilavuzu.

10.7 Serbest Siiris Modu

Serbest siiriis modundaysa (bakin 13.1.5) ve robot kolunun hareketi bazi sinirlara yaklasirsa,
kullanic1 bir itme giicii hisseder. Bu gii¢, robot TCP’sinin konum, oryantasyon ve hizindaki

siirlar ve baglantilarin konum ve hiz1 i¢in olusturulur.

Bu itme giictintin amaci, kullaniciya gegerli konum veya hizin bir sinira yakin oldugunu bildir-
mek ve robotun bu sinur1 ihlal etmesini 6nlemek. Ancak kullanic tarafindan robot koluna yeterli
glic uygulandiginda, sinir ihlal edilebilir. Robot kolu smira yaklastikca, giictin biiyiikligii artar.

10.7.1 Geri surus

Frenler indirildiginden, Serbest siiriis modunda robot baglantilar1 nispeten az giicle hareket etti-
rilebilir. Robot frenleri indirildiginde, robot kolunu baslatma sirasinda ufak titresimler gézlem-
lenebilir. Ornegin robotun ¢arpismaya yaklasmasi gibi baz1 durumlarda bu titresimler istenmez
ve robot kolunun tiim frenlerini indirmeden belirli baglantilar1 zorla istediginiz bir konuma

hareket ettirmek i¢in Geri Siiriis 6zelligi kullanilabilir.
Geri siiriisii etkinlestirmek igin:
1. Baglantilarin giictinii etkinlestirmek i¢in AC tusuna basin. Robotun durumu “Bosta” ola-
rak ayarlanmuistir. Frenleri indirmeyin (yani BASLAT tusuna basmayin).

2. Serbest siiriis diigmesine basin ve basili tutun. Robotun durumu “Geri siiriis” olarak degisir.

1TEC 60204-1'e gore, ayrintilar icin Sozliige bakin.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.9 Uygulayin

3. Serbest siiriis diigmesi devrede/basili oldugu siirece ancak onemli bir basing uygulanan
baglantilardaki frenler indirilir. Geri siiriis kullanildiginda, robot zor hareket ettirilir.

10.8

Parola Kilidi

Ekranin altindaki beyaz metin alanina dogru giivenlik parolasi (bakin 15.3) girilene ve Kilidi
Ag diigmesine basilana kadar bu ekrandaki tiim ayarlar kilitlenir. Ki1it le diigmesi tiklanarak
ekran tekrar kilitlenebilir. Glivenlik yapilandirmasi ekranindan uzaklasildiginda Gtivenlik
sekmesi otomatik olarak kilitlenir. Ayarlar kilitliyse, ekranin sol tarafindaki Givenlik metni-

nin yaninda bir kilit simgesi goriiniir. Ayarlarin kilidi agildiginda, bir kilit agma simgesi goste-

rilir.

NOT:
Giivenlik Yapilandirmas: ekranunin kilidi agildiginda robot kolu

kapandigim unutmaymn.

10.9

Uygulayin

Giivenlik yapilandirmasmin kilidi agildiginda, degisiklikler yapilirken robot kolu kapanur. Degisiklikler
uygulanmadan veya geri yiiklenmeden ve baglatma ekranindan bir manuel giicii agma gergeklestirilmeden
once robot kolu ¢aligtirilamaz.

Kurulum sekmesinden ayrilmadan ¢nce, giivenlik yapilandirmasiyla ilgili tiim degisikliklerin
uygulanmasi veya geri alinmasi gerekir. Uygula diigmesine basilmadan ve onaylama gerceklestirilmeden
once bu degisiklikler devreye girmez. Onay, robot kolundaki degisikliklerin gozle kontroliinii ge-

rektirir. Gosterilen bilgi, giivenlik nedeniyle SI Birimlerinde verilmistir. Onay iletisim kutusu-

nun bir 6rnegi asagida gosterilmistir.
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10.10 Genel Sinirlar UNIVERSAL ROBOTS

fGeneI Limitler | Eklem Limitleri | Bolge Simirlani | Gavenlik G/C | Diger |
Limit Normal Mod Azaltilmis modu
Kuwwet 150.00 120,00 N
Glg 300.00 200,00 W
Hiz 1.50 0.75 m/s
Maormentum 25.00 10.00 kg mfs
| Guvenlik Yapilandirmasimi Onayla H Reddet

Ayrica onaylandiginda degisiklikler otomatik olarak gecerli robot kurulumunun bir pargas: ola-
rak kaydedilir. Robot kurulumunu kaydetme hakkinda daha fazla bilgi i¢in bakin 13.5.

10.10 Genel Sinirlar

Genel giivenlik siirlari, robot TCP’sinin dogrusal hizini ve onun ¢evreye uyguladigi giicii sinirlamak
i¢in kullanilir. Bunlar asagidaki degerlerden olusur:
Kuvvet: Robot TCP’sinin ortam tizerinde uyguladigi maksimum giiciin bir siniri.

Gii¢: Tasima kapasitesinin, ¢evrenin degil, robotun bir parcasi oldugu distintildiigiinde, robo-
tun ¢evrede olusturdugu maksimum mekanik is smniri.

Hiz: Robot TCP'nin maksimum dogrusal hizi i¢in bir sinir.

Momentum: Robot kolunun maksimum momentumu i¢in bir sinur.

Kurulum dahilindeki genel giivenlik sinirlarini yapilandirmanin iki yolu vardir; ileride daha
ayrintili olarak agiklanacak olan Temel Ayarlar ve Gelismis Ayarlar.

Genel giivenlik sinirlarini tanimlamak sadece aracin sinurlar: tanimlayip, robot kolunun genel
smurlarini tanimlamaz. Bu, bir hiz sinir1 belirtilmesine ragmen, robot kolunun diger pargalarmin

bu smirlamanin aynisina uyacagin garanti etmedigi anlamina gelir.

Serbest siiriig modundaysa (bakin 13.1.5) ve robot TCP’sinin gegerli hizi Hiz sinirina yakinsa,
kullanici, hiz sinira yaklastikga biiytikliigii artan bir itme giicii hisseder. Giig, gegerli hiz yaklasik

250 mm/s sinirinda oldugunda olusturulur.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.10 Genel Sinirlar

Temel Ayarlar Varsayilan ekran olarak gosterilen baglangi¢ genel sinurlari alt panosunda, Nor-
mal ve Azaltilmig modlarindaki kuvvet, giig, hiz ve momentum sinirlari i¢in 6nceden tanimlanmis
asagidaki dort deger takimina sahip bir kaydiric1 vardur.

Ozel deger setleri GUI'de gosterilir. Onceden tanimli deger setleri, sadece tavsiye amaghdir ve
gercek bir risk degerlendirmesi teskil etmezler.

Gelismis Ayarlara Gecis Onceden ayarlanan deger setlerinin higbiri tatmin edici olmadiginda,
gelismis genel siirlar ekranina ge¢mek igin Gelismis Ayarlar. .. diigmesine basilabilir.

Gelismis Ayarlar

@ Dosya 07:41:42 CCCC O
Program | Kurulum r Hareket Ettir m Gunlik |
P Glivenlik Yapilandirmasi
Montaj Genel Limitler | Eklem Limitleri |©  Bolge Sinirlan | Giivenlik G/C_|
G/C Ayarlan Limit Maksimum Normal Mod Azaltilmis modu
@ Giivenlik Kuwwet maks: 250 M 25N
Degiskenler Glg maks: 1000 W -0W
MODBUS Hiz maks: 5000 mm/s -150 mmys
Bzellikler Momentum maks: 100 kg m/s -3 kgmis

Yumusak Gecis
Konveydr Takibi
EtherNet/IP
PROFINET

WVarsayllan Program

Yiikle/Kaydet

| Temel Ayarlar... |

| Kilitle | | Uygula |

Burada, 10.10 altinda tarif edilen genel sinirlarin her biri, digerlerinden bagimsiz olarak degistirilebilir.

Bu, ilgili metin alanina dokunularak ve yeni deger girilerek yapilir. Sinurlarin her biri igin ka-
bul edilen en yiiksek deger, Maksimum adindaki siitunda siralanmistir. Kuvvet siniri, 100N
ile 250 N arasindaki bir deger olarak ayarlanabilir, gii¢ sinirtysa 80 W ile 1000 W arasindaki bir
deger olarak ayarlanabilir.

Not: Onu tetiklemek i¢in bir giivenlik diizlemi veya yapilandirilabilir giris ayarlanmadiginda
Azaltilmis modundaki sinirlarin alanlar: devre disi birakilir (daha fazla ayrint1 i¢in bakin 10.12
ve 10.13). Ayrica Azaltilmis modundaki Hiz ve Momentum simirlari, Normal modundakilerden

daha yiiksek olmamalidir.

Her smirin tolerans: ve birimi, ona tekabiil eden siranin sonunda siralanmistir. Bir program
calisirken, robot kolunun hizi otomatik olarak, tolerans disinda girilen tiim degerleri asmayacak
sekilde ayarlanur (bakin 10.4). Tolerans degeriyle birlikte goriintiilenen eksi isaretinin ancak to-
leransin gergekte girilen degerden ¢ikartildigin belirtmek igin kullanildigini unutmayin. Robot
kolu (toleranssiz) sinir1 astif1 takdirde giivenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi 0 gergeklestirir.
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10.11 Eklem Limitleri UNIVERSAL ROBOTS

UYARI:
Hiz smnir1 sadece robot TCP’ye uygulanir ve bu nedenle robot ko-

lunun diger kisimlarinin tanimlanan degerden daha hizli hareket
edebilir.

Temel Ayarlara Gegis Temel Ayarlar... diigmesine basildiginda, temel genel sinirlar ek-
ranina doner ve tiim genel siurlar Varsayilan 6n ayarlarina sifirlanur. Bu, 6zellestirilmis herhangi
bir degerin kaybolmasina neden olursa, eylemi onaylamak igin agilan pencere iletisim kutusu
gosterilir.

10.11 Eklem Limitleri

@ Dosya 07:41:43 CCcCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

[ T Guvenlik Yapilandirmasi
Montaj [ Genel Limitler [~ Eklem Limitleri |~ Bolge Sinirlar |~ Guvenlik G/C |
G/C Ayarlan Asafdidaki eklem limitlerinden her biri bagimsiz olarak yapilandirlabilir:
@ Giivenlik (3 maksimum hiz

o Pozisyon aralig
Degiskenler
MODBUS
Ozellikler Eklemler Aralik Normal Mod Azaltilmis modu
Yumusak Gegis Minimum  Malksimum Minimum  Maksimum

Taban 363 — 363 ° _363” 363‘ +3°/3°
Konveydr Takibi

omuz 363 — 363 ° | _363” 363‘ +3°/3°
EtherNet/IP

Dirsek  -363 — 363 ° _363” 363‘ +3°/3°
PROFINET

Bllekl  -353 — 363 ° | _363” 353‘ +3°/-3°
Varsayillan Program Bilek 2 253 363 ° —363” 363‘ 130/ 30
RlUKLe/KaYElel Blek3 363 —363° | -363” 363‘ +3°/3°

| Kilitle | | Uygula |

Eklem sinurlari, eklem alanindaki bireysel eklemlerin hareketini kisitlar, yani Kartezyen alanina
degil, daha ¢ok eklemlerin dahili (dongtisel) konumuna ve dongiisel hizlarina isaret ederler. Alt
panonun iist kisimdaki radyo diigmeleri sayesinde eklemler i¢in bagimsiz olarak Maksimum

Hiz ve Konum Araligi ayarlanabilir.

Serbest siiriis modundaysa (bakin 13.1.5) ve bir eklemin gegerli konumu veya hizi sinira yakinsa,
kullanici, eklem sira yaklastikga biiytikliigi artan bir itme giicii hisseder. Giig, eklem hiz
yaklasik 20 °/s hiz1 sinirinda oldugunda veya eklem konumu yaklasik 8 © konum smirinda oldugunda
olusturulur.

Bilek 3 konum aralig1 varsayilan olarak siursizdir. Robota bagh kablolar: kullanirken, kablo
gerilmesini ve koruyucu duruslar1 6nlemek icin, 6nce Bilek 3 igin Simirlandirilmamis Aralik onay

kutusunun isaretini kaldirmaniz gerekir.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.12 Sinirlar

Maksimum Hiz Bu segenek, her eklemin maksimum agisal hizini tanimlar. Bu, ilgili metin
alanma dokunularak ve yeni deger girilerek yapilir. Kabul edilen en yiiksek deger, Maksimum
adindaki siitunda siralanmigtir. Degerlerden higbiri toleransi degerinin altinda ayarlanamaz.

Onu tetiklemek i¢in bir giivenlik diizlemi veya yapilandirilabilir giris ayarlanmadiginda Azaltilmig
modundaki siirlarin alanlar1 devre disi birakildigini unutmayin (daha fazla ayrint i¢in bakin
10.12 ve 10.13). Ayrica Azaltilmig modundaki sinirlar, Normal modundakilerden daha ytiksek
olmamalidir.

Her smirin toleransi ve birimi, ona tekabiil eden siranin sonunda siralanmistir. Bir program
calisirken, robot kolunun hizi otomatik olarak, tolerans disinda girilen tiim degerleri asmayacak
sekilde ayarlanir (bakin 10.4). Her tolerans degeriyle birlikte goriintiilenen eksi isaretinin an-
cak toleransin gercekte girilen degerden ¢ikartildigini belirtmek igin kullanildigini unutmayn.
Yine de bazi baglantilarin agisal hizi, (toleranssiz) girilen degeri asarsa, giivenlik sistemi bir

Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirir.

Konum Araligi Bu ekran, her eklemin konum araligini tanimlar. Bu, ilgili metin alanlari do-
kunularak ve alt ve iist eklem konumu sinir1 icin yeni degerler girilerek yapilir. Girilen araligin,
Aralik bashgindaki stitunda siralanan degerler dahilinde olmasi gerekir ve alt sinur, {ist smnir1

gecemez.

Not: Onu tetiklemek i¢in bir giivenlik diizlemi veya yapilandirilabilir giris ayarlanmadiginda
Azaltilmis modundaki sinurlarin alanlar: devre dist birakilir (daha fazla ayrint: igin bakin 10.12
ve 10.13).

Her sinirin toleranslar1 ve birimi, ona tekabiil eden siranin sonunda siralanmustir. {1k tolerans
degeri, minimum deger i¢in, ikincisiyse maksimum deger i¢in gegerlidir. Ongérﬁlen gezinge
boyunca hareket etmeye devam ederse, bir eklemin konumu, ilk toleransin girilen minimum
degerine eklenip, ikinci toleransin girilen maksimum degerden ¢ikartilmasindan elde edilen
menzili agmak iizere oldugunda program yiiriitmesi iptal edilir. Tolerans degeriyle birlikte
goriintiilenen eksi isaretinin ancak toleransin gercekte girilen degerden ¢ikartildigini belirtmek
i¢in kullanildigini unutmayin. Yine de baglanti konumu girilen aralig1 asarsa, gtivenlik sistemi

bir Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirir.

10.12 Sinirlar

Bu sekmede, giivenlik diizlemlerinden olusan alan sinirlarini ve robot araci oryantasyonunun
izin verilen maksimum sapmasi smirini yapilandirabilirsiniz. Ayrica Azaltilmis moduna gegisi

tetikleyen diizlemler tanimlamak da mtimkiindyir.

Gtvenlik diizlemleri, robot TCP’yi tanimlanan diizlemlerin dogru tarafinda kalmaya ve bun-
larin iginden gegmemeye zorlayarak, robotun izin verilen ¢alisma alanini kisitlamak igin de
kullanilabilir. Maksimum sekiz giivenlik diizlemi yapilandirilabilir. Aracin oryantasyonu {ize-
rindeki smirlama, robot aracinin oryantasyonunun, istediginiz oryantasyondan belirtilen bir

miktardan daha fazla sapmamasin saglamak i¢in kullanilabilir.
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10.12 Sinirlar UNIVERSAL ROBOTS

UYARI:

Giivenlik diizlemlerini tanimlamak sadece TCP’yi smirlayip, robot
kolu i¢in genel siir1 sinirlamaz. Bu, bir giivenlik diizlemi belirtil-
mesine ragmen, robot kolunun diger parcalarinin bu sinirlamaya
uyacagini garanti etmedigi anlamina gelir.

Her alan smirinin yapilandirmasi, gegerli robot kurulumunda tanimlanan 6zelliklerden birine
dayarur (bakin 13.12).

NOT:
Istediginiz tiim smir limitlerini yapilandirmak igin gereken tiim
ozellikleri olusturmamniz ve giivenlik yapilandirmasinu diizenle-

meden 6nce bunlara uygun adlar atamaniz tavsiye edilir. Giiven-
lik sekmesinin kilidi agildiginda robot kolu kapandigindan, (robot
TCP’nin gegerli konumunu ve ydniinii iceren) Arag dzelliginin ve
Serbest Siiriis modunun (bakin 13.1.5) kullanilamayacagin unut-

mayin.

Serbest siiriis modundaysa (bakin 13.1.5) ve robot TCP’sinin gegerli konumu bir giivenlik diizle-
mine yakinsa veya robot aracinin oryantasyonunun istediginiz oryantasyondan sapmasi belirti-
len maksimum sapmaya yakinsa, kullanict TCP bu sirura yaklastikca biiytiikliigii artan bir itme
giicii hisseder. Gii¢, TCP yaklagik 5 cm giivenlik diizleminde veya aracin oryantasyonunun sap-
mast belirtilen maksimum sapmadan yaklasik 3 ° uzakta oldugunda olusturulur.

Tetikleyici Azaltilmis modu diizlemi bir diizlem tanimlandig1 ve TCP bu simnir1 astiginda, giivenlik
sistemi Azaltilmis moduna geger ve bu da Azaltilmis modu giivenlik ayarlarini uygular. Tetik-
leyici diizlemleri, robot kolunun bunlarin i¢inden ge¢mesine izin vermeleri disinda, normal
giivenlik diizlemleriyle ayni kurallara uyar.

10.12.1 Yapilandirilacak bir sinir segme

Sekmenin sol tarafindaki Glivenlik Sinirlari panosu, yapilandirilacak alan sinirini se¢gmek
icin kullanilir.

Bir giivenlik diizlemini ayarlamak i¢in, panoda siralanan iistteki sekiz giristen birini tiklatm.
Secilen giivenlik diizlemi zaten yapilandirilmigsa, diizlemin ilgili 3B goriintiisii bu panonun
sagindaki 3B Goriinlimi iginde vurgulanir (bakin 10.12.2). Giivenlik diizlemi, sekmenin altindaki
Glivenlik Diizlem Ozellikleri bélimiinde ayarlanabilir (bakin 10.12.3).

Robot aracinin oryantasyon alan sinirini yapilandirmak i¢in Takim Siniri girisini tiklatin.
Smurin yapilandirmasi, sekmenin altindaki Takim Siniri Ozellikleri bolimiinde belir-
tilebilir (bakin 10.12.4).

Alan sinirmin 3B gortintiilemesini agmak /kapatmak i¢in @& / diigmesini tiklatin. Bir alan
smnur1 etkinse, giivenlik modu (bakin 10.12.3 ve 10.12.4), asagidaki simgelerden biriyle belirtilir D
/ e/ / 8.

10.12.2 3B goriintiilemesi

3B Gorintmi, yapilandirilmis giivenlik diizlemlerini ve robot araci igin oryantasyon alan siniriyla

birlikte robot kolunun gegerli konumunu goriintiiler. Givenlik Sinirlari boliimiindeki
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UNIVERSAL ROBOTS

10.12 Sinirlar

goriiniirligi degistirmenin secildigi (yani
girigleri, o sirada segilen alan smiriyla birlikte

® simgesi goriinen) yapilandirilmis tiim alan
goriintiilenir.

(Etkin) gtivenlik diizlemleri sar1 ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve robot TCP'nin

yerlestirilmesine izin verilen diizlem tarafini belirten kiigiik bir okla gosterilir. Tetikleyici diizlem-

leri mavi ve yesil renkte goriintiilenir. Kiigtik

bir ok, diizlemin Azaltilmis moduna gegisi tetik-

lemeyen tarafin1 gosterir. Sekmenin sol tarafindaki panoda bir giivenlik diizlemi segildiginde,

ilgili 3D sunumu vurgulanir.

Arag oryantasyonu alan siniri, kiiresel bir koniyle, robot aracinin gegerli oryantasyonunu be-

lirten bir vektorle gosterilir. Koninin i¢gi, takim oryantasyonu (vektorii) icin izin verilen alan

temsil eder.

Bir diizlem veya takim oryantasyonu alan sinir1 yapilandirilmissa, ancak etkin degilse, ekran

gri olur.

Biiyiite¢ simgelerine basarak yakinlastirma/uzaklastirma yapabilir veya parmag siiriikleyerek

goriiniimi degistirebilirsiniz.

10.12.3 Givenlik dizlemi yapilandirmasi

Sekmenin altindaki Giivenlik Diizlem Ozellikleri boliimii, sekmenin sol iist kismundaki

Givenlik Sinirlari panosunda segilen giivenlik diizleminin yapilandirmasin tanimlar.

@ Dosya 07:41:46 CCcCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |

TCP Yapilandirmasi Guvenlik Yapilandirmasi
Montaj [ Genel Limitler |© Eklem Limitleri |~ Bolge Siirlan | Givenlik G/¢ |

Guavenlik Balge Simirlan 3B Goranimu
G/C Ayarlan

Guvenlik dizlemi 0 D QQ9q N

Gii lik
@ tvent Guvenlik dizlemi 1 D
Degiskenler Gavenlik duzlemi 2 B[®] l
MODBUS Glvenlik dizlemi 3 l:l
P
. Suvenlik dizlemi 4
Gzellikler ' ' @
nlik dizlemi 5 l:l ]_,

pitmanseLs (el nlik dizlemi 6 l:l ]
Konveydr Takibi Givenlik dizlemi 7 l:l o
EtherNet/IP Ug Ekipman Sinir l:l
PROFINET Guvenlik Dazlemi Ozellikleri

Duzlem Bolge sinirlan kisitlama
[ans=avi=nleina = |GL]venIik diizlemi 1 | ‘U MNormal |V|

Yiikle/Kaydet .

DA Ozelligi Kopyalayin Kaydirma

o - e

| Kilitle | | Uygula

Adi  Adi metin alani, kullanicinin segilen giivenlik diizlemine bir ad atamasin saglar. Metin

alanina dokunarak ve yeni bir ad girerek, ad1 degistirin.

Ozelligi Kopyalayin Giivenlik diizleminin konumu ve normali, gegcerli robot kurulumundan

bir 6zellik (bakin 13.12) kullanilarak belirtilir. Bir 6zelligi segmek igin, Glivenlik Diizlemi

Ozellikleri panosunun sol alt kismindaki

agilan kutuyu kullanin. Sadece nokta ve diizlem
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tipi 6zellikleri kullanulabilir. <Tanimlanmamis> Ogesini segmek, diizlemin yapilandirmasin

temizler.

Secilen ozelligin z ekseni, izin verilmeyen alana isaret edecek ve normal diizlem, karsi yone
isaret edecektir, ancak Taban Ozelligi secildiginde normal diizlem ayni yone isaret edecek-
tir. Dtizlem, bir Tetikleyici Azaltilmig modu diizlemi (bakin 10.12.3) olarak yapilandirildiginda,
diizlem normali, diizlemin Azaltilmis moduna gegisi tetiklemeyen tarafin1 gosterir.

Guvenlik diizlemi, bir 6zellik secilerek yapilandirildiginda, konum bilgilerinin sadece giiven-
lik diizlemine kopyalandigi; diizlemin bu 6zellikle baglanti kurmadigr unutulmamalidir. Bu, bir
glivenlik diizlemini yapilandirmak i¢in kullanilan bir 6zelligin konum veya oryantasyonunda
degisiklikler oldugunda, giivenlik diizleminin otomatik olarak giincellenmeyecegi anlamina
gelir. Ozellik degistirildiyse, bu durum 6zellik segicinin {istiinde bulunan bir 4 simgesiyle
belirtilir. Glivenlik diizlemini 6zelligin gegerli konumu ve oryantasyonuyla giincellemek igin,
secicinin yanindaki & diigmesini tiklatin. 4 simgesi, secilen 6zellik kurulumdan silindiginde

bile goriinttilenir.

Givenlik modu Asagidaki modlarin kullanilabilecegi giivenlik diizlemi icin giivenlik modunu
segmek i¢in, Glivenlik Diizlemi Ozellikleri panosunun sag tarafindakiagilan meniiyii kul-

lanin:

Devre disi Guvenlik diizlemi hig etkin degildir.

D Normal Guvenlik sistemi Normal modundaysa, bir
Normal modu diizlemi etkindir ve robot TCP'nin
konumunda bir kesin sinir olarak davranir.

® Azaltilmis Givenlik sistemi Azaltilmis modundaysa, bir

Azaltilmis modu diizlemi etkindir ve robot
TCP’nin konumunda bir kesin sinir olarak dav-
ranir.

Normal & Azaltilmis Glivenlik sistemi Normal veya Azaltilmis mo-
dundaysa, bir Normal & Azaltilmis modu
diizlemi etkindir ve robot TCP'nin konumunda bir
kesin sinir olarak davranir.

B Tetikleyici Gtivenlik sistemi Normal veya Azaltilmig modun-

Azaltilmis modu daysa, bir Tetikleyici Azaltilmis modu diizlemi et-
kindir ve robot TCP onun otesine yerlestirildigi
stirece gtivenlik sisteminin Azaltilmis moduna

gecmesine neden olur.

Segilen giivenlik modu, Givenlik Sinirlari panosundaki ilgili giristeki bir simgeyle belirti-
lir. Giivenlik modu Devre Disi Birakildi olarak ayarlanmigsa hicbir simge goriinmez.

Saptirma Giivenlik Diizlemi Ozellikleri panosunun sol alt kismindaki bir agilan ku-
tudan bir 6zellik secildiginde, giivenlik diizlemi bu panonun sag alt kismindaki Saptirma
metin alanina dokunularak ve bir deger girilerek cevrilebilir. Bir pozitif deger girmek, diizlemi
normal diizlemin kars: yoniinde kaydirarak, robotun izin verilen ¢aligma alanin artirirken, ne-

gatif deger girmekse diizlemi normal diizlem yo6niinde kaydirarak, izin verilen alan1 azaltir.

Metin alaninin saginda sinir diizleminin toleransi ve saptirma birimi gosterilir.
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Kesin sinir diizlemlerinin etkisi Ongoriilen gezinge boyunca hareket etmeye devam ederse,
TCP konumu, toleransin ¢ikartildig etkin, kesin siirl bir giivenlik diizlemini kesmek iizere
oldugunda program yiiriitmesi iptal edilir (bakin 10.4). Tolerans degeriyle birlikte goriintiile-
nen eksi isaretinin ancak toleransin gercekte girilen degerden ¢ikartildigini belirtmek igin kul-
lanildigini unutmayin. TCP konumu (toleranssiz) belirtilen sinur giivenlik diizlemini astig1 tak-
dirde giivenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi 0 gergeklestirir.

Tetikleyici Azaltilmis modu diizlemlerinin etkisi Hicbir koruyucu durus devrede degilse
ve giivenlik sistemi 6zel Kurtarma modunda degilse (bakin 10.6), ya Normal modda, ya da

Azaltilmis modunda calisir ve robot kolunun hareketleri, ilgili sinur setiyle sinrlanr.

Varsayilan olarak, giivenlik sistemi Normal moddadir. Asagidaki durumlardan biri goriildigii her

defasinda Azaltilmig moduna gegis yapar:

a) Robot TCP, belli bir Tetikleyici Azaltilmis modu diizleminin 6tesine yerlestirilir, yani diizle-

min, diizlemin goriintiilemesindeki kii¢iik ok yoniine ters yondeki tarafinda bulunur.

b) Azaltilmis Modu giivenlik girisi islevi yapilandirilir ve giris sinyalleri diistiktiir (diger
ayrintilar i¢in bakin 10.13).

Artik yukaridakilerden hicbiri s6z konusu degilse, giivenlik sistemi Normal moda geri doner.

Bir Tetikleyici Azaltilmis modu diizleminden ge¢gme sonucunda Normal moddan Azaltilmis mo-
duna gecis gerceklestirildiginde, Normal mod smir setinden Azaltilmis modu simur setine gecis
gerceklestirilir. Robot TCP, Tetikleyici Azaltilmis modu diizlemine 20 mm veya daha yakina (ancak
her durumda da Normal modu tarafina) yerlestirilir yerlestirilmez, her sinir deger icin Normal ile
Azaltilmis modu smirlarindan daha fazla izin veren uygulanir. Robot TCP, Tetikleyici Azaltilmis
modu diizleminden gectiginde, Normal mod smir seti artik etkin olmaz ve Azaltilmig modu sinur

seti zorla uygulanur.

Bir Tetikleyici Azalt:lmis modu diizleminden ge¢me sonucunda Azaltilmis modundan Normal moda

gecis gerceklestirildiginde, Azaltilmig modu sinir setinden Normal mod sinir setine gecis gerceklestirilir.
Robot TCP, Tetikleyici Azaltilmis modu diizleminden gecer ge¢cmez, her sinir deger icin Normal

ile Azaltilmig modu smurlarindan daha fazla izin veren uygulanir. Robot TCP, (Normal mod
tarafinda) Tetikleyici Azaltilmig modu diizleminin 20 mm veya daha uzagina yerlestirildiginde,
Azaltilmis modu sinir seti artik etkin olmaz ve Normal mod sinir seti zorla uygulanur.

Onggoriilen gezinge robot TCP'yi bir Tetikleyici Azaltilmis modu diizleminden alirsa, robot kolu

yeni sinir setindeki eklem hizini, arag hizin1 veya momentum sinir1 asmak tizereyse, daha diizlem-
den ge¢meden 6nce yavaslamaya baslar. Azaltilmis modu sinur setinde bu sinirlarin daha kisitlayic
olmasi gerektiginden, bu tiir erken yavaslamanin ancak Normal moddan Azaltilmis moda gecerken

goriilebilecegini unutmayin.
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10.12.4 Arac Siniri yapilandirmasi

@ Dosya 07:41:48 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

e Vi e Guvenlik Yapilandirmasi
Montaj Genel Limitler [© Eklem Limitleri |~ Bolge Sinirlan | Guvenlik G/iC_ |

Guvenlik Bolge Simirlan 3B Goranamu
G/C Ayarlan 2

Glvenlik dizlemi 0 Bl:l Q Q

Gii like
@ tvent Glvenlik dizlemi 1 Bl:l
Degiskenler Glvenlik dizlemi 2 bjl:l
MODBUS Glvenlik dizlemi 3 l:l
y
o ik dizlemi 4
Szellikler ' [®]
ik dizlemi 5 l:l l-

Yumusak Gecisg ik diizlemi 6 l:l 11.
Konveyidr Takibi Guvenlik dizlemi 7 l:l o
EtherNet/IP Ug Ekipman Siniri
PROFINET Uc Ekipman Sinir Ozellikleri

Sapma Bdlge sinirlan kisitlama
Varsayillan Program 5_181,-1.0°" | [8) Her ikisi |v|
EjliklE KEvEET Gzellifi Kopyalayin

| =Tanimlanmamis=> |v|

| Kilitle | | Uygula |

Sekmenin altindaki Ara¢ Siniri Ozellikleri panosu, istediginiz takim oryantasyonuyla
bu oryantasyonun izin verilen maksimum sapmasinin bir degerinden olusan robot aracinin or-
yantasyonunda bir sinir tanimlar.

Sapma Sapma metin alani, robot aracinin oryantasyonunun istediginiz oryantasyondan izin
verilen maksimum sapmasimin degerini gosterir. Metin alanina dokunarak ve yeni degeri gire-

rek, bu degeri degistirin.

Metin alaninin yaninda, kabul edilen deger aralig1 ile birlikte tolerans ve sapma birimi siralanir.

Ozelligi Kopyalayin Robot aracinin istediginiz oryantasyonu, gegerli robot kurulumundan
bir 6zellik (bakin 13.12) kullanularak belirtilir. Bu sinirin istediginiz takim oryantasyonu vektorii ola-
rak, secilen 6zelligin z ekseni kullanilacaktir.

Bir 6zelligi segmek i¢in, Ara¢ Siniri Ozellikleri panosunun sol alt kismindakiagilan ku-
tuyu kullanin. Sadece nokta ve diizlem tipi 6zellikleri kullanilabilir. <Tanimlanmamis> 6gesini

secmek, diizlemin yapilandirmasini temizler.

Sinir, bir 6zellik segilerek yapilandirildiginda, oryantasyon bilgilerinin sadece sirina kopyalandi§i;
sinirin bu 6zellikle baglant1 kurmadig unutulmamalidir. Bu, smir1 yapilandirmak igin kullanilan
bir 6zelligin konum ve oryantasyonunda degisiklikler oldugunda, sinirin otomatik olarak giincel-
lenmeyecegi anlamina gelir. Ozellik degistirildiyse, bu durum 6zellik segicinin iistiinde bulunan
bir 4 simgesiyle belirtilir. Smir1 6zelligin gecerli oryantasyonuyla giincellemek igin, segicinin
yanindaki & dugmesini tiklatin. 4 simgesi, secilen 6zellik kurulumdan silindiginde bile
goriintiilenir.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.13 Giivenlik G/C

Guvenlik modu Arag yonii sinuri igin giivenlik modunu segmek igin, Ara¢ Siniri Ozellikleri
panosunun sag tarafindaki agilan menti kullanilir. Mevcut olan segenekler:

Devre disi Arag simir1 limiti asla etkin degildir.
D Normal Giivenlik sistemi Normal modundaysa, arag sinir1
limiti etkindir.
® Azaltilmis Guvenlik sistemi Azaltilmis modundaysa, arag
sinur1 limiti etkindir.
Normal & Azaltilmis Glivenlik sistemi Normal veya Azaltilmis modun-
daysa, arag sinur1 limiti etkindir.

Secilen giivenlik modu, Givenlik Sinirlari panosundaki ilgili giristeki bir simgeyle belirti-
lir. Giivenlik modu Devre Disi Birakilda olarak ayarlanmigsa hicbir simge gériinmez.

Etkisi Ongoriilen gezinge boyunca hareket etmeye devam ederse, arag oryantasyonunun sap-
masi, toleransin ¢ikartildigr maksimum sapmay1 asmak tizere oldugunda program yiiriitmesi
iptal edilir (bakin 10.4). Tolerans degeriyle birlikte goriintiilenen eksi isaretinin ancak tole-
ransin gergekte girilen degerden ¢ikartildigini belirtmek igin kullanildigini unutmayimn. Arag
yoniniin sapmasi (toleranssiz) sinir1 astig1 takdirde giivenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi
0 gerceklestirir.

10.13 Guvenlik G/C

@ Dosya 07:41:49 CCcCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

TP Yapilandirmas: Guvenlik Yapilandirmasi
Montaj [ Genel Limitler [~ Eklem Limitleri |~ Bolge Sinirlan [~ Guvenlik G/C
G/C Ayarlan
@ Giivenlik Giris Sinyali Fonksiyon Atamasi
Degiskenler

config_in[0]. config_in[1] Azaltilmis Mod -
MODBUS

config_in[2], config_in[3] Koruma amach Sifirlama -
Ozellikler config_in[4], config_in[5] Atanmamis -
Yumusak Gecis config_in[&], config_in[7] Atanmamis -
Konveydér Takibi . . )

Cikas Sinyali Fonksiyon Atamasi
EtherNet/IP
PROFINET config_out[0], config_sut[1] Robot Hareket Ediyor -
Varsayilan Program config_out[2], config_out([3] Sistem Acil Durduruldu -

config_out[4], config_out[5] Atanmamis -
Yiikle/Kaydet

config_out[8], config_out[7] Atanmamis -

| Kilitle | | Uygula |

Bu ekran, yapilandirilabilir girislerin ve ¢ikislarin (G/C’ler) Giivenlik islevierini tanimlar. G/ C’ler,
girislerle cikiglar arasinda boliinmiistiir ve her islev, bir Kategori saglayacak sekilde eslestirilmistir?
3vePLdG/C.

2ISO 13849-1'e gore, diger ayrintilar icin bakin Sozliik.
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Her Giivenlik islevi sadece bir ¢ift G/C’yi kontrol edebilir. Ayni giivenlik islevini ikinci kez
se¢meye calismak, onu daha 6nce tanimlanan ilk G/C ciftinden kaldirir. Giris sinyalleri igin

5, ¢ikis sinyalleri i¢inse 5 Giivenlik iglevi vardar.

Not: Bir pim setine bir giivenlik islevi uygulamak, G/C Ayarindaki pimler icin belirtilen tiim
G/C eylemlerini gegersiz kilar (bakin 13.8).

10.13.1 Giris Sinyalleri

Giris sinyalleri i¢in, asagidaki Giivenlik islevleri segilebilir: Sistem acil durum durdurmasz,
Azaltilmis modu, Koruma Amacli Sifirlama, U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazi

ve Calisma Modu.

Sistem acil durum durdurmasi Yapilandirildiginda, Teach Pendant’taki Acil durum
durdurma diigmesi yaninda bir ek Acil Durum Durdurma diigmesi olmasini saglar. Bu

islevsellik igin ISO 13850 ile uyumlu bir aygitin kullanilmas: gerekir.

Azaltilmis modu Tiim giivenlik siirlarinin uygulanabilecekleri iki mod vardir: Varsayilan
glivenlik yapilandirmasin belirten Normal mod ve Azaltilmig modu (daha ayrintili bilgiler i¢in
bakin 10.6). Bu giris giivenlik islevi secildiginde, girislere verilen diistik bir sinyal, gtivenlik
sisteminin Azalt:lmis moduna ge¢mesine neden olur. Gerekirse, Azaltilmis modu smir setini
saglamak icin robot kolu yavaslar. Robot kolu halen Azaltilmis modu sinirlarindan herhangi
birini ihlal ederse, bir Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirilir. Normal moda geri gecme de aymn
sekilde gerceklesir. Giivenlik diizlemlerinin Azaltilmis moduna bir gecise neden olabilecegini de
unutmayin (ayrmtilar i¢in bakin 10.12.3).

Koruma Amagli Sifirlama Koruma amag¢li durdurma, giivenlik G/C’lere baglandiginda,
Koruma Amacli Durdurma durumunun bir sifirlama tetiklenene kadar devam etmesini saglamak

i¢in bu kullanilir. Robot kolu, Koruma Amagcl Durduruldu durumundayken hareket etmez.

UYARI:

Varsayilan olarak, giris pimi 0 ve 1 igin Koruma Amag¢li
Sifirlama islevi yapilandirilmistir. Onu tamamen devre disi
birakma, Koruma ama¢li durdurma girisi yiikselir yiikselmez
robot kolunun Koruma Amach Durdurulmasimnin sona erdigini
gosterir. Yani bir Koruma Ama¢li Sifirlama olmadiginda,
Koruma Amagh Durdurma durumunun etkin olup olmadigmi
Koruma amag¢li durdurma girisi SI0 ve SI1 (bakin Donarum

Kurulum Kilavuzu) belirler.

U¢ Konumu Etkinlestirme CihaziveGalisma Modu Bunlar, robotun kurulum ve prog-
ramlamasi sirasinda ek koruyucu dnlem olarak bir 3 konumu etkinlestirme cihazini kullanmay1
destekler. ¢ Konumu Etkinlestirme Cihaza girisi yapilandirildiginda robot ya “calisma
modunda”, ya da “programlama modunda” olur. Sag tist kdsede, gegerli calisma modunu goste-

ren bir simge goriiniir:

Q' Calisma modu: Robot sadece dnceden tanimli gorevleri gergeklestirebilir. Hareket sekmesi

ve Serbest Siirtis modu kullanilamaz.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.13 Giivenlik G/C

O Programlama modu: Calisma modunda bulunan sinirlamalar kaldirildi. Ancak ¢ Konumu
Etkinlestirme Cihazi girisi diisiik oldugunda, robot Koruma Amagclhh Durdurulur.
Ayrica hiz kaydiricisy, 250 mm/sn degerine tekabiil eden bir baslangic degerine ayarlanmigtir
ve daha yiiksek hiza ulasmak igin adim adim artirilabilir. U¢ Konumu Etkinlestirme
Cihaz1 girisi diisiikten yiiksege gectigi her defasinda diistik degerden dolay: hiz kaydiricisi

sifirlanr.
Calisma modu segenegini yapilandirmanin iki yontemi vardir:

1. Bir harici modu se¢me cihazi kullanilarak ¢alisma modunu se¢mek igin, Calisma Modu
girigini yapilandirin. U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazai girisi yapilandirildiktan sonra,
agilan meniilerde onu yapilandirma segenegi goriiniir. Cal1sma Modu girisi diisiikse ro-
bot, Caligma modunda olacaktir, yiiksekse Programlama modunda olacaktir.

2. Polyscope ile ¢calisma modunu se¢mek igin, Giivenlik Yapilandirmasinda sadece U¢ Konumu
Etkinlestirme Cihazi girisinin yapilandirilmasi ve uygulanmasi gerekir. Bu durumda
varsayilan mod Calistyordur. Programlama moduna gegmek icin, Hos Geldiniz ekraninda
“Robotu Programla” diigmesini segin. Calisma moduna geri donmek i¢in dogrudan “Ro-

botu Programla” ekranindan ¢ikin.

NOT:

e ¢ Konumu Etkinlestirme Cihazi etkinken Giivenlik
G/C yapilandirmas: onaylandiktan sonra otomatik olarak
Hos Geldiniz ekrani gosterilir. Calisma modu Programlama
yerine Calisma olarak degistiginde, Hos Geldiniz ekrar1 da

otomatik olarak goriintiilenir.

¢ Fiziksel mod secici kullanildiginda, secim igin ISO 10218-1:

madde 5.7.1’e tam uygun olmalidir.

¢ 3 konum salteriyle birlikte davranisi, performans &zellikleri
ve ¢alismasi, bir etkinlestirme cihazi i¢in ISO 10218-1: madde
5.8.3’e tam uygun olmahdr.

10.13.2 Cikis Sinyalleri

Cikis sinyalleri i¢in, asagidaki Giivenlik islevleri kullanilabilir. Yiiksek sinyali tetikleyen durum

sona erdiginde tiim sinyaller tekrar diisiik olur:

Sistem Acil Durum Durdurmasi Robot Acil Durum Durdurma girisi veya Acil durum
durdurma diigmesi tarafindan diistiik sinyal ancak giivenlik sistemi bir Acil Durum Durduruldu
durumuna tetiklendiginde verilir. Kilitlemelerden kaginmak igin, Sistem acil durum durdur-
masi girisi tarafindan Acil Durum Durduruldu durumu tetiklendiginde diisiik sinyal veril-

mez.
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NOT:
Sistem Acil Durum Durdurma ¢ikisi {zerinden robottan

Acil Durum Durdurma durumunu alan harici makinenin ISO

13850'ye uygun olmasi gerekir. Bu 6zellikle Robot Acil Durum
Durdurma girisinin harici bir Acil Durum Durdurma aygitina
bagh oldugu kurulumlarda gereklidir. Boyle durumlarda, harici
Acil Durum Durdurma aygiti birakildiginda Sistem Acil
Durum Durdurma ¢ikisi yliksek olur. Bu, robotun operatoriiniin
herhangi bir manuel eylem yapmasi gerekmeden harici makine-
deki acil durum durdurma durumunun sifirlanacagina isaret eder.
Dolayisiyla, giivenlik standartlarina uymasi icin harici makinenin
devam etmek i¢in manuel eylem gerektirmesi gerekir.

Robot Hareketli Robot kolunun tasinabilir bir durumda oldugu her defasinda diistik bir
sinyal verilir. Robot kolu sabit bir konumdaysa, bir yiiksek sinyal verilir.

Robot Durmuyor Robot durduruldugunda veya bir acil durum durdurmas: veya koruma
amagcli durdurma nedeniyle durmak {izere oldugunda sinyal Yiiksektir. Aksi takdirde mantik
dustiktiir.

Azaltilmis Modu Robot kolu Azaltilmis moduna getirildiginde veya giivenlik girigi bir Azalt11lmzs
Modu girisiyle yapilandirildiginda ve sinyal o sirada diisiik oldugunda bir diistik sinyal gonde-
rir. Aksi takdirde sinyal yiiksektir.

Azaltilmamig Mod Bu, yukarida tanimlanan Azalti1lmis Modun tersidir.
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11.1  Giris

Universal Robot kolu, tiiplerden ve baglantilardan olusur. Eklemlerle normal adlari, Sekil 11.1
altinda gosterilir. Taban, robotun monte edildigi yerdir ve diger uca ise (Bilek 3) robotun aleti
takilir. Eklemlerin her birinin hareketi koordine edilerek, tabanin dogrundan iistiinde ve altinda

bulunan alan harig, robot araci serbest bir sekilde hareket ettirebilir.

PolyScope, robot kolunu ve kontrol kutusunu kullanmanizi, robot programiru yiiriitmenizi ve
kolaylikla yenilerini olusturmanizi saglayan grafik kullanic1 arabirimidir (GUI).

Asagidaki boliimde robotun baglangicini 6grenirsiniz. Sonra PolyScope’un ekranlari ve islevselligi
daha ayrintili bir sekilde agiklanir.

TEHLIKE:

1. Bu Donanim Kurulum Kilavuzu, Robot ilk defa
calistirlmadan o6nce UR robotlarinin entegrasyonunu
yapan kisi tarafindan okunup anlasilmas: gereken onemli
gilivenlik bilgileri igerir.

2. Entegrasyonu yapan kisinin, robot kolunu ilk defa
calistirmadan 6nce, giivenlik yapilandirmasi parametrelerini
risk degerlendirmesiyle tanimlandig1 sekilde ayarlamasi
gerekir, bakin boliim 10.

11.2 Baslarken

PolyScope’u kullanmadan 6nce, robot kolunun ve kontrol kutusunun takilmasi ve kontrol ku-

T

tusunun acilmasi gerekir.

A

Sekil 11.1: Robotun eklemleri. A: Taban, B: Kose, C: Dirsek ve D, E, F: Bilek 1, 2, 3
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11.2.1 Robot Kolunu ve Kontrol Kutusunu Kurma

Robot kolunu ve kontrol kutusunu kurmak i¢in, asagidakileri yapin:

Robotu ve kontrol kutusunu ambalajindan ¢ikarin.
Robot kolunu saglam ve titresimsiz bir yiizeye takin.
Kontrol kutusunu ayag tizerine yerlestirin.

Robotla kontrol kutusu arasindaki robot kablosunu takin.

Ok L=

Kontrol kutusunun sebeke fisini takin.

UYARI:
Devirme tehlikesi. Robot saglam bir ytiizeye giivenli bir sekilde
yerlestirilmediginde, robot devrilebilir ve bir yaralanmaya neden
olabilir.

Ayrintili kurulum talimatlari i¢in bakin Donarum Kurulum Kilavuzu. Robot kolunu herhangi

bir is yapmak i¢in kullanmadan 6nce bir risk degerlendirmesi gerektigini unutmayin.

11.2.2 Kontrol Kutusunu Acma ve Kapatma

Kontrol kutusu, dokunmatik ekranli panonun 6n tarafinda bulunan gii¢ diigmesine basilarak
acilir. Bu panoya genellikle Teach Pendant denir. Kontrol kutusu agildiginda, dokunmatik ek-
randa dayandig1 isletim sisteminin metni goriiniir. Yaklasik bir dakika sonra ekranda birkag
diigme belirir ve bir acilan pencere, kullaniciy1 baglatma ekranina yénlendirir (bakin 11.5).

Kontrol kutusunu kapatmak icin, ekrandaki yesil gii¢ diigmesine basin veya hos geldiniz ek-
ranindaki Kapat diigmesini kullanin (bakin 11.4).

UYARI:
Gli¢ kablosunu duvardaki prizden cekerek kapatmak robotun
dosya sisteminin bozulmasina neden olabilir ve bu da robotun

arizalanmasiyla sonuglanabilir.

11.2.3 Robot Kolunu Acma ve Kapatma

Robot kolu, kontrol kutusu agiksa ve hicbir acil durum durdurma diigmesi etkinlestirilmemis
durumdaysa acilabilir. Robot kolu, baslatma ekraninda (bakin 11.5), o ekrandaki A¢ diigmesine
dokunup, sonra Baslat diigmesine basilarak agilir. Bir robot baslatildiginda, frenleri acarken

ses cikarir ve biraz hareket eder.

Baglatma ekranindaki KAPAT diigmesine dokunularak robot kolunun giicii kesilebilir. Robot

kolu ayrica kontrol kutusu kapandiginda da otomatik olarak kapanir.

11.2.4 Hzli Baslangic

Kurulduktan sonra robotu hizli bir sekilde baslatmak i¢in, asagidaki adimlari izleyin:

1. El kumandasimin 6n tarafindaki acil durum durdurma diigmesine basin.

2. Teach Pendant’in iizerindeki gii¢ diigmesine basimn.
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3. Sistem baslatilip dokunmatik ekranda metinler goriintiilendigi sirada bir dakika bekleyin.

4. Sistem hazir oldugunda, dokunmatik ekranda robotun baslatilmasi gerektigini belirten bir

agilan pencere gosterilir.

5. Acilan pencere iletisim kutusundaki diigmeye dokunun. Baslatma ekranina gotiirilirsiiniiz.

6. Uygulanan Glivenlik Yapilandirmasinin Onayaz iletisim kutusunubekleyin ve Glivenlik

Yapilandirmasini Onayla diigmesine basin. Bu, risk degerlendirmesine gore ayar-

lanmas: gereken bir baglangi¢ giivenlik parametreleri ayar: uygular.

7. Acil durum durdurma diigmesinin kilidini a¢in. Robotun durumuAcil Durum Durduruldu

durumundan Giicti Kapali durumuna degisir.
8. Robotun ulastig1 yerin (¢alisma alaninin) disina ¢ikin.

9. Dokunmatik ekrandaki A¢ diigmesine basin. Robot durumunun Bosta olarak degismesi

icin birkag saniye bekleyin.

10. Tagima kapasitesi kiitlesinin ve segilen montajin dogru oldugunu dogrulayin. Sensér veri-

lerine gore algilanan montaj, secilen montajla eslesmediginde size bilgi verilir.

11. Dokunmatik ekrandaki Baslat diigmesine basin. Robot bu sirada, frenleri acarken ses

cikarir ve biraz hareket eder.

12. Tamam diigmesine dokunup, Hos Geldiniz ekranini agin.

11.2.5 ik Program

Bir program, robota ne yapmasi gerektigini sdyleyen komutlarin bir listesidir. PolyScope, sa-
dece ¢ok az programlama deneyimi olan insanlarin da robotu programlanmasma izin verir.
Cogu gorevde programlama, hicbir sifreli komut girilmeksizin, tamamen dokunmatik panelin
kullanimiyla yapilir.

Aletin hareketi, Robot Koluna hareket etmeyi 6greten bir robot programinin pargasidir. PolyS-
cope’ta aletin hareketleri bir dizi gecis noktas1 kullanilarak belirtilir. Birlestirilen gegis nokta-
lar1, Robot Kolunun izledigi bir yolu olusturur. Robot manuel olarak belli bir konuma hare-
ket ettirilerek (ayarlanarak) bir gecis noktasi, Hareket Ettir Sekmesi kullanilarak ayarlanir veya
yazilimla hesaplanabilir. Robot Kolunu istediginiz bir konuma getirmek icin Hareket Ettir sek-
mesini (bakin 13.1) kullanin veya Serbest siiriis diigmesini El Kumandasmin arkasinda

tutarak, Robot Kolunu yerine ¢ekerek, konumu ayarlayin.

Gegis noktalar: tizerinden ilerlenmesinin yami sira, program, robotun izledigi yol {izerindeki
belirli noktalarda diger makinelere G/ sinyalleri gonderebilir ve degiskenlere ve G/C sinyal-

lerine baglh olarak eger...dyleyse ve dongii gibi komutlari uygulayabilir.

Asagida, baslatilmis olan bir Robot kolunun iki gecis noktasi arasinda hareket etmesine izin

veren basit bir program verilmistir.

1. Robotu Programla diigmesine dokunun ve Bos Programz segin.

2. Ileri diigmesine (sag alt) dokunarak, ekranin sol tarafindaki agag yapisinda <bos> satirinin

sec¢ilmesini saglayn.
3. Yap1 sekmesine gidin.
4. Hareket Ettir diigmesine dokunun.

5. Yorum sekmesine gidin.
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UNIVERSAL ROBOTS 11.3 PolyScope Programlama Arabirimi

12.

13.
14.

15.

. Ileri diigmesine basarak, Ge¢is noktasz ayarlarma gidin.
. “?” resminin yanindaki Bu gec¢is noktasini ayarla diigmesine basin.

. Hareket Ettir ekraninda, mavi oklara basarak robotu hareket ettirin ya da 6gretim el

Unitesinin arka tarafinda bulunan Serbest stirtis diigmesini basili tuttugunuz sirada

robotun kolunu ¢ekerek robotu hareket ettirin.

. Tamam tusuna basin.
10.
11.

digmesine basin Oncesine gegis noktasi ekle.

“uyy

resminin yanindaki Bu ge¢is noktasini ayarla diigmesine basin.

Hareket Ettir ekraninda, farkli mavioklara basarak robotu hareket ettirin ya da Serbest

stirtis diigmesini basili tuttugunuz sirada robotun kolunu ¢ekerek robotu hareket ettirin.
Tamam tusuna basin.

Programiniz hazirdir. “Oynat” simgesine bastiginizda robot iki nokta arasinda hareket
eder. Mesafeli durun, eliniz acil durdurma diigmesinde olsun ve “Oynat”a basin.

Tebrikler! Robotu verilen iki gegcis noktasi arasinda hareket ettiren ilk robot programinizi
yaptiniz.

UYARI:

1. Robotu kendi {izerine veya baska nesnelere yonlendirmeyin,
yoksa robotta hasara neden olabilir.

2. Basmmizi ve govdenizi robotun ulasti§i yerin (calisma
alanmin) disinda tutun. Parmaklarmiz: sikigabilecekleri bir

yere koymayin.

3. Bu sadece bir UR robotunu kullanmanin ne kadar kolay
oldugunu gosteren bir hizli baslangi¢ kilavuzudur. Zararsiz
bir ortam ve c¢ok dikkatli bir kullanici varsayar. Hizim
veya hizlanmasini varsayilan degerlerin tistiine ¢gikartmayin.
Robotu kullanmaya baglamadan 6nce her zaman bir risk
degerlendirmesi gerceklestirin.

11.3 PolyScope Programlama Arabirimi

PolyScope, denetim kutusuna bagli, dokunmaya kars: duyarh ekranda ¢alisir.

CB3

11-26 Sirim 3.10
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Poliskop Robot Kullanici Arayuziu o

Lutfen secin

Programi Cahstir

UNIVERSAL
ROBOTS

Robot Ayarlan

Robotu Kapat

Yukaridaki resimde Karsilama Ekrani gosterilmektedir. Ekranin mavimsi alanlari, parmakla
veya bir kalemin arkasiyla ekrana baski uygulayarak basilabilen diigmelerdir. PolyScope hiyerarsik
bir ekran yapisina sahiptir. Programlama ortaminda, kolay erisim saglanabilmesi i¢in ekranlar
sekmeler bigciminde diizenlenmistir.

Qd Dosya 07:40:40 CCCC O
Program rKurqum r Hareket Ettir | G/C | Ganlak |
<isimsiz=> fKomut rGrafik rYapl rDegiskenler |

Bu ornekte, en {ist seviyede Program sekmesi segilir, onun altinda da Yapi sekmesi segilir.
Program sekmesi, o anda yiiklii olan programla ilgili bilgileri barindirir. Hareket Ettir sek-
mesi secilirse, ekran degiserek robot kolunun hareket ettirilebilecegi Hareket Ettir ekrani olur.
Benzer sekilde, G/C sekmesi secildiginde, elektriksel G/C’nin gegerli durumu izlenebilir ve
degistirilebilir.

Kontrol kutusuna veya Teach Pendant’a bir fare ve klavye baglamak miimkiindiir; ancak bu
gerekli degildir. Hemen tiim metin alanlar1 dokunmatik 6zellikli oldugundan, bu alanlara do-

kunuldugunda bir ekran tus takimi veya ekran klavyesi agilir.

Cesitli PolyScope ekranlar1 asagidaki boliimlerde agiklanmaktadir.
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UNIVERSAL ROBOTS 11.4 Karsilama Ekrani

11.4 Karsilama Ekrani

Poliskop Robot Kullanici Arayuzii o

Liitfen secin

Programi Cahstir

UNIVERSAL
ROBOTS

Robot Ayarlan

Robotu Kapat

Denetleyici bilgisayari baslatildiktan sonra karsilama ekram gosterilir. Ekranda asagidaki segenekler

sunulur:

e Programi Calistir: Varolan bir programi segin ve ¢alistirin. Bu, robot kolunu ve kontrol

kutusunu ¢aligtirmanin en kolay yoludur.
* Robotu Programla: Programi degistirin veya yeni bir program olusturun.
¢ Robotu Ayarla: Dili degistirin, parolalar1 ayarlayin, yazilimi yiikseltin, vs.
* Robotu Kapat: Robot kolunun giictinti keser ve kontrol kutusunu kapatur.

¢ Hakkinda: Yazilim siirtimleri, ana bilgisayar ads, IP adresi, seri numaras ve yasal bilgilerle

ilgili ayrintilar sunar.
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11.5 Baslatma Ekrani

Robotu baslat ©
Kurulum ve tasima kapasitesi dogru oldugundan emin olun ve robotu baslatmak icin yesil simgeli butona basin.
Robot @ Normal
@ KAPALI
Aktif Tasima Kapasitesi Ijl kg
Kurulum dosyasi |defau|t_1 | | Kurulum Yiikle

3B Gordnumo

Q88

| TCP'yi Yapilandirin |

| Montaji Yapilandinin |

¢ TAMAM

Bu ekranda, robot kolunun baslatilmasini denetlersiniz.

Robot kolu durum gostergesi
Durum LED’leri, robot kolunun ¢alisma durumunu gosterir:
¢ Parlak kirmizi LED robot kolunun o anda durmus halde oldugunu belirtir; bunun cesitli
nedenleri olabilir.
¢ Parlak sar1 LED, robot kolunun ¢alistigini belirtir, ancak normal islem i¢in hazir degildir.
® Son olarak yesil bir LED, robot kolunun ¢alistigini ve normal islem i¢in hazir oldugunu

belirtir.

LED'in yaninda goriinen metin, robot kolunun gecerli durumunu da belirtir.

Etkin tasima kapasitesi ve kurulum

Robot kolu ¢alistirildiginda, kiigiik beyaz metin alaninda robot kolu kullanilirken denetleyici
tarafindan kullanilan tasima kapasitesi kiitlesi gosterilir. Bu deger, metin alanina dokunularak
ve yeni bir deger girilerek degistirilebilir.

Not: Bu degeri ayarlamak, robotun kurulumundaki tasima kapasitesini degistirmez (bakin 13.6),

sadece denetleyici tarafindan kullanilacak olan tasima kapasitesi kiitlesini ayarlar.

Benzer sekilde, o sirada ytiklii olan kurulum dosyasinin adi, gri metin alaninda gosterilir. Me-
tin alanina dokunularak veya yanindaki Yiikle diigmesi kullanilarak farkli bir kurulum ytikle-
nebilir. Alternatif olarak, ytiklii kurulum, ekranin alt kismindaki 3B goériiniimiiniin yanindaki

diigmeler kullanilarak 6zellestirilebilir.

Robot kolunu baglatmadan once, etkin tasima kapasitesiyle etkin kurulumun, robot kolunun o

sirada bulundugu gegerli duruma uygun oldugunu dogrulamak ¢ok énemlidir.
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UNIVERSAL ROBOTS 11.5 Baglatma Ekrani

Robot kolunu baslatma

TEHLIKE:

Robot kolunu basglatmadan ¢nce her zaman gegerli tagima kapasi-
tesi ve kurulum dogru oldugunu dogrulaym. Bu ayarlar yanhssa,
robot kolu ve kontrol kutusu diizgiin ¢alismaz ve etrafindaki in-
sanlar ve ekipmanlar igin tehlikeli hale gelir.

DIKKAT:

Robot kolu bir engele veya masaya dokunuyorsa ¢ok dikkat edil-
melidir, ¢linkii robot kolunun engele stiriilmesi, bir eklem disli ku-
tusuna zarar verebilir.

Uzerinde yesil simge bulunan biiyiik diigme, robot kolunun asil baslatmasini gerceklestirmek
i¢in kullanmilir. Uzerindeki metin ve gergeklestirdigi eylem, robot kolunun gecerli durumuna
bagh olarak degisir.

¢ Kontrol birimi PC’si baslatildiktan sonra, robot kolunu ¢alistirmak i¢in diigmeye dokunul-
masi gerekir. Robot kolu durur, sonra Giicii agar ve sonra da Bosta ayarina geger. Bir acil
durum durdurmas: gergeklestiginde, robot kolunun galistirilamayacagini ve bu nedenle

diigmenin devre dis1 birakilacagini unutmayin.

® Robot kolu durumu Bosta oldugunda,robot kolunu baslatmak igin diigmeye tekrar do-
kunulmasi gerekir. Bu noktada sensor verileri, robot kolunun yapilandirilmis montajiyla
karsilastirilir. Bir uyumsuzluk bulundugunda (30° toleransiyla), diigme devre dis1 birakilir
ve altinda bir hata mesaj1 gortintiilenir.
Montaj dogrulamas: gectiginde, diigmeye dokunmak, tiim eklem frenlerini ¢dzer ve ro-
bot kolu normal islem i¢in hazir olur. Robotun, frenleri acarken ses ¢ikaracagini ve biraz

hareket edecegini unutmayin.

* Robot kolu ¢alistirildiktan sonra giivenlik sinirlarindan birini ihlal ettiginde, 6zel bir Kur-
tarma modunda ¢alisir. Bu modda diigmeye dokunmak, robot kolunun giivenlik sinirlarina

geri taginabilecegi bir kurtarma hareketi ekranina gecirir.
* Bir ariza olusursa, diigme kullanilarak kontrol birimi yeniden baslatilabilir.
¢ Kontrol birimi su an ¢alismiyorsa, diger diigmeye vuruldugunda baslar.

Son olarak iizerinde kirmizi simge bulunan kii¢iik diigme, robot kolunun giiciinii kapatmak
i¢in kullanilir.
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12.1

Ekran ifade Diizenleyicisi

d Dosya 07:40:46 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
<isimsiz> Komut rGrafik rYapl rDegiskenler |

= Ayaria - -
= seile A Keynak
s Cikis 0 tama
S Istiften Al
o Bagl._Poz.
¢V Yon
o —n .
. iiﬂ;ﬁopf,'zl | Degisken ifade
9V Alma Dizisi
o jstifleme_Poz_0 |var_2 |v| = |
= Ayarla
= Bekle

Secilen dediskeniifadenin degeriyle atar.

[ vaniden Adloody, St |

2 *force(]

Input °
~Giris= - True (HD False (LO) ! == Geri Al
sc

Output

ifase - and or xor not 7 8 9 =

Variable

I~
H
A
A
v
3
*
=
(%]
(=]

<Dedisken= -

o " [ 1 = g + 1 2 3 0

<Poz> - =

1}

Gondear

Function

=<Fonksiyon=

[fadenin kendisi metin olarak girilirken, ifade diizenleyicisinde carpma igin * ve kiigiik veya
esittir icin < gibi 6zel ifade simgelerini eklemeye yonelik baz1 diigmeler ve fonksiyonlar bulu-
nur. Ekranin sol {ist kdgesindeki klavye simgeli buton ifadeyi metin diizenleme moduna gegirir.
Tanimlanan tiim degiskenleri Degisken segicide bulabilirsiniz, giris ve ¢ikis baglanti nokta-
larinin adlarini ise Giris ve Gikis segicilerde bulabilirsiniz. Fonksiyon altinda bazi 6zel
islevler bulunur.

Tamam diigmesine basildiginda ifade gramer hatalar1 agisindan denetlenir. Iptal diigmesini
tiklattiginizda, tiim degisiklikler g6z ard1 edilerek ekrandan ¢ikilir.

Ifade asagidaki gibi goriinebilir:

?
dijital_giris[1l]=Gercek ve analog_giris[0]<0,5

12.2

Poz Dlizenleyicisi Ekrani

Bu ekranda, hedef eklem konumlarini veya robot aracinin bir hedef pozunu (konum ve yonii)
belirtebilirsiniz. Bu ekran, “cevrimdisi1” ve robot kolunu dogrudan kontrol etmiyor.
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UNIVERSAL ROBOTS 12.2 Poz Diizenleyicisi Ekrani

Q)]

Robot Ozellik

Q'aq G ]
TCP
X 120,11 mm E
¥ 431,76 mm E
z 300| mm El

Rotasyon Velktsri [rad]

[«

RX 0,001 [ ][ = ]

'y RY 3,166 (& |[= |
RZ 0,04 (= | = |

E Eklem Pozisyonlan

Taban o171 [a|[=]

o omuz o6.96° || = |
Dirsek | -12622]° [ & |[ =]

Bilek 1 4629 & |[=|

Bilek 2 o139s [ |[ = |

Bilek 3 a78le [ | =

¥ iptal || & TAMAM

Robot

Robot kolunun gegerli pozisyonu ile belirtilen yeni hedef pozisyonu 3B grafikte gosterilir. Robot
kolunun 3B ¢izimi robot kolunun gecerli pozisyonunu gosterir ve robot kolunun “gélgesi” de,
robot kolunun, ekranin sag tarafinda belirtilen degerlerle kontrol edilen hedef konumunu goste-
rir. Biiytlite¢ simgelerine basarak yakinlastirma/uzaklastirma yapabilir veya parmag siirtikle-
yerek gortiniimii degistirebilirsiniz.

Robot TCP'nin belirtilen hedef konumu bir giivenlik veya tetikleyici diizlemine yaklasirsa veya
robot aracinin oryantasyonu, arag¢ oryantasyonu alan sinurina yakinsa (bakm 10.12), yakin alan

smurmin bir 3B goriintimii gosterilir.

Givenlik diizlemleri sar1 ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve robot TCP'nin yerlestirilmesine
izin verilen diizlem tarafin belirten kiiciik bir okla gosterilir. Tetikleyici diizlemleri mavi ve

yesil renkte ve Normal modu smirlarinin (bakin 10.6) etkin oldugu, diizlemin yanina doniik olan

kiigiik bir okla goriintiilenir. Ara¢ oryantasyonu alan siniri, kiiresel bir koniyle, robot aracinin

gegcerli oryantasyonunu belirten bir vektorle gosterilir. Koninin i¢i, takim oryantasyonu (vektorii)

i¢in izin verilen alan temsil eder.

Hedef robot TCP’si artik sinirin yakininda degilse, 3B goriintiisii kaybolur. Hedef TCP, bir alan
sinirini ihlal ediyorsa veya ihlal etmeye ¢ok yaklasmissa, sinir gostergesi kirmizi olur.

Ozellik ve arag pozisyonu

Ekranin sag iist kogesinde 6zellik segici bulunur. Ozellik segici, robot kolunun hangi zellige

gore denetlenecegini belirler

Ozellik segicinin altinda, o sirada etkin olan Arag Merkez Noktasimin (TCP) adi goriintiilenir.
Adlandirilmis birden fazla TCP’yi yapilandirma hakkinda daha fazla bilgi i¢in bakin 13.6. Me-
tin kutulari, segilen 6zellikle ilgili TCP'nin tam koordinat degerlerini gosterir. X, Y ve z, aletin
konumunu kontrol ederken, RX, RY ve RZ ise aletin yoniinii kontrol eder.
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Yon temsilini segmek icin, RX, RY ve Rz kutularimin tistiindeki agilan kutu mentistinti kullanin.

Kullanilabilir tiirler sunlardir:

* Dondiirme Vektorii [rad] Yon, bir dondiirme vektorii olarak verilmistir. Eksenin uzunlugu
radyan cinsinden donitilecek agidir ve vektoriin kendisi de doniilecek ekseni belirler. Bu

varsayilan ayardir.
* Dondiirme Vektorii [°] YOn, dondiirme vektorii olarak verilmis olup, vektdriin uzunlugu

ise derece olarak dondiiriilecegi agidur.

e RPY [rad] Yuvarlama, aralik ve savrulma (RPY) agilari; burada agilar, radyan cinsindendir.
RPY dondiirme matrisi (X, Y’, Z” dondiirme), asagidakilerle verilir:

Rrpy(7, B, &) = Rz(a) - Ry (B) - Rx(7)

e RPY [°] Yuvarlama, aralik ve savrulma (RPY) agilari; burada acilar, derece cinsindendir.

Koordinat tiklatilarak degerler diizenlenebilir. Bir kutunun hemen sagindaki + veya — diigmelerini
tiklatarak, gecerli degere bir miktar ekleyebilir/gecerli degerden bir miktari ¢ikarabilirsiniz. Bir
diigmeyi basip basili tutmak, degeri dogrudan artirir/azaltir. Diigme ne kadar basili tutulursa,

artig/azalma da o kadar biiytik olur.

Baglanti konumlari

Ayri ayr eklem konumlarinin dogrudan belirtilmesini saglar. Her eklem konumunun —360°
ile +360° arasindaki aralikta bir degeri olabilir ve bunlar da eklem simirlaridir. Eklem konumu
tiklatilarak degerler diizenlenebilir. Bir kutunun hemen sagindaki + veya - diigmelerini tiklatarak,
gegcerli degere bir miktar ekleyebilir/gecerli degerden bir miktar1 ¢ikarabilirsiniz. Bir diigmeyi
basip basili tutmak, degeri dogrudan artirir /azaltir. Diigme ne kadar basili tutulursa, artig/azalma

da o kadar biiyiik olur.

Tamam digmesi

Bu ekran, Hareket Ettir sekmesinden etkinlestirildiginde (bakin 13.1), Tamam diigmesine
basildiginda Hareket Ettir sekmesine doniiliir ve burada robot kolu, belirtilen hedefe dogru
hareket eder. Belirtilen son deger bir ara¢ koordinati idiyse, robot kolu, hedef konuma, Hareket
Ettir L hareket ttirtinii kullanarak hareket ederken, en son bir eklem konumu belirtildiginde ise
robot kolu, hedef konuma, Hareket Ettir | hareket tiirtinii kullanarak hareket eder. Farkli hareket

tlrlerinin tarifi icin bakin 14.5.

iptal diigmesi

Iptal diigmesini tiklattiginizda, tiim degisiklikler g6z ardi edilerek ekrandan gikilir.
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13.1

Hareket Ettir Sekmesi

Bu ekranda, robot aracini ¢evirmek/dondiirmek ya da robot eklemlerini tek tek hareket ettir-
mek suretiyle, istediginiz zaman robot kolunu dogrudan hareket ettirebilirsiniz (ytirtitebilirsi-

niz).

) 07:40:52 CCCC O

[Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C_| Gunluk |
TCP Pozisyonu Robot Ozellik

aas

TCP

[i20igmm
43178 mm

o

Y

z -253.93| mm
RX

rad
v rad
- e rad

TCP Yonelme Aqsi Eklemleri Hareket Ettir

Taban i -91,71|
omuz | L L -98,96| @
Dirsek | -126,22| °
Bilek 1 | LY L -46,29| @
Bilek 2 | 91,
Bilek 3 | LY DL -1,78|°

Elle Yonlendir

w [*] [ w
w [4s] ) (9]
o

Hz =———A_100% | ¥ iptal || W TAMAM

@ Gercek Robot

13.1.1

Robot

Robot kolunun o anki pozisyonu 3B grafikte gosterilir. Biiytiiteg simgelerine basarak yakinlastirma/uzak

yapabilir veya parmag siiriikleyerek goriiniimii degistirebilirsiniz. Robot kolu istediginiz sekilde

kontrol etmek i¢in, Goriiniim 6zelligini se¢in ve 3B ¢izimin goriintiileme agisin1 gergek robot

kolu gordiigliniiz agiyla ayni olacak sekilde dondiiriin.

Robot TCP'nin gegerli konumu bir giivenlik veya tetikleyici diizlemine yaklasirsa veya robot
aletinin yonti, alet yonii alan smirina yakinsa (bakin 10.12), yakin alan sirmin bir 3B
goriiniimii gosterilir. Robot bir program ¢alistirdiginda, siir limitlerini goriintiileme devre dist

birakilacagini unutmayn.

Givenlik diizlemleri sar1 ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve robot TCP'nin yerlestirilmesine

izin verilen diizlem tarafini belirten kiiciik bir okla gosterilir. Tetikleyici diizlemleri mavi ve
yesil renkte ve Normal modu smirlarinin (bakin 10.6) etkin oldugu, diizlemin yanina
doniik olan kiiciik bir okla goriintiilenir. Arag¢ oryantasyonu alan simuri, kiiresel bir koniyle,
robot aracinin gegerli oryantasyonunu belirten bir vektorle gosterilir. Koninin ici, takim oryan-

tasyonu (vektorti) igin izin verilen alani temsil eder.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.1 Hareket Ettir Sekmesi

Robot TCP’si artik simirin yakininda degilse, 3B goriintiisii kaybolur. TCP, bir alan sinirin ihlal

ediyorsa veya ihlal etmeye ¢ok yaklagmissa, sinir gostergesi kirmizi olur.

13.1.2 Ozellik ve Arag Pozisyonu

Ekranin sag tist kosesinde 6zellik segici bulunur. Robot kolunu kontrol edecek goreli 6zelligi

tanimlar.

Ozellik segicinin altinda, o sirada etkin olan Ara¢ Merkez Noktasiin (TCP) ad1 goriintiilenir.
Metin kutulari, secilen 6zellikle ilgili TCP’nin tam koordinat degerlerini gosterir. Adlandirilmis
birden fazla TCP’yi yapilandirma hakkinda daha fazla bilgi i¢in (bakin 13.6).

Koordinat veya eklem pozisyonu tiklatilarak degerler elle diizenlenebilir. Bu sizi poz diizenle-
yicisi ekranina gotiirtir (bakin 12.2) ve burada alet veya hedef eklem konumlari i¢in bir

hedef konum ve yonii belirleyebilirsiniz.

13.1.3 Araci Hareket Ettir

® Bir cevirme oku (iist) basili tutuldugunda, robotun arag¢ ucu belirtilen yonde hareket

eder.

® Bir ddndiirme oku (alt) basili tutuldugunda, robot aracinin yonii belirtilen yonde degisir.
Dondiirme noktasi, Ara¢ Merkezi Noktas: (TCP), yani robot araci iizerinde karakteris-
tik bir nokta saglayan, robot kolunun ucundaki noktadir. TCP, kiigiik bir mavi top olarak

gosterilir.

Not: Hareketi herhangi bir anda durdurmak i¢in diigmeyi birakin

13.1.4 Eklemleri Hareket Ettir

Ayr1 ayri eklemlerin dogrudan denetlenmesini saglar. Her eklem, —360°'tan +360°’a hareket
edebilir ve bunlar da her eklem igin yatay cubukla gosterilen eklem simirlaridir. Bir eklem, eklem
smirina ulastiginda, daha fazla siirtilemez. Bir eklemin sinirlar1 varsayilandan farkli bir konum
araligiyla yapilandirilmigsa (bakin 10.11),buaralik yatay cubukta kirmizi renkte belirtilir.

13.1.5 Serbest siirls

Serbest siiriig tusu basili tutulurken, robot kolunu fiziksel olarak kavramak ve istediginiz yere
¢ekmek miimkiindiir. Ayarlar sekmesindeki yercekimi ayar: (bakin 13.7) yanligsa veya
robot kolu agir bir yiik tasiyorsa, Serbest siiriis diigmesine basildiginda robot kolu hareket
etmeye (diismeye) baslayabilir. Bu durumda, yalnizca Serbest siiriis diigmesini serbest birakin.
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11-36 Sirim 3.10



13.2 G/C Sekmesi UNIVERSAL ROBOTS

UYARI:

1. Dogru kurulum ayarlarmi kullandigimizdan emin olun
(6rnegin Robot montaj agisi, TCP agirhigi, TCP ofseti). Prog-

ramla birlikte kurulum dosyalarini kaydedin ve ytikleyin.

2. Serbest siiriis diigmesine basmadan énce TCP ayarlarn ile
robot montaj ayarlar1 dogru ayarlandigindan emin olun. Bu
ayarlar dogru degilse, Serbest Siiriis diigmesine basildiginda
robot kolu hareket eder.

3. Serbest stirtis islevi (Empedans/Geri Siiriis) sadece
risk degerlendirmesinin izin verdigi kurulumlarda kul-
lanilacaktir. Araglarin ve engellerin keskin kenarlar1 veya
sikma noktalar1 bulunmamalidir. Tiim personelin robot

kolunun ulasamayacag1 yerde olmasini saglayin.

13.2 G/C Sekmesi

Qd Dosya 07:41:22 CCCC O
fProgram rKurqum rHareket Ettir [ G/C Gl’]nll’]k|

Robot MODBUS
Yapilandinlabilir Giris Dijital Giris Uc Ekipman Girisi
S-Guard Reset @ | @ 4 0D D4
Dijital
S-Guard Reset & | & 5 19| D5 Jo 0
2| Db StartProg @ | & 6 o1
I Y| D7 Stop-Prog & | @ 7
Analoq Giris analog_in[2]
anzlog_in[0] analog_in(1] - |Vo\taj |v|
HEEY ‘ |Voltaj |" S | |\"Io‘taj |'| analog_in[3]
ov 10v ov 10V [ ooov  |vora]
Yapilandinlabilir Cikis Dijital Cikis Uc Ekipman Cikisi
o@| @4 o@ | @ 2 Dijital
1@ @s Prog-Running & | @ 5 @o
2@ | @ s 2@ | @ s @1
3@ @7 3@ @7 Kontrol eden:
Analog Cikis |Ku|lan|C| |v|
anzlog_out[0] analog_out([1]
W = W = Vaoltaj
kim
b ,’i\,
4mA 20maA amA 20maA 0

[#] Simulasyon
o Gergek Robot

Bu ekranda her zaman, robot kontrol kutusuna giden veya robottan gelen canli G/C sinyal-
lerini izleyebilir ve ayarlayabilirsiniz. Ekran, programin yiiriitiild{igii zaman dilimi de dahil
olmak tizere, G/C'nin gecerli durumunu goériintiiler. Program ytiriitmesi sirasinda herhangi
bir degisiklik yapilirsa program durur. Program durdugunda, tiim ¢ikis sinyalleri durumlarim
korur. Ekran yalnizca 10 Hz ile giincellendiginden, ¢ok hizl bir sinyal diizgiin goériintiileneme-
yebilir.

Yapilandirilabilir G/C’ler, kurulumun giivenlik G/C yapilandirma béliimiinde tanimlanmis

ozel giivenlik ayarlari icin ayrilabilir (bakin 10.13); ayrilanlar, varsayilan veya kullanici
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tanimli ad yerine giivenlik islevi adina sahip olacaktir. Giivenlik ayarlar1 igin ayrilan yapilandirilabilir

¢ikislar degistirilemez ve sadece LED’ler olarak goriintiilenir.

Sinyallerin elektrik ayrmtilar1 ?? béliimiinde agiklanmustir.

Voltaj Alet Cikisinda, yalnizca Alet Cikisi Kullanici tarafindan kontrol edilirken Voltaj yapilandirilabilir.
Bir URCap segilmesi durumunda, Voltaja erisim kaldirilir.

Analog Etki Alani Ayarlari  Analog G/C, akim [4-20 mA] veya voltaj [0-10 V] ¢ikis olarak ayar-
lanabilir. Program kaydedilirse sonradan robot denetleyicisinin yeniden baslatildig1 durum-
larda ayarlar hatirlanir. Alet Cikisinda, bir URCap segilmesi durumunda, analog Alet Girisleri
Etki Alan1 Ayarlarina erisim kaldirilir.

13.3 MODBUS

Kurulumda ayarlandiklarindan, asagidaki ekran goriintiileri MODBUS istemcisinin G/C sin-
yallerini gosterir. Sayfanin tistiindeki agilan mentileri kullanarak, gortintiilenen icerigi sinyal ti-
pine ve birden fazlasi yapilandirilmissa MODBUS birimine gore degistirebilirsiniz. Listelerdeki
her sinyal, onun baglantilarmin durumunu, degerini, adin ve sinyal adresini icerir. G/C sek-
mesi kontroliintin baglant1 durumu ve se¢imi buna izin veriyorsa, gikis sinyalleri degistirilebilir
(bakin 13.8).

Qd Dosya 07:41:22 CCCC O

(Program rKurqum rHareket Ettir | G/C | Ginlak |
Robot | MODBUS

MODBUS tip: |TUmu |-| MODBUS Unitesi: ‘TUmU |-‘

Girisler Cikislar

MODBUS unitesi: 10.0.0.2 MODBUS unitesi: 10.0.0.2

o MODBUS_4 [250] o MODBUS_3 [18]

MODBUS iinitesi: 127.0.0.1 MODBUS initesi: 127.0.0.1

e MODBUS_1 [0] ° MODBUS_2 [16]
o MODBUS_5 [17]
o MODBUS_6 [18]
o MODBUS_7 [19]
o MODBUS_8 [20]
o MODBUS_8 [21]

[#] Simulasyon
o Gergek Robot

13.4 Otomatik Hareket Ettir Sekmesi

Otomatik Hareket Ettir sekmesi, robot kolunun ¢alisma alan igerisinde belirli bir pozisyona
getirilmesi gerektiginde kullanilir. Buna 6rnek olarak, bir programi ¢alistirmadan 6nce robot
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13.4 Otomatik Hareket Ettir Sekmesi UNIVERSAL ROBOTS

kolunun bu programin baslangi¢ pozisyonuna getirilmesi veya 6nce robotun bu programin
baslangi¢ pozisyonuna getirilmesi veya programi degistirirken bir ge¢is noktasma getirilmesi
verilebilir.

d 07:40:35 CCCC O
(Calistir | Hareket Eitir | G/C | Gunluk | Otomatik Hareket Ettir |

Robotu Pozisyona Getir.

Gosterilen hareketi gerceklestirmek igin 'Otomatik’ butonuna basil tutun, iptal etmek igin butonu birakin.
Robotu pozisyonuna manuel getirmek icin 'Manuel' butonuna basin.

Otomatik

!: .. Manuel

Animasyon

Animasyon, robot kolunun gerceklestirmek tizere oldugu hareketi gosterir.

DIKKAT:

Animasyonu, gercek robot kolunun pozisyonu ile karsilastirin
ve robot kolunun hareketi hicbir engele carpmadan gtivenli bir
sekilde yapabileceginden emin olun.

DIKKAT:

Otomatik kaydir islevi, golge gezingesi boyunca robot boyunca
hareket eder. Carpisma, robot veya diger ekipmana zarar verebi-
lir.

Otomatik

Robot kolu, animasyonda gosterildigi sekilde hareket ettirmek i¢in Otomatik diigmesini basili
tutun.

Not: Hareketi herhangi bir anda durdurmak i¢in diigmeyi birakin.

Elle

Elle diigmesine basarak, robot kolunun elle hareket ettirilecegi Hareket sekmesine gidebilirsi-
niz. Bu sadece animasyondaki hareket tercih edilmediginde gereklidir.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.5 Kurulum— Yiikle/Kaydet

13.5 Kurulum— Yikle/Kaydet

Qd Dosya 07:41:11 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |

TCP Yapilandirmasi

Robot Kurulumunu Dosyaya Yukle/Kaydet

Montaj

Robot Kurulumu, robotun calisma ortamina nasil yerlestirilecedini tim yénleriyle kapsar,

G/C Ayarlan Robotun mekanik montajini, dider ekipmanlarla elektrik baglantilarini ve robot programinin
dayandid tum segenekleri kapsar. Programin kendisini igermez.

- Giivenlik

=]

Degiskenler Gecerli kurulumu kaydet

MODBUS |de}caU|t |
m Kaydet Farkh Kaydet...

Gzellikler [ Kaydet || % |

Pzl @y Farkl bir kurulum dosyasi yukle

Konveydr Takibi
‘ Yikle || Yeni Olustur |

EtherNet/IP
PROFINET

Varsayilan Program

E‘ E’u kle/Kaydet

Robot Kurulumu, robot kolunun ve kontrol kutusunun ¢alisma ortamina nasil yerlestirilecegi
konusunun tiim noktalarini kapsar. Robot kolunun mekanik montajini, diger ekipmanlarla elekt-
rik baglantilarini ve robot programinin dayandigi tiim segenekleri kapsar. Programin kendisini

icermez.

Bu ayarlar, G/C sekmesinde ayarlanan G/C etki alanlar1 i¢in olanlar hari¢, Kurulum sekmesin-
deki farkli ekranlar kullanilarak ayarlanabilir (bakin 13.2).

Robot i¢in birden fazla kurulum dosyas: bulundurma imkani vardir. Olusturulan programlar
etkin kurulumu kullanir ve kullanildiginda bu kurulumu otomatik olarak ytikler.

Kurulumda yapilan herhangi bir degisikligin gti¢ kapatildiktan sonra korunmasi igin kayde-
dilmesi gerekir. Kurulumda kaydedilmemis degisiklikler varsa, Kurulum sekmesinin sol ta-
rafindaki Yiikle/Kaydet metninin yaninda bir disket simgesi gosterilir.

Bir kurulum, Kaydet veya Farkli Kaydet... diigmesine basilarak kaydedilebilir. Alternatif ola-
rak, bir programi kaydetmek, etkin kurulumu da kaydeder. Farkl bir kurulum dosyas: yiikle-
mek i¢in, Yiikle diigmesini kullanin. Yeni Olustur diigmesi, Robot Kurulumundaki tiim ayar-

lar1 fabrika varsayilanlarina sifirlar.

DIKKAT:

Robotu bir USB siiriiciistinden yiiklenen bir kurulumla kullan-
maniz dnerilmez. Bir USB siiriiciistinde sakli bir kurulumu kullan-
mak i¢in, 6nce onu ytikleyin ve Farkli Kaydet... diigmesini kulla-

narak yerel programlar klasoriine kaydedin.
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UNIVERSAL ROBOTS

13.6 Kurulum — TCP Yapilandirmasi

d Dosya 07:41:05 CCCC O

Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
CP Yapilandirmasi Uc Ekipman Merkez Noktasi

Montaj
Kullarlabilir TCP'ler:

G/C Ayarlan TCP |v|
Olﬁ eilzEnl X | 0.0| mm | Yeniden Adlandir | ® A
Degiskenler v s I

L

b \
MopBUS :[ odmm | Yen | O\
Ozellikler RX 0.0000| rad ® O :
Yumusak Gegig RY | 0.0000| rad | y Pozisyon | 7_17
Konveydr Takibi RZ | 0,0000| rad | 7Y6nelme Acisi |

Y

EtherNet/IP
Tasimz kapasitesi: kg
z

] Agirlik merkezi:

PROFINET
Varsayillan Program

iikle/Kaydet

_

Bir Alet Merkez Noktas1 (TCP), robotun aleti tizerindeki bir noktadir. TCP tanimlanir ve Kuru-
lum Sekmesi Alet Merkez Noktas1 Ayar1 ekraninda adlandirilir (iistte gosterilmistir). Her TCP
bir ¢eviri ve alet ¢ikis flansinin merkezine gore bir dondiirme igerir.

Daha once saklanan bir gecis noktasma dénmeye programlandiginda bir robot, TCP’yi gegis
noktasinda kaydedildigi konum ve yone hareket ettirir. TCP, dogrusal hareket i¢in program-
landiginda dogrusal olarak hareket eder.

X, Y ve Z koordinatlari, TCP'nin konumunu belirtirken, RX, RY ve RZ koordinatlarryla yoniinii be-
lirtir. Tim degerler sifir oldugunda TCP, alet ¢ikis flanginin merkez noktasiyla gakisir ve ek-

randa gosterilen koordinat sistemini kabul eder.

13.6.1 TCP’leri ekleme, yeniden adlandirma, degistirme ve kaldirma

Yeni bir TCP tanimlamak icin, Yeni diigmesine dokunun. Olusturulan TCP otomatik olarak
benzersiz bir ad alir ve agilan mentide segilebilir hale gelir. Bir TCP’yi yeniden adlandirmak
i¢in, Yeniden Adlandir diigmesine dokunun. Secilen TCP’yi kaldirmak i¢in, Kaldir diigmesine
dokunun. Son TCP kaldirilamaz.

Secilen TCP'nin gevirisi ve dontist, ilgili beyaz metin alanlarina dokunularak ve yeni degerler
girilerek degistirilebilir.

13.6.2 Varsayilan ve etkin TCP

Kullanilabilir TCP'ler acilan mentisiindeki adin solundaki yesil onay isareti simgesiyle isaretlenen

varsayilan bir yapilandirilmis TCP vardir. Bir TCP’yi varsayilan olarak ayarlamak igin, istediginiz

TCP’yi secin ve Varsayilan olarak ayarla diigmesine dokunun.

Kartezyen koordinat sistemi alanindaki tiim dogrusal hareketleri belirlemek icin bir TCP ofseti
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UNIVERSAL ROBOTS 13.6 Kurulum — TCP Yapilandirmasi

etkin olan olarak belirtilmistir. Etkin TCP'nin hareketi Grafik Sekmesinde goriintiilenir (bakin 14.31).
Bir program calistirilmadan once, varsayilan TCP, etkin TCP olarak ayarlanur. Bir programda,

robotun belli bir hareketi icin, belirtilen TCP’lerden herhangi biri etkin olarak ayarlanabilir (bakin 14.5
veld.12).

13.6.3 TCP konumunu 6gretme

Q@ Dosya 07:41:05 CCCC O

Program | Kurulum rHareket Ettir | G/C | Ginlak |
<P Yapilandirmas: Uc Ekipman Merkez Noktasi
Montaj
GiC Ayarlan TCP Pozisyonunu Ogret
0& Giivenlik | 0‘O| o | Yeniden Adlandir @ Daha fazla nokta gerekiyor
Degiskenl

CalTeencl mm TCPyi farkl agilardan ayni konuma

getirin,

Ozellikler 0.0000| rad Noktay! ayarla 1
Yumusak Gecis | 00000/rad |  Ppozisyon |
Konveydr Takibi | 0,0000| rad | yYénelme Acisi |

EtherNet/IP
PROFINET
Varsayllan Program

Yiikle/Kaydet

TCP konumu koordinatlari, asagidaki sekilde otomatik olarak hesaplanabilir:

1. TCP Konum Sihirbazi diigmesine dokunun.
2. Robotun ¢alisma alani i¢inde sabit bir nokta segin.

3. TCP’yi en az ti¢ farkli agidan hareket ettirmek ve aletin ¢ikis flansinin ilgili konumlarimi
kaydetmek icin, ekranin sag tarafindaki konum oklarmi kullanin.

4. Dogrulanan koordinatlar1 uygun TCP’ye uygulamak i¢in, Ayarla d{igmesini kullanin. He-
saplamanin diizgiin ¢alismasi i¢in konumlarin yeterince farkli olmas: gerekir. Bunlar yete-
rince farkli degilse, diigmelerin tisttindeki durum LED’i kirmiziya doéner.

TCP’yi belirlemek igin ti¢ konumun yeterli olmasina ragmen, hesaplamanin dogru oldugunu
dogrulamak i¢in dérdiincii bir konum kullanilabilir. Kaydedilen her noktanin, hesaplanan TCP’ye
gore kalitesi, ilgili diigmedeki yesil, sar1 veya kirmizi bir LED kullanilarak belirtilir.

CB3 11-42 Surim 3.10



13.6 Kurulum — TCP Yapilandirmasi UNIVERSAL ROBOTS

13.6.4 TCP oryantasyonunu 6gretme

& Dosya 07:41:05 CCcCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
TCP Yapilandirmas Uc Ekipman Merkez Noktasi
Montaj
G/C Ayarlan TCP Yonelme Acisim Ogret
OE Giivenlik | 0.0| . | Yeniden Adlandir @ Highir dzellik segilmedi
Degiskenl
SOl cen Sl mm Bir dzellik/eksen takimi segin ve ug
ekipmani, secilen dzelligin Z ekseni
MODBUS mm yoniyle ayni olacak sekilde bir nokta
o ayarlayin.
Ozellikler 0.0000| rad
. — =Tanimlanmamis= hd
Yumusak Gegig | 0.0000| rad | 7 Pozisyon | | 2 | |
Konveydr Takibi | 0.0000| rad | 2 vonelme Aas | Noktay: ayarla
FtherNet/IP
PROFINET
O
Varsayillan Program -
iikle/Kaydet

1. TCP Yon Sihirbaz1 diigmesine dokunun.

2. Aqilan listeden bir 6zellik segin. Yeni sekilleri tanimlama hakkinda daha ayrintih bilgiler
icin (bakin 13.12)

3. Noktay1 se¢ diigmesine dokunun ve Alet oklarini hareket ettir secenegini kullanarak, alet
yoniiyle ilgili TCP'nin, se¢ilen sekillerin koordinat sistemiyle kesistigi bir yere gidin.

4. Hesaplanan TCP yoniinii dogrulaymn ve Ayarla diigmesine dokunarak onu secilen TCP’ye

ayarlayn.

13.6.5 Tasima kapasitesi

Robot aletinin agirligi, ekranin alt kisminda belirtilmistir. Bu ayar1 degistirmek igin dogrudan

beyaz metin alanina dokunun ve yeni bir agirlik girin. Ayar, tanimlanan ttiim TCP’ler i¢in gegerlidir.

[zin verilen maksimum tagima kapasitesi hakkindaki ayrintilar icin bak1n Donanim Kurulum

Kilavuzu.

13.6.6 Agirhk merkezi

Aletin agirlik merkezi, CX, CY ve CZ alanlar1 kullanilarak belirtilir. Ayarlar, tamimlanan ttim
TCP’ler i¢in gegerlidir. Stiriim 3.8 oncesinde olusturulan kurulumlar, daha 6nce ayarlanmissa,
TCP’ye ayarlanan agirlik merkezini destekler. Agirlik merkezi manuel olarak ayarlandiginda,
3.8 veya sonraki siiriimlerde, TCP'nin agirlik merkezini ayarlama 6zelligi kalic1 olarak kaldirilir.

UYARI:
Dogru kurulum ayarlarini1 kullanin. Programla birlikte kurulum
dosyalarmi kaydedin ve ytikleyin.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.7 Kurulum — Montaj

13.7 Kurulum — Montaj

Qd Dosya 07:41:08 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
TCP Yapilandirmasi Robot Montaji ve Acisi
ontaj :T
G/C Ayarlan
- Giivenlik -
=2
Degiskenler 1
MODBUS
Ediklik
Ozellikler ! &

Yumusak Gecis <E

Konveydér Takibi |-.' : %
EtherNet/IP ° 0.0°
PROFINET [ 3

Varsayilan Program

Yiikle/Kaydet ¥

Robot Taban MontajlthjndUr| 4 45° || 4 | 0.0°| = || 45° B |

Robot kolunun montajin: belirlemek, iki amaca hizmet eder:

1. Robot kolunun ekranda dogru goriinmesini saglamak.

2. Yercekiminin yoniinii denetleyiciye bildirmek.

Gelismis bir dinamik model, Robot koluna diizgiin ve hassas hareketler kazandirmanin yaninda,
Robot kolunun kendini Serbest Siiriis Modunda tutmasin: da saglar. Bu nedenle, Robot kolu-
nun montajinin dogru yapilmasi dnemlidir.

UYARI:

Robot kolunun montajinin dogru yapilamamasi, sik Koruyucu
Duruslara neden olabilir ve/veya Robot kolu, Serbest Siiriis
diigmesine basildiginda hareket eder.

Robot kolu diiz bir tezgaha veya yere monte edilirse, bu ekranda hi¢bir degisiklik yapilmasimna
gerek kalmaz. Ancak Robot kolu tavana montajli, duvara montajli veya belirli bir acityla mon-

tajl1 ise, bunun diigmeler kullanilarak ayarlanmasi gerekir.

Ekranin sag tarafindaki diigmeler Robot kolunun montaj agisin1 ayarlamak igindir. Sag tist ta-
raftaki ti¢ diigme, tavanin (180°), duvarin (90°), yerin (0°) agisin1 ayarlar. Egiklik diigmeleri
rasgele bir ac1 belirler.

Ekranin alt kismindaki diigmeler, Robot kolu montajini gergek montaja uyacak sekilde dondiirmek
icin kullanilir.
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UYARI:
Dogru kurulum ayarlarini kullanin. Programla birlikte kurulum
dosyalarmi kaydedin ve ytikleyin.

13.8 Kurulum— G/C Ayarlari

Qd Dosya 07:41:08 CCCC O
Program | Kurulum rHareket Ettir | G/C Gl’]nll’]k|

TCP Yapilandirmasi

Garanim
Montaj [pijtal ]
/C Ayarlan
Giris Cikig
J=, Giivenlik digital_in[0] : <Varsaylan= = digital_out[0] : <Varsaylan= =
Degiskenler digital_in[1] : =Varsaylan= _ % digital_out[1] : Prog-Running _
digital_in[2] : Programi baslat digital_out[2] : <Varsaylan=
MODBUS o . _— -
digital_in[3] : Programi durdur m digital_out[3] : <Varsaylan= .
Ozellikler digital_in[4] : =Varsaylan= digital_out[4] : <Varsaylan>
: digital_in[5] : =Varsaylan=> digital_out[5] : <Varsaylan=
Yumusak Gegis
digital_in[8] : =Varsaylan= digital_out[6] : <Varsaylan=
Konveydr Takibi digital_in[7] : <Varsaylan= ~| digital_out[7] : <Varsayilan= ~|

EtherNet/IP
G/ sekmesi kontroll

PROFINET

Varsayillan Program

E‘ EKISEVERE Programda Eylem

Calisirken yiksek - durduruldugunda al... |v|

G/C Ayar ekraninda kullanicilar, G/C sinyallerini tanimlayabilir ve eylemleri G/C sekmesi
kontroliiyle yapilandirabilir.

Giris ve Cikis kisimlari, 6rnegin asagidakiler gibi G/C sinyallerinin tiplerini siralar:

¢ Dijital standart genel amag, yapilandirilabilir ve alet
¢ Analog standart genel amag ve alet
* MODBUS

¢ Genel amach kayitlar (boolean, tamsay1 ve yiizen) Genel amagh kayitlara, drnegin bir alan

veri yolu (6rnegin Profinet ve EtherNet/IP) tizerinden erisilebilir.

13.8.1 G/C Sinyal Tipi

Giris ve Cikis kisimlarinda siralanan sinyallerin sayisin siirlamak igin, goriintiilenen icerigi

sinyal tipine gore degistirmek icin, ekranin tistiindeki Goriiniim agilan meniisiinii kullanin.

13.8.2 Kullanici Tanimh Adlari Atama

Robotla calisirken sinyallerin ne yaptigini kolayca hatirlamak i¢in kullanicilar, adlar1 Girig ve
Cikis sinyalleriyle iliskilendirebilir.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.9 Kurulum — Gvenligi

1. Istediginiz sinyali secin

2. Adiayarlamak i¢in ekranin alt kismindaki metin alanina dokunun.

3. Adi varsayilan olarak sifirlamak i¢in, Temizle diigmesine dokunun.
Programda genel amagl bir kaydin (6rnegin bir Bekle komutu veya bir Eger komutunun sarth
ifadesi i¢in) kullanilabilmesini saglamak icin, kayda kullanici tanimli bir ad verilmelidir Bekle

ve If komutlari sirayla (14.11) ve (14.20) altinda agiklanmuistir. Adi belirtilen genel amagh

kayitlar, Ifade Diizenleyicisi ekranindaki Girig veya Cikis secicisinde bulunabilir.

13.8.3 G/C Eylemleri ve G/C Sekmesi Kontroll

Girig ve Cikis Eylemleri: Fiziksel ve Veri Yolu dijital G/(leri, eylemleri tetiklemek veya bir prog-
ramin durumuna tepki gostermek icin kullanilabilir.

Kullanilabilir Girig Eylemleri:

* Baglat: yiikselen bir kenarda gegerli programi baglatir veya devam eder.

® Durdur: Yiikselen bir kenarda gegerli programi durdurur.

¢ Beklet: Yiikselen bir kenarda gegerli programi bekletir.

* Serbest siiriis: Giris yiiksek oldugunda, robot serbest siiriistedir (serbest siiriis diigmesine
benzer sekilde). Bir program calisiyorsa veya diger kosullar serbest siiriise izin vermi-

yorsa, giris goz ard1 edilir.

UYARI:

Robot, Baslatma girisi eylemi kullanilirken durdurulursa, ilgili
programu yiirtitmeden yavasga programin birinci gegis noktasina
gider. Robot, Baslatma girisi eylemi kullanilirken bekletilirse, ilgili
programa devam etmeden yavasga bekletildigi yerden pozisyona
gider.

Kullanilabilir Cikis Eylemleri:

¢ Calismadiginda diisiiktiir: Program durumu “durduruldu” veya “bekletildi” oldugunda
¢ikis distktiir.

¢ Calismadiginda ytiksektir: Program durumu “durduruldu” veya “bekletildi” oldugunda
cikis yiiksektir.

¢ Calisirken yiiksektir, durduruldugunda diistiktiir: Program durumu “durduruldu”
veya “bekletildi” oldugunda ¢ikis diisiiktiir, calishigidaysa ytiksektir.

¢ Siirekli Pals: Program calisirken, ¢ikis saniye cinsinden belirli bir siire boyunca yiiksek
ve diisiik arasinda gecis yapar. Pals durumunu korumak icin, programi bekletin veya

durdurun.

G/C Sekmesi Kontrolii: Bir ¢ikisin G/C sekmesinden mi (programlayicilar tarafindan ya da hem
operatorler hem de programlayicilar tarafindan) yoksa robot programlari tarafindan m

kontrol edilecegini belirleyin.

13.9 Kurulum — Givenligi

Bakin bolim 10.
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13.10 Kurulum — Degiskenler

d Dosya 07:41:08 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

TCP Yapilandirmasi

Kurulum Degiskenler

Montaj

Dedisken = | Dedger

G/C Ayarlan

-, Giivenlik
=

edgiskenler

MODBUS

Ozellikler

Yumusak Gecisg
Konveyir Takibi
EtherNet/IP
PROFINET
Varsayillan Program

E‘ Yilkle/Kaydet

Yeni Olustur

Degiskenler ekraninda olusturulan degiskenlere Kurulum Degiskenleri denir ve bunlar, nor-
mal program degiskenleri gibi kullanilir. Kurulum Degiskenleri 6zeldir, ¢iinkii bir program
durup ardindan tekrar basladiginda ve Robot kolu ve/veya Kontrol kutusu kapatilip tekrar
calistirlldiginda bile degerlerini korurlar. Bunlarin adlar1 ve degerleri, kurulumla saklanir, do-

layisiyla birden fazla programda ayni degiskenleri kullanmak miimkiindiir.

Yeni kurulum degiskeni olustur
Ad Deder

i var 1 ‘ = ' |

Yeni Olustur diigmesine bastiinizda, yeni degisken icin tavsiye edilen adin yazildig1 bir panel

acilir. Ad1 degistirilebilir ve degeri, metin alanlarindan birine dokunularak girilebilir. Tamam
diigmesine ancak yeni ad1 bu kurulumda kullanilmadiginda dokunulabilir.

Bir kurulum degiskeninin degerini degistirmek icin, degisken listede vurgulanabilir ve ardindan
Degeri Diizenle diigmesi tiklanabilir.

Bir degiskeni silmek i¢in, onu se¢in ve Sil diigmesine dokunun.

Kurulum degiskenlerini yapilandirdiktan sonra, kurulumun kendisinin kaydedilerek yapilandirma

korunur.
Kurulum degiskenleri ve degerleri her 10 dakikada bir otomatik olarak kaydedilir.

Bir program veya kurulum yiiklendigi ve program degiskenlerinden bir veya daha fazlas1 ku-
rulum degiskenleriyle ayni ada sahip oldugunda kullaniciya, sorunu, program degiskeni yerine
ayni addaki kurulum degiskenlerini kullanarak ¢6zme veya sorunu, ¢akisan degiskenlerin oto-
matik olarak yeniden adlandirilmasini saglayarak ¢zme secenekleri sunulur.

Sdrim 3.10 11-47 CB3

Telif hakki © 2009-2019 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklari Saklidir.



Telif hakki © 2009-2019 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklari Saklidir.

UNIVERSAL ROBOTS

13.11 Kurulum — MODBUS istemci G/C Ayarlari

13.11 Kurulum — MODBUS istemci G/C Ayarlari

Qd Dosya 07:41:09 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
.

TCP Yapilandirmasi MODBUS Client G/C Ayarlani S
Montaj 10.0.0.2

\P:‘ 10.0.0.2‘ []siral mod El
G/C Ayarlan
O@ Giivenlik o ‘ 0‘ ‘Ka)ﬂt Cikigi ‘vH ‘ =
Degiskenler

Frekans[Hz] MODEUS Slave Adresi 255

MODBUS

Yanit siresi [msl: ----, Sire asimlari: 0, Istek basarisiz oldu: 8, Avg. resp. f: ----

Ozellikler
o D ‘Dijital Giris

v ‘

| L=

Yumusak Gecis

EtherNet/IP
PROFINET

Varsayllan Program Gelismis segenekleri goster

Yiikle/Kaydet

. . Frekans [Hz] MODEBUS Slave Adresi 255
Konveydr Takibi

Yanit siresi [msl: ----, Sire asimlari: O, Istek basarisiz oldu: 8, Avg. resp. f: ----

Burada, MODBUS istemcisi (ana) sinyalleri ayarlanabilir. Belirtilen IP adreslerindeki MODBUS
sunucular1 (veya bagiml birimler) ile olan baglantilar, giris/cikis sinyalleri ile olusturulabilir
(kayzitlar veya dijital). Programlarda kullanilabilmesi i¢in her sinyalin benzersiz bir ad1 vardir.

UYARI:

Baglant1 kesildi sinyallerine erisildiginde, programimz durduru-

lur.

Yenile

Bu diigmeye bastiginizda, tiim MODBUS baglantilar1 yenilenir. Yenileme, tiim modbus birim-

lerinin baglantisini keser ve bunlari tekrar baglar. Tiim istatistikler silinir.

Birim ekle

Yeni bir MODBUS birimi eklemek i¢in bu diigmeye basin.

Birimi sil

MODBUS birimini ve o birimdeki tiim sinyalleri silmek i¢in bu diigmeye basin.

Birim IP ayarla

Burada, MODBUS biriminin IP adresi gosterilir. Degistirmek icin diigmeye basin.
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13.11 Kurulum — MODBUS istemci G/C Ayarlar UNIVERSAL ROBOTS

Sirali mod

Sadece Geligmis Secenekleri Goster (bakin 13.11) se¢ildiginde kullanilabilir. Bu onay kutusu segildiginde,
modbus istemcisi bir sonraki istegi gondermeden 6nce bir yanit1 beklemeye zorlanir. Bu mod,
bazi fieldbus birimleri igin gerekir. Bu secenegin acilmasi, birden fazla sinyal oldugunda yardimci
olabilir ve artan istek siklig1, sinyal kesintilerine neden olur. Sirali modda birden fazla sinyal
tanimlandiginda, gecerli sinyal frekansinin, istenenden daha diisiik olabilecegini unutmayin.
Gegerli sinyal frekansi, sinyal istatistiklerinde gozlemlenebilir (bakin kisim 13.11). Gegerli sin-
yal frekansi, “Frekans” agilan listesinde secilen degerin yarisindan azsa, sinyal gostergesi sariya

doner.

Sinyal ekle
[lgili MODBUS birimine bir sinyal eklemek igin bu diigmeye basin.

Sinyal sil
Igili MODBUS biriminden bir MODBUS sinyalini silmek i¢in bu diigmeye basin.

Sinyal tarini ayarla

Sinyal tiirtinti se¢mek i¢in bu agilan mentiyti kullanin. Kullanilabilir tiirler sunlardir:

Dijital giris: Dijital giris (bobin), sinyalin adres alaninda belirtilen bobin tizerindeki MODBUS
biriminden okunan bir bitlik miktardir. Fonksiyon kodu 0x02 (Ayrik Girisleri Oku) kul-
lanilir.

Dijital ¢ikis: Dijital gikis (bobin), tek bit miktar1 olup, yiiksek veya diisiik olarak ayarlanabilir. Bu
cikisin degeri kullanic1 tarafindan ayarlanmadan 6nce, uzak MODBUS birimindeki deger
okunur. Bu ise, islev kodu 0x01 (Okuma Bobinleri) kullanildig1 anlamina gelir. Cikis bir
robot programiyla veya sinyal degerini ayarla diigmesine basilarak ayarlandiginda, islev
kodu 0x05 (Tek Bobin Yaz) ve tistii kullanilar.

Girisi kaydedin: Kayit girisi, adres alaninda belirtilen adresten okunan 16 bitlik bir miktardir.
Fonksiyon kodu 0x04 (Giris Kayitlarmi Oku) kullanilir.

Cikist kaydedin: Kayit ¢ikisi, kullanici tarafindan ayarlanabilen 16 bitlik bir miktardir. Kaydin
degeri ayarlanmadan 6nce, uzak MODBUS birimindeki degeri okunur. Bu ise, islev kodu
0x03 (Okuma Tutma Kayitlart) kullanildig1 anlamia gelir. Cikis bir robot programiyla
veya sinyal degerini ayarla alaninda bir sinyal degeri belirlenerek ayarlandiginda, uzak
MODBUS birimindeki degeri ayarlamak i¢in islev kodu 0x06 (Tek Kayit Yaz) kullanilir.

Sinyal adresini ayarla

Bu alanda uzak MODBUS sunucusunun adresi gosterilir. Farkli bir adres se¢mek icin ekran tus
takimini kullanin. Gegerli adresler {tireticiye ve uzak MODBUS biriminin yapilandirmasina gore

degisir.

Sinyal adini ayarla

Kullanici, ekrandaki klavyeyi kullanarak, sinyale bir ad verebilir. Sinyal, programlarda kul-

lanildiginda bu ad kullanilir.
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Sinyal degeri
Burada, sinyalin o anki degeri gosterilir. Kayit sinyalleri i¢in bu deger isaretsiz tamsay1 olarak
ifade edilir. Cikis sinyallerinde, diigmeyi kullanarak istenen sinyal degeri ayarlanabilir. Kay1t

cikis1 i¢in yine, birime yazilacak deger isaretsiz tamsay1 olarak saglanmalidur.

Sinyal baglanti durumu

Bu simge, sinyalin dogru okunabilir/yazilabilir oldugunu (yesil) ya da birimin beklenmedik
sekilde yanit verdigini veya ulasilamaz oldugunu (gri) gosterir. Bir MODBUS istisna yanti
alindiginda, yanit kodu goriintiilenir. MODBUS-TCP stisna yamitlar::

E1: YASAKISLEV (0x01) Sorguda alinan fonksiyon kodu, sunucu (veya bagiml birim) igin izin
verilebilir bir eylem degildir.

E2: YASAK VERI ADRESI (0x02) Sorguda alinan fonksiyon kodu, sunucu (veya bagimli birim)
i¢in izin verilebilir bir eylem degildir; girdiginiz sinyal adresinin uzak MODBUS sunucu-
sunun ayarlarina uygun olup olmadigin kontrol edin.

E3: YASAK VERI DEGERI (0x03) Sorgu veri alaninda bulunan bir deger, sunucu (veya bagimli
birim) igin izin verilebilir bir deger degildir, girilen sinyal degerinin uzak MODBUS sunu-
cusundaki belirtilen adres icin gecerli olup olmadigmi kontrol edin.

E4: BAGIMLI CIHAZ ARIZASI (0x04) Sunucu (veya bagimli birim), istediginiz eylemi gerceklestirmeye

calisirken, kurtarilamayacak bir hata olustu.

E5: ONAY (0x05) Uzak MODBUS birimine gonderilen programlama komutlariyla birlikte 6zellestirilmis

kullanim.

E6: BAGIMLI CIHAZ MESGUL (0x06) Uzak MODBUS birimine gonderilen programlama ko-
mutlariyla birlikte 6zellestirilmis kullanim, bagiml birim (sunucu) su an yanitlayamiyor.

Gelismis Secenekleri Goster

Bu onay kutusu, her bir sinyale iligskin gelismis secenekleri gosterir/gizler.

Gelismis Secenekler

Giincelleme Sikligr: Bumenti, sinyalin giincelleme sikligini degistirmek i¢in kullanilabilir. Giincel-
leme siklig1, sinyal degerini okumak veya yazmak iizere uzak MODBUS birimine istek
gonderilme sikligini ifade eder. Frekans 0 olarak ayarlandiginda, modbus istekleri bir mod-
bus_al_sinyal_durumu, modbus_ayarla_cikis_kaydi ve modbus_ayarla_gikis_sinyali komut dosyasi

islevi kullanilarak istek tizerine baslatilir.

Bagimli Birim (Slave) Adresi: Bu metin alani, belirli bir sinyale karsilik gelen istekler igin belirli
bir bagiml birim (slave) adresi ayarlanmas1 amaciyla kullanilabilir. Deger, 0-255 araliginda
(sinirlar dahil) olmalidir ve varsayilan 255’tir. Bu degeri degistirirseniz, bagimli birim (slave)
adresi degistirildigi durumdaki fonksiyonunu dogrulamak amaciyla MODBUS cihazinin

kilavuzuna bagvurmaniz 6nerilir.
Yeniden baglanma sayisi: TCP baglantisinin kapanip ve tekrar baglanma sayisi.
Baglant: durumu: TCP baglant: durumu.

Yanit siiresi [ms: ] Modbus isteginin génderilmesiyle yanitin alinmasi arasindaki siire - bu ancak

iletisim etkin oldugunda giincellenir.
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Modbus paketi hatalari: Alian paketler arasindan hata icerenlerinin sayisi (6rnegin gegersiz uzun-
luk, eksik veriler, TCP soket hatasi).

Siire agimlary: Yanitlanmayan modbus talebi sayist.
Istek bagarisiz oldu: Gegersiz soket durumundan dolay1 génderilemeyen paketlerin sayist.
Gegerli frek.: Istemci (ana) sinyal durum giincellemelerinin ortalama sikligi. Bu deger, sinyalin

sunucudan (veya bagimli birimden) bir yanit aldig1 her defasinda tekrar hesaplanir.

Tum sayaglar, 65535’e kadar artarak sayar ve sonra dontip 0’a kadar geri sayar.

13.12 Kurulum — Ozellikleri

Q Dosya 07:41:13 CCCC O
Program | Kurulum rHareket Ettir | G/C Gl’]nll’]k|

TCP Yapilandirmasi Oze"ikler

Montaj
Q] e

G/C Ayarlan

- Giivenlik
=2

Degiskenler

MODBUS

Ozellikler

Taban
Ug Ekipman

Yumusak Gecisg /
Konveyir Takibi |_,;
EtherNet/IP

PROFINET

Varsayillan Program

Yiikle/Kaydet " e
E‘ LE/REVEE Nokta = Cizgi. R D[]zlem. AR
-

Sekil, gelecekte referans olmasi icin bir adla tanimlanmais olan bir nesnenin bir temsili ve robot
tabanina gore alt1 boyutlu bir pozudur (konum ve yonii).

Bir Robot programinin bazi alt kisimlari, Robot kolunun tabanindaki disindaki 6zel nesnelere
gore gerceklestirilen hareketlerden olusur. Bu nesneler; tezgahlar, baska makineler, is parcalari,
konveyorler, paletler, vizyon sistemleri veya Robot kolunun g¢evresinde bulunan boslar veya
smirlar olabilir. Robot igin her zaman 6nceden taniml iki sekil vardir. Her seklin kendi pozu,

Robot kolunun kendisinin yapilandirmasiyla tanimlanmistir:

® Taban sekli orijini, robot tabaninin merkezinde olarak bulunur (bakin sekil 13.1)
¢ Alet sekli orijini, gecerli TCP'nin merkezinde olarak bulunur (bakin sekil 13.2)
Kullanic1 taniml sekiller, ¢alisma alanindaki TCP'nin gegerli pozunu kullanan bir yontemle

yerlestirilir. Bu, kullanicilarin Serbest siiriis Modunu kullanarak veya robotu istenilen poza ge-
tirmek icin “iterek” sekillerin konumlarini ayarlayabilecegi anlamina gelir.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.12 Kurulum — Ozellikleri

Sekil 13.1: Taban 6zelligi Sekil 13.2: Takim (TCP) dzelligi

Bir sekil pozunu tanimlamak igin ti¢ farkli strateji vardir (Nokta, Cizgi ve Diizlem). Belli bir uy-
gulamanin en iyi stratejisi, kullanilan nesne tipine ve hassasiyet kosullarina baghdir. Ozel nesne
i¢in uygulanabiliyorsa, genellikle daha fazla giris noktasina dayali bir sekil (Cizgi ve Diizlem)
tercih edilmelidir.

Dogrusal bir konveyoériin yoniinii dogru tanimlamak igin, olabildigince fazla fiziksel ayrilikla,
bir Cizgi seklinin iki noktasini tanimlayin. Nokta sekli, dogrusal bir konvey¢r tanimlamak igin
de kullanilabilir, ancak kullanicinin TCP’yi konveyor hareketi yontine ¢evirmesi gerekir.

Bir tablonun pozunu tamimlamak icin birden fazla nokta kullanmak, yoniin tek bir TCP'nin
yoniinden ¢ok, konumlara dayali oldugu anlamma gelir. Tek bir TCP yéniinii yiiksek hassasi-
yetle yapilandirmak daha zordur.

Bir sekli tanimlamanin farkl: yontemleri hakkinda bilgi edinmek i¢in bakin (kisimlar: 13.12.2),

(13.12.3) ve (13.12.4).

13.12.1 Bir 6zelligi kullanma

Kurulumda bir sekil tanimlandiginda, robot hareketleri (6rnegin Hareket Ettir L ve Hareket
Ettir P komutlar1) ile sekil arasinda iliski kurmak icin ona robot programindan referans vere-
bilirsiniz (bakin kisim 14.5).Bu, (6rnegin birden fazla robot istasyonu oldugunda, prog-
ramin ¢alisma stiresi sirasinda bir nesne hareket ettirildiginde veya bir nesne sahnede kalici
olarak hareket ettirildiginde) bir robot programinin kolayca kabul edilmesini saglar. Bir nesne-
nin sekli ayarlandiginda, nesneye gore tiim program hareketleri de ona gore hareket ettirilir.
Diger 6rnekler i¢in bakin (kisim 13.12.5) ve (13.12.6).

Itilebilir olarak yapilandirilmis olan sekiller ayrica robot Hareket Ettir Sekmesinde (k1sim
13.1) veya Poz Diizenleyicisi ekraninda (bakin 12.2) manuel olarak hareket ettirilirken
de yararh aletlerdir. Bir referans cercevesi olarak bir sekil segildiginde, secilen sekil alaninda
gecis ve dontislerin Aleti Hareket Ettir diigmeleri (bakin 13.1.2) ve (13.1.3) calisip, TCP
koordinatlarini okur. Ornegin bir tablo, bir sekil olarak tanimlanmis ve Hareket Sekmesinde bir
referans olarak segilmisse, (6rnegin yukari/asag1, sola/saga, ileri/geri) ¢evirme oklar1 robotu
tabloya gore bu yonlerde hareket ettirir. Ayrica TCP koordinatlari, tablo ¢ercevesinde olur.

Yeniden Adlandir

Bu diigme bir sekli yeniden adlandirir.

Sil

Bu diigme, secilen bir sekli ve tiim alt sekillerini siler.
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13.12 Kurulum — Ozellikleri UNIVERSAL ROBOTS

Eksenleri Goster

Secili 6zelligin koordinat eksenlerinin, 3B grafik tizerinde goriiniir olmasini isteyip istemediginizi
secin. Yapilan tercih, bu ekran ve Hareket Ettir ekrani i¢in gecerlidir.

Noktayi degistirme

Secilen sekli ayarlamak veya degistirmek i¢in Bu noktay1 degistir diigmesini kullanin. Hareket
Ettir sekmesi (kisim 13.1) goriiniir ve yeni bir sekil konumu ayarlanabilir.

Yavas tempoda calistirilabilir

Secili 6zelligin itilebilir olup olmadigini segin. Bu tercih, ilgili 6zelligin Hareket Ettir ekranundaki

ozellik meniistinde goriiniip goriinmeyecegini belirler.

Burada Robotu hareket ettir secenegini kullanma

Robot kolunu segilen sekle dogru hareket ettirmek i¢in, Robotu buraya hareket ettir diigmesine
basmn. Bu hareketin sonunda, 6zelligin ve TCP'nin koordinat sistemleri ¢akisir.

13.12.2 Yeni Nokta

Kuruluma nokta sekli eklemek icin Nokta diigmesine basin. Nokta sekli, Robot kolunun bir
glivenlik siirini veya kiiresel baslangi¢ yapilandirmasini tanimlar. Nokta seklinin pozu, TCP'nin
konum ve yonii olarak tanimlanir.

Q& Dosya 07:41:16 CCCC O
Program | Kurulum rHareket Ettir | G/C Gl’]nll’]k|

TCP Y, land
R Nokta 1| venidenadiandir E
Montaj ) -

LY

G/C Ayarlan
- Giivenlik
=2
Degiskenler
MODBUS

Dzellikler f

Taban

Ug Ekipman

Xiokta 1
P

Yumusak Gegis [

Konveyir Takibi l

EtherNet/IP [ —

PROFINET

Varsayillan Program Eksenleri géster

E‘ Yilkle/Kaydet [v] Yavas gahstinlabilir
[ ] Degisken

Buraya Hareket Ettir || Bu noktayi degistir

13.12.3 Yeni Satir

Kuruluma bir ¢izgi sekli eklemek i¢in Cizgi diigmesine basin. Cizgi sekli, robotun izlemesi gere-
ken ¢izgileri tanimlar. (6rnegin konveyor takibi kullanildiginda). Bir [ satir1, 13.3 seklinde goste-
rildigi gibi, iki nokta 6zelligi p1 ve p2 arasindaki bir eksen olarak tanimlanir.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.12 Kurulum — Ozellikleri

Sekil 13.3: Satir dzelliginin tanimi

Sekil 13.3’de, birinci noktadan ikinci noktaya dogru yonlendirilen eksen, ¢izgi koordinat siste-
minin y eksenini teskil eder. Z ekseni, p1'in z ekseninin satira dikey olan diizlemine yansitilmasiyla
tanimlanir. Satir koordinat sisteminin konumu, p1 konumuyla aynidir.

@ Dosya 07:41:18 CCCC O
Program | Kurulum rHareket Ettir | G/C Gunluk|

TCP Yapiland | . .
ELAEI R C|zg| 1 Yeniden Adlandir EI
Montaj B
Q8 e

G/C Ayarlan
/o, Giivenlik

Degiskenler

MODBUS

Bzellikler !

Taban
Ug Ekipman
¢ /[Gizgi 1]

M Nokta_1 -

K Nokta_z l 4
Yumusak Gecis ;
Konveydér Takibi -—
EtherNet/IP

PROFINET

[[]Eksenleri géster Buraya Hareket Ettir

Varsayilan Program [——| V] Yavas calistinlabilir

-

< Il Tv] [[] Degisken

13.12.4 Duzlem Sekli

Yiiksek hassasiyette bir cerceve gerektiginde, diizlem seklini se¢in: 6rnegin bir vizyon siste-
miyle calisirken veya hareketleri tabloya gore gerceklestirirken.

Bir diizlem ekleme

1. Kurulumda Sekiller secenegini segin.
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2. Sekiller altindan Diizlem se¢enegini segin.

Bir diizlemi ayarlama

Yeni bir diizlem olusturmak i¢in diizlem diigmesine bastiginizda, ekrandaki kilavuz bir diizlem
olusturmada size rehberlik eder.

1. Origo secenegini secin
2. Diizlemin art1 x ekseninin yoniinii tanimlamak i¢in robotu hareket ettirin
3. Diizlemin art1 y ekseninin yoniinii tanumlamak icin robotu hareket ettirin

Diizlem, asagida gosterildigi gibi z- ekseni, x ekseniyle y ekseninin ¢apraz iirtinii olacak sekilde,

sag el kurali kullanilarak tanimlanir.

NOT:
Diizlemin z1t yonde normal olmasini istiyorsaniz, diizlemi x ekse-

ninin ters yoniinde yeniden ayarlayabilirsiniz.

Diizlemi secip, Diizlemi Degistir diigmesine basarak mevcut bir diizlemi degistirin. Sonra yeni

bir diizlemi ayarlamak i¢in olanla ayni kilavuzu kullanursiniz.

13.12.5 Ornek: Bir Programi Ayarlamak icin bir Sekli Manuel Olarak Giincelleme

Bir robot programinin birden fazla kisminin bir tezgaha goreli oldugu bir uygulama diisiiniin.

Sekil 13.4, wp1l ile wp4 arasindaki gecis noktalarindan hareketi gosterir.

Robot Programi
Hareket Ettir J
S1 %
Hareket Ettir L # Ozelligi: Pl_var & .
wpl

wp2
wp3

wp4

Sekil 13.4: Ozellik degistirilerek manuel olarak giincellenen bir 6zellik diizlemine gore dort gecis noktali
basit program
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UNIVERSAL ROBOTS 13.12 Kurulum — Ozellikleri

Uygulama i¢in programin, tablonun konumunun biraz farklilik gosterecegi birden fazla robot
kurulumu i¢in yeniden kullanilmas: gerekir. Tezgaha gore hareket aynidir. Kurulumda tablo-
nun konumunu bir P71 sekli olarak tanimlayarak, diizleme goére yapilandirilmis olan bir Hareket
Ettir L komutu olan program, sadece kurulum, tablonun gegerli konumuyla giincellenerek ek

robotlara kolayca uygulanabilir.

Calisma alanindaki diger yerler, kurulumlar arasinda farklilik gosterdiginde bile konsept, bir-
den fazla robot tizerinde ayni gorevi ¢ozebilecek esnek bir programi gergeklestirmesi icin bir
uygulamadaki bir dizi Sekil igin gegerlidir.

13.12.6 Ornek: Bir Sekil Pozunu Dinamik Olarak Giincelleme

Robotun belli bir gorevi ¢ozmek i¢in bir tablonun tisttindeki belli bir desende de hareket etmesi
gerektigi benzer bir uygulama diistiniin (bakin 13.5).

wpZ ‘é wpl

P1
=

~ wp3

wpd

Sekil 13.5: Bir diizlem sekline gore dort gegis noktali bir Hareket Ettir L komutu

Robot Programi

Hareket Ettir J
wpl
y = 0.01
o=7pI[0,vy,0,0,0,0] 7w
Pl_var = poz_trans(Pl_var, o) s ‘
Hareket Ettir L # Ozelligi: Pl_var .
wpl
wp2
wp3
wp4

Sekil 13.6: Bir ofseti diizlem 6zelligine uygulama

Robot Programi

Hareket Ettir J
S1

if (dijital_giris[0]) sonra
Pl _var = P1

else

Pl_var = P2
Hareket Ettir L # Ozelligi: Pl_var ‘/L
wpl P1

wp2
wp3
wp4

Sekil 13.7: Bir diizlem 6zelliginden digerine gegis

P1’ye goreli olan hareket birkag kez, her defa o ofsetiyle tekrarlanir. Bu 6rnekte ofset, Y yoniinde
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10 cm olarak ayarlanir (bakin sekil 13.6, ofset O1 ve O2). Bu, degiskeni maniple etmek igin,
poz_ekle() veya poz_ge¢() komut dosyast iglevleri kullanilarak gerceklestirilir. Bir ofset eklemek
yerine, program calisirken farkli bir sekle gegmek miimkiindiir. Bu, Hareket Ettir L komutu
P1_var referans 6zelliginin P1 ve P2 seklindeki iki diizlem arasinda gegis yapilabilen asagidaki
Ornekte gosterilmistir (bakin sekil 13.7).

13.13 Tasiyici Takibi Ayari

Konveyor Takibi Ayari, maksimum iki ayr1 konveyoriin hareketinin yapilandirilmasina izin ve-
rir. Tagtyic1 Takibi Ayari, robotun mutlak veya artan kodlayicilarla ve dogrusal veya dairesel

konveyorlerle ¢alismasi icin yapilandirma segenekleri sunar.

Tastyici Parametreleri

Artan: kodlayicilar, 0 ile 3 arasindaki Dijital Girislere baglanabilir. Dijital sinyallerin kodunu
¢ozme, 40kHz ile ¢alisir. Bir Tiimlev kodlayicis: (iki giris gerektirir) kullanildiginda robot,
tasiyicinin hizini ve yoniinii belirleyebilir. Tasiyicinin yonii sabitse, tastyicinin hizini belir-
lemek i¢in Cikan, Diisen veya Cikma ve Diigme kenarlarindan birini algilamak icin tek bir

giris kullanilabilir.

Mutlak: kodlayicilar, bir MODBUS sinyaliyle baglanabilir. Bunun i¢in, (k1sim 13.11) altinda
bir Dijital MODBUS Ci1kis kaydinin 6nceden yapilandirilmasi gerekir.

Takip Parametreleri

Dogrusal Konveyorler: Dogrusal bir tastyic1 secildiginde, tagryicinin yoniinii belirlemek igin, ku-
rulumun Ozellikler kisminda bir satir 6zelliginin yapilandirilmasi gerekir. Satir seklini
konveyor yoniine paralel olarak, satir seklini tanimlayan iki noktanin arasinda biiytik bir
mesafe kalacak sekilde yerlestirerek, dogrulugu saglayin. Iki nokta programlanirken aleti
sikica tasiyicinin kenarina yerlestirerek, ¢izgi seklini yapilandirin. Satir 6zelliginin yonii,
tastyicinin hareketinin tersineyse, Yonii ters cevir diigmesini kullanin.

Metre basina isaret alani, tasiyici bir metre gittiginde kodlayicinin olusturdugu isaret

sayisini gosterir.

Dairesel Konveyorler: Bir dairesel tasiyic takip edildiginde, tasiyicinin merkez noktas: tanimlanmalidir.

1. Kurulumun $Sekiller kismindaki merkez noktasini tanimlayin. Devir basina isaretin
degeri, tasiyic1 bir tam tur déndtigiinde kodlayicinin olusturdugu isaret sayis1 olmalidir.
2. Konveyoriin doniisiinii izlemek icin, alet yonii igin Aleti konveydrle dondiir onay

kutusunu isaretleyin.

13.14 Giivenlik Modlar Arasinda Duzgun Gegis

Robot Kolu, olaylar sirasinda giivenlik modlari (6rnegin Azaltilmis Mod Girisi, Azaltilmis Mod
Tetikleyici Diizlemleri, Koruma Amagch Durdurma ve U¢ Konumu Etkinlestirme Cihaz1) arasinda
gecis yaparken, bir “yumusak” gecis olusturmak icin 0,4sn kullanmaya ¢alisir. Mevcut uygula-
malarin, “sert” ayara tekabiil eden degismemis davranisi vardir. Yeni kurulum dosyalar: var-
sayilan olarak “yumusak” ayarmdadir.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.15 Kurulum— Varsayilan Program

13.14.1 Hizlanma/Yavaslama Ayarlarini Ayarlama
e Kurulum sekmesine basin.
* Soldaki Yan Mentide, Diizgiin Gegis secenegini segin.

¢ Daha yiiksek hizlanma /yavaslama icin Sert secenegini secin, daha diizgiin varsayilan gecis
ayar1 icinse Yumusak secenegini segin.

13.15 Kurulum— Varsayilan Program

Qd Dosya 07:41:10 CCCC O

Program | Kurulum rHareket Ettir | G/C Gl’]nluk|

TCP Y. land
FLlE Varsayilan Program olarak Ayarla
Montaj
Varsayilan Program Dosyasi
G/C Ayarlan b < U
Robot calistinldiqinda varsayilan bir programi otomatik olarak ylkleyin

O Giivenlik

= [[varsayilan programi yukle:
Degiskenler
MODBUS

Varsayilan Program Sec

E=slliklEn iAgag"udaka’ Otomatik Baslatma segenedi de etkinlestinlmisse, guc acildidinda robot

) =~ hareket etmeye baslayabilir.
Yumusak Gecis

Konveyir Takibi Acik kenan I:

EtherNet/IP
Otomatik Baslat

PROFINET .
Ana gig aclldifinda, robotu otomatik olarak baslatin

arsayilan Program A Robot, freni agma prosediirinden dolay hareket edebilir,

E‘ Yiikle/Kaydet Robotun otomatik frenini birakma

Acik <Di. Girig= |V| kenar E

Baslatma ekrani, bir varsayilan programi otomatik olarak yiikleme ve baslatma ile baslatma
sirasinda Robot kolunu otomatik olarak baslatma ayarlarm igerir.

UYARI:

1. Otomatik olarak yiikle, otomatik olarak baslat ve oto-
matik olarak calistir etkinlestirildiginde robot, giris sinya-
liyle secilen sinyal seviyesi eslestigi siirece, Kontrol Ku-
tusu baglatilir baglatilmaz programi galigtirir. Ornegin bu du-

rumda kenarin segilen sinyal seviyesine gecisi gerekmez.

2. Sinyal seviyesi DUSUK olarak ayarlandiginda dikkatli olun.
Giris sinyalleri varsayilan olarak diisiik olup, programin
harici bir sinyal tarafindan tetiklenmeden otomatik olarak

calismasina neden olur.
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Varsayilan Programi Yiikleme

Kontrol Kutusu ¢alistirildiktan sonra varsayilan bir program yiiklenir. Ayrica varsayilan prog-
ram, Programi Calistir ekranina (bakin 11.4) girildigi ve hicbir program yiiklenmediginde
otomatik olarak ytiklenir.

Varsayilan Programi Baslatma

Varsayilan program, Programi Calistir ekraninda otomatik olarak baslatilir. Varsayilan prog-
ram yiikliiyse belirtilen harici giris sinyali kenar gecisi algilanirsa, program otomatik olarak
baslatilir.

Baslatma sirasinda gegerli giris sinyali seviyesi tanimlanmamuistir. Baglatma sirasinda sinyal se-
viyesine uygun bir gecis segme, programi hemen baslatir. Ayrica Programi Calistir ekranindan
¢ikildiginda veya Panoda Durdurma diigmesine dokunuldugunda, Calistir diigmesine tekrar
basilana kadar otomatik baglatma 6zelligi devre dis1 birakilir.

Otomatik Baslatma

Robot kolu otomatik olarak baslatilir. Belirtilen harici girig sinyali kenar gecisinde, goriinen ek-
rana bakilmaksizin Robot kolu tam baslatilir.

Baslatmanin son asamasi, Freni Birakmadir. Freni Indirme sirasinda, Robot kolu kiiciik bir hare-
kette bulunur ve bir tiklama sesi gikartir. Ayrica yapilandirilmig montaj, (sensor verilerine gore)
algilanan montajla eslesmediginde, frenler otomatik olarak birakilamaz. Bu durumda robotun
baglatma ekraninda manuel olarak baslatilmasi gerekir (bakin 11.5).

Baslatma sirasinda gegerli giris sinyali seviyesi tanimlanmamistir. Baslatma sirasinda sinyal se-
viyesine uygun bir gecis segme, Robot kolunu hemen baglatir.

Otomatik baglatma 6zelligi ancak Robot kolu kapandiginda calisir.

13.16 Giunlik Sekmesi

& Dosya 07:41:23 CCCC O
fProgram rKurqum r Hareket Ettir [ G/C | Ganlak |
Okunan Degerler Eklem Yika
0,04
Denetleyici Sicaklig  30.0 °C Taban TAMAM - 0.0V
1,54
Ana Volta] 48,0 v Omuz TAMAM g 0.0V
Ort. Robot Giicii 13 W Dirsek TAMAM o 0,0V
Robot Akimi 52 A Bilek 1 TAMAM e 0,0V
G/C Akimi oA Bilek 2 TAMAM oo 0,0V
Ug Ekipman Akl 0ma Bilek 3 TAMAM 0,0V
05- 141 emizle
[9 2019-05-20 07:41:23 A Temizl
£ 2019-05-20 07:39:50.257 RobotInterface C102A0: Gercek Robot bagli degil - Robot Simiilasyonda -

A 2019-05-20 07:40:06.764 RobotInterface Cl02A0: Gercek Robot bafjli defjil - Robot Sinmiilasyonda
A 2019-05-20 07:40:28.743 RobotInterface C102A0: Gercek Robot bafli dedil - Robot Simiil asyonda

> b
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UNIVERSAL ROBOTS 13.17 Yiikle Ekrani

Robot Saghgi Ekrann st yarisi, Robot Kolunun ve Kontrol Kutusunun “saghk” durumunu

gOsterir.

Ekranin sol tarafinda, Kontrol Kutusuyla iligkili bilgiler gosterilirken, ekranin sag tarafinda ro-
bot eklemiyle ilgili bilgiler gosterilmistir. Her eklem, motor ve elektronik parcalarmn sicakligini,

eklem yiikiinii ve voltaji gosterir.

Robot Gunliigli Mesajlar, ekranin alt yarisinda gosterilir. Ik siitun, giinliik girisinin énem
derecesini kategorize eder. Ikinci siitun, mesajlarin varis saatini gosterir. Sonraki siitun, mesajin
gonderenini gosterir. Son siitun ise mesajin kendisini gosterir. Mesajlar, giinliik kaydinin 6nem
derecesine tekabiil eden gecis diigmeleri segilerek siiziilebilir. Ustteki sekil, bilgiler ve uyari
mesajlar siiziiliirken hatalarin goriintiilenecegini gosterir. Bazi giinlitk mesajlari, giinliik girisi

secilerek erisilebilen daha fazla bilgileri saglamak i¢in tasarlanmuistir.

13.16.1 Hata Raporlari Kaydediliyor

PolyScope’ta bir hata olustugunda, hatanin bir giinltigii olusturulur. Giinliik Sekmesinde, olusturulan
raporlari izleyebilir ve /veya bir USB diskine disar1 aktarabilirsiniz (bakin 13.16).Asagidaki

hata listesi izlenebilir ve disar1 verilebilir:

e Ariza

Dahili PolyScope istisnalar1

¢ Koruyucu Durdurma

URCap’taki islenmemis istisna

Thlal

Disari aktarilan rapor, asagidakileri igerir: bir kullanic1 programi, bir ge¢mis giinltigi, bir kuru-

lum ve calisan servislerin bir listesi.

Hata Raporu Giinliik ¢izgisinde bir kagit klipsi simgesi goriiniirse, ayrintili bir durum raporu
kullanilabilir.

* Bir giinliik ¢izgisini segin ve raporu bir USB bellegine kaydetmek i¢in Raporu Kaydet
diigmesine dokunun.

* Rapor, bir program c¢alisirken kaydedilebilir.

NOT:
Yenisi olusturuldugunda, en eski olan rapor silinir. Sadece son besg

rapor saklanir.

13.17 Yukle Ekrani

Bu ekranda, yiiklenecek programi segebilirsiniz. Bu ekranin iki stirtimii vardir: Biri, yalnizca
program yiikleyip bu programu yiiriitmek istediginizde kullanilir; digeriyse aslinda bir dosya

programini diizenlemek istediginizde kullanilir.
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13.17 Yiikle Ekrani UNIVERSAL ROBOTS

NOT:
Bir programin USB diskten calistirilmas: Onerilmez. Bir USB

stirtictistinde sakli bir programi ¢alistirmak igin, 6nce onu ytikle-

yin ve Dosya meniisiindeki Farkl1 Kaydet... secenegini kullana-
rak yerel programlar klasoriine kaydedin.

Buradaki temel fark, kullanicinin gergeklestirebilecegi eylemlerdir. Temel yiikleme ekraninda
kullanic1 yalnizca dosyalara erisim saglayabilir; bunlar1 diizenleyemez ya da silemez. Ayrica,
kullanicinin programlar klasoriinden inilen dizin yapisindan ayrilmasina izin verilmez. Kul-
lanic1 bir alt dizine inebilir, ancak programlar klasoriinden daha yiiksege gidemez.

Bu nedenle, tiim programlarin programlar klasoriine ve/veya programlar klasorii altindaki alt

klasorlere yerlestirilmesi gerekir.

Ekran diizeni

Program Yiikle O
Meveut Dizin: |fhomefdocken’polyscopef:om.ur.screenShotbuilderfdockerf..a’..fstagingfprograms |v| ‘ 1 || & |
[ 7 recoE.Urp
[ 7 startapcoE.urp
Dosya adn: ‘ |
Filtre: |Universa| Robots Program dosyalan |V|

iptal Et

Bu resim, gegerli yiik ekranini gosterir. Asagidaki 6nemli alanlardan ve diigmelerden olusur:

Yol gecmisi Yol gecmisi, mevcut konuma gotiiren yollarin bir listesini gosterir. Bir baska
deyisle, bilgisayarm kok dizinine kadar tiim ana dizinler gosterilir. Burada farkina varacaginiz

nokta, programlar klasorii tizerindeki tiim dizinlere erisim saglayamayabileceginizdir.

Listeden bir klasor adi secildiginde, yiikle iletisim kutusu degiserek dizinindedir ve onu dosya

secim alaninda goriuintiiler (bakin 13.17).

Dosya secim alani Iletisim kutusunun bu alaninda asil alanin igerigi mevcuttur. Kullaniciya,
dosya adini tiklatarak dosya se¢me veya adin gift tiklatarak dosyay1 agma secenegi verir.

Dizinler, yaklasik 0,5 sn basili tutularak segilir. Bir klasore inme ve igerigini sunma, tizeri bir kez
tiklanarak gerceklestirilir.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.18 Calistir Sekmesi

Dosya filtresi Dosya filtresi kullanilarak, gosterilecek dosyalar istenen dosya tiirleriyle sinirlandirilabilir.

Dosyalar1 Yedekle secildiginde, dosya secimi alaninda her programin, .01d0 en yeni dosya,

.01d9 ise en eski dosya oldugu en son 10 kayith konum goriintiilenir.

Dosya alani Burada su an segilen dosya gosterilir. Kullanici, alanin saginda bulunan klavye
simgesini tiklatarak dosyanin adini elle girebilir. Bu, bir ekran klavyesinin agilmasini saglar ve

kullanici, dosya adin1 dogrudan ekrana girebilir.

Ac digmesi Ag digmesi tiklandiginda, segili durumdaki dosya agilir ve 6nceki ekrana geri
doniliir.

iptal diigmesi Iptal diigmesini tiklatmak, gecerli yiikleme iglemini iptal eder ve ekranin bir

onceki goriintiiye ge¢mesini saglar.

Eylem diigmeleri Bir dizi diigme, kullaniciya normalde geleneksel bir dosya iletisim kutu-
sunda bir dosya ad1 sag tiklanarak erisilebilecek eylemlerin bazilarini gerceklestirme imkarni
verir. Buna, dizin yapisinda yukariya ve dogrudan program klasoriine dogru hareket etme ye-

tenegi eklenir.
e Ust: Dizin yapisinda yukari ¢ikar. Diigme, iki durumda etkinlestirilmez: gegerli dizin, {ist
dizinse veya ekran, sinirli modundaysa ve gegerli dizin, program klasoriiyse.
® Program klasoriine git: Ana klasore gider.

¢ Eylemler: Dizin olusturma, dosya silme vb. eylemler.

13.18 Calistir Sekmesi

Qd Dosya 07:40:35 CCCC O

cahstir | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

UNIVERSAL

ROBOTS

Dediskenler
Dedisken ~ Deger
Program: ABCDE
Durum: Durduruldu
Zaman: 0000d00h02mA41.608s
I
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Bu sekme, miimkiin olan en az sayida diigme ve secenekle, robot kolunun ¢ok basit bir yolla
calistirilmasina olanak saglar. Robotu énceden 6zel olarak yazilmis programlar: ¢alistirabilen

bir alet haline getirmek icin, PolyScope’un programlama béliimiinii koruyan parolayla (bakin 15.3)
birlikte kullanildiginda yararh olabilir.

Ayrica bu sekmede varsayilan bir program otomatik olarak yiiklenebilir ve harici giris sinyali
kenar gecisine dayal1 olarak baslatilabilir (bakin 13.15). Varsayilan bir programi otomatik
yliklemeyle baslatma ile gii¢ verildigince otomatik olarak baslatmanin kombinasyonu, 6rnegin

robot kolunu diger makinelere entegre etmek icin kullanilabilir.
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UNIVERSAL ROBOTS

13.18 Calistir Sekmesi
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14.1  Yeni Program

& Dosya

Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

07:40:39

cccc @

Dosyadan Yilkle

Sablon Kullan

Yeni Program

Program Yiikle

Alma ve Birakma

Bos Program

Yeni robot programi, bir sablondan veya varolan (kayith) bir robot programindan baslayabilir.

Sablonlar genel program yapisini saglayabilir ve boylece, yalnizca programin ayrintilarmin dol-

durulmas: gerekir.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.2 Program Sekmesi

14.2

Program Sekmesi

Qd Dosya 07:40:39 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
<isimsiz=> Komut rGrafik rYapl rDegiskenler |

" Robot Program

Program

@ Soldaki pencere, program agacini gosterir,

® Program adacinda gezinmek icin fleri ve Geri butonlarini
kullarin.

@ Program adacini degdistirmek icin ¥api sekmesini kullanin.

[] Baslamadan &nce Dizisi Ekle
[ Baslangic Dedisken Dederlerini Ayarla

Sonsuz Frogram Dénglsd
(J similasyon - —
oo [l ] ] e ——no Cecmiliimn ]

Program sekmesi, diizenlenmekte olan gegerli programi gosterir.

14.2.1

Program Agaci

Ekranin sol tarafindaki Program Agaci, programi bir komut listesi halinde gortiintiilerken, ek-
ranin sag tarafindaki alanda gegerli komutla ilgili bilgiler gortintiilenir.

Gegerli komut, komut listesi tiklatilarak veya ekranin sag altindaki Geri ve Ileri diigmeleri kul-
lanilarak segilir. Komutlar, Yap1 sekmesi kullanilarak eklenip ¢ikarilabilir. Program adi komut
listesinin hemen tistiinde gosterilir ve beraberinde programi hizli kaydetmek i¢in kullanilabilen
kiictik bir disk simgesi bulunur.

Program Agacinda, o sirada yiiriitiilen komut, 14.2.2 altinda tarif edildigi gibi vurgulanur.
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14.2 Program Sekmesi UNIVERSAL ROBOTS

14.2.2 Program Yiriatmesi Gostergesi

d Dosya 07:40:38 CCCC O

Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
StartABCDE Komut rGrafik rYapl rDeQiskenler |
W Robot Program

¢ W Eksenel Hareket | 1 _
g Geg's noktasi Sabit pozisyon :

"A
o C

oD
o E ‘

Gecis Noktasim Ayarla ‘

‘ Pozu dizenleyin ‘

| Buraya Hareket... ‘

Gelismis Secenekler

z
@ bu noktada dur @ zaman

@ varicapla gegis (3 Eklem Hiz
Eklem vmesi
O Paylasilan parametreleri kullan

Gegis Noktasi Ekle
= Gecis Noktasini Sil Kadar Ekle

Q] P—

(@ simiilasyon E”E“E‘ He =————{J100% | 4 Geri || ileri B |

o Gergek Robot

Program Agaci, o sirada robotun denetleyicisi tarafindan ytirtitiilen komut hakkinda bilgi veren
gorsel ipuglarin igerir. Komut simgesinin solunda kiigiik # bir gosterge simgesi goriintiilenir
ve yiiriiten komutun ad1 ve bu komutun bir alt komutu oldugu (genellikle /% komut sim-
geleriyle tanimlanan) tiim komutlar mavi renkte vurgulanir. Bu, kullanicinin agagtaki ytirtitme
komutunu bulmasia yardimci olur. Ornegin robot kolu bir gecis noktasina dogru hareke edi-
yorsa, ona tekabiil eden gecis noktasinin alt komutu, # simgesiyle isaretlenir ve onun adiyla
ait oldugu Hareket Ettir komutunun ad1 (bakin 14.5) mavi renkte gosterilir. Program du-
raklatildiginda, programu yiiriitme gosterge simgesi, ytiriitiilmekte olan son komutu isaretler.
Asagidaki @ simgeli digmeye basildiginda, Program Agaci o sirada yiiriitiilen veya agagta
en son yiriitiilen komuta atlar. Bir program c¢alisirken bir komut tiklandiginda, Komut sekmesi
secilen komutla ilgili bilgileri goriintiilemeye devam eder. @ diigmesine basildiginda, Komut
sekmesi stirekli olarak o sirada tekrar yiiriitiilen komutlarin bilgilerini gosterir.

14.2.3 Ara Diigmesi

Program Agacinda bir arama gerceklestirmek igin Q diigmesine basin. Tiklandiginda bir arama
metni girilebilir ve eslesen program diigtimleri sar1 renkte vurgulanir. Ayrica esler arasinda ge-
zinmek igin kullanilabilecek gezinme diigmeleri saglanabilir. Aramadan ¢ikmak igin, * sim-
gesine basm. Not: Ek navigasyon diigmelerine erismek igin Program Agacinin genisletilmesi

gerekir.

14.2.4 Geri Al/Yinele Digmeleri

Program Agacinin tabanindaki ara¢ gubugundaki ¥ ve # simgeli diigmeler, Program Agacinda

ve onun icerdigi komutlarda yapilan degisiklikleri geri almak ve yeniden yapmak icin kullanilir.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.3 Degiskenler

14.2.5 Program Panosu

Ekranin en alt kismi Pano’dur. Pano’da, programlar: baslatip durdurmak, adim adim ilerletmek
ve yeniden baslatmak i¢in kullanilabilen, eski moda kasetgalara benzer bir buton kiimesi bulu-
nur. Hiz kaydiricist program hizini istediginiz zaman ayarlamaniza olanak saglar; bu ayar robot
kolunun hareket ettigi hiz1 dogrudan etkiler. Ayrica hiz kaydiricist gercek zamanh olarak, ro-
bot kolunun giivenlik ayarlarimi da dikkate alarak hareket ettigi goreli hiz1 gosterir. Belirtilen

ylizde, calisan program i¢in giivenlik sinirlari ihlal edilmeden ulasilabilir maksimum hizdur.

Panelin solundaki Simiilasyon ve Gergek Robot diigmeleri, programi bir simiilasyonda calistirmayla
gercek robotu galistirma arasinda gecis yapar. Simiilasyon bigiminde ¢alisilirken robot kolu ha-
reket etmez ve boylece ¢arpisma sonucu kendisine veya yakin ekipmana zarar veremez. Robot
kolunun ne yapacagindan emin degilseniz programlar: test etmek igin simiilasyon kullanin.

TEHLIKE:

1. Oynat diigmesine basildiginda robotun ¢alisma alani disinda
kaldigimizdan emin olun. Programladiginiz hareket, bekle-

nenden farkh olabilir.

2. Adim diigmesini ancak kesinlikle gerektigi zaman kullanin.
Adim diigmesine basildiginda robotun ¢alisma alani disinda

kaldigimizdan emin olun.

3. Programinizi her zaman hiz kaydiricisiyla hizi diistirerek test
ettiginizden emin olun. Entegrasyonu yapan kisi tarafindan
yapilan mantik programlama hatalari, robot kolunun beklen-

medik hareketlerine neden olabilir.

4. Bir acil durum durdurmas: veya koruyucu durdurma
gerceklestiginde, robot programi durur. Herhangi bir baglanti
en fazla 10° hareket ettirildigi stirece devam edilebilir. Oynat
diigmesine basildiginda robot, yavas yavas gezingeye geri gi-
der ve programu ytiriitmeye devam eder.

Program yazilirken, robot kolunun bundan dogan hareketi, 14.31 altinda acgiklandig1 gibi, Grafik

sekmesinde bir 3B ¢izimi kullanilarak gosterilir.

Her program komutunun yaninda kirmizi, sar1 veya yesil renkte kiigiik bir simge bulunur.
Kirmizi simge komutta bir hata oldugu, sar1 simge komutun tamamlanmadig1 ve yesil simge
de her seyin yolunda oldugu anlamina gelir. Program, ancak tiim komutlar yesil oldugunda
calistirilabilir.

14.3

Degiskenler

Bir robot programi, calisma stiresi sirasinda farkl: degerleri saklamak ve giincellemek icin degiskenleri
kullanabilir. Iki tiir degisken kullamilabilir:

Kurulum degiskenleri: Bu, birden fazla program tarafindan kullanulabilir ve onlarin adlar1 ve
degerleri, robot kurulumuyla birlikte tutarlidir (bakin 13.10).Robot ve kontrol kutusu
yeniden baglatildiktan sonra kurulum degiskenlerinin degeri korunur.
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Normal program de§iskenleri: Bunlar sadece ¢alisan program i¢in kullanilabilir ve program dur-
durulur durdurulmaz degerleri kaybolur.

Degisken tipleri:

ikili Degeri Gergek veya Yanlis olan bir Boolean degiskeni.

int —2147483648 ile 2147483647 araligindaki bir tam say1 (32 bit).

kayma Yiizen nokta numarasi (ondalik) (32 bit).

dize Karakter sirasi.

poz Kartezyen alanindaki konum ve oryantasyonu agiklayan vektor. p [x,
vy, z, rx, ry, rz] seklinde yazilan oryantasyonu temsil eden ko-
num vektori (x,y,z) ile dondiirme vektoriinin (rx, ry, rz) bir kombi-
nasyonudur.

liste Degiskenler sirasi.

14.4 Komut: Bos

Q& Dosya 07:40:39 CCCC O
Program I’Kurulum rHareket Ettir | G/C | Gianlak |
=<isimsiz=> Komut rGrafik rYapl rDegiskenler |
W Robot Program
= lsbos> Program satirlarini buraya ekleyin
Yapi Sekmesinde, eklenebilecek cesitli program ifadelerini bulabilirsiniz.
| Yapi
[#] Simulasyon -
ﬁ Geri lleri
@ Gercek Robot IE“E“E‘ A2 TEEEE | 4 Geri || eri B |

Program komutlarinin buraya eklenmesi gerekir. Cesitli secilebilir program satirlarini bula-
bileceginiz Yap1 sekmesine gitmek icin Yap1 diigmesine basin. Tiim satirlar belirtilmeden ve

tanimlanmadan 6nce program calistirilamaz.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.5 Komut: Hareket Ettir

14.5 Komut: Hareket Ettir

Qd Dosya 07:41:23 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
E‘ <isimsiz=> Komut rGrafik rYapl rDegiskenler |

= Baslangic Degisken, =~ |
v !gigngpmgram Ha reket Ettir Eksenel Hareket :
Vig ... O [oreffinA
bV Eksenel Hareket | Robotun gegis noktalan arasinda nasil hareket edecegini belirtin.
o Gegis noktas 1

b W Eksenel Hareket / Asagidaki degerler, tum alt gecis noktalan igin gegerlidir ve secili hareket turine gire

o Gegis_noktas_2 | d=gEn
= Ayarla
Poes Palel TCPyi ayarlayin Eklem Hizi

¢ WV Model: Kare
o Késel |Aktif TCPyi kullanin |v| °s
o Kése? 1 -
0 Késes3 Eklem vmesi

¢V Palet Dizisi

o Yaklasim_0
o Model_Nokta
= Ayarla
= Bekle
o Cikis 0
b istiften Al Gegis Noktasi Ekle
o Basl,_Poz. Sifirla
¢V Yén
o Bagl._Poz.
o Hedef Poz.
¢V Alma Dizisi S

Hifler =

4] [l | ¥
Qo] <> |

O cremme: ][] ] e ——Cnom Lt con [[ fon |

Hareket Ettir komutu, temeli olusturan gegis noktalar1 boyunca robotun hareketini denetler.
Gegis noktalarinin bir Hareket Ettir komutu altinda olmas: gerekir. Hareket Ettir komutu, robot
kolunun bu gegis noktalar: arasinda hareket edecegi ivmeyi ve hiz1 tanimlar.

Hareket Tirleri

Ucg hareket tipinden birini secebilirsiniz: Hareket Ettir J, Hareket Ettir L ve Hareket Ettir P. Her
hareket tipi, asagida acgiklanmustir.

e Hareket Ettir J, robot kolunun eklem uzayinda hesaplanan hareketleri yapar. Her eklem

denetlenerek istenen son konuma ayni anda ulagmalari saglanir. Bu hareket tiiriiyle, arag
i¢in egri bir yoriinge elde edilir. Bu hareket tiiriine uygulanan ortak parametreler, sirasiyla
deg/sve deg/s? olarak belirtilen maksimum eklem hizi ve eklem ivmesi degerleridir. Aracin
gecis noktalar1 arasinda izledigi yol dikkate alinmaksizin, robot kolunun bu gegis noktalar:
arasinda hizli hareket etmesi istenirse en iyi tercih bu hareket tiiriidiir.

Hareket Ettir L, Alet Merkez Noktasinin (TCP) gecis noktalar1 arasinda dogrusal hareket
etmesini saglar. Bu da her bir eklemin, arac1 diiz ¢izgi halindeki yoriinge {izerinde tutmak
i¢cin daha karmasik bir hareket gerceklestirmesi anlamina gelir. Bu hareket tiirti i¢in ayar-
lanabilecek ortak parametreler, istenen arag hizi ve arag ivmesi (sirasiyla, mm/s ve mm/ 52
olarak belirtilirler) ve bunun yani sira bir 6zelliktir.

Hareket Ettir P, sabit hizla ve dairesel gecismelerle aleti dogrusal olarak hareket ettirir
ve yapistirma veya dagitma gibi bazi proses ¢alismalarina yoneliktir. Gegisme yarigapinin
buiytikliigii varsayilan olarak tiim gecis noktalar1 arasinda ortak bir degerdir. Kiigiik bir
deger yortingeyi keskinlestirirken, yiiksek deger yoriingenin daha diizgiin olmasini saglar.
Robot kolu gecis noktalar1 boyunca sabit hizla ilerlerken, bir G/C islemini ya da operator
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eylemini bekleyemez. Bunun yapilmasi robot kolunun hareketini durdurabilir ya da koru-

yucu bir durusa neden olabilir.

* Daire hareketi, dairesel bir hareket yapmak i¢in bir Hareket Ettir P’ye eklenebilir. Robot,
hareketi gegerli konumundan veya baslangi¢ noktasindan baslatir, dairesel yayda belirtilen
bir Ge¢is Noktas1 ve dairesel hareketi tamamlayan bir Bitis Noktas1 tizerinden geger.
Aletin yoniinii dairesel yayla hesaplamak igin bir mod kullanilir. Mod s6yle olabilir:

— Sabit: aletin yonitinii tanimlamak icin sadece baslangi¢ noktas: kullanilir

- Sinirlandirilmamais: baslangic noktasi, tanimlamak icin alet yoniinii tanimlamak igin
Bitis Noktasina donitistir

@ Dosya 07:41:24 CCCC O
Program |/Kurulum r Hareket Ettir W Gunlik |
<isimsiz= Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
= Baslangic Degisken] ~
¥ Robot Program Daire Hareketi
T Svig ..
0 ¥ Eksenel Hareket )
o Gegis_noktas 1 =
— = Daire hareketi Ug gecis noktasiyla olusturulur:
i Proses_Haree’ieL P |—| Daire Hareketi dugiminden dnceki gecis Fa ¥ N
° Gegis_noktasi_2 noktasi, Gegis Noktasi (1), Ara Mokta (2) ve L o
¢ W Daire Hareketi Bitis Noktasi (3), _
o Ara_Nokta_1 ™
o Bitis_Noktasi | Sabit moddayken: (
= Ayarla | Bu hareketin yénelme acisi, robotun \
P o Palet baslangig noktasi tarafindan belirlenir, y
¢V Model: Kare dolayisiyla robot, yonelme agisin hareketin ,/
o Késel gecis ve bitis noktalanindan gecen daireye /
0 Kose2 gore tutacaktir, /'_l'l
o Kdsesd [~ 6
o Kosed
¢V Palet Dizisi b |
o Yaklasim_0
o Model_Nokta
= Ayarla Yonelme Acisi
= Bekle
o Cikis_0 Daireye gdre yanelme aci modunu secin
B—o» istiften Al
o Basl._Poz, 0 Sabit
?-V ven " - | O sinirlandinimamis
4 [l | ]
Q] <2 |
[#] Simiilasyon q
Hiz =—————{_100% Geri || lleri
@ Gercek Robot EE@ & * d

Paylasilan parametreler

Hareket Ettir ekraninin sag alt kosesindeki paylasilmis parametreler, robot kolunun bir énceki
konumundan komut altindaki ilk gecis noktasma kadar izleyecegi yok ve buradan da sonraki
her bir gecis noktasina kadar izleyecegi yol icin uygulanir. Hareket Ettir komutunun ayarlari,
ilgili Hareket Ettir komutu kapsamindaki son gegis noktasindan itibaren devam eden yoriinge

i¢in gegerli degildir.

TCP segimi

Bu Hareket Ettir komutunun altindaki gecis noktalar: igin kullanilan TCP, agilan mentiden
secilebilir. Kurulumdaki kullanici tanimli TCP’lerle etkin TCP arasindan birini se¢cmek veya
dogrudan takim flansmni kullanmak miimkiindiir. Kullanic1 tanuml bir TCP veya etkin TCP
secildiginde, bu Hareket komutunun altindaki hareket, bu dikkate alinarak ayarlanir. Takim
Flansini Kullan secildiyse, hicbir TCP kullanilmaz ve bu Hareket komutunun altindaki hare-
ket, takim flansina gore olur (yani harekette hicbir ayarlama yapilmaz).

Bu hareketin etkin TCP’si, programin ¢alisma siiresi sirasinda belirlendiginde, Ayarla komutu
kullanilarak dinamik bir sekilde (bakin 14.12) veya komut dosyas: komutlar: kullanilarak
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UNIVERSAL ROBOTS 14.5 Komut: Hareket Ettir

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time

Sekil 14.1: Bir hareketin hiz profili. Egri, ti¢ kesime ayrilir: huzlanma, seyir ve yavaglama. Seyir asamasinin
seviyesi, hareketin hiz ayariyla belirlenirken, hizlanma ve yavaslama asamalarinin dikligi, hizlanma pa-
rametresiyle belirlenir.

ayarlanmasi gerekir. Adlandirilmis TCP'leri yapilandirma hakkinda daha fazla bilgi i¢in (bakin 13.6).

Ozellik segimi
Sekil, bu gecis noktalar belirtilirken temsil edilmesi gereken gecis noktalarinin alanii Hareket
Ettir komutunda verir (bakin kisim 13.12). Yani, bir gecis noktasi ayarlanirken, program,
secili 6zelligin 6zellik uzayindaki arag koordinatlarini hatirlayacaktir. Ayrintili olarak agiklanmasi

gereken birka¢ durum vardir:

Goreli gecis noktalari: Segilen 6zelligin goreli gecis noktalar: tizerinde higbir etkisi yoktur. Goreli
hareket her zaman Taban yoniine gore gerceklestirilir.

Degisken gecis noktalarr: Robot kolu bir degisken gecis noktasina hareket ettiginde, Alet Merkez
Noktas1 (TCP) secili 6zellik uzayinda degiskenin koordinatlar1 olarak hesaplanir. Bu ne-
denle, degisken bir gecis noktasi igin robot kolu hareketi, baska bir 6zellik secildiginde
degisir.

Degisken ozellik: O anda ytiklii olan kurulumdaki 6zelliklerden herhangi biri degisken olarak
secilirse, 6zellik se¢cimi mentisiinde ona tekabiil eden bu degiskenler de segilebilir. Bir sekil
degiskeni (“_var” soneki bulunan sekil adiyla adlandirilir) secilirse, robot kolunun hareket-
leri (Bag1l gecis noktalar1 disinda) degiskenin, program calistig1 siradaki gergek degerine
bagl olur. Ozellik degiskeninin baglangig degeri, kurulumda yapilandirilmis olan gergek
ozelligin degeridir. Bu deger degistirildiginde, robotun hareketleri degisir.
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14.6 Komut: Sabit Gecis Noktasi
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Robotun izledigi yol tizerindeki bir noktadir. Gegis noktalari, robot programinin en merkezi
bileseni olup, robot koluna nerede bulunmas: gerektigini bildirir. Sabit pozisyon gegis noktasi,
robot kolunun fiziksel olarak ilgili pozisyona getirilmesiyle ayarlamr.

Gecis noktasini ayarlama

Igili gecis noktasina iligkin robot kolu konumunu belirtebileceginiz Hareket Ettir ekranina gir-
mek icin bu diigmeye basin. Gegis noktasi, dogrusal uzayda bir Hareket Ettir komutu (Hareket
Ettir L veya Hareket Ettir P), altina yerlestirilmisse, bu diigmenin basilabilir olmas1 igin ilgili

Hareket Ettir komutunda gegerli bir 6zellik segili olmalidr.

Gecis noktasi adlari

Gegis noktalarina otomatik olarak benzersiz bir ad verilir. Ad, kullanici tarafindan degistirilebilir.

Baglant: simgesi secildiginde, gecis noktalarina baglant: kurulur ve konum bilgileri paylasilir.
Baglantili olsa bile, 6rnegin harman radyusu, alet/eklem hizi ve alet/eklem hizlanmas: gibi

diger gecis noktas: bilgileri bireysel gecis noktalari i¢in yapilandirilir.

Harmanlama

Harmanlama, robotun aralarindaki gecis noktasinda durmadan iki gezinge arasinda takilmadan

gecis yapmasini saglar.

Ornek Bir 6rnek olarak (bakin sekil 14.2), robotun su an Gegis Noktas: 1’de (wp_1)
oldugu ve Gegis Noktas1 3’teki (WP_3) bir nesneyi almas: gereken bir alip yerlestirme uygu-

lamasmi diistiniin. Nesneyle ve diger engellerle (0) carpismay: 6nlemek icin robotun, Gegis
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Noktas1 2’den (WP_2) gelen yonde yaklagmas1 WP_3 gerekir. Boylece, kosullari saglayan bir yol

olusturmak i¢gin {i¢ gegis noktas1 tanitilir.

@ WP_2
we_1

‘ WP_3

Sekil 14.2: wp_1: baslangi¢c konumu, WP_2: nokta tizerinden, WP_3: alma konumu, O: engel.

Diger ayarlar1 yapilandirmadigimizda robot, hareketi devam ettirmeden 6nce her gecis nok-
tasinda durur. Bu gorev i¢in WP_2’de durmak ideal degildir, ¢linkii diiz bir dontis, kosullar:
saglamakla birlikte daha az zaman ve enerji gerektirir. Hatta ilk gezingeden ikincisine gegis, bu
konumun yakininda gerceklestigi siirece, robotun WP_2"ye tam ulasmamasi bile kabul edilebilir.

Gegis noktasi icin bir harman yapilandirilarak, Wp_2’de durdurma engellenebilir ve robotun
bir sonraki gezingeye diiz bir gecis hesaplamasina izin verir. Harmanin birincil parametresi
bir radyustur. Robot, gecis noktasinin harman radyusundaysa, harmanlamaya ve orijinal yol-
dan sapmaya baslayabilir. Bu, daha hizli ve daha diizgiin hareketlere izin verir, ¢iinkii robotun

yavasglayip sonra tekrar hizlanmasi gerekmez.

Parametreleri harmanlayin Gegis noktalarinin disinda, harman gezingesini ¢oklu paramet-
reler de etkiler (bakin sekil 14.3):

¢ harman radyusu (r)

¢ robotun baslangi¢ ve son hizi (sirayla p1 ve p2 konumlarinda)

* hareket saati (6rnegin bir gezinme i¢in belirli bir saat ayarlandiginda, bu robotun baslangi¢/son

hizin etkiler)

¢ harmanlamanin kaynak ve hedefi olan gezinge tipleri (Hareket Ettir L,Hareket Ettir
J)

Gecisme yaricap ayarlanirsa robot kolu gezingesi gecis noktasinin etrafina gegiserek robot ko-

lunun ilgili noktada durmamasini saglar.

Harmanlar ¢akisamaz, dolayisiyla sekil 14.4’de gosterildigi gibi, bir onceki veya sonraki gecis
noktasinin bir harman radyusuyla ¢akisan bir harman radyusu ayarlanamaz.

Sarth harman gezingeleri Harman gezingesi, harman radyusunun ayarlandig1 gecis nok-
tasiyla program agacinda ondan sonra gelen gegis noktasinin her ikisinden de etkilenir. Yani
sekil 14.5’deki programda WP_1'nin etrafindaki harman, WP_2’den etkilenir. Bu 6rnekte WP_2'nin

etrafinda harmanlama yapildiginda, bunun sonucu daha belirgin olur. iki olas1 bitis konumu
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WP_1

@ up 3

Sekil 14.3: wp_2 tizerinde harman, radyus r, baslangi¢c harman konumu p1’te ve son harman konumu
p2’te. O bir engeldir.

[ WP_2 \

|

\
\7s
N
I\
[
R
VI
*

N

Sekil 14.4: Harman radyus ¢akismasina izin verilmez (¥).

vardir ve bunlardan hangisinin harmanlama yapilacak bir sonraki ge¢is noktasi oldugunu belir-
lemek igin robotun, dijital_girisin[1] gegerli degerini, daha harman radyusuna girerken
degerlendirmesi gerekir. Bu ise, if...then ifadesinin (veya asagidaki gecis noktasin belirlemek
i¢in gereken diger komutlarin, yani degisken gecis noktalarinin), program sirasina bakildiginda
¢ok da kolay anlasilmayan WP_2’e gergekten de ulasmadan 6nce degerlendirildigi anlamina ge-
lir. Bir gecis noktas1 bir durdurma noktasiysa ve onu bir sonraki gegis noktasmni (6rnegin G/C
komutunu) belirlemek icin sarthi ifadeler izliyorsa, robot kolu gecis noktasinda durdugunda

ylriitiliir.

Gezinge tipi kombinasyonlari Hareket Ettir ] ve Hareket Ettir L'nin gezinge tiplerinin dort
kombinasyonunun tamami arasinda harmanlama yapmak miimkiindiir, ancak 6zel kombinas-
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UNIVERSAL ROBOTS 14.6 Komut: Sabit Gecis Noktasi

Hareket Ettir L
WP_1T
WP_1 (harman)
WP_2 (harman)

@we_1l

if (dijital_giris[1l]) sonra

WP_F_1 *
else

WP_F_2

WP_F_2

Sekil 14.5: wp_I baslangi¢ gecis noktasidir ve sartli bir ifadeye bagh olarak iki potansiyel son gegis nok-
tas1 WP_F_1 ve WP_F_2 vardir. Robot kolu ikinci harmana (*) girdiginde, i f kosul ifadesi degerlendirilir.

yon, hesaplanan harman gezingesini etkiler. 4 olas1 kombinasyon vardir:

1. Hareket Ettir J’"den Hareket Ettir ]J'ye (Saf Eklem alan1 harmani)

2. Hareket Ettir J’den Hareket Ettir L'ye

3. Hareket Ettir L’den Hareket Ettir L'ye (Saf Kartezyen alan1 harmani)
4. Hareket Ettir L’den Hareket Ettir ]J'ye

Saf eklem alant harmanlamasi (madde 1) ile saf Kartezyen alan1 harmanlamas: (madde 3), sekil
14.6’de karsilastirilir. Ayni gecis noktasi setleri icin aletin iki potansiyel yolunu gosterir.

WP_3

Sekil 14.6: Eklem alarmi (Hareket Ettir J)ile kartezyen alami (Hareket Ettir L) hareket ve har-
mani.

Farkli kombinasyonlardan madde 2, 3 ve 4, Kartezyen alaninda orijinal gezingenin sinirlar1 da-
hilinde kalan gezingelere neden olur. Farkli gezinge tipleri (madde 2) arasindaki bir harman
ornegi, sekil 14.7'de gortilebilir.
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WP_3

Sekil 14.7: Eklem alanindaki (Hareket Ettir J) bir hareketten dogrusal alet hareketine (Hareket
Ettir L)harmanlama.

Ancak saf eklem alan1 harmanlar: (madde 1), cok kolay anlasilmayacak sekilde davranir, ¢tinkii ro-
bot, hizlar1 ve zaman kosullarin1 da hesaba katarak, Eklem alanindaki olabilecek en diizgiin
gezingeyi gerceklestirmeye c¢alisir. Bundan dolayi, gegis noktalar: tarafindan belirtilen kurs-
tan sapabilirler. Bu durum 6zellikle bir eklemin iki gezinge arasindaki hizinda 6nemli fark-
lar oldugunda s6z konusudur. Dikkat: hizlar ¢ok farkliysa (6rnegin 6zel bir gegis noktasinin
gelismis ayarlarini - hiz veya zaman - belirterek), sekil 14.8’de gosterildigi gibi, orijinal ge-
zingeden ¢ok biiyiik sapmalara neden olabilir. Farkl hizlar arasinda harmanlama yapmaniz
gerektigi ve bu sapmay1 kabul edemediginiz durumlarda, onun yerine Hareket Ettir L’yi kulla-
narak Kartezyen alaninda bir harmanlama yapmay1 diistiniin.

vi <<v2 vl >>v2 e ~ o

Sekil 14.8: Baslangi¢ huz1 v1, son hiz v2’den ¢ok daha kiiciikse veya tam tersiyse, eklem alan1 harman-
lamast.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.7 Komut: Goreli Gegis Noktasi

14.7 Komut: Goreli Gecis Noktasi
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Konumu, robot kolunun 6nceki konumuna bagil olarak verilen bir gegis noktasidir (“iki santi-
metre sola” gibi). Bagil konum verilen iki nokta arasindaki fark olarak tanimlanir (soldan saga).
Not: Yinelenen bagil konumlar, robot kolu ¢alisma alaninin disina ¢ikarabilir.

Buradaki mesafe, iki konumda TCP arasindaki Kartezyen mesafesidir. Agi, iki konum arasinda
TCP y6niiniin ne kadar degistigini belirtir. Daha dogrusu, yonelimdeki degisimi agiklayan donme

vektoriintin uzunlugudur.
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UNIVERSAL ROBOTS

14.8 Komut: Degisken Gecis Noktasi

& Dosya
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

07:41:32

cccc @

H <isimsiz> Komut rGrafik rYapl rDegiskenler |

= Baslangic Degisken| = |
¥ Robot Program

W Svig ...

bV Eksenel Hareket |
o Gegis_noktas_1
v ¥ Proses Hareket P |—
o Dedisken

Gecis noktasi

Gecgis_noktas_2

ot e[|

o Gegis_noktas_2
¢ ¥ Daire Hareketi ',

Gecis Noktasim Ayarla ‘

© Ara_Nokta_1 n

= Ayarla

o Bitis_Noktas — ‘
R es Palet

Pozu dizenleyin ‘

¢V Model: Kare
o Késel
o Kbse2
o Kdses
o Kbsed

¢V Palet Dizisi
o Yaklagim_0
o Model_Nokta
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_0

B [stiften Al
o Basl._Poz. |

o Paylasilan gecis yancapin kullan
G Yaricapla gegis

Gegis Noktas) Ekle
= Gecis Noktasini sil

Tlr_w_kc?f_m_
Qe s

Gelismis Secenekler

G Ug Ekipman Hizi
Ug Ekipman lvmesi

(] Paylasilan parametreleri kullan

Kadar Ekle

[#] Simulasyon
° Gergek Robot

Hz =—{_100%

L]

| 4@ Geri || ileri B |

Konumu bir degisken tarafindan verilen bir gecis noktasi, bu durumda hesaplanan _konum.

Degiskenin bir poz olmas gerekir, 6rnegin

var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. Ik iicii, x,y,z olup, son tigli de rx,ry,rz vektoriiyle ve-

rilen dondiirme vektorii olarak verilen yondiir. Eksenin uzunlugu radyan cinsinden dontilecek

acidir ve vektoriin kendisi de dontilecek ekseni belirler. Pozisyon her zaman, segili 6zellik ile

tanimlanan bir referans cerceveye ve koordinat sistemine iliskin olarak verilir. Sabit bir gecis

noktasina bir harman radyusu ayarlandiginda ve ondan 6nceki ve sonraki gecis noktalar: degisken

oldugu ta da harman radyusu degisken bir gecis noktasina ayarlandiginda, o zaman harman

radyusu ¢akisma i¢in kontrol edilmez (bakin 14.6).Program ¢alistirilirken harman radyusu

bir noktayla ¢akistiginda, robot bunu goz ardi eder ve bir sonrakine geger.

Ornegin, robotu aracin z ekseni boyunca 20mm hareket ettirmek icin:

var_1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Hareket Ettir L
Geg¢is noktasi_1 (degisken konum) :
Dedisken kullanin=var_1, Ozellik=Arac

14.9 Komut: YOn

Yon program diigiimii, 6zellik eksenleri veya TCP’lere gore bir hareket belirler. Robot, hare-

ket bir Kadar kosulu ile durduruluncaya kadar, Yon Program Diigumi tarafindan belirlenen

yol boyunca hareket eder. Bir yon hareketini durdurmak i¢in Kadar kosulu bulunmasi gerekir,

durdurma kriterlerini tanimlamak i¢in Kadar Ekle diigmesine dokunun.
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UNIVERSAL ROBOTS

14.10 Komut: Kadar
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Yon Hareketini durdurma

ekleyebilirsiniz:

birim hareket eder.

* birden fazla 6zellik eksenine gore dogrusal hareket tanimlama

* yonii matematiksel ifade olarak isleme

Ileri seviye kullanicilarm su iglemleri gerceklestirmesine olanak saglamak amaciyla, dogrusal

hareket icin vektor yonii tamimlamak tizere, Alet Hiz1 ve Alet fvmesi i¢in Yon Vektorii ayarlari

Yon Vektorleri, bir birim vektoriine ¢éztimlenen 6zel bir kod ifadesi tanimlar. Ornegin, [2,1,0]
vektorii icin robot, belirtilen hiza bagh olarak, y yoéniindeki her bir birim i¢in x yoniinde iki

14.10 Komut: Kadar

hareket eder ve bir temas algilandiginda durur.

Kadar program diigiimii, hareket igin bir durdurma kriteri tanimlar. Robot bir yol boyunca
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Kadar alaninda, asagidaki durdurma kriterlerini tanimlayabilirsiniz:

* Eylem ekle Belirli bir kadar kosulu kargilaniyorsa, program diigiimleri ekleyin. Ornegin
bir hata durumu algilandiginda, program bir agilir diigiim ile durdurulabilir.

* Mesafe Bu diigiim, robot belirli bir mesafeye ulastiginda, bir Yon hareketini durdurmak
icin kullanilabilir. Robot tam olarak belirtilen mesafede duracak sekilde hiz diistiriiliir.

o Ifade Bu diigiim, hareketi 6zel bir program ifadesine gore durdurmak igin kullamlabilir.
Durdurma kosulunu belirtmek igin, G/C, degiskenler veya komut dosyasi islevlerini kul-
lanabilirsiniz.

* G/C Girisi Bu dugtimii, G/C Girisinde bir sinyal kontrollii hareketi durdurmak i¢in kul-
lanabilirsiniz.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.12 Komut: Ayarla

14.11 Komut: Bekle

Qd Dosya 07:40:43 CCCC 9
Program rKurqum r Hareket Ettir [ G/C | Ganlak |
<isimsiz=> Komut rGrafik rYapl rDegiskenler |

Robot Program o
W Eksenel Hareket |
o Gegis_noktas_1 B e kl e
V Eksenel Hareket | Liitfen, robotun bir sonraki eylemini tetikleyecek 6geyi segin;
© Gegis_noktasi_2

—Ayaria Bekleme yok
S Palet @ o

! gf;ifig,z;s; = O Bekle seconds

o Yaklasim_0
o Model Noktasi_| (3 pijital Giris Bekle |4:D\.G|r|s> |v|| | ‘
= Ayarla
= Bekle (D Bekle: |4:An.G\ris:- |v|| | |
o Cikis_0
S [stiften Al
o Basl._Poz. —{ @ Bekle: | |
-V ¥on
o Bagl._Poz.
o Hedef Poz.
¢V Aima Dizisi
o jstifleme_Poz_0
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_0
= Bekle
WV Klasor |

-

] =hasay ol
Q@] <> ]

O cremme: ][] ] e ——Cnom Lt con || e |

Beklet, G/C sinyalini veya ifadeyi belli bir stire boyunca bekletir. Bekleme Yok segiliyse hicbir
sey yapilmaz.

14.12 Komut: Ayarla

Qd Dosya 07:40:42 CCCC 0
Program rKurqum r Hareket Ettir m Gunlik |
=<isimsiz= Komut rGrafik rYapl rDegiskenler |
Robot Program e
WV Eksenel Hareket |
© Gegis_noktas_1 Aya rla
v Eukéwenef Hareket ) Programin bu asamasinda robotun gerceklestirmesini istediginiz eylemi secin. Robotun
ecis_noktas_2 K itesindaki dedisiklikler de belirtebilirsini
= Ayarla tasima kapasitesindeki degisiklikleri de belirtebilirsiniz,
s, Palet @ Eylem yok
WV Model
¢ W Palet Dizisi = @ Dijital Cikis Ayarla |-:D\.C|k|$> |vH | ‘
o Yaklagim_Q
o Model_Noktasi_| @ Anzlog Cikas Ayarla |<An.CIkI$:\v |v|
= Ayarla
= Bekle @ Ayarla |<C|k|s:v |v|
o Cikis_0
S, istiften Al (D Tek Pals Ayarla |<Di.C|k|$> |v|
o Basl._Poz.
9V Yén o Kurulum dedgiskenini bir artirn: |<Deljisken:v |v|
o Basl._Poz.
o Hedef Poz.
¢V Alma Dizisi [[] Toplam tasima kapasitesini su dedere ayarla: kg
o jstifleme_Poz_0
= Ayarla [ Agirlik merkezi olarak aktif TCP'yi kullan
= Bekle )
o Cikis_0 .
L ekle ] TCPYyi ayarlayin ‘ ‘
WV Klasor —
ZY I »
| N
Rl
O Simulasyon . Ar=-m
1:3 G 1l
@ Gercek Robot EE@D Hiz 100% | XL || il 2 |
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14.13 Komut: Acilan Pencere UNIVERSAL ROBOTS

Dijital ya da analog ¢ikislar1 belirli bir degere ayarlar. Dijital ¢ikislar, tek bir pals gondermek igin
de ayarlanabilir.

Robot Kolunun tasima kapasitesini ayarlamak i¢in, Ayarlama komutunu kullanin. Aletteki agirlik
beklenen tasima kapasitesinden farkli oldugunda, robotun bir koruyucu durdurmasini tetikle-
mesini 6nlemek icin tasima kapasitesi agirligini ayarlayabilirsiniz. Etkin TCP'nin agirlik mer-
kezi olarak kullanilmasini istemediginizde, onay kutusundaki isaret kaldirilmalidir.

Etkin TCP ayrica bir Ayarlama komutu kullanilarak, onay kutusu isaretlenerek ve mentideki
TCP ofsetlerinden biri secilerek de degistirilebilir.

Program yazildig1 sirada belli bir hareketin etkin TCP’si biliniyorsa, onun yerine Hareket Ettir
kartindaki TCP se¢imini kullanmay: diisiiniin (bakin 14.5).Adlandirilmig TCPleri yapilandirma
hakkinda daha fazla bilgi i¢in (bakin 13.6).

14.13 Komut: Acilan Pencere

Qd Dosya 07:40:44 CCCC O

Program I’Kurulum rHareket Ettir | G/C Gl’]nll’]k|

=<isimsiz=> Komut rGrafik rYapl rDegiskenler
senel Hareket | -

o Gegis_noktas 2 -
= Ayarla Popup =i ‘v|
% Palet |
¥V Model Ekranda asadidaki mesaj gosterir ve kullanicinin OK'e basmasin bekler
¢V Palet Dizisi
o Yaklasim_0 | |
o Model_Noktas:_|
= Bekle
o Cikis_0
S Istiften Al
o Bagl._Poz.
9V Yon Popup tird:
o Basl._Poz.
o Hedef_Poz. © wesa
9V Alma Dizisi
o [stifleme_Poz_0 [ @ vyan
= Ayarla @ Hata
= Bekle
o Cikis_0
= Bekle
W Klasor

= Yorum

= Durdur

|:|P0|9u2 hd
‘;2'“ 5 | I|" < l th | [[1Bu acilan pencerede program yiiritmeyi durdur
|| -
@ oo 1B ] e o L con [[ fan |

Agilan pencere, program bu komuta ulastiginda ekranda beliren bir mesajdir. Mesajin stili segilebilir
ve metnin kendisi ekran klavyesi kullanilarak verilebilir. Robot, agilan pencere belirdiginde
programi siirdiirmeden 6nce kullanicinin/operatoriin “OK” diigmesine basmasini bekler. “Prog-
ram yiritmeyi durdur” 6gesi secilirse, bu pencere agildiginda robot programi durur.

Not: Mesajlar, maksimum 255 karakterle smirlidir.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.15 Komut: Yorum

14.14 Komut: Durdur

@ Dosya 07:40:44 CCCC 6

Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/ | Gunluk |

=<isimsiz= Komut rGrafik rYapl r Degiskenler |
Egl5_noktasi_1 =~
W Eksenel Hareket] | |
9 Gegis_noktas 2 |—— D u rd ur
= Ayarla
%, Palet Programin yurUtmesi bu noktada durur,
WV Model
¢V Palet Dizisi
o Yaklagim_0
o Model_Noktasi_|
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_0
55 [stiften Al
© Bagl._Poz.
¢V Yén
o Basl._Poz.
o Hedef Poz.
¢ W Alma Dizisi
o [stifleme_Poz_0
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_0
= Bekle
V Klasor
= <hos=>
= Yorum |
= Durdur o~

EN I D
S]] <> |

@ coemrne: ]2 [ | e ——Conoen [ cent [[ o |

Programin yiirtitmesi bu noktada durur.

14.15 Komut: Yorum

Q Dosya 07:40:43 CCCC 0

Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |

=<isimsiz= Komut rGrafik rYapl r Degiskenler |
[V Eksenel Hareket] -
o Gegis_noktasi 1 ||
V Eksenel Hareket | Yorum
° Gegis_noktasi_2
= Ayarla
S Palet
V Model Liitfen agiklama girin:
¢V Palet Dizisi
o Yaklagim_0 ‘
o Model_Noktasi_|
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_0
S Istiften Al
9 Basl._Poz.
¢V Yon
o Basl._Poz. |
o Hedef Poz.
¢V Alma Dizisi
o [stifleme_Poz 0
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_0
= Bekle
WV Klasor

= <hos=

= Yorum -

KN
RJal] <> |

@ coeorne: [1a][m ] ] e oo [ cert [[ i ]

Programciya, programa metin satir1 ekleme segcenegini sunar. Bu metin satirinin, program ytirtitiliirken

higbir etkisi olmaz.
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14.16 Komut: Klasoér UNIVERSAL ROBOTS

14.16 Komut: Klasor

Q Dosya 07:40:43 CCCC 0

Program I’Kurulum rHareket Ettir | G/C Gl’]nll’]k|
=<isimsiz=> Komut rGrafik rYapl rDegiskenler

Robot Program o
W Eksenel Hareket | -
o Gegis_noktasi_l Klasor
W Eksenel Hareket |
o Gegis_noktas_2 Klasér, program satirlanini kolayca bir araya toplamay sadlar.
= Ayarla
s Palet Lutfen program agacinda gosterilecek metni girin:
V Model
¢V Palet Dizisi .
o Yaklagim_0 ‘ Klasdr
o Model_Noktasi_|
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_0
S Istiften Al
o Basl._Poz.
¢V Yon
o Basl._Poz.
o Hedef Poz.
¢V Alma Dizisi
o [stifleme_Poz 0
= Ayarla
= Bekle
o Cikas_0
= Bekle
W Klasor —|

T |
“c{l”ﬁ” ||||| 4__'_1 | [] Klasér Program Agacini Gizle

@ oo 1B ] e o L cor | e |

Bir Klasor, programin belirli boliimlerini diizenlemek ve etiketlemek, program agacin temizle-
mek ve programin okunmasini ve programda gezintiyi kolaylastirmak amaciyla kullanilir.

Klasdrlerin, program ve yiiriitiilmesi tizerinde etkisi yoktur.

14.17 Komut: Dongi

& Dosya 07:40:45 CCCC 0
Program rKurqum rHareket Ettir | G/C GlIlnIlZlk|

ey <isimsiz= Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
¢ ¥ Falet Dizisi a
o Yaklasim_0 - o0
o Model_Noktas_| Dong u
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_0 Litfen, programin bu dénglide kac kez ylritilmesi gerektigini secin.

S, Istiften Al
o Basl._Poz.

¢V Yon

o Basl._Poz. @ Her zaman déngii
o Hedef Poz.
9V Alma Dizisi O DéEngl X kere:

o istifleme_Poz_0|_ N
= Ayarla Déngu sayis| Degisken adi

= Bekle Bnaii
= Bekle @ ifade Dogru oldugunda déngi yapin
W Klasor
= =hog= |
= Yorum
= Durdur [ ifadey
= Popup
= zamanlayici_1
W Lineer Harekst L
¢~V Yén: Taban X+
= Kadar .

¥ Déngti -
4] il [ ¥]

S]] <> |

e S I ——t een ] iens |
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UNIVERSAL ROBOTS

14.18 Komut: Alt Program

Temeli olusturan program komutlarmi dongii haline getirir. Secime bagli olarak, temeldeki

program komutlar1 sonsuz olarak, belirli bir tekrar sayisiyla veya verilen kosul dogru oldugu

siirece dongii haline getirilir. Belirli bir tekrar sayisiyla dongii olustururken, dongii igindeki

ifadelerde kullanilabilecek 6zel bir dongti degiskeni (yukaridaki ekran goriintiisiinde déngti_1

olarak gecmektedir) olusturulur. Déngti degiskeni, 0’"dan N — 1’e kadar sayar.

Bitis kosulu olarak bir ifade kullanilmasiyla “déngii” olustururken, dongiiniin her tekrardan

sonra degil de yiiriitme sirasinda herhangi bir zamanda kesintiye ugratilabilmesi i¢in, PolyS-

cope yazilimi s6z konusu ifadenin siirekli degerlendirilmesi se¢enegini sunar.

14.18 Komut: Alt Program

& Dosya

Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |

07:40:47 CCcC O

=IsIMsIZ=

T Bagl_Foz, -
¢V Yén
o Basl,_Poz.
o Hedef Poz.
oW Alma Dizisi
o [stifleme_Po:
= Ayarla
= Bekle
o Cikas_0
= Bekle
9 ¥ Klasor

= Yorum
= Durdur
= Popup
= zamanlayici_1
¥ Lineer Harekst L
¢ W Yén: Taban X4
= Kadar

-

[ Skript
=var_2:=2 *force()
B Cadir Alt_Frogram |

T VEG

[ alc .:m ram_1 Ea
1 [l L]
Q] <> |

Komut rGrafik rYapl rDegiskenler |

Alt_ Program_1

Alt program, diskieki bir dosyay isaret edebilir ya da bu programin icinde bulunabilir,

Alt Program dosyas:

Yeniden Adlandir |

‘4: Higbir Dosya Segilmedi=

Dosya Yikle |

| Alt Programi Kaydet H

Alt Programi temizle

[ Alt Program asinl Bu Program ile Guncel Tut
[ ] Alt Program Agacin Gizle

[_| Program yiiriitmeyi izle

Q Simulasyon
° Gergek Robot

CIDCIC

| 4 Geri || ileri B |

Alt Program, farkli yerlerde gereken program boliimlerini tutabilir. Alt Program disk tizerinde

ayr1 bir dosya olabilir ve ayrica, Alt Programin kazara degistirilmesine kars: koruma igin gizle-

nebilir.
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14.19 Komut: Atama UNIVERSAL ROBOTS

Komut: Alt Programi Cagir

& Dosya 07:40:47 CCcCC 9
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
<isimsiz=> Komut rGrafik rYapl rDegiskenler |
o Bagl._Foz. =
-V ¥on ] N -
© Basl._Poz. Alt rutin Cagir
o Hedef Poz.

¢ W Alma Dizisi
o [stifleme_Poz_
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_0
= Bekle
W Klasor

= =h

Program ydritmede, bu noktada cagnlacak alt rutini secin.

|AIt_Program_l |v|

05>

= Yorum
= Durdur
= Popup
= zamanlayici_1
W Lineer Hareket L
¢ WV Ydn: Taban X+
= Kadar
¥ Déngti
= <hos=
B Skript
=var_2=2 *force()
[ Cadir Alt_Program_1
W Eger

=

=bog=
Alt Program_1 hd
i v

<
Qa)| > |

Qo (1] ][] e =0 Lcen [ feri® |

Alt programa yapilan bir ¢agri, alt programdaki program satirlarini ¢alistirir ve sonra siradaki
satira geri doner.

14.19 Komut: Atama

Qd Dosya 07:40:46 CCCC 9

Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
<isimsiz= Komut rGrafik rYapl rDegiskenler |

= Ayara = ;

= ng.fe At Kaynak =

o Cikis_0 ama
5y [stiften Al

o Bagl._Poz.

oV Yén

o Basl._Poz. G i

o Hodef Poz, Degisken Ifade
¢V Alma Dizisi
o [stifleme_Poz_0 |var_2 |v| = |

g |

Secilen dediskenifadenin degeriyle atar,

= Ayarla
= Bekle [ vanidan adiand,. ShSms

2 *farce()

Input
True (HI) False (LO) 8 4= Geri Al

=airs= -
Esc

Output

e - and or Xor not 7 8 9 -

'Variable

I+
H
—
A
v

<Dedisken= - f

o " [ 1 = g + 1 2 3 o

=Poz= - -

I

Gionder

Function

=Fonksiyon= -
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UNIVERSAL ROBOTS 14.20 Komut: Eger

Degiskenlere deger atar. Atama islemi, sag tarafta hesaplanan degeri sol taraftaki degiskene
cevirir. Karmasik programlarda bu yararlh olabilir.

14.20 Komut: Eger

@ Dosya 07:40:48 CCCC O

Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/ | Gunluk |

=isimsiz= Komut rGrafik r‘rapl r Degiskenler |
© Bagl,_Foz. &
oW ¥6n — .
o Basl._Foz, Eger
o Hedef Poz.
¢ W Alma Dizis/
o jstifleme_Poz_
= Ayarla
= Bekle

Verilen sensér girisinin veya program degiskeninin durumuna badh olarak asadidaki satirlar
yardtaldr

Eder

[] ifadeyi strekli denetle

= Durdur

= Popup
= zamanlayicl_1
W Lineer Hareket L
9 W Yén: Taban X+
= Kadar
W Dongu

B skript

= yar_2:=2 * force()

P Cadr Alt_Program_1
V Eg

| | Eger Baska ekleyin | | Eder Baska kaldirin

Sl e [eainn
@ simulzsyon EEE Hiz =——={100% | #ceri || ilerig |

@ Gercek Robot

If...Else (Eger...degilse) yapisi, sensor girislerine veya degisken degerlerine dayali olarak robo-
tun davranigini degistirir. Robotun, bu Eger komutunun ifadelerini izledigi kosulu tanimlamak
i¢in Ifade Diizenleyicisini kullanin. Kosul, Dogru olarak degerlendirilirse, bu Eger komutun-
daki komutlar gerceklestirilir.

Bir Eger komutunun, Elself Ekle ve Elself Kaldir diigmeleri kullanilarak eklenip kaldirilabilecek
birden fazla Elself komutu olabilir. Ancak bir Eger komutunun sadece bir Else komutu olabilir.

Not: Igerdigi cizgiler yiiriitiiliirken Eger ve Elself komutlarmin kogullarimi desteklemek igin,
ifadeyi siirekli denetle onay kutusunu isaretleyebilirsiniz. If komutundaki bir ifade Yanlis ola-

rak degerlendirilirse, Elself veya Else komutlaria uyulur.
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14.21 Komut: Betik UNIVERSAL ROBOTS

14.21 Komut: Betik

& Dosya 07:40:45 CCcCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
<isimsiz> Komut rGrafik rYapl rDegiskenler |
Cael_NOKtas | «
e Skript Kod Forr |
= Bekle ri oau satir
o Cikis_0 p =
. Istiften Al . ! — o
o Basl. Poz. URKontrolsr tarafindan skript kodu olarak yuritilecek metni asadiya girebilirsiniz.
¢V Yon (—
o Basl._Poz.

o Hedef Poz. | |
¢V Alma Dizisi
o [stifleme_Poz 0
= Ayarla
= Bekle
o Cikas_0
= Bekle
W Klasor

= Yorum

= Durdur

= Popup

= zamanlayici_1

W Lineer Harekst L
¢V Yon: Taban X+

= Kadar
W Déngu
EISkn'.t i Z
fE———1
Qla>] <-—-—» ]
Q oo ][ B ][] ] e o e |[tens |

Asagidaki secenekler, Komut altindaki agilan kutu listesinde kullanilabilir:

* Satir, fade Diizenleyicisini kullanarak ( 12. 1) tek bir satir URscript kodu yamanizi saglar
¢ Dosya, URscript dosyalarimi yazmanizi, diizenlemenizi veya yiiklemenizi saglar.
URscript yazma talimatlarini destek web sitesindeki (http://www.universal-robots.com/
support) Komut Dosyas: Kilavuzunda bulabilirsiniz.

Bir URscript dosyasinda belirtilen islevler ve degiskenler, PolyScope’taki biitiin programda kul-
lanmak i¢in hazirdir.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.22 Komut: Olay

14.22 Komut: Olay

@ Dosya 07:41:00 CCCC O
Program rKurqum rHareket Ettir | G/C | Ginlak |
<isimsiz= Komut | Grafik | vapi | Degiskenler |
TV Klasor -
= <hos= ]
= Yorum Olay
= Durdur
= Popup Olay ile Kesinti benzer olmakla birlikte, olaylarda, olay kodu yaritaldidl sirada ana
= zamanlayici_1 programin yiriitmesi devam eder. Olay yUritildugi sirada, yeni olaylann hicbir etkisi
¢ W Lineer Hareket L olmaz.
¢ W Yén: Taban X4
= Kadar Werilen sensér girisinin veya program degdiskeninin durumuna badh olarak asadidaki
¢V Déngl satirlar yaratldr,
= <pos=>
[ Skript

=vyar_2:=2 *force()
B Cadir Alt_Program [
¢ ¥ Eder ..

¢ as Palet
WV Model
¢ W Palet Dizisi _
o Yaklagim_0
o Model_Nokt.

= Ayarla

= Bekle

o CQikis_0

[P Alt_Program_1

% ola Bl
il vl

4
Sl <> |

3o, [MDE o et Lomrs

Olaylar, bir giris sinyalini izlemek ve bu giris sinyali yiikseldiginde baz1 eylemleri gerceklestirmek
veya degisken ayarlamak igin kullanilabilir. Ornegin, bir ¢ikig sinyalinin yiikselmesi durumunda,
olay programi 200 msn bekleyebilir ve sonra sinyali yeniden diisiik olarak ayarlayabilir. Bu du-
rum, yiiksek bir giris diizeyinden ziyade artan bir kanat i¢in harici makine tetiklemesi oldugu
durumda, ana program kodunun ¢ok daha basit olmasini saglayabilir. Olaylar her kontrol peri-
yodunda (8ms) bir kez kontrol edilir.
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14.23 Komut: is Parcacig UNIVERSAL ROBOTS

14.23 Komut: is Parcacig

d Dosya 07:41:00 CCCC 6

Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

<isimsiz> Komut rGrafik rYapl r Degiskenler |
vorum -
= Durdur
= Popup Sabit Denetci
= zamanlayici_1
¥ Lineer Hareket L Sabit Denetgi, ana program ile birlikte calisan paralel bir programdir. Bir sabit denetgi, G/
¥V Yon: Taban X+ yapabilir, sinyalleri bekleyebilir ve dediskenleri ayarlayabilir.

= Kadar
WV Déngti Robot ¢alisirken diger makineleri kontrol etmelk igin kullarilabilir,

-

-

& skript
=var_2:=2 *force()

P Cadir Alt_Program |
W Eger.

-

¢ oo Palet - |
V Model
¢— W Palet Dizisi
o Yaklasim_0
o Model_Nokt.
= Ayarla [
= Bekle
o Cikis_0
P Alt_program_1
05>

WV Sabit_Denetci_1 - Sonsuz Dngl

K1 I D
‘;{”h” Il ” ‘__l_:‘ | [ Program yiiritmeyi izle
Q oo ][ B ][] ] e o e |[tens |

Is parcacig1 robot programina paralel bir prosestir. Is parcacigi, harici bir makineyi robot kolun-
dan bagimsiz olarak denetlemek icin kullanilabilir. Is pargacig1 robot programiyla degiskenler
ve cikis sinyalleri aracihigiyla iletisim kurabilir.

14.24 Komut: Salter
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Programinizin akisini kentrol etmek igin bir svig komutunu kullanakilirsiniz.
——| Bunlar, karmasik Eger...Yoksa Eger komutlarninin yerine gecebilir ve ifadeniz
icin bir deger araligin test edebilir
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UNIVERSAL ROBOTS 14.24 Komut: Salter

Bir Salter Kutusu yapisi, sensor girislerine veya degisken degerlerine dayali olarak robotun
davranisini degistirmesini saglayabilir. Temel kosulu tarif etmek ve robotun bu Salterin alt
komutlarina devam etmesini istediginiz durumlari tanimlamak icin ifade Diizenleyicisini kul-
lanin. Kosulun, durumlardan biriyle eslestigi degerlendirildiginde, Durumigindeki ¢izgiler ytirtittiliir.
Eger bir Varsayilan Durum belirtilmisse, o zaman ¢izgiler ancak eslesen baska hi¢bir durum
bulunmadiginda ytirtitilir.

Her Salterin birden fazla Durumu ve bir Varsayilan Durumu olabilir. Salterlerde her-
hangi bir Kutu degerinin ancak bir 6rnegi taniml olabilir. Durumlar, ekrandaki diigmeler kul-

lanilarak eklenebilir. O diigme i¢in ekrandan bir Durum komutu kaldirilabilir.

14.24.1 Zamanlayici
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Bir Zamanlayici, programin belli parcalarinin ¢alismasi icin gereken zamani 6lger. Bir program
degiskeni
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14.25 Komut: Model UNIVERSAL ROBOTS

14.25 Komut: Model
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Model komutu, robot programindaki konumlar1 dolagmak i¢in kullanilabilir. Model komutu,
her bir yiiriitmede tek bir konuma kargilik gelir.

Model, dort model tiiriinden biri olarak verilebilir. Cizgi, Kare veya Kutu olmak iizere ilk {ig
tlir, diizenli bir modeldeki konumlar i¢in kullanilabilir. Dtizenli modeller bir dizi karakteristik
noktayla tanimlanir ve bu noktalar modelin sinirlarini belirler. Cizgi igin bu siur iki u¢ nok-
tasi, Kare icin dort kose noktasindan ti¢ti ve Kutu iginse sekiz kose noktasindan dordudiir.
Programci, modelin siurlarmin her biri boyunca pozisyonlarin sayisin girer. Ardindan robot
denetleyicisi, sinur vektorlerini orantisal olarak toplamak suretiyle tek tek model pozisyonlarin
hesaplar.

Kat edilecek konumlar diizenli bir model olusturmazsa, tiim konumlarin listesinin programci
tarafindan saglandig1 Liste secenegi tercih edilebilir. Bu sekilde, her tiir pozisyon diizenlemesi
gerceklestirilebilir.

Model Tanimlama

Kutu modeli secildiginde, ekran degiserek asagida gosterilen goriiniimii alir.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.26 Komut: Kuvvet
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Bir Kutu modelinde , kutunun yan yiizeyini tanimlamak i¢in ti¢ vektor kullanilir. Bu ti¢ vektor
dort nokta olarak verilir ve burada ilk vektor birinci noktadan ikinci noktaya, ikinci vektor
ikinci noktadan tiglincii noktaya ve {igtincii vektor de tiglincti noktadan dordiincii noktaya gi-
der. Her vektor, aralik sayim degerleriyle ayrilir. Modeldeki belirli bir pozisyon, aralik vektorle-
rinin orantisal olarak eklenmesiyle hesaplanur.

Cizgi ve Kare modelleri benzer sekilde ¢alisir.

Modeldeki pozisyonlar katedilirken bir saya¢ degiskeni kullanlir. Degiskenin ad1 Model ko-
mut ekraninda goriilebilir. Degisken, O ile X * Y x Z — 1 arasindaki numaralarda, modelin nokta
sayisinca sirayla gezer. Bu degisken atamalar kullanilarak idare edilebilir ve ifadelerde kul-
lanilabilir.

14.26 Komut: Kuvvet

Robot ¢alisma alaninda Giicii modu, segilen eksenlerde uygunluk ve kuvvete izin verir. Kuvvet
komutu kapsamindaki tiim robot kolu hareketleri Kuvvet modunda gergeklesir. Robot kolu,
Kuvvet modunda hareket ederken, robot kolunun uyumlu oldugu bir veya daha fazla ek-
sen segmek miimkiindiir. Robot kolu, uygun bir eksen boyunca ortama uyar. Bu, robot kolu-
nun istenilen kuvvete ulasmak i¢in konumunu otomatik olarak ayarladig1 anlamina gelir. Ro-
bot kolunun kendisinin gevresine (6rnegin bir is parcasma) kuvvet uygulamasin saglamak da

mumkiindiir.

Kuvvet modu, 6nceden taniml bir eksen boyunca gercek TCP (alet merkez noktas1) konumu-
nun 6nemli olmadigi, ancak bunun yerine s6z konusu eksen boyunca arzu edilen bir kuvve-
tin gerektigi uygulamalar igin kullamighdir. Ornegin, robotun TCP’sinin egri bir yiizeye dogru
yuvarlandiginda veya bir is parcasini ittiginde veya cektiginde. Kuvvet modu ayrica énceden
taniml eksenlerin etrafindaki bazi torklar1 da destekler.

Not: sifirdan farkli bir kuvvetin ayarlandig1 bir eksende hicbir engelle karsilasilmazsa robot bu
eksen boyunca/tizerinde hizlanmay1 deneyecektir.
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14.26 Komut: Kuvvet UNIVERSAL ROBOTS

Uyulmast igin bir eksen segilmis olmasina karsin, robot programi yine de robotu bu eksen bo-
yunca ilerletmeye calisir. Bununla birlikte, kuvvet kontrolii robot kolunun yine de belirtilen
kuvvete yaklagmasini temin eder.

UYARI:

1. Kuvvet moduna girmeden hemen oOnce yiiksek

yavaslamadan kagmin.

2. Giig kontroliintin dogrulugunu azalttigindan, kuvvet mo-
dunda yiiksek hizlanmadan kaginin.

3. Kuvvet moduna girmeden 6nce uygun eksenlere paralel ha-
reketlerden kaginin.
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Ozellik segimi
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Ozellik meniisii, robotun kuvvet modunda calisirken kullanacag1 koordinat sistemini (eksen-

N

ler) se¢mek icin kullanilir. Mentideki 6zellikler, kurulumda tanimlanmis olan 6zelliklerdir (bakin 13.12).

Kuvvet modu tura
Her biri segili 6zelligin nasil yorumlanacagini belirleyen dort farkl: kuvvet modu vardir.
* Basit: Kuvvet modunda yalnizca bir eksen uyumlu olur. Bu eksen boyunca kuvvet ayarla-

nabilir. Istenen kuvvet, secili 6zelligin yalmzca z ekseni boyunca uygulanir. Ancak, Cizgi

Ozellikleri igin kuvvet y ekseni boyuncadir.

* Cerceve: Cerceve tiirii daha ileri diizey kullanimi saglar. Burada, alt1 serbestlik derecesinin
tiimiinde uyum ve kuvvetler bagimsiz olarak segilebilir.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.26 Komut: Kuvvet

* Nokta: Nokta secildiginde, gorev cercevesinin y ekseni robot TCP’sinden segili 6zelligin
orijinine dogru yonelir. Robot TCP ile segilen 6zelligin orijini arasindaki mesafenin en az 10
mm olmasi gerekir. Robot TCP konumu degistiginde gorev cercevesinin de caligma siiresi
sirasinda degisecegini unutmayimn. Gorev gergevesinin x ekseni ve z ekseni, secili 6zelligin

orijinal yonelimine bagimlidir.

¢ Hareket: Hareket, TCP hareketinin yoniiyle gérev gergevesinin degisecegi anlamina gelir.
TCP hareket yonitintin, secili 6zelligin x ve y eksenlerinin kapsadig: diizlem {izerine pro-
jeksiyonu gorev cercevesinin x ekseni olur. Y ekseni robot kolu hareketine dik olur ve segili
ozelligin x-y diizleminde bulunur. Bu, TCP hareketine dik bir kuvvetin gerektigi karmasik
bir yoriinge boyunca ptirtizleri alirken (deburr) yararl olabilir.
Not: Robot kolu hareket etmiyorsa: Robot kolu hareketsiz olarak dururken kuvvet mo-
duna girilirse TCP hiz1 sifirin iizerine gikana kadar uyum eksenleri olmaz. Daha sonra ha-
len kuvvet modundayken robot kolu yine hareketsiz olursa gorev cergevesi, TCP hizinin

en son sifirin tizerinde oldugu andaki ayni yonelime sahip olur.

Son {i¢ tiir igin gercek gorev cercevesi, robot kuvvet modunda ¢alisirken, grafik sekmesinde

calisma zamaninda goriintiilenebilir (bakin 14.31).

Kuvvet degeri secimi

e Uygun eksenler i¢in kuvvet veya tork degeri ayarlanabilir ve robot kolu, secilen kuvvete

ulasmak i¢in konumunu ayarlar.
¢ Uygun olmayan eksenler i¢in robot kolu, programla ayarlanan gezingeyi izler.

Dontistimsel parametreler agisindan kuvvet Newton [N] cinsinden belirtilir ve déniis paramet-

releri acisindan tork Newton metre [Nm] cinsinden belirtilir.

NOT:
Asagidakileri yapmaniz gerekir:

* Gegerli kuvveti ve torku okumak icin, ayr1 siradaki

get_tcp_force () komut dosyast islevini kullanin.

* Gegerli kuvvet ve/veya tork, istenilenden diisiikse, anahtar

vektoruni diizeltin.

Limitlerin secimi
Tiim eksenler icin bir limit ayarlanabilir, ancak bunlar eksenlerin uyumlu olmasina veya olma-
masina karsilik gelen farkli anlamlara sahiptir.
¢ Uyumlu: Limit, TCP’nin eksen boyunca/{izerinde ulagsmasina izin verilen maksimum hizdur.
Birimler [mm /s] ve [derece/s] dir.

¢ Uyumlu degil: Limit; robot koruyucu duruslardan énce, program gezingesinden ¢ikmasma

izin verilen maksimum sapmadir. Birimler [mm] ve [derece] dir.
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14.27 Komut: Palet UNIVERSAL ROBOTS

Kuvvet ayarlari testi

Test etiketiyle isaretli agma/kapama diigmesi, El iinitesinin arkasindaki Serbest siiriis diigmesinin
davranisini normal Serbest siiriis modundan kuvvet komutunu test etme moduna dontistiiriir.

Test diigmesi acik oldugunda ve El kumandasinin arkasindaki Serbest siiriis diigmesine basildiginda,
robot, program bu kuvvet komutuna ulagmis gibi davranir ve bu sayede, tam programu fiili ola-

rak ¢alishirmadan 6nce ayarlar dogrulanabilir. Bu imkén 6zellikle, uyumlu eksenlerin ve kuv-
vetlerin dogru secildigini dogrulamak agisindan yararhdir. Bir elinizi kullanarak robot TCP’sini
tutarken, diger elinizle Serbest siiriis diigmesine basin ve robot kolunun hangi yonlere hare-

ket edebildigine/edemedigine dikkat edin. Bu ekrandan ¢iktiktan sonra Test diigmesi otomatik
olarak kapatilir; bir bagka ifadeyle El {initesinin arkasindaki Serbest siiriis diigmesi yine nor-

mal Serbest siiriis modu i¢in kullanilir.

Not: Serbest siiriis diigmesi, ancak Kuvvet komutu icin gegerli bir 6zellik segildiginde etkin

olur.

14.27 Komut: Palet

& Dosya 07:40:48 CCCC O
Program rKurqum rHareket Ettir | G/C | Ginlak |
<isimsiz> Komut | Grafik | vapi | Degiskenler |
o Palet o
WV Model
¢V Palet Dizisi Pa Iet
o Yaklagim_0 Palet islemi. robotun birkag farkll pozisyonda ayni hareket ve eylem dizisini

gergeklestirmesine izin verir. Bu, paletleme veya benzeri islemler igin yararl olabilir. Bir palet

o Model_Noktas . P
- islemi, asagdidaki dizlem adimlanndan olusur

= Ayarla
= Bekle & Birden fazla konumda bir Program Sirasi gerceklestirilmelidir
o Cikis_0 @ Model, bir liste veya bir grid clarak verilmistir,
& Istiften Al @ |lk pozisyondan 6nce istede badl bir baslatma éncesi dizisiuygulanr,
0 Basl._Poz. @ Son pozisyondan sonra istede badh bir bitis sonrasi dizisi uygulanir.
-V ¥on

= Ayarla
= Bekle
o Cikis_0
= Bekle
W Klasor
= Yorum
= Durdur
= Popup
= zamanlayici_1
W Lineer Harsket L |

<] i D [[] Baslamadan énceki sira

‘Q||“| | p— »> | [] Bittikten sonraki sira
gz:—iaksizzot IE”E“E‘ Hiz :UIOO% | @ Geri || ileri B |

Palet islemi, bir model olarak verilen birkag yerde bir dizi hareketi gerceklestirebilir (bakin
14.25).Modeldeki pozisyonlarin her birinde, hareket dizisi, model pozisyonuna gére caligtirilir.

Palet islemi Programlama
1. Modeli tanimlayn.

2. Her bir noktada alma/koyma islemi i¢in bir Palet Dizisi olusturun. Bu dizi, her bir model
pozisyonunda yapilmas: gerekeni agiklar.

3. Dizideki gecis noktalarindan hangilerinin model konumlarina karsilik gelmesi gerektigini
tanimlamak i¢in, dizi komutu ekranindaki segiciyi kullanin.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.28 Komut: Ara

Palet Dizisi/Baglanabilir Dizi

Bir Palet Dizisi diigltimiinde, robot kolunun hareketleri palet konumuna goredir. Dizinin davranisi,
robot kolunun Baglayic1 Konumu/Model Noktasi’'ndaki modelde belirtilen konumda olmas:
seklindedir. Geriye kalan pozisyonlarin tiimii bu uyumu saglayacak sekilde taginir. Baglayic
konumuna goreli olmayacagindan, Hareket Ettir komutunu bir dizi igerisinde kullanmayin.

“Baslatma Oncesi”

Istege baglh Baglatma Oncesi dizisi, islemin baglamasindan hemen 6nce calistirilir. Bu dizi, hazir
sinyallerini beklemek i¢in kullanilabilir.

“Bitis Sonras1”

Istege bagh Bitig Sonras1 dizisi, islem tamamlandiginda calistirilir. Bu dizi, tagtyic1 hareketini
baslatma sinyalini vererek, bir sonraki palete hazirlanmak i¢in kullanilabilir.

14.28 Komut: Ara

Ara fonksiyonu, bir 6geyi kavramak veya birakmak {izere dogru pozisyona ulagildig1 an1 belir-
lemek icin sensor kullanir. Sensér; bir basma diigmeli anahtar, basing sensérii ya da kapasitif
sensor olabilir. Bu fonksiyon, 6ge kalinlig1 degisen parca yiginlarinda veya parcalarin tam po-
zisyonlarimin bilinmedigi ya da bunu programlamanin ¢ok gii¢ oldugu durumlarda ¢aligmak

igin tasarlanmigtir.

Yiginlama Yigindan almiyor

o

v ¥ o

g Ii L) i

Y1gin tizerinde ¢alisma igin bir ara islemi programlanirken, baslangic noktasi s, yigin yonii d ve

yigindaki 6gelerin kalinlig i tanimlanmalidar.

Bunun da 6tesinde, bir sonraki yi1gin pozisyonuna ulasildigindaki kosul ve yigin pozisyon-
larmin her birinde uygulanacak 6zel bir program dizisi tarumlanmalidir. Ayrica, y1gin islemiyle
ilgili hareket icin hiz ve ivme degerleri de verilmelidir.
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UNIVERSAL ROBOTS
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Yiginlama yapilirken robot kolu baslangi¢ noktasina gider ve ardindan bir sonraki y1gin konu-

munu aramak icin ters yonde hareket eder. Bulundugunda, robot pozisyonu animsar ve 6zel

diziyi uygular. Bir sonraki turda robot aramayi, yon boyunca 6ge kalinlig: kadar artig yapilmig

olarak animsanan pozisyondan baslatir. Yigin yiiksekligi taniml bir sayidan fazla oldugunda

veya bir sensor sinyal verdiginde yiginlama islemi tamamlanur.
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UNIVERSAL ROBOTS

14.28 Komut: Ara

Yigindan alintyor
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¥ Yon
o ¥ Alma Dizisi ]
= Bekle Sonraki pozisyon su durumda bulunur:
PV Klaso
='Yorum
=2;,1rdur Parca kalinhgi Paylasilan Parametreler
= Fopup ;
= zamanlayici_1 mm Ug Ekipman Hizi 250| mm/s
¢V Lineer Il-IareketI_ — Ug Ekipman ivmesi 1200| mm/s?
4] Il | »] [ ] Baslamadan dnceki sira
|Q||*.|| || —p— > | [] Bittikten sonraki sira ‘ Mamsaylandediarlareaetiy |
(0] Simulasyon -
Hz =——{)100% Geri lleri
@ Gergek Robot EE@D “ | L || - |

Yigindan parca alinirken robot kolu, bir sonraki parcay1 aramak tizere baslangi¢ konumundan
hareketle verilen yone gider. Ekrandaki kosul, bir sonraki 6geye ne zaman ulasilacagini belirler.
Bu kosul saglandiginda, robot pozisyonu animsar ve 6zel diziyi uygular. Bir sonraki turda robot

aramayl, yon boyunca 6ge kalinlig1 kadar artis yapilmis olarak animsanan pozisyondan baslatir.

Baslangi¢ pozisyonu

Baslangi¢ pozisyonu, yigin isleminin basladig: yerdir. Baslangic pozisyonu belirtilmezse y1gin
robot kolunun gegerli pozisyonundan baslar.
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14.29 Komut: Taslyici Takibi UNIVERSAL ROBOTS

Yon
@ Dosya 07:40:42 CCCC O
Program |/Kurulum rHareket Ettir | G/C G[]nll']k|
<isimsiz= Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
7 Robot Program |~ |

vV Eksenel Hareket | -
© Gegis_noktas_1 YOI‘I
0 ¥ Eksenel Hareket )
o Gegls_noktas_2

= Ayarla

<o Palet
T Model [[] sundan sonra durdur 500.0, mm

¢~V Palet Dizisi
o Yakiasim_0 |~ || []Su durumda durdur |
o Model Nokta
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_0

<o Istiften Al

© Basl._Poz.
o T ¥én
o7 Alma Dizisi -

¥on, iki gecis noktasinin TCP pozisyonu arasindaki cizgiyle belirlenir.

=

=

= Yar

= Dur;ﬁur Paylasilan Parametreler

= Popup Ut Ekipman Hiz 10| mmys

= zamanlayici_1 .
BV Lineer Hareket L || Ug Ekipman lvmesi 1200| mm/s?
[] : » -

l l" ¥ | Varsayilan degerlere sifirla |
Q)] <—p |

Q oo [t ] ] e = L son [[ tens |

Yon, iki konum ile belirtilir ve ilk konumlar TCP’sinden ikinci konumlar TCP’sine kadar konum
farki olarak hesaplanir.

Not: Yon, noktalarin yonelimlerini dikkate almaz.

Sonraki Yiginlama Pozisyonu ifadesi
Robot kolu yon vektorii boyunca hareket ederken, siirekli olarak bir sonraki yi1gin pozisyo-
nuna ulagilip ulagilmadigim degerlendirir. ifade Dogru olarak degerlendirildiginde 6zel dizi

yuriitilir.

“Baslatma Oncesi”

Istege baglh Baslatma Oncesi dizisi, islemin baslamasindan hemen 6nce caligtirilir. Bu dizi,
hazir sinyallerini beklemek i¢in kullanilabilir.

“Bitis Sonras1”

Istege bagliBitis Sonrasi dizisi, iglem tamamlandiginda calistirilir. Bu dizi, tastyict hareke-
tini baslatma sinyalini vererek, bir sonraki y1gina hazirlanmak i¢in kullanilabilir.

Alma/Yerlestirme Dizisi

Alma/Yerlestirme Sirasi, her y1gin konumunda gerceklestirilen, Palet islemine benzer 6zel bir
program sirasidir (bakin 14.27) .

14.29 Komut: Tasiyici Takibi

Robot, bir yapilandirilmis tastyicinin (Tasiyici 1) hareketini takip edecek sekilde yapilandirilabilir.

Kurulumda tanimlanan Tasiyic1 Takibi dogru yapilandirildiginda robot, hareketlerini tasiyiciy:
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UNIVERSAL ROBOTS 14.31 Grafik Sekmesi

takip edecek sekilde ayarlar. Tasiyic1 Takibi program d{igiimii, Yap1 sekmesinin altindaki Si-
hirbazlar sekmesinden kullanilabilir. Tasiyic1 takip edilirken bu diigiimiin altindaki tiim ha-
reketlere izin verilir, ancak bunlar, tasiyic1 bandin hareketine baglidir. Kurulum sekmesindeki
Tasiyic1 Takibi ayar1 (bakin kisim 13.13),robotun mutlak ve artan kodlayicilarla ve dogrusal

ve dairesel tastyicilarla ¢alismasi igin yapilandirma segenekleri sunar.

NOT:
Kontrol Kutusu, bir tastyict (Tasiyict 1) ile kullanilmas: gereken,

tek bir artan kodlayict barindirabilir.

14.30 Komut: Baskila

Baskilanan program satirlari, program c¢alisirken atlanir. Baskilanan bir satirin baskilamasi son-
radan tekrar kaldirilabilir. Bu, orijinal igerigine zarar vermeden programda degisiklik yapmanin
hizli bir yoludur.

14.31

Grafik Sekmesi

Qd Dosya 07:41:34 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
=<isimsiz= Komut | Grafik rYapl rDegiskenler |
m Baslangic Degisken| =~ | €, G 6 Q

¥ Robot Program
WV Svig ...
W Fksenel Hareket ]
o Gegis_noktas_1
W Proses Hareket P |—
o Degisken
0 Gegis_noktas 2
¢V Daire Hareketi
© Ara_Nokta_1

H
H

|

© Bitis_Noktas |—
= Ayarla
P e Palet

¢V Model: Kare
o Késel 4

o Keigel
o Keised
o Keised

¢ W Palet Dizisi

o Yaklagim_0
o Model_Nokta
= Ayaria
= Bekle
o Cikis_0

B—s% Istiften Al

o Basl._Poz. |

4] i | ]

NrEE=— v
@ coeorne: [1a][m ] ] e oo RIZREELE

Gegerli robot programimin grafik gosterimi. TCP'nin izledigi yol, hareket kesimleri siyah ve

gecisme kesimleri (hareket kesimleri arasindaki gecisler) yesil olacak sekilde 3B goriintimde
gosterilir. Yesil noktalar, programdaki gecis noktalarinin her birinde TCP’nin pozisyonlarin
belirtmektedir. Robot kolunun 3B ¢izimi robot kolunun gegerli pozisyonunu gosterir ve robot
kolunun golgesi de, ekranin sol tarafinda segilen gegis noktasina robot kolunun nasil ulasmay1
hedefledigini gosterir.

Robot TCP'nin gegerli konumu bir giivenlik veya tetikleyici diizlemine yaklasirsa veya robot

aracinin yont, arag yonii alan sinirina yakinsa (bakin  10.12), alan siurinin bir 3B goriiniimii goste-
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14.32 Yapi1 Sekmesi UNIVERSAL ROBOTS

rilir.

Not: robot bir program calistirdiginda, sinir limitlerini goriintiileme devre dis: birakilir.

Gtivenlik diizlemleri sar1 ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve robot TCP'nin yerlestirilmesine
izin verilen diizlem tarafini belirten kiiciik bir okla gosterilir. Tetikleyici diizlemleri mavi ve

yesil renkte ve Normal modu smirlarinin (bakin 10.6) etkin oldugu, diizlemin yanina

dontik olan kiigiik bir okla goriintiilenir. Ara¢ oryantasyonu alan siri, kiiresel bir koniyle,

robot aracinin gegerli oryantasyonunu belirten bir vektorle gosterilir. Koninin igi, takim oryan-
tasyonu (vektorii) igin izin verilen alani temsil eder.

Hedef robot TCP’si artik sinirin yakininda degilse, 3B gortintiisii kaybolur. TCP, bir alan sinirin
ihlal ediyorsa veya ihlal etmeye ¢ok yaklasmissa, sinr gostergesi kirmizi olur.

3B goriintim yakinlastirihp dondiiriilerek robot kolunun daha iyi bir goriintimii elde edilebilir.

Ekranin sag st kenarindaki diigmeler, 3B gortiniimdeki gesitli grafik bilesenlerini devre dis1

birakabilir. Alttaki diigme, yakin alan sinirlarimi goériintiilemeyi acar/kapatir. Gosterilen ha-

reket kesimleri secili program diigiimiine gore degisir. Bir Hareket Ettir digimii segilirse,
goriintiilenen yoriinge bu yer degistirme ile tanimlanan hareket olur. Bir Ge¢is noktas: diigtimii secildiginde,
gostergede asagidaki ~ 10 hareket adimi gosterilir.

14.32 Yapi Sekmesi

)

=

Q Dosya 07:40:40 CCCC O 2]
Program rKurqum rHareket Ettir | G/C GlIlnIlZlk| §
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Dugum yerlesimini ayarlayin = %
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2
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o

Bekle Ayarla 8

()

=

c

Popup Durdur o

»

o
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o

o
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©

=
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©
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Dizenle
| 4 Hareket Ettir | | Kopyala | | Yapistir | | Baskila |
@ | ¥ Hareket Ettir | | Kes || sil |
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Program yapisi sekmesi cesitli komut tiirlerini ekleme, tasima, kopyalama ve kaldirma olanagin
saglar.

Yeni komutlar eklemek icin asagidaki adimlar1 uygulayin:

1. Var olan bir program komutunu segin.
2. Yeni komutun, secili komutun iistiine mi yoksa altina m1 eklenmesi gerektigini belirtin.

3. Eklemek istediginiz komut tiiriine ait diigmeye basin. Yeni komutla ilgili ayrintilar1 ayar-

lamak i¢in Komut sekmesine gidin.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.33 Degiskenler Sekmesi

Komutlar, diizenleme ¢ercevesindeki diigmelerin kullanimiyla tasinabilir /kopyalanabilir/silinebilir.
Bir komutun alt komutlar: varsa (komutun yaninda iiggen simgesi varsa) tiim alt komutlar da
tasinr/kopyalamr/silinir.

Tiim komutlar bir program icinde her yere uymaz. Ge¢is Noktalari, Hareket Ettir komutu-
nun altinda olmalidir (hemen altinda olmasi gerekmez). E1seIf ve Else komutlarinin bir If
komutundan sonra gelmesi gerekir. Genel olarak, E1 seIf komutlariin oradan oraya tasinmasi

karmasikliga yol agabilir. Degiskenler kullanilmadan 6nce degerleri atanmalidir.

14.33 Degiskenler Sekmesi

@ Dosya 07:41:32 CCCC O

Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/ | Gunluk |
<isimsiz= [ Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

m Baslangic Degisken| =~ Temizle

¥ Robot Program = =
7 Svic ... Degisken = | Deger
bW Eksenel Hareket | var_2 0
o Gegis_noktas_1
B~V Proses Hareket P |—
© Degisken
° Gegis_noktas 2
¢~V Daire Hareketi
o Ara_Nokta_1
o Bitis_Noktas ——
= Ayarla
B—s% Palet
¢V Model: Kare
o Keisel
o Keise2
o Keiged
o Keised
¢V Palet Dizisi
o Yaklasim_0
o Model_Nolkta
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_0
o Istiften Al
o Basl._Poz. |

<] i ¥ |
Qa| > |

gzgsffmm EE@ Hz ==L )100% | 4 Geri || ileri & |

Degiskenler sekmesi, calisan programdaki degiskenlerin gercek zamanh degerlerini gosterir ve
program calismalari arasinda degiskenlerin ve degerlerin bir listesini tutar. Sadece gortintiile-
necek bilgi oldugunda gosterilir. Degiskenler, adlarina gore alfabeye gore siralanmistir. Bu ek-
randaki degisken adlar1 en ¢ok 50 karakterle ve degiskenlerin degerleri de en ¢ok 500 karakterle
gosterilir.
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14.34 Komut: Degiskenleri Baslatma UNIVERSAL ROBOTS

14.34 Komut: Degiskenleri Baslatma

& Dosya 07:41:03 CCcCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
<isimsiz> Komut rGrafik rYapl r Degiskenler |
= Baslangic Degisker| ~ |
¥ Robot Program 1 3 H
oo, | Baslangic Degisken Degerleri
o Gegis_noktas_1
WV Eksenel Hareket
1 ° Gegis_noktas 4 Dongl_L degiskeninin hicbir baslangic dederi yoktur
= Ayarla | |ent1=0
9a» Palet
¢ 7 Model: Kare cnt 2=0
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0 Kdgel?
o KéiR | |poz_1 dediskeninin hickir baslangic degeri yoktur
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W Palet Dizisi
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o Cikis_0
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o Basl._Poz. = i
. ¥ vor Degisken Ifade
T | —
o Hedef_Poz.
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Bu ekran, program (ve herhangi bir i parcacig1) yiiriitiilmeye baglamadan 6nce degisken degerleri

ayarlamaya izin verir.

Degisken listesinden se¢mek i¢in ilgili degiskeni tiklatin veya degisken secici kutusunu kul-
lanin. Segili bir degisken igin, program baslangicinda degisken degerinin ayarlanmasinda kul-
lanilacak bir ifade girilebilir.

Onceki calistirmadaki degeri tut onay kutusu seciliyse degisken, Degiskenler sekmesinde bu-
lunan deger ile basglatilir (bakin 14.33). Bu olanak, degiskenlerin program yiirtitmeleri
arasinda degerlerini korumalarina izin verir. Program ilk kez ¢alistiriliyorsa veya deger sek-
mesi temizlenmisse degisken degerini ifadeden alir.

Degisken, adinin bos olarak ayarlanmasiyla (yalnizca bosluklar) programdan silinebilir.
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Robot Ayarlari ©

Robotu baslat

Ekrani Kalibre Et

URCap'ler

Ag

Dil

Parola Ayarla

URSoftware 3.7.0 (May 20 2019)

Zaman

Gincelle

‘ Geri ‘

* Robotu Baslat Baslatma ekranina gider, bakin 11.5.
¢ Dil ve Birimler Kullanici arabiriminin dilini ve 6lgii birimlerini yapilandirin, bakin 15.1.
* Robotu Giincelle Robot yazilimimi daha yeni bir siiriime yiikseltir, bakin 15.2.

¢ Parola Ayarla Robotun programlama pargasimin parolasiz insanlar igin kilitlenmesini saglar,
bakin 15.3.

¢ Ekrani Kalibre Et Dokunmatik ekranin “dokunma’” kismini kalibre eder, bakin 15.4.
* Ag Ayarlar1 Robot kontrol kutusu Ethernet agini ayarlama arabirimini acar, bakin 15.5.

* Saati Ayarla Sistem saatini ve tarihini ayarlayin ve saatin goriintiilenme bi¢gimlerini yapilandirin,
bakin 15.6.

* URCaps Ayan Yiiklii URCaps ile kurulum ve kaldirma seceneklerine genel bakis igin
bakin 15.7.

¢ Geri Hos Geldiniz Ekranina doner.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.1 Dil ve Birimler

15.1

Dil ve Birimler

Robot Ayarlari ©

Dil Secimi

Robotu baslat

Sistem

Int'l English =

Ekrani Kalibre Et

Klawye
URCap'ler Int'l English -
Ag

o Metrik birimler
@ 28D geleneksel

Parola Ayarla

Zaman

Guncelle

| |
| |
| |
| |
‘ oil ‘ Birim Secimi
| |
| |
| |

Yeni ayarlann etkili olmasi igin Poliskop'u yeniden baslatin

‘ Geri ‘

Bu ekrandan, PolyScope’da kullanilan dil, birimler ve klavye dili secilebilir.

Secilen dil, PolyScope’un farkl: ekranlarinda goriinen metinler ve katigtirilmis yardim igin kul-
lamilir. Robot programlarindaki komut adlarinin Ingilizce yazilmas: igin “Ingilizce program-
lama” segenegini isaretleyin. Degisikliklerin etkili olmas1 i¢in PolyScope’un yeniden baslatilmasi

gerekir.

Secilen klavye dili, PolyScope’taki tiim agilan klavyelerde kullanilir.
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15.2 Robotu Giincelle UNIVERSAL ROBOTS

15.2 Robotu Gilincelle

Robot Ayarlari ©

Robot yazilimini guncelle

Robotu baslat

Ekrani Kalibre Et

URCap'ler
Ag Lutfen, USB stick'i takiniz ve olasi guncellemelerin listesini gérmek icin "Ara..."yi
tiklatin.
Dil Aciklama

Parola Ayarla

Zaman

Gincelle

‘ Geri ‘ | |

Yazilim giincellemeleri USB flash bellekten ytiklenebilir. Bir USB bellek ¢ubugunu takin ve
igerigini listelemek icin Ara diigmesini tiklatin. Giincelleme yapmak i¢in bir dosya secin, Giincelle
diigmesini tiklatin ve ekrandaki talimatlar1 izleyin.

UYARI:

Bir yazilm yiikseltmesinden sonra her zaman program-
larimizi kontrol edin. Yiikseltme, programinizdaki gezingeleri
degistirebilir. Giincellenen yazilim spesifikasyonlar;, GUI'nin
sag list kosesinde bulunan “?” diigmesine basilarak bulunabi-
lir. Donanim spesifikasyonlar1 ayni kalir ve orijinal kilavuzda

bulunabilir.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.3 Parola Ayarla

15.3 Parola Ayarla

Robot Ayarlari ©

Robotu baslat ‘ Sistem Parolasi

Yeni parolay dogrula l:l

Ekrani Kalibre Et

URCap'ler

Ag

Guvenlik Parolasi

Parola Ayarla

Zaman

Yeni parolay dogrula l:l

T

Guncelle

Dil ‘

iki parola desteklenir. Birincisi, robotun ayarinin yetkisiz bir sekilde degistirilmesini nleyen
istege bagl bir Sistem parolasidir. Sistem parolas: ayarlandiginda, programlar parola olmadan
yiiklenebilir ve ¢alistirilabilir; ancak programlari olusturmak veya degistirmek i¢in kullanicinin
dogru parolay: girmesi gerekir.

Ikincisi, giivenlik yapilandirmasini degistirmek igin diizgiin bir bigimde girilmesi gereken ge-
rekli bir Glivenlik parolasidar.

NOT:
Givenlik yapilandirmasini degistirmek i¢in, Giivenlik parolasimnin
ayarlanmas: gerekir.

UYARI:
Yetkili olmayan personelin robot kurulumunu degistirmesini 6nle-
mek i¢in bir Sistem parolas: ekleyin.
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15.4 Ekrani Kalibre Et

UNIVERSAL ROBOTS

15.4 Ekrani Kalibre Et

X

Mani artl igaretinin ortasina gok hassas bir sekilde basin,

iptal Et

Dokunmatik ekran kalibrasyonu. Dokunmatik ekrani kalibre etmek i¢in ekrandaki yonergeleri

izleyin. Tercihen, kiit uglu ve metal olmayan bir nesne (ucu kapali kalem gibi) kullanin. Sabir

ve 0zen, daha iyi bir sonug¢ alinmasini saglayacaktir.

15.5 Ag Ayarlan

Robot Ayarlan ©

‘ Robotu baslat

‘ Ekrani Kalibre Et

‘ URCap'ler

| &

‘ Dil

‘ Parola Ayarla

‘ Zaman

‘ Guncelle

‘ Geri

Ag
Ag yonteminizi segin
(@ DHCP
(D statik Adres
o Ag devre disi birakildi

& 252 bagh degil!

Ayrintili ag ayarlarn:

IP adresi
Alt &g maskesi:

Varsaylan ag gegidi:

Tercih edilen DNS sunucusu:

Alternatif DNS sunucusw:
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UNIVERSAL ROBOTS 15.6 Saati Ayarla

Ethernet agini ayarlamak i¢in kullanilan panel. Robotun temel fonksiyonlari i¢in Ethernet baglantisi
gerekli degildir ve varsayilan olarak ag devre disidur.

15.6 Saati Ayarla

Robot Ayarlari ©

‘ Robotu baslat ‘ Zamanl Ayaﬂa

Zaman bigimi: Litfen gecerli zamani secin:
‘ Ekrani Kalibre Et ‘ © 24 szat | + | ‘ + | | + |
@ 12 szat
o wo]{2s)
‘ URCap'ler ‘ | | ‘ | | |
Tarihi Ayarla
| il |
Litfen buglnin tarihini segin:
| May 20, 2018 |
Parola Ayarla
Tarih bigimi:
‘ - ‘ @ May 20, 2010
(@ May 20, 2019
‘ Guncelle ‘ @ sizons
Yeni ayarlann etkili olmasi icin Poliskop'u yeniden baslatin
‘ Geri ‘

Sistem saatini ve tarihini ayarlaym ve saatin goriintiilenme bigimlerini yapilandirmn. Program:
Calistir ve Robotu programla ekranlarimin {istiinde saat gortintiilenir. Saate dokunuldugunda,
kisa bir stire igin tarih gosterilir. Degisikliklerin etkili olmasi i¢in GUI'nin yeniden baslatilmas:
gerekir.
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15.7 URCaps Ayari UNIVERSAL ROBOTS

15.7 URCaps Ayari

Robot Ayarlari ©

1
‘ Robotu baslat ‘ URcap Ier

Aktif URCap'ler

‘ Ekrani Kalibre Et ‘ C) com.ur.urcap.helloworld

‘ URCap'ler ‘
| |

URCap Bilgileri

URCap ad: com.ur.urcap.helloworld s
‘ Dil ‘ Siiriim: 1.0.0.SNAPSHOT

Gelistirici: URCaps R us Inc. =
‘ Irtibat Bilgisi: 123 UrCap Street

Aciklama: This is a description of the UR Cap

‘ Parola Ayarla
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Lisans:

‘ Zaman ‘ Copyright (c) .

All rights reserved.

‘ Giincelle ‘ Redistribution and use in source and binary forms, with or without
modification, are permitted provided that the following conditions are
met: —
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Ustteki listede, yiiklii tiim URCaps’larin bir genel bakigi sunulmustur. Bir URCap iizerini tiklattigmizda,
listenin altindaki URCap Bilgileri alamindaki (URCap’in ady, siirtimi, lisans vs. de dahil)
meta bilgileri goriintiilenir.

Yeni bir URCap kurmak i¢in, ekranin altindaki + diigmesini tiklatin. Bir .urcap dosyasmin
secilebilecegi bir dosya segici gosterilmistir. A¢ diigmesini tiklatin ve PolyScope, ayar ekranina
doner. Segilen URCap kurulur ve kisa siire sonra listede uygun bir giris gortintir. Yeni ytikle-
nen veya kaldirilan URCaps’lar icin PolyScope’un yeniden baslatilmasi gerekir ve Yeniden
Baslatma diigmesi etkinlestirilir.

Bir URCap”1 kaldirmak icin, URCap”1 listeden secin ve - diigmesini tiklatin. URCap, listeden
kalkacak, ancak yine de bir yeniden baslatma gerekir.

Listede, bir girisin yaninda gosterilen simge, URCap durumunu belirtir. Farkli durumlar agsagida
tanimlanmuigtir:
@ URCap normal: URCap yiiklendi ve normal ¢alistyor.
Ay URCap arizasi: URCap yiiklendi, ancak baglamiyor. URCap gelistiricisiyle irtibata gegin.
) URCap yeniden baslatmas: gerekli: URCap yeni yiiklendi ve yeniden baslatma gerekir.
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