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Kisim I

PolyScope Kilavuzu






10.1 Polyscope Temelleri

PolyScope, El Kumandasindaki Robot Kolunu ve Kontrol Kutusunu kullanan ve programlari yiri-
ten Grafik Kullanici Arabirimidir (GUI).

A : Etkilesimli ekranlari kullanmanizi saglayan sekmeli/simgeli Baghk.

B : Yiklenen program(lar)inizi kontrol eden diigmeleri olan Alt Bilgi.

C : Robot eylemlerini yénetme veya izleme alanlariyla Ekran.

M ‘*. ( ‘ PR7 a | <unnamed>
l.m ; 7 E nsral, A ) defaute .
=

Proaram__Installation __ Move o Loa

Getting Started

What would you like to do first?

RUN A PROGRAM PROGRAM THE ROBOT CONFIGURE ROBOT
INSTALLATION

[ Don't show this message again

Speed Co— 100% B ° 0 o 341;:71:021018 1

Not: Baslatma sirasinda bir Devam Edilemiyor iletisim kutusu goriinebilir. Robotu ¢alistirmak igin
Baslatma ekranina git secenegini segmeniz gerekir.

10.1.1 Bashk Simgeleri/Sekmeleri

Caligtir, robotu 6nceden yazilmis programlari kullanarak galistirmanin ko-
lay bir yoludur.

=¥ Program, robot programlarini olusturur ve/veya degistirir.

*E8 Kurulum, robot kolu ayarlarini ve 6rnedin montaj ve giivenlik gibi harici
ekipmanlari yapilandirir.

menest Hareket, robotun hareketini kontrol eder ve/veya ayarlar.

Sirim 5.4 11-3 e-Series
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UNIVERSAL ROBOTS 10.1 Polyscope Temelleri

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

=l G/CG, robotun kontrol kutusuna giden ve oradan gelen canli Girig/Cikis sin-
yallerini izler ve ayarlar.

Program ve Kurulum Yoneticisi, etkin
program ve kurulumu seger ve goriintiiler (bakin 20.4). Not: Program ve Ku-
rulum Yoneticisi, Dosya Yolu, Yeni, A¢ ve Kaydet seceneklerinden olusur.

Yeni..., yeni bir Program veya Kurulum olusturur.

E Ag..., daha once olusturulan ve kaydedilen bir Program veya Kurulumu
agar.

Kaydet..., bir Programi, Kurulumu veya ayni anda her ikisini de kaydeder.

Not: Otomatik mod ve Manuel mod simgeleri Baslikta ancak bir ¢galisma modu parolasi ayarla-
diginizda gorindr.

(@)

(™ Otomatik, robotta Otomatik ortam yiikli oldugunu gosterir. Manuel orta-

mina gegmek i¢in basin.

Manuel, robotta Manuel ortam yukli oldugunu gosterir. Otomatik orta-
mina gegmek icin basin.

Not: Yerel mod ve Uzak mod simgelerine yalnizca Uzaktan Kumanda etkinlestirildiginde erisile-
bilir.

Yerel, robotun yerel olarak kontrol edilebilecegini gosterir. Uzaktan kuman-
daya gegmek igin basin. Yerel mod simgesine erigmek igin bir parola olusturul-
maldir.

Uzak, robotun uzak bir konumdan kontrol edilebilecegini gosterir. Yerel
kontrole gegmek igin basin.

cc
Giivenlik Kontrol Toplamy, etkin giivenlik yapilandirmasini goriintiiler.

Hamburger Meniisii Gizerinden PolyScope Yardim, Hakkinda ve Ayarlara
erigilebilir.

e-Series 11-4 Sirim 5.4



10.2 Baslarken Ekrani UNIVERSAL ROBOTS

10.1.2 Alt Bilgi Diigmeleri

E Baglat, robotun durumunu yénetir. KIRMIZI oldugunda, robotu ¢alisir hale
getirmek icin ona basin.

100%

Hiz Kaydiricisi gercek zamanli olarak, robot
kolunun guivenlik ayarlarini da dikkate alarak hareket ettigi goreli hizi gosterir.

Simulation

mueEen . Simiilasyon diigmesi, Simulasyon Modu ile Gergek Ro-
bot arasinda program yiiriitmesi gegisi yapar. Similasyon Modunda ¢aligirken,
Robot Kolu hareket etmez. Boylece ¢arpisma sonucu kendisine veya yakin ekip-
mana zarar veremez. Robot kolunun ne yapacagindan emin degilseniz, program-
lari test etmek i¢in Similasyon Modunu kullanin.

(1
231l Manuel Yiiksek Hiz, alet hizinin gecici olarak 250mm/sn’yi asma-

sina olanak saglar. Bu tut-calistir islevi, Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilan-
dinldiginda, yalnizca manuel modda kullanilabilir.

m Yiiriit, yiklenen gecerli robot Programini baslatir.
E Adim, bir Programin tek adimda galistinlmasini saglar.

E Durdur, yiiklenen gegerli robot Programini durdurur.

10.2 Baglarken Ekrani

Once ne yapmak istersiniz?

R i 2

BiR PROGRAM CALISTIR ROBOTU PROGRAMLA ROBOT KURULUMUNU
YAPILANDIR

[ Bu mesaji bir daha gésterme

Bir Programi Galistirin, Robotu Programlayin veya Robot Kurulumunu Yapilandirin .

Sirim 5.4 11-5 e-Series
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10.2 Baglarken Ekrani

UNIVERSAL ROBOTS
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11 Hizhi Baglangig

11.1 Robot Kolu Temelleri

Universal Robot kolu, tiiplerden ve baglantilardan olusur. PolyScope'u, tabanin hemen listiindeki
ve hemen altindaki alan harig, bu eklemlerin hareketini koordine etmek, robotu hareket ettirmek
ve aletini istediginiz sekilde yerlestirmek igin kullanirsiniz.

Taban , robotun takildidi yerdir.
Omuz ve Dirsek daha biiyiik hareketler yapin.
Bilek 1 ve 2 , daha hassas hareketler yapin.

Bilek 3 robot aleti buraya takilir.

NOT:
Robotu ilk defa galistirmadan 6nce, belirtilen UR robotunun enteg-
rasyonunu yapan kisinin sunlari yapmasi gerekir:

1. Donanim Kurulum Kilavuzu altindaki giivenlik bilgilerini oku-
yup anlayin.

2. Risk degerlendirmesiyle tanimlanan givenlik yapilandirmasi
parametrelerini ayarlayin (bakin béliim 13).

11.1.1 Robot Kolunu ve Kontrol Kutusunu Kurma

Robot kolu ve Kontrol Kutusu takilip ¢alistirildiginda PolyScope'u kullanabilirsiniz.

1. Robot kolunu ve Kontrol kutusunu ambalajindan gikarin.
2. Robot kolunu saglam ve titresimsiz bir ylizeye takin.

3. Kontrol kutusunu Ayagina yerlestirin.

4. Kabloyu robota ve kontrol kutusuna baglayin.

5

. Ana kontrol kutusu fisini takin.

TEHL KE:

Devirme tehlikesi. Robot saglam bir ylizeye givenli bir sekilde yer-
lestiriimediginde, robot devrilebilir ve bir yaralanmaya neden olabi-
lir.

Ayrintili kurulum talimatlari igin bakinDonanim Kurulum Kilavuzu.

Sirim 5.4 -7 e-Series
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UNIVERSAL ROBOTS 11.1 Robot Kolu Temelleri

11.1.2 Kontrol Kutusunu A¢ma/Kapatma

Kontrol Kutusu genellikle Robot kolunu, EI Kumandasini ve tiim gevresel cihazlari baglayan fizik-
sel elektrik Girig/Cikisi igerir. Robot kolunu galistirabilmek igin, kontrol kutusunu agmaniz gerekir.

1. Kontrol kutusunu agmak icin, El Kumandanizdaki gii¢ diimesine basin.

2. Ekranda, digmelerin de izledigi taban isletim sisteminden gelen metnin gériinmesini bek-
leyin.

3. Bir Devam Edilemiyor iletisim kutusu goriiniirse, Baslat ekranina erigsmek i¢in Baglatma ek-
ranina git segenegini segin.

11.1.3 Robot Kolunu A¢gma/Kapatma

Ekranin sol alt kdsesindeki Baslat simgesi, renkler kullanarak robot kolunun durumunu belirtir:

+ Kirmizi Robot kolu, durdurulmus bir durumdadir.
+ Sar1 Robot kolu aclk, ancak normal galismaya hazir degildir.

+ Yesil Robot kolu agiktir ve normal galismaya hazirdir.

sz & QM G O W H

Robot Durumu

Glg Onyikleme Robot Frenler Robot, Normal
ACIK Tamamland: Etkin Birakild Modunda

@ BASLAT @ KAPAT

Tasima kapasitesi Robot
Aktif Tagima Kapasitesi, Kurulum Tasima Kapasitesinin gegici olarak
Y lzerine yazmak icin kullanilyor.
Altif Tasima Kapasitesi Kurulum Tasima Kapasitesi r
i
— 0.005;

O Normal z @ 00%. ‘-Zinw'.‘l\-n‘:x.-:‘n.

Not: Robot kolunu baslatmanin yaninda ses ve eklem frenleri birakildiginda hafif hareketler olu-
sur.

11.1.4 Robot Kolunu Baslatma

TEHL KE:

Robot kolunu baslatmadan 6nce her zaman gecerli tagima kapa-
sitesi ve kurulum dogru oldugunu dogrulayin. Bu ayarlar yanlissa,
robot kolu ve kontrol kutusu diizglin ¢galismaz ve insanlar ve ekip-
manlar igin tehlikeli hale gelir.

e-Series 11-8 Sirim 5.4



11.2 Hizh Sistem Baslangici UNIVERSAL ROBOTS

D KKAT:

Robot kolunun bir nesneye (6rnegin bir masaya) dokunmadigindan
emin olun, ¢linkii Robot koluyla bir engel arasindaki bir garpigsma,
bir eklem digli kutusuna zarar verebilir.

Robotu baglatmak igin:

1.

Baslatma islemini baslatmak igin, yesil LED’li AG diigmesine dokunun. Sonra LED, gliciin
acik ve Bosgta oldugunu belirtmek i¢in sariya doner.

Frenleri indirmek i¢in BASLAT diigmesine dokunun.

Robot kolunu kapatmak igin, kirmizi LED’li KAPAT diigmesine dokunun.

+ PolyScope calistiginda, Robot kolunu baglatmak igin AG diigmesine dokunun. Sonra durum,

robotun acik ve bosta oldugunu belirtmek igin sariya doner. Bosta.

* Robot kolu durumu Bosta oldugunda, Robot kolunu baglatmak i¢cin BASLAT diigmesine do-

kunun. Bu noktada sensor verileri, Robot kolunun yapilandiriimis montajiyla karsilastirilir.
Bir uyumsuzluk bulundugunda (30° toleransiyla), diigme devre disi birakilir ve altinda bir
hata mesaji goriintiilenir. Montaj dogrulandiginda Baslat diigmesine dokunmak, tiim eklem
frenlerini indirir ve Robot kolu, normal ¢alismaya hazir olur.

11.2 Hizh Sistem Baglangici

PolyScope’u kullanmadan once, robot kolunun ve kontrol kutusunun dogru kuruldugunu dogru-

layin.

1.
2.

10.

El kumandasindaki acil durum durdurma diigmesine basin.

El Kumandasindaki gli¢ diigmesine basin ve sistemin baslayarak, PolyScope’taki metni go-
riintlilemesini saglayin.

Dokunmatik ekranda, sistemin hazir oldugunu ve robotun baslatilmasi gerektigini belirten
bir agilan pencere gorindr.

Baslatma ekranina erismek igin, agilan pencere iletisim kutusunda digmeye dokunun.

Uygulanan Giivenlik Yapilandirmasinin Onayi iletisim kutusu goriindiigiinde, glivenlik para-
metrelerinin ilk setini uygulamak igin Giivenlik Yapilandirmasini Onayla diigmesine basin.
Bunlarin, bir risk degerlendirmesine gore ayarlanmasi gerekir.

Robotun durumunu Acil Durum Durduruldu durumundan Giicii Kapali durumuna degistir-
mek igin, acil durum durdurma diigmesinin kilidini agin.

Robotun ulastidi yerin (¢alisma alaninin) disina ¢ikin.

Robotu Baglat ekraninda, AG diigmesine basin ve robot durumunun Bosta olarak degisme-
sini saglayin.

Gegcerli Tagima Kapasitesi alaninda, tasima kapasitesi kiitlesiyle segilen montaj dogru oldu-
gunu dogrulayin. Sensor verilerine gore algilanan montaj, segilen montajla eglesmediginde
size uyari verilir.

Robotun fren sistemini birakmasi igin, Robotu Basglat ekraninda Baglat diigmesine basin.
Not: Robot titrer ve programlanmaya hazir oldugunu gosteren tiklama sesleri gikarir

Sirim 5.4
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UNIVERSAL ROBOTS 11.3 Robot Kaydi ve URCap Lisans dosyalari

NOT:

www.universal-robots.com/academy/ adresindeki Universal
Robots Akademisinde robotunuzu programlamayi
6grenebilirsiniz.

11.3 Robot Kaydi ve URCap Lisans dosyalari

Uzak TCP URCap'i kullanmadan 6nce, robotun kaydini yapin ve URCap Lisans Dosyasini indirip
yikleyin (bakin 15.8).

RE 24 QH

> Tercihler
Robotunuzu kaydetmek icin bu 3 lkolay adimi izleyin

Sist
1. Adim 2. Adim 3. Adm
URCap'ler
Robot Kaydi
¢ — o« \A
Uzaktan — ( | k=
Kontrol o=W
Ag x 0= S ﬂ
Giincelle - — .
Oturum agin f
E AN Kyt dosyasi nar | oomayke

O Gi kapal

Robotu Gegerli Ekraninizdan Kaydetme
1. Baslikta, Hamburger Meniisiine dokunun ve Ayarlar segenegini segin.

2. Ayarlar ekraninin goriinmesi igin, soldaki meniide Sistem tusuna dokunun ve Robot Kaydi
secenegini segin.

3. Robotunuzu kaydetmek igin ekrandaki 1 ve 2 adimlarini izleyin.

URCAP Lisans Dosyasini indirme
1. Gerekli alanlar gevrimici olarak doldurun ve lisans dosyasini PC’nize indirin.
2. Lisans dosyasini USB'ye kopyalayin ve El Kumandasina baglayin.

3. Ayarlar ekranindaki 3. Adimda, Kayit dosyasini se¢ ekranini agmak icin Dosyayi yiikle dig-
mesine dokunun.

4. Listeden, igerigini gostermek istediginiz USB'yi se¢in ve lisans dosyasina gidin.
5. Robot kaydini onaylamak icin lisans.p7b secenegini secin ve A¢ diigmesine dokunun.

6. Sol alt kosedeki Cikig tusuna dokunun.
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11.3 Robot Kaydi ve URCap Lisans dosyalari

UNIVERSAL ROBOTS

A2z 4QH

Dosya ach

Filtre:

Universal Robots Kayit dosyalar

Robot Kaydini Kaldirma

Robot sahibi degistiginde yeni bir lisans gerekir. Bu durumda &nce robotun kaydinin silinmesi
gerekir.

1. Baslikta, Hamburger Meniisiine dokunun ve Ayarlar secenegini segin.

2. Soldaki menide Sistem tusuna dokunun ve Robot Kaydi segenegini segin.

3. Ayarlar ekraninin sag alt kosesindeki Kaydi sil tusuna dokunun.

Sirim 5.4

I1-11

e-Series

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

11.3 Robot Kaydi ve URCap Lisans dosyalari

e-Series

-12

Sirim 5.4



12 Cahsma Modu Seg¢imi

12.1 CGalhisma Modlan

Galisma Modlari, bir Ug Konumu Etkinlestirme Cihazini yapilandirdiinizda, bir parola ayarladi-
ginizda, bir Calisma Modu Yapilandirilabilir G/C'si tanimladiinizda veya Pano Sunucusu aracili-
giyla etkinlestirilir (bakin 12.1).

Otomatik Mod Etkinlestirildikten sonra robot sadece 6nceden tanimli gorevleri gergeklestirebilir.
Bir Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilandirilirsa, Hareket Sekmesi ve Serbest siiriis Modu
kullanilamaz. Programlari ve kurulumlari degistiremez veya kaydedemezsiniz.

Manuel Mod Etkinlestirildiginde, Hareket Sekmesini, Serbest Siirlis Modunu ve Hiz Kaydiriciyi
kullanarak robotu programlayabilirsiniz. Programlari ve kurulumlari degistirebilir ve kaydedebi-

lirsiniz.
Calisma modu Manuel Otomatik
Serbest siiriis X *
Robotu Hareket Sekmesindeki oklarla hare- | x *
ket ettirin
Hizh Siirgi X X**
Diizenle & programi kaydet & kurulum X
Programlar yirt Azaltilmig X
hiz*

*Sadece Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilandinldiginda
** Calistir Ekranindaki Hiz Kaydiricisi, PolyScope Ayarlarinda etkinlestirilebilir.

NOT:

« Bir Universal Robots robotu, U¢c Konumu Etkinlestirme Ciha-
ziyla donatilmamistir. Risk degerlendirmesi cihazi gerektiri-
yorsa, robot kullanilmadan 6nce baglanmasi gerekir.

« Bir Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilandiriimazsa, Manuel
Modda hiz diisirilmez.
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UNIVERSAL ROBOTS 12.1 Galisma Modlari

UYARI:

+ Otomatik Mod segilmeden dnce, askiya alinan tiim korumala-
rin tekrar tam galisir hale getirilmesi gerekir.

+ Mimkin oldugunca, ¢galismanin Manuel Modu, tiim kisiler ko-
runmusg alanin digindayken gergeklestirilmelidir.

+ Galisma Modlari arasinda gegis yapmak igin kullanilan ciha-
zin, korunmus alanin digina yerlestiriimesi gerekir.

+ Bir Otomatik Mod Korumasi girisi yapilandiriimadidi siirece,
Robot Otomatik Moddayken kullanicinin korunmus alana gir-
memesi gerekir.

Galisma Modu seg¢imini yapilandirmanin ti¢ yontemi, asagidaki alt boliimlerde agiklanmigtir. Her
yontem, digerlerini diglar, yani bir ydntem kullanildiginda, diger iki yontem devre digi kalir.

Calisma Modu Giivenlik Girigini Kullanma
1. Kurulum Sekmesinde Giivenlik G/C'yi segin.
2. Galisma Modu Girisini yapilandirin. Agilir meniide yapilandirma segenegi gorindir.

3. Galisma Modu Girisi diislikse robot, Otomatik Moddadir, Calisma Modu Girisi yiiksekse Ma-
nuel Moddadir.

NOT:
Fiziksel mod segici kullanildiginda, segim i¢in ISO 10218-1: madde
5.7.1’e tam uygun olmalidir.

PolyScope’'u kullanma
1. Calisma Modlar arasinda gegis yapmak igin bir Parola ayarlayin (bakin 21.3.2).

2. Modlarin arasindaki gegis icin, Baslikta profil simgesini segin.

Not: Ug Konumu Etkinlestirme Cihaziyla Giivenlik G/G yapilandirmasi etkin oldugunda, PolyS-
cope otomatik olarak Manuel Moddadir.

Pano Sunucusunu kullanma
1. Pano sunucusuna baglanin.
2. Galisma Modunu Ayarla komutlarini kullanin.
+ Calisma Modunu Otomatik Olarak Ayarla
+ Calisma Modunu Manuel Olarak Ayarla
+ Calisma Modunu Silin

Pano sunucusunu kullanma hakkinda daha fazla bilgi igin bakin http://universal-robots.
com/support/.
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12.2 U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazi UNIVERSAL ROBOTS

12.2 Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi

Bir Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilandiriimissa ve Galigma Modu Manuel Moddaysa, robot
sadece Ug Konumu Etkinlestirme Cihazina basilarak hareket ettirilebilir.
Ug Konumu Etkinlestirme Cihazinin Otomatik mod tizerinden herhangi bir etkisi yoktur.

NOT:
Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi, bir etkinlestirme cihazi igin 1SO
10218-1: madde 5.8.3 ile uyumludur.

12.2.1 Manuel Yiiksek Hiz

Manuel Yiiksek Hiz tut-galistir iglevi, alet hizinin gegici olarak 250mm/sn’yi agmasina olanak
saglar. Yalnizca robotunuz Manuel moddayken ve bir Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilandi-
nildiginda kullanilabilir. Bir Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi yapilandiriimis, ancak basiimamissa,
robot Manuel modda Koruma Amacli Durdurma gergeklestirir. Otomatik mod ile Manuel mod
arasinda gecis, robotun hareket etmesine izin vermek icin U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazinin
tamamen serbest birakilip tekrar basilmasini gerektirir.

Not: Manuel Yiiksek Hiz kullanilirken, robotun hareket alanini kisitlamak igin giivenlik eklem si-
nirlarini (bakin 13.2.4) veya glvenlik diizlemlerini (bakin 13.2.5) kullanin.
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13 Giivenlik Yapilandirmasi

13.1 Giivenlik Ayarlari Temelleri

Bu kisim, robotun giivenlik ayarlarina nasil erisilecegini gosterir. Robot Giivenlik Yapilandirmasini
ayarlamaniza yardimci olan 6gelerden olusur.

TEHL KE:

Robotunuzun giivenlik ayarlarini yapilandirmadan once, entegras-
yonu yapan kisinizin robotun etrafindaki personel ve ekipmanla-
rin guvenligini garanti etmek igin bir risk degerlendirmesini ger-
ceklestirmesi gerekir. Bir risk dederlendirmesi, dogru gtivenlik ya-
pilandirma ayarlarini uygulamak amaciyla, robotun bitiin kullanim
omri boyunca yapilan tim is prosediirlerinin bir degerlendirmesidir
(bakin Donanim Kurulum Kilavuzu).Asagidakileri, entegrasyonu
yapan kisinin risk dederlendirmesine uygun bir sekilde ayarlamaniz
gerekir.

1. Entegrasyonu yapan kisinin, 6érnegin parola korumasini kura-
rak, yetkisiz kisilerin giivenlik yapilandirmasini degistirmesini
onlemesi gerekir.

2. Giuvenlikle ilgili islevlerin ve arabirimlerin 6zel bir robot uy-
gulamasi igin kullanim ve yapilandirmasi (bakin Donanim

Kurulum Kilavuzu).

3. Robot kolu ilk kez ¢alistinimadan énceki kurulum ve ayarlama
icin glivenlik yapilandirma ayarlari.

4. Bu ekrandan ve alt sekmelerinden tiim giivenlik yapilandir-
masi ayarlarina erisilebilir.

5. Entegrasyonu yapan kisinin, giivenlik yapilandirmasi ayarla-
rinda yapilan tim degisikliklerin risk degerlendirmesine uygun
olmasini saglamasi gerekir.

13.1.1 Giivenlik Yapilandirmasina Erigme

Not: Guvenlik Ayarlari, parola korumalidir ve ancak bir parola ayarlandiginda ve ardindan kulla-
nildiginda yapilandirilabilir.

1. PolyScope baslginizda, Kurulum simgesine basin.

2. Ekranin solundaki Yan Meniide Giivenlik segenegine basin.

3. Robot Sinirlan ekraninin goériindiigiine, ancak ayarlara erigilemedigine dikkat edin.
4

. Daha once bir Giivenlik parolasi ayarlandiysa, ayarlara erismek igin parolayi girin ve Kilidi
ag tusuna basin. Not: Glivenlik ayarlarinin kilidi agildiktan sonra, artik tiim ayarlar etkindir.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.1 Giivenlik Ayarlari Temelleri

5. Tim Guvenlik 6gesi ayarlanni tekrar kilitlemek igin, Kilit sekmesine basin veya Givenlik
meniisiinden ¢ikin.

default_1*

WV Glvenlik Risk degerlendirmesiyle tanimlananlardan farll gtivenlikk yapilandirmasi parametrelerinin kullaniimasi, malkul olarak ortadan kaldirilamayan
Robot tehliikelere veya yeterince azaltilamayan risklere neden olabilir
Limitleri
Eklem © Fabri
abrika Ayarlar
Limitleri
‘ ‘ b |
Diizlemler En Colk Kisith En Az Kisith
Ug Ekipman
Pozisyonu
Ozel

Ug Ekipman o
Yonii
GG Limit Normal Azaltiimis

Gug
Donanim .

Momentum )
g:;’l::glc Durma Suresi
Ui Konumlu Durma Mesafesi

Ug Eldpman Hizi .

> Ozeliikier
Ug Ekipman Kuwveti
) Endustriyel Ha...
Dirsek Hizi
Dirsek Gucu .

O Giig kapal Hiz C——) 100% ° 0 o ‘iuuwll\-wz.‘-:‘n-

Donanim Kurulumu Kilavuzunda daha fazla giivenlik sistemi bilgisini bulabilirsiniz.

13.1.2 Giivenlik bir Parola Ayarlama

Giivenlik Yapilandirmanizi olusturan tim givenlik ayarlarinin Kilidini agmak igin bir parola ayar-
lamaniz gerekir.
Not: Higbir glivenlik parolasi uygulanmadiginda, onu ayarlamaniz istenir.

1. PolyScope basliginizin sag kdsesinde Hamburger meniisiine basin ve Ayarlar segenegini
segin.

2. Ekranin solundaki mavi mentiide, Parola tusuna basin ve Giivenlik segenegini segin.

3. Yeni parola kutusuna bir parola yazin.

4. Simdi Yeni parolayi onayla altina ayni parolayi girin ve Uygula tusuna basin.

5.

Bir 6nceki ekrana dénmek igin, mavi mentiniin sol altinda Cikis tusuna basin.

Not: Tim Giivenlik ayarlarini tekrar kilitlemek veya dogrudan Giivenlik mentsiiniin disindaki bir
ekrana gitmek igin, Kilit sekmesine basabilirsiniz.

13.1.3 Giivenlik Yapilandirmasini Degistirme

Glivenlik Yapilandirmasi ayarlarindaki degisikliklerin, entegrasyonu yapan kisi tarafindan yapilan
risk degerlendirmesine uygun olmasi gerekir (bakin Donanim Kurulum Kilavuzu).
Tavsiye edilen prosediir:

1. Degisikliklerin, entegrasyonu yapan kisi tarafindan yapilan risk degerlendirmesine uygun
oldudunu dogrulayin.
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13.2 Giivenlik Meniisii Ayarlar UNIVERSAL ROBOTS

2. Givenlik ayarlarini, entegrasyonu yapan kisi tarafindan gerceklestirilen risk degerlendirme-
siyle tanimlanan uygun seviyeye ayarlayin.

3. Ayarlarin uygulandigini dogrulayin.
4. Asagidaki metni kullanim kilavuzlarina ekleyin:
“Robotun yakininda ¢alismadan 6nce, giivenlik yapilandirmasinin beklendigi gibi olmasini sag-

layin. Bu, 6rnegin herhangi bir degisiklik igin PolyScope’un sag list kdsesindeki kontrol toplami
incelenerek dogrulanabilir.”

13.1.4 Yeni Giivenlik Yapilandirmasini Uygulama

Yapilandirmada degisiklik yaptiginizda robot kapalidir. Degisiklikleriniz ancak Uygula digmesine
bastiktan sonra devreye girer. Robot, Uygula ve Yeniden Baglat veya Degisiklikleri Geri Gevir
arasindan birini yapmadiginiz siirece tekrar calistirlamaz. Onceki, robotunuzun giivenlik neden-
lerinden 6tirl agilan bir pencerede Sl Birimlerinde goériintiilenen Giivenlik Yapilandirmasini gozle
denetlemenizi saglar. Gozle denetiminiz tamamlandiginda, Giivenlik Yapilandirmasini Onayla-
yabilirsiniz ve degisiklikler otomatik olarak gegerli robot kurulumunun bir pargasi olarak kayde-
dilir.

13.1.5 Giivenlik Kontrol Toplami

Giivenlik Kontrol Toplami simgesi, robotunuzun uygulanan giivenlik yapilandirmasini goriintiler
ve yukaridan asagiya, soldan sada okunur, ornedin BF4B. Farkli metin ve/veya renkler, uygulanan
guvenlik yapilandirmasinda degisiklik yapildigini gosterir.

Not:

+ Giivenlik Kontrol Toplami sadece glvenlik ayarlari tarafindan olusturuldugundan, Giivenlik
islevleri ayarlarini degistirdiginizde, Giivenlik Kontrol Toplami da degisir.

+ Giivenlik Kontrol Toplaminin degisikliklerinizi yansitmasi igin, degisikliklerinizi Giivenlik
Yapilandirmasina uygulamaniz gerekir.

13.2 Giivenlik Meniisii Ayarlari

Bu kisim, robotunuzun Giivenlik yapilandirmasini olusturan Giivenlik menisi ayarlarini tanimlar.

13.2.1 Robot Sinirlan

Robot Sinirlari, genel robot hareketlerini sinirlamanizi saglar. Robot Sinirlari ekraninin iki yapilan-
dirma secenegi vardir: Fabrika On Ayarlan ve Ozel.

1. Fabrika On Ayarlarindan, 6nceden tanimli bir giivenlik ayarini secmek icin kaydiriciyi kulla-
nabilirsiniz. Tablodaki degerler, En Sinirhi ile En Az Sinirli arasinda degisen onceden ayar-
lanan degerleri yansitacak sekilde giincellenir
Not: Kaydirici degerleri sadece tavsiyelerdir ve gercek bir risk degerlendirmesi yerine geg-
mez.
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Vv Guvenlik Rislc degerlendirmesiyle tanimlananlardan farkl glivenlik yapilandirmasi parametrelerinin kullaniimasi, malul olarak ortadan kaldirilamayan
Robot tehlilkelere veya yeterince azaltlamayan risklere neden clabilir,
Limitleri
Eikmlei{I“eri @ Fabrica Ayarlar .
' l \ ]
Diizlemler En Cok Kisitl En Az Kisith
Ug Ekipman
Pozisyonu
Ozel
Ug Ekipman O
Yonii
GIC Limit Normal Azaltimis
Glic 300 200
Donanim ’
Mormentum 25,0 10,0 ®
g:;llg:lglu; Durma Stres 400 300
Ui Konumlu Durma Mesafesi 500 300
" Ug Ekipman Hizi 1500 750 .
> Ozelikler
Ug Ekipman Kuwveti 150,0 120,0
) Endustriyel Ha...
Dirsek Hizi 1500 750
Dirsek Gucu 150,0 120,0 .
stvenlik parolas Kilidi Ag Kilitle Uygula

O Giig kapalt

2. Ozel ile, robotun galismasiyla ilgili Sinirlari ayarlayabilir ve iliskili Toleransi izleyebilirsiniz.

Gii¢ , robotun ortamda olusturdugu maksimum mekanik isi sinirlar.
Not: bu sinir, tagima kapasitesinin robotun bir pargasi olup, ortamin pargasi olmadigini
disindr.

Momentum , maksimum robot momentumunu sinirlar.

Durma Siiresi , robotun, érnegin bir acil durum durdurmasi etkinlestirildiginde durmasi igin
gecen maksimum stireyi sinirlar.

Durma Mesafesi , robot aletinin veya dirsedin dururken hareket edebilecedi maksimum me-
safeyi sinirlar.

NOT:

Durdurma siresini ve mesafeyi sinirlama, genel robot hizini etkiler.
Ornegin durdurma siiresi 300 ms olarak ayarlandiginda, maksimum
robot hizi sinirlandinlarak, robotun 300 ms iginde durmasini saglar.

Ara¢ Hizi , maksimum robot alet hizini sinirlar.

Alet Giicii , robot aletinin sikkma durumlarinda uyguladigi maksimum giici sinirlar.
Dirsek Hizi , maksimum robot dirsek hizini sinirlar.

Dirsek Giicii , dirsegin ortama uyguladigi maksimum gici sinirlar.

Aletin hizi ve glicdj, alet flanginda ve kullanici tanimli iki alet konumunun merkezinde sinir-
lanir, bakin 13.2.7.

e-Series 11-20 Sirim 5.4



13.2 Giivenlik Meniisii Ayarlar UNIVERSAL ROBOTS

Vv Guvenlik Rislc degerlendirmesiyle tanimlananlardan farkl glvenlik yapilandirmasi parametrelerinin kullaniimasi, malul olarak ortadan kaldirlamayan
Robot tehlikelere veya yeterince azaltlamayan risklere neden olabilir,
Limitleri
Eil:Leigleri o Fabrica Ayarlar
Diizlemler
Ug Ekipman
Pozisyonu .
QOzel
Ug Ekipman @
Yonii
Limit Normal Azaltiimig
si¢ GU 300/ W 200/ W
e
Donanim .
Momentum 25,0/ kg m/s 10,0/ kg m/e ®
g:;’l::glc Durma SUres! 400 ms 300/ ms
Ulc Konumlu Durma Mesafesi 500 mm 300 mm
- Ug Ekipman Hizi 1500/ mm/s 750/ mm/s .
> Ozeliikler
Ug Ekipman Kuwwveti 150,0|N 120,0|N
) Endustriyel Ha...
Dirsek Hizi 1500 mmys 750 mmis
Dirsek Gucu 150,0/N 120,0/N .

o Giig kapal

NOT:
Varsayilan ayarlarina sifirlamak igin, tim robot sinirlarini Fabrika
On Ayarlarina geri alabilirsiniz.

13.2.2 Giivenlik Modlan

Normal kosullar altinda, 6érnegin higbir koruyucu durdurma devrede olmadidinda, giivenlik sis-
temi bir glivenlik sinirlari setiyle iligkili bir Glivenlik Modunda ¢alisir:

Normal mod, varsayilan olarak etkin olan giivenlik modu

Azaltilmig mod, robotun Alet Merkez Noktasi (TCP) bir Tetikleyici Azaltilmis modu dizleminin
(bakin 13.2.5) otesine yerlestirildiginde veya yapilandirilabilir bir giris (bakin 13.2.9)
kullanilarak tetiklendiginde etkindir

Etkin sinir setinin bir giivenlik sinirt ihlal edildiginde Kurtarma modu etkinlestirilir, robot kolu bir
Durdurma Kategorisi 0 gergeklestirir. Robot kolu galistirildiginda 6rnegin bir eklem konum
siniri veya glvenlik sinirn gibi etkin bir glivenlik siniri zaten ihlal edilmigse, Kurtarma mo-
dunda baslar. Bu, robot kolunu giivenlik sinirlari dahilinde geri kaydirma imkani verir. Kur-
tarma modundayken, robot kolunun hareketi, 6zellestiremeyeceginiz bir sabit sinirla sinirl-
dir. Kurtarma modu sinirlari hakkindaki ayrintilar igin (bakin Donanim Kurulum Kilavuzu).

UYARI:

Eklem konumu, alet konumu ve alet yonii sinirlari Kurtarma mo-
dunda devre disidir, dolayisiyla robot kolunu sinirlar dahilinde geri
kaydirirken dikkat edin.

Guvenlik Yapilandirmasi ekraninin menisi, kullanicinin Normal ve Azaltilmis modu igin ayri gu-
venlik siniri setleri tanimlamasina izin verir. Alet ve eklemler, hiz ve momentum igin Azaltilmig
mod sinirlarinin, Normal modu igin olanlardan daha kisitlayici olmasi gerekir.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.2 Giivenlik Meniisii Ayarlar

13.2.3 Toleranslar

Guvenlik Yapilandirmasinda, glivenlik sistem sinirlar belirtilmistir. Glvenlik Sistemi, degerleri gi-
ris alanlarindan alir ve bu degerler asildiginda her tiirli ihlali algilar. Robotun kontrol birimi, koru-
yucu bir durdurma yaparak veya hizi diigtrerek tiim ihlalleri 6nlemeye galisiyor. Bu, bir programin
bir sinira ¢ok yakin hareketleri gergeklestiremeyebilecegi anlamina gelir.

UYARI:

Toleranslar, Yazilm siriimiine 6zeldir. Yazilimi giincelleme, tole-
ranslar degistirebilir. Yazilm strimi degisiklikleri hakkindaki bil-
giler igin yayim notlarina bagvurun.

13.2.4 Eklem Limitleri

Eklem Sinirlari, eklem alanindaki bireysel robot eklem hareketlerini, 6rnegin eklem dénme konu-
munu ve eklem dénme hizini sinirlandirmanizi saglar. iki Eklem Sinirlari segenegi vardir: Maksi-
mum hiz ve Konum arahig.

Bilek 3 konum arali§i varsayilan olarak sinirsizdir. Robota bagh kablolari kullanirken, kablo ge-
rilmesini ve koruyucu duruslari 6nlemek igin, 6nce Bilek 3 igin Sinirlandiriilmamis Aralik onay
kutusunun isaretini kaldirmaniz gerekir.

1. Maksimum hiz, her eklemin maksimum agisal hizini tanimlayacaginiz yerdir.

2. Konum araligi, her eklem i¢in konum araligini tanimladiginiz yerdir. Ayrica onu tetiklemek
icin bir glivenlik diizlemi veya yapilandirilabilir giris ayarlanmadiginda Azaltilmis modunun
giris alanlari da devre digi birakilir. Bu sinir, robotun giivenlikle ilgili yumusak eksen sinirlan-
dirmasini saglar.

Giris Sinyali Fonksiyon Atamasi
Robot
Qe config_in[0], config_in[1] \Azaltimis Mod v
Eikmleitmleri config_inf2], config_in[3] Koruma Amach Sifirlama v
Diizlemler config_in[4], config_in[5] Atanmamis v
W Bl config_in[6], config_in[7] \Atanmarmig v
Pozisyonu
Ug Ekipman Cikis Sinyali Fonksiyon Atamasi
Yonii
G/C config_out[0], config_out[1] Robot Hareket Ediyor -
Donanim config_out[2], config_out[3] Sistern Acil Durduruldu v
Giivenli config_out[4], config_out[5] Atanmaris v
Baslangic config_out[6], config_out[7] Atanmarmis v
Ug¢ Konumlu

& I i
O Giig kapali (— 100% 25I0|;/|;|:n/s ° 0 o Sirmj\aay-:wn.
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13.2.5 Diizlemler

NOT:

Yapilandirma diizlemleri tamamen sekillere dayanir. Givenlik Sek-
mesinin kilidi agildiginda robot kapandigindan ve robotu hareket
ettirmek imkansiz olacagindan, giivenlik yapilandirmasini diizenle-
meden once tim ozellikleri olusturmanizi ve adlandirmanizi 6neri-
riz.

Glivenlik diizlemleri, robotun ¢aligma alanini sinirlar. Maksimum sekiz giivenlik diizlemini tanim-
layarak, robot alet ve dirsegini sinirlayabilirsiniz. Ayrica dirsek hareketini her giivenlik diizlemi igin
de sinirlayabilir ve onay kutusundaki isareti kaldirarak devre disi birakabilirsiniz. Glivenlik diizlem-
lerini yapilandirmadan 6nce, robot kurulumunda bir sekil tanimlamaniz gerekir (bakin 16.1.3).
0 zaman 6zellik, glivenlik diizlem ekranina kopyalanabilir ve yapilandirlabilir.

UYARI:

Givenlik dizlemleri tanimlamak sadece Alet kiirelerini ve dirsegi
tanimlayip, robot kolunun genel sinirlarini tanimlamaz. Bu, bir gi-
venlik diizlemini belirtmenin, robot kolunun diger parcalarinin bu
sinirlamaya uyacagini garanti etmedigi anlamina gelir.

Modlar
Asagida siralanan simgeleri kullanarak, her diizlemi kisitlayici Modlarla yapilandirabilirsiniz.

Devre dig1 Givenlik diizlem bu durumda hig etkin degildir.

] Normal Giivenlik sistemi Normal modundaysa, normal bir diizlem etkindir ve konumda bir
kesin sinir olarak davranir.

ve konumda bir kesin sinir olarak davranir.

£ Normal & Azaltilmig Givenlik sistemi Normal veya Azaltilmis modundaysa, bir normal ve
azaltilmis modu diizlemi etkindir ve konumdaki kesin bir sinir olarak davranir.

[ P Tetikleyici Azaltilmig Modu Robot Aleti veya Dirsegi arkasina yerlestirildiginde giivenlik
diizlemi, glivenlik sisteminin Azaltilmis moda ge¢gmesini saglar.

® Goster Bu simgeye basarak, grafik bélmesindeki giivenlik diizlemi gizlenir veya gosterilir.

m Sil , olusturulan giivenlik diizlemini Siler (not: burada bir geri alma/yeniden yapma eylemi
yok, dolayisiyla bir diizlem yanhslikla silindiginde, yeniden yapilmasi gerekir)

¢ Yeniden Adlandir Bu simgeye basarak diizlemi yeniden adlandirabilirsiniz.

Giivenlik Diizlemlerini Yapilandirma
1. PolyScope bashginizda Kurulum secenegine basin.

2. Ekranin solundaki Yan Meniide Givenlik segenegine basin ve Diizlemler segenegini segin.

3. Ekranin sag ust kosesindeki Diizlemler alaninda, Diizlem ekle tusuna basin.
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UNIVERSAL ROBOTS

13.2 Giivenlik Meniisii Ayarlari

4. Ekranin sag alt kosesindeki Ozellikler alanindan Adi, Ozelligi Kopyala ve Sinirlamalari ayar-

ev e

layin. Not: Ozelligi Kopyala altinda sadece Tanimlanmamis ve Taban kullanilabilir. Tanim-
lanmamis segenegini segerek, yapilandiriimig bir giivenlik diizlemini sifirlayabilirsiniz

Kopyalanan 6zellik, Ozellikler ekranindan degistirildiginde, Ozelligi Kopyala metninin saginda bir
uyari simgesi goriindr. Bu, 6zelligin senkronizasyon digi oldugunu, yani 6zellikler kartindaki bilgi-
lerin, Ozellik tizerinde yapilan degisiklikleri yansitmak iizere giincellenmedigini gosterir.

|

Rohot
Limitleri

Eklem
Limitleri }

Diizlemler

Ug Ekipman
Pozisyonu

Ug Ekipman
Yonii

G/C
Donanim

Giivenli
Baslangigc

U¢ Konumlu

> Ozellikler
) Enduastriyel Ha...

stverlilc parolast

Duazlemler (3 of 8)

Duizlemn 1 O e
Duizlem 2 E e
EI Dizlem 3 Ee M
=+ Duizlem elle
Ozellikler
[ ]
Duizlem 3
Ozeligi Kopyalayin 1
‘ « toolBoundary v‘
Kisitlamalar
¢ EI I Her i ~]
Kaydirma
[ Dirsegi sinirla
Kilidi Ag Uygula

ng—ﬁ‘:n/s o 0 O

O Glig kapall ——— 100%

Dirsek

Robotun dirsek ekleminin, tanimladiginiz diizlemlerden herhangi birinden gegcmesini 6nlemek
icin, Dirsegi Sinirla segenegini etkinlestirebilirsiniz. Dirsegin diizlemlerden ge¢gmesi igin, Dirsegi

Sinirla segenegini devre digi birakin.

Renk Kodlari

N Guvenlik

Rohot
Limitleri

Eklem
Limitleri

Diizlemler

Ug Ekipman
Pozisyonu

Ug Ekipman
Yonii

G/C

Donanim

Siert e
Uic Konumlu [

stverlilc parolast

Duaziemler (3 of 8)

Duizlemn 1 O e
Duizlem 2 E e
EI Dizlem 3 Ee M

+ Duzlem elde

Ozellikler

Dizlem 3

Ozeligi Kopyalayin (&}

‘ « toolBoundary v‘

Kisitlamalar
D I Her i ~]
Kaydirma

[ Dirsegi sinirla

i
s=om: @ @ O

o Glg kapal

Gri Diizlem yapilandiriimisg, ancak (A)
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Sarn & Siyah Normal Diizlem (B)

Mavi & Yesil Tetikleyici Diizlemi (C)

Siyah Ok Aletin ve/veya dirsegin lizerinde olmasina izin verilen diizlemin kenari (Normal Diiz-
lemler igin)

Yesil Ok Aletin ve/veya dirsegin izerinde olmasina izin verilen diizlemin kenari (Tetikleyici Diiz-
lemleri igin)

Gri Ok Aletin ve/veya dirsegin lizerinde olmasina izin verilen diizlemin kenari (Devre Disi Biraki-
lan Diizlemler igin)

13.2.6

Serbest siiriig

Robot, Serbest siirii modundayken bazi sinirlara yaklagirsa (bakin 17.2), robottan bir
itme glcl hissedebilirsiniz. Bu glg, robot Aleti ve Dirseginin konum, oryantasyon ve hizindaki
sinirlar ve ayrica baglantilarin konum ve hizi igin olusturulur.

Amag, kullaniciya gegerli konum, oryantasyon veya hizin bir sinira yakin oldugunu bildirmek ve
robotun bu sinin ihlal etmesini dnlemektir. Ancak, yeterli kuvvet uygulanirsa, sinir ihlal edilebilir.
Glg, gecerli hiz yaklasik 250mm/sn sinirinda oldugunda olusturulur ve robot sinira yaklastikca
glicte artis olur.

Geri siiriis

Frenler indirildiginden, Serbest siiriis modunda robot baglantilari nispeten az gligle hareket etti-
rilebilir. Robot frenleri indirildiginde, robot kolunu baglatma sirasinda ufak titresimler gozlemle-
nebilir. Ornegin robotun carpismaya yaklasmasi gibi bazi durumlarda bu titresimler istenmez ve
robot kolunun tim frenlerini indirmeden belirli baglantilar zorla istediginiz bir konuma hareket
ettirmek i¢in Geri Siiriig 6zelligi kullanilabilir.

Geri siirtisu etkinlestirme

1. Gl¢ agma sirasini baglatmak igin, Baslat ekraninda, AGIK diigmesine dokunun.

2. Robot durumu Bosta iken, Serbest siiriis diimesini basili tutun. Robotun durumu Geri sii-
riig olarak degisir.

3. Yalnizca 6nemli bir basing uygulanan baglantilardaki frenler indirilir. Serbest siiriig diigmesi
devrede/basili oldugu siirece. Geri siiriig kullanildiginda, robot kolu zor hareket ettirilir.

13.2.7

Arag Pozisyonu

Alet Konumu ekrani, robot kolunun ucuna yerlestirilen alet ve/veya aksesuarlarin daha kontrolli
bir sekilde sinirlanmasini saglar.

Robot, degisikliklerinizi goriintiileyebileceginiz yerdir.
Alet, bir aleti, maksimum iki aleti tanimlayabileceginiz ve yapilandirabileceginiz yerdir.
Alet_1, x=0,0, y= 0,0, z=0,0 ve yarigap=0,0 degerleriyle tanimlanan varsayilan alettir. Bu degerler,

robotun alet flansini temsil eder.
Not:

+ TCP'yi Kopyala altindan Alet Flangini da secebilir ve alet degerlerinin 0'a geri ddnmesini
sag@layabilirsiniz.
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+ Alet flansinda varsayilan bir kiire tanimlanir.

Ug Ekipman (1 of 3)
Ug Ekipman Flansi

N/ Guvenlik

=l
Robot 5

Limitleri b | EI

Eklem ‘

~+ Ug Ekipman Ekle

Limitleri

Diizlemler

Ug Ekipman
Pozisyonu

U¢ Ekipman | Ug Ekipman Flansi

Yénil e
G/C Yarigap (mals: 300mm)

Donanim

Giivenli

Baslangi¢ l v TCPi Kopyala (,')
B

Uic Konumlu ¢

> Ozellikler Pozisyonu Diizenle
X

) Endustriyel Ha...
Y

o Gl¢ kapal

Kullanici tanimli aletler igin kullanici, sunlari degistirebilir:

Yarigap, alet kiresinin yarigapini degistirir. Yarigap, glivenlik dizlemleri kullanildiginda disu-
nilir. Kiiredeki bir nokta, azaltilmis modu tetikleme diizleminden gegerse robot, Azaltiimis
moduna geger. Givenlik sistemi, kiiredeki herhangi bir noktanin bir giivenlik diizleminden
gecmesini onler (bakin 13.2.5).

Konum, aletin konumunu robotun alet flangina gore degistirir. Konum, aletin hizi, aletin giici,
durdurma mesafesi ve glivenlik diizlemleri igin giivenlik islevlerine gore planlanmistir.

Mevcut bir Alet Merkez Noktasini, yeni alet konumlarini tanimlamak igin bir taban olarak kulla-
nabilirsiniz. Mevcut TCP'nin, TCP ekranindaki Genel meniide énceden tanimlanmis olan bir kop-
yasina, Alet Konumu menisiinden, TCP’yi Kopyala agilan listesinden erisilebilir.

Konumu Diizenle giris alanlarindaki degerleri diizenledidinizde veya ayarladiginizda, agilan me-
nide goriinen TCP'nin adi, 6zel olarak degiserek, kopyalanan TCP ile gegerli sinir girisi arasinda
bir fark oldugunu gosterir. Orijinal TCP, agilan listede halen mevcuttur ve degerleri orijinal ko-
numa geri gevirmek igin tekrar segilebilir. TCP'yi kopyala agilan mendisiindeki segim, alet adini
etkilemez.

Alet Konumu ekran degisikliklerinizi uyguladiktan sonra, TCP yapilandirma ekranindaki kopyala-
nan TCP'yi degistirmeyi denediginizde, TCP'yi Kopyala metninin sadinda bir uyari simgesi gori-
niir. Bu, TCP’nin senkronizasyon digi oldugunu, yani 6zellikler alanindaki bilgilerin, TCP {izerinde
yapilan degisiklikleri yansitmak {izere glincellenmedigini gosterir. TCP, senkronizasyon simge-
sine basilarak senkronize edilebilir (bakin 16.1.1).

Not: bir aleti basariyla tanimlamak ve kullanmak igin TCP'nin senkronize edilmesi gerekmez.
Gorintiilenen alet adinin yanindaki kursun kalem sekmesine basarak, aleti yeniden adlandira-
bilirsiniz. Ayrica 0-300 mm arasinda izin verilen bir aralikla Yarigapi da belirleyebilirsiniz. Sinir,
yarigap boyutuna bagli olarak, grafik bolmesinde ya bir nokta, ya da bir kiire olarak goriindir.
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N Glvenlik . N Ug Ekiprnan Flansi
- Ug Ekipman Elle
Robot . + Uc Ekdp
Limitleri — E‘
Eklem
Limitleri
Diizlemler
Ug Ekipman
Pozisyonu
Ug Ekipman /| Ug Ekipman Flang!
Yonii [ ]
G/C Yaricap (mal<s: 300mm)
Donanim 0,0
Giiivenli
Baslangig l_i TCP'i Kopyala 1 o)
B
Ug Konumlu L
) Ozellikler - Pozisyonu Duizenle
X 0,0
) Endlstriyel Ha...
Y 0,0
z 0,0
Stvenlic parolasi Kilidi Ag Uygula

O Giig kapali I Jhos o 0 O

13.2.8 Takim Yoni

Alet YonU ekrani, aletin baktidi agiyr sinirlamak igin kullanilabilir. Sinir, robot kolu Tabanina gore
sabit bir yonii olan bir koniyle tanimlanir. Robot kolu hareket ettikge, alet yoni tanimli koni iginde
kalacak sekilde sinirlanir. Aletin varsayilan yon, aletin ¢ikis flansinin Z eksenine uygun. E§im ve
pan agcilar belirtilerek 6zellestirilebilir.

Sinirt yapilandirmadan 6nce, robot kurulumunda bir nokta veya diizlem tanimlamaniz gerekir
(bakin 16.3). O zaman 0zellik kopyalanabilir ve Z ekseni, siniri tanimlayan koninin merkezi
olarak kullanilir.

NOT:

Alet yoniinin yapilandirmasi, sekillere dayanir. Giivenlik Sekmesi-
nin kilidi agildiginda robot kolu kapanarak, yeni 6zellikler tanimla-
manizi imkansiz hale getireceginden, glivenlik yapilandirmasini di-
zenlemeden once istediginiz 6zelligi (6zellikleri) olugturmanizi 6ne-
ririz.
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Veni, aydst.
c Pr i

Limic Gaslidri
W Glvenlik . N S aliéd

_ _ I Ozelligi Kopyalayin (,')

Rlohlot . E ‘ + toolBoundary V‘
:;I::mle” =15 E‘ Kisitlamalar
Limitleri I Her i ~|
Diizlemler Sapma
Ug¢ Ekipman E' e300
Pozisyonu
;Jg"Euklpman [ ]
G/C
Donanim
ol Uc Ekipman Ozellikleri
E:Z’::;Iu li:% TCP'yi Kopyala Q
. . EI ‘U; Ekipman Flang! v ‘
Yoni Duzenle
Yatay Kaydrma Ijl @

O Giig kapal

Sinir Ozellikleri
Alet Yoni sinininin yapilandinlabilir Gg 6zelligi vardir:

1. Koni merkezi: Koninin merkezini tanimlamak igin, acilan meniiden bir nokta veya diizlem
ozelligi segebilirsiniz. Segilen 6zelligin Z ekseni, koninin etrafinda merkezlendigi yon olarak
kullanilir.

2. Koni agisi: Robotun merkezden kag derece sapmasina izin verildigini tanimlayabilirsiniz.

Devre Dig1 Birakilmig Alet yonii sinin asla etkin degildir

] Normal Alet yonii sinin ancak glivenlik sistemi Normal moddayken etkindir.

. B Azaltilmig Alet yonii sinin ancak giivenlik sistemi Azaltilmig modundayken etkindir.

IE Normal & Azaltilmig Alet yonii sinini , glivenlik sistemi Normal moddayken veya Azaltil-
mis modundayken etkindir.

Degerleri varsayilan deg@erlerine sifirlayabilir veya kopya 6zelligini tekrar “Tanimlanmamis” olarak
ayarlayarak, Alet Yoni yapilandirmasini geri alabilirsiniz.

Alet Ozellikleri
Varsayilan olarak alet, aletin ¢ikis flansinin Z ekseniyle ayni ydone donik olur. Bu, iki agi belirtilerek
degistirilebilir:
Egim acisi: Cikis flansinin Z ekseninin, ¢ikis flanginin X eksenine dogru ne kadar egilecegi

Karter acisi: Egik Z ekseninin orijinal ¢ikis flangi Z ekseni etrafinda ne kadar dondurilecegi.

Alternatif olarak, mevcut bir TCP’nin Z ekseni, agilan meniiden o TCP segilerek kopyalanabilir.

13.2.9 G/

G/C'ler, girislerle gikislar arasinda bolinmiis ve her iglev bir Kategori 3 ve PLd G/C saglayacak
sekilde eslestirilmistir.
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Giris Sinyali Fonksiyon Atamasi

Robot
Limitleri

Eklem
Limitleri

444«

Diizlemler

config_in[6], config_in(7]

Cikis Sinyali

config_out(0), config_ou

n ut(2],
nfig_out(4],
onfig_out(6],

444

Kilitle Uygula |

- i
7 C—) 100% A
O Gilig kapalt i 0 250mm/s ° 0 o

Giris Sinyalleri
Asagidaki Giivenlik islevleri, giris sinyalleriyle kullanilabilir:

Sistem acil durum durdurmasi Bu, El Kumandasindaki alternatif olan bir acil durum durdurma
digmesi olup, cihaz, ISO 13850'ye uygunsa ayni islevselligi sunar.

Azaltilmig modu Tim givenlik sinirlari, Normal modda veya Azaltilmigs modunda uygulanabilir
(bakin 13.2.2).Buyapilandirildiginda, girislere gdnderilen bir diisiik sinyal, glivenlik siste-
minin Azaltilmis moduna gegmesine neden olur. Azaltilmis modu sinir setini saglamak igin
robot kolu yavaslar. Giivenlik sistemi, robotun giris tetiklendikten sonra 0,5sn’den kisa bir
siirede Azaltilmis modu sinirlarinda olmasini garanti eder. Robot kolu Azaltiimis modu si-
nirlarindan herhangi birini ihlal etmeye devam ederse, bir Durdurma Kategorisi 0 gergekles-
tirilir. Normal moda gegme de ayni sekilde gergeklesir. Not: tetikleyici diizlemleri, Azaltiimis
moduna bir gecise de neden olabilir.

Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi Manuel Modda, robotu hareket ettirmek igin U¢ Konumu Et-
kinlegtirme Cihazina basilmalidir.

Calisma Modu Tanimlandiginda bu giris, Otomatik Mod ile Manuel Mod arasinda gegis yapmak
icin kullanilabilir (bakin 12.1).

Koruma Amagh Sifirlama Bir Koruma Amagcl Durdurma meydana geldiginde bu ¢ikis, Koruma
Amagcl Durdurma durumunun bir sifirlama tetiklenene kadar devam etmesini saglar.

Otomatik Mod Koruma Amagh Durdurma Yapilandirildiginda, Otomatik Mod Koruma Amaghi Dur-
durma, giris pimleri diisiik ve robot Otomatik moddayken bir Koruma Amacli Durdurma ger-
ceklestirir.

Otomatik Mod Koruma Amagch Sifirlama Bir Otomatik Mod Koruma Amagl Sifirlama meydana
geldiginde, giris pimleri tetikleyicisinde bir yiikselen kenar bir sifirlama tetikleyinceye kadar,
robot Otomatik Modda koruma amacli durduruldu durumunda kalr.
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UYARI:

+ Varsayllan Koruma Amagli Sifirlama girisini devre digi birakir-
saniz, giris yiksek oldugu anda robot artik Koruma Amagh
Durdurma durduruldu konumunda olmaz. Yalnizca Koruma
amagl durdurma tarafindan bekletilen bir program devam
eder.

+ Koruma Amagl Sifirlamaya benzer sekilde, varsayilan Otoma-
tik Mod Koruma Amagclh Sifirlama devre disi birakilirsa, Oto-
matik Mod Koruma Amagh Durdurma girisi yiiksek oldugunda,
Robot Kolu artik Koruma Amagch Durdurma durduruldu konu-
munda olmaz. Yalnizca Otomatik Mod Koruma Amagli Dur-
durma tarafindan bekletilen bir program devam eder.

Cikis Sinyalleri
Gikis sinyalleri igin, asagidaki Guivenlik islevlerini kullanabilirsiniz. Yiksek sinyali tetikleyen du-
rum sona erdiginde tiim sinyaller tekrar disik olur:

Sistem acil durum durdurmasi Guvenlik sistemi, Robot Acil Durum Durdurma girisiyle veya Acil
Durum Durdurma Digmesiyle bir Acil Durum Durduruldu durumuna tetiklendiginde sinyal
Diisiiktiir. Kilitlemelerden kaginmak igin, Sistem Acil Durum Durdurma girisi tarafindan Acil
Durum Durduruldu durumu tetiklendiginde disik sinyal verilmez.

Robot Hareketli Robot hareket ediyorsa sinyal Diisiiktiir, aksi takdirde yiiksektir.

Robot Durmuyor Robot durduruldugu veya bir acil durum durdurmasi veya koruma amach dur-
durma nedeniyle durdurulmak tizere oldugunda sinyal Yiiksektir. Aksi takdirde mantik diisiik
olur.

Azaltilmig modu Robot kolu Azaltilmis moduna getirildiginde veya giivenlik girisi bir Azaltiimig
Modu girisiyle yapilandirildi§inda ve sinyal o sirada diisiik oldugunda, sinyal Diis(iktiir. Aksi
takdirde sinyal yliksektir.

Azaltilmamis Modu Buy, yukarida tanimlanan Azaltiimis Modun tersidir.

Giivenli Baglangig Robot Kolu, yapilandinimis Giivenli Baglangi¢ Konumunda durduruldugunda
sinyal Yiiksektir. Aksi takdirde sinyal Digtiktiir.

NOT:

Sistem Acil Durum Durdurma ¢ikigi tizerinden robottan Acil Durum
Durdurma durumunu alan tim harici makinelerin ISO 13850’ye uy-
gun olmasi gerekir. Bu 6zellikle Robot Acil Durum Durdurma girigi-
nin harici bir Acil Durum Durdurma aygitina bagli oldugu kurulum-
larda gereklidir. Boyle durumlarda, harici Acil Durum Durdurma ay-
giti birakildiginda Sistem Acil Durum Durdurma ¢ikisi yiiksek olur.
Bu, robotun operatoriiniin herhangi bir manuel eylem yapmasi ge-
rekmeden harici makinedeki acil durum durdurma durumunun sifir-
lanacag@ina isaret eder. Dolayisiyla, giivenlik standartlarina uymasi
icin harici makinenin devam etmek igin manuel eylem gerektirmesi
gerekir.
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13.2.10 Donanim

Robotu, EI Kumandasini takmadan kullanabilirsiniz. EIl Kumandasini kaldirmak, baska bir Acil
Durum Durdurma kaynaginin tanimlanmasini gerektirir. EIl Kumandasinin, bir giivenlik ihlalini te-
tiklemeyi dnlemek icin takilip takilmadigini belirtmeniz gerekir.

Kullanilabilir Donanimi Segme

Robot, programlama arabirimi olarak PolyScope olmadan kullanilabilir.

1.

o M 0N

Baslikta Kurulum segenegine basin.

Soldaki Yan Meniide Giivenlik segenegine basin ve Donanim segenegini segin.
Glvenlik parolasini girin ve ekranin Kilidini agin.

Robotu Polyscope arabirimi olmadan kullanmak i¢in, El Kumandasi secimini kaldirin.

Degisiklikleri uygulamak igin Kaydet ve yeniden baslat diigmesine basin.

D KKAT:

El Kumandasi robottan gikartildigi veya sokiildiigii takdirde, Acil Du-
rum Durdurma diigmesi artik etkin olmaz. El Kumandasini robotun
yakin gevresinden uzaklastirmaniz gerekir.

13.2.11 Giivenli Baglangi¢ Konumu

Giivenli Baslangig, kullanici tanimli Baslangi¢ Konumu kullanilarak tanimlanan bir dénis konu-
mudur. Robot Kolu Giivenli Baslangi¢ Konumunda oldugu ve bir Giivenli Baglangig¢ G/G'si tanim-
landiginda, Guvenli Baslangi¢ G/C'leri etkindir. EKlem konumlari belirtilen eklem acilarinda veya
onun 360 derecelik bir katindaysa Robot Kolu, Giivenli Baslangi¢ Konumundadir.

8+ 2

default_1*
= veni g Kaydat.
Robot Glvenli Baslangic
N Guvenlik
| O Baslangictan senkroniz... |
Robot
Limitleri
Eklem | Sil |
Limitleri
Diizlemler Guvenli Baslangic Pozisyonunu
ki sildiginizde herhangi bir Glvenli
Ug Ekipman Baslangi¢ ¢ikisinin atamasi
Pozisyonu i ] kaldirlacaldtir
Ug Ekipman
Yonii
G/C
BERR Eksen Pozisyonu (0-360°)
Giivenli . Taban 90,00°
Baslangi¢ 1
o B Omuz 270,00°
Ug Konumlu &
—~ Dirsek 270,00°
> Ozelikler
Bilek 1 270,00°
) Endustriyel Ha... Bilek 2 90,00°
Bilek 3 0,00°

o Giig kapal z (— ] 00 %, Simulasyon .

Baslangigtan Senkronize Etme

1.

Baslikta Kurulum segenegine basin.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.2 Giivenlik Meniisii Ayarlar

2.

Ekranin solundaki Yan Menide Giivenlik segenegine basin ve Giivenli Baglangi¢ secenegini
segin.

. Giivenli Baslangi¢ altindaki Baglangi¢ Senkronize Et diigmesine basin.

Uygula diigmesine basin ve goriinen iletisim kutusunda Uygula ve yeniden baglat secene-
gini segin.

Giivenli Baglangi¢ Cikisi

Giivenli Baslangigc Konumu, Giivenli Baglangi¢ Cikisindan 6nce tanimlanmalidir (bakin 13.2.9).

Giivenli Baglangi¢ Cikigini Tanimlama

1.
2.
3.

Baslikta Kurulum segenegine basin.
Ekranin solundaki Yan Meniide, Giivenlik altinda, G/G segenegini segin.

Acilan meniideki islev Atamasi altindaki Cikis Sinyalindeki G/G ekraninda, Giivenli Baglan-
gi1¢ secenegini segin.

Uygula diigmesine basin ve goriinen iletisim kutusunda Uygula ve yeniden baslat segene-
gini segin.

Giivenli Baglangici Diizenle

Baslangici Diizenleme, 6nceden tanimlanan bir Glivenli Baslangig konumunu otomatik olarak de-
Jistirmez. Bu degerlerin senkronizasyonu bozulmussa, Baslangi¢ programi diigiimi tanimsizdir.

Giivenli Baglangici Diizenleme

1.
2.
3.

Baslikta Kurulum segenegine basin.
Ekranin solundaki Yan Meniide, Genel altinda, Baglangi¢ secenegini secin.

Konumu Diizenle digmesine basin ve yeni Robot Kolu konumunu ayarlayip, Tamam diig-
mesine basin.

Yan Meniide, Giivenlik altinda, Giivenli Baglangi¢ secenegini segin. Not: Guivenlik Ayarlari-
nin Kilidini Agmak icin bir Giivenlik parolasi gerekir (Bakin 13.1.2).

Giivenli Basglangi¢ altindaki Baglangi¢ Senkronize Et diigmesine basin
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Calistir Sekmesi

Program Degiskenler

Durduruldu

Robotun Y asi

[ Gecis Noktalarini Géster

Normal z G 00% SimUlasyon .

Galistir sekmesi, robot kolunu ve kontrol kutusunu olabildigince az sayida diigme ve segenek
kullanarak galistirmanizi saglar. Robotu dnceden &zel olarak yazilmis programlari ¢alistirabilen
bir alet haline getirmek igin, basit ¢calismayi PolyScope’un programlama bélimiini koruyan pa-
rolayla birlestirebilirsiniz (bakin 21.3.2).

Bu ekranda, varsayilan bir programi, harici bir giris sinyali kenar gegisine otomatik olarak yikle-
yebilir ve baslatabilirsiniz (bakin 16.1.5).

Not: Varsayilan bir programi otomatik yiiklemeyle baslatma ile gii¢ verildigince otomatik olarak
baslatmanin kombinasyonu, érnegin robot kolunu diger makinelere entegre etmek igin kullanila-
bilir.

14.1 Program
Program alaninda, robota yiiklenen programin adi ve gecerli durumu goriintilenir. Farkli bir prog-
rami yiklemek igin, Programi Yiikle sekmesine basabilirsiniz.

14.2 Degigkenler

Bir robot programi, galisma siiresi sirasinda farkli degerleri saklamak ve giincellemek i¢in degis-
kenleri kullanabilir. iki tiir degisken kullanilabilir:

Kurulum degiskenleri Bu, birden fazla program tarafindan kullanilabilir ve onlarin adlari ve de-
gerleri, robot kurulumuyla birlikte tutarhdir (bakin 16.1.4). Robot ve kontrol kutusu yeni-
den baslatildiktan sonra kurulum degiskenlerinin degeri korunur.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.4 Robotu Pozisyona Getir

Normal program degiskenleri Bunlar sadece galisan program igin kullanilabilir ve program dur-
durulur durdurulmaz degerleri kaybolur.

Gegis noktalarini goster Robot programi, gegis noktalari hakkindaki bilgileri saklamak igin ko-
mut dosyasi degiskenleri kullanir.
Degiskenler listesinde komut dosyasi degiskenlerini gdstermek igin, Degiskenler altindaki
Gegcis Noktalarin1 Goster onay kutusunu isaretleyin.

Degisken tipleri

ikili Dederi Gergek veya Yanlig olan bir Boolean degiskeni.

int —2147483648 ile 2147483647 arali§indaki bir tam sayi (32 bit).

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

dize  Karakter sirasi.

poz Kartezyen alanindaki konum ve oryantasyonu agiklayan vektor. p[x, y,
z, rx, ry, rz] seklinde yazilan oryantasyonu temsil eden konum vek-
tord (x,y, z) ile dondiirme vektorinin (rx, ry, rz) bir kombinasyonudur.

liste  Degiskenler sirasi.

14.3 Robotun Yasi

Bu alan, robot ilk kez calistirildiktan sonra gecen siireyi gosterir. Alandaki numaralar, programin
calisma siresiyle iligkili degildir

14.4 Robotu Pozisyona Getir

ARt Bilgi altinda Oynat diigmesine dokundugunuzda, Robotu Pozisyona Getir ekrani goriinir. Ro-
bot Kolunun bir programi galistirmadan 6nce belli bir baslangi¢ konumuna gitmesi gerektiginde
veya Robot Kolu bir programi degistirirken bir gecis noktasina gittiinde Robotu Pozisyona Getir
ekranina erisin.

Robotu Pozisyona Getir ekraninin Robot Kolunu programi baslatma konumuna getiremedigi du-
rumlarda, program agacindaki ilk gegis noktasina gider. Robot Kolu yanlis bir poza gidebilir, eger:

« ik hareket gerceklestiriimeden 6nce, programi yiiriitme sirasinda ilk hareketin TCP'si, sekil
pozu veya gegis noktasi pozu degistirilir.

- ilk gecis noktasi bir Eger veya Degistir program agaci diigiimiiniin igindedir.
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14.4 Robotu Pozisyona Getir UNIVERSAL ROBOTS
e z24¢H il

Harsket Ettir ik

Robotu Pozisyona Getir.

Gosterilen hareketi ger¢eklestirmel< igin 'Otomatik' butonuna basil tutun. Iptal etmelk icin butonu birakin
Robotu pozisyonuna manuel getirmek igin ‘Manuel' butonuna basin.

|
‘J Otomatik
! ‘ | Manuel

|
_:/-& € iptal

O Normal

Otomatik

Robot kolunu baslatma konumuna getirmek igin Otomatik sekmesini basil tutun.
Not: Hareketi herhangi bir anda durdurmak igin diigmeyi birakabilirsiniz.

Animasyon

Animasyonda, Otomatik sekmesini basil tuttugunuzda robot kolunun gergeklestirmek iizere ol-
dugu hareketi gortindr.

D KKAT:

1. Animasyonu, gergek robot kolunun pozisyonu ile kargilastirin
ve robot kolunun hareketi higbir engele garpmadan givenli bir
sekilde yapabileceginden emin olun.

2. Otomatik kaydir iglevi, gdlge gezingesi boyunca robot bo-
yunca hareket eder. Carpigsma, robot veya diger ekipmana za-
rar verebilir.

Robot kolunun elle hareket ettirilebilecedi Hareket simgesi ekranina erismek igin, Elle sekmesine
basin. Bu ancak animasyonun hareketini tercih etmiyorsaniz gerekir.
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UNIVERSAL ROBOTS

14.4 Robotu Pozisyona Getir
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15 Program Sekmesi

Q - Grafik Degiskenler

Program
Buradan robotunuzu gérevier yapmasi igin programilayabilirsiniz.

¥ Robot Program
= <bos>

Robotunuzu programlamalc icin Dagam Listesindeki dugtmleri sectidinizde,
Program Agacinda gérandrler.

DUgum Listesi Program Agaci

> Sablonlar

[ Baslamadan ©nce Dizisi Ekle
[ Baslangic Degisken Dederlerini Ayarla

& Sonsuz Program DéngUs

Normal

Program sekmesi, diizenlenmekte olan gegerli programi gosterir.

15.1 Program Agaci

Komut tusuna basarak, Program AJacina Program Digiimlerini eklersiniz. Ekranin sag tarafin-
daki eklenen Program Diigiimlerinin islevselligini yapilandirin.

Bos bir Program Agdacinin ¢alismasina izin verilmez. Yanlis yapilandiriimis Program Ddgimleri
iceren programlarin galismasina da izin verilmez. Programin galismasina izin verilmeden dnce
diizeltilmesi gerekenleri gostermek igin, Gegersiz Program Diigiimleri sari renkte vurgulanir.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.1 Program Agaci

15.1.1 Program Yiiriitmesi Gostergesi

Hareket Ettir

v Robot Program

Gegis noktasi ¢ “* Eksenel Hareket | Pr°gram

Buradan robotunuzu gérevier yapmasl igin programlayabiirsiniz

@® Start
Y
on @A Robotunuzu programlamak icin DUgum Listesindeki dugumleri sectiginizde,
Bekle ®B Program Agacinda gorunUrler
Ayarl alc
W @D Dugum Listesi Program Agaci
Popup ©E Q
Durdur =
Yorum
- Ll I
Klasor
> Gelismis
ablonlar
—
48 o XBBBZ

[ Baglamadan Once Dizisi Ekle
[ Baslangic Degisken Dederlerini Ayarla

[4 Sonsuz Program Déngtisti

O Normal

Program calisiyorsa, o sirada yiiritilen Program Digumi, digiimin yanindaki kiigiik ® bir sim-
geyle gosterilir. Ayrica ylritme yolu, mavi bir renk kullanilarak vurgulanir.
Programin kdsesindeki € simgesine basildidinda, yiritiilen komutun izlenmesi saglanir.

15.1.2 AraDiigmesi

Program Agacinda bir arama gergeklestirmek igin @ diigmesine basin. Aramadan ¢ikmak igin,
X simgesine basin.

15.1.3 Program Agaci Ara¢ Cubugu

Program Agacini degistirmek icin, Program Agacinin tabanindaki ara¢ cubugunu kullanin.

Geri Al/Yinele Diigmeleri

 ve @ diigmeleri, komutlardaki degisiklikleri geri almak ve yeniden yapmak igin kullanilir.

Yukari & Asagi Hareket Ettir

*.¥ diigmeleri, bir digimiin konumunu degistirir.

Kes

K diigmesi, bir diigiimii keser ve onun farkli eylemler (6rnegdin onu Program Agacindaki farkli
bir yere yapistirma) icin kullaniimasina izin verir.

Kopyala

® digmesi, bir diigiimiin kopyalarina ve onun farkli eylemler (6rnegin onu Program Agacindaki
farkli bir yere yapistirma) igin kullanilmasina izin verir.

Yapigtir

diigmesi, daha 6nce kesilen veya kopyalanan bir diigiimi yapistirmanizi saglar.
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15.1 Program Agaci UNIVERSAL ROBOTS

Sil

Bir diigiimd Program Adacindan kaldirmak igin ] diigmesine dokunun.

Baskila

Program Agacindaki belirli digumleri bastirmak igin = diigmesine dokunun.

Baskilanan program satirlari, program calisirken atlanir. Baskilanan bir satirin baskilamasi son-
radan tekrar kaldinlabilir. Bu, orijinal igerigine zarar vermeden programda degisiklik yapmanin
hizli bir yoludur.

15.1.4 ifade Diizenleyicisi

Q - Grafik Degiskenler

W Gelismis
_ ¥ Robot Program At Kaynalk
Déngii 9 b Eksenel Hareket | ama
@ Gegis_noktasi_1
AltProg = Ayarla Secilen degiskeniifadenin degeriyle atar.
Atama B Bekle Degisken ifade
. @ Popup
Eger © Durdur |var72 v‘ 1= ‘
Skript ® Yorum
% = Klasdr
Olay = <bos
2 * force()
Input 0
True (HI) False (LO) 4= Geri Al
<Girig> v Esc
Output
and or Xor not 7 8 9

<Cllag> v
Variable

- z = ( ) < > li * a 5 6
<Degisken=> v
Pose

" [ 1 = = f + 1 2 3 0
<Poz> v - Gonder
Function
ABC [ 0

<Fonlksiyon> v = 4 4

ifadenin kendisi metin olarak girilirken, ifade diizenleyicisinde ¢garpma igin « ve kiigiik veya esittir
icin < gibi 6zel ifade simgelerini eklemeye yonelik bazi diigmeler ve fonksiyonlar bulunur. Ekranin
sol st kdsesindeki klavye simgeli buton ifadeyi metin diizenleme moduna gegirir. Tanimlanan
tim degiskenleri Degisken segicide bulabilirsiniz, giris ve ¢ikis baglanti noktalarinin adlarini ise
Girig ve Gikig segicilerde bulabilirsiniz. Fonksiyon altinda bazi 6zel islevler bulunur.

Tamam diimesine basildiginda ifade gramer hatalari agisindan denetlenir. iptal diigmesini tik-
lattiginizda, tim degisiklikler g6z ardi edilerek ekrandan cikilir.

ifade asagidaki gibi gériinebilir:

dijital_girig[1] ;Gergek ve analog_girig[0]<0,5
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UNIVERSAL ROBOTS

15.2 Komut Sekmesi

15.1.5 Bos Diigiim

Déngli
AltProg
Atama
Eger
Skript
Olay

Sabit Denetgi
R

Svig
Zamanlayici
Civatalama

Ana konum

¥ Robot Program

= |<bos>

Q - Grafik Degiskenler

C——) 100% ° o o

Program Digiimleri bos olamaz. Bir programin ¢alismasi igin, tiim gizgilerin Program Agacinda

belirtilmesi ve tanimlanmasi gerekir.

15.2 Komut Sekmesi

Bu kilavuz, her Program Diigiimi tipi hakkindaki tiim ayrintilari kapsamaz. Robot Program Di-
gumi, programin genel davranisini kontrol eden li¢ onay kutusu igerir.

Arama
Kuvvet
Paletleme

Conveyor
Tracking

¥ Robot Program
¢ & Eksenel Hareket

® Gegis_noktas_1

- Avaria
B Bekle
@ Popup
© Durdur
® Yorum
¢ = Kiasor

-

2 Donga

L Cagir
a= var_2:=2 * force()
b Eger ..

©

B Skript

& Svig ...

® zamanlayici_1
¢ i [stiften Al
® Basl._Poz.
31 Yon
i1 Alma Dizisi

2SS XKBEW

~

Q - Grafik Degiskenler

Program
Buradan robotunuzu gérevler yapmasi igin programlayabilir siniz

Robotunuzu programlamal icin Dagam Listesindeki digimleri sectidinizde,
Program Agacinda goruntirler

Dagum Listesi Program Agaci
Q

+8 oo xBBEZ

[ Baslamadan Once Dizisi Ekle
[ Baslangic Degisken Degerlerini Ayarla

[4 Sonsuz Program Dénglist

Bagslat Sirasindan Once Ekle

Programa, program basladiginda olugan bir 6zel kismi eklemek igin bu onay kutusunu isaretleyin.

Baglangi¢ Degiskenleri Degerlerini Ayarla

Program degiskenlerinin ilk degerlerini ayarlamak igin bunu segin.
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15.3 Grafik Sekmesi

UNIVERSAL ROBOTS

1. Acllan listeden veya degisken segici kutusunu kullanarak bir degisken segin.

2. Odegiskenicin birifade girin. Bu ifade, programi baglatma sirasinda degisken degerini ayar-
lamak igin kullanilhr.

3. Degiskeni, Degiskenler sekmesinde bulunan deger ile baglatiimak icin Onceki galigtirma-
daki degeri tut secenegini segebilirsiniz (bakin 15.4).

Bu, degiskenlerin program yiriitmeleri arasinda degerlerini korumalarina izin verir. Program
ilk kez gcalistiriliyorsa veya deger sekmesi temizlenmigse degisken degerini ifadeden alr.

Degisken, adinin bos olarak ayarlanmasiyla (yalnizca bosluklar) programdan silinebilir.

Sonsuz Program Dongiisii

Programi siirekli hale getirmek igin bunu segin.

15.3 Grafik Sekmesi

b & B

ehat: Ettir

<isimsiz>* E; ﬁ E

default*
Kaydet

Hareket Ettir
Gegis noktasi

Yén

Y Robot Program
¢ b Proses Hareket P
@ Gegis_noktasi_1

Q Komut - Degiskenler

~

© Dedgisken N
Bekle © ¥ Daire Hareketi
® Ara_Nokta_l
Ayarla @ Bitis_MNoktas_1 ‘
Popup = Ayarla
B Bekle
Durdur 0 Popup
Yorum © Durdur °
- 4 @ Yorum 3 L 3
Kasor ¢ m Klasor
@ & Dong
L. Cagir b o
a= var_2:=2 *force() 4
9 & Eger .. D
& Skript
“ Svic ...

(0] %amaﬂla yici_1 o

©) o

Gegerli robot programinin grafik gésterimi. TCP'nin izledigi yol, hareket kesimleri siyah ve ge-
cisme kesimleri (hareket kesimleri arasindaki gegisler) yesil olacak sekilde 3B goriinimde gos-
terilir. Yesil noktalar, programdaki gegis noktalarinin her birinde TCP'nin pozisyonlarini belirtmek-
tedir. Robot kolunun 3B ¢izimi robot kolunun gegerli pozisyonunu gdsterir ve robot kolunun gé/-
gesi de, ekranin sol tarafinda segilen gecis noktasina robot kolunun nasil ulasmayi hedefledigini
gosterir.

Robot TCP'nin gegerli konumu bir glivenlik veya tetikleyici diizlemine yaklasirsa veya robot ara-
cinin yoénd, arag yoni alan sinirina yakinsa (bakin  13.2.5), alan sinirinin bir 3B gériinimdii
gosterilir.

Not: robot bir program calistirdiginda, sinir limitlerini goriintiileme devre disi birakilir.

Glivenlik diizlemleri sari ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve robot TCP'nin yerlestiril-
mesine izin verilen diizlem tarafini belirten kii¢ik bir okla gosterilir. Tetikleyici diizlemleri mavi ve
yesil renkte ve Normal modu sinirlarinin (bakin 13.2.2) etkin oldugu, diizlemin yanina donik
olan kiguk bir okla goriintilenir. Arag oryantasyonu alan sinir, kiiresel bir koniyle, robot aracinin
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UNIVERSAL ROBOTS 15.4 Degiskenler Sekmesi

gegcerli oryantasyonunu belirten bir vektorle gosterilir. Koninin igi, takim oryantasyonu (vektorii)
icin izin verilen alani temsil eder.

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

3B goriinim yakinlastinhp donddrilerek robot kolunun daha iyi bir gériinimii elde edilebilir. Ek-
ranin sag st kenarindaki diigmeler, 3B goriinimdeki ¢esitli grafik bilesenlerini devre digi biraka-
bilir. Alttaki diigme, yakin alan sinirlarini goériintiilemeyi agar/kapatir.

15.4 Degiskenler Sekmesi

default d
o S Veni Ag Kaydet.
Q  omut  Grari

IRDELel B ¥ Robot Program ~

Gegis noktasi ¢ «* Proses Hareket P
@ Gegis_noktas_1
© Degisken
Bekle @ ¥ Daire Hareketi
@ Ara_Nokta_1

Yon

aala ® Bitis Noktast 1
Popup = Ayarla
d B Bekle
Durdur M Popup
Yorum O Durdur
lasi q @ Yorum 3
Klasor ¢ 'm Kiasor
> Gelismis - <bos
¢ |2 Déngl
) Sablonlar =] ~hos
e Cagir
2= var_2:=2 * force()
o & Eger ..
B Skript
* Svig
(6} %amanlayfc/il -
' . b d K ! m : [ Gecis Noktalarin Géster

O Normal z — 100% Su‘nu\asynjn.

Degiskenler sekmesi, calisan programdaki degiskenlerin gergek zamanli degerlerini gosterir ve
program caligmalari arasinda degiskenlerin ve degerlerin bir listesini tutar. Sadece goriintile-
necek bilgi oldugunda gosterilir. Gegis Noktalarini Goster etkinse, listede gegis noktasi degis-
kenleri gosterilir.
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15.5 Temel program diigiimleri UNIVERSAL ROBOTS

15.5 Temel program diigumleri

15.5.1 Hareket Ettir

< o
Yeni Ac Kaydet
Q - Grafik Degiskenler
Gelismi:
¥ Robot Program A~ Hareket Ettir
$-% EeellaaiekEl) Robotun gegis noktalari arasinda nasil hareket edecedini belirtin,
@ Gegis_noktasi_1 .
= Ayarla Agadidald dederler, tUm alt gegis noktalar icin gegerlidir ve secili harelket ttirtine gére
Kuvvet B Bekle degisir.

@ Popup
O Durcur TCP'i ayarlayin Eklem Hizi

Arama

Paletleme

Conveyor M Yorum ‘Akt\fTCP‘yi kullanin V‘ ‘ 60‘ W]
Tracking 9 m Klasér

Ozellilc Eklem lvmesi

b ‘Taban v ‘ ‘ 80‘ °/s?

¢ & Déngli
A == <bog
L. Cagir
o= var_2:=2 *force()
¢ & Eger .. [ Eklem agilarini lullan

& Skript

® Svig ..
® zamanlayrci_1 Sifirla
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Hareket Ettir komutu, temeli olusturan gecis noktalari boyunca robotun hareketini denetler. Ge-
¢is noktalarinin bir Hareket Ettir komutu altinda olmasi gerekir. Hareket Ettir komutu, robot kolu-
nun bu gegis noktalari arasinda hareket edecegi ivmeyi ve hizi tanimlar.

Hareket Tiirleri

Ug hareket tipinden birini segebilirsiniz: Hareket Ettir J, Hareket Ettir L ve Hareket Ettir P. Her
hareket tipi, asagida agiklanmistir.

Hareket Ettir J, robot kolunun eklem uzayinda hesaplanan hareketleri yapar. Hareketlerini
ayni anda tamamlamak igin, eklemler kontrol edilir. Bu hareket tiriyle, arac icin egri bir yo-
riinge elde edilir. Bu hareket turiine uygulanan ortak parametreler, sirasiyla deg/s ve deg/ s>
olarak belirtilen maksimum eklem hizi ve eklem ivmesi degerleridir. Aracin gegis noktalari
arasinda izledigi yol dikkate alinmaksizin, robot kolunun bu gegis noktalari arasinda hizli
hareket etmesi istenirse en iyi tercih bu hareket tiriddr.

Hareket Ettir L, Alet Merkez Noktasinin (TCP) gegis noktalari arasinda dogrusal hareket et-
mesini saglar. Bu da her bir eklemin, araci diiz ¢izgi halindeki yoriinge lizerinde tutmak igin
daha karmasik bir hareket gerceklestirmesi anlamina gelir. Bu hareket tiirii i¢in ayarlanabi-
lecek ortak parametreler, istenen arag hizi ve arag ivmesi (sirasiyla, mm /s ve mm/s? olarak
belirtilirler) ve bunun yani sira bir 6zelliktir.

+ Hareket Ettir P, sabit hizla ve dairesel gegismelerle aleti dogrusal olarak hareket ettirir ve

yapistirma veya dagitma gibi bazi proses ¢aligmalarina yoneliktir. Gegigsme yarigapinin bi-
yukligu varsayilan olarak tiim gegis noktalari arasinda ortak bir degerdir. Kiiglik bir deger
yoriingeyi keskinlestirirken, yiiksek deger yoriingenin daha diizgiin olmasini saglar. Robot
kolu gecis noktalar boyunca sabit hizla ilerlerken, bir G/G islemini ya da operator eylemini
bekleyemez. Bunun yapilmasi robot kolunun hareketini durdurabilir ya da koruyucu bir du-
rusa neden olabilir.
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+ Daire hareketi, dairesel bir hareket yapmak igin bir Hareket Ettir P'ye eklenebilir. Robot,
hareketi gegerli konumundan veya basglangi¢ noktasindan baslatir, dairesel yayda belirtilen
bir Gegis Noktasi ve dairesel hareketi tamamlayan bir Bitig Noktasi lizerinden geger.
Aletin yoniinl dairesel yayla hesaplamak igin bir mod kullanilir. Mod séyle olabilir:

— Sabit: aletin yonuni tanimlamak igin sadece baslangi¢ noktasi kullanihr

- Sinirlandirilmamis: baslangi¢ noktasi, tanimlamak igin alet yoniinii tanimlamak igin Bi-
tis Noktasina donusur
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Paylasilan parametreler
Hareket Ettir ekraninin sag alt kosesindeki paylasilmig parametreler, robot kolunun bir 6nceki
konumundan komut altindaki ilk gegis noktasina kadar izleyecegi yok ve buradan da sonraki
her bir gecis noktasina kadar izleyecegi yol i¢in uygulanir. Hareket Ettir komutunun ayarlar, ilgili
Hareket Ettir komutu kapsamindaki son gegis noktasindan itibaren devam eden ydriinge igin
gecerli degildir.

TCP segimi

Robotun gegis noktalari arasinda gittigi yol, TCP'nin kullanici tanimli bir TCP veya etkin bir TCP
kullanilarak ayarlanip ayarlanmadigina bagli olarak ayarlanir. Etkin TCP'yi Goz Ardi Et, bu hare-
ketin Alet Flansina gore ayarlanmasina izin verir.

TCP'yi bir Harekette Ayarlama

—

. Gegis noktalari icin kullanilan TCP'yi ayarlamak i¢in Program Sekmesi ekranina erisin.
Komut altinda, sagdaki agilan kutu meniisiinden Hareket Ettir tipini segin.

Hareket Ettir altinda, TCP'yi ayarla agilan kutu meniisiinden bir segenek segin.

A wN

Etkin TCP'yi kullan secenegini segin veya bir kullanici tanimhi TCP segin.
Ayrica Etkin TCP'yi Goz Ardi Et segenegini de segebilirsiniz.
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Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time

Sekil 15.1: Bir hareketin hiz profili. Egri, G¢ kesime ayrilir: hizlanma, seyir ve yavaslama. Seyir agamasi-
nin seviyesi, hareketin hiz ayariyla belirlenirken, hizlanma ve yavaslama asamalarinin dikligi, hizlanma
parametresiyle belirlenir.

Ozellik segimi
Sekil, bu gegis noktalar belirtilirken temsil edilmesi gereken gegis noktalarinin alanini Hareket
Ettir komutunda verir (bakin kisim 16.3). Yani, bir gegis noktasi ayarlanirken, program, segili
ozelligin 6zellik uzayindaki arag koordinatlarini hatirlayacaktir. Ayrintili olarak agiklanmasi gere-
ken birkag¢ durum vardir:

Goreli gegis noktalar1 Secilen 6zelligin goreli gegis noktalarn Gzerinde higbir etkisi yoktur. Goreli
hareket her zaman Taban yoniine gore gerceklestirilir.

Degisken gegis noktalari Robot kolu bir dedisken gegis noktasina hareket ettiginde, Alet Mer-
kez Noktasi (TCP) segili 6zellik uzayinda degiskenin koordinatlari olarak hesaplanir. Bu ne-
denle, degisken bir gegis noktasi icin robot kolu hareketi, baska bir 6zellik segildiginde de-
gisir.

Sekil degiskeni ilgili degiskenine bir poz atayarak, program galigirken bir seklin konumunu de-
Gistirebilirsiniz.

Eklem agilarini kullan
Robotun eklem acilanini kullanarak gegis noktalarini tanimlamak i¢in Hareket Ettir J segenegini
kullandiginizda, 3B pozuna bir alternatif olarak, Eklem agilarini kullan onay kutusunu da isa-
retleyebilirsiniz. Eklem acgilarini kullan etkinse, TCP ve sekil segenekleri kullanilamaz. Program,
robotlarin arasinda hareket ettirildiginde, Eklem agilarimi kullan kullanilarak tanimlanan gegis
noktalari ayarlanmaz.
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—

Robotun izledigi yol tizerindeki bir noktadir. Gegis noktalari, robot programinin en merkezi bile-
seni olup, robot koluna nerede bulunmasi gerektigini bildirir. Sabit pozisyon gegis noktasi, robot
kolunun fiziksel olarak ilgili pozisyona getirilmesiyle ayarlanir.

Gegis Noktalarini Ayarlama

Ayarlama, robota bir uygulama igin bir sekle referansla TCP'yi nasil konumlandirmasi gerektigini
gostermek igin kullanilan terimdir. Robota bir gegis noktasini ayarlamak igin, agagidaki talimatlari
izleyin:

1. Program Sekmesinde bir Hareket Diigiimii ekleyin.

2. TCP'yi ayarlamak igin, Hareket Diigiimiinde TCP'yi Ayarla agilan mendisiini kullanin.
3. Bir sekil se¢gmek icin, Hareket Diigimiinde Sekil agilan mendiisiini kullanin.
4

. Robotuistediginiz bir yapilandirmaya konumlandirmak i¢in, Gegis Noktasi Digiimiinde Modu
Ayarla veya itme secenegini kullanin.

Gegis Noktalarini Kullanma
Bir gecis noktasini kullanmak, mevcut durumdaki sekille TCP arasinda ayarlanan iliskiyi uygu-
lamak anlamina gelir. O sirada segili olan sekle uygulanmis olan, sekille TCP arasindaki iliski,
istediginiz TCP konumunu saglar. Sonra robot, o sirada etkin olan TCP'nin o TCP konumuna
ulasmasini saglamak igin nereye konumlanmasi gerektigini bulur. Bir gegis noktasini kullanmak
icin, asagidaki talimatlar izleyin:

1. Bir Hareket Diglimiinde mevcut bir gecis noktasini kullan veya gegis noktasini farkli bir
Hareket Diigiimiine ekle
(6rnegin kopyala-yapistir ile veya gecis noktasindaki “Baglant1” diigmesini kullanin).

2. Istediginiz TCP'yi ayarlayin.
3. Istediginiz sekli ayarlayin.
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Gegis noktasini ayarlama
Gegis noktasi adlari

Gegis noktalarina otomatik olarak benzersiz bir ad verilir. Ad, kullanici tarafindan degistirilebi-
lir. Baglanti simgesi secildiginde, gegis noktalarina baglanti kurulur ve konum bilgileri paylasilir.
Baglantili olsa bile, 6rnedin harman radyusu, alet/eklem hizi ve alet/eklem hizlanmasi gibi diger
gecis noktasi bilgileri bireysel gegis noktalari igin yapilandirihr.

Harmanlama
Harmanlama, robotun aralarindaki gegis noktasinda durmadan iki gezinge arasinda takilmadan
gecis yapmasini saglar.

Ornek Birdrnek olarak (bakin sekil 15.2),robotun suan Gegis Noktasi 1'de (WP_1) oldugu ve
Gegcis Noktasi 3'teki (WP_3) bir nesneyi almasi gereken bir alip yerlestirme uygulamasini diisiindin.
Nesneyle ve diger engellerle (0) ¢arpismayi 6nlemek igin robotun, Gegis Noktasi 2'den (WP_2)
gelen yonde yaklasmasi WP _3 gerekir. Boylece, kosullari saglayan bir yol olusturmak igin G¢ gegis
noktasi tanitilr.

@ WP_2
wp_1

l WP_3

Sekil 15.2: wp_1: baslangi¢ konumu, WP_2: nokta tizerinden, WP_3: alma konumu, 0: engel.

Diger ayarlari yapilandirmadiginizda robot, hareketi devam ettirmeden 6nce her gegis noktasinda
durur. Bu gorev icin WP_2'de durmak ideal degildir, ¢linki diiz bir doniis, kosullarn saglamakla
birlikte daha az zaman ve enerji gerektirir. Hatta ilk gezingeden ikincisine gegis, bu konumun
yakininda gergeklestigi slirece, robotun wp_2'ye tam ulagmamasi bile kabul edilebilir.

Gegis noktasi i¢in bir harman yapilandinlarak, wp_2'de durdurma engellenebilir ve robotun bir
sonraki gezingeye diiz bir gecis hesaplamasina izin verir. Harmanin birincil parametresi bir rad-
yustur. Robot, gegis noktasinin harman radyusundaysa, harmanlamaya ve orijinal yoldan sap-
maya baglayabilir. Bu, daha hizli ve daha diizgiin hareketlere izin verir, ¢linkii robotun yavaslayip
sonra tekrar hizlanmasi gerekmez.

Parametreleri harmanlayin Gegis noktalarinin disinda, harman gezingesini goklu parametreler
de etkiler (bakin sekil 15.3):

+ harman radyusu (r)

* robotun baglangi¢ ve son hizi (sirayla p1 ve p2 konumlarinda)
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« hareket saati (6rnegin bir gezinme igin belirli bir saat ayarlandiginda, bu robotun baslan-
gig/son hizini etkiler)

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

wp_1

[

Sekil 15.3: wp_2 lzerinde harman, radyus r, baslangi¢ harman konumu p1'te ve son harman konumu
p2'te. 0 bir engeldir.

Gegisme yarigapi ayarlanirsa robot kolu gezingesi gegis noktasinin etrafina gegiserek robot ko-
lunun ilgili noktada durmamasini saglar.

Harmanlar gakisamaz, dolayisiyla sekil 15.4'de gosterildigi gibi, bir 6nceki veya sonraki gegis
noktasinin bir harman radyusuyla ¢akisan bir harman radyusu ayarlanamaz.

| Wp_2 \

=
97

.

\
\/
N
I\

*

-

Sekil 15.4: Harman radyus ¢akigsmasina izin verilmez (*).

Sarth harman gezingeleri Harman gezingesi, harman radyusunun ayarlandigi gegis noktasiyla
program agacinda ondan sonra gelen gegis noktasinin her ikisinden de etkilenir. Yani sekil 15.5'deki
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programda WP_1'nin etrafindaki harman, wp_2'den etkilenir. Bu ornekte WP_2'nin etrafinda har-
manlama yapildiginda, bunun sonucu daha belirgin olur. iki olasi bitis konumu vardir ve bun-
lardan hangisinin harmanlama yapilacak bir sonraki gecis noktasi oldugunu belirlemek igin ro-
botun, dijital_girisin[1] gegerli degerini, daha harman radyusuna girerken degerlendirmesi
gerekir. Bu ise, if...then ifadesinin (veya asagidaki gegis noktasini belirlemek icin gereken diger
komutlarin, yani degisken gegis noktalarinin), program sirasina bakildiginda ¢ok da kolay anla-
siimayan WP_2'e gergekten de ulagsmadan once degerlendirildigi anlamina gelir. Bir gegis noktasi
bir durdurma noktasiysa ve onu bir sonraki gegis noktasini (6rnedin G/C komutunu) belirlemek
icin sartli ifadeler izliyorsa, robot kolu gegis noktasinda durdugunda ydiritalir.

Hareket Ettir L K y
WP_I LA
WP_1 (harman) " !
WP_2 (harman)
if (dijital_girig[1]) sonra

WP_F_1
else
WP_F_2

WP_F_2

Sekil 15.5: WP_I baslangig gegis noktasidir ve sartli bir ifadeye bagli olarak iki potansiyel son gegis noktasi
WP_F_1 ve WP_F_2 vardir. Robot kolu ikinci harmana (*) girdiginde, if kosul ifadesi degerlendirilir.

WP_3

Sekil 15.6: Eklem alani (Hareket Ettir J)ile kartezyen alani (Hareket Ettir L) hareket ve harmani.

Gezingeleri Harmanla Hareket tipine (6rnegin Hareket Ettir L, Hareket Ettir J veya Hareket Ettir
P) bagli olarak farkli harman gezingeleri olusturulur.

+ Hareket Ettir P'deki Harmanlar Hareket Ettir P'de harman yaparken harmanin konumu bir
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dairenin yayini sabit hizda izler. YOn, iki gezinge arasindaki diizgiin bir interpolasyonla har-
manlanir. Bir Hareket Ettir J'yi veya bir Hareket Ettir Lyi bir Hareket Ettir P ile harmanla-
yabilirsiniz. Boyle bir durumda robot, Hareket Ettir P'nin dairesel yay harmanini kullanir ve
iki hareketin hizinin interpolasyonunu yapar. Bir Hareket Ettir P'yi bir Hareket Ettir J veya
Hareket Ettir L ile harmanlayamazsiniz. Onun yerine Hareket Ettir P’'nin son gegis noktasi,
harmansiz bir durdurma noktasi kabul edilir. iki gezinge, (ters yénde) 180 dereceye yakin bir
acidaysa bir harman gergeklestiremezsiniz, ¢linkl robotun sabit hizda izleyemeyecegi ¢cok
kiciik yaricapl bir dairesel yay olusturur. Bu, programda, gecis noktalarini daha az keskin bir
acli olusturacak sekilde ayarlayarak diizeltilebilecek bir galisma siresi istisnasi olusturur.

Hareket Ettir J ile ilgili Harmanlar Hareket Ettir J harmanlari eklem alaninda diizgiin bir
egriye neden olur. Bu, Hareket Ettir J'den Hareket Ettir J'ye, Hareket Ettir J'den Hareket Ettir
Lye ve Hareket Ettir Lden Hareket Ettir J'ye olan harmanlar igin gegerlidir. Harman, harman-
siz hareketlerden daha diizgiin ve daha hizl bir gezinge saglar (bakin Sekil 15.6). Hiz
profilini belirlemek igin hiz ve ivme kullanildiginda harman, harmanlama sirasinda harman
yarigapl iginde kalir. Her iki hareketin hiz profilini belirtmek igin hiz ve ivme yerine zaman kul-
laniyorsaniz, harman gezingesi orijinal Hareket Ettir J'nin gezingesini izler. Her iki hareketin
zamani da sinirhysa, harmanlari kullanmak zamandan tasarruf saglamaz.

Hareket Ettir Ldeki Harmanlar Hareket Ettir Lde harman yaparken harmanin konumu bir
dairenin yayini sabit hizda izler. YOn, iki gezinge arasindaki diizgiin bir interpolasyonla har-
manlanir. Robot, (6rnegin iki gezinge arasindaki agl, 180 dereceye yakinsa) ¢ok yiiksek iv-
meleri 6nlemek igin, dairesel yayi izlemeden dnce gezingede yavaslayabilir.
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Goreli Gegis Noktasi
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O Normal

Konumu, robot kolunun dnceki konumuna bagil olarak verilen bir gegis noktasidir (“iki santimetre
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. Acl, iki konum arasinda
TCP y6niinin ne kadar degistigini belirtir. Daha dogrusu, yonelimdeki degisimi agiklayan dénme
vektoriniin uzunlugudur.

Degisken Gegis Noktasi
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~ Kadar Ekle

Konumu bir deg@isken tarafindan verilen bir gegis noktasi, bu durumda hesaplanan _konum. De-
giskenin bir poz olmasi gerekir, 6rnegin
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UNIVERSAL ROBOTS 15.5 Temel program diigiimleri

var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. ilk igii, x,y,z olup, son (i¢ii de rx,ry,rz vektériiyle verilen dén-
diirme vektdrii olarak verilen yondiir. Eksenin uzunlugu radyan cinsinden doénilecek agidir ve vek-
toriin kendisi de donilecek ekseni belirler. Pozisyon her zaman, segili 6zellik ile tanimlanan bir
referans gergeveye ve koordinat sistemine iligkin olarak verilir. Sabit bir gecgis noktasina bir har-
man radyusu ayarlandi§inda ve ondan 6nceki ve sonraki gecis noktalar degisken oldugu ta da
harman radyusu degisken bir gegis noktasina ayarlandiginda, o zaman harman radyusu ¢akisma
icin kontrol edilmez (bakin 15.5.1). Program galistiriirken harman radyusu bir noktayla ¢akis-
tiginda, robot bunu g6z ardi eder ve bir sonrakine gecer.

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

var_1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Hareket Ettir L
Gegig noktasi_1 (degisken konum) :
Degisken kullanin=var_1, Ozellik=Arag

15.5.2 Yon

Yon program digumi, 6zellik eksenleri veya TCP’lere gore bir hareket belirler. Robot, hareket bir
Kadar kosulu ile durduruluncaya kadar, Yon Program Diigiim tarafindan belirlenen yol boyunca
hareket eder.

default
aruom _Hareket £t oc_oan -
Q - Grafik Degiskenler

TG Sy ¥ Robot Program

Gegis noktasi ¢ b+ Lineer Hareket L
§ - [Yon: Taban X+

Yon

Robot, segilen 6zellige gére bir lineer hareketi yapacaldtir
Yen 3 Kadar

Bekle Gzelik Y6n

v
Ayarla @ Ortak czellik kullan @
Popup O O YOn vektord
Durdur ‘
Yorum
. A I
Klasor
) Gelismis
) Sablonlar @ Paylagilan parametreleri kullan

O Ug Eldpman Hizi

Ug Ekipman ivmesi

Kadar Ekle

O Normal z C—— 100% Su‘u'\u\asynm.

Yon Hareketi ekleme
1. Program Agaciniza bir dogrusal hareket eklemek igin, Temel altindaki Yon secenegine do-
kunun.

2. Y6n alaninda, Ozellik segeneginin altinda, dogrusal hareketi tanimlayin.

Yon Hareketini durdurma

1. Program Agaciniza bir durdurma kriteri tanimlamak ve eklemek igin, Yon alaninda, Kadar
Ekle diigmesine dokunun.

ileri seviye kullanicilarin su islemleri gerceklestirmesine olanak saglamak amaciyla, dogrusal
hareket icin vektor yonii tanimlamak iizere, Alet Hizi ve Alet ivmesi igin Yon Vektérii ayarlar
ekleyebilirsiniz:
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UNIVERSAL ROBOTS

+ birden fazla 6zellik eksenine gore dogrusal hareket tanimlama

+ yoni matematiksel ifade olarak igleme

Y6n Vektorleri, bir birim vektoriine ¢éziimlenen 6zel bir kod ifadesi tanimlar. Ornegin, [100,0,0] ve
[1,0,0] Yon vektorlerinin robot tizerindeki etkisi aynidir; x ekseni boyunca istenen hizda hareket
etmesi i¢in Hiz Kaydiricisini kullanin. Yon vektoriindeki sayilarin degerleri yalnizca birbirlerine
bagil olarak dikkate alinir.

Kadar

Kadar program dugiimd, hareket i¢in bir durdurma kriteri tanimlar. Robot bir yol boyunca hareket
eder ve bir temas algilandiginda durur. Program AJacinda, Yon Digumleri ve Gegis Noktasi Di-
gumleri altinda Kadar Dugumleri ekleyebilirsiniz. Tek bir harekete birden fazla durdurma kriteri
ekleyebilirsiniz. Birinci Kadar kosulu karsilandiginda, hareket durur.

Hareket Ettir

¥ Robot Program

Gegis noktasi ¢ < Lineer Hareket L

Yén
Bekle
Ayarla
Popup
Durdur
Yorum

- A
Klasor

@ - Yon: Taban X+
3 Kadar

L R A-Na- o N :l §

q - Grafik Degiskenler
Kadar

Durdurma losulunu belirle
Robot, durdurma kosuluna ulasilana Kadar secilen yénde hareket edecektir

ifade f(x)

0 0

Ug Ekipman Temasi

0 Bir temasi tespit etmelc icin 100,0 mm/s hizndan dusdk bir arac hizi tavsive edilir

GIC Girisi /n\

Kadar Ekle Eylem Ekle C)
—

Kadar alaninda, asagidaki durdurma kriterlerini tanimlayabilirsiniz:

+ Mesafe Bu diigiim, robot belirli bir mesafeye ulastiginda, bir Yon hareketini durdurmak igin
kullanilabilir. Robot tam olarak belirtilen mesafede duracak sekilde hiz diistrdliir.

+ Alet Temasi (bkz.

durdurmak igin kullanabilirsiniz.

15.5.2) Bu digumdi, robot aleti bir temas algiladiginda, bir hareketi

- ifade Bu diigiim, hareketi 6zel bir program ifadesine gére durdurmak igin kullanilabilir. Dur-
durma kosulunu belirtmek i¢in, G/C, degiskenler veya komut dosyasi islevlerini kullanabilir-

siniz.

*+ G/G Girigi Bu dugimi, G/C Girisinde bir sinyal kontrolli hareketi durdurmak igin kullanabi-

lirsiniz.

Alet Temasina Kadar

Alet Temasina Kadar program diigimdi, alet ile temas olustugunda robotun hareketi durdurma-
sina olanak saglar. Aletin durdurulmasi ve geri gekilmesine iliskin yavaglamayi tanimlayabilirsi-

niz.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.5 Temel program diigiimleri

D KKAT:

Varsayilan hareket hizi temas algilamasi igin gok yiiksek. Yiiksek
bir hareket hizi, Alet Temasi kosulu gergeklesmeden, bir Koruyucu
Durdurmay: tetikler. Koruyucu Durdurmanin tetiklenmesini onle-
mek igin, hareket hizini diigiiriin. Ornek: 100m/sn.

Caistr ket Ettir __G/C Gunliik ) _ .
Q - Grafik Degiskenler
Hareket Ettir
v Robot P i
obet Program Kadar - Uc Ekipman Temasi A

Gegis noktasi ¢ + Eksenel Hareket
Yon @ Gegls_noktas_1 Robot, cihaz bir darbe tespit edene Kadar hareket edecektir. Robet, belirli bir
> Temasa kadar: Omm Kkadar geri gekil vavaslamayla duracaktir

Bekle
Bir temas! tespit etmek icin 100,0 mmy/'s hizindan dagdk bir arag hizi tavsiye edilir

byl Eylem ekliyse, Kadar kosuluna ulasldidinda bu eylem yrttlecektir

Popup

Durdur

Yorum [ Temas noktasina hareket ettirin — Mesafe

4 I Temas noktasindan mesafe
Klasor —  Temas
T

. .
) Gelismig 'i Robet durmasi
) Sablonlar -

O Ortak Yavaslamayi lullan
@ Gzel Yavaslamay kullan

< ? Kadar Ekle Eylem E\<I5C)
29SS xXBEEE

O Normal —————— 100%

NOT:

Takilan aletin titresim yapmasi durumunda, Alet Temasina Kadar
digimii galismayabilir. Ornek: dahili pompa bulunan bir vakumlu
makas hizl titresimlere neden olabilir.

Alet Temasinin yiginlanan nesnelerin yiiksekligini belirledigi, Yiginlama/Yigindan alma gibi uygu-
lamalar i¢in Alet Temasina Kadar Digimiini kullanabilirsiniz.

eedee s

Temasa Geri Gekme
Robotu ilk temas konumuna dondiirmek i¢cin Temasa Geri Gekme ayarini kullanin. Robotun ser-
best, ileri veya temas yoniinde hareket etmesini saglamak igin, baska bir geri hareket ayarlaya-
bilirsiniz. Bu, hareket etmek i¢in serbest alana ihtiya¢ duyan bir makas olmasi durumunda veya
bir sikkma eyleme gerektiginde faydali olacaktir.
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Eylem
Eylem ekleme islevi, belirli bir Kadar kosulu karsilaniyorsa, bir program digimi eklenmesine
olanak saglar. Ornegin, Alet Temasina Kadar bir makas aleti sikma eylemi ekleyebilir. Herhangi
bir Eylem tanimlanmazsa, program yiiriitme iglemi Program Agacindaki bir sonraki program di-
gumiine geger.

15.5.3 Bekle

Q - Grafik Degiskenler

¥ Robot Pregram
Gegis noktasi ¢ < Eksenel Hareket | Bekle
@ Gegis_noktasi_1
= Ayarla
Bekle B Bekie Q Beldeme yok

Ayarla O Belde seconds

Popup O Dijtal Girig Beldle

O s
YKT;::: f 3 O Beldle: |

Hareket Ettir

Litfen, robotun bir sonraki eylemini tetilkleyecel ddeyi segin;
Yén

Beklet, G/C sinyalini veya ifadeyi belli bir slire boyunca bekletir. Bekleme Yok segciliyse higbir sey
yapilmaz.

Not: Alet iletigim Arabirimi TCI etkinlestirildiginde, Beklet secim ve ifadeleri icin aletin analog
girisi kullanilamaz.

15.5.4 Ayarla

Calstr ket Ettir__GIC Gunlok _

IRzpElel EHG ¥ Robot Program

Gegis noktasi ¢ < Eksenel Hareket |
@ Gegis_noktasi_1

= Ayarla
Bekle O Eylem yolc

Ayarla O Dijital Clkis Ayarla

Popup O Analog Cilag Ayarla 4,0
Durdur O Ayarla f(x)
Yorum O Tek Pals Ayarla 0,5
Klasor d t O Kurulum dediskenini bir artirin:

Ayarla
Programin bu asamasinda robotun gergeklestirmesini istediginiz eylemi segin. Robotun

Yén tasima kapasitesindeld degisiklikleri de belirtebilirsiniz.

[0 Toplam tasima kapasitesini su degere ayarla: 0
O Adirlic merlcezi olarak aktif TCP'yi kullan

[ TCP'i ayarlayin

Test

O Normal —— 100%
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Dijital ya da analog c¢ikislar belirli bir degere ayarlar. Dijital ¢ikislar, tek bir pals gondermek igin
de ayarlanabilir.

Robot Kolunun tasima kapasitesini ayarlamak igin, Ayarlama komutunu kullanin. Aletteki agirlik
beklenen tagima kapasitesinden farkl oldugunda, robotun bir koruyucu durdurmasini tetikleme-
sini 6nlemek icin tasima kapasitesi agirhgini ayarlayabilirsiniz. Etkin TCP’nin agirlik merkezi ola-
rak kullanilmasini istemediginizde, onay kutusundaki isaret kaldinimahdir.

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

Program yazildigi sirada belli bir hareketin etkin TCP’si biliniyorsa, soldaki Yan Meniideki Hareket
Ettir digmesine basarak TCP secimini kullanabilirsiniz (bakin 15.5.1). Adlandiriimig TCP’leri
yapilandirma hakkinda daha fazla bilgi igin (bakin 16.1.1).

15.5.5 Acilan Pencere

ket Ettir Giinlik

Q - Grafik Degiskenler
HAtekeE BN v Robor Program Popup

Gegis noktasi ¢ < Eksenel Hareket |
Yon 2 GE/C’S—”OMSS’—I Ekranda asagidaki mesaji gdsterir ve lcullanicinin OK'e basmasini belder
= Avarla ‘ ‘

Bekle  Bekle
Ayarla [ Popup Popup Onizleme
Popup
Durdur Popup tard:
Yorum @ Mesaj
A 3 Uyari
Klastr O v
O Hata
) Gelismis
) Sablonlar

O Normal z (—— 100 % Sirﬂu\asy-:wn.

Agcllan pencere, program bu komuta ulastiinda ekranda beliren bir mesajdir. Mesajin stili seci-
lebilir ve metnin kendisi ekran klavyesi kullanilarak verilebilir. Robot, acilan pencere belirdiginde
programi siirdirmeden 6nce kullanicinin/operatoriin “OK” digmesine basmasini bekler. “Prog-
ram yuritmeyi durdur” 6gesi segilirse, bu pencere acildiginda robot programi durur.

Not: Mesajlar, maksimum 255 karakterle sinirlidir.

e-Series 11-56 Sirim 5.4



15.5 Temel program diigiimleri UNIVERSAL ROBOTS

15.5.6 Durdur

Q - Grafik Degiskenler

Hareket Ettir

¥ Robot Program Durdur
Gegis noktasi ¢ < Eksenel Hareket |
. @® Gegis noktas_1 Programin yUrGtmesi bu noktada durur,
Yon - -
= Ayarla

Bekle B Bekle

" @ Popup
Ayarla © Durdur
Popup
Durdur
Yorum

il I

Klasor

@ v

Programin yiiriitmesi bu noktada durur.

15.5.7 Yorum

Q - Grafik Degiskenler

Itmclet EHi ¥ Robot Program

Gegis noktasi ¢ < Ekserel Hareket |
@ Gegis_noktasi_1

Yorum

Yon

= Ayarla Lutfen agikdama girin

Bekle B Bekle
- @ Popup |

yEE O Durdur
Popup ® Yorum
Durdur
Yorum

fl I

Klastr

23S XBREEZ

O Normal

Programciya, programa metin satiri ekleme segenegini sunar. Bu metin satirinin, program yuru-
tilirken higbir etkisi olmaz.
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15.5.8 Klasor

- Ac. aydet
Q - Grafik Degiskenler

IHarclet Sy ¥ Robot Program

Gegis noktasi ¢ b Eksenel Hareket Klasor

Yon © Gegls_noktast_1 Klasér, program satirlarini kolayca bir araya toplamayi sadlar.
= Ayarla

Bekle B Bekle Lutfen program agacinda gosterilecek metni girin:
@ Popup -

Ayarla © Durdur Klasér

Popup ® Yorum

Durdur

Yorum

= I I
Klasor

f ‘ 9 c K |! m : [ Klasér Program Adacini Gizle

Bir Klasor, programin belirli boliimlerini diizenlemek ve etiketlemek, program adacini temizlemek
ve programin okunmasini ve programda gezintiyi kolaylastirmak amaciyla kullanilir.

Klasorlerin, program ve yiriitilmesi Gzerinde etkisi yoktur.

15.6 Geligmis program diigumleri

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

15.6.1 Dongii

Q - Grafik Degiskenler

87 @izl ¥ Robot Program

Déngii @ b Eksenel Hareket | Dongu
® Gegis_noktasr_1
Ay - Ayarla Lutfen, programin bu déngude kag kez yurutuimesi gerektigini
Atama B Bekle secin
6 @ Popup
er
J O Durdur @ Her zaman dongli
Skript ® Yorum
D X
¢ [ Kiasor O penguxicere
el =| <bos: Dongu sayis Dedisken adi
Sabit Denet¢i ¢ < Déngll l:l Déngii_1
Svig | S * O ifade Dosru oldugunda déng vapin
Zamanlayici ‘
Civatalama [ ifacleyi strekii denetle

Ana konum

¥ S XBERET

O Normal

Temeli olusturan program komutlarini déngi haline getirir. Segcime bagli olarak, temeldeki prog-
ram komutlar sonsuz olarak, belirli bir tekrar sayisiyla veya verilen kosul dogru oldugu strece
dongi haline getirilir. Belirli bir tekrar sayisiyla dongi olustururken, dongi igindeki ifadelerde
kullanilabilecek 6zel bir dongi degiskeni (yukaridaki ekran gériintiisiinde dongii_1 olarak geg-
mektedir) olusturulur. Dongii degiskeni, 0'dan N — 1'e kadar sayar.
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Bitis kosulu olarak bir ifade kullanilmasiyla “déngi” olustururken, dénguniin her tekrardan sonra
degil de yiiriitme sirasinda herhangi bir zamanda kesintiye ugratilabilmesi igin, PolyScope yazi-
limi s6z konusu ifadenin sirekli degerlendirilmesi segenegini sunar.

15.6.2 Alt Program

Q - Grafilc Degiskenler
WV Gelismis ¥ Robot Program Alt Program 1 Yeniden Adl...

bangd - Alt program, diskteld bir dosyay! isaret edebilir ya da bu programin
AltProg o flt icinde bulunabilir.
Alt Program dosyasi
Atama o : .
<Highir Dosya Segilmedi>
Eger
- Dosya Ydkle
Skript
Olay

Sabit Denetgi
3 A I
Svig
Zamanlayici
Civatalama

Ana konum

| Alt Programi Kaydet || Alt Programi temizle

O Alt Program C 5sini Bu Program fle Glncel Tut

[ Alt Program Agacini Gizle

' ‘ b C x I! m : O Program yurtutmeyi izle

O Normal C—) 100% ° 0 O

Alt Program, farkh yerlerde gereken program boélimlerini tutabilir. Alt Program disk tizerinde ayri
bir dosya olabilir ve ayrica, Alt Programin kazara degistirilmesine karsi koruma igin gizlenebilir.

Alt Programi Gagir

V Gelismis ¥ Robot Program

Alt rutin Cagir

Déngii 9 ¢ Eksenel Hareket |
AltProg © Gegis_noktasi_1 Program ytirtitmede, bu noktada cagrilacalc alt rutini segin
= Ayarla
Atama B Bekle |Hi§biri v
- @ Popup
Eger © Durdur
Skript ® Yorum
% = Klasdr
Olay -

Sabit Denet¢i ¢ & Déngll
. A == <bog I
Svie L. Cagir

Zamanlayici
Civatalama

Ana konum

2SSO KIBRET

O Normal

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

15.6 Geligsmis program diigiimleri

15.6.3 Atama

7 Gl Y Robot Program

Ddngli ¢ b Eksenel Hareket |
@® Gegis_noktas_1
AltProg - Avaria
Atama E Bekie
~ @ Popup
Eger © Durdur
Skript ® Yorum
¢ = Klasér
Olay -,

Sabit Denetgi ¢
A

Svig Y. Cagir
Zamanlayici a= var_2:=2 * force()
Civatalama

Ana konum

Q - Grafilc Degiskenler
Atama

Secllen degiskeniifadenin degeriyle atar.

Degisken ifade

Wz -

= | 2 * force()

" 000

Degiskenlere deder atar. Atama islemi, sag tarafta hesaplanan degeri sol taraftaki degiskene
gevirir. Karmasik programlarda bu yararl olabilir.

15.6.4 Eger

V Gelismig ¥ Robot Program

Déngii 9 [ Eksenel Hareket
@ Gegis_noktas_1
AltProg = Ayarla
Atama B Bekle
~ @ Popup
Eger © Durdur
Skript ® Yorum
¢ = Kiasor
(ellyy =] <bos>
Sabit Denet¢i ¢ <& Déngll
) A =| <bos
Svig L. Cagrr
Zamanlayici a= var_2:=2 * force()
@ b Eger ..
Civatalama = -
Ana konum

Q - Grafik Degiskenler

Eger

Verilen sensoér giriginin veya program degislceninin durumuna bagl olarak asadidaki
satirlar yurutular

Eder ‘

[0 ifadeyi strekli denetle

| Eger Baska ekleyin || Eger Baska kaldirin |

Baska ekleyin

If...Else (Eder...degilse) yapisi, sensor giriglerine veya dedisken degerlerine dayali olarak robo-
tun davranigini degistirir. Robotun, bu Eger komutunun ifadelerini izledigi kosulu tanimlamak igin
ifade Diizenleyicisini kullanin. Kosul, Dogru olarak degerlendirilirse, bu Eger komutundaki komut-

lar gergeklestirilir.

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.
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Not: icerdigi cizgiler yiritiilirken Eger ve Elself komutlarinin kosullarini desteklemek icin, ifa-
deyi siirekli denetle onay kutusunu isaretleyebilirsiniz. If komutundaki bir ifade Yanhs olarak
degerlendirilirse, Elself veya Else komutlarina uyulur.

15.6.5 Betik

Q - Grafilc Degiskenler

WV Gelismis
¥ Robot Program -
Déngii 9 b Fksenel Hareket | Skript Kodu

@ Gegis_noktasi_1

AltProg = Avaria URKontrolor tarafindan skript l<odu olarak yarittlecel metni asadiya girebilirsiniz.
Atama B Bekle
- @ Popup |
Eger © Durdur
Skript ® Yorum
?
Olay

Sabit Denetci ¢
A

Svig
Zamanlayic a= var_2:=2 *force()
9 b Eger ..
Civatalama =
Ana konum & Skript
> Sablonlar

IS XKBET=

O Normal C—) 100% ° 0 o simtlasyon ()

Asagidaki segenekler, Komut altindaki agilan kutu listesinde kullanilabilir:

- Satir, ifade Diizenleyicisini kullanarak ( 15.1.4) tek bir satir URscript kodu yamanizi saglar

+ Dosya, URscript dosyalarini yazmanizi, dizenlemenizi veya yiiklemenizi saglar.
URscript yazma talimatlarini destek web sitesindeki (http: //www.universal-robots.com/support)
Komut Dosyasi Kilavuzunda bulabilirsiniz.

Bir URscript dosyasinda belirtilen islevler ve degiskenler, PolyScope'taki biitiin programda kul-
lanmak igin hazirdir.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.6 Geligmis program diigiimleri

15.6.6 Olay

7 el ¥ Robot Program

Déngii = <bos

Olay

AltProg ¥ Olay Olay ile Kesinti benzer olmalkla birlicte, claylarda, olay lkodu
= <bos yurdtuldtga sirada ana pregramin yoritmesi devam eder. Olay
Atama yurittldagh sirada, yeni olaylarin higbir etlisi olmaz
Eder Verilen sensér girisinin veya program dedisikeninin durumuna badl
olarak asagidaki satirlar ytrdtdiir
Skript
Olay

Sabit Denetgi

A A I
Svig
Zamanlayici

Civatalama

Ana konum

O Normal

Olaylar, bir giris sinyalini izlemek ve bu giris sinyali ylikseldiginde bazi eylemleri gergeklestirmek
veya degisken ayarlamak igin kullanilabilir. Ornegin, bir ¢ikis sinyalinin yiikselmesi durumunda,
olay programi 200 msn bekleyebilir ve sonra sinyali yeniden diisiik olarak ayarlayabilir. Bu du-
rum, yiksek bir giris diizeyinden ziyade artan bir kanat igin harici makine tetiklemesi oldugu
durumda, ana program kodunun ¢ok daha basit olmasini saglayabilir. Olaylar her kontrol periyo-
dunda (2ms) bir kez kontrol edilir.

15.6.7 s Pargacig

Hareket ir GIC Ginlik i _ s R
Q - Grafik Degiskenler
&7 el ¥ Robot Program

Déngii =] <bos Sabit Denetci

AltP & Sabit Denetgci_1 Sabit Denetgl, ana program lle birlikte galisan paralel bir programdir, Bir sabit denetgi,
o9 - <bos> G/C yapabilir, sinyalleri bekleyebilir ve dediskenleri ayarlayabilir.

e Raobot calisirken dider makineleri kontrol etmel< icin lcullanilabilir

Eger

Skript

Olay

Sabit Denetgi

q A I
Svig
Zamanlayici

Civatalama

Ana konum

[& Sonsuz Déngll

23S XKEBET

O Program yiiritmeyi izle

O Normal

is parcacigi robot programina paralel bir prosestir. is pargacigi, harici bir makineyi robot kolundan
bagimsiz olarak denetlemek igin kullanilabilir. is pargacigi robot programiyla degiskenler ve cikis
sinyalleri araciligiyla iletisim kurabilir.
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15.6.8 Tornavida hareketi

Tornavida hareketi program diigiimd, takilan tornavida igin kolay bir tornavida hareketi uygula-
masi ekleme yolu sunar. Tornavida ve baglantilarinin robota yapilandiriimasi Kurulum Sekmesin-
den tanimlanir (bkz. 16.1).

= i Ac ydet.
Q - Grafik Degiskenler

X7 Elmly) ¥ Robot Program

Civatalama

Dangli ¢ ¥ Cwatalama
9 3 Kadar
AltProg ® 'Asacidaki bu Islevicl icin eylernler ekl 1 AStart I/0 and TCP must be defined in the installation
Atama Yon
Eger @ Sikma
Skript O Gevgetme
Olay Program secimi
Sabit Denetgi Programi Se¢ v
. Al I
s [ Baslanaic noktasini Etkinlestir
Zamanlayicl
Proses
Civatalama
Ana konum O Sunu kullanarak vidayi takip et
> Sablonlar
< >
= — Kadar Ekle
t R oS- Nl B

O Giig kapal z (—— 100 % Similasyon .

Tornavida Hareketi Diigiimii Ekleme

1. Baslikta, Program diigmesine basin.

2. Geligsmis altinda, Tornavida hareketi diigmesine basin. Program Segimi listesinde, torna-
vida kontrol kutusunda bulunan bir programi segebilirsiniz.
3. Sikma yoniinde dondirmek igin Sik, gevsetme yoniinde dondiirmek i¢in Gevset'i segin.

4. Belirlibir baglangi¢ noktasi tanimlamak igin, Program Agacina Hareket Ettir L eklemek {izere,
Baslangi¢ Noktasini Etkinlestir'i secin.

islem altinda, Viday: Takip Et'in secilmesi, tornavida hareketi eylemini asadidaki sekilde etkiler:

+ Kuvvet: Bir vidaya ne kadar kuvvet uygulanacagini tanimlamak igin Kuvvet'i segin. Ardindan,
Robot Kolu hareket ederken hizi sinirlandirmak igin, Hiz Siniri'ni segin.

D KKAT:

Tornavida hareketi programini baglatmadan 6nce, tornavida ucunu
vidanin tizerine yerlestirin. Vidanin Gizerine kuvvet uygulanmasi tor-
navida hareketi programinin performansini etkileyebilir.

+ Hiz: Robotun vidayi tanimlanan bir hizda takip etmesi igin, Alet Hizr'ni segin. Ardindan, ro-
botun vidayi tanimlanan bir hiza kadar takip etmesi igin, ivme'yi segin.

- ifade: Eger komutuna benzer sekilde (bkz. 15.6.4), robotun vidayi takip edecegi kosulu
tanimlamak icin ifade’yi secin.
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UNIVERSAL ROBOTS

15.6 Geligsmis program diigiimleri

Kadar Tornavida

Tornavida hareketi program diigiimd, tornavida hareketi durdurma kriterlerini tanimlayan bir var-

sayllan kadar basarisi Kadar digimdi icerir.

Calgtr gram
&7 @izl ¥ Robot Program

Déngii ¢ ¥ Cwatalama

AltProg

ictigin eylemler ekl
Atama 9 ¥ Kadar

n ® ‘Asadidaki bu isleyiciicin eylemler ekl
Eger
Skript
Olay

Sabit Denetgi

Svig
Zamanlayici
Civatalama

Ana konum

<

23S XKEBET

o Glg kapal

Degiskenler

Kadar

Kadar kosulunu belirtin. Robot, belirtien Kadar kosulu sadlanana kadar islemi takip
edeceltir

Basari

‘
d

Hata

i

Kadar Ekle

Asagidaki durdurma kriterlerini tanimlayabilirsiniz:

+ Basari: Tornavida hareketi, belirlediginiz segenek kullanilarak, tamamlama algilanincaya ka-
dar devam eder. Yalnizca bir basari kosulu ekleyebilirsiniz.

+ Hata: Tornavida hareketi, belirlediginiz segenek/ler kullanilarak, bir hata algilanincaya kadar
devam eder. Birden fazla hata kosulu ekleyebilirsiniz.
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Bagari

+ Tamam: Tornavida hareketi, torna-
vidadan Tamam sinyali algilanin-
caya kadar devam eder.

« Zaman: Tornavida hareketi tanim-
lanan zamana kadar devam eder.

« Mesafe: Tornavida hareketi ta-
nimlanan mesafeye kadar devam
eder.

- ifade: Tornavida hareketi, 6zel bir
ifade kosulu karsilanincaya kadar
devam eder.

Hata

+ Tamam Degil: Tornavida hareketi,
tornavidadan Tamam DEGIL sin-
yali algilandiginda durur.

+ Mesafe: Bir basari kosulu karsi-
landiktan sonra, tanimlanan me-
safeye kadar bir Tamam sinyali al-
gilandigini dogrular.

+ Zaman agimi: Tornavida hareketi,
tanimlanan zamana ulasilmazsa
durur.

15.6.9 Salter

¥ Robot Program
Déngii 9 ¢ Eksenel Hareket |
@ Gegis_noktasi_1
AltProg = Ayarla
Atama B Bekle
o @ Popup
Eger © Durdur
Skript ® Yorum
% = Klasdr
Olay .

Sabit Denet¢i ¢ & Déngll
i s

Svie L. Cagir

Zamanlayici &= var_2:=2 *force()
9 b Eger ...

Civatalama = <bos>

Ana konum & Skript

© SVig ..
EETa

Degiskenler

Svig

Programinizin akisini kontrol etmel< icin bir svi¢ lkomutunu kullanakilirsiniz.

Bunl

lar, karmasik Eger...Y oksa Eger komutlarinin yerine gegebilir ve

ifadeniz igin bir deder aralidini test edebilir

Svig
I
O Varsaylan Durum
EI Durum ‘Segim Yok -

O Normal
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UNIVERSAL ROBOTS 15.6 Geligmis program diigiimleri

Bir Salter Kutusu yapisi, sensor giriglerine veya degisken degerlerine dayali olarak robotun dav-
ranigini degistirmesini saglayabilir. Temel kosulu tarif etmek ve robotun bu Salterin alt komut-
larina devam etmesini istediginiz durumlari tanimlamak icin ifade Diizenleyicisini kullanin. Ko-
sulun, durumlardan biriyle eslestigi degerlendirildiginde, Durum igindeki gizgiler yiritilir. Eger
bir Varsayilan Durum belirtiimisse, o zaman gizgiler ancak eslesen baska hi¢bir durum bulun-
madiginda ydratdldr.

Her Salterin birden fazla Durumu ve bir Varsayilan Durumu olabilir. Salterlerde herhangi bir
Kutu degerinin ancak bir 6rnegi tanimli olabilir. Durumlar, ekrandaki digmeler kullanilarak ekle-
nebilir. O diigme igin ekrandan bir Durum komutu kaldirilabilir.

15.6.10 Zamanlayici

Q - Grafik Degiskenler
&7 @ttt ¥ Robot Program

Zamanlayici

ongli Ek. ! Hareket
Déngi ik senel rareke J Stireyi dlger. Olgilen stire dediskende goruntr
e ® Gecis_noktas_1

o9 = Ayarla | VZ | ‘zaman\ay\cLl v

Atama B Bekle

_ @ Popup
Eger © Durdur O Baslat
Skript ® Yorum O Durdur
Olay ¢ = Klasof' O Sifirla

Sabit Denetgi ¢ < Dengll
Al =| <bos> I»

it e Cagir

Zamanlayici a= var_2:=2 *force()
@ & Eger .

Civatalama = <bos

Ana konum & Skript

& Svig
) Sablonlar ® zamanlayici_1

4935 xXBETD

O Normal

Bir Zamanlayici, programin belli pargalarinin galismasi i¢in gereken zamani olger. Bir program
degiskeni
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15.6.11 Girig

Q - Grafik Degiskenler
&7 el v Robot Program ~ Ana konum

Dongii # Anakonum Kurulumda tanimlanan Baslangig Pozisyonuna getirin
¢ b Proses Hareket P
AltProg

@ Gegis_noktasi_1

Eksenel Hareket )

Atama © Degisken
- ¢ ¥ Daire Hareketi @ Extem Hiz °Is
er
J g Ara_Nokia_1 Eklemn ivmesi °fs?
Skri Bitis_Noktas!_1
ript - - O Zaman
I - Ayarla
Olay & Bekle
Sabit Denetci @ Popup
. 4 © Durdur 3 Buraya Harek...
B ® Yorum o
Zamanlayici ¢ ™ Klasér
Civatalama 9 Z Dol Glvenlilc Yaplandirmasinda GUvenli Baslangi¢ pozisyonuna Cilag atayin
B L LZE@/;U:‘ Guavenli Baslangic Cikaslar
> sablonlar 2= var 2:=2 *force() Yapilandirimamis Atanmamis
9 & Eger ..
& Skript

o Glic kapal

Baslangi¢ diigimdi, robotu 6nceden tanimh bir Baslangi¢ konumuna hareket ettirmek igin ek-
lem agilarini kullanir. Bir Glivenli Baglangi¢ konumu olarak tanimlanmissa, Baslangi¢ diigiima
Program Agacinda Baslangi¢ (Giivenlik) olarak goriintilenir. Baslangig konumunun Giivenlikle
senkronizasyonu bozulmussa, diigim tanimlanmamistir.

15.7 Sablonlar
15.7.1 Paletlestirme

Paletlestirme, programi paletlestirme ve paletten gikarma gorevlerinin kolayca gergeklestiriime-
sini, pargalarin (6rnegin tepsiler, baglantilar vs.) alinip yerlestiriimesini, robotun farkl modellerde
¢oklu katmanlarda farkh 6geler igin tekrarlanabilir eylemler gergeklestirmesini saglayan bir sab-
londur. Farkh modeller olusturabilir ve bunlari belirli katmanlara uygulayabilirsiniz. Her bir kat-
manin arasina bir ayirici da yerlestirebilirsiniz (bakin 15.7.1). Ayrica, paletinizin yerlesimini ko-
layca ayarlamak icin Palet Ozelliklerindeki Sekiller 6gesini de kullanabilirsiniz. Sekiller hakkinda
bilgi almakigin, bakin 16.3. Paletlestirme sablonunu kullanmak i¢in, asagidaki Bir Paletlestirme
Programi Olusturma bolimiini takip edin.
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UNIVERSAL ROBOTS

15.7 Sablonlar

Bir Paletlegtirme Programi Olugturma

Paletleme

Degiskenler

> Gelismis ¥ Robot Program
v/ Sablonlar @ # Paler_1

9 ¥ Paletieme dncesi eylem
Arama . Paletlerne, robotun belirli alanlardan parcalari aima-birakma gibi paletleme/paletten
bosaltma gdrevlerini gerceklestirmesini ve ¢oldu katmanlarda farkl parcalar igin ayni

Kuvvet ¢ = Modeller eylemleri uygulamasini saglar.
el & Katmanlar © Paletlerme
Conveyor 9 19 Her Bir Parcada l A
Tracking = <bos= (O Paketten bosaltma Sl
@ ¥ Paletieme sonrasi eylemn iy
] : , | Ppalet Bzeliier
Ad Pallet_1 2]
Ozellic
Obje YUkseligi  1rmm :l
Parca Sayac Pallet_1_cnt

[ Son parca konumunu hatirla
Eylemler

[ Paletleme éncesine eylem ekleyin

' ‘ 9 c 3¢ l! m : [ Paletleme sonrasina eylem ekleyin|

SimUlasyon .

o Glg kapal

. Bir Sekil ayarlamak mi (bakin 16.3) veya referans diizlem olarak bir Taban mi kullanmak

istediginize karar verin.

. Program Sekmesinde, Sablonlar altindan Paletlestirme se¢enegine dokunun.

. Paletlestirme ekraninda, istenen eyleme gore asagdidaki eylemlerden birini segin.

(a) Bir palet lizerindeki 6geleri diizenlemek icin Paletlestirme secenegini segin.

(b) Bir paletteki 6geleri ¢cikarmak icin Paletten gikarma segenegini segin.

. Palet Ozellikleri altinda, programiniz i¢in Ad, Sekil (bakin Adim 1), Nesne Yiiksekligi ve Oge

Sayac Adini belirleyin. Robotun, durduruldugunda islemekte oldugu 6geden yeniden basla-
tilmasini istiyorsaniz, Son 6ge konumunu hatirla kutusunu isaretleyin.

. Paletlestirme ekraninda, Eylemler altindan, asagidakileri segerek, paletlestirme sirasindan

once veya sonra gergeklestirilecek bagka eylemler ekleyin:

(a) Paletlestirmeden Once Eylem Ekle: Bu eylemler, paletlestirme baglamadan énce ger-
ceklestirilir.

(b) Paletlestirmeden Sonra Eylem Ekle: Bu eylemler, paletlestirme tamamlandiktan sonra
gergeklestirilir.

. Program Agacinda, katmanlarinizin modelini belirlemek i¢in Modeller diigiimiine dokunun.

Asagidaki model tirlerini olusturabilirsiniz: Satir, Izgara veya Dlizensiz (asagidaki sekle ba-
kin). Bu ekranda, katmanlar arasina bir ayirici eklemek isteyip istemediginizi segebilirsiniz
(bakin 15.7.1).

. Robotun katmana &zel pozisyonlarini ayarlamak igin (6rnegin, baslangig/bitis noktalari, 1z-

gara koseleri ve/veya 6de sayisi), Program AJacinda model diigiimii/digimlerine dokunun.
Ayarlama talimatlari igin bakin 15.5.1. TUm pozisyonlar, paletin alt kisminda ayarlanmali-
dir. Bir modeli gogaltmak igin, gcogaltmak istediginiz Model diigimi ekraninda, Modeli ¢go-
galt diigmesine dokunun.
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Satir
Pozisyonlari ayarlamak igin, Program
Agacindaki her bir 6geyi segin:

+ Baslangig_ltem_1

+ Bitis_ltem_1
Ekranin alt kismindaki Ogeler metin ku-
tusunu kullanarak, siranizdaki 6ge sayI-
sini girin.

Izgara
Pozisyonlar ayarlamak igin, Program
Agacindaki her bir 6geyi segin:

+ Kose_ltem_1

+ Kose_ltem_2

+ Kose_ltem_3

+ Kose_ltem_4

Modelin boyutlarini ayarlamakigin, ilgili
metin kutularina satir ve siitun sayisini
girin.

Diizensiz
Pozisyonlarn ayarlamak igin, Program
Agacindaki her bir 6geyi segin:

« Oge_1

- 0ge_2

- 0ge_3
Siraya yeni bir 6ge eklemek ve tanim-
lamak icin, Oge Ekle secenegine doku-
nun.

8. Paletlestirme siranizin katmanlarini yapilandirmak igin, Program Agacinda, Katmanlar di-
gumune dokunun. Her bir katmanin modelini segmek i¢in, Model Se¢ acilir meniisiini kul-
lanin. Programiniza baska katmanlar eklemek igin, Katman ekle diigmesine dokunun. Daha
sonra yeniden siralanabileceklerinden, katmanlarin dogru siraya gére eklenmesi gerekir.

9. Program Agdacinda, Her Ogede diigiimiine dokunun. Varsayilan segenek olan (A) Her Ogede
Sihirbazini kullanmayi veya (B) Her Ogede Manuel Yapilandirmayi segin. Her bir segenek igin

talimatlar asagida belirtilmistir.

(A) Her Ogede Sihirbaz

Her Ogede Sihirbazi, bir palette, Referans Noktasl, Yaklasma Gegis

Noktasi, AletEylemiNoktasi Gegis Noktasi ve Cikis Gegis Noktasi gibi (asagidaki tabloda agik-
lanmistir), her bir 6gede gergeklestirilen eylemin tanimlanmasina yardimci olur. Her bir 6ge igin
Yaklagma ve Cikis Gegis Noktalar, farkli 6ge oryantasyonundan bagimsiz olarak, ayni oryantas-

yon ve yonde kalir.

1. Program Agacinda, Her Ogede diigiimiine dokunun.

2. Her Ogede ekraninda, ileri segenegine dokunun.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.7 Sablonlar

3.

Buraya Tagi diigmesine dokunun. Ardindan, robotu Referans Noktasina getirmek icin, Oto-
matik diigmesini basili tutun veya Manuel diigmesini kullanin. Devam diigmesine dokunun.
ileri secenegine dokunun.

. Yaklagma Gegis Noktasini ayarlamak igin, Gegis Noktasini Ayarla secenegine dokunun

(bakin 15.5.1). ileri segenegine dokunun.

. 3. Adimi tekrarlayin.

. Cikis Gegis Noktasini ayarlamak icin, Gegis Noktasini Ayarla secenegine dokunun (bakin

15.5.1). lleri segenegine dokunun.

. Bitig segenegine dokunun.

. Artik, Program Agacindaki Alet Eylemi klasoriine uygun makas eylemi digumleri ekleyebi-

lirsiniz.
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AletEylemiNoktasi Gegis Noktasi: Bir katmandaki
her bir 6ge icin bir eylem yritiliirken, robotun olma-
sini istediginiz konum ve pozisyon. AletEylemiNok-
tasi Gegis Noktasi, varsayilan olarak Referans Nok-
tasidir, ancak Program Adacinda, AletEylemiNoktasi
Gecis Noktasi diiglimiine dokunularak diizenlenebi-
.“- g | lir.

Sihirbaz kullanilirken Referans Noktasi, palette ilk ta-
nimlanan katmandaki ilk konumdur. Referans Nok-
tasl, robota bir katmandaki her bir nokta igin Yak-
lasma Gegis Noktasini, AletEylemiNoktasi Gegis
Noktasini ve Cikis Gegis Noktasini ayarlamak igin
kullanilir.

Yaklagma Gegis Noktasi: Robotun, bir katmandaki
bir 6geye yaklasirken bulunmasini istediginiz ¢arpis-
masiz pozisyon ve yon.

AletEylemiNoktasi

Wy
Yaklasma
Alet Eylemi: Robot atagmaninin her bir 6ge icin ger-
ceklestirmesini istediginiz eylem.
[ ] “"l
Alet Eylemi
Cikis Gegis Noktasi: Robotun, bir katmandaki bir
0geden uzaklagirken bulunmasini istediginiz pozis-
yon ve yon.
I."‘]

Cikis
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(B) Manuel Yapilandirma

1.
2.
3.

Program Adacinda, Her Ogede diigiimiine dokunun.
Her Ogede baslangic ekraninda, Manuel Yapilandirma secenegine dokunun.

Bir Model ve bir Referans Noktasi 6gesi segmek igin agilir meniileri kullanin. Referans Nok-
tasini ayarlamak igin, Bu Referans Noktasini Kullan diigmesine dokunun.

. Buraya Tasi segenegine dokunarak, robotu Referans Noktasina getirin.

. Robota Yaklasma Gegis Noktasini ayarlamak igin, Program Agacinda, Yaklagma diigiimiine

dokunun (bakin 15.5.1). Yaklagma Gegis Noktalari, farkli 6ge oryantasyonundan bagim-
siz olarak, ayni oryantasyon ve yonde kalir.

. Program Adacinda, Her Ogede diigiimiine dokunun. 4. Adimi tekrarlayin.

. Robota Cikis Gegis Noktasini ayarlamak i¢in, Program Agacinda, Gikig diigiimiine dokunun

(bakin 15.5.1).

. Artik, Program Agacindaki Alet Eylemi klasoriine uygun makas eylemi digiumleri ekleyebi-

lirsiniz.

Paletlestirme Sirasindaki Katmanlar Arasina Ayirici Ekleme

Paletlestirme sirasindaki katmanlarin arasina, kagit veya Strafor gibi ayiricilar yerlestirilebilir. Kat-
manlarin arasina ayirici eklemek icin, agagidaki talimatlari izleyin:

1.
2.

Program Agacinda, Modeller diigimiini segin.

Modeller ekraninda, Ayirici segenegini segin ve Ayirici Yiiksekligi metin kutusunu kullana-
rak yiksekligi tamimlayin. Yikseklik tanimlanmazsa, program c¢alismaz.

. Program Agacinda, Katmanlar secenegini segin. Katmanlar ekraninda, ayiricilan yerlestir-

mek istediginiz katmanlari segin (ayiricilar her bir katmanin arasina otomatik olarak yerles-
tirilir).

. Program Agacinda, Ayiricl diigiimiine dokunun. Ayirici Pozisyonunu ayarlamak i¢in, Ayiri-

ciyi Ayarla segenegine dokunun.

. Varsayilan segenek olarak (A) Ayirici Sihirbazini kullanmayi veya (B) Ayirici Sirasini Manuel

Yapilandirmayi segin. Her bir segenek icin talimatlar asagida belirtilmistir.

Sihirbaz tamamlandiginda veya sihirbazi iptal etmeniz durumunda, Program Adacinda, Ayirici
Eylemi altinda bir sablon goriindr. Ayirici Eylemi diigiimu altindaki Alet Eylemi klasériine ek ola-
rak, asagidaki klasorlerden birini segebilirsiniz:

Ayiriciyi Al, robotu paletlestirme igin ayiricilar almak lizere programlamak igin

Ayiriciy1 Birak, ayiricilari, paletten ¢ikarmak lizere birakmak igin
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(A) Ayirici Sihirbazi

1.
2.
3.

Program Agacinda, Ayirici Eylemi digiimiine dokunun.
Ayirici Eylemi ekraninda, ileri segenegine dokunun.

Robotu Ayirici Noktasina getirmek igin, Buraya Tasi diigmesine dokunun ve Otomatik diig-
mesini basili tutun veya Manuel diigmesini kullanin. Devam diigmesine dokunun. ileri se-
genegine dokunun.

Yaklagsma Gegis Noktasini ayarlamak icin, Gegis Noktasini Ayarla segenegine dokunun
(bakin 15.5.1). ileri secenegine dokunun.

3. Adimi tekrarlayin.

Cikis Gegis Noktasini ayarlamak igin, Gegig Noktasini Ayarla segcenegine dokunun (bakin
15.5.1). ileri segenegine dokunun.

Bitis secenegine dokunun.

Artik, Program AJacindaki Ayiriciyr Al, Ayiriciyl Birak ve Alet Eylemi klasériine uygun eylem
digumleri ekleyebilirsiniz.

(B) Manuel Yapilandirma

A wn

o

Program Agacinda, Ayirici Eylemi digiimiine dokunun.
Ayirici Eylemi baslangi¢ ekraninda, Manuel Yapilandirma secenegdine dokunun.
Ayirici Noktasina Tasi segenegdine dokunarak, robotu Ayirici Noktasina getirin.

Robota Yaklagsma Gegis Noktasini ayarlamak i¢in, Program Agacinda, Yaklasma diigimiine
dokunun (bakin 15.5.1).

Program Agacinda, Ayirici Eylemi diigiimiine dokunun. 3. Adimi tekrarlayin.

Robota Cikis Gegis Noktasini ayarlamak igin, Program Adacinda, Gikis diigiimiine dokunun
(bakin 15.5.1).

Artik, Program Agacindaki Ayiriciyi Al, Ayirictyl Birak ve Alet Eylemi klasériine uygun eylem
ddgiimleri ekleyebilirsiniz.

Paletlestirme Programini Ozellestirme Segenekleri

Paletlestirme programinizi asadidaki sekilde 6zellestirebilirsiniz:

+ Bir paletlestirme programi olusturduktan sonra, paletinizin ayarlanmasi veya yeniden ko-
numlandiriimasi gerekiyorsa, yalnizca palet Seklini yeniden ayarlamaniz gerekir (bakin 16.3),

clinkii paletlestirme sirasi Sekle gore sabittir. Bu ylizden, diger tiim program bilesenleri oto-
matik olarak yeni ayarlanan konuma ayarlanir.

+ Hareket komutlarinin 6zelliklerini diizenleyebilirsiniz (bakin 15.5.1).
+ Hizlari ve harmanlarin yarigaplarini degistirebilirsiniz (bakin 15.5.1).

+ Her Ogede sirasina veya Ayirici Eylemi sirasina bagka program diigiimleri ekleyebilirsiniz.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.7 Sablonlar

15.7.2 Ara

Ara fonksiyonu, bir 6geyi kavramak veya birakmak lizere dogru pozisyona ulasildi§i ani belir-
lemek igin sensor kullanir. Sensor; bir basma digmeli anahtar, basing sensorii ya da kapasitif
sensor olabilir. Bu fonksiyon, 6ge kalinlidi dedisen parca yiginlarinda veya pargalarin tam po-
zisyonlarinin bilinmedigi ya da bunu programlamanin ¢ok gii¢ oldugu durumlarda ¢alismak igin
tasarlanmistir.

Yiginlama Yigindan alniyor

r ¥ T

ag Ii L ] Ii

Y1din lizerinde galisma igin bir ara islemi programlanirken, baslangi¢ noktasi s, yigin yéni d ve
yigindaki 6gelerin kalinhigi < tanimlanmaldir.

Bunun da 6tesinde, bir sonraki yi1gin pozisyonuna ulasildigindaki kosul ve yi§in pozisyonlarinin
her birinde uygulanacak 6zel bir program dizisi tanimlanmalidir. Ayrica, yi§in islemiyle ilgili hare-
ket icin hiz ve ivme degerleri de verilmelidir.

Yiginlama

Q - Grafik Degiskenler
> I ¥ Robot Program

\/ Sablonlar @ b Eksenel Hareket | Arama Tipini secin
® Gecis_noktast 1 Bir arama islemi tanimlandi

Arama - -

= Avarla A: Baslangig pozisyonu
Kuvvet B Bekle B: Istiflernenin yonu

| Popup C: Parga kalinidi
Paletleme

O Durdur o - -
Conveyor » orum Lutfen istifleme ile istiften alma arasinda bir secim yapin

Tracking ¢ m Kiassr

@

2 Donga

L. Cagir )

&= var_2:=2 * force() | ] |
¢ b Eger ..
=| <bos> T §
tj f)\iﬂb[ 2 c [ o— (&
s SUG . ]
® zamanlayici_1 c [ o—r (A |

= Arama

Istifleme Istiften Alma

O Normal el 100% Simulasyon .

Yiginlama yapilirken robot kolu baslangi¢ noktasina gider ve ardindan bir sonraki yigin konumunu
aramak icin ters yonde hareket eder. Bulundugunda, robot pozisyonu animsar ve 6zel diziyi uy-
gular. Bir sonraki turda robot aramayi, yon boyunca 6ge kalinligi kadar artis yapilmis olarak anim-
sanan pozisyondan baslatir. Yigin yiksekligi tanimli bir sayidan fazla oldugunda veya bir sensor
sinyal verdiginde yiginlama islemi tamamlanir.
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Yigindan aliniyor

) Gelismis ¥ Robot Program istiften Al
\/ Sablonlar 9 b Eksenel Hareket |

© Gegls_noktasi_1
= Ayarla

Kuvvet B Bekle
@ Popup
O Durdur
Convt_zyor @) Yorum istiflemeden bosaltma, asadidaki parametrelerle tanimilanir:
Tracking = Klasor | ]

- <bos 1 A: Baslangic pozisyonu
A DA B B: Istiflemenin yant
T Dongu“ x C: Parca kalnid

Arama

Paletleme

©

©

t. Caor —_—
2= var_2:=2 *force() ]

& Eger ..

©

& Skript

& Svig ...

® zamaniayici_1
& [stiften Al

@ Basl._Poz.
o ! yon 0.0 mm Ug Elipman Hizi 250 mm/s

o :ii Alma Dizisi Ug Ekipman ivmesi 1200 mm/s?

[ Baslamadan &nceki sira
RS CXKBERTEZ

Sonralki pozisyon su durumda bulunur:

©

Parca kalinhg: Paylasilan Parametreler

| Varsayilan degerlere getir |

[ Bittikten sonraki sira

O Normal

Yigindan parga alinirken robot kolu, bir sonraki pargayr aramak tzere 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 kalinh@i kadar artis yapilmis olarak animsanan pozisyondan baslatir.

Baslangi¢ pozisyonu
Baslangi¢ pozisyonu, yigin isleminin basladigi yerdir. Baslangig pozisyonu belirtiimezse yigin ro-
bot kolunun gecerli pozisyonundan baslar.

Yon

Q - Grafik Degiskenler
> el ml) ¥ Robot Program -
v Sablonlar 9 ¢ Eksenel Hareket | Yon

Arama _ ";’y:::’iﬂoms’*l Y8n, ikl gecls noktasinin TCP pozisyonu arasndaki cizglyle belrlenir
Kuvvet B Bekle [ sundan sonra durdur  500.0  mm

@ Popup

O Durdur O Su durumda durdur
Conveyor ® Yorum
Tracking = Klasér

Paletleme

-

-

£ Déngli
a == <bos I
L. Cagir

2= var_2:=2 *force()

b Eger ...

-

& Skript
&) Svic ...
® zamanlayici_1
& [stiften Al

@ Basl._Poz.
o i1 ¥én
o iii Ama Dizisi

29SS XKEPRTE

©

Paylasilan Parametreler
Ug Ekipman Hizi 10 mm/s

Ug Ekipman lvmesi 1200  mrmy/s?

| Varsayllan degerlere sifirla |

O Normal

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.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.7 Sablonlar

Sonraki Yiginlama Pozisyonu ifadesi

Robot kolu yon vektori boyunca hareket ederken, sirekli olarak bir sonraki yigin pozisyonuna
ulagilip ulasilmadigini degerlendirir. ifade Dogru olarak degerlendirildiginde 6zel dizi yiritdlir.

“Baglatma Oncesi”

istege bagli Baglatma Oncesi dizisi, islemin baglamasindan hemen énce calistirilir. Bu dizi, hazir
sinyallerini beklemek igin kullanilabilir.

“Bitis Sonrasi”

istege bagl Bitig Sonrasa dizisi, islem tamamlandiginda galigtirilir. Bu dizi, tasiyici hareketini
baslatma sinyalini vererek, bir sonraki yigina hazirlanmak igin kullanilabilir.

Alma/Yerlestirme Dizisi

Alma/Yerlestirme Sirasi, her yigin konumunda gergeklestirilen, Palet islemine benzer 6zel bir
program sirasidir . .

15.7.3 Kuvvet

Robot calisma alaninda Giicii modu, secilen eksenlerde uygunluk ve kuvvete izin verir. Kuvvet
komutu kapsamindaki tiim robot kolu hareketleri Kuvvet modunda gergeklesir. Robot kolu, Kuv-
vet modunda hareket ederken, robot kolunun uyumlu oldugu bir veya daha fazla eksen segmek
mimkiindiir. Robot kolu, uygun bir eksen boyunca ortama uyar. Bu, robot kolunun istenilen kuv-
vete ulagmak i¢in konumunu otomatik olarak ayarladigi anlamina gelir. Robot kolunun kendisinin
cevresine (6rnegin bir is parcasina) kuvvet uygulamasini saglamak da miimkinddir.

Kuvvet modu, 6nceden tanimli bir eksen boyunca gergek TCP (alet merkez noktasi) konumunun
onemli olmadigi, ancak bunun yerine s6z konusu eksen boyunca arzu edilen bir kuvvetin gerektigi
uygulamalar icin kullarishidir. Ornegin, robotun TCP'sinin egri bir yiizeye dogru yuvarlandiginda
veya bir is pargasini ittiginde veya cektiginde. Kuvvet modu ayrica 6nceden taniml eksenlerin
etrafindaki bazi torklari da destekler.

Not: sifirdan farkli bir kuvvetin ayarlandigi bir eksende hicbir engelle karsilasilmazsa robot bu
eksen boyunca/iizerinde hizlanmayi deneyecektir.

Uyulmasi igin bir eksen secilmis olmasina karsin, robot programi yine de robotu bu eksen bo-
yunca ilerletmeye ¢alisir. Bununla birlikte, kuvvet kontrolii robot kolunun yine de belirtilen kuvvete
yaklasmasini temin eder.

UYARI:

1. Kuvvet moduna girmeden hemen once yiiksek yavaslamadan
kaginin.

2. Giig kontroliiniin dogrulugunu azalttigindan, kuvvet modunda
yliksek hizlanmadan kaginin.

3. Kuvvet moduna girmeden 6nce uygun eksenlere paralel hare-
ketlerden kaginin.
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Degiskenler

y _
Kuvvet

Bu kuwvvet lkomutu kapsamindaki program, kuwwvet modunda gahstiriir. Kuvvet
modunda, robot segllen eksen yéniinde belirtien kuwwveti uygulamakta serbest olacaktir.

-

[

b Eksenel Hareket |
@ Gegis_noktasi_1

©

Arama = Ayarla
B Bekle

@ Popup
® Durdur
®| Yorum [Teban h

Kuvvet
Ozellilc

Paletleme

Conveyor
Tracking

©

Kuwvet

.
P = 0.0/N

== var_2:=2 *force() —t
& Eger ..

-

& skripr
& Svig ...
® zamaniayici_1
B [stiften Al
@ Basl._Poz.
o il Yon
o :i: Alma Dizisi
v F Kawet i i vorendi ey ke asagak

’ . b c K ! m — test dugmesini kullanin
00O

©

Simulasyon .

O Normal (— 100%

Ozellik segimi

Ozellik meniisii, robotun kuvvet modunda ¢aligirken kullanacagi koordinat sistemini (eksenler)

secmek icin kullanilir. Mentideki 6zellikler, kurulumda tanimlanmis olan 6zelliklerdir (bakin 16.3).

Kuvvet modu tiirii

Her biri segili 6zelligin nasil yorumlanacagini belirleyen dort farkl kuvvet modu vardir.

Basit: Kuvvet modunda yalnizca bir eksen uyumlu olur. Bu eksen boyunca kuvvet ayarlana-
bilir. istenen kuvvet, secili 6zelligin yalnizca z ekseni boyunca uygulanir. Ancak, Gizgi 6zel-
likleri icin kuvvet y ekseni boyuncadir.

Cergeve: Cerceve tiri daha ileri diizey kullanimi saglar. Burada, alti serbestlik derecesinin
tliminde uyum ve kuvvetler bagimsiz olarak segilebilir.

Nokta: Nokta secildiginde, gorev gergevesinin y ekseni robot TCP’sinden segili 6zelligin ori-
jinine dogru yonelir. Robot TCP ile segilen 6zelligin orijini arasindaki mesafenin en az 10
mm olmasi gerekir. Robot TCP konumu degistiginde gorev gergevesinin de galisma siiresi
sirasinda degisecegini unutmayin. Gorev gercevesinin x ekseni ve z ekseni, segili 6zelligin
orijinal ydénelimine bagimhdir.

Hareket: Hareket, TCP hareketinin yoniiyle gorev gergevesinin degdisecegi anlamina gelir.
TCP hareket yoniinin, segili 6zelligin x ve y eksenlerinin kapsadigi diizlem (izerine projek-
siyonu 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
yorlinge boyunca piiriizleri alirken (deburr) yararli olabilir.

Not: Robot kolu hareket etmiyorsa: Robot kolu hareketsiz olarak dururken kuvvet moduna
girilirse TCP hizi sifirin tizerine gikana kadar uyum eksenleri olmaz. Daha sonra halen kuvvet
modundayken robot kolu yine hareketsiz olursa gorev gergevesi, TCP hizinin en son sifirin
Uzerinde oldugu andaki ayni yonelime sahip olur.

Son (g tiir igin gergek gorev gergevesi, robot kuvvet modunda galisirken, grafik sekmesinde ¢a-
lisma zamaninda gorintiilenebilir (bakin 15.3).
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Kuvvet degeri segimi

+ Uygun eksenler igin kuvvet veya tork degeri ayarlanabilir ve robot kolu, segilen kuvvete ulas-
mak igin konumunu ayarlar.

+ Uygun olmayan eksenler igin robot kolu, programla ayarlanan gezingeyi izler.

Donlisimsel parametreler agisindan kuvvet Newton [N] cinsinden belirtilir ve déniis parametre-
leri agisindan tork Newton metre [Nm] cinsinden belirtilir.

NOT:
Asagidakileri yapmaniz gerekir:

+ Gegerli kuvveti ve torku okumak igin, ayn siradaki
get_tcp_force() komut dosyasi iglevini kullanin.

+ Gegerli kuvvet ve/veya tork, istenilenden disiikse, anahtar
vektoriini diizeltin.

Hiz sinirlari

Uyumlu eksenler igin Maksimum Kartezyen hizi ayarlanabilir. Herhangi bir nesneye temas etme-
digi siirece robot, gli¢ kontroliinde bu hizda gider.

Kuvvet ayarlari testi

Test etiketiyle isaretli agma/kapama diigmesi, El linitesinin arkasindaki Serbest siiriig digmesi-
nin davranisini normal Serbest siirlis modundan kuvvet komutunu test etme moduna doniistirir.

Test diigmesi acgik oldugunda ve El kumandasinin arkasindaki Serbest siiriis diigmesine basil-
diginda, robot, program bu kuvvet komutuna ulagmis gibi davranir ve bu sayede, tam programi
fiili olarak galistirmadan once ayarlar dogrulanabilir. Bu imkan &zellikle, uyumlu eksenlerin ve
kuvvetlerin dogru segcildigini dogrulamak agisindan yararhdir. Bir elinizi kullanarak robot TCP'sini
tutarken, diger elinizle Serbest siiriig diigmesine basin ve robot kolunun hangi yonlere hareket
edebildigine/edemedigine dikkat edin. Bu ekrandan giktiktan sonra Test diimesi otomatik ola-
rak kapatilir; bir baska ifadeyle El initesinin arkasindaki Serbest siiriis diigmesi yine normal
Serbest siiriis modu igin kullanilir.

Not: Serbest siiriis diigmesi, ancak Kuvvet komutu igin gegerli bir 6zellik segildiginde etkin olur.

15.7.4 Tastyici Takibi

Konveyor Takibi, Robot Kolunun maksimum iki konveyoriin hareketini izlemesine izin verir. Kon-
veyor Takibi, Kurulum Sekmesinde tanimlanmistir (bakin kisim 16.1.9).
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>
>

<isimsiz>*
default*

Conveyor Tracking Setup

UG ‘Conveyor 1 (disabled) - ‘

Montaj [0 Enable conveyor tracking
G/C Ayarlari

Degiskenler

Baslangi¢

Yumusak
Gegis

Baslangig¢
Ug Ekipman
G/C
Konveyor
Takibi
Civatalama

Gavenlik

Endustriyel Ha...

> Ozelikler

Simulasyon .

Taslyici Takibi program digumi, Sablonlar altindaki Program Sekmesinde kullanilabilir. Tasiyici
takip edilirken bu diigiimuin altindaki tim hareketlere izin verilir, ancak bunlar, tastyici bandin ha-
reketine baghdir. Konveydr Takibinden gikarken harmanlara izin verilmez, dolayisiyla bir sonraki
hareketi yapmadan 6nce robot tamamen durur.

Bir Konveyarii izleme

1. Baslikta, Program diigmesine basin.

2. Sablonlar diigmesine basin ve Program Agacina bir Konveyor Takibi digimu eklemek igin

Konveyor Takibi segenegini secin. Konveyor Takip diigiimiinin altinda siralanan tim hare-
ketler, konveyoriin hareketini izler.

3. Hangi konveyoriin izlenmesi gerektigini belirtmek igin, Konveyor Takibi altindaki agilan lis-

teden Konveyor 1 veya Konveyor 2 segenegini segin.

15.8 URCaps

15.8.1

Uzak TCP URCap

Uzak TCP URCap, kullanmadan 6nce robotunuzun kaydedilmesini gerektirir. Robotunuzu kaydet-
tirmek icin, (bakin 11.3).
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<isimsiz>

default

Remote TCP
G likk -
ST Uzak Ug Ekipman Merkez Noktasi
Ozelik =
> Ceeer g oo~ (W[ + ][
Alan veri yolu 1
~ URCaps Pozisyon ya Q
Screwdriving ® 381,00 mm y W b
installation v -200,00 mm
Remote TCP z -300,00 mm y ;f\ <
G
Yénelme Agisi 7 Remotedi@P
RX 0,0000] rad ™ » -
RY 0,0000 rad
8
RZ 0,0000 rad { ' origin Frame
XA Y
Uzak TCP Denetleyici Arkaplan Yazilimi |
Denetleyici Durumu; DURDURULDU

o Glig kapal [ Simulation .

Uzak Alet Merkez Noktasi (RTCP), robot tabanina gore yerinde sabitlenen bir alet merkez nokta-
sidir. Bir RTCP genellikle, uygulama robotun bir pargayi kavramasini ve i hiicresinde sabitlenen
bir alete gore hareket ettirmesini gerektirdiginde kullanilir. RTCP, kavranan bir pargayi sabitlenen
alete gore sabit hizda hareket ettirmek icin RTCP_Hareket Ettir P komutlari ile birlikte kullanilir.
Bir RTCP tanimlamak ve adlandirmak igin is akisi normal bir TCP’ye benzer (bakin 16.1.1)
ve Uzak Alet Merkez Noktasi ekrani icin Kurulum Sekmesi Ayarlarinda gergeklestirilebilir. RTCP
normal bir TCP’ye benzedigi igin, agagidakileri gergeklestirmek igin (16.1.1) alt bolimlerine ba-
kabilirsiniz:

+ RTCP Ekleme, Yeniden Adlandirma, Modifiye Etme ve Kaldirma
* Varsayilan ve etkin RTCP'yi anlama

+ RTCP konumunu ayarlama

« RTCP oryantasyonunu ayarlama

RTCP oryantasyonunun ayarlanmasi ile Normal bir TCP oryantasyonunun ayarlanmasi arasin-
daki fark, bir Sekil segme gerekliliginin olmamasidir.

15.8.2 Bir Sekilden RTCP ayarlama

RTCP Gegis Noktalari ve Daire Hareketleri olusturulurken, robotun RTCP’ye gore yiritilmesini
saglamak igin, bir Sekil ile RTCP tanimlayin.

1. Arti simgesine basarak yeni bir RTCP olusturun ya da acilir meniden mevcut bir RTCP'yi
secin.

2. Degerleri kopyalamak igin, Bir nokta seklinden degerleri kopyala acilir menisiinden Sekil
Ogesini secin.

3. Secilen Seklin degerlerine uyum saglamasi i¢in, RTCP konum ve oryantasyon degerleri giin-
cellemesini dogrulayin.
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15.8.3 Uzak TCP Hareket Komutu

RTCP_Hareket Ettir P komutu, Uzak TCP'ye gore temeli olusturan gegis noktalar ve daire ha-
reketleri boyunca robot hareketini kontrol eder. RTCP Gegis Noktalari ve Daire Hareketleri bir
RTCP_Hareket Ettir P komutu altinda olmali ve RTCP_Hareket Ettir P komut sayfasindaki +Gegis
Noktasi veya +Daire Hareketi diigmelerine basilarak olusturulmahdir.

RTCP_Hareket Ettir P komutu, Uzak TCP’ye gore Robot Kolunun hareket ettirdigi alet hizini ve
ivmesini tanimlar. Hareket komutu robotun RTCP’ye gore hareket ettigi gegisme yaricapini ta-
nimlar.

15.8.4 RTCP Hareket Tirleri

RTCP Gegis Noktasi
aleti sabit hizda ve dairesel gegismelerle dogrusal olarak hareket ettirir. Gegisme yarigapinin bi-
yiikligu varsayilan olarak tiim gegis noktalari arasinda ortak bir degerdir. Kiigiik bir deger yorin-
geyi keskinlestirirken, yiiksek deger yoriingenin daha diizgiin olmasini saglar. Robot Kolu gegis
noktalari boyunca RTCP’ye gore sabit hizla ilerlerken, Kontrol Kutusu bir G/C islemini ya da opera-
tor eylemini bekleyemez. Bunun yapilmasi Robot Kolunun hareketini durdurabilir ya da koruyucu
bir durusa neden olabilir.

RTCP Daire hareketi
, dairesel bir hareket yapmak igin bir RTCP_Hareket Ettir P'ye eklenebilir. Robot, hareketi gecerli
konumundan veya baslangi¢ noktasindan baslatir, dairesel yayda belirtilen bir Gegis Noktasi ve
dairesel hareketi tamamlayan bir Bitig Noktasi (izerinden geger. Dairesel yay boyunca uzak alet
oryantasyonunu hesaplamak icin, Sabit ya da Kisitlamasiz Modu kullanin.

+ Sabit Mod: aletin oryantasyonunu tanimlamak igin sadece baslangig noktasi kullanilir.

+ Kisitlamasiz Mod: aletin oryantasyonunu tanimlamak igin, baglangi¢ noktasi Bitis Nokta-
sina donusur.

NOT:

Maksimum Daire Hareketi hizi belirtilen degerin altinda olabilir. Da-
ire yarigapi r, maksimum ivme ise A'dir ve merkezcil ivmeden dolayi
maksimum hiz Ar'yi asamaz.

15.8.5 RTCP Gegis Noktasi

Normal gegis noktalarina benzer sekilde, bir RTCP gegis noktasi, Robot Kolunun fiziksel olarak
ilgili konuma getirilmesiyle ayarlanir.
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caiztr NS rulum

c et
ekt Bt GIC G g
> (el ¥ Robot Programi

> Ssablonlar © |¥ RTCP_HareketP Uzak TCP Gecis Noktasi
= RTCPGegishNoktas_1
¢ ¥ RTCP_DaireHareketi
Uzak TCP = RTCPAraNoktas_1 RTCPGecisNoktasi_1
Hareketi — RTCPBItisNoktasi_1

Ortak gegisme varigap!
leullan

" O Yarigapla gecis O Ug Ekipman Hizi

@ Ortak parametreler lullan

Ug Ekipman Ivmesi

+ Gegis noktasi
+ Daire Hareketi

O Normal I ) Sirmulation .

RTCP Gegis Noktalarini Ayarlama
1. Program Sekmesinde, bir RTCP_Hareket Ettir P diigiimii ekleyin.

2. RTCP_Hareket Ettir P Digimiinde, Hareket ekranini getirmek igin Ayarla diigmesini kulla-
nin.

3. Robotuistediginiz bir yapilandirmaya konumlandirmak igin, Hareket ekraninda Modu Ayarla
veya itme segenegini kullanin.

4. Yesil onay isaretine basin.

Bir RTCP Gegis Noktasini Yapilandirma

Gecis noktalar otomatik olarak, kalem simgesine basarak degistirebileceginiz, benzersiz bir ad
alir. Harmanlama, robotun aralarindaki gegis noktasinda durmadan iki gezinge arasinda takilma-
dan gegis yapmasini saglar. Bir gegis noktasinin gegisme yarigapi, Paylagilan Gegisme Yarigapi
Kullan radyo digmesine basilarak ya da Yarigapla gegisme diigmesine basilarak ve bir deger
girilerek RTCP_Hareket Ettir P diigimiinden alinabilir.

NOT:

Fiziki zaman alan dugimler (6rnegin Hareket Et, Bekle) bir
RTCP_Hareket Ettir P DGglimiinin alt digimi olarak kullanilamaz.
RTCP_Hareket Ettir P digiimiine alt digiim olarak desteklenmeyen
bir digiim eklenirse, program dogrulanamaz.

15.9 ilk Program

Bir program, robota ne yapmasi gerektigini sdyleyen komutlarin bir listesidir. PolyScope, sadece
¢cok az programlama deneyimi olan insanlarin da robotu programlanmasina izin verir. Cogu go-
revde programlama, higbir sifreli komut girilmeksizin, tamamen dokunmatik panelin kullanimiyla
yapilr.

Aletin hareketi, Robot Koluna hareket etmeyi 6greten bir robot programinin pargasidir. PolyS-
cope'ta aletin hareketleri bir dizi gegis noktasi kullanilarak belirtilir. Birlestirilen gegis noktalari,
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Robot Kolunun izledidi bir yolu olusturur. Robot manuel olarak belli bir konuma hareket ettirilerek
(ayarlanarak) bir gegis noktasi, Hareket Ettir Sekmesi kullanilarak ayarlanir veya yazilimla hesap-
lanabilir. Robot Kolunu istediginiz bir konuma getirmek i¢in Hareket Ettir sekmesini (bakin 17)
kullanin veya Serbest siriis digmesini stiinde, arkasinda tutarak, Robot Kolunu yerine gekerek,
konumu ayarlayin.

Gegis noktalari tizerinden ilerlenmesinin yani sira, program, robotun izledigi yol tizerindeki belirli
noktalarda diger makinelere G/C sinyalleri génderebilir ve degiskenlere ve G/C sinyallerine bagh
olarak eger...oyleyse ve dongii gibi komutlar uygulayabilir.

Asagida, baslatiimis olan bir Robot kolunun iki gegis noktasi arasinda hareket etmesine izin veren
basit bir program verilmisgtir.

1.
2.

PolyScope Basligi Dosya Yolu altinda Yeni... tusuna dokunun ve Program segenegini segin.

Program agacina bir gegis noktasi eklemek i¢in Temel altindaki Gegig Noktasina dokunun.
Program agacina varsayilan bir Hareket Ettir J de eklenir.

Yeni gegis noktasini segin ve Komut sekmesinde Gegis Noktasina dokunun.

Aleti Hareket Ettir ekraninda, hareket ettir oklarina basarak Robot kolunu hareket ettirin.
Ayrica Serbest siiriis diigmesini basil tutarak ve Robot kolunu istediginiz konumlara ¢eke-
rek, Robot kolunu da hareket ettirebilirsiniz.

Robot kolu konumda oldugunda, Tamam tusuna basin ve yeni gecis noktasi Gegis Nok-
tasi_1 olarak gorntilenir.

Gegis Noktasi_2'yi olusturmak icin 2 ile 5 arasindaki adimlari izleyin.

. Hareketlerin sirasini degistirmek igin, Gegis Noktasi_2'yi segin ve Gegis Noktasi_1'in istline

gelene kadar, Yukari Hareket Ettir okuna basin.

Uzak durun, acil durum durdurma diigmesine tutunun ve PolyScope Alt Bilgisindeki Oynat
diigmesine basarak, Robot kolunun Gegis Noktasi_1 ile Gegis Noktasi_2 arasinda hareket
etmesini saglayin.

Tebrikler! Robot kolunu verilen iki gecis noktasi arasinda hareket ettiren ilk robot programi-
nizi yaptiniz.

UYARI:

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

2. Basinizi ve govdenizi robotun ulastidi yerin (¢alisma alaninin)
disinda tutun. Parmaklarinizi sikisabilecekleri bir yere koyma-

yin.

3. Bu sadece bir UR robotunu kullanmanin ne kadar kolay oldu-
gunu gosteren bir hizli baslangi¢ kilavuzudur. Zararsiz bir or-
tam ve ¢ok dikkatli bir kullanici varsayar. Hizini veya hizlan-
masini varsayilan degerlerin iistiine gikartmayin. Robotu kul-
lanmaya baslamadan énce her zaman bir risk degerlendirmesi
gerceklestirin.
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16 Kurulum Sekmesi

16.1 Genel

Kurulum Sekmesi, robotun ve PolyScope’'un genel performansini etkileyen ayarlar ayarlamanizi
saglar.

16.1.1 TCP Yapilandirmasi

<isimsiz>*
Zz P QH e 3 -
Kurulm |Harset £t 61 Guniok - aydet
— Ug Ekipman Merkez Noktasi

TCP —

R ¥ (& o
Montaj
G/C Ayarlari Pozisyon

X 0.0 Y
Degiskenler mm

Y 0.0/ mm
Baslangig . 0.0 mm
Yumusak =
Gegit -

L Yonelme Agisi Z
Baslang
Pl RX 0.0000| rad

Ug Ekipman
G/C RY 0.0000 rad
Konveyar RZ 0.0000 rad

Takibi
Civatalama Tasima Kapasitesi ve Agirlik Merkezi

> EndGstriyel Ha... O Agriik merkezi:
Ccx 0.0 X
CY 0.0 z
cz 0.0

Normal

Bir Alet Merkez Noktasi (TCP), robotun aleti Gizerindeki bir noktadir. TCP tanimlanir ve Kurulum
Sekmesi Alet Merkez Noktasi Ayari ekraninda adlandirilir (istte gosterilmistir). Her TCP bir ge-
viri ve alet ¢ikig flansinin merkezine gore bir dondiirme igerir.

Daha 6nce saklanan bir gegis noktasina dénmeye programlandiginda bir robot, TCP'yi gegis nok-
tasinda kaydedildigi konum ve yone hareket ettirir. TCP, dogrusal hareket i¢in programlandiginda
dogrusal olarak hareket eder.

X, Y ve Z koordinatlar, TCP'nin konumunu belirtirken, RX, RY ve RZ koordinatlaryla yonind belir-
tir. Tim degerler sifir oldugunda TCP, alet ¢ikis flanginin merkez noktasiyla ¢akisir ve ekranda
gosterilen koordinat sistemini kabul eder.

TCP’leri Ekleme, Yeniden Adlandirma, Degistirme ve Kaldirma

Yeni bir TCP tanimlamak igin, Yeni digmesine dokunun. Olusturulan TCP otomatik olarak ben-
zersiz bir ad alir ve agilan meniide segilebilir hale gelir. Bir TCP'yi yeniden adlandirmak igin, TCP
acilan mendsiiniin yanindaki Kurgsun Kalem diigmesine basin. Segilen TCP'yi kaldirmak igin,
Kaldir diigmesine dokunun. Son TCP kaldirlamaz.

Secilen TCP'nin gevirisi ve donisd, ilgili beyaz metin alanlarina dokunularak ve yeni degerler gi-
rilerek degistirilebilir.
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Varsayilan ve etkin TCP

Kullanilabilir TCP’ler agilan meniisiindeki adin solundaki yesil onay isareti simgesiyle isaretle-
nen varsayilan bir yapilandiriimis TCP vardir. Bir TCP'yi varsayilan olarak ayarlamak igin, istedi-
giniz TCP'yi segin ve Varsayilan olarak ayarla diigmesine dokunun.

Kartezyen koordinat sistemi alanindaki tiim dogrusal hareketleri belirlemek icin bir TCP ofseti et-
kin olan olarak belirtilmigtir. Etkin TCP'nin hareketi Grafik Sekmesinde goriintiilenir (bakin 15.3).
Bir program ¢alistiriimadan once, varsayilan TCP, etkin TCP olarak ayarlanir. Bir programda, robo-
tun belli bir hareketiigin, belirtilen TCP’lerden herhangi biri etkin olarak ayarlanabilir (bakin 15.5.1
ve 15.5.4).

TCP konumunu ogretme

<isimsiz>*
default ‘lu:? “i }%
Ug Ekipman Merkez Noktasi N .
TCP Pozisyonunu Ogret
TCP =
| v
) . . L] m . Daha fazla nokta gerekiyor
Montaj
G/C Ayarlan TCP'yi farkl agllardan ayni konuma getirin
= 0.0/mm
Degiskenler Noktayi ayarla 1
- 0.0 mm
aslangic
0.0 mm
Yumusak
Gegis oo
| 7]
Baslangi¢ -
0.0000| rad
Ug Ekipman
GIC 0.0000)rad
Konveysr 0.0000)rad

Takibi

Civatalama Tasima Kapasitesi ve Agirlik Merkezi

-
> e J O] [Oim]

O Normal e ——) 100% S\rrw]\asy-;wn.

TCP konumu koordinatlari, asagidaki sekilde otomatik olarak hesaplanabilir:

1. TCP Konum Sihirbazi diigmesine dokunun.
2. Robotun galisma alani iginde sabit bir nokta segin.

3. TCP'yi en az (¢ farkli agidan hareket ettirmek ve aletin ¢ikig flansinin ilgili konumlarini kay-
detmek icin, ekranin sag tarafindaki konum oklarini kullanin.

4. Dogrulanan koordinatlari uygun TCP'ye uygulamak igin, Ayarla diigmesini kullanin. Hesap-
lamanin diizgiin galismasi igin konumlarin yeterince farkli olmasi gerekir. Bunlar yeterince
farkl degilse, digmelerin tstiindeki durum LED’i kirmiziya doner.

TCP'yi belirlemek igin Gi¢ konumun yeterli olmasina ragmen, hesaplamanin dogru oldugunu dog-
rulamak igin dérdiinci bir konum kullanilabilir. Kaydedilen her noktanin, hesaplanan TCP’ye gore
kalitesi, ilgili digmedeki yesil, sari veya kirmizi bir LED kullanilarak belirtilir.
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TCP oryantasyonunu 6gretme

default
c P aic inic Yeni Ac o
onelme Agisini Ogre
TCP —
Z =
) . . | i} . Higbir 6zelliic segimedi
Montaj
G/G Ayarlan Bir c}ze\mdeksen takimi secin ve ug ekipmani, secilen ézelligin Z ekseni
yonlyle ayni olacalc gekide bir nokta ayarlayn.
Degiskenler 0.9)mm
0.0/
Baslangig
0.0/ mm
Yumusak Noktayl ayarla
Gegis =
7

Baslangi¢ -

0.0000| rad
Ug Ekipman
GIC 0.0000 rad
Konveyar 0.0000| racl

Takibi
Civatalama Tasima Kapasitesi ve Agirlikk Merkezi

> EndUstriyel Ha... O

N
(]

O Normal 7 C— 100% Similasyon .

. TCP Yon Sihirbazi digmesine dokunun.

Acllan listeden bir 6zellik segin. Yeni sekilleri tanimlama hakkinda daha ayrintili bilgiler igin
(bakin 16.3)

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

Hesaplanan TCP yoniini dogrulayin ve Ayarla diigmesine dokunarak onu segilen TCP'ye
ayarlayin.

Tagima kapasitesi

Robot aletinin agirhgi, ekranin alt kisminda belirtilmistir. Bu ayan degistirmek i¢in dogrudan be-
yaz metin alanina dokunun ve yeni bir agirlik girin. Ayar, tanimlanan tiim TCP'ler igin gegerli-
dir. izin verilen maksimum tasima kapasitesi hakkindaki ayrintilar igin bakin Donanim Kurulum

Kilavuzu.

Tasima Kapasitesi Tahmini

Bu sekil, robotun dogru tagima kapasitesinin ve Agirlik Merkezinin ayarlanmasina yardimci ol-
masini saglar.

Tasima Kapasitesi Tahmin Sihirbazini Kullanma

1.
2.

Kurulum Sekmesinde, Giivenlik altinda TCP'yi segin

TCP ekraninda, Tagima Kapasitesi ve Agirlik Merkezi altinda Tagima Kapasitesi ve Agirlik
Merkezi Sihirbazi diigmesine dokunun.

Tasima Kapasitesi Tahmin Sihirbazinda ileri tuguna dokunun

Doért konumu ayarlamak igin, adimlari izleyin.

Dort konumu ayarlamak igin, robot kolunun doért farkli konuma hareket ettirilmesi gerekir.
Her konum 6lciilir. Bireysel dl¢timler, agirlik merkezi alanlarina dokunulup, degerler girilerek
degistirilebilir.

Tlm 6lgimler tamamlandiktan sonra, Bitis diigmesine dokunun
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NOT:
En iyi Tasima Kapasitesi Tahmini sonuglarini almak i¢in bu talimat-
lara uyun:

+ Dort TCP konumunun da birbirinden olabildigince farkl oldu-
gundan emin olun

« Olgiimleri kisa bir zaman araliginda gerceklestirin

UYARIL

+ Tahminden once ve tahmin sirasinda aleti ve/veya bagh ta-
sima kapasitesini gekmekten kaginin

+ Robotun montaj ve agisinin kurulumda dogru tanimlanmasi
gerekir

Agirhk merkezi
Aletin agirlik merkezi, CX, CY ve CZ alanlar kullanilarak belirtilir. Ayarlar, tanimlanan tiim TCP’ler
icin gecerlidir. Strim 5.2 6ncesinde olusturulan kurulumlar, daha 6nce ayarlanmissa, TCP'ye
ayarlanan agirlik merkezini destekler. Agirlik merkezi manuel olarak ayarlandiginda, 5.2 veya
sonraki stirimlerde, TCP'nin agdirlik merkezini ayarlama 6zelligi kalici olarak kaldirilir.

UYARI:
Dogru kurulum ayarlarini kullanin. Programla birlikte kurulum dos-
yalarini kaydedin ve yiikleyin.

16.1.2 Montaj

<isimsiz>*
default

Robot Montaji ve Acisi

TCP T }
Montaj PR
0
G/C Ayarlarn L |
Degiskenler l
RS Egildic
Yumusak
Gegis '
45°
Baslangi¢ ‘
Ug Ekipman
G/C 0,0°
Konveydr
Takibi '
45°
Civatalama
> Guvenlik L4
> Ozellikier
) Endustriyel Ha...

Robot Taban Montajini Déndtr

AR IR T
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Robot kolunun montajini belirlemek, iki amaca hizmet eder:

1. Robot kolunun ekranda dogru gériinmesini saglamak.

2. Yergekiminin yonini denetleyiciye bildirmek.

Gelismis bir dinamik model, Robot koluna diizgiin ve hassas hareketler kazandirmanin yaninda,
Robot kolunun kendini Serbest Siiriis Modunda tutmasini da saglar. Bu nedenle, Robot kolunun
montajinin dogru yapilmasi énemlidir.

UYARI:

Robot kolunun montajinin dodru yapilamamasi, sik Koruyucu Du-
ruslara neden olabilir ve/veya Robot kolu, Serbest Siiriig diigme-
sine basildiginda hareket eder.

Robot kolu diiz bir tezgaha veya yere monte edilirse, bu ekranda higbir degisiklik yapilmasina
gerek kalmaz. Ancak Robot kolu tavana montajli, duvara montajli veya belirli bir agiyla montajli
ise, bunun diigmeler kullanilarak ayarlanmasi gerekir.

Ekranin sag tarafindaki diigmeler Robot kolunun montaj agisini ayarlamak igindir. Sa§ Ust taraf-
taki ti¢ digme, tavanin (180°), duvarin (90°), yerin (0°) agisini ayarlar. Egiklik digmeleri rasgele
bir agi belirler.

Ekranin alt kismindaki diigmeler, Robot kolu montajini gercek montaja uyacak sekilde dondiir-
mek i¢in kullanilir.

UYARI:
Dogru kurulum ayarlarini kullanin. Programla birlikte kurulum dos-
yalarini kaydedin ve yiikleyin.

16.1.3 G/G Ayarlan

Gérinum

TCP

‘Du\ta\ v
Montaj
G/C Ayarlari Girig Clkis
. digital in[0] : <Varsaylan> ~ digital_out(0] : <varsaylan= ~
Degiskenler
digital in[1] : <Varsaylan> % digital out{1] : Prog-Running
Baslangig digital_inf2] : Programi baslat digital_out[2] : <varsaylan=
B digital_inl3] : Programi durdur digital_out(3] : <varsaylan=
Gegis digital in[4] : <Varsaylan> digital_out[4] : <varsaylan>
digital in[5] : <Varsayllan> digital_out(5] : <varsaylan=
Baslangig digital_in[6] : <Varsayian> digital_out(s] : <Varsaylan>
Ug Ekipman digital in[7] : <Varsaylan> digital_out(7] : <varsaylan>
G/C
= toolin(0] : <Varsaylan> tool_out[0] : <Varsaylan=
Konveydr toolin[1] ¢ <varsaylan> v tool_out[l] : <varsaylan> v
Takibi
Civatalama
" " G/C sekmesi lontroll
) Gavenlik

> Ozeliikler

) Endlstriyel Ha...

Programda Eylem

|Cah5|rken ylksek - durduruldugunda algak - |

O Normal —— 100% SV‘l‘lU\dSth.
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UNIVERSAL ROBOTS 16.1 Genel

G/G Ayar ekraninda kullanicilar, G/C sinyallerini tanimlayabilir ve eylemleri G/C sekmesi kontro-
liyle yapilandirabilir.
Not: Alet iletisim Arabirimi (TCI) etkinse, aletin analog girisi kullanilamaz.

Girig ve Gikig kisimlari, 6rnegin asagidakiler gibi G/C sinyallerinin tiplerini siralar:

« Dijital standart genel amag, yapilandirilabilir ve alet
+ Analog standart genel amag ve alet
- MODBUS

+ Genel amagli kayitlar (boolean, tamsay! ve yiizen) Genel amacl kayitlara, 6rnegin bir alan
veri yolu (6rnegin Profinet ve EtherNet/IP) (izerinden erisilebilir.

G/G Sinyal Tipi
Giris ve Cikis kisimlarinda siralanan sinyallerin sayisini sinirlamak igin, gérintiilenen icerigi sin-
yal tipine gore degistirmek icin, ekranin tstiindeki Goriiniim agilan menisind kullanin.

Kullanici Tanimh Adlan Atama
Robotla ¢alisirken sinyallerin ne yaptigini kolayca hatirlamak igin kullanicilar, adlari Giris ve Gikis
sinyalleriyle iligskilendirebilir.
1. istediginiz sinyali segin
2. Adiayarlamak igin ekranin alt kismindaki metin alanina dokunun.

3. Adi varsayilan olarak sifirlamak i¢in, Temizle diigmesine dokunun.

Programda genel amagli bir kaydin (6rnegin bir Bekle komutu veya bir Eger komutunun sartli
ifadesi igin) kullanilabilmesini saglamak igin, kayda kullanici tanimli bir ad verilmelidir Bekle ve If
komutlar sirayla (15.5.3) ve (15.6.4) altinda agiklanmistir. Adi belirtilen genel amagli kayitlar,
ifade Diizenleyicisi ekranindaki Girig veya Gikig segicisinde bulunabilir.

G/G Eylemleri ve G/G Sekmesi Kontrolii
Giris ve Gikis Eylemleri Fiziksel ve Veri Yolu dijital G/C’leri, eylemleri tetiklemek veya bir prog-
ramin durumuna tepki gostermek icin kullanilabilir.
Kullanilabilir Girig Eylemleri:
+ Baglat: yiikselen bir kenarda gegerli programi baslatir veya devam eder. Bu iglev yal-
nizca Uzaktan Kumandadan etkinlestirilir (see 21.4.4).
+ Durdur: Yikselen bir kenarda gegerli programi durdurur.
+ Beklet: Yiikselen bir kenarda gecerli programi bekletir.
+ Serbest siiris: Giris yiiksek oldugunda, robot serbest siriistedir (serbest siriis dig-
mesine benzer sekilde). Bir program caligiyorsa veya diger kosullar serbest siiriise izin
vermiyorsa, giris goz ardi edilir.

UYARI:

Robot, Baglatma girisi eylemi kullanilirken durdurulursa, ilgili prog-
rami yuriitmeden yavasga programin birinci gegis noktasina gider.
Robot, Baslatma girisi eylemi kullanilirken bekletilirse, ilgili prog-
rama devam etmeden yavasca bekletildigi yerden pozisyona gider.

Kullanilabilir Cikis Eylemleri:
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+ Calismadiginda diisiiktir: Program durumu “durduruldu” veya “bekletildi” oldugunda ¢i-
kis disuktdir.

+ GCalismadiginda ylksektir: Program durumu “durduruldu” veya “bekletildi” oldugunda
cikis ylksektir.

+ Galisirken yiiksektir, durduruldugunda disuktir: Program durumu “durduruldu” veya
“bekletildi” oldugunda ¢ikis diisiiktir, calistigindaysa yiiksektir.

« Sirekli Pals: Program calisirken, ¢ikis saniye cinsinden belirli bir siire boyunca yiiksek
ve diiglik arasinda gegis yapar. Pals durumunu korumak igin, programi bekletin veya
durdurun.

G/G Sekmesi Kontrolii Bir ¢ikisin G/C sekmesinden mi (programlayicilar tarafindan ya da hem
operatorler hem de programlayicilar tarafindan) yoksa robot programlari tarafindan mi kont-
rol edilecegini belirleyin.

16.1.4 Degiskenler

Kurulum Degiskenler

Degisken ~ Deger

Montaj

G/C Ayarlar
Degiskenler
Baslangig

Yumusak
Gegis

Baslangi¢
Ug Ekipman
G/C
Konveyor
Takibi

Civatalama

> Gavenlik
> Ozelikler

> EndUstriyel Ha...

Yeni Olustur
Simulasyon .

Degiskenler ekraninda olusturulan degiskenlere Kurulum Degiskenleri denir ve bunlar, normal
program degiskenleri gibi kullanilir. Kurulum Degiskenleri 6zeldir, ¢linkd bir program durup ar-
dindan tekrar basladiginda ve Robot kolu ve/veya Kontrol kutusu kapatilip tekrar ¢alistirildiginda
bile degerlerini korurlar. Bunlarin adlari ve degerleri, kurulumla saklanir, dolayisiyla birden fazla
programda ayni degiskenleri kullanmak mimkiindir.

Y eni kurulum degiskeni clustur
Ad Deder

i_var_1 =

Yeni Olustur diigmesine bastiginizda, yeni degisken igin tavsiye edilen adin yazildigi bir panel
acilir. Adi degistirilebilir ve degeri, metin alanlarindan birine dokunularak girilebilir. Tamam diig-
mesine ancak yeni adi bu kurulumda kullaniimadiginda dokunulabilir.

Bir kurulum degiskeninin degerini degistirmek igin, degisken listede vurgulanabilir ve ardindan
Degeri Diizenle diimesi tiklanabilir.
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UNIVERSAL ROBOTS 16.1 Genel

Bir degiskeni silmek igin, onu segin ve Sil diigmesine dokunun.

Kurulum degiskenlerini yapilandirdiktan sonra, kurulumun kendisinin kaydedilerek yapilandirma
korunur.

Kurulum degiskenleri ve de@erleri her 10 dakikada bir otomatik olarak kaydedilir.

Bir program veya kurulum yiiklendigi ve program degiskenlerinden bir veya daha fazlasi kuru-
lum degiskenleriyle ayni ada sahip oldugunda kullaniciya, sorunu, program degiskeni yerine ayni
addaki kurulum degiskenlerini kullanarak ¢6zme veya sorunu, ¢cakisan degiskenlerin otomatik
olarak yeniden adlandiriimasini saglayarak ¢6zme segenekleri sunulur.

16.1.5 Baslatma

| Kurulum kaydedilimeden 6nce, dedisiklikler etkili olmaz

TCP Varsayllan Program Dosyasi
Montaj Rabot calistirididinda varsaylan bir programi otomatik olarak yUkleyin
G/C Ayarlan O Varsayilan programi yiikle:
Degiskenler
Baslangi¢
Varsayllan programi Calstir Sekmesinde
Yumusak
Gegis AGIK kenari
Baslangig
CUS;;CE kipman ¥ Asagidaki Otomatik Baglatma secenedi de etkinlestiriimisse, glic acildigmda robot hareket etmeye baslayabilir
o Bu sadece Uzaktan Kontrol Modunda kullariabilir.
Konveyor
Takibi Otomatik Baslat
Civatalama
Ana gug aclldidinda, robotu ctomatik olarak baglatin
> Guvenlik
) Ozellikler Robotun etomatik frenini birakma
) Endustriyel Ha... [Jifae <Di.Girig> v lkenari LO v

! Rabot, freni agma prosediriinden dolay: hareket edebilir

Bu sadece Uzaktan Kontrol Modunda kullariabilir.

Baslatma ekrani, bir varsayilan programi otomatik olarak yiikleme ve basglatma ile baslatma si-
rasinda Robot kolunu otomatik olarak baslatma ayarlarini igerir.

UYARI:

1. Otomatik olarak yiikle, otomatik olarak baslat ve otomatik ola-
rak calistir etkinlestirildiginde robot, giris sinyaliyle segilen sin-
yal seviyesi eslestigi siirece, Kontrol Kutusu baslatilir baslatil-
maz programi ¢alistinir. Orneg@in bu durumda kenarin segilen
sinyal seviyesine gegisi gerekmez.

2. Sinyal seviyesi DUSUK olarak ayarlandiginda dikkatli olun. Gi-
rig sinyalleri varsayilan olarak diistik olup, programin harici bir
sinyal tarafindan tetiklenmeden otomatik olarak g¢alismasina
neden olur.

3. Otomatik start ve otomatik baslatma etkinlestirilen bir prog-
rami ¢alistirmadan 6nce Uzaktan Kumanda Modunda olmaniz
gerekir.
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Bir Baglatma Programini Yiikleme
Kontrol Kutusu galistirildiktan sonra varsayilan bir program yiiklenir. Ayrica varsayilan program,
Programi Caligtir ekranina (bakin 14) girildigi ve higbir program yiiklenmediginde otomatik
olarak yiklenir.

Bir Baglatma Programini Baglatma
Varsayilan program, Programi Galistir ekraninda otomatik olarak baslatilir. Varsayilan program
yiikliyse belirtilen harici giris sinyali kenar gegisi algilanirsa, program otomatik olarak baslatilir.
Baslatma sirasinda gegerli giris sinyali seviyesi tanimlanmamistir. Baglatma sirasinda sinyal se-
viyesine uygun bir gecis se¢me, programi hemen baslatir. Ayrica Programi Gahigtir ekranindan
ctkildiginda veya Panoda Durdurma diigmesine dokunuldugunda, Calistir digmesine tekrar ba-
silana kadar otomatik baglatma 6zelligi devre disi birakilr.

16.1.6 Arag G/C'si

TCP

Ug Ekipman G/C araytzdntin nasil kontrol edildigini secin. URCap arayz0 kontrol ediyorsa, kullanict tanimli secenelder gegersiz kilinir

Montaj
G/C Ayarlari Kantrol eden Kullanici -
Degiskenler
U¢ Ekipmah Analog Girisleri Dijital Cikis Modu
Baslangig
Analog Girisler Ug Ekipman Dijital Cikis medu, tall ug ekipmana badh olaralc
Yumusak O aere tarimlanir
Gegis analog_in[2]
Baslangig anelog_in[3] Us Eldpman Cikis Voltaj
Ug Ekipman A Ug eldpman voltajini 24V'ye ayarlamalc, takil ekipman
G, @ lletisim ArayCiz(l * sadece 12V'a yaplandrrimigsa ona zarar verebilir
Konveyor .
Takibi Ug Ekipran lletisim Arabirimi, harici kablo baglantisi olmadan ug
——— ekipmanla iletisim sadlar O il Pin Gricti
) Giivenlik Baud Hizi 115200 v
) = Parite Yol - @ Standart CIkis
_ Dur Biti B - Dijital Cilag 0 Batiyor (NPN) -
RX Bekleme Karalterleri 1,5 Dital Cikis 1 Batiyor (NPN) A
TX Beldeme Karalterleri 3,5

——— 100% Simtlasyon .

G/G Arabirimi Kontrolii
G/G Arabirimi Kontrolii, kullanici kontroli ile URcap kontrolii arasinda gegis yapmaniza olanak
saglar.
1. Kurulum sekmesine dokunun ve Genel altinda Alet G/C'si diigmesine basin.

2. Alet Analog Girigleri ve/veya Dijital Cikis Modu ayarlarina erismek icin, G/G Arabirimi Kont-
rolii altinda, Kullanicr'yi segin. Bir URCap segilmesi durumunda, Alet Analog Girigleri ve/veya
Dijital Cikis Modu ayarlarina erigim kaldirilir.

Arag Analog Girigleri
Alet iletigim Arabirimi

Alet iletigim Arabirimi (TCI), robotun bagh bir aletle, robot aletinin analog girigi tizerinden iletigim
kurmasini saglar. Bu, harici kablolama ihtiyacini ortadan kaldirr.
Alet iletisim Arabirimi etkinlestirildiginde, aletin biitiin analog girisleri kullanilamaz.
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Alet iletigim Arabirimini (TCI) Yapilandirma

1. Kurulum sekmesine dokunun ve Genel altinda Alet G/G diigmesine basin.

2. TCl ayarlarini diizenlemek igin iletigim Arabirimi secenegini secin.

TCl etkinlestirildiginde, Kurulumun G/C Ayariicin aletin analog girisi kullanilamaz ve giris lis-
tesinde goriinmez. Aletin analog girisi ayrica Beklet segenekleri ve ifadeleri gibi programlar
icin de kullanilamaz.

. iletisim Arabirimi altindaki agilan meniilerde gerekli degerleri segin.

Dederlerde yapilan tim degisiklikler hemen alete gonderilir. Herhangi bir kurulum degeri,
aracin kullandigindan farkliysa, bir uyari gériindir.

Dijital Cikis Modu
Alet iletisim arabirimi, iki dijital ¢ikisin bagimsiz olarak yapilandinlmasini saglar. PolyScope'ta

her bir pimin, ¢ikis modunun ayarlanmasina izin veren bir agilan mendisii vardir. Asadidaki sege-
nekleriniz vardir:

+ Batma: Bu, pimin bir NPN veya Batma yapilandirmasinda yapilandiriimasini saglar. Cikis

kapaliysa, pim bir akimin zemine akmasina izin verir. Bu, tam bir daire olusturmak igin, PWR
pimiyle birlikte kullanilabilir (bakin ?7?).

+ Kaynak olusturma: Bu, pimin bir PNP veya Kaynak olusturma yapilandirmasinda yapilandiril-

masini saglar. Cikis agiksa pim, (G/G Sekmesinde yapilandirilabilir) pozitif bir voltaj kaynagi
sunar. Bu, tam bir daire olugturmak igin, GND pimiyle birlikte kullanilabilir (bakin ??).

+ itme / Cekme: Bu, pimin bir itme / Cekme yapilandirmasinda yapilandirnimasini saglar. Cikis

aglksa pim, (G/G Sekmesinde yapilandirilabilir) pozitif bir voltaj kaynagi sunar. Bu, tam bir
daire olusturmak igin, GND pimiyle birlikte kullanilabilir (bakin ??). Cikis kapaliysa, pim bir
akimin zemine akmasina izin verir.

Yeni bir ¢ikis yapilandirmasi segtikten sonra degisiklikler devreye girer. Yikli olan gecerli kuru-
lum, yeni yapilandirmayi yansitacak sekilde degistirilir. Arag gikiglarinin istendigi gibi ¢alistigini
dogruladiktan sonra, degisiklikleri kaybetmemek igin kurulumu kaydettiginizden emin olun.

Cift Pim Giicii

Gift Pim Giic, aletin bir gli¢ kaynagdi olarak kullanilir. Cift Pim Giciini Etkinlestirme, varsayilan
aletin dijital ¢ikiglarini devre digi birakir.

16.1.7 Giivenlik Modlari Arasinda Diizgiin Gegis

Robot Kolu, olaylar sirasinda giivenlik modlari (6rnegin Azaltiimis Mod Girigi, Azaltiimis Mod Te-
tikleyici Diizlemleri, Koruma Amacli Durdurmalar ve U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazi) arasinda
gegis yaparken, bir “yumusak” gegis olusturmak igin 0,4sn kullanmaya galisir. Mevcut uygulama-
larin, “sert” ayara tekabiil eden degismemis davranisi vardir. Yeni kurulum dosyalar varsayilan
olarak “yumusak” ayarindadir.

Hizlanma/Yavaglama Ayarlarini Ayarlama

1. Baslikta Kurulum segenegine basin.

2. Yan Meniide Genel altindan Diizgiin Gegis segcenegini segin.
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3. Daha yiiksek hizlanma/yavaglama
icin Sert segenegini segin, daha diizglin varsayilan gegis ayari icinse Yumusak secenegini

segin.

16.1.8 Girig

H

Kaydet.

TCP |

Montaj

Pozisyonu Dizenleyin

G/C Ayarlari |

Dediskenler

Baslangig |

Buraya Hareket Ettir

Yumusak
Gegis

Baslangi¢
Ug Ekipman
G/C
Konveyor
Takibi

Eksen Pozisyonu

Civatalama

Dirselc
Bilek 1
Bilek 2
Bilek 3

90,00°
-90,00°
-60,00°
-80,00°
90,00°
0,00°

Similasyon .

Baslangig, Robot Kolu igin kullanici tanimli bir doniis konumudur. Baslangi¢ Konumu tanimlan-
diktan sonra, bir robot programi olusturulurken kullanilabilir. Bir Giivenli Baslangic Konumunu
tanimlamak igin Baslangigc Konumunu kullanabilirsiniz. (Bakin 13.2.11)

Baslangici Tanimlama

1. Baslikta Kurulum secenegine basin.

2. Genel altindan Baglangi¢ secenegini segin.

3. Konumu Ayarla diigmesine basin.

4. Robotu Serbest siiriig veya Gegis diigmelerini kullanarak ayarlayin.

16.1.9 Tastyici Takibi Ayari

Konveyor Takibi Ayari, maksimum iki ayri konveyoriin hareketinin yapilandiriimasina izin verir.
Taslyici Takibi Ayari, robotun mutlak veya artan kodlayicilarla ve dodrusal veya dairesel konve-

yorlerle galismasi igin yapilandirma segenekleri sunar.

Bir Konveyorii Tanimlama

1. Baslikta Kurulum segenegine basin.

2. Genel altinda Konveyor Takibi segenegini segin.

3. Konveyor Takibi Ayarinin altindaki agilan listeden Konveyor 1 veya Konveyor 2 segenegini

segin.

Ayni anda sadece bir konveyori tanimlayabilirsiniz.

4. Konveyor Takibini Etkinlestir segenegini segin

5. Konveyor Parametrelerini (kisim 16.1.9) ve Takip Parametrelerini (kisim 16.1.9) ya-

pilandirin.
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Tasiyici Parametreleri
Artan kodlayicilar, 8 ile 11 arasi. Dijital sinyallerin kodunu ¢dzme, 40kHz ile ¢alisir. Bir Tiimlev
kodlayicisi (iki giris gerektirir) kullanildiginda robot, tasiyicinin hizini ve yéniind belirleyebilir.
Tastyicinin yoni sabitse, tastyicinin hizini belirlemek igin Cikan, Diisen veya Cikma ve Diisme
kenarlarindan birini algilamak igin tek bir giris kullanilabilir.

Mutlak kodlayicilar, bir MODBUS sinyaliyle baglanabilir. Bunun igin, (k1sim 16.4.1) altinda bir
Dijital MODBUS Cikis kaydinin 6nceden yapilandiriimasi gerekir.

Takip Parametreleri

Dogrusal Konveyorler Dogrusal bir tasiyici segildiginde, tasiyicinin yoninu belirlemek igin, ku-
rulumun Ozellikler kisminda bir satir 6zelliginin yapilandiriimasi gerekir. Satir seklini kon-
veyOr yoniine paralel olarak, satir seklini tanimlayan iki noktanin arasinda buyiik bir mesafe
kalacak sekilde yerlestirerek, dogrulugu saglayin. iki nokta programlanirken aleti sikica ta-
styicinin kenarina yerlestirerek, cizgi seklini yapilandirin. Satir 6zelliginin yoni, tasiyicinin
hareketinin tersineyse, Yonii ters gevir digmesini kullanin.
Metre basina igaret alani, tasiyici bir metre gittiginde kodlayicinin olusturdugu isaret sayi-
sini gosterir.

Dairesel Konveyorler Bir dairesel tasiyici takip edildiginde, tasiyicinin merkez noktasi tanimlan-
malidir.

1. Kurulumun Sekiller kismindaki merkez noktasini tanimlayin. Devir basina igaretin de-
geri, tastyici bir tam tur dondigiinde kodlayicinin olusturdugu isaret sayisi olmalidir.

2. Konveyoriin doniisiind izlemek igin, alet yoni icin Aleti konveyorle dondiir onay kutu-
sunu igaretleyin.

16.1.10 Tornavida Hareketi Ayari

Bir tornavida yapilandirmak igin, Tornavida Ayarini kullanin.

TCP

Civatalama Ayarlan

Montaj Vidalayici ucu ve vidalama yéntnt belirlernede TCP'yi yapilandirmalk igin TCP i
sayfasini kullanin, Dogru yvapildidini anlamal< ve yénelme agisini ayarlamal icin
G/C Ayarlan | sagdaki grafigi lulanin
Degiskenler Sec -
Baslangi¢
Yumusak
Gegis 'z
Baslangig . . -
G/C Sinyalleri Giris Clkig
Ug Ekipman
G/C Araylz TAMAM Program secimi 1 Baslat
Konveyir Tamii ~| Sec - [sec ~| Sec -

Takibi
- . Program Se¢im
Civatalama Tamam dedil Program secimi 2 Gegikmesi

= S St :
Hazir Program secimi 3
= - -

Program secimi 4

Seg v

O Glig kapal z (—— 100 %> Sirrwj\asy-:wn.

Tornavida Yapilandirma
1. Baslikta Kurulum segenegine basin.
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2. Genel altinda, Tornavida hareketi'ni secin ve Genel altinda TCP diimesine basarak torna-
vida hareketi i¢in kendi TCP'nizi olusturun.

3. Girig ve Gikig altinda, tornavidaniz igin G/C'leri yapilandirin. Giris ve Cikis altinda gorinti-
lenen G/ tipini filtrelemek icin Arabirim listesini kullanabilirsiniz.

4. Baglat altinda, tornavida hareketi eylemini baglatan G/C'yi segin.

Not: Cikis altinda herhangi bir ¢ikis Program Segimi listesinde, Program Segimini (bakin 15.6.8)
bir sayi olarak degistirmek igin bir tamsay! ¢ikigi segebilirsiniz.

16.2 Giivenlik

Bakin bolim 13.

16.3 Ozellikler

<isimsiz=>*
default*

00
00

Calgt

Taban

> Gavenlk &) [lebany

— @® Uc Ekipman -
wpl

+ Nokta B I

7/ Cizgi E

@ Diizlem

) EndUstriyel Ha...

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

Bir Robot programinin bazi alt kisimlari, Robot kolunun tabanindaki digindaki 6zel nesnelere gore
gerceklestirilen hareketlerden olusur. Bu nesneler; tezgahlar, bagska makineler, is pargalari, kon-
veyorler, paletler, vizyon sistemleri veya Robot kolunun gevresinde bulunan boslar veya sinirlar
olabilir. Robot i¢in her zaman 6nceden tanimli iki sekil vardir. Her seklin kendi pozu, Robot kolu-
nun kendisinin yapilandirmasiyla tanimlanmigtir:

+ Taban sekli orijini, robot tabaninin merkezinde olarak bulunur (bakin gekil 16.1)

+ Alet sekli orijini, gegerli TCP’nin merkezinde olarak bulunur (bakin gekil 16.2)

Kullanici tanimh sekiller, calisma alanindaki TCP’nin gegerli pozunu kullanan bir yéntemle yer-
lestirilir. Bu, kullanicilarin Serbest siirlis Modunu kullanarak veya robotu istenilen poza getirmek
icin “iterek” sekillerin konumlarini ayarlayabilece@i anlamina gelir.
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UNIVERSAL ROBOTS 16.3 Ozellikler

Sekil 16.1: Taban &zelligi Sekil 16.2: Takim (TCP) 6zelligi

Bir sekil pozunu tanimlamak igin (¢ farkli strateji vardir (Nokta, Gizgi ve Diizlem). Belli bir uygu-
lamanin en iyi stratejisi, kullanilan nesne tipine ve hassasiyet kosullarina baglidir. Ozel nesne igin
uygulanabiliyorsa, genellikle daha fazla giris noktasina dayali bir sekil (Gizgi ve Diizlem) tercih
edilmelidir.

Dogrusal bir konveyoriin yoniinid dogru tanimlamak igin, olabildigince fazla fiziksel ayrilikla, bir
Cizgi seklinin iki noktasini tanimlayin. Nokta sekli, dogrusal bir konveyor tanimlamak igin de kul-
lanilabilir, ancak kullanicinin TCP'yi konveydr hareketi yoniine gevirmesi gerekir.

Bir tablonun pozunu tanimlamak igin birden fazla nokta kullanmak, yoniin tek bir TCP'nin y6-
niinden ¢ok, konumlara dayal oldugu anlamina gelir. Tek bir TCP yoniini yliksek hassasiyetle
yapilandirmak daha zordur.

Bir sekli tanimlamanin farkl yéntemleri hakkinda bilgi edinmek i¢in bakin (kisimlar: 16.3.2),
(16.3.3) ve (16.3.4).

16.3.1 Bir ozelligi kullanma

Kurulumda bir sekil tanimlandiginda, robot hareketleri (6rnegin Hareket Ettir J, Hareket Ettir L
ve Hareket Ettir P komutlari) ile sekil arasinda iligki kurmak igin ona robot programindan refe-
rans verebilirsiniz (bakin kisim 15.5.1). Bu, (6rnegin birden fazla robot istasyonu oldugunda,
programin ¢alisma siiresi sirasinda bir nesne hareket ettirildiginde veya bir nesne sahnede kalici
olarak hareket ettirildiginde) bir robot programinin kolayca kabul edilmesini saglar. Bir nesnenin
sekli ayarlandiginda, nesneye gore tim program hareketleri de ona goére hareket ettirilir. Diger
ornekler i¢in bakin (kisim 16.3.5) ve (16.3.6).

itilebilir olarak yapilandiriimis olan sekiller ayrica robot Hareket Ettir Sekmesinde (kisim 17)
veya Poz Diizenleyicisi ekraninda (bakin 17.3.1) manuel olarak hareket ettirilirken de yararl
aletlerdir. Bir referans gergevesi olarak bir sekil secildiginde, segilen sekil alaninda gegis ve do-
nislerin Aleti Hareket Ettir digmeleri (bakin 17.3) ve (17.1) ¢alisip, TCP koordinatlarini okur.
Ornegin bir tablo, bir sekil olarak tanimlanmis ve Hareket Sekmesinde bir referans olarak segil-
misse, (6rnegdin yukari/asad, sola/saga, ileri/geri) gevirme oklari robotu tabloya gére bu yonlerde
hareket ettirir. Ayrica TCP koordinatlar, tablo gergevesinde olur.

+ Sekilleragacinda kursun kalem diigmesine dokunarak bir Nokta, Cizgi veya Diizlemi yeniden
adlandirabilirsiniz.

+ Sekiller agacinda Sil diigmesine dokunarak bir Nokta, Cizgi veya Diizlemi silebilirsiniz.

Yavas tempoda galistirilabilir

Segili 6zelligin itilebilir olup olmadigini segin. Bu tercih, ilgili 6zelligin Hareket Ettir ekranindaki
ozellik menistinde goriiniip gériinmeyecedini belirler.
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Burada Robotu hareket ettir segenegini kullanma

Robot kolunu segilen sekle dogru hareket ettirmek icin, Robotu buraya hareket ettir diigmesine
basin. Bu hareketin sonunda, 6zelligin ve TCP’nin koordinat sistemleri ¢akisir.

16.3.2 Bir Nokta ekleme

Kuruluma nokta sekli eklemek i¢cin Nokta digmesine basin. Nokta sekli, Robot kolunun bir giiven-
lik sinirini veya kiiresel baslangi¢ yapilandirmasini tanimlar. Nokta seklinin pozu, TCP’nin konum
ve yoni olarak tanimlanir.

Calist Guinlik

Kurulur ) ven e FegE
. Nokta_1

> Gavenlik
@ Uc Ekipman

® e T
+ Nokta - I
+]

/" Cizgi

@ Diizlem

) Endlstriyel Ha...

£3 -]

| Buraya Hareket Ettir || Bu noktay degistir |

O Normal z (— ] 00 %, Simulasyon .

16.3.3 Bir Cizgi ekleme

Kuruluma bir ¢izgi sekli eklemek icin Gizgi diigmesine basin. Cizgi sekli, robotun izlemesi gere-
ken gizgileri tanimlar. (6rnegin konveyor takibi kullanildiginda). Bir / satiri, 16.3 seklinde gosteril-
digi gibi, iki nokta 6zellidi p7 ve p2 arasindaki bir eksen olarak tanimlanir.

Sekil 16.3'de, birinci noktadan ikinci noktaya dogru yonlendirilen eksen, gizgi koordinat sistemi-
nin y eksenini teskil eder. Z ekseni, p7'in z ekseninin satira dikey olan diizlemine yansitiimasiyla
tanimlanir. Satir koordinat sisteminin konumu, p7 konumuyla aynidir.
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Sekil 16.3: Satir 6zelliginin tanimi

52 <isimsiz>*
llﬂ default

Calzts Kurul

Giegi

> Guvenlik

— @ Uc Ekipman
W Ozellikler / [Cizai
T « Nokta_1
+ Nolta_2 -+
/" Cizgi
@ Diizlem
> Endustriyel Ha...
[ ]
Buraya Hareket Ettir

O Normal 2 ———={ 100% 5\|'|ﬂ\11\a5;,‘-:wr'|.

16.3.4 Diizlem Sekli

Yiiksek hassasiyette bir cergeve gerektiginde, diizlem seklini segin: 6rnegin bir vizyon sistemiyle
calisirken veya hareketleri tabloya gore gergeklestirirken.

Bir diizlem ekleme
1. Kurulumda $ekiller segenegini segin.

2. Sekiller altindan Diizlem segenegini segin.

Bir diizlemi ayarlama

Yeni bir diizlem olusturmak igin diizlem diigmesine bastiinizda, ekrandaki kilavuz bir diizlem
olusturmada size rehberlik eder.

1. Origo segenedini segin
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2. Dizlemin arti x ekseninin yonini tanimlamak igin robotu hareket ettirin
3. Dizlemin arti y ekseninin yoniinid tanimlamak igin robotu hareket ettirin

Diizlem, asagida gosterildigi gibi z- ekseni, x ekseniyle y ekseninin ¢apraz lriinii olacak sekilde,
sag el kurali kullanilarak tanimlanir.

NOT:
Diizlemin zit ydonde normal olmasini istiyorsaniz, dizlemi x ekseni-
nin ters yoninde yeniden ayarlayabilirsiniz.

Diizlemi secip, Diizlemi Degistir diigmesine basarak mevcut bir diizlemi degistirin. Sonra yeni bir
dizlemi ayarlamak icin olanla ayni kilavuzu kullanirsiniz.

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

Bir robot programinin birden fazla kisminin bir tezgaha goreli oldugu bir uygulama disiinin. Sekil
16.4, wpl ile wp4 arasindaki gecis noktalarindan hareketi gosterir.

Robot Programi
Hareket Ettir J
S1
Hareket Ettir L # Ozelligi: P1_var
wpl

wp2
wp3

wp4

Sekil 16.4: Ozellik degistirilerek manuel olarak giincellenen bir 6zellik diizlemine gére dort gegis noktall
basit program

Uygulama igin programin, tablonun konumunun biraz farklilik gosterecegi birden fazla robot ku-
rulumu igin yeniden kullaniimasi gerekir. Tezgaha gore hareket aynidir. Kurulumda tablonun ko-
numunu bir P7 sekli olarak tanimlayarak, diizleme gdére yapilandiriimis olan bir Hareket Ettir L
komutu olan program, sadece kurulum, tablonun gegerli konumuyla giincellenerek ek robotlara
kolayca uygulanabilir.

Galisma alanindaki diger yerler, kurulumlar arasinda farklilik gosterdiginde bile konsept, birden
fazla robot lizerinde ayni gorevi ¢ozebilecek esnek bir programi gergeklestirmesi igin bir uygula-
madaki bir dizi Sekil icin gegerlidir.
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16.3.6 Ornek: Bir Sekil Pozunu Dinamik Olarak Giincelleme

Robotun belli bir gérevi ¢ézmek igin bir tablonun istiindeki belli bir desende de hareket etmesi
gerektigi benzer bir uygulama diigiiniin (bakin 16.5).

wp2 “5_ wpl

P1

= wp3

wpd

Sekil 16.5: Bir diizlem sekline gore dort gegis noktali bir Hareket Ettir L komutu

Robot Programi
Hareket Ettir J
wpl
y = 0.01
o = pl0,y,0,0,0,0] e
P1_var = poz_trans(P1_var, o) s J
Hareket Ettir L # Ozelligi: P1_var k .
wpl
wp2
wp3
wp4

Sekil 16.6: Bir ofseti diizlem 6zelligine uygulama

Robot Programi
Hareket Ettir J
S1
if (dijital_girig[0]) sonra
P1_var = P1
else

P1_var = P2 ’
Hareket Ettir L # Ozelligi: P1_var ,/J“‘*
wpl =

wp2
wp3
wp4

Sekil 16.7: Bir diizlem 6zelliginden digerine gecis

P1'ye goreli olan hareket birkag kez, her defa o ofsetiyle tekrarlanir. Bu érnekte ofset, Y yoniinde
10 cm olarak ayarlanir (bakin sekil 16.6, ofset 07 ve 02). Bu, degiskeni maniple etmek igin,
poz_ekle() veya poz_ge¢() komut dosyasi iglevleri kullanilarak gergeklestirilir. Bir ofset eklemek
yerine, program galigirken farkli bir sekle gegmek mimkdiindir. Bu, Hareket Ettir L komutu P1_var
referans 6zelliginin P7 ve P2 seklindeki iki diizlem arasinda gegis yapilabilen asagdidaki érnekte
gosterilmistir (bakin sekil 16.7).
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16.4 Alan veri yolu

Burada, PolyScope tarafindan kabul edilen, gergek zamanl olarak dagitilan kontrol igin kullani-
lan endistriyel bilgisayar ag iletisim kurallari ailesini ayarlayabilirsiniz. MODBUS, Ethernet/IP ve
PROFINET.

16.4.1 MODBUS istemci G/G Ayarlari

<isimsiz>*

At

MODBUS Client G/C Avarlari
> Gavenlik ~

N/ Endustriyel Ha...

MODBUS IP adresi 10.0.0.2) [ sirah mod Uniteyi sil
EtherNet/IP
PROFINET Tip Adres Ad Deger
@ [Kayit Cika - 18 MODBUS_1 [ 4 E
Frekans [Hz] MODBUS Slave Adresi| 25|
Yanit stiresi [ms]: ----, SUre asimlar: 0, Istek basarisizoldu: 0, Avg. resp. fi ----
® |Dijital Giris - 260, MODBUS_2 E
Frekans [Hz] MODBUS Slave Adresi| 25|
Yanit sdresi [ms]: ----, Sdre asimlar: 0, istek basansizoldu: 0, Avg. resp. fi ----
Y eni Sinyal Ekle
v
[ Geligmis secenelderi gdster Listeyi Yenile

O Normal z (— ] 00 % Simulasyon .

Burada, MODBUS istemcisi (ana) sinyalleri ayarlanabilir. Belirtilen IP adreslerindeki MODBUS su-
nuculari (veya bagiml birimler) ile olan baglantilar, girig/cikis sinyalleri ile olusturulabilir (kayitlar
veya dijital). Programlarda kullanilabilmesi igin her sinyalin benzersiz bir adi vardir.

UYARI:
Baglanti kesildi sinyallerine erisildiginde, programiniz durdurulur.

Yenile

Bu diigmeye bastiginizda, tim MODBUS baglantilari yenilenir. Yenileme, tim modbus birimlerinin
baglantisini keser ve bunlari tekrar baglar. Tim istatistikler silinir.

Birim ekle
Yeni bir MODBUS birimi eklemek igin 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 digmeye basin.
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Sirali mod

Sadece Gelismis Segenekleri Géster (bakin 16.4.1) secildiginde kullanilabilir. Bu onay kutusu se-
cildiginde, modbus istemcisi bir sonraki istegi géndermeden dnce bir yaniti beklemeye zorlanir.
Bu mod, bazi fieldbus birimleri igin gerekir. Bu segenegin agilmasi, birden fazla sinyal oldugunda
yardimci olabilir ve artan istek siklidi, sinyal kesintilerine neden olur. Sirali modda birden fazla
sinyal tanimlandiginda, gegerli sinyal frekansinin, istenenden daha diisiik olabilecegini unutma-
yin. Gegerli sinyal frekansi, sinyal istatistiklerinde gézlemlenebilir (bakin kisim 16.4.1). Gegerli
sinyal frekansi, “Frekans” acilan listesinde segcilen degerin yarisindan azsa, sinyal gostergesi sa-
riya doner.

Sinyal ekle
ilgili MODBUS birimine bir sinyal eklemek icin bu diigmeye basin.

Sinyal sil
ilgili MODBUS biriminden bir MODBUS sinyalini silmek icin bu diimeye basin.

Sinyal tiiriinii ayarla

Sinyal tiiriini se¢gmek i¢in bu agilan meniiyi kullanin. Kullanilabilir tirler sunlardir:

Dijital giris Dijital giris (bobin), sinyalin adres alaninda belirtilen bobin tizerindeki MODBUS biri-
minden okunan bir bitlik miktardir. Fonksiyon kodu 0x02 (Ayrik Girigleri Oku) kullanilr.

Dijital ¢ikis Dijital ¢ikis (bobin), tek bit miktari olup, yiiksek veya diigiik olarak ayarlanabilir. Bu ¢I-
kisin deg@eri kullanici tarafindan ayarlanmadan 6nce, uzak MODBUS birimindeki deger oku-
nur. Bu ise, islev kodu 0x01 (Okuma Bobinleri) kullanildigi anlamina gelir. Cikis bir robot
programiyla veya sinyal degerini ayarla diigmesine basilarak ayarlandiginda, islev kodu
0x05 (Tek Bobin Yaz) ve (st kullanilir.

Girisi kaydedin Kayit girisi, adres alaninda belirtilen adresten okunan 16 bitlik bir miktardir. Fonk-
siyon kodu 0x04 (Giris Kayitlarini Oku) kullanilr.

Cikisi kaydedin Kayit cikisi, kullanici tarafindan ayarlanabilen 16 bitlik bir miktardir. Kaydin de-
geri ayarlanmadan 6nce, uzak MODBUS birimindeki degeri okunur. Bu ise, islev kodu 0x03
(Okuma Tutma Kayitlar) kullanildigi anlamina gelir. Cikis bir robot programiyla veya sinyal
degerini ayarla alaninda bir sinyal degeri belirlenerek ayarlandiginda, uzak MODBUS biri-
mindeki degeri ayarlamak i¢in iglev kodu 0x06 (Tek Kayit Yaz) kullanilir.

Sinyal adresini ayarla
Bu alanda uzak MODBUS sunucusunun adresi gosterilir. Farkli bir adres segmek icin ekran tus
takimini kullanin. Gegerli adresler Ureticiye ve uzak MODBUS biriminin yapilandirmasina gére
degisir.

Sinyal adini ayarla
Kullanici, ekrandaki klavyeyi kullanarak, sinyale bir ad verebilir. Sinyal, programlarda kullanildi-
ginda bu ad kullanilr.

Sinyal degeri
Burada, sinyalin o anki degeri gosterilir. Kayit sinyalleri icin bu deger isaretsiz tamsayi olarak
ifade edilir. Cikis sinyallerinde, diigmeyi kullanarak istenen sinyal degeri ayarlanabilir. Kayit ¢ikigi
icin yine, birime yazilacak deger isaretsiz tamsay olarak saglanmalidir.
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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 yaniti alindiginda,
yanit kodu goriintiilenir. MODBUS-TCP istisna yanitlari:

E1 YASAK ISLEV (0x01) Sorguda alinan fonksiyon kodu, sunucu (veya bagimli birim) igin izin
verilebilir bir eylem degildir.

E2 YASAK VERI ADRESI (0x02) Sorguda alinan fonksiyon kodu, sunucu (veya bagimli birim) igin
izin verilebilir bir eylem degildir; girdiginiz sinyal adresinin uzak MODBUS sunucusunun ayar-
larina uygun olup olmadidini kontrol edin.

E3 YASAK VERI DEGERI (0x03) Sorgu veri alaninda bulunan bir deger, sunucu (veya bagimli bi-
rim) igin izin verilebilir bir deger degildir, girilen sinyal degerinin uzak MODBUS sunucusun-
daki belirtilen adres igin gecerli olup olmadigini kontrol edin.

E4 BAGIMLI CIHAZ ARIZASI (0x04) Sunucu (veya bagimli birim), istediginiz eylemi gergeklestir-
meye calisirken, kurtarilamayacak bir hata olustu.

E5 ONAY (0x05) Uzak MODBUS birimine gonderilen programlama komutlariyla birlikte 6zelles-
tirilmis kullanim.

E6 BAGIMLI CIHAZ MESGUL (0x06) Uzak MODBUS birimine génderilen programlama komutla-
riyla birlikte 6zellestirilmis kullanim, bagimli birim (sunucu) su an yanitlayamiyor.

Gelismis Segenekleri Goster
Bu onay kutusu, her bir sinyale iligkin gelismis segenekleri gosterir/gizler.

Gelismis Segenekler

Giincelleme Sikhgi Bu mend, sinyalin glincelleme sikhgini deg@istirmek icin kullanilabilir. Giin-
celleme siklidi, sinyal dederini okumak veya yazmak {izere uzak MODBUS birimine istek
gonderilme sikhidini ifade eder. Frekans 0 olarak ayarlandiginda, modbus istekleri bir mod-
bus_al_sinyal_durumu, modbus_ayarla_g¢ikis_kaydi ve modbus_ayarla_gikis_sinyali komut dos-
yasi iglevi kullanilarak istek Gzerine baslatilir.

Bagimh Birim (Slave) Adresi Bu metin alani, belirli bir sinyale karsilik gelen istekler icin belirli
bir bagimh birim (slave) adresi ayarlanmasi 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 kila-
vuzuna basvurmaniz onerilir.

Yeniden baglanma sayisi TCP baglantisinin kapanip ve tekrar baglanma sayisi.
Baglanti durumu TCP baglanti durumu.

Yanit siiresi [ms | Modbus isteginin génderilmesiyle yanitin alinmasi arasindaki siire - bu ancak
iletisim etkin oldugunda giincellenir.

Modbus paketi hatalari Alinan paketler arasindan hata igerenlerinin sayisi (6rnegin gegersiz uzun-

luk, eksik veriler, TCP soket hatasi).
Siire agimlari Yanitlanmayan modbus talebi sayisi.
istek basarisiz oldu Gegersiz soket durumundan dolayi génderilemeyen paketlerin sayisi.

Gegerli frek. istemci (ana) sinyal durum giincellemelerinin ortalama sikhidi. Bu deger, sinyalin
sunucudan (veya bagimli birimden) bir yanit aldi§i her defasinda tekrar hesaplanir.

TUm sayaglar, 65535'e kadar artarak sayar ve sonra donip 0'a kadar geri sayar.
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16.4.2 Ethernet/IP

EtherNet/IP ile robotun bir EtherNet/IP baglantisini etkinlestirebilir veya devre disi birakabilirsi-
niz. Etkinlestir ayarlandiginda, EtherNet/IP tarayicisi baglantisi kesildiginde bir programda hangi
eylem yapilacagini secebilirsiniz. Bu eylemler, sunlardir:

Higbiri: PolyScope, EtherNet/IP baglantisinin kesilmesini goz ardi eder ve programa normal bir
sekilde devam eder.
Beklet: PolyScope, gecgerli programi duraklatir. Program, durduruldugu yerden devam eder.

Durdur: PolyScope, gecerli programi durdurur.
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17 Hareket Ettir Sekmesi

Bu ekranda, robot aracini gevirmek/dondiirmek ya da robot eklemlerini tek tek hareket ettirmek
suretiyle, robot kolunu dogrudan hareket ettirebilirsiniz (ylritebilirsiniz).

= 2% Q
Program  Kurubm _HarekeEEEH G/ Gunii
TCP Pozisyonu Robot
Ozelic Alctif TCP
Gorunum ¥ | TCP

TCP Yénelme Agisi

=

=

Q?Ana konum ,-'i' Elle Y énlendir

L Sifir Pozisyo...

Ug Ekipman Pozisyonu

x| 0,00/mm

Rx|  0,000]rad

v | -232,90/mm

RY[ 2,221)rad

z| 679,40/mm

Rz| -2,221rad

Eksen Pozisyonu

Taban

0,00 °

Omuz

-90,00 °

Dirsel

0,00 °

Bilek 1

-90,00

Bilek 2

0,00

Bilek 3

0,00 °

17.1 Araci Hareket Ettir

Robot kolunu belli bir yénde hareket ettirmek icin, Aleti Hareket Ettir oklarinin herhangi birini

basili tutun.

- Gevirme oklan (list), robotun alet ucunu belirtilen yénde hareket ettirir.

- Dondiirme oklan (alt), robot aletinin yoniinii belirtilen yonde degistirir. Déndiirme noktasi,
Alet Merkez Noktasi (TCP), yani robot aleti Gizerinde karakteristik bir nokta saglayan, robot
kolunun ucundaki noktadir. TCP, kii¢lik bir mavi top olarak gosterilir.

17.2 Robot

Robot TCP'nin gegerli konumu bir giivenlik veya tetikleyici diizlemine yaklasirsa veya robot ara-
cinin yond, arag yondi alan sinirina yakinsa (bakin 13.2.5), yakin alan sinirinin bir 3B gériinimii

gosterilir.

Not: robot bir program galistirdiginda, sinir limitlerini goriintiileme devre disidir.

Glivenlik diizlemleri sari ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve robot TCP'nin yerlestiril-
mesine izin verilen diizlem tarafini belirten kii¢ik bir okla gosterilir. Tetikleyici diizlemleri mavi ve
yesil renkte ve Normal modu sinirlarinin (bakin 13.2.2) etkin oldugu, diizlemin yanina donik
olan kiiguk bir okla goriintilenir. Arag oryantasyonu alan sinir, kiiresel bir koniyle, robot aracinin
gegcerli oryantasyonunu belirten bir vektorle gosterilir. Koninin igi, takim oryantasyonu (vektorii)

icin izin verilen alani temsil eder.
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UNIVERSAL ROBOTS 17.3 Arag Pozisyonu

Robot TCP’si artik sinirin yakininda degilse, 3B gortintiisii kaybolur. TCP, bir alan sinirini ihlal edi-
yorsa veya ihlal etmeye ¢ok yaklasmissa, sinir gostergesi kirmizi olur.

Ozellik

Robot alaninin sol {ist kdsesinde, Ozellik altinda, robot kolunun Gériiniim, Taban veya Alet 6zel-
liklerine gore nasil kontrol edilecegini tanimlayabilirsiniz.

Not: Robot kolu istediginiz sekilde kontrol etmek igin, Goriiniim 6zelligini segin, sonra Dondiirme
oklarini, 3B resmini goriintiileme agisini gergek robot kolu gérdiigiiniiz agiyla ayni olacak sekilde
degistirmek icin kullanin.

Etkin TCP
Robot alaninin sag kosesinde, Etkin TCP altinda, gecerli etkin Alet Merkez Noktasi (TCP) adi go-
rintdlenir.

Girig

Baslangi¢ diigmesi robotu Kurulum altinda daha 6nce tanimlanmis olan konuma geri donddr-
mek igin, Otomatik diigmesini (bakin 14.4) basili tutabileceginiz Robotu Pozisyona Getir ek-
ranina erigim saglar (bakin 16.1.8).

Serbest siiriig

Ekrandaki Serbest siiriig diigmesi, Robot Kolunun istediginiz konumlara/pozlara ¢ekilmesine
izin verir.

Sifir Pozisyon

Sifir Konum diigmesi, Robot Kolunun dik bir konuma dénmesini saglar.

17.3 Arag Pozisyonu

Metin kutulari, segilen 6zellikle ilgili TCP’nin tam koordinat degerlerini gosterir.
Not: Adi verilen birden fazla TCP’ye yapilandirabilirsiniz (bakin 16.1.1). Ayrica Poz Diizenleyi-
cisi ekranina erigsmek i¢in Pozu diizenle segenegini de segebilirsiniz.

17.3.1 Poz Diizenleyicisi Ekrani

Bu ekranda, hedef eklem konumlarini veya robot aracinin bir hedef pozunu (konum ve yonii)
belirtebilirsiniz. Bu ekran, “gevrimdisi” ve robot kolunu dogrudan kontrol etmiyor.
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Robot Ozellik
‘Goru'hum
TCP
x -0/ mm E E
¥ -232,9mm [+][ -]
z 679.4mm [+ -]
Rotasyon Vektoru [rad] A4
RX 0 +][=]
RY 2,221 +][=]
RZ -2,221 j ?
Eklem Pozisyonlari
Taban 0 - E E
omuz -90|° T+ =]
Dirsek 0 FI=
Bilek 1 -90/° j ?
Bilek 2 0 [+][=]
Bilek 3 o [+|[-]

O Normal

Robot

Robot kolunun gegerli pozisyonu ile belirtilen yeni hedef pozisyonu 3B grafikte gosterilir. Robot
kolunun 3B ¢izimi robot kolunun gegerli pozisyonunu gosterir ve robot kolunun “gélgesi” de, ro-
bot kolunun, ekranin sag tarafinda belirtilen degerlerle kontrol edilen hedef konumunu gosterir.
Blyuteg simgelerine basarak yakinlastirma/uzaklastirma yapabilir veya parmagi surikleyerek
goriinimui degistirebilirsiniz.

Robot TCP'nin belirtilen hedef konumu bir glivenlik veya tetikleyici diizlemine yaklasirsa veya
robot aracinin oryantasyonu, arag oryantasyonu alan sinirina yakinsa (bakin 13.2.5), yakin alan
sinirinin bir 3B gortinimi gosterilir.

Glivenlik diizlemleri sari ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve robot TCP’nin yerlesti-
rilmesine izin verilen diizlem tarafini belirten kiigiik bir okla gosterilir. Tetikleyici diizlemleri mavi
ve yesil renkte ve Normal modu sinirlarinin (bakin 13.2.2) etkin oldugu, diizlemin yanina doniik
olan kiiguk bir okla goriintiilenir. Arag oryantasyonu alan siniri, kiiresel bir koniyle, robot aracinin
gegerli oryantasyonunu belirten bir vektorle gosterilir. Koninin igi, takim oryantasyonu (vektori)
icin izin verilen alani temsil eder.

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

Ozellik ve arag pozisyonu

Ekranin sag st kdsesinde dzellik secici bulunur. Ozellik segici, robot kolunun hangi 6zellige gore
denetlenecegini belirler

Ozellik segicinin altinda, o sirada etkin olan Ara¢ Merkez Noktasinin (TCP) adi goriintiilenir. Ad-
landinlmis birden fazla TCP'yi yapilandirma hakkinda daha fazla bilgi igin bakin 16.1.1. Metin
kutular, segilen 6zellikle ilgili TCP’nin tam koordinat degerlerini gdsterir. X, Y ve Z, aletin konu-
munu kontrol ederken, RX, RY ve RZ ise aletin yoniini kontrol eder.

Yon temsilini segmek icin, RX, RY ve RZ kutularinin Gstiindeki agilan kutu menistind kullanin. Kul-
lanilabilir tiirler sunlardir:
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UNIVERSAL ROBOTS 17.4 Baglanti Konumu

+ Dondiirme Vektorii [rad] Yon, bir dondiirme vektérii olarak verilmistir. Eksenin uzunlugu
radyan cinsinden doniilecek acgidir ve vektoriin kendisi de doniilecek ekseni belirler. Bu var-
sayilan ayardir.

+ Dondiirme Vektorii [°] YOn, dondiirme vektérii olarak verilmis olup, vektoriin uzunlugu ise
derece olarak donduriilecegi agidir.

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

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

* RPY [°] Yuvarlama, aralik ve savrulma (RPY) acilari; burada agilar, derece cinsindendir.

Koordinat tiklatilarak degerler diizenlenebilir. Bir kutunun hemen sagindaki + veya - digmelerini
tiklatarak, gecerli degere bir miktar ekleyebilir/gegerli degerden bir miktarn gikarabilirsiniz. Bir
diigmeyi basip basili tutmak, dederi dogrudan artirir/azaltir. Digme ne kadar basili tutulursa,
artis/azalma da o kadar biyiik olur.

Baglanti konumlari

Ayri ayn eklem konumlarinin dogrudan belirtiimesini saglar. Her eklem konumunun —360° ile
+360° arasindaki aralikta bir degeri olabilir ve bunlar da eklem sinirlaridir. Eklem konumu tik-
latilarak degerler diizenlenebilir. Bir kutunun hemen sagindaki + veya - digmelerini tiklatarak,
gecerli degere bir miktar ekleyebilir/gecerli degerden bir miktar gikarabilirsiniz. Bir diigmeyi ba-
sip basili tutmak, dederi dogrudan artirir/azaltir. Digme ne kadar basil tutulursa, artis/azalma
da o kadar biiyiik olur.

Tamam diigmesi

Bu ekran, Hareket Ettir sekmesinden etkinlestirildiginde (bakin 17), Tamam diigmesine basildi-
ginda Hareket Ettir sekmesine doniiliir ve burada robot kolu, belirtilen hedefe dogru hareket
eder. Belirtilen son deger bir arag koordinati idiyse, robot kolu, hedef konuma, Hareket Ettir L ha-
reket triind kullanarak hareket ederken, en son bir eklem konumu belirtildiginde ise robot kolu,
hedef konuma, Hareket Ettir J hareket tiiriini kullanarak hareket eder. Farkl hareket tiirlerinin
tarifi igin bakin 15.5.1.

Iptal diigmesi

Iptal diigmesini tiklattiginizda, tim degisiklikler g6z ardi edilerek ekrandan ¢ikilir.

17.4 Baglanti Konumu

Eklem Konumu alani, bireysel eklemleri dogrudan kontrol etmenizi saglar. Her eklem, bir yatay
gubukla tanimlanan, —360° ile +-360° arasindaki varsayilan bir eklem sinir araligi boyunca hare-
ket eder. Sinira ulasildiginda, bir eklemi artik daha fazla hareket ettiremezsiniz.

Not: Eklemleri, varsayilandan farkli bir konum araliginda yapilandirabilirsiniz (bakin 13.2.4),
bu yeni aralik, yatay gubugun igindeki kirmizi bolgeyle belirtilir.
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17.4 Baglanti Konumu

UNIVERSAL ROBOTS

UYARI:

1. Ayarlar sekmesindeki yergekimi ayari (bakin 16.1.2) yan-

ligsa veya robot kolu agir bir yiik tasiyorsa, Serbest siiriig
sekmesine bastiginizda robot kolu hareket etmeye (diismeye)
baglayabilir. Bu kutuda Serbest siiriisii tekrar serbest birakin.

. Dogru kurulum ayarlarini kullanin (6rnegin Robot montaj agisi,

tasima kapasitesi kiitlesi ve agirlik merkezini saptirma tasima
kapasitesi). Programla birlikte kurulum dosyalarini kaydedin
ve ylkleyin.

. Serbest siiriig digmesine basmadan 6nce tagima kapasitesi

ayarlariile robot montaj ayarlari dogru ayarlanmalidir. Bu ayar-
lar dogru degilse, Serbest Siiriigii etkinlestirildiginizde robot
kolu hareket eder.

. Serbest siliriig islevi sadece risk degerlendirmesinin izin ver-

digi kurulumlarda kullanilmalidir. Alet ve engellerin keskin ke-
narlari veya sikma noktalari bulunmamalidir. Tim personelin
robot kolunun ulagamayacagi yerde olmasini saglayin.
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G/C Sekmesi

18.1 Robot
Calistir P Kurulum Giinlik )
v/ Dahili Y apilandiriabilir Giris ¥ apilandirilabilir Gikis Dijital Girig Dijital Gikis
et S Guard Reset 4 oJd4 0 4 o4
S-Guard Reset 5 1[5 1 5 Prog-Running | | [(]5
2 6 2(00s Start-Prog 6 20 0s
3 7 30037 Stop-Prog 7 30 3dr7
Analog Giris Ug Ekipman Dijital Girisi Ucg Ekipman Dijital Cikisi
analog_in[0] 0,00V o] 1 o1
ov ov
Akim
ov lov
Analog Cikis Ug Ekipman Analog Girisi
analog_in[2] 0.00v Voltaj
anaog ourto] @ ov 10V
4,00 mA
analog_in[3] 0,00V Voltaj
analog_out[1 m -
oot @ Ao | ov 1o

4,00 mA

Bu ekranda her zaman, robot kontrol kutusuna giden veya robottan gelen canli G/C sinyallerini
izleyebilir ve ayarlayabilirsiniz. Ekran, programin yiirttildigid zaman dilimi de dahil olmak tizere,
G/C’nin gegerli durumunu gorintiler. Program yiriitmesi sirasinda herhangi bir degisiklik yapi-
lirsa program durur. Program durdudunda, tiim ¢ikis sinyalleri durumlarini korur. Ekran yalnizca
10 Hz ile glincellendiginden, ¢ok hizli bir sinyal diizglin goriintiilenemeyebilir.

Yapilandinlabilir G/G’ler, kurulumun giivenlik G/C yapilandirma bélimiinde tanimlanmis 6zel gi-
venlik ayarlariigin ayrilabilir (bakin 13.2.9); ayrilanlar, varsayilan veya kullanici tanimli ad yerine
glivenlik islevi adina sahip olacaktir. Glivenlik ayarlari igin ayrilan yapilandirilabilir ¢ikislar degis-
tirilemez ve sadece LED’ler olarak goriintilenir.

Sinyallerin elektrik ayrintilari ?? bélimiinde agiklanmistir.

Voltaj Alet Cikisinda, yalnizca Alet Cikisi Kullanici tarafindan kontrol edilirken Voltaj yapilandi-
rilabilir. Bir URCap segilmesi durumunda, Voltaja erigim kaldirilir.

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

Alet iletigim Arabirimi Alet iletisim Arabirimi TCI etkinse, aletin analog girisi kullanilamaz.
G/C ekranindaki Alet Girigi alani, asagida gosterildigi sekilde degisir.
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UNIVERSAL ROBOTS 18.2 MODBUS

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One

RX Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3.50
NOT:

Calistirilan Cift Pim etkinse, aletin dijital ¢ikislar agagidaki sekilde
adlandiriimalidir:

- alet_cikisi[0] (Gug)
- alet_cikisi[1] (GND)

Alet Cikisi alani asagida gosterilmistir.

Tool Digital Output

II:I ower |:" _-T. II.II.II II'__:I

Current

OO0 mA

18.2 MODBUS

Kurulumda ayarlandiklarindan, asagidaki ekran gorintiileri MODBUS istemcisinin G/C sinyalle-
rini gosterir. Sayfanin lstiindeki agilan meniileri kullanarak, goriintiilenen igerigi sinyal tipine ve
birden fazlasi yapilandiriimigsa MODBUS birimine gore degistirebilirsiniz. Listelerdeki her sinyal,
onun baglantilarinin durumunu, degerini, adini ve sinyal adresini igerir. G/G sekmesi kontroliiniin
baglanti durumu ve segimi buna izin veriyorsa, ¢ikis sinyalleri degistirilebilir (bakin 16.1.3).
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18.2 MODBUS

UNIVERSAL ROBOTS

> Daili

MODBUS

MODBUS tnitesi: 127.0.0.1
%] 0 MODBUS_1 [0]

Girisler Cikaslar
MODBUS tnitesi: 10.0.0.2 MODBUS tnitesi: 10.0.0.2
IS ] MODBUS_4 [260] %] 0 MODBUS_3 [18]

MODBUS unitesi: 127.0.0.1

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

MODBUS_8 [20]

G666 6GGOGG

MODBUS_9 [21]
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18.2 MODBUS
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19 Ginliik Sekmesi

Okunan Degerler Eklem YUk

Deretleyici Sicaklig 24.0 °C o Taban TAMAM s 0,0V -

Ana Vottaj 48,0V 1) Omuz TAMAM —c 0,0V P ]

Ort. Robot Guict ow %) Dirsek TAMAM — s 0,0V

Akim 0,0A 3 Bilek 1 TAMAM —rar 0,0V z I

GIC Alami 0A ) Bllek 2 TAMAM = 0,0V

Uc Ekiprnan Alanmi 0mA 5 Bllek 3 TAMAM s 0,0V (R (A
Tarih Gonlaga

[ 2019-05-20 07:44:54 Gérintle: |I| |§| Q

‘ 2019-05-20 07:44:50.944 PolyScope COAOD ~

Daha ayrintil bilgiler gérmelc igin Tarih
gunltiglinden bir olay segin.

Normal

19.1

Okumalar ve Eklem Yiikii

Ekranin tst yarisi, Robot Kolunun ve Kontrol Kutusunun saglk durumunu gosterir.
Ekranin sol tarafinda, Kontrol Kutusuyla iliskili bilgiler gésterilirken, ekranin sag tarafinda robot
eklemiyle ilgili bilgiler gosterilmistir. Her eklem, eklem yiikiiniin sicakhgini ve voltaji goriintdler.

19.2

Tarih kiitligii
ilk siitun, giinliik girisinin dnem derecesini kategorize eder. ikinci siitun, mesajlarin varis saatini
gosterir. Sonraki slitun, mesajin gonderenini gosterir. Son siitun ise mesajin kendisini gosterir.
Mesajlar, derecesine tekabiil eden gecis diigmeleri segilerek siiziilebilir. Ustteki sekil, bilgiler ve
uyari mesajlan sizilirken hatalarin goriintiilenecegini gosterir. Bazi glinlik mesajlari, glinlik
girisi segildikten sonra sagda goriintlilenen daha fazla bilgiyi saglamak igin tasarlanmistir.

19.3

Hata Raporlari Kaydediliyor

Glinliik gizgisinde bir kagit klipsi simgesi goriiniirse, ayrintili bir durum raporu kullanilabilir.

+ Bir giinlik gizgisini segin ve raporu bir USB bellegine kaydetmek icin Raporu Kaydet diig-
mesine dokunun.

+ Rapor, bir program calisirken kaydedilebilir.
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UNIVERSAL ROBOTS

19.3 Hata Raporlar Kaydediliyor

Asagidaki hata listesi izlenebilir ve disari verilebilir:

NOT:

rapor saklanir.

* Ariza

Dahili PolyScope istisnalari
Koruyucu Durdurma
URCap'taki islenmemis istisna

ihlal

Yenisi olusturuldugunda, en eski olan rapor silinir. Sadece son bes

Disari aktarilan rapor, asagidakileri igerir: bir kullanici programi, bir gegmis giinlig, bir kurulum
ve calisan servislerin bir listesi.
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20 Program ve Kurulum Yoneticisi

Program ve Kurulum Yoneticisi, Program ve Kurulumlari olusturmaniz, yiiklemenizi ve yapilandir-
manizi saglayan i¢ simgeye isaret eder: Yeni..., Ag... ve Kaydet.... Dosya Yolu, yiiklenen gegerli
Program adinizi ve Kurulum tipini goriintiiler. Dosya Yolu, yeni bir Program veya Kurulum olus-
turdugunuzda veya yiiklediginizde degisir. Bir robot igin birden fazla kurulum dosyaniz olabilir.
Olusturulan programlar etkin kurulumu otomatik olarak yikler ve kullanir.

20.1 Ag...

Bir Program ve/veya Kurulum yiiklemenizi saglar.

B 2+ QH

Calstr | Prog arekt Ettir

Program Degiskenler

Durduruldu

Robotun Yasi

[0 Gecis Noktalarini Géster

Bir Programi Agma

1. Program ve Kurulum Yoneticisinde Ag... segenegine dokunun ve Programi segin.
2. Programi Yikle ekranindan mevcut bir programi segin ve Ag tusuna basin.

3. Dosya Yolunda, istediginiz program adinin gorintiilendigini dogrulayin.
Bir Kurulumu Agma.

1. Program ve Kurulum Yoneticisinde Ag... segenegine dokunun ve Kurulumu segin.

2. Robot Kurulumunu Yikle ekranindan mevcut bir kurulumu segin ve Ag tusuna basin.
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UNIVERSAL ROBOTS 20.2 Yeni...

3. Robotun yeniden baslatiimasini istemek igin, Glivenlik Yapilandirmasi kutusundan Uygula
segenedini segin ve yeniden baslatin.

4. Gegerli Programin kurulumunu ayarlamak igin, Kurulumu Ayarla segenegini segin.

5. Dosya Yolunda, istediginiz kurulum adinin gortinttilendigini dogrulayin.

20.2 Yeni...

Yeni bir Program ve/veya Kurulum olusturmanizi saglar.

AR 2+ QK

©alte | Program  Kurum Harskst Ettir _ G/C Giinlik

Program Degiskenler

Durduruldu

Robotun Yasi

aat  Dakika

0 00 02 32

O Gegis Noktalarin Goster

O Normal z (—— 100 % Sirrwj\asy-:wn.

Yeni bir Program

1. Program ve Kurulum Yoneticisinde Yeni... secenegdine dokunun ve Programi segin.
2. Program ekraninda, yeni programinizi istediginiz sekilde yapilandirin.

3. Program ve Kurulum Yoneticisinde Kaydet... segenegine dokunun ve Timunu Kaydet veya
Programi Farkl Kaydet... se¢enegini segin.

4. Programi Farkli Kaydet ekraninda bir dosya adi atayin ve Kaydet tusuna basin.

5. Dosya Yolunda, yeni program adinin gorintilendigini dogrulayin.

Yeni bir Kurulum
Not: Bir kurulumu, robotu kapattiktan sonra kullanmak igin kaydetmeniz gerekir.

1. Program ve Kurulum Yoneticisinde Yeni... segenegine dokunun ve Kurulumu segin.
2. Givenlik Yapilandirmasini Onaylaya Basin.
3. Kurulum ekraninda, yeni kurulumunuzu istediginiz sekilde yapilandirin.

4. Program ve Kurulum Yoneticisinde Kaydet... segenegine dokunun ve Kurulumu Farkli Kay-
det... segenegini segin.

5. Robot Kurulumunu Kaydet ekraninda bir dosya adi atayin ve Kaydet tusuna basin.
6. Gegerli Programin kurulumunu ayarlamak igin, Kurulumu Ayarla segenegini segin.

7. Dosya Yolunda, yeni kurulum adinin goriintilendigini dogrulayin.
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20.3 Kaydet... UNIVERSAL ROBOTS

20.3 Kaydet...

Degiskenler

Durum

Durduruldu

Robotun Yasi

Gun  Saat Dakika Sanie

0 00 02 33

O Gecis Noktalarini Gester

Kaydet..., lic segcenek sunar. Yiklediginiz-olusturdugunuz programa/kuruluma bagli olarak sun-
lari yapabilirsiniz:

Tuimiinii Kaydet ile gegerli Program ve Kurulumu hemen, sistemin farkli bir konuma veya farkli
bir adla kaydetmesi gerekmeden kaydedin. Not: Program veya Kurulumda higbir degisiklik yapil-
madidinda, Timini Kaydet... digmesi devre digi olarak gorindir.

Programi Farkl Kaydet... ile yeni Program adini ve konumunu degistirin. Not: gecgerli Kurulum
da mevcut ad ve konumla kaydedilir.

Kurulumu Farkli Kaydet... ile yeni Kurulum adini ve konumunu degistirin. Not: gegerli Program,
mevcut ad ve konumla kaydedilir.

20.4 Dosya yoneticisi
N 2 ¢ QM

ABCDE.urp

StartABCDE.Urp

Dosya adi: Filtre:

StartABCDE.urp Universal Robots Program dosyalari v |

O Normal
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UNIVERSAL ROBOTS 20.4 Dosya yoneticisi

Bu resim, asagidaki diigmelerden olusan yiikleme ekranini gosterir;

Ekmek Kingi Yolu Ekmek kingi yolu, mevcut konuma giden bir dizin listesi gosterir. Ekmek kiri-
ginda bir dizin adi segildiginde, konum o dizine degisir ve onu dosya se¢im alaninda goriintiiler.

Dosya Se¢im Alan1  A¢cmak istediginiz bir dosyanin adina dokunun. Dizinler, adlar yarim saniye
basili tutularak segilir.

Dosya Siizgeci Gosterilen dosya tiplerini belirtebilirsiniz.

Dosyaadi Secilen dosya burada gosterilir. Bir dosyayi kaydederken, dosya adini manuel olarak
girmek icin metin alanini kullanin.

Eylem diigmeleri Eylem ¢ubugu, dosyalar yonetmenizi saglayan bir dizi diigmeden olusur.
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21 Hamburger menusi

21.1 Yardim

PolyScope’un kapasitelerini olusturan tiim elemanlarin tanimlarini bulabilirsiniz.

1. Baghgin sag kosesinden Hamburger meniisiinii segin ve Yardim segenegini segin.
2. istediginiz elemani tanimlamak igin, gériinen kirmizi soru igaretlerinden birine basin.

3. Yardimdan ¢ikmak i¢in, eleman tanimi ekraninin sag tist kdsesinde kirmizi X isaretine basin.

21.2 Hakkinda

Siriim ve Yasal verilerini goriintileyebilirsiniz.

1. Hamburger menisiine basin ve Hakkinda secenegini segin.
2. Verileri gorintiilemek igin Siiriim veya Yasal diigmesine basin.

3. Ekraniniza geri dénmek igin Kapat tusuna basin.

21.3 Ayarlar

PolyScope Ayarlarini Kigisellestirme

1. Baslikta, Hamburger menisiine dokunun ve Ayarlar secenegini secin.

2. Soldaki Yan Menlde, kisisellestirilecek bir 6ge segin. Not: Bir galisma modu parolasi ayar-
landiysa, Yan Menilide programci igin sadece Sistem kullanilabilir.

3. Degisikliklerinizi uygulamak igin, sag alttaki Uygula ve Yeniden Baslat secenegine basin.

4. Ayarlar ekranini higbir degisiklik yapmadan kapatmak igin, sol alttaki Gikis segenegine ba-
sin.

21.3.1 Tercihler
Dil

PolyScope dilini ve 8lgiim birimini (Metrik veya ingiliz) degistirebilirsiniz.

Zaman
PolyScope'da gorintiilenen gegerli saate ve tarihe erisebilir ve/veya bunlari ayarlayabilirsiniz.

1. Baslikta, Hamburger menisiine dokunun ve Ayarlar segenegini segin.
2. Tercihler altinda, Saat’i segin.
3. Saat ve/veya Tarih'i dogrulayin ve/veya istenilen sekilde ayarlayin.

4. Degisikliklerini uygulamak igin, Uygula ve Yeniden Baglat diigmesine basin.

Tarih ve Saat Glnlik sekmesinde (bakin 19.3), Tarih Guinliigii altinda goriintiilenir.
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UNIVERSAL ROBOTS 21.4 Sistem

Hiz Kaydiricisini Gizleme

Calistir sekmesi ekraninin tabaninda bulunan Hiz Kaydiricisi, operatoriin ¢galigsan bir Programin
hizini de@istirmesine izin verir.

1. Baslikta, Hamburger menisiine dokunun ve Ayarlar segenegini segin.
2. Tercihler altindaki Galigtir Ekranina dokunun.

3. Hiz Kaydiricisini gostermesi veya gizlemesi igin onay kutusunu isaretleyin.

21.3.2 Parola

Mod
Galisma modu parolasi, PolyScope'ta iki farkh kullanici roli olusturarak, robot ayarinin yetki-
siz olarak degistiriimesini 6nler: Otomatik ve Manuel. Calisma modu parolasini ayarladiginizda,
programlar veya kurulumlar ancak manuel modda olusturulabilir ve yiiklenebilir. Manuel moda
girdiginizde her defasinda PolyScope, bu ekranda daha 6nce ayarlanmis olan parolayi sorar.
Giivenlik

Guvenlik parolasi, Giivenlik ayarlarinin yetkisiz olarak degistirilmesini 6nler.

21.4 Sistem
21.4.1 Giincelle

Robot yaziliminin glincel oldugundan emin olmak igin, bir USB’den giincellemeleri yiikleyin.

Yazilim Giincelleme

1. Baslikta, Hamburger meniisiine dokunun ve Ayarlar secenegini segin.
2. Sistem altinda, Giincelle diigmesine basin.
3. Bir USB takin ve gegerli giincelleme dosyalarini listelemek igin Ara segenegine dokunun.

4. Gegerli glincelleme dosyalari listesinde, istenen siirimi segin ve yiiklemek igin Giincelle
digmesine basin.

UYARI:
Bir yazilim yiikseltmesinden sonra her zaman program(lar)inizi
kontrol edin. Yiikseltme, programinizdaki gezingeleri degistirebilir.

21.42 A

Kullanilabilir Gic ag yonteminden birini segerek, robotun bir agla olan baglantisini yapilandirabilir-
siniz:
- DHCP

« Statik Adres

« Devre disi ag (robotunuzu bir aga baglamak istemiyorsaniz)

Sectiginiz ag yontemine gore ag ayarlarinizi yapilandirin:
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« IP Adresi
+ Alt Ag Maskesi
+ Varsayilan Ag Gegidi

+ Tercih edilen DNS Sunucusu
« Alternatif DNS Sunucusu

Not: Degisiklikleri uygulamak i¢in, Uygula tusuna basin.

21.4.3 URCaps

Mevcut URCap’larimizi yonetebilir veya robotunuzda yenisini kurabilirsiniz.

1.
2.

Baslikta, Hamburger meniisiine basin ve Ayarlar segenegini segin.

Sistem altinda URCaps secenegini segin.

3. + dugmesine basin, .urcap dosyasini segin ve A¢ tusuna basin Not: URCap'lari Etkin UR-
Cap’lar alanindan secerek, yeni URCap’lar hakkindaki diger ayrintilari kontrol edin. Daha
fazla bilgi i¢in, asagidaki URCap’larin Bilgileri alanina bakin.

0 URCap'in kurulumuna devam etmek istiyorsaniz, Yeniden Baglat tusuna basin. Bu adim-
dan sonra URCap’lar yiiklenmistir ve kullanima hazirdir.

sikliklerin devreye girmesi i¢in Yeniden Baglat tusuna basin.

. Yukli URCap’lari kaldirmak i¢in, onu Etkin URCap’lardan segin, - digmesine basin ve degi-

21.4.4 Uzaktan Kumanda

Bir robot ya Yerel Kontrolde olabilir (El Kumandasi ile kontrol edilir) ya da Uzaktan Kumandada
olabilir (disaridan kontrol edilir).

Yerel Kontrol izin vermez

Uzaktan Kumanda izin vermez

Glg agik ve freni indirme agdan ro-
bota gonderildi

Robotu Hareket Sekmesinden hareket
ettirin

Robota agdan gonderilen robot
programlarini ve kurulumu alma ve
yuritme

El Kumandasindan baglatma

Dijital giriglerle kontrol edilerek, 6n
yikleme sirasinda programlari oto-
matik baglatma

El Kumandasindan programlari ve kuru-
lumlari yiikleyin

Dijital giriglerle kontrol edilerek, 6n
yiikleme sirasinda otomatik fren in-
dirme

Serbest siiriis

Dijital giriglerle kontrol edilerek,
programlari baslatma

Robotun agdan veya dijital girisle kontrolii varsayilan olarak sinirlanmistir. Uzaktan Kumanda
ozelligini etkinlestirme ve se¢gme, bu sinirlamayi ortadan kaldirir. Robotun Yerel Kontrol profiline
(PolyScope kontroliine) gegerek Uzaktan Kumandayi etkinlestirin ve ¢alisan programlarin ve yi-
riiten komut dosyalarinin tim kontroliiniin uzaktan gergeklestiriimesini saglayin.
Not: Profildeki Uzaktan moduna ve Yerel moduna erismek igin, Ayarlardaki Uzaktan Kumanda
ozelligini etkinlestirin.
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UNIVERSAL ROBOTS 21.5 Robotu kapat

Uzaktan Kumandayi Etkinlegtirme
1. Baslikta, Hamburger meniisiine basin ve Ayarlar secenegini segin.
2. Sistem altindaki Uzaktan Kumanda segenegini segin.

3. Uzaktan Kumanda 6zelligini kullanilabilir hale getirmek igin, Etkinlegtir tusuna basin. PolyS-
cope, etkin olarak kalir. Not: Uzaktan Kumanday: Etkinlestirme, 6zelligi hemen baslatmaz.
Yerel Kontrolden Uzaktan Kumandaya gegmenizi saglar.

4. PolyScope'u degistirmek igin, profil meniisiinden Uzaktan Kumanda segenegini segin. Not:
Profil meniisiinde geri donerek veya bir parola belirtildiyse, Operator veya Programciyi se-
cerek Yerel Kontrole geri donebilirsiniz.

NOT:

+ Uzaktan Kumanda, PolyScope'taki eylemlerinizi sinirlasa bile,
robotun durumunu yine de izleyebilirsiniz.

+ Birrobot sistemi Uzaktan Kumandada kapatildiginda, Uzaktan
Kumandada baslar.

21.5 Robotu kapat

Robotu Kapat diigmesi, robotun kapatilmasini veya yeniden baslatiimasini saglar.

Robotu Kapatma

1. Baslikta, Hamburger meniisiine dokunun ve Robotu Kapat segenegini segin.

2. Robotu Kapat iletisim kutusu gorinirse, Giicii Kapat diigmesine basin.
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