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PolyScope kézikonyv






10.1 Bevezetés

A robot haladé biztonsagi rendszerrel van felszerelve. A robot munkahelyének kiilonos jel-
lemz&it6l fliggben a biztonsagi rendszer bedllitdsait konfigurédlni kell, hogy garantélja a teljes
személyzet és a berendezés biztonsdgat a robot koriil. A kockazatértékeléssel meghatarozott
beallitdsok alkalmazasa az els6 dolog, melyet az integratornak meg kell tennie. A biztonsagi

rendszerrel kapcsolatos részleteket lasd: Hardvertelepitési kézikonyv.

A Biztonsdgi konfigurdcid képernyd az Udvdzlg képerny6rdl érhetd el (ldsd:

VESZELY:
1.

A biztonsaggal kapcsolatos funkcidk és felhasznaldi feliiletek
hasznélatét és konfiguralasat az integrator altal, egy specifi-
kus robotalkalmazasra lefolytatott kockazatértékelés szerint
kell elvégezni, lasd: Hardvertelepitési kézikonyv.

A Dbeadllitashoz és tanitdshoz biztonsagi konfigurdciés
beallitdsokat kell alkalmazni az integrator altal elvégzett
kockazatértékelés szerint, és a robotkar elsé bekapcsolédsa
el6tt.

A jelen képerny6n és allapjain elérhet6 Osszes biztonsagi
konfigurdciés bedllitast az integrator 4ltal elvégzett
kockazatértékelés szerint kell beallitani.

Az integratornak biztositania kell, hogy a biztonsagi kon-
figuraciés bedllitdsok Osszes moédositasat az integrator sajat
kockazatértékelése szerint végezzék.

Az integratornak a biztonsagi konfiguraciok engedély nélkiili
személyek 4&ltali modositdsit meg kell akadalyozni, pl.
jelszévédelem hasznalataval.

11.4),

ha lenyomja a Robot programozdsa gombot, kivélasztja a Telepités lapot és megérinti a

Biztonsdg pontot. A biztonsagi konfiguraciét jelszo védi, lasd: 10.8.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.2 A biztonsagi konfiguracié moédositasa

Q Fajl 04:05:48 CCCC O
Program | Telepités | Mozgas | 110 | Naplo |

S Biztonsagi konfiguracio

Talapzat Altalanos hatarok | lllesztési hatarértékek | Hatarok | Biztonsagilio |

I/O beallitasa VESZELY: Ha a kockazatértékelés altal meghatirazottaktol eltérd
biztonsagi konfiguracics paramétereket hasznal, az ésszerlien nem

la, Biztonsag kiktiszébélhetd veszélyeket és nem eléggé csokkentett kockazatokat

eredményezhet.

Valtozok

MODBUS Biztonsagi elébeallitasok kivalasztasa:

Funkcidk Wy

Lagy atmenet

Szallitészalag kbvetése Ez a tablazat a kivalasztott eldbedllitas értékeit tartalmaza:

EtherNet/IP Hatarérték Maximalis Normal mod
PROFINET Erd max: 250 N 150
Alapértelmezett Teljesitmeny max: 1000 W 300
Uk el Sebesség max 5000 mm/s 1500

Betélté té
E‘ etdltés/mentés Impulzusmomentummax: 100 kgm/s 25

| speclalis beallitasok...

Eliztonségijelszé| || Feloldas |

A biztonsagi bedllitdsok szdmos hatarértékbdl allnak, melyek a robotkar és a konfiguralhat6
bemenetek és kimenetek biztonsagi funkciéi beéllitdsinak korlatozasara hasznalatosak. A biz-
tonsagi képerny6 alabbi allapjain kertiltek meghatdrozasra:

e Az Altaldnos hatdrok allap meghatdrozza a robotkar maximalis erejét, teljesitményét,
sebességét és impulzusmomentumdt. Amikor kiilonosen magas annak a kockazata, hogy em-
bert titne meg vagy kornyezete egy részének iitk6zne, akkor ezeket a beéllitdsokat alacsony
értékekre kell llitani. Ha a kockézat alacsony, a magasabb altalanos hatdrok lehet&é tes-
zik, hogy a robot gyorsabban mozogjon, és tobb er6t alkalmazzon a kérnyezetére. Tovabbi

részletekért lasd: 10.10.

e AzIllesztési hatdrértékek allap azillesztési sebességbdl és az illesztési helyzet hatarértékeibdl
all. Az illesztési sebesség hatarértékei meghatarozzak az adott illesztések maximaélis szogse-
bességét és tovabbi hatarral szolgdlnak a robotkar sebességéhez. Az illesztési helyzet hatarai
meghatdrozzdk az adott illesztések engedélyezett helyzettartomanyat (az illesztési térben).
Tovébbi részletekért lasd: 10.11.

* A Hatdrok allap meghatdrozza a biztonsagi sikokat (kartézidnus térben) és a robot TCP
eszkoz tajolasi hatdrat. A biztonsagi sikok a robot TCP helyzetének kemény hataraként
vagy a Csokkentett mod biztonsagi hatdrértékeinek aktivaldst elinditéjaként konfiguralhaték
(lasd: 10.6). Az eszkoz tdjoldsi hatar kemény hatdrértéket jelent a robot TCP tajolasara.
Tovabbi részletekért lasd: 10.12.

* A Biztonsdg I/O allap meghatdrozza a konfigurdlhaté bemenetek és kimenetek biz-

tonsagi funkcio6it (lasd: 13.2). Példaul a Vészledllitds konfiguralhaté bemenetként. Tovabbi
részletekért lasd: 10.13.

10.2 A biztonsagi konfiguraciéo modositasa

A biztonsédgi konfiguracié beallitdsai csak az integrator 4ltal lefolytatott kockazatértékelésnek
megfelel6en médosithaté.

CB3 11-4 Verzi6 3.12



10.3 Biztonsagi szinkronizacio és hibak UNIVERSAL ROBOTS

A biztonsagi konfiguracié médositdsanak javasolt eljardsa a kovetkezo:

1. Gy6z6djon meg arrél, hogy a médositasok megfelelnek az integrator altal lefolytatott kockazatértékelésnek.

2. Allitsa be a biztonsagi beallitdsokat az integrator altal lefolytatott kockazatértékelésben
meghatarozott megfeleld szintre.

3. Ellendrizze a biztonsagi beallitasok alkalmazasat.

4. Tegye a kovetkez6 szoveget a kezel6k kézikonyvébe: , Miel6tt a robot kozelében dolgozik,
gy6z6djon meg arrdl, hogy a biztonsagi konfiguracié az elvartak szerinti. Ez ellen&rizhet6
pl. aPolyScope jobb fels6 sarkaban taldlhato ellen6rz66sszeg megvizsgaldsaval (lasd: 10.5
a(z) PolyScope kézikonyv-ban/-ben).”

10.3 Biztonsagi szinkronizacio és hibak
Az alkalmazott biztonsdgi konfiguraci6 allapotat azzal 9sszehasonlitva, hogy a GUI milyen
robottelepitést toltott be, a pajzs ikon dbrazolja a képernyd bal oldaladn taldlhaté Biztonsdg

szoveg mellett. Ezek az ikonok gyors jelz6i az aktualis 4dllapotnak. Az aldbbiak szerint vannak
meghatarozva:

O Szinkronizdlt konfigurdcié: Mutatja, hogy a GUI telepitése megegyezik az aktudlisan alkal-
mazott biztonsagi konfiguracioval. Nem végeztek médositasokat.
@ Riasztott konfigurdcio: Mutatja, hogy a GUI telepitése eltér az aktudlisan alkalmazott biz-
tonsagi konfiguraciotol.
Amikor a biztonsagi konfiguraciét szerkeszti, a pajzs ikon tdjékoztatja, hogy az aktudlis beéllitdsokat
alkalmazték-e.
Ha a Biztonsédg lapon valamelyik szovegmez6 érvénytelen bevitelt tartalmaz, akkor a biz-
tonsagi konfiguracié hiba allapotdban van. Ezt tobbféle médon jelzik:
1. Piros hiba ikon lathat6 a Biztonsag szoveg mellett, a képerny6 bal oldalan.
2. A hibékat tartalmazé allap(ok) piros hiba ikonnal jelzett(ek) fent.
3. A hibékat tartalmazo szovegmezoket piros hattér jelzi.

Amikor hiba torténik és megprobal elmenni a Telepités laprél, akkor megjelenik egy parbeszédablak
a kovetkez6 lehet6ségekkel:

1. Oldja meg ezt a problémat tgy, hogy az Osszes hibat eltavolitja. Ez lathaté, amikor a pi-

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

ros hiba ikon tovdbb mar nem jelenik meg a Biztonsdg szoveg mellett, a képerny6 bal
oldalan.

2. Térjen vissza a korabban alkalmazott biztonsagi konfigurdciéhoz. Ez figyelmen kiviil ha-

gyja az Osszes véltoztatdst, és hagyja, hogy folytassa a kivant célhoz valé visszatérést.

Amikor nincs hiba, és megprébal elmenni, akkor megjelenik egy masik parbeszédablak a kovet-
kez6 lehet6ségekkel:

1. Alkalmazza a médositasokat, és inditsa djra a rendszert. Ez alkalmazza a biztonsagi konfi-
guracié modositdsait a rendszeren, és azt tjrainditja. Megjegyzés: Ez nem foglalja magéba,
hogy barmilyen véltoztatdst mentsenek; ha a robotot ennél a pontnal leallitja, akkor a robot

telepitésén végzett Osszes valtoztatds elveszik, beleértve a Biztonsdgi konfigurdciot.

Verzi6 3.12 II-5 CB3
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UNIVERSAL ROBOTS 10.6 Biztonsagi moédok

2. Térjen vissza a korabban alkalmazott biztonsagi konfiguraciéhoz. Ez figyelmen kiviil ha-
gyja az Osszes valtoztatast, és hagyja, hogy folytassa a kivant, kivalasztott célhoz valé vis-
szatérést.

10.4 Tlrések

A Robotkar beépitett tliréseket alkalmaz, melyek a biztonsag megsértését megakadalyozzdk. A
biztonsagi tfirés a kiilonbség a biztonsagi hatdrérték és a maximadlis mtikodési érték kozott.
Példaul az altalanos sebességttirés —150mm /s. Ez azt jelenti, hogy ha a felhaszndalé 250mm /s
sebességhatart konfigurél, akkor a maximalis mtikodési sebesség 250 — 150 = 100mm/s. A
biztonsagi tlirések megakadalyozzak a biztonsag megsértését, mikozben lehet6vé teszik az in-
gadozdst a program viselkedésében. Példaul, amikor nehéz hasznos teherrel dolgozik, lehet
olyan helyzet, amikor a Robotkar-nak kicsit a normdl maximdlis mtikodési sebesség felett kell
miikddnie a programozott palya kovetéséhez. A 10.1. dbran ilyen helyzetre ldthaté egy példa.

FIGYELMEZTETES:
Mindig sziikség van kockdzatértékelésre a tlirések nélkiili

hatérértékekkel végezve.

FIGYELMEZTETES:

A tlirések a szoftververziéra specifikusak. A szoftver frissitése
modosithatja a tliréseket. Nézze meg a verzidk kozotti véaltozatok
jegyzékét a valtozdsokra vonatkozoéan.

Safety speed limit

< o Maximum operational speed

Speed
N
!
I
|
|
\
/
\
|
|
|
/

/ "~ _ Actual speed

Time

Slika 10.1: Biztonsagi ttirés példéja

10.5 Biztonsagi ellen6rz66sszeg

A képerny jobb fels sarkdban taldlhat6 szoveg a robot altal aktudlisan alkalmazott biztonsagi
konfiguracié rovid dbrazoldséat adja. Amikor a szoveg valtozik, az azt jelzi, hogy az aktudlis biz-
tonsdgi konfiguraci¢ is megvaltozott. Ha az ellen6rz66sszegre kattint, megjelenik az aktudlisan

aktiv biztonsagi konfiguracié részlete.

10.6 Biztonsagi modok

Normal koriilmények kozott (azaz amikor nincs hatalyban védo leallas), a biztonsagi rendszer a
kovetkez6 biztonsigi modok egyikében miikodik, mely mindegyik biztonsagi hatarértékek készletéhez
tarsul:
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10.7 Freedrive méd UNIVERSAL ROBOTS

Normdl méd: Az alapértelmezés szerint aktiv biztonsdgi mod;

Csokkentett mod: Akkor aktiv, amikor a robot TCP a Csokkentett modot indit sikon til helyezkedik
el (Iasd: 10.12), vagy amikor konfigurdlhat6 bemenettel azt inditjak el (14sd: 10.13).

Helyredllitds méd: Amikor a robotkar megsérti az egyiket a tobbi méd koziil (azaz a Normil vagy
Csokkentett médot) és a 0-as leéllasi kategoria fordul els,! a robotkar Helyreallitds médban
indul el. Ez a méd lehet6vé teszi, hogy a robot lassan visszamozduljon az engedélyezett
tertiletre a Mozgds lap vagy a Freedrive hasznélatdval. Nem lehetséges programokat fut-
tatni a roboton ebben a médban.

FIGYELMEZTETES:

Ne feledje, hogy az illesztési helyzet, a TCP helyzete és a TCP tdjoldsa
hatarértékei le vannak tiltva a Helyredllitds médban, igy jarjon
el 6vatosan, amikor a robotkart visszamozgatja a hatdrértékeken
belil.

A Biztonsdgi konfigurdcidk képernyd allapok lehetévé teszik, hogy a felhasznalé me-
ghatarozzon kiilon biztonsdgi hatarkészleteket a Normdl és Csokkentett modhoz. Az eszkoz
és az illesztések esetében a sebességre és impulzusmomentumra vonatkozé Csokkentett moda
hatarértékek korldtozobbak, mint a Normdl moéduaak.

Amikor az aktiv hatarkészlet biztonsagi hatarértékét megsértik, a robotkar 0-ds ledllasi ka-
tegoriat teljesit. Ha egy aktiv biztonsagi hatarértéket, pl. illesztési helyzet hatarértékét vagy
biztonsagi hatart, megsértenek, amikor a robotkar mar be van kapcsolva, akkor Helyredllitds
moédban indul el. Ez teszi lehetévé a robotkar visszamozgatasat a biztonsagi hatarértékeken
beliil. Mikozben a Helyredllitds médban van, a robotkar mozgésa rogzitett hatarértékkészlettel
korlatozott, amelyet a felhasznalé nem tud testre szabni. A Helyredllitds méd hatarértékeivel
kapcsolatos részleteket lasd: Hardvertelepitési kézikonyv.

10.7 Freedrive mod

Amikor Freedrive médban van (ldsd: 13.1.5), és a robotkar mozgasa kozel kertil bizonyos hatarokhoz,
akkor a felhaszndl6 visszatarté er6t érez. Ez az er a robot TCP helyzetére, tajolasara és se-
bességére, illetve az illesztések helyzetére és sebességére generdlodik.

E visszatart6 er6 célja tdjékoztatni a felhasznalét, hogy az aktudlis helyzet vagy sebesség kozel
van a hatdrértékhez, illetve megakaddalyozni, hogy a robot megsériiljon a hatarértéktl. Ha elég
er6t alkalmaz azonban a felhasznélé a robotkarra, a hatdr megsértheté. Az er6 nagysaga n6,
ahogy a robotkar egyre kozelebb kertil a hatdrhoz.

10.7.1 Backdrive

Freedrive médban a robot illesztései mozgathatdk viszonylag kis er6vel, mivel a fékek ki vannak
engedve. A robotkar inicializdldsa alatt kis rezgések figyelheték meg, amikor a robot fékjeit
kiengedik. Néhany helyzetben, amilyen példaul amikor a robot titkozéshez kozel van, ezek a
remegések nem kivanatosak, és a Backdrive funkcié haszndlhaté specifikus illesztések szandékos
mozgatdsdhoz a kivant helyzetbe, anélkiil, hogy a robotkar fékjeit kiengednék.

A Backdrive engedélyezéséhez:

1Az IEC 60204-1 szabvany szerint, tovabbi részletekért lasd a Szészedetet.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.9 Alkalmazas

1. Nyomja meg az ON (BE) gombot az illesztések dram ald helyezéséhez. A robot allapota
,Ures” lesz. Ne engedje ki a fékeket (pl. ne nyomja meg a START gombot).

2. Nyomyja le és tartsa agy a Freedrive gombot. A robot allapota ,, Backdrive” lesz.

3. A fékek csak anndl az illesztésnél kertilnek kiengedésre, amelyiknél jelentés nyomast alkal-
maznak, amint a Freedrive gombot alkalmazzdk /lenyomjék. A Backdrive haszndalata kozben
a robot mozgatdsa nehéznek érezhetd.

10.8 Jelszavas zaras

Minden beallitds ezen a képerny&n zarolt, amig a helyes biztonséagi jelsz6t (lasd: 15.3) meg
nem adjik a fehér szovegmezodben, a képernyé aljan, és a Kiold gombot meg nem nyomjik. A
képerny® ismét lezarhatd, ha a z4réds gombra kattint. A Biztonsdg lap automatikus lezarul,
amikor elmegy a biztonsdgi konfigurdciés képerny6r6l. Amikor a beallitdsok zaroltak, egy zar
ikon lathat6 a Biztonsdg szoveg mellet, a képerny6 bal oldalan. Egy nyitott ikon lathato,
amikor a beallitdsok fel vannak oldva.

MEGJEGYZES:
Ne feledje, hogy a robotkar kikapcsol, amikor a biztonsagi konfi-
guraci6s képernyét feloldja.

10.9

Alkalmazas

Amikor a biztonsagi konfiguraciét kioldja, a robotkar kikapcsol, amig a valtozasok elvégzése
torténik. A robotkar nem kapcsolhaté be, amig a véltozdsokat nem alkalmaztdk vagy nem

allitottak vissza, és nem végeznek manudlis bekapcsoldst az inicializaciés képerny&rol.

A biztonséagi konfiguracié barmilyen valtoztatdsait alkalmazni kell vagy vissza kell 4llitani,
miel6tt a Telepités laprol elmegy. Ezek a véltozasok nincsenek érvényben, amig az Alkalmaz
gombot meg nem nyomja és a megerdsitést el nem végzi. A megerdsitéshez vizudlisan el-
len&rizni kell a robotkaron végzett valtoztatasokat. Biztonsagi okokbdl a bemutatott informacidk
SI mértékegységben megadva. Aldbb lathat6 egy példa a megerdsité parbeszédablakra.
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10.10 Altalanos hatarok UNIVERSAL ROBOTS

fﬁltalénns hatarok [ Illesztési hatarértékek | Hatarok | Biztonsagi VO | Vegyes |
Hatarérték Mormal mod Csokkentett mod
Erd 150,00 120,00 N
Teljesitmény 300,00 200,00 W
Sebesség 1,50 0,75 mm/s
Impulzusmormeantum 25,00 10,00 kgm/s
| Biztonsag konfiguracio megerositése || Elutasitas

P

Tovabb4, meger6sitéskor a valtoztatasok automatikusan mentésre keriilnek az aktuélis robot-
telepit6fdjl részeként. A robot telepitdfijljanak mentésével kapcsolatos tovabbi informécidk:
13.5.

10.10 Altalanos hatarok

Az éltalanos biztonsdgi hatarok a robot TCP egyenes vonalt sebességét korlatozzak, illetve az

er6t, amelyet a kornyezetre alkalmaz. A kovetkez6 értékekbdl allnak:

Erd: Hatédrérték a maximadlis er6hoz, melyet a robot TCP a kérnyezetre alkalmaz.

Teljesitmény: A robot kornyezeten létrehozott maximalis mechanikai munkdjdnak hatarértéke,

figyelembe véve, hogy a hasznos terhelés a robot, és nem a kornyezet része.
Sebesség: A robot TCP maximadlis egyenes vonalt sebességének hatarértéke.

Impulzusmomentum: A robotkar maximadlis impulzusmomentumdénak hatarértéke.

Kétféle elérhetd mod létezik a telepitésen beliil az altalanos biztonsagi hatdrok konfiguraldsara;
Alapbedllitisok és Haladé bedllitdsok, melyeket részletesebben alabb frunk le.

Ha éaltalanos biztonsagi hatarokat hatdroz meg, azzal csak az eszkoz hatarat hatdrozza meg, és
nem a robotkar atfogé hatarait. Ez azt jelenti, hogy bar meghatarozott egy sebesség-hatarértéket,
ez nem garantélja, hogy a robotkar mas részei nem sértik meg ugyanezt a hatarértéket.

Amikor Freedrive médban van (lasd: 13.1.5), és a robot TCP aktuadlis sebessége megkozeliti a Se-
besség hatarértékét, akkor a felhaszndl6 visszatarté er6t észlel, amely nagysdga n6, minél koze-
lebb keriil a sebesség a hatarértékhez. Az er6 akkor general6dik, amikor az aktudlis sebesség
kortilbeliil 250 mm/s hataron beliil van.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.10 Altalanos hatarok

Alap beadllitasok A kezd§, éltalanos hatarok alpanelen, mely alapértelmezett képernysként
lathat6, van egy cstszka négy elére meghatédrozott értékkészlettel az erére, teljesitményre, se-
bességre és impulzusnyomatékra vonatkozéan mind a Normil, mind a Csokkentett médban.

A specifikus értékkészletek a GUI-n lathatok. Az elére meghatarozott értékkészletek csak java-
slatok, és nem helyettesitik a megfelel6 kockazatértékelést.

Valtas halad6 beallitasokra Ha az el6re meghatarozott értékkészletek egyike sem lenne kielégits,
akkoraHaladd bedllitdsok... gombmegnyomhatéahaladé dltalanos hatarok képernydre
val6 belépéshez.

Specialis beallitasok

Q Fajl 04:05:48 CCCC O

Program | Telepités rMozgés rlfTr Napld |
TCP konfiguralas Biztonsagi konfiguracio
Talapzat Altalanos hatarok | lllesztési hatarértékek |[©  Hatarok | Biztonsagilo |
I/O beallitasa Hatarérték Maximalis Normal méd Csokkentett mod
@ Biztonsag Erd max: 230 N 130 -25 N
Valtozok Teljesitmény max: 1000 W 300 0w
MODBUS Sebesség max: 5000 mm/s -150 mm/s
Funkciék Impulzusmomentum  max: 100 kgm/s -3 kgm/s

Lagy atmenet
Szallitoszalag kivetése
EtherNet/IP

PROFINET

Alapértelmezett
program

E‘ Betéltés/mentés

Alap beallitasok... |

| Lezaras | | Alkalmazza |

Itt mindegyik, 10.10-ben leirt altaldnos hatarérték, a tobbitdl fliggetlentil médosithaté. Ezt gy
teheti meg, ha megérinti a megfeleld szovegmez&t és 1j értéket ad meg. Mindegyik hatarérték
legmagasabb elfogadott értéke a Maximum cim{i oszlopban van felsorolva. Az er6 hatarértéke
100N és 250N kozotti értékre allithaté be, a teljesitmény hatarértéke pedig 80 W és 1000 W
kozotti értékre allithato be.

Megjegyzés: Csokkentett médban a hatarértékek mez6i le vannak tiltva, amikor sem biztonsagi
sik, sem konfiguralhaté bemenet nincs beéllitva ennek inditdsara (tovébbi részletekért lasd:
10.12 és 10.13). Tovabba, Csokkentett médban a Sebesség és Impulzusmomentum hatarértékei nem
lehetnek magasabbak, mint Normdl médban.

Mindegyik hatarérték tlirése és egysége a megfelelé sorok végén vannak felsorolva. Amikor
program fut, a robotkar sebessége automatikusan bedllitdsra kertil, hogy ne haladja meg egyik
megadott értéket sem, kivonva bel6le a ttirést (lasd: 10.4). Ne feledje, hogy a minuszjel csak
akkor jelenik meg a tirésértékkel, ha jelzi, hogy a tfirést kivontdk a ténylegesen megadott
értékbdl. A biztonsagi rendszer 0 ledllitdsi kategoriat hajt végre, ha a robotkar meghaladnd
a hatarértéket (tirés nélkiil).
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FIGYELMEZTETES:

A sebesség-hatarérték csak a robot TCP-re vonatkozik, igy a
robotkar mds részei mozoghatnak gyorsabban a meghatdrozott
értéknél.

Valtas alap beallitasokra Az Alap beallitdsok... gombot megnyomva visszavalt az
alap 4altalanos hatarok képernyére, és az Osszes altalanos hatarérték visszadll az Alapértelmezett
értékre. Ha ez barmilyen testre szabott érték elveszését okoznd, egy el6ugré ablak jelenik meg
a miivelet megerd&sitésére.

10.11 lllesztési hatarértékek

@ Fajl 04:05:49 CCCC O
Program | Telepités | Mozgas I/IITr Naplo |
TCP konfiguralas Biztonsagi konfiguracio
Talapzat [ Altalanos hatarok [ llesztési hatarértékek | Hatarok | Biztonsagilio |
1/0 beallitasa Az alabbi illesztések mindegyike flggetlendl konfiguralhats,
@ Biztonsag (@ Maximalis sebesség
o —— o Helyzettartomany
MODBUS
Funkciok lllesztések Tartomany Normal mod Csokkentett mod

o a e o em a2 =
Minimali Maximali Minimali Maximali

PROFINET .

1. csuklé  -363 —363° PCENEE
Alapértelmezett
program 2. csukla -363 — 363 ° Rl =2l O

Lagy atmenet
Szallitoszalag kivetése

EtherNet/IP

| Lezaras | | Alkalmazza |

Az illesztési hatarértékek korlatozzak az adott illesztések mozgdasat az illesztési térben, azaz
nem vonatkoznak a kartézidnus térre, hanem inkédbb az illesztések bels6 (rotacids) helyzetére és
a rotacids sebességekre. Az alpanel fels6 részében talalhat6 kapcsolégomb lehet6vé teszi, hogy

fliggetlentil beallitsa az illesztés maximdlis sebességét éshelyzettartomdnydt.

Amikor Freedrive médban van (l4sd: 13.1.5), és az illesztés aktudlis helyzete vagy sebessége
megkozeliti a hatarértéket, akkor a felhasznal6 visszatarté er6t észlel, amely nagysaga nd, minél
inkdbb megkozeliti az illesztés a hatarértéket. Az erd akkor jon létre, amikor az illesztés se-
bessége a sebesség hatarértékének koriilbeliil 20 °/s értékén beliil van, vagy az illesztés helyzete

a helyzethatdr kortilbeliil 8 ° értékén beliil van.

A 3. csukl6 pozicidtartomany alapértelmezésként korlatlan. Amikor a robothoz csatlakoztatott
kabeleket hasznal akkor el6szor le kell tiltania a Korldtlan tartomdny a 3. csuklohoz jelolénégyzetet,
hogy elkertilje a kdbel fesziilését és a védo leallast.
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Maximalis sebesség Ez az opci6 hatdrozza meg az adott illesztés maximalis szogsebességét.
Ezt Gigy teheti meg, ha megérinti a megfelel6 szovegmez6t és Uj értéket ad meg. A legmaga-
sabb elfogadott érték a Maximum cimfii oszlopban van felsorolva. Egyik érték sem &llithat be a
tlirésérték ala.

Ne feledje, hogy Csokkentett médban a hatarértékek mez6i le vannak tiltva, amikor sem biz-
tonsagi sik, sem konfigurdlhaté bemenet nincs beéllitva ennek inditdsara (tovabbi részletekért
lasd: 10.12 és 10.13). Tovédbba, Csokkentett médban a hatarértékek nem lehetnek magasabbak,
mint Normdl médban.

Mindegyik hatarérték tlirése és egysége a megfeleld sorok végén vannak felsorolva. Amikor
program fut, a robotkar sebessége automatikusan bedllitdsra keriil, hogy ne haladja meg egyik
megadott értéket sem, kivonva bel6le a tirést (lasd: 10.4). Ne feledje, hogy a minuszjel csak
akkor jelenik meg az adott ttirésértékkel, ha jelzi, hogy a tirést kivontdk a ténylegesen megadott
értékbsl. Mindamellett ha néhdny illesztés szogsebessége meghaladna a megadott értéket (tiirés
nélkiil),akkor a biztonsdgi rendszer 0 leéllasi kategoriat végez.

Helyzettartomany Ez a képernyd hatdrozza meg az adott illesztés helyzettartomanyét. Ez
a megfelel6 szovegmez6t megérintve és az alsé és felsd illesztési helyzet hataranak dj értéket
megadva torténik. A megadott intervallumnak a Tartomdny oszlopban felsorolt értékeken
beliilre kell esnie, és az als6 hatar nem haladhatja meg a fels6 hatart.

Megjegyzés: Csokkentett médban a hatarértékek mez6i le vannak tiltva, amikor sem biztonsagi
sik, sem konfiguralhaté bemenet nincs beéllitva ennek inditdsara (tovébbi részletekért 14sd:
10.12 és 10.13).

Mindegyik hatarérték tfirése és egysége a megfelel6 sorok végén vannak felsorolva. Az elsd
tlirésérték a minimdlis értékre, a masodik ttirésérték pedig a maximalis értékre vonatkozik. A
program végrehajtdsa megszakad, amikor egy illesztés helyzete meg késziil haladni a megadott
minimalis érték plusz az els6 tlirés értéke és a megadott maximalis értékbdl kivont masodik
tlirés értéke kozott kapott tartomanyt, ha folytatja a josolt palya mentén torténé mozgést. Ne
feledje, hogy a minuszjel csak akkor jelenik meg a ttirésértékkel, ha jelzi, hogy a tiirést kivontak
a ténylegesen megadott értékbdl. Mindamellett ha az illesztés helyzete meghaladnd a megadott
tartomdnyt, akkor a biztonsagi rendszer 0 leallasi kategoridt végez.

10.12 Hatarok

Ezen alapon konfiguralhatja a hatarokat, melyek biztonsagi sikokbdl és a roboteszkoz tajoldsanak
engedélyezett maximdlis eltérésébdl allnak. Lehetséges olyan sikokat meghatdrozni, melyek
atmenetet inditana el Csokkentett médba.

A biztonsagi sikokat robot engedélyezett munkahelyének korlatozasara haszndlatosak, rdkényszeritve
a robot TCP-jét, hogy a meghatarozott sikok helyes oldaldn maradjon és azokon ne menjen at.
Legfeljebb nyolc biztonsagi sik konfigurdlhat6. Az eszkoz tdjolasdra gyakorolt kényszer ha-
szndlhat6 annak biztositdsara, hogy a roboteszkoz tajoldsa ne térjen el jobban egy kivant tdjolas
bizonyos meghatdrozott mennyiségétsl.
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FIGYELMEZTETES:

Ha biztonsagi sikokat hatdroz meg, azzal csak a TCP-t korlatozza,
a robotkar teljes korldtozasat nem éri el. Ez azt jelenti, hogy bar
meghatédrozott egy biztonsagi sikot, ez nem garantalja, hogy a ro-

botkar mas részei nem sértik meg ezt a korlatozast.

Mindegyik hatar konfigurdcidja az aktudlis robot telepitésében meghatarozott egyik jellemz6n
alapul (I4sd: 13.12).

MEGJEGYZES:
Nagyon javasolt, hogy az 6sszes kivant hatar konfiguraciéjahoz
sziikséges minden funkciét létrehozzon, és kijeloljon a megfelels

nevekhez, miel6tt a biztonsagi konfigurdciét szerkeszti. Ne fe-

ledje, hogy mivel a robotkar lekapcsol, amint a Biztonsdg lapot fe-
loldja, az Eszk&z funkcié (amely a robot TCP aktudlis helyzetét
és tajoldsat tartalmazza), illetve a Freedrive méd (lasd: 13.1.5) nem
elérhetd.

Amikor Freedrive médban (lasd: 13.1.5) van és a robot TCP aktuélis helyzete kozel van a
biztonsagi sikhoz vagy a roboteszkoz tdjolasdnak a kivant tajoldstol vald eltérése kozel van
a meghatdrozott maximadlis eltéréstSl, akkor a felhaszndlé visszaszorité er6t érez, amely na-
gysagrendileg n6, amint a TCP kozeliti a hatarértékhez. Az erd akkor alakul ki, amikor a TCP
kortilbeliil 5cm beliilre kertiil a biztonsagi siktdl, vagy amikor az eszkoz tdjolasanak eltérése
kortilbeliil 3 ° a meghatdrozott maximalis eltéréstdl.

Amikor egy sikot Inditds csokkentett modban sikként hatdroznak meg, és a TCP tilmegy ezen a
hatdron, akkor a biztonsagi rendszer atvalt Csokkentett médba, ami a Csokkentett mod biztonsagi
bedllitasait alkalmazza. Az indit6 sikok ugyanazon szabalyokat kovetik, mint a szabélyos biz-
tonsagi sikok, kivéve, hogy lehet6vé teszik, hogy a robotkar dthaladjon rajtuk.

10.12.1 Konfiguralando hatar kivalasztasa

Alap bal oldalédn taldlhat6é Biztonsdgi hatdrok panel hasznalatos egy konfigurdlandé hatarol6

kivéalasztisara.

Biztonsagi sik beéllitdsdhoz kattintson a panelen felsorolt fels6 nyolc bevitel egyikére. Ha a
kivalasztott biztonsagi sikok mar konfiguraltdk, akkor a sik megfelel 3D-s dbrazoldsa 3D nézetben
kiemelésre kertil (lasd: 10.12.2) a panel jobb oldalan. A biztonsagi sik alap aljdn,aBiztonsdgi

sik tulajdonséagai részben (lasd: 10.12.3) allithato be.

Kattintson az Eszk&dzhatdr bevitelre, hogy a roboteszkoz tdjolasi hatdrat konfigurélja. A lap
aljdn, azEszk&zhatdr tulajdonsdgai részben (lasd: 10.12.4) meghatarozhat6 a korlat kon-
figuracidja.

Kattintson a @ / ¢& gombra, hogy elinditsa a hatar 3D-s vizualiz4ci6jat. Ha egy hatér aktiv, a
kovetkez6 ikonok egyik jelzi a biztonsdgi médot (lasd: 10.12.3 és 10.12.4): D / o / / 8.

10.12.2 3D-s képi megjelenités

A 3D nézet megjeleniti a konfiguralt biztonséagi sikokat és a roboteszkoz tajoldsi hatarat a

robotkar aktudlis helyzetével egytitt. Az Osszes konfiguralt hatdradat egyiitt jelenik meg az
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aktudlisan kivalasztott hatdrral, ahol a lathatésdgi kapcsolot kivalasztottdk (azaz ® mutatasa)

aBiztonsdgi hatéar részben.

Az (aktiv) biztonsagi sikok sarga és fekete szinnel jelennek meg a normal sikot jelz6 kicsi nyillal,
amely azon sik oldalatjelzi, amelyre a robot TCP elhelyezhet6. Az inditdsi sikok kéken és zdlden
jelennek meg. Egy kis nyil dbrdzolja a sik azon oldalat, amely nem indit &tmenetet a Csokkentett
modba. Ha a panelen kivélasztanak egy biztonsagi sikot a lap bal oldaldn, akkor a megfelel
3D-s dbrazolds kiemelésre kertil.

Az eszkoz tajolds hatdrértékeit egy térbeli kip jeleniti meg egy vektorral, amely a roboteszkoz
aktualis t4jolasat jelzi. A kip belseje jelzi az eszkoz tdjolasdhoz engedélyezett teriiletet (vektor).

Amikor egy sikot vagy az eszkoz tdjolasi hatdrat konfiguraljak, de az nem aktiv, akkor a képi
dbréazolas sziirke.

A nézet véltozatdsdhoz tolja a nagyitéiiveg ikont a nagyitashoz/kicsinyitéshez vagy hiizza &t
az ujjat.

10.12.3 Biztonsagi sik konfiguralasa

Alapaljan,aBiztonsdgi sik tulajdonsdgai rész meghatdrozza akivalasztott biztonsagi
sik konfigurdciéjdt a Biztonsdgi hatdrok panelen, a lap jobb fels6 részén.

@ Fajl 04:05:52 CCcCC O
Program | Telepités | Mozgas | 110 | Napl6 |
[t L el Biztonsagi konfiguracio
Talapzat [ Altalanos hatarok |* lllesztési hatarértékek [ Hatarok | Biztonsagilio |
iy = Biztonsagi hatarok 3D nézet

I/O beallitasa

Safety plane 0 D Q88 I

Bizt 5
@ e Safety plane 1 D
Valtozok Safety plane 2 Bj
MODBUS Safety plane 3 l:l
;

Safety plane 4
Funkcidk B [©]

Safety plane 5 l:l ]_,
Ragviatnenet Safety plane 6 l:l 1
Szallitoszalag kbvetése || safety plane 7 l:l —
EtherNet/IP Eszkéiz hatara B@]
PROFINET Biztonsagi sik tulajdonsaga

Sik Hatarkorlatozasok
Alapértelmezett
program |Safety plane 1 | ‘U Mormal |v|

Betélté té

E‘ e e Masolas funkcid Elmozdulas

o - — dam

| Lezaras | | Alkalmazza

Név A Név szoveges mez6 lehetévé teszi, hogy a felhasznal6 nevet jeloljon ki a kivalasztott
biztonsagi sikhoz. Médositsa a nevet a szovegmez6t megérintve és 1j nevet megadva.

Masolas funkcid A biztonsagi sik helyzetét és normal beallitdsat az aktudlis robot telepitésének
egy funkcidjaval (lasd: 13.12) hatdrozzdk meg. ABiztonsdgi sik tulajdonsdgaibalalsé
részében a legordiilé négyzettel valasszon funkciét. Csak a pont és sik tipusi funkcidk érheték

el. <Meghatdrozatlan tételt> valasztva a sik konfiguracidja torlésre kertil.

CB3
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A kivalasztott funkci6 z tengelye a letiltott tertiletre mutat, a normal sik pedig az ellenkezd
irdnyt mutatja, kivéve, amikor az Alap funkcié van kivalasztva, amely esetben a normal sik
ugyanabba az irdnyba mutat. Ha a sikot Csokkentet médot indit sikként konfiguraljak (lasd:
10.12.3), akkor a normadl sik jelzi a sik azon oldaldt, amely nem indit dtmenetet a Csokkentett
modba.

Meg kell jegyezni, hogy amikor funkcié kivélasztasaval konfiguraljdk a biztonséagi sikot, akkor
a helyzet informacidjat csak dtmdsoljik a biztonsagi sikra; a sik nem kapcsolédik a funkciéhoz.
Ez aztjelenti, hogy ha egy olyan funkci6 helyzete vagy tdjoldsa véltozik, amelyet egy biztonsagi
sik konfiguraldsahoz hasznaltak, akkor a biztonsédgi sik nem kertil automatikusan frissitésre. Ha
a funkci6 valtozik, ezt egy 4. ikon jelzi, amely a funkcidkivalaszto6 felett helyezkedik el. Katt-
intson a(z) & gombra, a kivalaszté mellett, hogy frissitse a biztonsagi sikot a funkcié aktudlis
helyzetével és tdjolasdval. A(z) 4 ikon akkor is megjelenik, ha a kivalasztott funkcié torlésre
kertilt a telepitésbol.

Biztonsagimod ABiztonsdgi sik tulajdonsdgai paneljobb oldaldn alegordiild menii ha-
szndlatos a biztonsdgi mdd kivalasztdsara a biztonsagi sikhoz, az alabbi, elérheté médokkal:

Letiltva A biztonsagi sik sosem aktiv.

D Normal Amikor a biztonsagi rendszer Normdl médban
van, akkor egy Normal moédu sik aktiv, és ez sz-
igorii hatirt jelent a robot TCP helyzetére nézve.

® CsOkkentett Amikor a biztonsédgi rendszer Csokkentett médban
van, akkor egy Csdkkentett moédu sik aktiv,
és ez szigortl hatdirt jelent a robot TCP helyzetére
nézve.

Normdl & csdkkentett Amikor a biztonsdgi rendszer Normdl vagy
Csokkentett médban van, akkor egy Normdl
&Csdkkentett moéda sik aktiv, és ez szigori
hatdrt jelent a robot TCP helyzetére nézve.

B) Csdkkentett mdd Amikor a biztonsidgi rendszer Normdil vagy

inditésa Csokkentett médban van, akkor egy Csokkentett
mod inditdsa sik aktiv, és ez a biztonsagi rendszer
Csokkentett moédba valtasat okozza, amint a robot

TCP atmegy rajta.

A kivalasztott biztonsigi mddot egy ikon jelzi a megfelelé bevitelnél, a Biztonsdgi hatédr
panelen. Ha a biztonsdgi méd Let iltottra van beéllitva, akkor nem lathaté ikon.

Elmozdulas Amikor egy funkciét kivalasztottak a Biztonsdgi sik tulajdonsdgai pa-
nel bal als6 részén, a legordiilé meniiben, akkor a biztonsagi sik adthelyezhet, haaz Elmozdulds
szovegmezOre kattint a panel jobb als6 részén, és megad egy értéket. Pozitiv értéket megadva a
robot megengedett munkahelye né, mivel a sik a normal sikkal ellentétes irdnyba mozdul, mig
negativ értéket megadva az engedélyezett teriilet csokken, mivel a sik a normadl sik irdnyaba

mozdul.

A hatérol6 sik elmozduldsanak tfirése és egysége a szovegmezd jobb oldaldn lathato.
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A szigoru hatar sikok hatdasa A program végrehajtdsa megszakad, amikor a TCP helyzete
majdnem atlép egy aktiv, szigord hatara biztonsagi sikot a tirést levonva bel6le (l4sd: 10.4),
ha folytatja a mozgasat az eldre lathat6 palya mentén. Ne feledje, hogy a minuszjel csak akkor
jelenik meg a tlirésértékkel, ha jelzi, hogy a tlirést kivontdk a ténylegesen megadott értékbol.
A biztonsagi rendszer 0 ledllitasi kategdriat hajt végre, ha a TCP helyzete meghaladna a me-
ghatarozott biztonsagi hatar sikot (t{irés nélkiil).

A Csoékkentett modot indit sikok hatdsa Amikor nincs védo ledllas hatalyban, és a biz-
tonsdgi rendszer nincs a specidlis Visszadllitdis médban (1asd: 10.6), akkor vagy Normdl vagy

Csokkentett médban miikodik, és a robotkar mozgdasait a vonatkozé hatarkészlet korlatozza.

Alapértelmezésként a biztonsdgi rendszer Normidl médban van. Akkor megy at Csokkentett
modba, amikor az aldbbi helyzete egyike bekovetkezik:

a) A robot TCP néhany Csokkentett modot indit sikon tal helyezkedik el, azaz a sik azon ol-

dalén taldlhatd, amely a sik képi megjelenitésén lathato kicsi nyil irdnydaval ellentétes.

b) A Cstékkentett mdd biztonsagi bemeneti funkcidja konfigurélt, a bemeneti jelek pedig
alacsonyak (a részleteket lasd: 10.13).

Amikor a fentiek egyike sem all fenn tovabb, akkor a biztonsagi rendszer visszamegy a Norml
moédba.

Amikor a Normdl m6dbol a Csokkentett médba val6 atmenetet egy Csokkentett modot indit sikon
val6 athaladés okozza, akkor a Normdl mod hatarbedllitasabol a Csokkentett moéd hatarbeéllitasdba
torténd dtmenet is megtorténik. Amint a robot TCP legaldbb 20 mm-re helyezkedik el a Csokken-
tett modot indit siktol (de még a Normdil méd oldalan), akkor mindegyik hatdrértékre a Normadl és
Csokkentett méd engedélyezettebb hatarait alkalmazzdk. Amint a robot TCP athalad a Csdkken-
tett modot indit sikon, a Normdl méd tovabb nem aktiv, és a Csokkentett méd hatérbeallitdsa 1ép
érvénybe.

Amikor a Csokkentett médbol a Normdl médba vald atmenetet egy Csokkentett mddot indit sikon
val6 dthaladés okozza, akkor a Csikkentett mod hatarbedllitdsabol a Normidl méd hatarbeéllitaséba
torténé dtmenet is megtorténik. Amint a robot TCP athalad a Csokkentett modot indit sikon,
akkor mindegyik hatarértékre a Normidil és Csokkentett moéd engedélyezettebb hatarait alkal-
mazzdk. Amint a robot TCP legaldbb 20 mm-re helyezkedik el a Csokkentett mddot indit siktol
(a Normdl méd oldalédn), a Csokkentett méd tovabb nem aktiv, és a Normdl mod hatérbeallitasa
lép érvénybe.

Ha a j6solt palya a robot TCP-t 4tviszi a Csokkentett médot indit sikon, akkor a robotkar elkezd las-
sulni, még miel6tt dthalad a sikon, ha az illesztés, az eszkoz sebessége vagy az impulzusmomen-
tum hatarértékének a meghaladdsara késziil az tj hatarbeallitas szerint. Ne feledje, hogy mivel
ezeknek a hatarértékeknek korlatozébbaknak kell lenniiik a Csokkentett mod hatarkészletében,
igy az id6 el6tti lassulas csak akkor torténhet meg, amikor az dtmenet Normil moédboél torténik
Csokkentett médba.
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10.12.4 Eszkozhatar konfiguralasa

@ Fajl 04:05:54 CCCC O
Program | Telepités | Mozgas [ 110 | Naplé |
[ PG el Biztonsagi konfiguracio
Talapzat Altalanos hatarok | lllesztési hatarértékek |[© Hatarok | Biztonsagilo |
PR Biztonsagi hatarok 3D nézet
I/O beallitasa _
Safety plane 0 nl:l Q Q
Bizt a
@ ] Safety plane 1 nl:l
Valtozok Safety plane 2 bjl:l
MODBUS Safety plane 3

Funkciok
Lagy atmenet

Szallitoszalag kivetése

ElEERRE

EtherNet/IP Eszkéz hatara
PROFINET Eszkizhatar tulajdonsagai

Eltéres Hatarkorlatozasok
Alapértelmezett
program 5_181,-1.0° | [@ Mindkettd |v|
Betiltés/mentés Mas0las Funkeid

| =Nem meghatarozott=> |v|

| Lezaras | | Alkalmazza |

Alap aljan talalhaté Eszkézhatdr tulajdonsdgai panel meghatarozza a roboteszkoz tajolasdnak
hatarat, amely a kivant eszkoz tajoldsabol és az e tajolastol vald eltérés maximélisan engedélyezett
értékébol all.

Eltérés Az Eltérés szovegmezd megmutatja a roboteszkdz tajoldsdénak maximélisan en-
gedélyezett eltérési értékét a kivant tdjolashoz képest. Médositsa ezt az értéket a szévegmezst
megérintve és 4j értéket megadva.

Az elfogadott érték tartomanya a tliréssel egylitt és az eltérés mértékegysége a szovegmezd
mellett kertil felsorolasra.

Masolas funkcid A roboteszkoz kivant téjoldsét az aktudlis robot telepitésének egy funkcidjaval
(lasd: 13.12) hatdrozzdk meg. A kivalasztott funkcié z tengelye haszndlatos a kivant eszkoz
t4jolasi vektoraként ehhez a hatarértékhez.

AzEszkézhatdr tulajdonsdgai balalsé részében alegordiilé négyzettel valasszon funkciot.
Csak a pont és sik tipust funkcidk érhet6k el. <Meghatdrozatlan tételt> vélasztva a sik
konfigurécidja torlésre kertil.

Meg kell jegyezni, hogy amikor funkcié kivalasztdsaval konfiguraljak a hatarértéket, akkor a
tajolads informdcidjat csak dtmdsoljik a hatarértékhez; a hatarérték nem kapcsolddik a funkcidhoz.
Ez aztjelenti, hogy ha egy olyan funkci6 helyzete és tdjoldsa valtozik, amelyet a hatarérték kon-
figurdlasdhoz hasznéltak, akkor a hatarérték nem kertil automatikusan frissitésre. Ha a funkcié
valtozik, ezt egy 4 ikon jelzi, amely a funkcidkivalaszt6 felett helyezkedik el. Kattintson a(z)
& gombra, a kivalaszt6 mellett, hogy frissitse a hatarértéket a funkcié aktudlis tajolasaval. A(z)
A, ikon akkor is megjelenik, ha a kivélasztott funkci6 torlésre kertilt a telepitésbél.
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Biztonsagimod AzEszkdzhatdr tulajdonsdgai paneljobb oldalan alegordiilé meniiha-
szndlatos a biztonsdgi méd kivalasztdsara az eszkoztdjolas hatardhoz. Az elérhet6 opcidk a kovet-

kezok:
Letiltva Az eszkozhatar értéke sosem aktiv.
D Normdl Amikor a biztonsagi rendszer Normil moédban
van, az eszkdzhatar értéke aktiv.
® CsoOkkentett Amikor a biztonsagi rendszer Csokkentett médban

van, az eszkozhatdar értéke aktiv.

Normdl & csdkkentett Amikor a biztonsdgi rendszer Normdl vagy
Csokkentett moédban van, az eszkozhatar értéke
aktiv.

A kivélasztott biztonsigi médot egy ikon jelzi a megfelel6 bevitelnél, a Biztonsdgi hatdr
panelen. Ha a biztonsdgi méd Let iltottra van beéllitva, akkor nem lathaté ikon.

Effektus A program végrehajtdsa megszakad, amikor az eszkoz tdjoladsanak eltérése majdnem
meghaladja a maximalis eltérést, a tlirést levonva bel6le (14sd: 10.4), ha folytatja a mozgdsat az
el6re lathat6 palya mentén. Ne feledje, hogy a minuszjel csak akkor jelenik meg a ttirésértékkel,
ha jelzi, hogy a tfirést kivontdk a ténylegesen megadott értékbdl. A biztonsdgi rendszer 0
leallitasi kategoriat hajt végre, ha az eszkoz tdjolasdnak eltérése meghaladna a hatarértéket
(ttirés nélkiil).

10.13 Biztonsagi I/O

D Fajl 04:05:55 CCCC O
Program | Telepités rl‘-"lozgés 1/0 [ Mapld |
[ el el Biztonsagl konfiguracio
Talapzat [ Altaldnos hatdrok | lllesztési hatarértékek [ Hatarok | Biztons&gi /0

I/O beallitasa

@ Biztonsag Bemeneti jel Funkcio kijelélése
Valtozok

config_in[0], config_in[1] Cstkkentett mad -
MODBUS config_in[2], config_in[3] Biztonsagi visszaallitas -
Funkcidk config_in[4], config_in[5] MNincs hozarendelve -
Lagy atmenet config_in[&], config_in[7] MNincs hozarendelve -

Szallitoszalag kivetése

Kimeneti jel Funkcio kijelélése
EtherNet/IP
PROFINET config_out[0]. config_out[1] Mozgd robot -
Alapértelmezett config_out([2], config_out[3] Rendszer vészleallitva -
program = -

config_out[4], config_sut (5] Nincs hozarendelve -
Betdltés/mentés -

config_out[6], config_out[7] Nincs hozarendelve -

| Lezaras | | Alkalmazza |

Ez a képerny6 meghatdrozza a Biztonsdgi funkciékat a konfigurdlhat6 bemenetekhez és kimene-
tekhez (I/O-k). Az I/O-k a bemenetek és kimenetek kozott oszlanak, és tigy vannak parositva,
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hogy mindegyik funkci6 3. kateg6riaja és PLd 1/0O? .
Mindegyik Biztonsdg funkcié csak egy par 1/O-t kontrolldlhat. Ha megprobalja kivéalasztani

ugyanazt a biztonsdgi funkciét médsodszer, akkor a kordbban meghatéarozott elsé par 1/O-t6l
elkeriil. 5 Biztonsdgi funkcié van a bemeneti jelekhez és 5 a kimeneti jelekhez.

Megjegyzés: Ha biztonsagi funkciét alkalmaz a peckek bedllitdséhoz, akkor feliilir minden
I/O miiveletet, melyet a peckekre vonatkozéan meghatdroztak az I/O beallitdsokban (1&sd:
13.8).

10.13.1 Bemeneti jelek

Bemeneti jelekhez a kovetkez6 Biztonsdgi funkciok valaszthatok ki: Rendszer vészledllitd,
Csdkkentett mdéd,Biztonsdgil visszadllitds,Haromhelyzet® engedélyezdp eszkdz
és Mkodési mdd.

Rendszer vészledllité Amikor konfiguralja, lehetséges tovdbbi Vészledllitd gom-
bokat hozzdadni a Vészledllité gomb mellett a tanité fliggeléken. Ehhez a funkciéhoz ISO
13850 szabvanynak megfelel$ eszkoz haszndlata sziikséges.

Csokkentett méd Az Osszes biztonsagi hatdrértéknek két modja van, amelyben alkalmaz-
haté: Normdl méd, amely meghatdrozza az alapértelmezett biztonsagi konfiguraciot, illetve
Csokkentett mod (tovabbi részleteket lasd: 10.6). Amikor ezt a bemeneti biztonsagi funkciét
valasztjak ki, a bemenetekhez adott alacsony jel a biztonsagi rendszer Csokkentett modba lépést
okozza. Ha sziikséges, a robotkar ezutan lelassul, hogy kielégitse a Csikkentett mod hatarkészletét.
Ha a robotkar még mindig megsértené valamelyik Csokkentett médbeli hatarértéket, akkor 0-ds
leallasi kategoriat végez. A visszaallds Normdl médra ugyanugy torténik. Ne feledje, hogy a
biztonsagi sikok szintén okozhatnak dtmenetet a Csokkentett modba (tovabbi részleteke lasd:
10.12.3).

Biztonsagi visszadllitds Haa(z)Biztonsdgi ledllitd biztonsagil/O-ban vezetékelve,
akkor ez a bemenet hasznalatos annak biztositdsdra, hogy a Biztonségi leéllitott allapot vis-

szaallitds kezdeményezéséig folytatédjon. A robotkar nem mozog Biztonsagi leallitott dllapotban.

FIGYELMEZTETES:

Alapértelmezésként a(z) Biztonsdgi visszadllitds funkcié
a 0-4s és 1-es bementi tiiskéhez konfigurdlt. Ha egyitt tiltjak le,
az tartalmazza, hogy a robotkar abbahagyja a Biztonsagi leallitott
allapotot, amint a(z) Biztonsdgi ledllité bemenet magas
lesz. Mas szavakkal , Biztonsdgi visszadllitds nélkiil
a(z) Biztonsagi ledllité SI0-ds és Sll-es bemenetek (lasd:
Hardvertelepitési kézikonyv) teljesen meghatarozzak, hogy a bi-
ztonsagi ledllitott allapot aktiv vagy sem.

2Az IS0 13849-1 szabvany szerint, tovabbi részletekért lasd a Szészedetet.
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Hiromhelyzet® engedélyezd eszkdz €S Mpkddési méd Ezek lehetévé teszik egy 3-
helyzetti engedélyez6 eszkoz hasznélatat tovabbi véd6 intézkedésként a robot bedllitasa és pro-
gramozdasa kozben. A(z) Hdromhelyzety engedélyez¢ eszkdz konfigurdldsaval a robot
vagy ,futé médban” vagy , programozé médban” van. A jobb, fels6 sarokban megjelenik egy
ikon, amely az aktudlis m{ikodési modot jeleniti meg:

©Q Futtatds méd: A robot csak el6re meghatarozott feladatokat végezhet. A Mozgas lap és a
Freedrive méd nem elérhetd.

O Programozis méd: Megemelkednek a Futtatds médban jelenlév korlatozasok. Amikor azon-
ban a(z) Hiromhelyzet® engedélyezd eszkdz bemenet alacsony, a robot biztonsagi
leallitott allapotba kertil. A sebességcstiszka szintén a kezdeti értékre all be, amely megfe-
lel a 250 mm/s értéknek, és lépésenként novelhetd, hogy nagyobb sebességet érjen el. A se-
bességcstiszka visszadll az alacsony értékre, amikor a(z) Hiromhelyzetd engedélyezd
eszkdz bemenet alacsonyrél magas lesz.

A miikodési méd kivalasztasa konfiguralasanak kétféle moédszere van:

1. A miikodési mod kiilsé médkivalasztasi eszkozzel vald kivalasztasdhoz konfiguralja a(z)
Mpkédési médbemenetet. A konfiguralasi opcid a legordiiléd mentiben jelenik meg, amint
a(z) Hiromhelyzety engedélyez¢ eszkdz bemenetet konfiguraltak. A robot Futtatis
mddban lesz, amikor a(z) MikSdési méd bement alacsony, és Programozé médban, amikor

magas.

2. A miik6dési méd PolyScope-rol torténd kivalasztadsahoz csak a(z) Hiromhelyzetd engedélyezd
eszkdz bemenetet kell konfigurdlni és alkalmazni a Biztonsdgi konfiguraciéra. Ebben az
esetben az alapértelmezett méd a Futtatds. Hogy Programozé médra valtson, valassza a , Ro-
bot programozésa” gombot az Udvz16 képerny6n. Hogy visszakapcsoljon Futtatds médba,
egyszertien lépjen ki a ,,Robot programozasa” képernyorol.

MEGJEGYZES:

e A Biztonsdgi 1/0O, engedélyezett H&romhelyzetu
engedélyezd eszkdz-vel torténd konfigurdldsanak
megerdsitése utdn az Udvozls képernyd automatikusan
lathat6. Az Udvozls képerny6 szintén automatikusan megje-
lenik, amikor a mtikddési méd Programozé modrol Futtatds

moédra valtozik.

* A fizikai médkivalaszténak, ha haszndljék, teljesen meg kell
felelnie az ISO 10218-1: 5.7.1. cikkének a kivalasztdsra vonat-

kozoéan.

* A 3 helyzetti kapcsolénak, a viselkedésének, a te-
ljesitményjellemzbinek és a miikodésének mindenben
meg kell felelnie az ISO 10218-1: 5.8.3. cikkének az eszkoz
engedélyezésére vonatkozoéan.
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10.13.2 Kimeneti jelek

Kimeneti jelekhez a kovetkezé Biztonsdgi funkciok alkalmazhatdk. Az Gsszes jel visszatér alacso-
nyra, amikor a magas jel 4ltal inditott allapot befejez6dik:

Rendszer vészledllitdé Alacsonyjel csak akkor adott, amikor a biztonsagirendszer vészhelyzeti
ledllt allapotba keriil a Robot vészledllité6 bemenet vagy Vészleallité gomb miatt. A holtpon-

tok elkertilése érdekében, ha elindulta Vészhelyzeti ledllt éllapot, a Rendszer vészleallité

bemenet miatt, akkor alacsony jelet nem adnak.

MEGJEGYZES:
A robottdl a Rendszer vészledllitd  kimenetével
Vészledllitds dllapotot kapd kiilsé gépnek meg kell fe-

lelnie az ISO 13850 szabvanynak. Ez kiilonosen sziikséges
bedllitasokndl, ahol a(z) Robot vészleallitd bemenet kiils6
Vészhelyzeti ledllité eszkozhoz csatlakozik.  Ilyen esetekben
a Rendszer vészledllitd kimenete magas lesz, amikor a
kiils6 vészledllité eszkozt kioldjak. Ez magaba foglalja, hogy a
vészledllitds allapot a kiils6 gépnél visszadll anélkiil, hogy a robot
kezel6jét6l manudlis miiveletre lenne sziikség. Tehat a biztonsagi
szabvanyoknak valé megfeleléshez a kiilsé gépnek manudlis
miiveletre van sziikséges, hogy visszaalljon.

Mozgdé robot Alacsony jel adott, amikor a robotkar mobil dllapotban van. Amikor a robotkar
rogzitett helyzetbe van, magas jel adott.

Nem ledllitdé robot A jel magas, amikor a robotot ledllitjdk vagy a leallitds folyamataban,

amely vészledllitds vagy biztonsagi leallitds miatt torténik. Egyébkén a jel logikusan alacsony.

Csokkentett méd Alacsony jelet kiild, amikor a robotkar Csokkentett médban van vagy ha
a biztonsagi bemenet Csékkentett mdédu bemenettel konfiguralt és a jel aktudlisan alacsony.
Egyébkén a jel magas.

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

Nem csdkkentett méd Ez afent meghatarozott Csdkkentett méd forditottja.
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11.1 Bevezetés

A Universal robotkar cs6vekbdl és illesztésekbdl all. Az illesztések a szokdasos neviikkel a(z)
11.1. abran lathatéak. A Base (alap) az a hely, ahova a robotot felszerelik, és a masi végén
(Wrist 3 (3. csuklo)) a robot eszkoze csatlakozik. Az egyes illesztések mozgésat koordindlva a
robotkar az eszkozét korben szabadon mozgathatja a kozvetlentil az alap feletti és alatti tertilet
kivételével.

A PolyScope a grafikus felhasznaléi feliilet (GUI), amely lehet6vé teszi a robotkar és a vezérlédoboz
miikodtetését, a robotprogramok végrehajtasat, illetve Gjak egyszerti 1étrehozasat.

Az aldbbi pont az els6 1épéseket mutatja be a robottal. Ezutdn a képerny&ket és a PolyScope
miikodését részletesebben elmagyarazzak.

VESZELY:

1. A(z) Hardvertelepitési kézikonyv fontos biztonsagi in-
formdciékat tartalmaz, amelyeket a UR robotok in-
tegratoranak el kell olvasnia és meg kell értenie, miel&tt

a robotot elszor d&ram ald helyezi.

2. Az integratornak be kell allitania a kockdzatértékelésben me-
ghatédrozott biztonsagi konfiguraciés paramétereket, miel&tt
a robotkart el6szor bekapcesolja, lasd: 10. fejezet.

11.2 Elso lépések

A PolyScope hasznélata el6tt a robotkart és a vezérlédobozt telepiteni kell, és a vezérlédobozt
be kell kapcsolni.

Slika 11.1: A robot illesztései A: Base (alap), B: Shoulder (vall), C: Elbow (kényok) és D, E, F: Wrist 1, 2, 3
(1., 2., 3. csuklé)
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UNIVERSAL ROBOTS 11.2 Elso lépések

11.2.1 A robotkar és a vezérlodoboz telepitése

A robotkar és a vezérl6doboz telepitéséhez az aldbbiakat tegye:

1.
2.

Csomagpolja ki a robotkart és a vezérlédobozt.

Szerelje a robotot olyan feliiletre, amely elég er6s, hogy elbirja legalabb 10-szeresét az alap-
csatlakozé teljes nyomatékanak, illetve legalabb 5-szordsét a robotkar teljes stilydnak. A
feltilet legyen vibraci6tél mentes.

Tegye a vezérl6dobozt annak labdhoz.
Dugja be a robot kabelét a robotba és a vezérlédobozba.

Dugja be a vezérl6doboz halézati kabelét.

FIGYELMEZTETES:
Billenés veszélye. Ha a robot nem biztosan helyezkedik el er6s
feliileten, akkor a robotkar feld6lhet és sériilést okozhat.

A részletes telepitési utasitdsok itt taldlhatok: Hardvertelepitési kézikonyv. Ne feledje, hogy

kockazatértékelés sziikséges a robotkar barmilyen munkavégzésre torténd haszndlata elétt.

11.2.2 A vezérlodoboz be- és kikapcsolasa

A vezérlodobozt a f6kapcsolé megnyomadsaval lehet bekapcsolni, amely az érintéképerny8s pa-

nel eliils6 oldalan taldlhat6. Erre a panelre altalaban fanito fiiggelékként hivatkoznak. Amikor a

vezérlédobozt bekapcsolja, az érint6képernydn megjelenik a hattér operacids rendszer szovege.

Kortilbeliil egy perc utdn néhdny gomb megjelenik a képerny6n és egy felugré ablak segit a fel-

hasznalénak a képerny® inicializaldsaban (lasd: 11.5).

A vezérlddoboz leéllitdsdhoz nyomja meg a képernyén a zold gombot, vagy haszndljaa Led11itds

gombot az tidvozld képernydn (lasd: 11.4).

FIGYELMEZTETES:

Ha a halézati kéabelt kihtzza a konnektorbdl, azzal a ro-
bot féjlrendszerét tonkreteheti, amely a robot nem megfelel$
miikodéséhez vezethet.

11.2.3 A robotkar be- és kikapcsolasa

A robotkar akkor kapcsolhat6 be, ha a vezérl6doboz be van kapcsolva, és ha nincs aktivélva

a vészledllitdé gomb. A robotkar az inicializaciés képernydn kapcsolhat6 be (lasd: 11.5), ha

megérinti az ON (BE) gombot a képerny6n, majd megnyomja a Start gombot. Amikor a robot

elindul, hangot ad, és egy kicsit megmozdul, mikozben kiengedi a fékeket.

A robothoz vezetd dram lekapcsolhatd, ha az inicializaciés képernyén megérinti az OFF (ki)

gombot. A robotkar automatikusan is kikapcsol, amikor a vezérl6dobozt leéllitja.
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11.2.4 Gyorsinditas

A robot gyors elinditdsdhoz a telepitése utan, végezze el a kovetkezo 1épéseket:

1. Nyomja meg a vészledllité6 gombot a tanité fliggelék elsd oldalan.

2. Nyomja meg a tanité fliggeléken taldlhat6 bekapcsolégombot.

3. Virjon egy percet, amig a rendszer elindul, és megjelenik a szoveg az érint6képernyén.

4. Amikor a rendszer készen dll, az érint6képernyén egy felugré ablak lathat6, amely kozli,
hogy a robotot inicializalni kell.

5. Frintse meg a gombot a felugré ablakban. Az inicializaciés képernyére kertil.

6. VérjonaConfirmation of applied Safety Configuration (Alkalmazottbiztonsagi
konfigurdcié megerdsitése) parbeszédablakra, ésnyomjamega Confirm Safety Configuration
(Biztonsagi konfiguracié megerdsitése) gombot. Ez alkalmazza a biztonsagi paraméterek
kezd6 készletét, amelyet a kockazatértékelés alapjan be kell allitani.

7. Oldja ki a vészleallité gombot. A robot allapota Emergency Stopped (Vészhelyzetben
leallitott) dllapotrél Power off (Kikapcsolt) allapotra valtozik.

8. Lépjen ki a robot elérhet6ségi teriiletér6l (munkatertiletérsl).

9. Erintse meg az On (be) gombot az érintéképernyén. Varjon néhdny masodpercet, amig a
robot allapota Idle-re nem valtozik.

10. Erésitse meg, hogy a hasznos teher tomege és a kivélasztott felszerelés helyes. Ertesitik, ha
az érzékel adatai szerint észlelt felszerelés nem illeszkedik a kivalasztott felszereléshez.

11. Erintse meg a Start gombot az érint6képernyén. A robot most hangot ad, és egy kicsit
megmozdul, mikdzben kiengedi a fékeket.

12. Frintse meg az OK gombot, mely a Welcome (Udvozls) képernyére viszi Ont.

11.2.5 Az elso program

A programok parancsok listdi, melyek elmondjak a robotnak, mit tegyenek. A PolyScope le-
het6vé teszi, hogy csak kicsi programozasi tapasztalattal rendelkezé emberek is programoz-
hassédk a robotot. A legtobb feladathoz a programozas teljesen elvégezhetd az érintéparnaval,
anélkiil, hogy rejtélyes parancsokat kellene begépelni.

Az eszkozmozgéas egy robotprogram rész, amely tanitja a Robotkart arra, hogyan mozogjon. A
PolyScope-ban az eszkézmozgéas ttpontok sorozatdnak hasznélatdval kertil beéllitdsra. A Ro-

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

botkar az egy tutbol kombindlt ttpontokat koveti. Egy ttpont beallithaté a Move (Mozgas) lap
segitségével, a robot manudlis mozgatasaval egy adott helyzetbe, vagy kiszamithat6 a szoftver-
rel. A Move (Mozgés) lapon (ldsd: 13.1) mozgassa a Robotkart egy kivant helyzetbe,
vagy tanitsa be a helyzetet a Robotkart a helyre htizva, mikzben a Freedrive gombot lenyomva
tartja a tetején.

Az atpontokon val6 dtmozgatas mellett a program I/O jeleket kiildhet mas gépeknek bizonyos
pontokndl a robot Gitvonalan, és parancsokat hajt végre mint, ha..., akkor és hurok a valtozok
és az 1/0 jelek alapjan.

Az aldbbi egy egyszer{i program, mely lehet6vé teszi, hogy egy mar elindult Robotkar két
utpont kozott mozogjon.
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1.

® N o O ok W

10.
11.
12.

13.
14.

15.

Erintse mega Program Robot (robot programozasa) gombot, és valassza az Empty Program
(iires program) lehet6séget.

Erintse meg a Next (Tovabb) gombot (jobbra lent), hogy kivalasztasra keriiljon a fa struktdraban,
a képerny® bal oldaldn az <empty> (iires) sor.

Menjen a Structure (struktira) lapra.

Erintse meg a Move (mozgatés) gombot.

Menjen a Command (parancs) lapra.

Nyomja meg a Next (Tovdbb) gombot, hogy a Waypoint beallitdsokra menjen.

Nyomja meg a Set this waypoint (Ezen ttpont beéllitdsa) gombot a ,,?” kép mellett.

A Move (mozgatés) képernyén mozgassa a robotot a kiilonféle kék nyilak megnyomasaval
vagy mozgassa a robotot a tanité fiiggelék hatuljan taldlhaté Freedrive gombot lenyomva
tartva, mikozben hiizza a robotkart.

Nyomja meg az OK gombot.
Nyomja meg az Add waypoint before (adjon elé dtpontot) gombot.
Nyomja meg a Set this waypoint (Ezen ttpont beéllitdsa) gombot a ,,?” kép mellett.

A Move (mozgatés) képernyén mozgassa a robotot a kiilonféle kék nyilak megnyomasaval
vagy mozgassa a robotot a Freedrive gombot lenyomva tartva, mikozben htizza a robot-
kart.

Nyomja meg az OK gombot.

A programja készen van. A robot a két pont kozott mozog majd, amikor lenyomja a ,,Play”
(lejatszés) szimboélumot. Alljon védett helyen, tartsa a vészleallité gombon a kezét, és nyo-
mja meg a , Play” (lejatszés) gombot.

Gratuldlunk! Létrehozta az els6 robot programjat, amely a robotot két megadott ttpont
kozott mozgatja.

FIGYELMEZTETES:

1. Ne vezesse a robotot magaba vagy valami mdashoz, mivel
megsériilhet a robot.

2. Tartsa a fejét és testét a robot mozgasi teriiletén (mun-
kateriiletén) kiviill. Ne tegye olyan helyre az ujjait, ahol
becsipédhet.

3. Bz csak egy gyors inditdsi Gtmutatd, hogy megmutassuk,
milyen konnyti hasznélni a UR robotot. Sértetlen kornye-
zetet és nagyon Ovatos haszndlét feltételez. Ne novelje a
sebességet vagy gyorsuldst az alapértelmezett értékek folé.
Mindig végezzen kockdzatértékelést a robot miikodésbe he-
lyezése el6tt.
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11.3 PolyScope programozasi feliilet

A PolyScope a vezérlédobozhoz csatlakoztatott érzékeny érintéképernyén fut.

PolyScope robot felhasznaloi feliilet

Kérjik, valasszon

Program futtatasa

UNIVERSAL
ROBOTS

Robot beallitasa

Robot leallitasa

A fenti képen az Udvozl6 képerny6 lathato. A képernyd kékes teriiletei azok a gombok, me-
lyek a képerny6t ujjal vagy egy toll hatuljagval megnyomva megnyomhaték. A PolyScope a
képerny&k hierarchikus szerkezetével rendelkezik. A programozé kérnyezetben a képerny6k
lapokka vannak rendezve, hogy konnyebben elérhetéek legyenek a képerny6kon.

3 Fail 04:04:48 CCCC O
[Program |[ Telepités | Mozgas | /O | Naplé |

=<névtelen= Parancs | Grafika [ Szerkezet | Valtozok |

Ebben a példdban a Program lap van kivélasztva a fels6 szinten, alatta pedig a Structure
(Szerkezet). A Programlapon taldlhaték az éppen betoltott programmal kapcsolatos informaciék.
Ha a Move lap van kivélasztva, akkor a képerny6 a Move (Mozgéas) képerny6re véaltozik, ahon-
nan a robotkar mozgathat6. Hasonléan, az I/O lap kivalasztdsaval az elektromos ki-/bekapcsolas
aktualis dllapota monitorozhaté és médosithaté.

Lehetséges egeret és billenty{izetet csatlakoztatni a vezérlédobozhoz vagy a tanit6 fiiggelékhez,
az azonban nem sziikséges. Majdnem minden szovegmezén engedélyezett az érintés, azaz
megérintve azokat elindul egy képernyén lathat6é szambillentytizet vagy billenty{izet.

A PolyScope kiilonféle képerny®6it a kovetkezé pontokban irjak le.
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11.4 Udvo6zl6 képerny6

@)

PolyScope robot felhasznaldi feliilet

Kérjiik, valasszon

Program futtatasa

UNIVERSAL
ROBOTS

Robot beallitasa

Robot leallitasa

A vezérl6 szamitégép bootoldsa utan az Udvozls képerny6 lathats. A képernyd az alabbi le-

hetéségeket nytjtja:

Run Program (program futtatdsa): Valasszon és futasson meglév programot. Ez a lege-
gyszer(ibb médja a robotkar és a vezérlé6doboz miikodtetésének.

Program Robot (robot programozasa): Médositson egy programot vagy hozzon létre 4j
programot.

Setup Robot (robot beallitisa): Valtoztassa meg a nyelvet, dllitson be jelszavakat, frissitse
a szoftvert stb.

Shutdown Robot (robot ledllitasa): Kikapcsolja a robotkart és ledllitja a vezérlédobozt.

About (névjegy): Részleteket ad meg a szoftververzidkrél, a gazdanevekrdl, az IP-cimrdl,

a sorozatszamrol és a jogi tudnivalokrol.

CB3

11-28 Verzi6 3.12



11.5 Inicializacios képernyo UNIVERSAL ROBOTS

11.5 Inicializacios képernyo

Robot inicializalasa o
Gyozédjén meg arrél, hogy a telepités és a hasznos terhelés helyes, és nyomja meg a gombot a zéld ikonnal, hogy
inicializalja a robotot.

Robot & Normal
@ Kli
Aktiv hasznos terhelés kg
Telepitafa]l |defaun_1 | | Telepités betoltése
3D nézet
Q] q

_ | TCP konfiguralasa |
L,

| Allvany konfiguralasa |

P

¢ Rendben

Ezen a képerny6n a robotkar inicializélasat vezérli.

Robotkar allapotjelzoje
Az allapotjelz6 LED jelzi a robotkar futdsi allapotat:
* Haa LED er8s piros szinti, akkor a robotkar jelenleg leéllt 4llapotban van, melynek szamos
oka lehet.

¢ Haa LED erds sdrga szinfi, akkor a robotkar be van kapcsolva, de nem 4ll készen a normal
miikodésre.

® Végiil, ha a LED zold szinfi, akkor a robotkar be van kapcsolva, és készen all a normaél
miikodésre.

A LED mellett megjelend széveg tovabba meghatdrozza a robotkar aktudlis allapotat.

Aktiv hasznos teher és telepités

7 z

Amikor a robotkar be van kapcsolva, a vezérls altal haszndlt hasznos teher tomege a kicsi fehér
szovegmezdben lathatd, amikor a robotkar m{ikodik. Ez az érték a szévegmez6t megérintve és
4j értéket megadva médosithato.

Megjegyzés: ha bedllitja ezt az értéket, az nem moédositja a hasznos terhet a robot telepitd
fajliaban (lasd: 13.6), csak a hasznos teher tomegét modositja, melyet a vezérlé haszndl.

Hasonléan a jelenleg betoltott telepits fajl neve a sziirke szovegmezdben lathatd. Més telepitd
f4jl is betolthetd, ha megérinti a szovegmez&t vagy a mellette taldlhaté Load (Betoltés) gombot
hasznélja. Mds modon a betoltott telepitd fajl személyre szabhat6 a 3D-s nézet melletti gombo-
kkal a képerny®6 alsé részében.
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A robotkar elinditdsa el6tt nagyon fontos, hogy megerésitse, hogy mind a két aktiv hasznos
teher, mind az aktiv telepités megfelel a robotkar aktudlis, tényleges helyzetének.

A robotkar inicializalasa

VESZELY:
Mindig er6sitse meg, hogy a tényleges hasznos teher és telepités
helyes, miel6tt elinditja a robotkart. Ha ezek a beallitdsok ross-
zak, a robotkar és a vezérlédoboz nem fog megfeleléen miikédni,
és veszélyes lehet az emberekre vagy a koriilotte 1évé beren-
dezésekre.

VIGYAZAT!:

Nagyon 6vatosan kell eljarni, ha a robotkar akadalyhoz vagy
asztalhoz ér, mivel ha bevezeti a robotkart az akaddlyba, azzal
karosodhat az illesztés valtdja.

A rajta talalhat6é nagy gomb a z6ld ikonnak a robotkar tényleges inicializaldsanak elvégzésére
szolgdl. A rajta talalhaté szoveg és az elvégzett miivelet a robotkar aktudlis dllapotatdl fiiggben
valtozik.

* A vezérl PC bootoldsa utdn a gombot egyszer meg kell érinteni, amint bekapcsolédik
a robotkar. Ezutdn a robotkar dllapota Power on-ra (Bekapcsolt) valtozik, majd Idle-re
(Ures). Ne feledje, hogy amikor vészleallitas lép életbe, a robotkar nem kapcsolhaté be, igy
a gomb letiltasra kertil.

¢ Amikor a robotkar éllapota Idle, a gombot egyszer ismét meg kell érinteni, hogy elindu-
ljon a robotkar. Ennél a pontnal a szenzoradatokat ismét ellen6rzik a robotkar konfiguralt
szereléséhez képest. Ha valami eltérést talal (30° ttiréssel), akkor a gomb letiltdsra kertil és
az alabbi hibatizenet jelenik meg.

Ha a szerelési ellenérzés sikeres, akkor megérintve a gombot, kioldja az sszes illesztési
féket, és a robotkar készen all a normal mtikodésre. Ne feledje, hogy a robot hangot ad, és
egy kicsit megmozdul, mikdzben kiengedi a fékeket.

* Ha arobotkar megsérti valamelyik biztonsagi hatarértéket az elinduldsa utan, akkor specialis
Helyredllitasi médban. Ebben a médban a gombot megérintve helyreéllit6 méd képerny6re
kapcsol, ahol a robotkar visszamozdithaté a biztonsagi hatarértékeken beliil.

¢ Ha hiba torténik, a vezérlé a gombbal tjra tudja inditani.

¢ Ha a vezérl§ jelenleg nem fut, akkor a gombot megérintve elindul.

Végiil a rajta talalhat6 kisebb gomb a piros ikonnal a robotkar kikapcsoldsara szolgdl.
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12.1

@ Fajl

Program rTeIepités rMozgés 110 | Naplo \

Képernyon megjeleno kifejezésszerkesztok

04:04:54

cccc @

= &
[ <névtelen>

= Beallitas

= Varakozas

o Kilépes_1
52 Lehalmozas

o StartPos

¢V irany

@ FromPos

° ToPos
¢V ValogatasSorreng

o StackPos_1

= Bedllitas

= \drakozas

Parancs rGrafika rSzerkezet rvéltozék |

| Kijelolés

Valtozo

Kijeldli a kivalasztott valtozot a kifejezes értekével.

Kifejezés

s ]

|va r2

Atnouazac 00

l~| =

2 *force(]

Input

=Bemenet> -

True (HI)

False (LO)

Esc

dmm Visszaléptetéas

Output

=Kimenet= -

and

or

xor not

Variable

<\altozo= -

I~

Pose

<Tartas=> -

1}
v
i

Function

=<Funkcio= -

Mikozben maga a kifejezés szovegként szerkesztett, a kifejezésszerkesztén szamos gomb és

funkci6é van specidlis kifejezésjelek beillesztéséhez, amilyen a * a szorzdshoz és a < a keve-

sebb mint vagy egyenléhoz. A képernyd bal tetején a billentytizet szimbélum &tkapcsol a

kifejezés szoveges szerkesztésére. Minden meghatdrozott valtozé megtaldlhaté a vdltozd

kivélasztéban, mig a bemeneti és kimeneti portok nevei megtaldlhatok a Bemenet és Kimenet

kivalasztékban. Néhany specidlis funkcié megtalalhaté a Funkcidban.

A Kkifejezés nyelvtani hibakra vonatkozoéan ellenérzésre keriil, amikor az OK gombot megnyo-

mja. A Mégse gombra elhagyja a képerny&t, minden médositést elvetve.

Egy kifejezés igy nézhet ki:

?
digitdlis_ [1l]=Igaz és analdg_ [0]<0,5

12.2

Tartasszerkeszto képernyoje

Ezen a képerny6n meghatarozhatja a cél illesztési helyzeteket vagy a cél tartdst (helyzet és

tdjolas) a roboteszkoz esetében. Ez a képernyé ,,offline”, és nem vezérli kozvetlentil a robot-

kart.
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UNIVERSAL ROBOTS 12.2 Tartasszerkeszt6é képernyodje

Robot Funkcido
aaa "
Tcp
X -120,11] mm E
¥ -431,76| mm E
z 300,00| mm E
Rotacios vektor [rad] |v|
RX 0.001|rad [ &= |[ = |
‘ RY 3.166|rad | & || = |
Rz 0.040|rad | b || = |
[: lllesztési helyzetek
es Alap 81,71 EE
vall -98,96| ° & || =
Kanytk 126,22 [ & |[ = ]
1. csuklé 4629 [& |[=]
2. csukio s139]° [ |[=]
3, csuklé 178l (@ | = |
¥ megse || « Rendben

Robot

A robotkar aktudlis helyzete és a meghatdrozott cél helyzet 3D-s grafikan lathat6. A robotkar
3D-s rajza megmutatja a robotkar aktudlis helyzetét, a robotkar , drnyéka” pedig megmutatja a
robotkar cél helyzetét, melyet meghatarozott értékek kontrolladlnak a képernyé jobb oldaldn. A
nézet véltozatdsdhoz tolja a nagyitéiiveg ikont a nagyitdshoz/kicsinyitéshez vagy hizza at az
ujjat.

Ha a robot TCP meghatérozott cél pozicidja kozel kertil a biztonsagi vagy inditasi sikhoz, vagy
ha a roboteszkoz tdjolasa kozel van a eszkoz tajolasi hatarértékéhez (lasd: 10.12), akkor a
legkozelebbi hatarérték 3D bemutatasa lathato.

A biztonséagi sikok sarga és fekete szinnel jelennek meg a normal sikot jelz6 kicsi nyillal, amely
azon sik oldalat jelzi, amelyre a robot TCP elhelyezhet6. Az indit6 sikok kéken és zolden je-
lennek meg és egy kicsi nyil mutat a sik oldaldra, ahol a Normdl méd hatédrértékei (lasd: 10.6)
aktivak. Az eszkoz tajolas hatarértékeit egy térbeli kiip jeleniti meg egy vektorral, amely a robo-
teszkoz aktudlis tdjolasat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkoz tajoldsdhoz engedélyezett teriiletet
(vektor).

Amikor a cél robot TCP tovabb mar nincs a hatarérték kozelében, akkor a 3D-s bemutat6 elt{inik.
Ha a cél TCP megsérti a hatarértéket vagy a megsértéshez agyon kozel kertil, akkor a hatarérték

vizualizacidja pirosra vélt.

Funkcio és az eszkoz helyzete

A képernyd jobb felsd sarkaban megtaldlhat6 a funkci6 kivalaszté. A funkcié kivélaszté me-

ghatarozza, melyik funkcié kontrollalja a robotkart viszonyitva

Alabb megjelenik a funkci6 kivalaszto, a jelenleg aktiv Eszkozkozéppont (TCP) neve. Tobb
megnevezett TCP konfiguralasaval kapcsolatos tovabbi informéciokért lasd: 13.6. A szovegdo-
bozok megmutatjak a TCP teljes koordindcios értékeit a kivalasztott funkciéhoz képest. X, Y és

z kontrollalja az eszkoz helyzetét, mig az RX, RY és RZ az eszkoz tajolasat kontrolldlja.

CB3
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12.2 Tartasszerkeszto képernyodje UNIVERSAL ROBOTS

Haszndlja a legordiilé mentit az RX, RY és Rz négyzetek felett, hogy kivélassza a tdjolds bemu-
tatdsat. Az elérhet6 tipusok:

* Roticiés vektor [rad] A tdjolds rotdcids vektorként van megadva. A tengely hossza a
forgatand6 szog radidnban, a vektor maga pedig megadja a tengelyt, amelyet forgatni
szandékozik. Ez az alapértelmezett bedllitas.

* Rotdciés vektor [°] A tajolds roticids vektorként van megadva, ahol a vektor hossza a for-
gatandé szog fokokban.

* RPY [rad] Guruldsi, illeszkedG és oldalkitérési (RPY) szogek, ahol a sz6gek radidnban van-
nak megadva. Az RPY-rotdcids matrixot (X, Y’, Z” rotacid) ez adja meg:

Rrpy (7, B &) = Rz(a) - Ry (B) - Rx(7)
* RPY [°] Guruldsi, illeszkedd és oldalkitérési (RPY) szogek, ahol a szogek fokban vannak
megadva.

Az értékek a koordinatdkra kattintva szerkeszthet6k. Ha kozvetlentil a négyzet mellett a + vagy
- gombokra kattint, az lehet6vé teszi, hogy az aktudlis értékez/értékbdl 6sszeget adjon hozza
vagy vonjon ki. Egy gombot lenyomva tartva kozvetlentil noveli/csokkenti az értéket. Minél
tovébb tartja lenyomva a gombot anndl nagyobb lesz a névekedés/csokkenés.

lllesztése helyzete

Lehet6vé teszi egyedi illesztési helyzetek kozvetlen meghatarozdsat. Mindegyik illesztési he-
lyzet értéke —360° és +360° kozott lehet, amelyek az illesztési hatdrértékek. Az értékek az ille-
sztési helyzetre kattintva szerkeszthet6k. Ha kozvetleniil a négyzet mellett a + vagy — gom-
bokra kattint, az lehet6vé teszi, hogy az aktudlis értékez/értékbdl osszeget adjon hozza vagy
vonjon ki. Egy gombot lenyomva tartva kozvetleniil néveli/csokkenti az értéket. Minél tovabb
tartja lenyomva a gombot anndl nagyobb lesz a novekedés/cstkkenés.

OK gomb

Ha ezt a képerny6t a Mozgds lapon aktivélja (lasd: 13.1), akkor az OK gombra kattintva viss-
zatér a Mozgds laphoz, ahol a robotkar a meghatarozott célhoz mozog. Ha az utolsénak me-
ghatarozott érték eszkozkoordinata volt, akkor a robotkar odamozdul a cél helyzethez a MoveL
mozgdastipussal, mig a robotkar a Move] mozgdastipussal mozog acél helyzethez, ha egy illesztés
helyzete volt legutébb meghatdrozva. A kiilonbdz6 mozgastipusok a 14.4 pontban vannak
lefrva.

Mégse gomb

A Mégse gombra kattintva elhagyja a képerny6t, minden médositast elvetve.
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12.2 Tartasszerkeszto képernyoje
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13.1

Mozgas lap
Ezen a képernyén mindig kozvetleniil mozgathatja (I6kheti) a robotkart, akar a roboteszkoz

tolasdval/forgatasaval, akar kiilon a robotillesztések mozgataséaval.

5. ] 04:05:00 CCCC O
[Program |Telepités | Mozgas | /O | Napls |
TCP helyzete Robot Funkcio
@}
aas C=—

TCP tajolasa lllesztések mozgatasa
Alap | I U L | o171
-;E vall I °
g Konyok | LG -126,22| °
E
3 ST e S—— °
E 2. csuklé | L L 91,39 °
ENETIR | B Sn— °

Sebesség =——1 l100%

o Valédi robot

13.1.1

Robot

A robotkar aktualis helyzete a 3D-s grafikdn lathaté. A nézet valtozatdsdhoz tolja a nagyitéiiveg
ikont a nagyitashoz/kicsinyitéshez vagy htizza 4t az ujjat. Hogy a robotkar vezérlését a legjo-
bbnak érezze, vélassza ki a Nézet funkciét, és forgassa a 3D-s kép megtekintési szogét, hogy a
val6s robotkar nézetéhez illeszkedjen.

Ha a robot TCP aktudlis pozicidja kozel keriil a biztonsagi vagy inditasi sikhoz, vagy ha a
10.12), akkor a
legkozelebbi hatarérték 3D bemutatésa lathaté. Ne feledje, hogy amikor a roboton program fut,

roboteszkoz tdjoldsa kozel van a eszkoz tajoldsi hatarértékéhez (1asd:

a hatarértékek vizualizacidja le lesz tiltva.

A biztonsagi sikok sdrga és fekete szinnel jelennek meg a normal sikot jelzd kicsi nyillal, amely
azon sik oldalat jelzi, amelyre a robot TCP elhelyezhet6. Az indit6 sikok kéken és zolden je-
lennek meg és egy kicsi nyil mutat a sik oldaldra, ahol a Normdl méd hatarértékei (1dsd:
10.6) aktivak. Az eszkoz tajolas hatarértékeit egy térbeli kup jeleniti meg egy vektorral, amely
a roboteszkoz aktudlis tajoldsat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkoz tdjoldsdhoz engedélyezett
tertiletet (vektor).

Amikor a robot TCP tovdbb mar nincs a hatarérték kozelében, akkor a 3D-s bemutat6 elt{inik.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.1 Mozgas lap

Ha a TCP megsérti a hatarértéket vagy a megsértéshez agyon kozel kertil, akkor a hatarérték
vizualiz4cija pirosra valt.

13.1.2 Funkcio és az eszk6z helyzete

A képerny®6 jobb fels6 sarkdban megtalalhat6 a funkci6 kivélaszté. Meghatdrozza, melyik funkci6
kontrollélja a robotkart viszonyitva.

Alabb, a funkci6 kivalaszt6 alatt megjelenik a jelenleg aktiv Eszkozkozéppont (TCP) neve. A
szovegdobozok megmutatjik a TCP teljes koordindcids értékeit a kivalasztott funkciéhoz képest.
Tobb megnevezett TCP konfigurédlaséval kapcsolatos tovébbi informécidkért (14sd: 13.6).

Az értékek a koordinatara vagy az illesztési helyzetre kattintva manuaélisan szerkeszthet6k. Ez-
zel a tartasszerkeszt6 képernyodre kertil (14sd: 12.2),ahol meghatarozhat egy célhelyzetet
és tajoldst az eszk6zhoz vagy a cél illesztési helyzethez.

13.1.3 Mozgatas eszkoz

* Egy dtmenet nyilat (fels6) lenyomva tartva a robot eszkozének hegye a jelzett iranyba
mozdul.

e Egy forgatds nyilat (alsé) lenyomva tartva médositja a roboteszkoz tdjolasat a jelzett
iranyba. A forgatdsi pont az Eszkozkozéppont (TCP), azaz a robotkar végén az a pont,
amelyik a robot eszkdzén jellemzd pontot ad. A TCP kicsi kék labdaként lathato.

Megjegyzés: Barmikor engedje el a gombot, hogy leéllitsa a mozgéast

13.1.4

lllesztések mozgatasa

2

Lehet6vé teszi egyedi illesztések kozvetlen kontrolldlasat. Mindegyik illesztés —360° és +360°
kozott mozoghat, ami az alapértelmezett illesztési hatdr, melyet az adott illesztés vizszintes
savja illusztrdl. Ha egy illesztés eléri az illesztési hatart, akkor tovdbb nem vezethetd. Ha
az illesztések hatédrait az alapértelmezettdl eltéré pozicidtartomannyal konfiguraltdk (lasd:
10.11), akkor ezt az 4j tartomdnyt piros zona jelzi a vizszintes sdvon beliil.

13.1.5 Freedrive

Mikozben a Freedrive gombot lent tartja, lehetséges fizikailag megmarkolni a robotkart és oda
htizni, ahova szeretné. Ha a Bedllitds lapon a gravitdciés bedllitds (1asd: 13.7) rossz,
vagy a robotkar nehéz terhet visz, akkor a robotkar elkezdhet mozogni (esni), amikor a Free-
drive gombot megnyomjak. Ebben az esetben csak engedje fel ismét a Freedrive gombot.
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FIGYELMEZTETES:

1. Gy6z8djon meg arrél, hogy megfeleld telepitési beéllitasokat
hasznéljon (pl.: robotszerelési szog, stly a TCP-ben, TCP el-
tolds). Mentse és toltse be a telepit6fajlokat a programmal
egytuitt.

2. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a TCP bedllitdsok és a robot
szerelési bedllitasai helyesen legyenek beéllitva a Freedrive
gomb miikodtetése el6tt. Ha ezek a bedllitdsok nem helye-
sek, akkor a robotkar akkor mozdul, amikor aktivaljak a Fre-
edrive gombot.

3. A Freedrive funkcié (Impedancia/Backdrive)Backdrive csak
ott hasznalhat6 ebben a telepitésben, ahol a kockazatértékelés
ezt lehet&vé teszi. Az eszkdzoknek és akadalyoknak nem le-
hetnek éles széleik vagy hegyes pontjaik. Gy6z6djon meg
arr6l, hogy a teljes személyzet kiviil maradjon a robotkar

tertiletén.

13.2 1/Olap

& Fajl 04:05:28
[ Program | Telepités | Mozgas [ 1/0 | Naplo |

Robot | MODBUS

Konfiguralhato bemenet

cccc @

Digitalis bemenet Eszkioz bemenete

S-Guard Reset @ | & 4 0D D4
Digitalis

S-Guard Reset @ | @ 5 1D (D5 f, o

2| Db Start-Prog & | @ 6 i

3IY | D7 Stop-Frog @ | @ 7

Analog bemenet analog_in[2]

analog_in[0] analog_in[1] | — |v|
ov 10v ov 1ov | — |v|

Konfiguralhato kimenet

o@| @2

Digitalis kimenet

Eszkoz kimenete

0@ |@ 2 Digitalis
1@ @ s Prog-Running & | @ 5 @o
2@ @ 2@ (@5 @
3(3 G 7 30 G 7 Ellendrizte:
Analog kimenet |Fe|haszné|6 |'|
analog_out[0] anslog_out[1]
W H ————— |aktudls|= Feszultségl Aktuslis
000 mA
4mA 20mA 4ma 20mA 0 12 24
G Szimulacia

o Valddi robot

Ezen a képernyén mindig figyelheti és beéllithatja az é16 1/O jeleket a robot vezérlédobozardl/-

ra . A képerny6n megjelenik az I/O aktudlis dllapota, beleértve a program végrehajtasat is. Ha

barmi valtozik a program végrehajtdsa alatt, a program ledll. A program ledllasakor minden

kimeneti jel meg6rzi az dllapotat. A képerny6 csak 10 Hz-en frissiil, igy lehet, hogy a nagyon

gyors jelek nem jelennek meg helyesen.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.3 MODBUS

A konfigurdlhat6 1/0-k fenntarthatok specidlis biztonsagi beallitdisokhoz, melyek a telepités
biztonsagi I/O konfiguracids részében vannak meghatdrozva (1dsd: 10.13); a fenntartot-
tak az alapértelmezett vagy felhasznalé dltal meghatarozott név helyett a biztonsagi funkcié
nevével rendelkeznek. A konfigurdlhat6 kimenetek, melyeket biztonsagi beéllitdsokhoz tarta-
nak fenn, nem kapcsolhat6k és csak LED-ként jelennek meg.

A jelek elektromos adatai a ??. fejezetben kertilnek leirasra.

Fesziiltség Az Eszkozkimenetben a Fesziiltség csak akkor konfiguralhato, amikor az Eszkozki-
menetet a Felhasznal6 szabalyozza. Egy URCap kivélasztdsa megsziinteti a hozzaférést a Fesziiltséghez.

Analog doménbeallitasok Az anal6g I/0O bedllithaté dramerdsség [4-20mA] vagy fesziiltség
[0-10V] kimenetre. A beéllitdsokra emlékeznek a robotvezérld végsd késobbi tjrainditdsaihoz,
amikor a programot mentik. Egy URCap kivélasztisa az Eszkozkimenetben megsziinteti a
hozzéaférést a Doménbeillitdsokhoz az analég Eszkdzbemenetek esetén.

13.3 MODBUS

Az aldbbi képerny&kép megjeleniti a MODBUS kliens 1/0O jeleit, ahogyan azok a telepitésben
beallitasra kertiltek. A képerny6 tetején talalhaté legordiild meniit hasznalva médosithatja a
megjelenitett tartalmaz a jeltipus és a MODBUS egység alapjan, ha egynél tobb van konfi-
gurdlva. A listdban szereplé minden egyes jel tartalmazza a csatlakozas allapotat, értékét, nevét
és a jel cimét. A kimeneti jelek kapcsolhatok, ha a csatlakozas dllapota és a I/0O lap vezérlése
kivélasztasa azt lehetévé teszi (1dsd: 13.8).

Q Fajl 04:05:28 CCCC O

[ Program | Telepités | Mozgas | 1/0 | Naplo |
Robot | MODBUS

MODBUS tipusa: |Osszes |v| MODBUS egység: |Osszes |v|

Bemenetek Kimenetek

MODBUS egység: 10.0.0.2 MODBUS egyséqg: 10.0.0.2

o MODEUS_4 [260] o MODBUS_3 [18]

MODBUS egység: 127.0.0.1 MODBUS egyseg: 127.0.0.1

o MODEUS_1 [0] o MODEUS_2 [16]
o MODBEUS_S [17]
o MODBUS_6 [18]
o MODBUS_7 [19]
a MODBUS_E [20]
o MODBUS_S [21]

G Szimulacia
@ valodi robot
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13.4 AutoMove lap

Az AutoMove lap haszndlatos, amikor a robotkart egy specifikus helyzetbe kell mozgatni a
munkahelyén. Példa az, amikor a robotkarnak a program kiindulési helyzetébe kell mennie a
futtatas el6tt, vagy amikor egy ttponthoz mozog, mikdzben médosit egy programot.

d 04:04:38 CCCC O
[Futtatas ['Mozgas | /O | Naplé | Automatikus futas |

Robot mozgatasa pozicioba

Tartsa lenyomva az 'Auto’ gombot a |atott mozgas elvégzéséhez Engedie fel a gombot a megszakitashoz
MNyomja le a 'Kézi' gombot a robot helyzetének kézi besllitasahoz

Automatikus

Kézi

Animacio

Az animécié megmutatja a robotkar elvégzésre varé mozgdasat.

VIGYAZAT!:

Hasonlitsa 0ssze az animdciét a valédi robotkar helyzetével, és
gy6z6djon meg arr6l, hogy a robotkar biztonsdgosan el tudja
végezni a mozgdast, anélkiil, hogy valamilyen akadélynak neki-
menne.

VIGYAZAT!:
Az automove funkci6é az arnyékpalya mentén mozgatja a robotot.
Az itkozés karosithatja a robotot vagy méas berendezést.

Auto

Tartsa lenyomva az Auto gombot, hogy a robotkar az animdciéban ldthatémédon mozogjon.

Megjegyzés: Barmikor engedje el a gombot, hogy leéllitsa a mozgast.
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13.5 Telepitofajl — betdltése/mentése

Kézi

Ha lenyomja a Kézi gombot, akkor a Mozgds lapra jut, ahol a robotkar kézzel mozgathaté. Ez
csak akkor kell, ha az animdciéban ldthat6 mozgas nem preferalt.

13.5 Telepitofajl — betoltése/mentése

@ Fajl

04:05:17 CCcC O

Program | Telepités | Mozgas | 110 | Napl6 |

TCP konfiguralas
Talapzat
I/O beallitasa

/a, Biztonsag

Szallitoszalag kivetése

Robot telepitésének betoltése/mentése
fajlba

Ez a Robot telepitése lefed minden szempontot, ahogyan a robot elhelyezheto a
munkakérnyezetében, |de tartozik a robot mechanikai felszerelése, mas berendezések

elektromos csatlakozasa, illetve minden opcid, amelytdl a robot programja fligg. Nem tartozik

ide maga a program.

Valtozok

MODBUS Jelenlegi telepités mentése

Funkciok (defaut |
Lagy atmenet | Mentés | | Mentés masként... |

Masik telepitofa)l betéltése

EtherNet/IP ‘ Betoltas || Uj létrehozasa |

PROFINET

Alapértelmezett
program

E‘ Betdltés/mentés

A Robot telepitése lefed minden szempontot, ahogyan a robotkar és a vezérl6doboz elhelyez-
het6 a munkakornyezetben. Ide tartozik a robotkar mechanikai felszerelése, mas berendezések
elektromos csatlakozésa, illetve minden opcid, amelyt6l a robot programja fligg. Nem tartozik
ide maga a program.

Ezek a bedllitasok kiilonb6zd, a Telepités lapon taldlhat6 képernydk segitségével allithatok be,

kivéve az I/O doméneket, amely az I/O lapon éllithaté be (14sd: 13.2).

Lehetséges, hogy a robothoz egynél tobb telepit6fajl taldlhato. A létrehozott programok az aktiv
telepit6fajlt hasznaljak, és ezt a fajlt toltik be automatikusan, amikor hasznaljék.

A telepit6fajl barmilyen modositdsdt menteni kell, hogy a leéllitds utdn is megmaradjon. Ha
nem mentett modositdsok vannak a telepit6fajlban, akkor a Betoltés/Mentés szoveg mellett
egy floppy lemez ikon l4thaté, a Telepités lap bal oldalan.

Telepit6fajlt a Mentés vagy a Mentés masként... gombbal menthet el. Mds médon, a pro-
gram mentése szintén menti az aktiv telepitéfajlokat. Masik telepit6fajl betdltéséhez hasznalja
a Betoltés gombot. A Robot telepitése meniiben az Uj létrehozasa gomb visszaallitja az 6sszes
beallitast a gyari alapértelmezésre.
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VIGYAZAT!:

Nem javasolt USB-meghajtorol betoltott telepitdfajllal hasznélni a
robotot. USB-meghajton térolt telepit6fajl haszndlatdhoz el6szor
toltse azt be, majd mentse a helyi programok mappaban a Mentés
masként... gombbal.

13.6 Telepités — TCP konfiguralas

Az Eszkozkozéppont (TCP) a robot eszkozének pontja. Mindegyik TCP tartalmaz egy athelyezést
és forgatast az eszkoz kimeneti peremének kozéppontjdhoz képest.

Amikor arra programoztak, hogy visszatérjen egy korabban tarolt atponthoz, akkor egy robot a
TCP-t az atponton beliil mentett helyzetbe és tajoldsba mozgatja. Amikor egyenes mozgashoz
programozték, akkor a TCP egyenesen mozog.

d Fajl 040512 CCCC O
Program | Telepités rMozgés 1/0 | Naplé ‘
CP konfiguralas Szerszam kozéppontja
Talapzat
Elerhetd TCP-k:

1/O beallitasa TCP |,| -
Oﬁ Hizkonsdy X | 0.0| mm | Atnevezés | @ 4
Valtozok - mm {7

f1

by \
MODBUS z | o.0| o | Uj | VoL

. e T e/
Funkcick RX|  0.0000|rad
Lagy atmenet RY | 0.0000| rad | y Helyzet | __1_
szallitészalag kivetése| pz | 0,0000| rad | ?Téi(ﬂés |
Y
EtherNet/IP
Hasznos terhelés: kg

PROFINET Z
Alapértelmezett [ sdlypont
program
Betdltés/mentés

Helyzet
Az %, Y, 7 koordindtak meghatarozzak a TCP helyzetét. Amikor az Gsszes érték (beleértve a
t4jolast is) nulla, a TCP egybeesik az eszkoz kimeneti peremének kdzéppontjaval, és adoptalja
a képernydn dbrazol koordinatarendszert.

Tajolas
Az R¥X, RY, RZ koordindtanégyzetek meghatarozzak a TCP tajolasat. Hasonléan a Mozgés
laphoz hasznalja a Mértékegységek legordiilé mentit az RX, RY, RZ négyzetek felett, hogy kivalassza

a tajolds koordinatait (1asd: 12.2).

13.6.1 TCP-k hozzaadasa, atnevezése, modositasa és eltavolitasa

Erintse meg az Uj gombot Gj TCP meghatarozéséhoz. A létrehozott TCP ezutén automatikusan
egyedi nevet kap, és kivélaszthatéva vilik a legordiild mentiben. TCP dtnevezéséhez érintse
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meg az Atnevezés gombot. A kivalasztott TCP eltavolitdsdhoz egyszertien koppintson az
Eltavolitas gombra. Az utolsénak TCP nem t4volithaté el.

Egy kivalasztott TCP athelyezése és forgatdsa modosithato tj értékek megadasaval a mezskben.

13.6.2 Aktiv TCP

Amikor linedrisan mozog, a robot mindig az aktiv TCP-t haszndlja, hogy meghatdrozza a TCP
eltolast. Az aktiv TCP médosithaté egy Mozgés paranccsal (1dsd: 14.4) vagy egy Bedllits
paranccsal.

13.6.3 Alapértelmezett TCP

Az alapértelmezett TCP-t be kell allitani az aktiv TCP-ként miel6tt egy program fut. Valassza ki

a kivant TCP-t és érintse meg a Beallitas alapértelmezettként pontot, hogy a TCP-t alapértelmezettként

allitsa be. A zold ikon az elérhet6 leg6rdiilé mentiben az alapértelmezetten konfiguralt TCP-t
jelzi.

13.6.4 TCP helyzetének tanitasa

Q Fajl 04:05:12 CCcCC O
Program | Telepités rl‘-"lozgés I/O | Naplo |
TCP konfiguralas Szerszam kozéppontja
Talapzat
1/0 beallitasa TCP helyzetének tanitasa
Oe Biztonsag @ Tobb pont szukséges
Valtozok
attozo TCP mozgatasa ugyanabba a helyzetbe
e kulonbozé szégekbal.
Funkciok

Pont beallitasa 1

Lagy atmenet

Szallitoszalag kivetése

EtherNet/IP

PROFINET

Alapértelmezett O
program

Betéltés/mentés

A TCP helyzetének koordinatai automatikusan kiszdmithatok a kovetkez6képp:

1. Erintse meg a TCP helyzete varazslot.
2. Vélasszon egy fix pontot a robot munkahelyén.

3. A képerny6 jobb oldaldn taldlhaté poziciényilakkal mozgassa a TCP-t legaldbb harom
kiilonboz6 szogbdl, és mentse az eszkdz kimeneti peremének megfelel helyzetét.

4. Haszndlja a Beallitdas gombot, hogy az ellen6rzott koordindtdkat alkalmazza a megfelel
TCP-hez. A pozicidknak eléggé kiilonbozének kell lennie, hogy a szdmitds megfelel6en
miikodjon. Ha nem eléggé kiilonbozbek, akkor a gombok feletti allapot LED piros lesz.
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Még ha harom pozici6 elegendd is a TCP meghatarozasara, egy negyedik tovabbi ellenérzéshez
hasznélhat6, hogy a szdmitds helyes. Az adott, mentett pont minsége a szdmitott TCP-re vo-
natkozoéan zold, sarga vagy piros LED-del jelzett a megfelelé gombon.

13.6.5 TCP tajolasanak tanitasa

Q Fajl 04:05:12 CCCC O
Program | Telepités rMozgés 1/0 [ Napld \
TCP konfiguralas Szerszam kozéppontja
Talapzat
1/0 beallitasa TCP tajolasanak tanitasa
OE Biztonsag @ Nincs kivalasztott funkeio
Valtozok

Walasszon egy funkcict, és allitson be
egy pontot Ugy, hogy az eszkoz a
kivalasztott funkcid Z tengelye
iranyaba mutasson.

MODBUS

Funkcick

<Nem meghatarozott= |v|

Lagy atmenet

Szallitoszalag kivetése
Pont beallitasa

EtherNet/IP

PROFINET
Alapértelmezett O

Betiltés/mentés

1. Erintse meg a TCP tajolasa varazsl6t.

2. Alegordul6 listabol vélasszon egy funkciét. (Lésd: 13.12) azujfunkciék meghatdrozasaval
kapcsolatos tovabbi informaciokért.

3. Frintse meg a Pont kivélasztasa lehet6séget, és hasznalja a Mozgatas eszkoznyilakat olyan
helyzethez, ahol az eszkoz tajoldsa és a megfelel6 TCP egybeesik a kivalasztott funkcié ko-
ordindtarendszerével.

4. Ellen6rizze a TCP kiszamitott tajoldsat, és alkalmazza azokat a kivalasztott TCP-n a Beallitas
megérintésével.

13.6.6 Hasznos terhelés

A robot eszkdzének stilya a képernyd alsé részén van meghatarozva. A bedllitds médositdsdhoz
egyszerlien érintse meg a fehér szévegmez6t, és adjon meg 4Gj sulyt. A bedllitds az &sszes
meghatédrozott TCP-re vonatkozik. A maximaélisan engedélyezett hasznos teherrel kapcsolatos
részleteket lasd a Hardver telepitési kézikdnyvében.

13.6.7 Gravitacios k6zéppont

Az eszkoz gravitacids kozéppontja a CX, CY és CZ mezbkkel keriil meghatarozasra. A beéllitasok
az Osszes meghatarozott TCP-re vonatkoznak. A 3.8-as verzidk el6tt létrehozott telepitések
tdmogatjak a gravitacios kozéppont TCP-hez torténd beallitasat, ha korabban mar azt beéllitottak.
Ha a gravitaciés kozéppontot kézzel allitjdk be, a 3.8 vagy magasabb verzidkban, akkor a gra-
vitdcids kozéppont bedllitdsa a TCP esetében végleg eltavolitdsra kertil.
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FIGYELMEZTETES:
Hasznalja a helyes telepitési bedllitisokat. Mentse és toltse be a
telepit6fajlokat a programmal.

13.7 Telepités — Talapzat

Q Fajl 04:05:15 CCCC O
Program | Telepités rl‘-"lozgés 1/0 [ Mapld |
TCP konfiguralas Robot szerelese és szog
alapzat :!-
I/O beallitasa
O_\ Biztonsag k|

=
Valtozok 1
MODBUS
Ddlés
Funkciék # &
Lagy atmenet <R
Szallitoszalag kivetése |-.' 4+
b

EtherNet/IP ° 0.0°
PROFINET [ 3
Alapértelmezett
program 45 “-0s
Betiltés/mentés ¥

A Robotkar szerelésének meghatarozasa két célt szolgal:

1. Hogy a Robotkar megfelel6en jelenjen meg a képernyén.

2. Hogy a szabalyozénak elmondja a gravitacio irdnyat.

Egy haladé dinamikai modell lagy és pontos mozgdsokat ad a Robotkarnak, illetve lehet6vé
teszi, hogy a Robotkar sajat magat Freedrive médban tartsa. Emiatt fontos a Robotkar helyes
szerelése.

FIGYELMEZTETES:

Ha nem jél szereli a Robotkart, az gyakori Véd6 megallitdsokat
eredményezhet, és/vagy a Robotkar mozogni fog, amikor a Free-
drive gombot megnyomjak.

Ha a Robotkart sik asztalra vagy padléra szerelik, akkor nem sziikséges véltoztatni ezen a
képernyén. Ha azonban a Robotkart plafonra szerelik, falra szerelik vagy szogben szerelik
fel, akkor ezt be kell allitani a gombokkal.

A képerny6 jobb oldalan taldlhaté gombok a Robotkar talapzatanak szogének beallitdsdhoz
vannak. A fels harom jobb oldali gomb allitja be a szoget a plafonhoz (180°), falhoz (90°),
padléhoz (0°). A D8lés gombok allitanak be egy tetszbleges szoget.
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A képerny® alsé részén taldlhaté gombok hasznélatosak a Robotkar talapzatanak forgatasahoz,
hogy a tényleges talapzathoz illeszkedjen.

FIGYELMEZTETES:
Hasznélja a helyes telepitési bedllitdsokat. Mentse és toltse be a
telepit6fajlokat a programmal.

13.8 Telepités — I/0O beallitasa

Q Fajl 04:05:15 CCCC O
Program | Telepités rMozgés 1/0 [ Napld \
TCP konfiguralas —
éze
Talapzat |Dig\té|is |v|
/O beallitasa
Bemenet Kimenet
OE Biztonsag DIO] digital_in[0] = Do[0] digital_out[0] =
valtozok DI[1] digital_in[1] 1 % DO[1] digital_out[1] Prog-Running L
DI[2] digital_in[2]  Start-Prog Do[2) digital_out[2]
RECHLS DI[3] digital in[3]  Stop-Prog [ Do[3] digital_out[3] N
Funkciok Dif4] digital_in[4] Do4] digital_out[4]
o DI5] digital_in[5] Do[s] digital_out[5]
Lagy atmenet
2 DI[B] digital_in[8] Do) digital_out[s]
Szallitészalag kbvetése DI[7] digital_in[7] = Do[7] digital_out[7] =
EtherNet/IP .
Atnevezes IfO lap vezérlése
PROFINET | | | Torlés ‘ |
Alapértelmezett
program
E‘ HEECHES mentes Mivelet a programban
Magas, amikor fut, alacsony, amikor m... |v|

Az1/Obeéllitasa képerny6n a felhasznalok meghatarozhatjak az I/O jeleket, és konfiguralhatjdk
az I/0 lap vezérlésével a miiveleteket.

A Bemenet és Kimenet részek felsoroljdk az I/O jelek tipusait, példaul:

¢ Digitélis standard altalanos cél, konfiguralhat6 és eszkoz
* Anal6g standard altalanos cél és eszkoz
* MODBUS

o Altalanos célu regiszterek (Boole-féle, egész szam és lebeg®) Az altaldnos célt regiszterek
elérhet6k egy sinnel (pl. Profinet és EtherNet/IP).

13.8.1 /O jel tipusa

A Bemenet és Kimenet részben felsorolt jelek szdmdnak korldtozdsahoz haszndlja a Nézet

legordiilé mentit a képernyd tetején, hogy modositsa a megjelenitett tartalmat a jel tipusa alapjan.
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13.8.2

Felhasznalo altal meghatarozott nevek kijelélése
Hogy konnyen megjegyezze, mit tesznek a jelek, mikdzben a robottal dolgozik, a felhasznalok
neveket tarsithatnak a Bemeneti és Kimeneti jelekhez.

1. Valassza ki a kivént jelet

2. Frintse meg a sz6vegmezét a képernyd alsé részén, hogy beéllitsa a nevet.

3. A név alapértelmezettre torténd visszaallitdsdhoz érintse meg a Torlést.
Egy altalanos célu regisztert kell hozzdadni egy felhasznalé altal meghatarozott névhez, hogy
elérhetd legyen a programban (azaz egy Varjon parancshoz vagy egy Ha parancs feltételes kife-
jezéséhez) A Varakozas és Ha parancsoka (14.10),illetvea (14.17) részben vannak leirva.

A megnevezett dltaldnos célu regiszterek megtaldlhatok a Bemenet vagy Kimenet kivalasztéban
a Kifejezésszerkesztd képernydn.

13.8.3

I/0 miiveletek és I/0 lap vezérlése

Bemeneti és kimeneti miiveletek: Fizikai és Fieldbus digitalis I/O-k hasznédlhatok a mtiveletek inditdsara
vagy egy programstatuszra valo reagalasra.

Elérhets bemeneti mtiveletek:

¢ Indités: elinditja vagy visszatér az aktudlis programhoz emelked szélen.

* Leallitas: Ledllitja az aktudlis programot emelked6 szélen.

¢ Sziinet: Megéllitja az aktudlis programot emelked6 szélen.

* Freedrive: Amikor a bemenet magas, a robot freedrive médban van (hasonlé a free-
drive gombhoz). A bemenetet figyelmen kiviil hagyjak, ha a program fut vagy mds
kortilmények nem teszik lehet6vé a freedrive médot.

FIGYELMEZTETES:
Ha a robot ledll, mikozben az Inditdsi bemenet miiveletet ha-
sznéljédk, akkor a robot lassan a program els6 ttpontjdhoz megy
a program végrehajtasa el6tt. Ha a robot megdll, mikdzben az
Inditdsi bemenet miiveletet hasznéljdk, akkor a robot lassan ahhoz
a poziciéhoz megy, ahol megéllitottdk, miel6tt visszatér a progra-
mhoz.
Elérhet6 kimeneti miiveletek:
* Alacsony, amikor nem fut: A kimenet alacsony, amikor a program éllapota ,ledllitott”
vagy ,megdllitott”.
* Magas, amikor nem fut: A kimenet magas, amikor a program allapota ,ledllitott” vagy
,megallitott”.
* Magas, amikor fut, alacsony, amikor megall: A kimenet alacsony, amikor a program
allapota , ledllitott” vagy , megallitott”, és magas, amikor fut.
¢ Folyamatos impulzus: A kimenet a magas és alacsony kozott valtakozik meghatarozott
szdmt masodpercig, mikdzben a program fut. Allitsa meg vagy le a programot, hogy
fenntartsa az impulzus allapotat.
1/O lap vezérlése: Hatdrozza meg, hogy egy kimenet kontrolldlhat6 az I/O lapon (akar progra-
mozodk, akar kezel6k és programozok altal), vagy hogy csak robotprogram éltal kontrollalhato.
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13.9 Telepités — Biztonsag

Ldsd: 10. fejezet.

13.10 Telepitési — valtozok

Q Fajl 04:05:15 CCCC O
Program | Telepités rMozgés /0 | Naplé \

TCP konfiguralas

Telepitesi valtozok
Talapzat

Valtozs = | Eriek

I/O beallitasa

£ Biztonsag

altozok

MODBUS

Funkcick

Lagy atmenet
Szallitoszalag kidvetése
EtherNet/IP

PROFINET

Alapértelmezett
program

Betiltés/mentés

Uj létrehozasa

A Viltozok képernydn létrehozott Valtozokat Telepitési véltozoknak nevezik, és normdl pro-
gramvaltozokként hasznélhatok. A Telepitési valtozok eltérbek, mivel megtartjdk az értékiiket
még akkor Ledllitds ha egy program ledll, majd ismét elindul, és amikor a robotkar és/vagy a
Vezérl6doboz dramellatasat lekapcsoljdk, majd visszakapcsoljak. Neviik és értékiik a telepit6fajllal

keriil tarolasra, ezért lehetséges ugyanazt a valtozét tobb programban hasznalni.

Uj telepitési valtozok létrehozasa
Név Erték

i_war_1 ‘ = ' |

Az Uj létrehozdsa megnyomadséaval eléjon egy panel az Gj valtozé javasolt nevével. A név
moédosithatd, értékét pedig a szovegmez6t megérintve meg lehet adni. Az OK gombot csak
akkor lehet megérinteni, ha az Gij név nem hasznalatos ebben a telepitésben.

Lehet médositani egy telepitési valtozé értékét, ha kiemeli a véltozét a listdban, majd az Erték
szerkesztése pontra kattint.

Egy véltoz6 torléséhez jelolje ki, majd kattintson a Toérlés gombra.

A telepitési valtozok konfigurdldsa utan a telepitéfajl maga mentésre keriil, hogy megorizze a
konfiguraciét.
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13.11 Telepitées — MODBUS kliens I/O beallitasa

A telepitési valtozok és értékiik automatikusan mentésre kertilnek 10 percenként.

Ha egy program vagy telepit6fajl betoltésre kertil, és egy vagy tobb programvaltozé neve azo-
nos a telepitési valtozokkal, akkor a felhaszndlénak lehet6sége van a probléma megoldésara

vagy ugyanazt a nevii telepitési valtoz6t hasznélni a programvaltoz6 helyett, vagy a problémas

véaltozék automatikusan dtnevezésre keriilnek.

13.11

@ Fajl

Telepités — MODBUS kliens I/O beallitasa

04:05:18

Program | Telepités rMozgés /o Napl6|

cccc @

TCP konfiguralas
Talapzat

I/O beallitasa

OE Biztonsag
Valtozok

MODBUS

Funkciok

Lagy atmenet
Szallitoszalag kivetése
EtherNet/IP

PROFINET

Alapértelmezett
program

E‘ Betdltés/mentés

MODBUS kliens 1/O beallitasa

’T

10.0.0.2
\P:‘ 10.0.0.2‘ [[] szekvencialis méd EI
o ‘ 0‘ ‘Regiszterkime... ‘vH 18‘ ‘MODBUS_I ‘ =

Frekvencia [Hz] H MODEUS alarendelt cime 255

Valaszidd [ms]: ---

-, Idstillépés: ©, Sikertelen kérések: O, Avg. resp. f: ----

o |:| ‘Digitélis beme... ‘v

‘ 260‘ ‘MODBUS_2

| L=

Frekvencia [Hz] H MODEUS alarendekt cime 255)

Vilaszids [ms]: ----,

Haladd opcick megmutatasa

Idétillépés: 0, Sikertelen kérések: 0, Avg. resp. f: ----

Itt a MODBUS kliens (f6) jelei allithaték be. Meghatarozott IP cimeken a csatlakozdsok a MOD-
BUS szerverekhez (vagy alarendeltekhez) 1étrehozhaté bemeneti/kimeneti jelekkel (regiszterek

vagy digitalis). Mindegyik jelnek egyedi neve van, azaz hasznélhatok programokban.

Frissités

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

koztatja az 6sszes modbus egységet, és ismét visszacsatlakoztatja azokat. Az Osszes statisztika

torlésre kertil.

Egység hozzaadasa

Nyomja meg ezt a gombot, hogy G4j MODBUS egységet adjon hozza.

Egység torlése

Nyomja meg ezt a gombot a MODBUS egység és az egységen taldlhaté Osszes jel torléséhez.

Egyseég IP beallitasa

Itt lathaté a MODBUS IP cime. Nyomja meg a gombot a médositashoz.
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Szekvencialis mod

Csak akkor érhetd el, amikor kivilasztdsra keriilt a Haladé opcidk megjelenitése (ldsd: 13.11). Ha
kivélasztja ezt a jelolonégyzetet, akkor a modbus kliens kénytelen varni a valaszra, miel&tt
elkiildi a kovetkezd kérést. Néhany mez&busz egység ezt a modot igényli. Ha bekapcsolja ezt
az opciét, az segithet, amikor tobb jel van, és a jel lecsatlakozdsokban egyre tobb kérési gyako-
risdgot eredményez. Ne feledje, hogy a tényleges jelfrekvencia alacsonyabb lehet a kértnél, ami-
kor tobb jelet hatdroznak meg szekvencialis médban. A tényleges jelfrekvencia megfigyelhetd
a jelstatisztikdkban (lasd: 13.11. rész). A jelindikator sarga lesz, ha a tényleges jelfrekvencia
kevesebb, mint a , Frekvencia” legordiil6 listaban kivalasztott érték fele.

Jel hozzaadasa

Nyomja meg ezt a gombot, hogy jelet adjon hozza a megfelel6 MODBUS egységhez.

Jel torlése
Nyomja meg ezt a gombot, hogy toroljon egy MODBUS jelet a megfelel6 MODBUS egységhez.

Jeltipus beallitasa

Ebben a legordiilé meniiben valassza ki a jel tipusat. Az elérhetd tipusok:

Digitalis bemenet: Egy digitalis bemenet (tekercs) egy bites mennyiségti, amelyet a MODBUS
egységrol olvasnak le a tekercsen, amelyet a jel cimmez6jében hatdroznak meg. 0x02

funkciokéd (Diszkrét bemenetek olvasasa) hasznélatos.

Digitalis kimenet: Egy digitélis kimenet (tekercs) egy bites mennyiségti, melyet magasra vagy
alacsonyra éllithaté be. Miel6tt e kimenet értékét a felhasznal6 bedllithatja, az értéket
a tavoli MODBUS egységrol leolvassdk. Ez azt jelenti, hogy a 0x01 funkciékéd (Teker-
csek olvasdsa) hasznalatos. Amikor a kimenetet egy robotprogram beéllitotta vagy a jel
értékének bedllitisa gomb megnyomadsaval azt bedllitottdk, a 0x05 funkciékéd (Egyszerti
tekercs frasa) hasznalatos tovabb.

Regiszterbemenet: Egy regiszterbevitel 16 bites mennyiségi érték a cimmez&ben meghatdrozott
cimrél. A 0x04 funkciékéd (Bemeneti regiszter olvasasa) hasznélatos.

Regiszterkimenet: Egy regiszterkimenet 16 bites mennyiségti, melyet a felhasznalé be tud allitani.
Miel6tt a regiszter értékét bedllitjdk, az értéket a tdvoli MODBUS egységrél leolvassak.
Ez azt jelenti, hogy a 0x03 funkciokéd (Tarté regiszterek olvasdsa) hasznalatos. Ami-
kor a kimenetet egy robotprogram beéllitja vagy egy jelértéket meghatdroznak a jelérték
beillitisa mez6ben, akkor a 0x06 funkciokéd (Egyszer(i regiszter irdsa) hasznalatos az
érték bedllitasdhoz a tdvoli MODBUS egységen.

Jel cimének beallitasa

Ez a mez6 megmutatja a cimet a tdvoli MODBUS szerveren. A képernyén megjelend bil-
lentytizettel valasszon mésik cimet. Az érvényes cimek a tdvoli MODBUS egység gyartéjatol
és konfiguraci¢jatol flugg.
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Jel nevének beallitasa

A képerny6n megjelend billentyftizettel a felhasznalé adhat a jelnek nevet. Ez a név haszndlatos,
amikor a jelet a programokban haszndljak.

Jel értéke

Itt a jel aktudlis értéke lathato. Jelek regisztralashoz az értéket alairas nélkiili egész szamként fe-
jezik ki. A kimeneti jelek esetében a kivant jelérték a gombbal bedllithaté. Regiszterkimenethez
is az egységre irando értéket alairds nélkiili egész szamként kell biztositani.

Jelcsatlakozas allapota

Ez az ikon mutatja, hogy a jel megfelel6en olvashaté/irhat6 (zold) vagy hogy az egység nem
vart médon vélaszol-e vagy nem érhetd el (sziirke). Ha egy MODBUS kivétel vélaszt kap, akkor
megjelenik a valaszkéd. A MODBUS TCP kivétel valaszai:

E1: ILLEGAL FUNCTION (0x01) A lekérdezésben kapott funkcidkdéd nem engedélyezett miivelet
a szerver (vagy aldrendelt) esetében.

E2: ILLEGAL DATA ADDRESS (0x02) A lekérdezésben kapott funkciékéd nem engedélyezett
miivelet a szerver (vagy aldrendelt) esetében, ellendrizze, hogy a megadott jelcim megfelel-
e a tavoli MODBUS szerver beéllitasanak.

E3: ILLEGAL DATA VALUE (0x03) A lekérdezési adatmezdben szerepls érték nem engedélyezett
érték a szervez (vagy alarendelt) esetében, ellendrizze, hogy a megadott jelérték érvényes-e
a meghatarozott cimhez a tdvoli MODBUS szerveren.

E4: SLAVE DEVICE FAILURE (0x04) Helyrehozhatatlan hiba tortént, mikozben a szerver (vagy
alarendelt) megprobalta elvégezni a kért miiveletet.

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

E6: SLAVE DEVICE BUSY (0x06) Specializalt hasznalat a programozé parancsokkal egyrtitt, me-
lyet a tavoli MODBUS egységre kiildtek, az aldrendelt (szerver) nem tud most valaszolni.

Halado opciok megjelenitése

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

Halado opcidk

Frissitési gyakorisdg: Ez a menii hasznalhat6 a jel frissitési gyakorisdgdnak médositdshoz. Ez
azt a gyakorisagot jelenti, mellyel kéréseket kiildenek a tavoli MODBUS egységre akér a
jelérték olvasasahoz, akar az irdsdhoz. Amikor a frekvencia bedllitdsa 0, akkor a modbus
kérelmeket igény szerint kezdeményezik modbus_get_signal_status, modbus_set_output_register
és modbus _set_output_signal parancssor funkciékkal.

Aldrendelt cime: Ez a szovegmez6 hasznélhat6 egy specifikus alarendelt cim beallitdsahoz az egy
specifikus jelnek megfeleld kérésekhez. Az értéknek a 0-255 tartoményon beliil kell lennie,
a hatarértékeket is beleértve, az alapértelmezés a 255. Ha médositja ezt az értéket, javasolt
megnézni a tdvoli MODBUS eszkoz kézikonyvét, hogy ellenérizze a miikodéképességét
az aldrendelt cim megvaltoztatasakor.
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Szdmolds tijracsatlakoztatdsa: Annak szdma, ahdanyszor a TCP csatlakozds zarva volt, és ismét
csatlakozott.

Csatlakozisi dllapot: TCP csatlakozési allapota.

Viilaszid6 [ms: ] A modbus kérelem elkiildése és a védlasz megkapdsa kozott eltelt id6 - ez csak
akkor frissiil, amikor a kommunikécié aktiv.

Modbus csomag hibdk: A hibat tartalmazé kapott csomagok szama (azaz érvénytelen hossz, hidnyzé
adat, TCP aljzat hibédja).

Idétullépés: Azon modbus kérelmek szama, amelyekre nem érkezett valasz.

Sikertelen kérések: Azon csomagok szdma, amelyek érvénytelen aljzatillapot miatt nem tudtak
elkiildeni.

Tényleges frekv.: A kliens (mester) jelallapot-frissitéseinek atlagos gyakorisaga. Ez az érték Gjraszamolésra
keriil mindig, amikor a jel vélaszt kap a szervert6l (vagy aldrendelttol).

Az 6sszes szamlalo legfeljebb 65535-ig szamol, majd visszadll O-ra.

13.12 Telepitési — funkciok
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A Funkcié egy targyat képvisel, melyet névvel hatdroznak meg a kés6bbi hivatkozéashoz és egy
hatdimenzids tartdssal (helyzet és tdjolds), amely a robot alapjahoz kertil viszonyitdsra.

Egy robotprogram néhdny alrésze olyan mozgdsokbol ll, melyeket specifikus targyakhoz, amely
nem a Robotkar alapja, viszonyitva kell végrehajtani. Ezek a targyak lehetnek asztalok, mas
gépek, munkadarabok, szallitészalagok, raklapok, latérendszerek, {irok vagy hatdrok, melyek
jelen vannak a Robotkar kornyezetében. Két elére meghatarozott funkcié mindig jelen van a ro-
bot esetében. Mindegyik funkciénak van tartdsa, melyet a Robotkar sajat konfigurdcidja hataroz
meg:

* Az Alap funkcié a robot alapjanak kozéppontjabdl ered (14sd: 13.1. &bra)
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* Az Eszkoz funkci6 az aktudlis TCP kozéppontjdbdl ered (lasd: 13.2. dbra)

Slika 13.1: Alap funkci6 Slika 13.2: Eszkoz (TCP) funkcié

A felhaszndlé altal meghatdrozott funkciok elhelyezkedése olyan médszerrel torténik, amely
a TCP jelenlegi tartasat haszndlja a munkatertileten. Ez azt jelenti, hogy a felhasznalék meg
tudjak tanitani a funkcidk helyét Freedrive méd vagy 16kés segitségével a robot kivant tartasba
mozgatdsdhoz.

Haérom kiilonbo6z6 stratégia 1étezik (Pont, Egyenes és Sik) a funkcidk tartasanak meghatdrozasara.
Egy adott alkalmazds legjobb stratégidja a hasznalandé targy tipusatol és a pontossagi el6irdsoktol
fiigg. Altalaban tobb bemeneti ponton (Egyenes és Sik) alapulé funkci6 preferalt, ha az adott
targyra alkalmazhaté.

Egy linedris szallitészalag irdnydnak pontos meghatdrozasdhoz hatdrozza meg egy Egyenes
funkci6 két pontjat, minél tobb fizikai szeparacidval. A Pont funkcié is haszndlhat6 egy linedris
szallitészalag meghatarozasahoz, a felhasznalénak azonban a TCP-t a szallitészalag mozgésanak
irdnyéba kell irdnyitania.

Ha tobb pontot haszndl egy asztal tartdsdnak meghatdrozaséara, az azt jelenti, hogy a tdjolas
alapja inkabb a pozicidk, és nem egyetlen TCP tajoldsa. Egyetlen TCP tdjolasa nehezebben kon-
figuralhat6 nagy precizitassal.

Egy funkcié meghatarozasara a kiilonb6z6 médszerek jobb megismeréséhez ldsd: (pontok: 13.12.2),
(13.12.3) és (13.12.4).

13.12.1 Funkcid hasznalata

Amikor egy funkciét a telepitésben meghataroznak, akkor hivatkozhat rd a robotprogrambdl
a robotmozgasokkal kapcsolatban (pl. MoveL és MoveP parancsok) a funkciéhoz (lasd:
14.4. pont). Ez lehet6vé teszi egy robotprogram konnyti adaptéldsat( pl. amikor tobb
robotédllomds van, amikor egy targy dinamikusan mozdult a program futdsa alatt vagy amikor
egy targy végleg bemozdult a térbe). Egy targy funkcidinak bedllitasaval a targyhoz viszonyitott
Osszes programmozgds eszerint mozog. Tovabbi példakat lasd: (13.12.5) . és (13.12.6) .
részt. Lokhet6ként konfigurdlt funkcidk szintén hasznos eszkézok, amikor kézzel mozga-
tja a robotot a Mozgés lapon (13.1. rész) vagy a Tartdsszerkesztd képerny6n (lasd:
12.2). Amikor egy funkciét hivatkozdsnak valasztanak ki, a Mozgas eszkdz gombok az
athelyezésekhez és forgatasokhoz a kivalasztott funkcids térben mtikddnek majd (14sd: 13.1.2)
és (13.1.3), ahogyan a TCP koordinatak aktualis értékei. Példaul, ha egy asztalt funkciéként
hatdroznak meg, és kivalasztjdk a Mozgds lapon hivatkozdsként, akkor az 4thelyez6 nyilak
(azaz fel/le, balra/jobbra, elére/hatra) ezekbe az irdnyokba mozgatjdk a robotot az asztalhoz
képest. Tovabba a TCP koordinétdk az asztal keretében lesznek.
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Atnevezés

Ez a gomb atnevez egy funkci6t.

Torlés

Ez a gomb torli a kivalasztott funkciét, és annak osszes alfunkcidjat.

Tengelyek mutatasa

Vélassza ki, hogy a kivalasztott funkcié koordinatatengelyei lathat6ak legyenek-e a 3D-s gra-

fikan. A valasztés erre a képernyére vonatkozik és a Mozgas képernyore.

A pont modositasa

Hasznalja az E pont médositdsa gombot a kivalasztott funkci6 beéllitdsara vagy médositasara.

A Mozgaslap (13.1. rész) megjelenik és a funkcié Gj helyzete beallithato.

Lokheto

Vélassza ki, hogy a kivélasztott funkcié 16khets legyen-e. Ez hatdrozza meg, hogy a funkcié

megjelenik-e a funkciémentiben a Mozgas képerny6n.

A Mozgassa ide a robotot hasznalata

A Robotkar kivalasztott funkci6 felé torténé mozgatasdhoz nyomja meg a Mozgassa ide a ro-

botot gombot. A mozgdas végén a funkcid és a TCP koordinatarendszere egybeesik.

13.12.2 Uj pont

Nyomja meg a Pont gombot, hogy pont funkciét adjon a telepitéshez. A pont funkcié me-
ghatarozza a biztonsagi hatart vagy globalis kezd6 konfiguraciét. A pont funkci6 tartasa a TCP
helyzeteként és tajolasaként keriil meghatdrozasra.
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13.12.3 Uj egyenes

Nyomja meg az Egyenes gombot, hogy egyenes funkciét adjon a telepitéshez. Az egyenes
funkcié meghatdrozza azokat az egyeneseket, amelyeket a robotnak kévetnie kell. (pl.: amikor
szallitoszalag kovetését alkalmaz). Egy egyenes I egy tengelyként keriil meghatarozasra két
pont funkcié p1 és p2 kozott, ahogyan a(z) 13.3. dbran lathato.

Slika 13.3: A vonal jellemz6 meghatdrozdsa

A 13.3. abran a tengely, az els6 ponttél a méasodik ponthoz irdnyulva, alkotja az egyenes ko-
ordindtarendszerének y tengelyét. A z tengelyt a p1 z tengelyének kivetitése hatdrozza meg
az egyenesre merdleges sikra. Az egyenes koordindtarendszerének helyzete azonos a p1 he-
lyzetével.
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13.12.4 Sik funkcio

Vélassza a sik funkciét, amikor keretre van sziikség a nagy precizitdshoz, pl. amikor latérendszerrel
dolgoznak vagy egy asztalhoz képest végeznek mozgast.

Sik hozzaadasa

1. A Telepitésben vélassza a Funkci6kat.

2. A Funkcidk alatt vilassza a Sikot.

Sik tanitasa

Amikor megnyomja a sik gombot, hogy 1j sikot hozzon létre, akkor a képernyén megjelend
vezet segiti a sik létrehozasat.

1. Vélassza ki a 0 pontot

2. Mozgassa a robotot, hogy meghatdrozza a sik pozitiv x-tengelyének iranyat

3. Mozgassa a robotot, hogy meghatarozza a sik pozitiv y-tengelyének irdnyat

A sikot a jobbkézszabdly szerint hatdrozzdk meg, azaz a z-tengely az x-tengely és az y-tengely
keresztszorzata, ahogyan alabb lathato.
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MEGJEGYZES:
Ujratanithatja a sikot az x-tengellyel szemkozti irdnyban, ha azt
szeretné, hogy a sik normadlis legyen a szembe irdnyban.

Moédositson egy meglévé sikot a Sikot kivalasztva és megnyomva a Sik médositasat. Ezutan
hasznélja ugyanaz a vezet6t, mint egy j sik tanitdsdhoz.

13.12.5 Példa: Funkcio kézi frissitése program beallitasahoz

Gondoljon olyan alkalmazasra, ahol egy robotprogram tobb része is egy asztalhoz viszonyul.
A(z) 13.4. dbra a wpl ttponttdl a wp4 Gtpontig torténd mozgést dbrazolja.

Robotprogram
MovedJd
S1 & 8o
Movel. # Funkcid: P1l_var & ¢
wpl

wp2
wp3

wp4

Slika 13.4: Egyszer(i program négy utponttal, mely egy jellemz6 sikhoz viszonyul, amelyet kézzel
frissitettek a jellemz6 mddositasaval

Az alkalmazés kovetelménye, hogy a programot tjra kell hasznalni tobb robot telepitéséhez,
ahol csak az asztal helyzete valtozik egy kicsit. Az asztalhoz viszonyul6 mozgds azonos. Az
asztal helyzetét meghatarozva P1 funkciéként a telepitésben, a program a sikhoz viszonyitva
konfiguralt MoveL paranccsal konnyen alkalmazhaté tovabbi robotokon, egyszerfien frissitve a
telepitést az asztal tényleges helyzetével.

Az elv egy alkalmazasban barmilyen szdmu Funkcidra alkalmazhat6, hogy rugalmas progra-
mot kapjunk, amely ugyanazt a feladatot sok roboton megoldja még ha mas hely a munkahel-
yen véltozik is a telepitések kozot.

13.12.6 Példa: Funkcio tartasanak dinamikus frissitése

Gondoljon egy hasonl6 alkalmazasra, ahol a robotnak egy specifikus mintdzat szerint kell mo-
zognia egy asztal tetején, hogy megoldjon egy adott feladatot (1dsd: 13.5).
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wp2 ‘é wpl

Pl

np3

wpd

Slika 13.5: MoveL parancs négy utponttal egy sik jellemz6jéhez viszonyitva

Robotprogram
Moved
wpl
y = 0,01
o=pI[0,y,0,0,0,0] o
Pl_var = pose_trans(Pl_var, o) ) ‘
Movel # Funkcid: Pl_var ke e
wpl
wp2
wp3
wp4
Slika 13.6: Eltolas alkalmazésa a sik jellemz6jéhez
Robotprogram
Moved
S1

ha (digitdlis_lbemenet[0]), akkor
Pl_var = P1
még

Pl_var = P2
MovelL # Funkcid: P1l_var //I\\$
wpl -

wp2
wp3
wp4

Slika 13.7: Egyik sikjellemz&rdl egy masikra kapcsolds

A Pl-hez viszonyitott mozgas ismétlédik tobbszor, mindig o eltoldssal. Ebben a példdban az
eltolds 10 cm-re van beéllitva az Y-irdnyban (Idsd: 13.6. dbra, O1 és O2 eltolds). Ezt éri el pl.
a tartds_hozzdaddsa() vagy tartds_dtvitele() parancssor funkciéval a valtoz6é manipulaldsdhoz. Le-
hetséges kiilonb6z6 funkcidra dtkapcsolni, mikézben a program fut, ahelyett, hogy egy eltolast
ad hozza. Ez lathat6 az aldbbi példdban (lasd: 13.7. abra), ahol a MoveL parancs P1_var hivat-
kozasi funkcidja kapcsolhaté a két sik kozott P1 és P2.

13.13 Szallitészalag kovetésének beallitasa

A Széllitészalag kovetésének bedllitasa lehetSvé teszi legfeljebb két szallitoszalag mozgasanak

konfiguralasat. A Szallitészalag kovetésének beallitdsa lehetséget ad a robot konfiguralasara,

hogy abszolut vagy lépésenkénti kodoléval dolgozzon, illetve linedris vagy kor szallitészalagokkal.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.14 Lagy atmenet a biztonsagi modok k6zott

Szallitoszalag paraméterei

Lépésenkénti: kédolok csatlakoztathatdk a 0-3. digitalis bemenetekhez. A digitalis jelek dekédolésa
40 kHz-en fut. Quadrature kédoléval (két bemenetet igényel) a robot meg tudja hatdrozni
a széllitészalag sebességét és irdnyat. Ha a szallitészalag iranya dllando, egyszer(i bemenet
hasznalhat6,amely észleli az Emelkedd, Es6 vagy Emelkedd és esd széleket, ami meghatarozza
a szallitészalag sebességét.

Abszoliit: kédolok csatlakoztathatok MODBUS jellel. Ehhez az sziikséges, hogy elére legyen
konfiguralva egy Digitalis MODBUS kimenet regisztera ( 13.11. részben).

Nyomkoveto parameéterek

Linedris szdllitészalagok: Amikor linedris széllitészalagot valaszt, konfigurdlni kell egy egyenes
funkciét a telepités Funkcidk részében, hogy meghatarozza a széllitoszalag irdnyat. Bi-
ztositsa a pontossdgot a sorfunkci6 széllitészalag irdnyaval parhuzamos elhelyezésével,
nagy tavolsaggal a két pont kozott, amely a sor fliiggvényét meghatarozza. Konfiguralja az
egyenes funkciét tigy, hogy szildrdan leteszi az eszkozt a széllitészalag oldaldra, amikor
a két pontot tanitja. Ha az egyenes funkci6 irdanya ellentétes a szallitészalag mozgasaval,
akkor haszndlja a Vissza irdny gombot.

A Pipa méterenként mez6 megjeleniti a k6dol6 altal 1étrehozott jelolések szdméat, amikor
a széllitészalag egy métert mozdul.

Kor szillitdszalagok: Amikor kovet egy kor széllitészalagot, meg kell hatdrozni a széllitészalag
kozéppontjat.

1. Hatdrozza meg a kozéppontot a telepit6fajl Funkcidk részében. A Jeldlés fordula-
tonként értéke a kodold altal létrehozott jelolések szama amikor a szallitészalag egy
teljes fordulatot atfordul.

2. Jelolje be a Eszkoz forgatdsa szillitészalaggal jelolénégyzetet, hogy az eszkoz foro-
gjon a szallitészalag forgatasanak kovetéséhez.

13.14 Lagy atmenet a biztonsagi médok k6zott

Amikor az események alatt atkapcsol a biztonsdgi médok kozott (azaz Csokkentett méd beme-
net, Csokkentett méd inditési sikok, Biztonségi leallité és Haromallasta engedélyezd eszkoz),
akkor a robotkar célja 04 s haszndlata a ,lagy” dtmenet létrehozasdhoz. A meglévé alkal-
mazasok viselkedése véltozatlan, ami megfelel a ,kemény” beallitisnak. Uj telepitési fajlok
a lagy” bedllitdshoz alapértelmezettként.

13.14.1 Gyorsulasi/lassulas beallitasok beallitasa
¢ Nyomja meg a Telepités lapot.
¢ A bal oldali oldalmentiben valassza ki a Lagy atmenet pontot.

* Nagyobb gyorsulashoz/lassuldshoz valassza a Kemény pontot, vagy valassza a Lagy pon-
tot a lagyabb, alapértelmezett 4tmenet-bedllitasokhoz.
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13.15 Alapértelmezett program — telepitése

d Fajl 04,0517 CCCC O
Program | Telepités rMozgéS 110 | Naplo \
TCP konfiguralas Alapértelmezett program beallitasa
Talapzat

Alapértelmezett programfajl
I/O beallitasa

Automatikusan betélti az alapértelmezett programot, amiker a robotot bekapcsoljak
OE HiZLonsag || Alapértelmezett program betdltése:

Valtozok

MODBUS - - .
Alapértelmezett program kivalasztasa |

Funkcick A Ha az aldbbi automatikus inicializélas opcid is engedélyezett, a robot a

i i " hekapcsolaskor elkezdhet,
Lagy atmenet

Szallitoszalag kivetése Be szél

EtherNet/IP
Automatikus inicializalas

PROFINET i .
Automatikusan inicializalja a robotot, ha a robotkar fesziltségmentes
lapértelmezett
rogram & A robot mozoghat a fékkioldasi eljaras miatt,

Robot automatikus fekkioldasa

Be <Di.bemenet=> |v| szél

E‘ Betidltés/mentés

Az Inditas képernyd bedllitdsokat tartalmaz egy alapértelmezett program automatikus betoltéséhez
és inditdsahoz, és a Robotkar automatikus inicializdldsahoz bekapcsolds kozben.

FIGYELMEZTETES:

1. Amikor engedélyezett az automatikus betoltés, automatikus
inditas és automatikus inicializalds, a robot futtatja a progra-
mot, amint a Vezérl6doboz bekapcsol, amig a bemeneti jel
megegyezik a kivalasztott jelszinttel. Példaul a kivalasztott

jelszintre a szélatmenetre nem lesz ebben az esetben sziikség.

2. Ovatosan jarjon el, amikor a jelszint ALACSONYra van
beallitva. A bemeneti jelek alapértelmezetten alacsonyak,
hogy a program automatikusan fusson, kiils6 jellel térténd
elinditas nélkil.

Alapértelmezett program betéltése

Alapértelmezett program keriil bet6ltésre, amikor a Vezérlédoboz dram alatt van. Tovabba az
alapértelmezett program automatikusan betoltédik, amikor a Program futtatisa képerny&be
(l4sd: 11.4) belép és nincs program betoltve.

Alapértelmezett program inditasa

Az alapértelmezett program automatikusan elindul a Program futtatdsa képernyén. Amikor
az alapértelmezett program bet6lt6dik és észlelésre keriil a meghatdrozott kiilsé bemeneti jel
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UNIVERSAL ROBOTS 13.16 Napl6 lap

szélatmenete, akkor a program automatikusan elindul.

Inditaskor az &rambemeneti szint nincs meghatarozva. Ha olyan dtmenetet vélaszt, amely illik
a jelszinthez az inditdskor, akkor a program azonnal elindul. Tovabb4, ha elhagyja a Program
futtatasa képerny6t vagy megnyomja a Stop gombot a Mtiszerfalon, azzal letiltja az automati-

kus inditési funkciét, amig a Futtatds gombot ismét meg nem nyomja.

Auto inicializalas

A Robotkar automatikusan inicializalodik. Meghatarozott kiilsé bemeneti jel szélatmeneténél a
Robotkar teljesen inicializalt, fliggetleniil a lathaté képerny&tol.

Az utols¢ inicializalasi szint a Fékkiengedés. A Fékkiengedés alatt a Robotkar kisebb mozgast
végez és kattan6 hangot ad. Tovabba a fékek automatikusan nem engedhet&k ki, ha a konfi-
gurdlt talapzat nem illik az (érzékel6 adatai alapjan) észlelt talapzathoz. Ebben az esetben a
robotot kézzel kell inicializdlni az inicializaciés képernyén (1asd: 11.5).

Inditaskor az &rambemeneti szint nincs meghatarozva. Ha olyan dtmenetet vélaszt, amely illik
a jelszinthez az inditdskor, akkor a Robotkar azonnal inicializalodik.

Az auto inicializélas funkcié csak akkor mtikodik, amikor a robotkar ki van kapcsolva.

13.16 Naplé lap

o Fail 04:05:28 cccc )
fProgram rTeIepités rMozgés 1/0 | Mapld |
Ertékek lllesztés betoltése

0,04

Vezérls hémérséklete 30.0°c  Alap Rendben 0.0V
Halozati fesziiltség 480 v Val Rendben P 0.0V
Atlagos robotteljesitmény 13 W Konyok Rendben l":': B 0,0V
Robot arameréssége 52 A 1. csuklo Rendben “ - 0,0V
10 @ramerdsség 0 A 2. csuklo Rendben 0,0V
Eszkiz dramerdssége omA 3, csukld Rendben o 0.0V
E® 2019-11-18 04:05:29 (@ [ & |[[&] Torlés
A 2019-11-18 04:03:52.495 RobotInterface C10280: Nincs valddi robot csatlakoztatva - Szimulalé robot -

A 2019-11-18 04:04:05.445 RobotInterface C10240: Nincs valédi robot csatlakeztatva - Szimulalé robot
A 2019-11-18 04:04:29.985 RobotInterface C102A0: Nincs valédi robot csatlakeztatva - Szimulalé robot

L]

Robot egészsége A képernyd felss felén jelenik meg a Robotkar és a Vezérlédoboz .

A képerny®d bal oldaladn taldlhatok a Vezérl6dobozzal kapcsolatos informéacidk, mig a képernyd
jobb oldalan jelennek meg a robotillesztéssel kapcsolatos informaciok. Mindegyik illesztés in-

22

formdcidkat jelenit meg a motor és az elektronika hdmérsékletérdl, az betoltésérdl és a fesziiltségrol.

Robotnaploé Az iizenetek a képernyd alsé felén jelennek meg. Az els6 oszlop kategorizélja a
naplébevitel stlyossdgat. A mdasodik oszlop mutatja az {izenetek érkezési idejét. A kovetkezd
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13.17 Betoltés képernyod UNIVERSAL ROBOTS

oszlop mutatja az tizenet kiildjét. Az utolsé oszlop magét az lizenetet mutatja. Az tizenetek
sztirthet6k a kapcsolégombok kijelolésével, amelyek a napléadat silyossaganak felelnek meg. A
fenti kép azt mutatja, hogy a hibdk megjelennek majd, mig az informdciok és tizenetek sziirésre
kertilnek. Néhany napléiizenetet tgy terveztek, hogy tobb informéciéval szolgéljon, melyek a
naplébevitel kivalasztasaval érhet6k el.

13.16.1 Hibajelentések mentése

Amikor egy hiba megjelenik a PolyScope-ban, hibanapl6 késziil. A Naplé lapon nyomon kéve-
theti és/vagy exportdlhatja a létrejott jelentéseket USB meghajtéra (1asd: 13.16). Az
alabbi hibalista kdvethetd nyomon és exportalhaté:

e Hiba

Bels6 PolyScope kivételek

Védo leallas

Kezeletlen kivétel a URCap-ben
* Megsértés

Az exportalt jelentés tartalmaz egy felhasznal6i programot: egy telepitést és egy listat a futé
szolgéltatdsokrol.

Hibajelentés Részletes dllapotjelentés érhetd el, amikor a papirkapocs ikon megjelenik a naplésavon.

¢ Valassza ki a napléséavot, és érintse meg a Jelentés mentése gombot, hogy a jelentést USB-
meghajtéra mentse.

* A jelentés menthet6, mikozben a program fut.

MEGJEGYZES:
A legrégebbi jelentés torlésre keriil, amikor Gj késziil. Csak az 6t
legtjabb jelentés kertil tarolasra.

13.17 Betoltés képernyo

Ezen a képerny6n kivalaszthatja, hogy melyik programot toltse be. Ennek a képerny6nek két
verzi6ja van: egy haszndlandd, amikor csak betdlteni és végrehajtani szeretne egy programot,
egy pedig, amikor ténylegesen szerkeszteni szeretne egy programot.

MEGJEGYZES:
USB-meghajtér6l nem javasolt programot futtatni. USB-
meghajtén tarolt program futtatdsdhoz el6szor toltse azt be, majd

mentse a helyi programok mappédban a Mentés masként... gom-
bbal, a F4jl mentiben.

A f6 kiilonbség az, hogy milyen miivelet érhetd el a felhaszndlé szamara. Az alap betoltés
képernyén a felhaszndlo csak elérheti a fajlokat - nem médosithatja vagy torolheti azokat. Tovabba,
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UNIVERSAL ROBOTS 13.17 Betoltés képernyo

nem hagyhatja el a felhasznal6 a konyvtarszerkezetet, amely a programok mappatdl csokken.
A felhaszndl6 lemehet egy alkonyvtdrba, de nem juthat a programok mappédnal magasabbra.

Ezért az 9sszes programot a programok mappdaba és/vagy almappdakba kell tenni a programok
mappa alatt.

Képernyo elrendezése

Program betodltése O
Aktualis kmytar: | fhome/docker/staging/programs |v| | 1ir || e |
[ 7 aBcoE urp
[ 7 startascoe.urp
Fajlnév: | |
Szlra: |Uniuersa| Robots programfajlok |V|
| Megnyitas | | Mégse |

Ez a kép az aktudlis betoltés képerny6t mutatja. Az aldbbi fontos tertiletekb6l és gombokbdl all:

Palyael6zmények A pélyael6zmények a jelen helyhez vezet6 palydk listajat mutatja meg. Ez
azt jelenti, hogy az Osszes sziil6konyvtar a szamitégép gyokeréig lathatod. Itt értesitik, hogy
esetleg nem tud hozzaférni az 6sszes konyvtarhoz a programok mappa felett.

Egy mappanevet vélasztva a listdban, a bet6ltés parbeszédablak megvéltozik arra a konyvtara,
és megjeleniti a f4jlkivalasztasi tertileten (14sd: 13.17).

Fajlkivalasztasi terlilet A péarbeszédablak ezen teriiletén a tényleges teriilet tartalma jelenik
meg. A felhasznédlonak lehet6séget ad, hogy egy kattintdssal a nevére kivalasszon egy fajlt, vagy
kétszer kattintva a nevére megnyisson egy fajlt.

A konyvtarak kivalasztdsa kortilbeliil 0,5 mp-ig, hosszan lenyomva torténik. Egy kattintdssal
megy le egy mappéba és jeleniti meg a tartalmat.

Fajlsziird A fajlsztir6vel sziirhet6k a megjelenitett fijlok, hogy a kivant fajltipusokat tartal-
mazza. Biztonsagi fajlokat vélasztva a f4jlkivalasztasi tertileten a legutolsé 10 mentett verzi6 je-
lenik meg mindegyik program esetében, ahol a(z) . 01d0 legtijabb, a(z) . 01d9 pedig a legrégebbi.
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Fajl mez6 Itt az éppen kivalasztott fajl lathato. A felhasznédlonak lehetésége van kézzel me-
gadni egy fajl nevét, ha a billentytizet ikonra kattint, a mez8 jobb oldalan. Ezzel el6ugrik
egy képerny6n megjelend billentyftizet, ahol a felhasznalé megadhatja a fajlnevet kozvetleniil

a képernydn.

Megnyitas gomb A Megnyitds gombra kattintva megnyilik az aktudlisan kivélasztott fajl, és
visszakertil az el6z6 képernyére.

Mégse gomb A Mégse gombra kattintva megszakad az aktudlis betoltési folyamat, és képernyd
az el6z6 képre kapcsol at.

Mivelet gombok Egy gombsorozattal a felhasznalo elvégezhet néhdny miiveletet, amely normal
koriilmények kozott a f4jl nevére a jobb egérgombbal kattintva lenne elérhet egy hagyoményos
f4jl parbeszédablakban. Ehhez hozzdadva mozoghat felfelé a konyvtarszerkezetben és kozve-

tlentil a programmappaba.

¢ 5ziil6: Felfelé mozog a konyvtarszerkezetben. A gomb nem engedélyezett két esetben:
amikor az aktudlis konyvtar a legfels6 konyvtér, vagy ha a képerny6 korlatozott médban
van és az aktualis konyvtar a programmappa.

* Menjen a programmappdaba: Menjen a kezdélapra

* Miiveletek: Mtiveletek, példaul konyvtar létrehozasa, fajl torlése stb.

13.18 Futtatas lap

@ Fajl 04:04:38 CCCC O
Futtatas | Mozgas | /O | Naplo |

UNIVERSAL
ROBOTS

Waltozok
Valtozd ~ Erték

Program: ABCDE

Allapot: Leallitva

Id6: 0000d00h02m23.856s

L]

Ez a lap nagyon egyszer(i médjat nydjtja a robotkar és a vezérl6doboz mtikodtetésének, néhany

lehetséges gombbal és opcidval. Hasznos lehet a PolyScope programozas részének jelszovédelmével
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kombindlni (1&sd: 15.3), hogy a robot olyan eszkozbe kertiljon, amely kizarélag elére
megirt programokkal futhat.

Tovabba ezen a lapon betdlthetd és elindithaté automatikusan egy alapértelmezett program
egy kiils6 bemeneti jel szélatmenete alapjdn (14sd: 13.15). Egy alapértelmezett program
automatikus betoltése és inditdsa kombinacidja és az automatikus inicializalds bekapcsoldskor
példaul hasznalhat6 a robotkar masik gépbe integralasahoz.
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14.1 Uj program

@ Fajl

Program rTeIepités rMozgés 110 | Naplo \

04:04:47

cccc @

Betoltés fajlbol

Sablon hasznalata

Uj program

Program betéltése

Felvétel és letevés

Ures program

Egy 1j robotprogram kezd6dhet sablonbdl vagy meglévé (mentett) robotprogrambél. Egy sablon

megadhatja a teljes programszerkezetet, igy csak a program részletet kell kitolteni.
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14.2 Program lap

14.2 Program lap

@ Fajl

04:04:48

Program rTeIepités rMozgés 1/0 | MNaplé |

cccc @

=névtelen=

Parancs rGrafika rSzerkezet r\féltozék |

" Robotprogram

Program

@& A bal oldali ablak a programfat mutatja.

@ Hasznalja a Kévetkezd és Eldzd gombokat a navigalashoz
a programfan.

@ A Szerkezet lappal médosithatja a programfat.

[ ] BeforeStart sorrend hozaadasa

[ Kiindulasi valtozd értékek beallitasa

Program hurok Grikre

O Szimulacia
o Valddi robot

IE”E“E‘ Sebesség =————_J100%

‘ €@ Elozo H Tovabb = |

A programlap mutatja meg a szerkesztend6 aktudlis programot.

14.2.1

Programfa

A képernyé bal oldalan taldlhaté Programfa megjeleniti a programot parancsok listadjaként, mig

a képernyd jobb oldali teriiletén informacidk jelennek meg az aktudlis parancsra vonatkozdan.

P

Az aktualis parancs a parancslistdra kattintva vagy az E16z6 és Kévetkez6 gombokkal véalaszthat6

ki a képerny®é aljan. Parancsok illeszthet6k be vagy tdvolithatok el a Szerkezet lap segitségével.

A program neve kozvetleniil a parancslista felett lathat6, egy kicsi lemez ikonnal, amelyre

rékattintva gyorsan mentheti a programot.

A Programféban az aktudlisan végrehajtott parancs ki van emelve, ahogyan a(z) 14.2.2-ben

leirtak.

CB3

1I-66

Verzi6 3.12



14.2 Program lap UNIVERSAL ROBOTS

14.2.2 Program végrehajtasanak jelzése

& Fajl 04,04:46 CCCC O
Program rTeIepités rMozgéS 110 | Naplo \
StartABCDE Parancs rGrafika rSzerkezet rvéltozbk |

¥ Robotprogram

P Move Utpont [Rogztert nebzer ||
"B Start

oE ‘

Utpont beallitasa ‘

‘ Tartas szerkesztése ‘

| Mozgatas ide ‘

Halado opciok
@ 1ds

@ llesztés sebessége

0 Leallitas ennél a pontnal

(@ Atmenet sugarral
llesztés gyorsulasa

@ osztott parameterek hasznalata

Utpont hozéadasa
= Utpont torlése Hozzaadas Eddig, amig

Q] P—

g\Sf:E::arSEot EEE Sebesség =———_100% | 4 Elozo || Tovabb = |

A Programfa vizudlis végszot tartalmaz, mellyel a robot szabélyozdja tdjékoztat az aktudlisan
végrehajtott parancsrél. A parancs ikon bal oldaldn egy kicsi # jelzd ikon jelenik meg és a
végrehajté parancs neve és minden parancs, amelynek ez a parancs alparancsa (ezt altaldban
a(z) B/ ¥ parancsikonokkal azonositjak), kékkel van kiemelve. Ez segiti, hogy a felhasznalé
elhelyezze a végrehajté parancsot a fan. Példaul, ha a robotkar egy utpont felé mozog, akkor a
megfelel Gtpont alparancs a(z) ® ikonnal van megjeldlve, és a neve a Mozgéas parancs nevével
egylitt (1dsd: 14.4), amelyhez tartozik, kéken lathat6. Ha a programot megszakitjak, a
program végrehajtasat jelz6 ikon megjeloli az utolsé parancsot, amely a végrehajtasi folyamat-
ban volt. A(z) @ ikonnal jelolt gombra kattintva a Programfa alatt a jelenlegi végrehajtasra
vagy az utolsénak végrehajtott parancsra ugrik a fin. Ha egy parancsra kattint, mikdzben egy
program fut, a Parancs lap tovdbbra is megjeleniti a kivalasztott paranccsal kapcsolatos in-
formdciét. Ha lenyomja a(z) @ gombot, azzal a Parancs lap ismét folyamatosan mutatja az
informdcidkat az aktudlisan végrehajtott parancsokrol.

14.2.3 Keresés gomb

Erintse meg a ] pontot a Programfdban val6 kereséshez. Amikor rakattint, egy keresé szoveg
adhat6 meg és program csomoépontok, melyek taldlatai sdrgén keriilnek kiemelésre. Tovabba
navigdciés gombok lesznek elérhet6k, hogy a taldlatok kozott navigalhasson. Nyomja meg az
* ikont, hogy kilépjen a keresésbdl. Megjegyzés: A Programfat ki kell bontani, hogy a tovabbi
navigdciés gombokat elérje.

14.2.4 Visszavonas/Ismétlés gombok

Az eszkozsavon a(z) v és @ ikonokkal jelzett gombok a Programfa alatt a Programfan és a

tartalmazott parancsokban végzett médositdsok visszavondsara és ismétlésére szolgalnak.
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14.2.5 Program miszerfal

A képerny® legalsé része a Miiszerfal. A Miiszerfal funkcié gombok készlete, a régi tipusi sza-
lagos magnoékhoz hasonléan, melyekrdl programok indithat6k és allithato le, egylépésenként
léptethetdk és Gjraindithatok. A sebességcsiiszka lehet6vé teszi, hogy barmikor beéllitsa a pro-
gram sebességét, amely kozvetleniil befolyasolja azt a sebességet, amellyel a robotkar mozog.
Tovéabba a sebességcstiszka: megmutatja valds idében a relativ sebességet, amellyel a robotkar
mozog, szamitdsba véve a biztonsagi bedllitdsokat. A jelzett szdzalék a maximalisan elérhetd

sebesség a futé program esetében anélkiil, hogy megsértené a biztonsagi hatarokat.

A Miiszerfaltél balra a Szimuldcié ésaValds robot gombok kapcsolnak 4t akozott, hogy a
program szimuldciéként vagy valés roboton fusson. Amikor szimuldciéban fut, akkor a robot-
kar nem mozog, tehdt nem tudja magat vagy a kornyez6 berendezéseket megsérteni titkozésben.
Haszndlja a szimuldciét a programok tesztelésére, ha nem biztos abban, hogy mit tesz majd a
robotkar.

VESZELY:

1. Gy6z6djon meg arrél, hogy a robot munkatertiletén kiviil ma-
radjon, amikor megnyomja Play (Lejatszads) gombot. A be-
programozott mozgéas eltérhet a varttol.

2. Csak akkor haszndlja a Lépés gombot, ha abszolit
sziikséges. Gy6z6djon meg arr6l, hogy a robot munka-
tertiletén kiviil maradjon, amikor megnyomja Step (Lépés)
gombot.

3. Gy6z6djon meg arrdl, hogy mindig tesztelje a programjat a
sebességcstiszka segitségével csokkentve a sebességet. Az in-
tegrator 4ltal okozott logikus programozasi hibdk a robotkar
nem vart mozgasait okozhatjak.

4. Amikor vészledllitds vagy biztonsagi leallitas torténik, a ro-
botprogram ledll. Folytathaté, ameddig nem mozdult 10°-
nél tobbet az illesztés. Amikor megnyomja a lejatszast, a
robot lassan visszamozdul a pélyara, és folytatja a program

végrehajtasat.

A program irdsa kozben, a robotkar kapott mozgasa 3D-s rajzon lathat6é a Grafikus lapon,
melyet a(z) 14.30-ben irtunk le.

Mindegyik programparancs mellett van egy kicsi ikon, amely piros, sdrga vagy zold. A piros
ikon azt jelenti, hogy hiba van a parancsban, a sarga, hogy a parancs nincs befejezve, a zold
pedig, hogy minden rendben van. Program csak akkor futtathaté, ha az 6sszes parancs zold.

14.3

Valtozok

Egy robotprogram hasznaltathat valtozokat kiilonféle értékek taroldsara és frissitésére a futtatas
alatt. Kétféle valtoz6 all rendelkezésre:
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Telepitési viltozok: Ezeket tobb program haszndlhatja, és neviik és értékiik egytitt marad a robot
telepitésével (lasd: 13.10). A telepitési valtozok megtartjak az értékiiket a robot és
a vezérlédoboz tjrabootoldsa utén is.

Szabdlyos programviltozok: Ezek csak a futé programhoz érhetdk el, és értékiik elveszik, amint a
programot ledllitjak.

Viltozétipusok:

bool  Boole valtozo, melynek értéke Igaz vagy Hamis.

int Egész szam a —2147483648 és 2147483647 (32 bit) kozotti tartomanyban.

float Lebeg6 pontszam (decimaélis) (32 bit).

string  Karaktersorozat.

pose  Vektor, amely leirja a helyet és tdjolds kartézidnus térben. Ez egy he-
lyzet vektor (x,y, z) és egy, a tajolas képvisels rotaciods vektor (rx, ry, rz)
kombinacidja, melyet igy irnak: p [z, y, z, rx, ry, rz].

list Viéltozok sorozata.

14.4 Parancs: Mozgas

@ Fail 04:05:29 CCCC O
Program I’Telepités r Mozgas | IO | Naplo \
=névtelen= Parancs r Grafika rSZerkezet r\.‘éltozbk |
= Inic. valtoz... -
V vaitas .. Mozgas . , . ]
7 Movel Hataroza meq, hogyan mozogjon a robot az dtpontok kozott.
o Utpont_1

Az alabbi értékek vonatkoznak az 6sszes gyermek Gtpontra, és figgnek a kivalasztott

¢V Move/ = PR -
s Utpont 2 =| mozgastipustal.
= Beallitas
7 oo Raklap TCP bealltasa llesztés sebessége

¢ 7 Mintazat: Negy

o sarokl_1 |Aktfu TCP hasznalata |v| ° /s

o sarok2_1
o sarok3_1 lllesztés gyorsulasa

o sarok4_1 .
¢ 7 PalletSequenc| | /st
o Megkozelite
o PatternPoin
= Bedllitas
= \arakozas
o Kilepes_1 i
+o Lehalmozas Utpont hozéadasa ) I
o StartPos Visszaallitas
¢ Irany
o FrompPos
o ToFos
¢ ¥ ValogatasSorr—|

-

-

[ i v |
Qo[>

gi:g;:iz'got EEE Sebesség =——=1_100% | 4 Elozo || Tovabb = |

A Mozgas parancs vezérli a robot mozgdsat a hattér ttpontokon at. Az atpontoknak a Mozgéas
parancs alatt kell lenniiik. A Mozgés parancs meghatdrozza azt a gyorsuldst és sebességet,

amelynél a robotkar mozog az ttpontok kozott.

Mozgasi tipusok
Héromféle mozgdasbél valaszthat egyet: Move], MoveL és MoveP. Mindegyik alabb keriil el-

magyarazasra.

* A move] mozgésokat végez, melyeket a robotkar illesztési térben szdmoltak ki. Min-
degyik illesztés kontrolldlt, hogy ugyanabban az id6ben érje el a kivant véghelyet. Ez a
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mozgastipus az eszkoz gorbe utjat eredményezi. Az osztott, erre a mozgdastipusra alkal-
mazandé paraméterek a maximalis illesztési sebesség és illesztési gyorsulds fok/s, illetve
fok/s? egységben megadva. Ha kivanatos, hogy a robotkar gyorsan mozogjon az titpontok
kozott, fliggetlentil az eszkoz Gtjatél azon ttpontok kozott, akkor ez a mozgastipus a le-

gjobb valasztas.

* A moveL mozgatja az eszkoz kozéppontjat (TCP, Tool Center Point) egyenes mentén, az
utpontok kozott. Ez azt jelenti, hogy mindegyik illesztés komplikaltabb mozgést végez,
hogy az eszkozt egyenes vonalon tartsa. Az ehhez a mozgastipushoz beéllithat6é osztott
paraméterek a kivanatos eszkozsebesség és eszkozgyorsulas, amely mm /s, illetve mm /s>

egységben van megadva, ahogyan a funkci6 is.

* A moveP mozgatja az eszkozt egyenes vonalban, egyenletes sebességgel, kor keverékekkel,
és ez javasolt néhany folyamat mtikodéséhez, amilyen a ragasztds vagy szords. A ke-
verék sugarmérete alapértelmezés szerint osztott érték az dsszes ttpont kozott. Egy kisebb
érték az ttvonalat élesebben forditja, mig egy magasabb érték ldgyabbd teszi az titvonalat.
Mikozben a robotkar az ttpontokon at mozog allando sebességgel, a robot vezérlédoboza
nem vérhat sem az I/ O mtikodésre, sem kezel6i mtiveletre. Ha igy tesz, azzal megéllithatja
a robotkar mozgasat, vagy védd leéllitast okozhat.

* A Kormozgas hozzdadhaté egy moveP-hez, hogy korkoros mozgést végezzen. A robot
a jelenlegi helyzetébdl vagy a kezd6pontbdl kezdi el a mozgast, keresztiil halad egy, a
koriven meghatérozott ViaPoint-on és egy EndPoint-on, ahol befejezi a korkoros mozgast.

Egy méddal szamoljak ki az eszkoz tdjolasat a koriv mentén. A mod lehet:

— Rogzitett: csak a kezd6pont hasznélatos az eszkoz tajolasanak meghatarozasara

— Nem kényszeritett: a kezd6pont atalakul az EndPoint-t4 az eszkoz tajoldsdanak me-

ghatarozasahoz
Q Fajl 04:05:30 CCcC O
Program rTeIepités rMozgés rlfTr Napld |
E‘ =névtelen= Parancs r Grafika r Szerkezet r\léltozbk |
= Inic. valtoz... o
¥ Robotprogram H
ohotproa: CircleMove
¢V Move)
v ° tlJ'ltpoan Egy kirmozdulatot tesznek harom Gtpont 7
¥ MO,’?P N ==| segitségével: az Utpont megeldzi a CircleMove SV
o Utpont 2 csomépontot, az Gtpontot (1), a ViaPointot \
¢ W CircleMove (2) és az EndPointot (3),
© ViaPoint_1
° Vegpont_1 Amikor rigzitett madban van:
= Beallitas | E mozgas tajolasat a robot kezdbpontja
§ os Rakiap hataroza meq, tehat a robot megtartja azt a
9 ¥ Mintazat: Nég! tajolast, amelyik a kiorhoz viszonyul a mozgas
o sarokl_1 athaladé és végpontjain at.
o sarok2_1
o sarok3_1 [
o sarok4_1

¢ ¥ PalletSequenc|
o Megkdzelite
o PatternPoin

= Bealiitas Tajolas

= Varakozas

o Kilépés_1 Vélassza ki a tdjolas madjat, amelyik a kiirhoz viszonyul
9<% Lehalmozas B

o StartPos [} Rigzitett
Y Iranyl - (' Nem korlatozott

4 Il I*l
RePLa—>]
@ szimulacio -
D vais @EE Sebesség ==J100% _ 4Elozo || Tovabb® |
o Valodi robot
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Osztott paraméterek

A Mozgas képernyd jobb alsé sarkaban taldlhat6 osztott paraméterek alkalmazanddk a mozgasra
a robotkar el6z6 helyzetébdl az els6 ttpontig a parancs szerint, és onnan a kovetkezé ttpontok
egyikéig. A Mozgds parancs bedllitdsai nem vonatkoznak az utolsé sitponttél a Mozgés parancs
alatt men6 ttvonalhoz.

TCP kivalasztasa

A jelen Mozgds parancs alatti dtpontokhoz hasznalt TCP kivalaszthat6 a legordiilé mentibdl.
Ki lehet valasztani a felhaszndlé altal meghatarozott TCP-kbdl, a telepitésb6l az aktiv TCP-t
vagy egyszertien haszndlni lehet az eszk6z peremét. Ha felhaszndlé altal meghatarozott TCP-t
vagy az aktiv TCP-t valasztja, akkor jelen Mozgés parancs alatti mozgast erre figyelemmel kell
bedllitani. Ha kivalasztotta az Eszk6z peremének hasznalatat, nem haszndl TCP-t és a Jelen
Mozgas parancs alatti mozgdas tekintetbe veszi majd az eszkdz peremét (azaz nincs bedllitds a
mozgéshoz).

Ha ehhez a mozgashoz az aktiv TCP-t hatdrozza meg a program futési ideje alatt, akkor di-
namikusan kell beallitani a Bedllitds paranccsal (14sd: 14.11) vagy parancssorokkal. A

megnevezett TCP-k konfiguralasaval kapcsolatos tovabbi informaciokért (14sd: 13.6).

Funkcidovalasztas

A Mozgés parancs alatti ttpontok funkciéterek, melyeket be kell mutatni, amikor meghatéarozza
ezeket az Gtpontokat (14sd: 13.12. pont). Ezaztjelenti, hogy amikor ttpontot 4llit be,
a program emlékszik majd az eszkoz koordinatdira a kivélasztott funkcié funkcidterében. Van
néhany koriilmény, mely részletes magyarazatot igényel:

Relativ titpontok: A kivalasztott funkcié nincs hatdssal a relativ Gtpontokra. A relativ mozgast
mindig az Alap tédjolasat figyelembe véve végzik.

Viltozé 1itpontok: Amikor a robotkar valtozé ttponthoz mozog, az Eszkdzkdzpont pontja (TCP)
a véaltozo koordinataiként keriil kiszamitésra a kivalasztott funkcié terében. Ezért a robot-

kar mozgdsa egy véltoz6 ttponthoz valtozik, ha egy mdsik funkciét vélaszt ki.

Viltozo funkcio: Ha az aktudlis betoltott telepitéfdjlban barmelyik funkciét valtozoként kivalasztja,
akkor azon megfeleld valtozok szintén kivalaszthatok a funkcidkivalasztasi meniiben. Ha
funkciévaltozoét (a funkcié nevével elnevezve egy ,,_var” utétaggal) valaszt ki, a robotkar
mozgdsai (kivéve a Relativ titpontokat a valtozo tényleges értékéhez viszonyulnak, ami-
kor a program fut. A funkciévaltozé kezd&értéke a tényleges funkcié értéke, ahogyan a
telepit6fajlban konfiguralt. Ha ez az érték médosul, akkor a robot mozgésai véltoznak.
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14.5 Parancs: Rogzitett utpont

Cruise

Speed

Acceleration

Deceleration

Time

Slika 14.1: Egy mozgds sebességprofilja. A gorbe harom részre osztédik: gyorsulds, it és lassulds. Az
1t fazisdnak szintjét a mozgds sebességbedllitdsa adja meg, mig a gyorsulds és lassulds fazisainak mere-
dekségét a gyorsuldsi paraméter adja meg.

14.5 Parancs: Rogzitett utpont

@ Fajl

04:05:37

cccc @
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§ os Rakiap
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‘ Tartas szerkesztése ‘
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o sarok4_1

¢ ¥ PalletSequenc|
o Megkdzelite
o PatternPoin

@ Osztott stmeneti sugar hasznalata
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:ﬁgfgszség @ Atmenet sugarral @ LizkozsEERs
o Kilépes_1 Eszkiz gyorsulasa
T4 Lihg;:.?;s: @ osztott paraméterek hasznalata
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Pont a robot ttvonaldn. Az ttpontok a robot programjanak legkdzpontibb része, amelyek me-

s

gmondjdk a robotkarnak, hogy hol legyenek. Egy rogzitett helyzet{i titpontot igy tanitanak,

hogy a robotkart fizikailag a poziciéba mozgatjak.

Az utpont beallitasa

Nyomja meg ezt a gombot, hogy belépjen a Mozgas képerny6re, ahol meghatdrozhatja a ro-

botkar helyzetét ehhez az ttponthoz. Ha az ttpont egy Mozgds parancs alatt linearis helyen

térben helyezkedik el (moveL vagy moveP), akkor érvényes funkciénak kell kivalasztva lennie

a Mozgds parancsndl, hogy a gomb lenyomhat6 legyen.
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Utpontok nevei

Az utpontok automatikusan egyedi nevet kapnak. A nevet a felhaszndl6 megvaltoztathatja. A
hivatkozas ikonjanak kivélasztdsaval az atpontok 0sszekapcsolddnak és megosztjdk a helyze-
tadatokat. Mds utpontadatokat, példaul az atmenet sugarat, az eszkoz/illesztés sebességét és
az eszkoz/illesztés gyorsulasat, egyedi utpontokhoz konfigurdljak, még ha ossze is lehetnek
kotve.

Keverés

A keverés lehet6vé teszi, hogy a robot puhdn dtmenjen két palya kozott anélkiil, hogy a koztiik
1év6 ttpontnal megallna.

Példa Gondoljon egy felvesz és letesz alkalmazdsra példaként (1dsd: 14.2. 4abra),
ahol a robot éppen az 1. dtpontndl van (WP_1), és fel kell vennie egy tdrgyat a 3. dtpontndl
(Wp_3). A targgyal és mds akadalyokkal valo titkozés elkertiilése érdekében (O) a robotnakwP_3
a 2. utponttdl jovo irdnyban kell kozelitenie (WP_2). Tehat harom ttpontot vezetnek be, hogy
olyan utvonalat hozzanak létre, amely megfelel a kovetelményeknek.

\ B
Wp_1

@ we_3

Slika 14.2: Wp_1: kezd® helyzet, WP_2: ponton at, Wp_3: felvételi helyzet, O: akadaly.

Mas beallitdsok konfigurdldsa nélkiil a robot megall mindegyik ttpontnal, miel6tt folytatja a
mozgdasat. Ehhez a feladathoz a WP_2-nél a megdllas nem optimalis, mivel egy sima fordulashoz
kevesebb id6 és energia sziikséges, mikozben a kovetelményeket még mindig teljesiti. Még elfo-
gadhato, hogy a robot nem éri el a WP_2-t pontosan, és az els6 palyatdl az &tmenet a masodikra
e pozici6 mellett torténik.

A wWP_2-nél a megallas elkertilhetd, ha az ttponthoz keverést konfigurdl, amely lehet6vé teszi,
hogy a robot kiszdmitson egy puha dtmenetet a kovetkez6 palydra. Az dtmenet elsddleges
paramétere a sugdr. Amikor a robot az Gtpont dtmenetének sugaran beliil van, elkezd dtmenni
és eltérni az eredeti tervtSl. Ez gyorsabb és puhdbb mozgdsokat tesz lehet6vé, mivel a robotnak
nem kell lassitania és tjra gyorsitania.

Atmenet paraméterei Eltéréen az Gtpontoktol, tsbb paraméter van hatéssal az dtmenet palyajara
(lasd: 14.3. abra):

* az dtmenet sugara (r)
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® arobot kezdeti és végss sebessége (a(z) p1, illetve p2 pozicidknal)

¢ a mozgas ideje (pl.: ha egy palydhoz specifikus id6 van beéllitva, akkor ez befolyasolja a
robot kezdeti/végs6 sebességét)

® a palya tipusa, ahonnan és ahova atmegy (MoveL, MovedJ)

WP_1

@ yp 3

Slika 14.3: Keverje WP_2 felett r sugdarral, a kezd6 keverési helyzet p1-nél és a végsé keverési helyzet
p2-nél. A(z) 0 akaddly.

Ha egy atmenet sugara be van éllitva, a robotkar palyéja atmegy az ttpont kortil, ezzel lehetévé
téve, hogy a robotkar ne alljon meg a pontndl.

Az dtmenetek nem fedheti 4t egymast, azaz nem lehetséges olyan dtmeneti sugarat beéllitani,
amely egy korabbi vagy késbbi titpont dtmenetének sugaraval atfed, ahogyan a(z) 14.4. abran

lathato.
/ ! ! ) A
! \\
WP_1 | wp_2 ’
[ T |
! /
\ /
\ /
T e J——
1/ \‘
i "
‘, //,,/’4' WP_3 |
\ " /l
\/ /’
WP_4 \\ /
Slika 14.4: A keverési sugdr atlapolds nem megengedett (*).
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Feltételes atmenetpalyak Az atmenetpalyat az ttpont, ahol az d4tmenet sugarat beallitottak
és a programfaban a kovetkez6 egyarant befolyasolja. Azaz a(z) 14.5. abrén taldlhaté program-
ban a Wp_1 koriili &tmenetet WP_2 befolyasolja. Ennek kovetkezménye nyilvanvalé lesz, amikor
atmegy a WP_2 koriil ebben a példaban. Két lehetséges befejezd pozicié van, és annak me-
ghatarozasahoz, hogy melyeik az a kovetkez6 ttpont, ahova dtmenjen, a robotnak értékelnie
kell a digitdlis_bemenet [1] aktudlis értékét, amikor mar belép az dtmenet sugardba. Ez

Py

azt jelenti, hogy a ha...akkor kifejezést (vagy mas sziikséges allitdsokat a kovetkezd ttpont
meghatdrozdsahoz, pl. valtozé dtpontok) értékelik, miel6tt ténylegesen eléri a Wp_2-t, ami a

program sorrendjét nézve valahogy szdmlalé intuitiv. Ha egy tutpont megallité pont, és azt

Py

feltételes kifejezés koveti, hogy meghatarozza a kovetkez6 ttpontot (pl. az I/O parancs), ebben
az esetben akkor hajtjak végre, amikor a robotkar megallt az ttpontnal.

MoveL ;
WP_I ot
WP_1 (&tmenet) :
WP_2 (&dtmenet)
ha (digitdlis_bemenet[1]), akkor
WP_F_1
még
WP_F_2

WP_F_2

Slika 14.5: A(z) WP_I az els6 ttpont, és két lehetséges utolsé ttpont, WP_F_1 és WP_F_2, van a feltételes
kifejezéstol fliggben. A feltételes ha kifejezést akkor értékelik, amikor a robotkar belép a masodik ke-
verésbe (¥).

Palyatipusok kombinalasa Lehetséges az dtmenet Move] és MoveL mind a négy pélyatipusanak
kombinéaciéja kozott, de a specifikus kombinacié befolyasolja a szdmitott atmeneti palyét. 4 le-
hetséges kombindacié van:

1. Move] - Move] (Tiszta illesztési tér dtmenete)
2. Move] - MoveL

3. MoveL - MovelL (Tiszta kartézidnus tér atmenete)

4. MovelL - Move]

A tiszta illesztési tér atmenete (1. pont) és a tiszta kartézidnus tér d&tmenete (3. pont) a(z) 14.6.
abran kertil 6sszehasonlitdsra. Megmutatja az eszkoz két potencidlis dtvonaldt azonos ttpontok
készletéhez.

Kiulonb6zé kombindciokbdl, a 2., 3. és 4. pont olyan palydkat eredményez, mely az eredeti
pélya hatdrain beldl tartja a kartézianus térben. A kilonb6zé pélyatipusok (2. pont) kozotti
atmenetre példa lathato a(z) 14.7. dbran.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.5 Parancs: Régzitett utpont

WP_3

Slika 14.6: Illesztési hely (MoveJ) vs. kartézidnius hely (MoveL) mozgas és keverés.

Wp_3

Slika 14.7: Keverés az illesztési helyben mozgéastdl (MoveJ) linearis mozgasig (MoveL).

A tiszta illesztési atmenetek (1. pont) azonban viselkedhet kevésbé intuitiven, mivel a robot
megprobdlja elérni a legpuhdbb lehetséges palyat az Illesztési térben, szamitdsba véve a se-
bességeket és az id6kovetelményeket. Emiatt eltérhetnek az titpont dltal meghatarozott palyatol.
Kiilénosen ez az eset, ha jelentds a kiilonbség egy illesztés sebességébe a két palya kozott.
Vigydzat! Ha a sebességek nagyon eltéréek (pl. fejlett beallitisok meghatdrozasa - vagy a
sebesség vagy az id6 - egy specifikus ttponthoz), az nagy eltéréseket eredményezhet az ere-
deti palydhoz képest, ahogyan a(z) 14 . 8. dbrdn lathaté. Ha kiilonb6z6 sebességek kozott kell
dtmenni, és nem tudja elfogadni ezt az eltérést, akkor fontolja meg inkabb a Kartézianus térben

val6 dtmenetet a MoveL segitségével.
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14.5 Parancs: Rogzitett utpont UNIVERSAL ROBOTS

vl <<v2

Slika 14.8: Illesztési hely keverése, amikor a kezdeti sebesség v1 jelendsen kisebb, mint a végleges se-
besség v2 vagy ellentétes.
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UNIVERSAL ROBOTS

14.6 Parancs: Relativ utpont

14.6 Parancs: Relativ utpont

9 Fajl
Program | Telepités | Mozgas | 110 | Napl6 |

cccec @

04:05:37

=] 3
=névtelen=

Parancs rGrafika rSzerkezet rvéltozék |

= Inic. valtoz...
W Robotprogram
¥V valtas ...
¢V Move/
o Utpont_1
¢V MoveP
°
¢ W CircleMove
o ViaPoint_1
o Végpont_1
= Bedllitas
9% Raklap
9V Mintazat: Neg:
o sarokl_1
o sarok2_1
o sarok3_1
o sarokd_1
¢V Palletsequenc
o Megkdzelite
o PatternPoin
= Beallitas
= Varakozas
o Kilépes 1
¢ & Lehalmozas
o StartPos
¢V irany

3 —— D

Utpont

Utpont_2 I:I

Ponttol Ponthoz

Relativ mozgas, az innen és ide helyzetek kizitti kilonbséggel megadva

Relativ helyzet =

Tavolsag 0.0 mm

| Pont beallitasa |

| Pont bealiitasa |

Sz6g 179,1 ©

| Mozgatas ide | |

Mozgatas ide |

@ Osztott stmeneti sugar hasznalata

(D Atmenet sugarral

| Utpont hozéadasa

= Utpont térlése

Rl <-—p |

Halado opciok
Id

G Eszkizsebesség

Eszkdz gyorsulasa

@ osztott paraméterek hasznalata

Hozzaadas Eddig, amig

@ szimulacio
@ valodi robot

IE”E”E":‘ Sebesség =———1_J100%

‘ € Elozo H Tovabb = |

Olyan tutpont , melynek helyzetét a robotkar el6z6 helyzetéhez képest adjak meg, példaul hogy

,/két centiméterre balra”. A relativ helyzet meghatarozasa a két megadott helyzet (balrél jobbra)

kozotti kiilonbség.

Megjegyzés: az ismételt relativ helyzetek kimozgathatjdk a robotkart a munkahelyérol.

Az itteni tavolsag a kartézidnus tavolsag a TCP és a két helyzet kozott. A szog meghatdrozza,

mennyire valtozik a TCP tajoldsa a két helyzet kozott. Pontosabban a forgasi vektor hossza irja

le a tdjolas valtozasat.
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14.7 Parancs: Valtozo utpont UNIVERSAL ROBOTS

14.7 Parancs: Valtozo utpont

Q Fajl 04:05:38 CCCC O

Program rTeIepités rMozgés 1/0 [ Napld \
<névtelen> Parancs | Grafika [ Szerkezet | valtozok |

= Inic. valtoz... o

W Robotprogram ] -
V Valtds ... Utpont [Rogeitett helyzet ||
¢V Move/
° Utpont 1 - Utpont_2 -
¢V MoveP [Py
o Valtozo
o Utpont 2

- WV CircleMove l,

o ViaPoint_1 »
o Viegpont_1 — ‘

Utpont beallitasa ‘

= Bedllitas
<« Raklap
¢V Mintazat: Negy
o sarokl_1
o sarok2_1
o sarok3_1
o sarok4_1 Haladé opcidk
¢V PalletSequenc,
o Megkézelite @ Osztott atmeneti sugar hasznalata

o PatternPoin . a
= Bedllitas (@ Atmenet sugarral (@ Eszkiizsebesség

= \arakozas Eszkiz gyorsulasa
0 Kilépes_1

& Lehalmozas .
T'_D_U_rza:m_'i’_ — 3 o o . :
. L Uit e Hozzaadas Eddig, amig

Qe <--» |
QoS [ lp B[] oo ——ren [ o |

Tartas szerkesztése ‘

-

@ Osztott paraméterek hasznalata

-

Olyan ttpont, melynek helyzetét egy véaltoz6 adja meg, ebben az esetben szamitott _pos. A
valtozonak tartdsnak kell lennie, példaul

var=p[0,5;0,0;0,0;3,14;0,0;0,0]. Az els6 harom azx,y,z, az utols6 hirom pedig a
tajolds, az rx,ry,rz vektorral megadott rotdcids vektorként. A tengely hossza a forgatandé szog
radidnban, a vektor maga pedig megadja a tengelyt, amelyet forgatni szandékozik. A helyzet
mindig egy referencia keret vagy koordinata rendszer vonatkozasidban van megadva, melyet a
kivalasztott funkci6é hatdroz meg. Ha egy dtmenet sugarat egy rogzitett itpontra allitjak be, és
az ezt megel6z6 és kovetd ttpontok véltozok, vagy ha az dtmenet sugara valtozé ttpontra van
bedllitva, akkor az dtmenet sugarat nem ellendrzik atfedésre (1dsd: 14.5). Ha a program
futasakor az atmenet sugara atfed egy pontot, a robot figyelmen kiviil hagyja, és a kovetkez6hoz

mozog.

Példaul ahhoz, hogy a robot 20 mm-t mozogjon az eszkoz z tengelye mentén:

var_1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Movel
1_1dtpont (valtozd helyzet) :

Haszndlja: valtozd=var_1, funkcid=eszkdz

14.8 Parancs: Irany

Az Irdny program csomépont meghatdroz egy mozgast a fliggvénytengelyekhez vagy TCP-
khez képest. A robot az Irdny program csomépont altal meghatdrozott it mentén mozog,
amig a mozgast egy Eddig feltétel meg nem 4llitja. Rendelkeznie kell Eddig feltételekkel egy
irdnymozgas leallitasahoz, a ledllitasi kritérium meghatarozasahoz érintse meg az Eddig hozzdaddsa
gombot.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.9 Parancs: Eddig

o Fail 04:05:08 CCCC O
Program | Telepités | Mozgas | 110 | Naplo |
=névtelen= Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

STeg|eqgyze -

= Ledllit ] -

= Eldugras Ira ny

= ddzitd 1 A robot a a kijelélt funkciohoz viszonyitva linearis jelleglen mozog
¢ ¥ Movel

¢ W Irany: Alap X+

v :kEdd*Q‘ Funkcié Iran
9 Huro - . -

; Kizis funkciot hasznal
= <ures= o O [7]
B Parancssor

=var_2=2 * force() @ I:D @ Iranyvektor

P Hivas- Alprogram_1
¢V Ha

o= Raklap
WV Mintazat
¢V PalletSequence
o Megkdzelites
o PatternPoint|

° Osztott parameéterek hasznalata

(o] Eszkozsebesség

= Bedllitas —

= Varakozas Eszkoz gyorsulasa

o Kilépes_2
P Alprogram_1
b Esemény
WV Szal 1 -
4 i [ oF Hozzaadas Eddig, an
Q][> <> |
(O szimulacio

adi 6g =—) Elozo Tovabb

o Valadi robot IE”E”E":‘ Sebesség 100% @ z H ovabb =

Irany mozgas leallitasa

Hozzaadhat Irdnyvektor beéllitdsokat az Eszkoz sebessége és Eszkoz gyorsuldsa ponthoz, hogy
meghatdrozza a vektorirdnyt a linearis mozgashoz, mely a haladé felhasznalék szdmara le-
het6vé teszi, hogy:

* meghatdrozzanak linedris mozgast tobbfliggvényes tengelyekhez képest
¢ kiszamitsak az irdnyt matematikai képletként
Az irdnyvektorok meghataroznak egy szokédsos kédkifejezést, amelyet egy egységvektorra ol-

danak meg. Példdul egy [2,1,0] vektor esetében a robot két egységet mozog az x irdnyban az y
irdnyd minden egység esetén, a meghatarozott sebességhez viszonyitva.

14.9

Parancs: Eddig

Az Eddig program csomépont megallasi kritériumot hatdroz meg egy mozgashoz. A robot egy

at mentén mozog, és amikor érintkezét észlel, megall.
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14.9 Parancs: Eddig UNIVERSAL ROBOTS

Q Fajl 04:05:08 CCCC O
Program | Telepités | Mozgas [ /0 | Naplé |
=<névtelen= Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

E

= Eldugras Edd ([s ]
= jddzitd 1 Adja meg a leallitas feltételt
¢ ¥ Movel
&7 Irany: Alap X+ A robot halad a kijeldlt irdanyba amig el nem éri a leallasi feltételt
= Eddig
= Eddig
v Hur.ok . Kifejezés f(X)

B Parancssor
=vyar_2=2 *force()
P Hivas- Alprogram_1

¢V Ha .
= < = Tavolsag @ @
¢» Raklsp | | 0000 Mammmaa

V Mintazat
¢ ¥ PalletSequency

o Megkdzelites
o PatternPoint|=—
= Bedllitas /O Bemenet / \

o

= Varakozas -’

o Kilépés_2
P Alprogram_1

= <(jres> [
% Esemény |
] i | 4= | Hozzaadas Eddig, amig
Q] - |
(@ szimulacio
& ag =l J =

@ vl robot EE@D Sebesség 100% | 4 Elozo || Tovabb = |

Az Eddig mez&ben meghatarozhatja az aldbbi megalldsi kritériumokat:

* Miivelet hozzdaddsa programcsomépontot ad hozza, ha egy specifikus eddig feltétel te-

Jjesiil. Példaul ha hibaallapotot észlelnek, a program leéllithaté egy Eléugré csoméponttal.

Tavolsdg: Ez a csomdpont hasznélhaté egy Irdny mozgas megallitdsara, amikor a robot
egy bizonyos tdvolsagot mozdult. A sebesség csokken, hogy a robot pontosan anndl a
tavolsagnal alljon meg.

Kifejezés: Ez a csomo6pont hasznédlhaté a mozgas egy szokdsos programkifejezés miatti
megéllitdsara. I/O-kat, valtozékat vagy szkript funkcidkat haszndlhat a megdllasi feltétel
meghatdrozasara.

I/0 bemenet Haszndlhatja ezt a csomépontot, hogy megdllitson egy jelvezérelt mozgast
egy I/O bemeneten.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.11 Parancs: Beallitas

14.10 Parancs: Varakozas

d Fajl 04:04:51 CCcCC 9

Program rTeIepités r Mozgas | /O | Naplo |
=névtelen= Parancs r Grafika rSzerkezet rvéltoz()k |
tobotprogram o
- -
y Movel Varakozas
o Utpont_1
Vv Move) Walassza ki, mit inditson el a robot kéivetkezd mivelete;
o Utpont_2
p Beallitas
Ralklap

WV Mintazat _. a . - ssod
bW Palletsequence = — O\-’arakozasmmaso pen

o Magkdzelités_1
o PatternFoint 1 (@ varakozas digitalis bemenetre ‘-:Dl.bemenet:v ‘v|| | |
= Beallitas
= Varakozas (D varakozas |<An.bemene.‘. |v| ‘ | |
° Kilépes_1
Lehalmozas
o StartPos | @ varakozas | |

BV Irany
@ FromPos
@ JoPos

# V ValogatasSorrend
o StackPos_1
= Bedllitas
= Vdrakozas
o Kilgpés_1

P Varakozas

v Mappa |

-

T — v
Q@] <> ]

Q cxmacs [0 ][ ] sebesseg ==———Cnoox @dozo || Tovabn |

0 Nincs varakozas

A Virakozas ledllitja az 1/0O jelet, vagy kifejezést egy adott idére. Ha kivalasztja a Nincs
varakozas lehet6séget, akkor semmi sem torténik.

14.11 Parancs: Beallitas

o Fajl osoast  €ccC @
Program | Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |
=névtelen= Parancs r Grafika rSzerkezet rvéltnzék |
tobotprogram e
v Move/ gy -
s Utpont 1 Beallitas
vV Movel . . .
' \falassza azt a mlveletet, melyet szeretne, ha a robot elvégezne a programban ezen a
o Utpont_2 hatarozhati altozasokat | bot h heléss
L Beallitds ponton. Meghatérozhatja a valtozdsokat is a robot hasznos terhelésén,
Rakiap O Nincs mivelet
¥ Mintazat
b W PalletSequence =5 O Digitalis kimenet beallitadsa |<Dig.k\menet:— |vH | |
o Megkdzelités 1
o PatternPoint_1 (#] Anazlog kimenet beallitasa |<An.kimenet> |v|
= Bedllitas
= Varakozas (D Bedlitas |4:K|menet:v |v|
o Kilépes 1
Lehalmozas @ Egy impulzus beallitédsa |<D\g.kimenet> |v|
o StartPos
PV lrany (@ Lépésenkénti telepités valtozéja egyesével: |<Vé|tozé:- |v|
o FromPos
@ ToPos
PV ValogatasSorrend [[] Teljes hasznos terhelés beallitasa erre: kg
o StackPos_1
= .Be’ah’itas’ [ Aktiv TCP hasznalata sdlypontként
= Varakozas
o Kilépés_1 A
L Varakozds []TCP beallitasa | |
v Mappa |
= oG bl
4 il |
Q@] <> |

S S CILIE | —— _®ctozo || Tovabb |
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14.12 Parancs: El6ugras UNIVERSAL ROBOTS

Bedllitja a digitalis vagy analég kimeneteket egy adott értékre. A digitalis kimenetek szintén
bedllithatok, hogy egyetlen impulzust kiildjenek.

A Beadllitas paranccsal beéllithatja a Robotkar hasznos terhelését. Bedllithatja a hasznos terhelési
sulyt, hogy megakadalyozza, hogy a robot védé leallitast inditson el, amikor az eszk6znél a stily
eltér a vart hasznos terheléstél. Ha az aktiv TCP nem hasznalhat6 gravitaciés kozéppontként,
akkor a jelolénégyzet jelolését meg kell sziintetni.

Az aktiv TCP szintén médosithaté a Bedllitas paranccsal, ha kivalasztja a jelolénégyzetet és az
egyik TCP eltoldst a mentib6L

Ha az aktiv TCP egy adott mozgashoz ismert a program irdsanak idejében, akkor fontolja meg
helyette a Mozgdas kértyan taldlhaté TCP kivalasztds hasznélatdt (14sd: 14.4). A megne-

vezett TCP-k konfiguralasaval kapcsolatos tovdbbi informéaciokért (1dsd: 13.6).

14.12 Parancs: Elougras

& Fajl 04:04:52 CCCC O
Program I’Telepités r Mozgas | IO | Naplo \
=névtelen= Parancs r Grafika rSZerkezet r\.‘éltozbk
vV Move] -
o Utpont 2 s - N
= Bealiitas Elougras szoveg ‘ v|
S Raklap
¥ Mintazat Az aldbbi Uzenet jelenik meg a képernydn, &s var, hogy a felhasznald
¢ ¥ PalletSequence megnyomja az OK gombot.

o Megkézelités_1
o PatternPoint_1 | |
= Beallitas
= Varakozas Eldugro ablak megtekintése |
o Kilépes_1
52 Lehalmozas
o StartPos
9V irany Eléugras tipusa:
@ FromPos .
o TaPos ° Uzenet
¢V ValogatasSorreng
o StackPos_1 -

O Figyelmeztetés

= Beallitas @ Hiba

= \drakozas

o Kilépés_1
= Varakozas

[1Program végrehajtasanak leallitdsa ennél az eldugrd ablaknal

Q@] <> |
Qemiics (gD ToTal o [ s |

Az elbugrés olyan {izenet, amely a képerny6n akkor jelenik meg, amikor a program eléri ezt a
parancsot. Az iizent stilusa kivalaszthat6, a szo6veg maga pedig megadhaté a képernyén me-
gjelend billentytizettel. A robot vér, hogy a felhasznal6/kezelé megnyomja az ,,OK” gombot az
elbugras alatt, miel6tt folytatja a programot. Ha a ,,Program végrehajtasanak ledllitasa” tételt
valasztja, a robot programja ennél az el6ugrasndl ledll.

Megjegyzés: Az lizenetek legfeljebb 255 karakterre korlatozottak.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.14 Parancs: Megjegyzés

14.13 Parancs: Leallit

Q Fajl 04:04:52 CCCC 0

Program | Telepités | Mozgas | /0 | Naplo |
=névtelen= Parancs r Grafika rSzerkezet rvéltnzék |
T Utpont 1 -
T Move, | 'Sl Lt
0 (}Q;rom_g — Lea"lt
= Beallitas
s Raklap A program végrehajtasa ennél a pontnal megall.
WV Mintazat
¢ ¥V PalletSequence
o Megkdzelités 1
o PatternPoint_1
= Bedllitas =
= Varakozas
0 Kilgpes_1
5 Lehalmozas
9 StartPos
¢V Irdny
o Fromros
@ Tofos
¢ ¥ ValogatasSorreng
o StackPos_1
= Beallitas
= Varakozas
o Kilépés_1
= Varakozas
¥ Mappa

res>

= Megje
= Leallit -
[ I [¥]

R« <> |
Qs (MM R e ——Ouos o | L |

A program végrehajtdsa ennél a pontnal megall.

14.14 Parancs: Megjegyzés

@ Fajl 04:04:52 CCcCC 0
Program rTeIepités rMuzgés I/O | Naplo |
=névtelen= Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
W Move] -
o Utpont_1 — M . .
¥ Move/ egje Zes
o Utpont 2 gjegy
= Beallitas
o Raklap
V Mintazat Adjon meg megjegyzést:

¢ ¥ PalletSequence
o Megkézelités_1 ‘
o PatternPoint_1
= Beallitas
= Varakozas
o Kilépés_1
Y2 Lehalmozas
o StartFos
¢V irany
@ FromPos
o ToPos
¢ ¥V ValogatasSorreng
o StackPos_1
= Bedllitas
= Varakozas
o Kilepes_1
= Varakozas
¥ Mappa

= Me és -
4] Il | ]

R« <> |
Qomn,  [M[B|M] R woess —— o [ | L |

Lehetdséget ad a programozoénak, hogy szovegvonalat adjon a programhoz. Ez a szovegvonal

nem csindl semmit a program végrehajtasa alatt.
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14.15 Parancs: Mappa UNIVERSAL ROBOTS

14.15 Parancs: Mappa

Q Fajl 04:04:52 CCCC 0

Program rTeIepités r Mozgas I/IITr Naplé \
<névtelen> Parancs | Grafika | szerkezet | valtozok |
Robotprogram o
W Movel
o Utpont_1 Mappa
V Move/|
o Utpont_2 Egy mappa egyszerlen programsorok gyljteménye.
= Beallitas
. Raklap Adjon meg a programfaban megjelenitendd széveget:
V Mintazat
¢V PalletSequence
o Megkézelités_1 ‘ Mappa
o PatternPoint_1
= Bedllitas
= \drakozas
o Kilépés_1
. Lehalmozas
o StartFos |
¢V Irany
o FromPos
o ToPos
¢V ValogatasSorreng
o StackPos_1
= Bedllitas
= Varakozas
o Kilépes_1
= Varakozas
W Mappa —

= e il
4]

i [¥]
| [ ] Programfa mappa elrejtése

Qe <---»
Gooits — [qq[p B[] e ———reon [ oo |

Mappa haszndlatos egy program bizonyos részeinek rendezésére és cimkézésére, a programfa
takaritdsara és hogy a program olvasésa és abban val6 navigalds konnyebb legyen.

A Mappa nincs hatdssal a programra és végrehajtaséra.

14.16 Parancs: Hurok

Q Fajl 04:04:53 CCCC 0

Program rTeIepités r Mozgas | /O | Naplo \

ey <névielen= Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

7V PalEiSequence | a
o Megkézelités_1
o PatternPoint_1 H uro k
= Beallitas
= Vérakozds

o Kilépés_1 :ﬁlr?fkf:nkil hanyszor kellene a programot végrehajtani ebben a

Y Lehalmozas

o StartPos
¢V irany

o FromPos @ Mindig hurok

o ToPos

¢V ValogatasSorrend (@ Hurok X-szer;

o StackPos_1 . ) o
= Besllitds Hurokszam Valtozo neve

el I — s
o Kilepés_1 -

= Varakozas (@ Hurok, amikor a kifejezés Igaz

WV Mappa |

= Megjegyzés

= Leallit (1 Ellenérize a kifejezést folyamatosan

= ElGugras

= idGzitd_1

V Movel

¢V irany: Alap X+
= Eddig |

W Hurok |

4] 1] [ ¥]

Qe == ]
@ vavaronst [ [ sbessé oo oz || Toutn |
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UNIVERSAL ROBOTS 14.17 Parancs: Ha

Hurkolja a héttér programparancsokat. A kivalasztastdl fiiggéen a hattér programparancsok
vagy végteleniil hurkoltak, bizonyos szamszor vagy amint az adott koriilmény valés. Amikor
bizonyos szdmszor hurkol, egy kiilon hurokvaltozé (a fenti képerny&képen 1_. hurok) jon létre,
amely a kifejezésben a hurkon beliil hasznalhat6. A hurokvaltozé értéke 0 és N — 1 kozotti.

Amikor a hurkolds kifejezést hasznal végkoriilménynek, a PolyScope lehet6séget ad a kifejezés
folyamatos értékelésére, hogy a , hurok” megszakithat6 legyen barmikor, a végrehajtasa alatt,
ahelyett, hogy elérje az ismétlést.

14.17 Parancs: Ha

Egy Ha és Ha . . .még allitds megvaltoztatja a robot viselkedését érzékel6k bemenetei vagy valtozok
értékei alapjan.

Q Fajl 04:04:56 CCCC O

Program rTeIepités rMozgés 1/0 | MNaplé |
=névtelen= Parancs rGrafika rSzerkezet r\féltozbk |
O STartros -
¢V Irany
@ FromFos Ha
@ JoPos
¢ ¥ ValogatasSorre|

Az adott szenzor bemenete vagy programvaltozé allapotatdl fliggéen a kivetkezd sorokat

° StackFos_1 végrehajtjék.
= Bedllitas

= Vdrakozas Ha

o Kilgpés_1

= Varakozas
[_|Ellenérizze a kifejezést folyamatosan

= Leallit

= Fldugras
= jddzitd_1
B W Movel
¢V Irdny: Alap X+
= Eddig
W Hurol

[E Parancssor

=yar_2:=2 *force()

P Hivas- Alprogram_1
P WV Ha.

= =y

— | Elself hozzaadasa || Elself eltavolitasa |

Alpro raml-; ]
Rl <> ]

gi::';::arzisot EEE Sebesség =———=1_J100% ‘ € Elozo H Tovabb = |

Vélasszon feltételeket a KifejezésszerkesztSben, hogy kifejezéseket készitsen egy Ha allitas segitségével.
Ha a koriilményt Valésnak értékelik, akkor a Ha parancson beliili allitdsokat hajtja végre. Egy
Ha allitdsnak azonban csak egyetlen Még éllitasa lehet. A Még ha kifejezések hozzdadasdhoz és

eltavolitdsdhoz haszndlja a Még ha hozzdaddsa ésMég ha eltavolitdsa pontot.

Vélassza a Kifejezés folyamatos ellengrzése pontot, hogy lehetévé tegye a Ha, Még
ha és Hurok allitdsok értékelését, mikdzben végrehajtjak a tartalmazott sorokat. Ha a Ha allitdson
beliil egy kifejezést Hamisként értékelnek, akkor a Mégha vagy Még allitdsokat kell betartani.
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14.18 Parancs: Alprogram UNIVERSAL ROBOTS

MEGJEGYZES:
Ha vannak ttpontok egy Ha kifejezésen beliill vagy egy Hurok
kifejezésen beliil a Kifejezés folyamatos ellen¢rzése

opciéval, hozzdadhat egy stopj () vagy egy stopl () parancsot
a kifejezés utan, hogy finoman lassitsa a robotkart. Ez a Ha és
Hurok parancsokra egyardnt igaz (1dsd: 14.16. pont).

14.18 Parancs: Alprogram

& Fajl 04:04:55 CCCC 0
Program rTeIepités r Mozgas | IO | Naplo ‘
=névtelen= Parancs r Grafika rSzerkezet rvéltnz()k |
O StartFos - o
¢V irany Atnevezés |
e Alprogram_1
o ToPos Egy alprogram mutathat egy fajlra a lemezen vagy azt tartalmazhatja ez a program.
¢V ValogatasSorr
o StackPos_1 Alprogram-fajl:
= Besliitss |<Nir1cs féjl kivdlasztva> |
= \@rakozas

o Kilepes_1 o TR
= arakozas - | Fajl betoltése |

-

= Megje
= Ledllt
= Elgugras
= jddzitd_1
¥ Movel
¢ W irany: Alap X+
= Fddig
W Hurok
= <(ires>
B Parancssor
=vyar 2:=2 *force() ||
P Hivés- Alprogram_1 |

-

-

¢V Ha N Alprogram mentése || Alprogram tirlése
E’MQT“;WZ [ Tartsa naprakészen az alprogram f&jljat ezel a programmal

‘q ”ﬁ” ” < | [] alprogram fa elrejtése

g 3::2::arzgm EEED Sebesség ———_J100% | 4 Elozo || Tovabb B |

Egy alprogram megtart programrészeket, melyek tobb helyen sziikségesek. Egy alprogram le-
het kiilon fajl a lemezen, és elrejthetd is, hogy megvédjék az alprogram véletlen médositasaitol.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.19 Parancs: Kijelolés

Parancs: Alprogram hivasa

Q Fajl 04:04:55 CCCC 0

Program rTeIepités rangés /O [ Napld |
<névtelen= Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
o StartFos -
¢V Irany . v .
® FromPos Alrutin hivasa
° JoPos
¢V ValogatasSorre|
o StackPos_1
= Beallitas
= Varakozas
o Kilgpes 1
= Véarakozas
bW Mappa
= <(ires:

Walasza ki, melyik alrutint hivia be ennél a pontnél a program végrehajtasakor,

|Alprogram_l |V|

= Megje
= Leallit
= Eldugras
= dézitd_1
PV MoveL
¢V Irany: Alap X+
= Eddig
B~ W Hurok
= <lres=
[ Parancssor
=vyar_2i=2 *force()
[ Hivas- Alprogram_1
PV Ha..

Alprogram_1 -
i ]

<]
E R
giﬂﬂiﬁiﬁot b | ] ] sebesseg =——=Cnoon _ @Eozo || Tovabb |

Alprogram hivasa futtatja a programsort az alprogramban, majd visszatér a kovetkez sorhoz.

14.19 Parancs: Kijelolés

o Fail 04:04:54 CCcCC 0
Program rTeIepités r Mozgas | /O | Naplo |
=névtelen= Parancs r Grafika rSzerkezet rVéItnzﬁk
= Beallitas -
= Varakozas T LN e Forras H
o Kildpés 1 Kijeloles
Y2 Lehalmozas
. StaftPos Kijeldli a kivalasztott valtozot a kifejezes értékével.
¢V irany
@ FromPos - - = -
o ToPos | Valtozo Kifejezés
¢ ¥V ValogatasSorreng
v StackPos_1 |Var 5 |-| = |
= Bedllitas =
= Varakozas Atnavazas Sl
2 *forcel)
Input
<=Bemenet= - True (HI) False (LO) ? 4mm Visszaléptetés
sc
Output
T - and or xor not 7 8 9 =
Variable
=
<Valtozé> ~| = # ( ) < > ! - 4 B 6
Pose o
<Tartas=> - - " [ 1 = = ’ + 1 2 3 £
Function
<Funkei6=> - | ABc[E] 4 [ 3 0

Ertékeket jelol ki véltozokhoz. Egy kijelolés a jobb oldali kiszamitott értéket adja a bal oldali
valtozénak. Ez hasznos lehet komplex programokban.
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14.20 Parancs: Parancssor

UNIVERSAL ROBOTS

14.20 Parancs: Parancssor

@ Fajl

04:04:53 CCCC O

Program rTeIepités rMozgés 110 | Naplo \

= 5
=névtelen=

o PaffernFoint_I
= Bedllitas
= \iarakozas
o Kilépés_1
Y Lehalmozas
o StartPos
¢V Irany
@ FromPos
o ToPos
¢V ValogatasSorreng
o StackPos_1
= Bedllitas
= \arakozas
o Kilepes_1
= Varakozas
WV Mappa
=

= Leallit

= ElGugras
= idGzitd_1
WV Movel
¢V irany: Alap X+
= Eddig
W Hurolk
= S ress

[E Parancssor

-

4] ] | ¥

Qe <> |

Parancs rGrafika rSzerkezet r\féltoz()k |

Parancssor kdédja Eqyenes |~

Alabb megadhat széveget, amelyet parancssorkddként a URController végrehajt,

(O szimulacié i
@ vacairanor (1] [ D] W] sebesseg ——=Crroon

| 4 Elozod || Tovabb = |

A Parancs alatti legordiil6 lista a kovetkezé lehetSségeket kinalja:

* A Sor lehet&vé teszi, hogy egy soros URscript kédot irjon, a Kifejezésszerkeszt6 segitségével
(12.1)

* A Fajl lehet6vé teszi, hogy URscript fajlokat irjon, szerkesszen vagy t6ltson be.

A URScript {frdsdhoz utasitdsokat taldlhat a Parancssor kézikényvben a tdimogaté honlapon

(http://www.universal-robots.com/support).

A URScript fajlban megadott fliggvények és véltozok hasznalatra elérheték a programban a

PolyScope-ban.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.21 Parancs: Esemény

14.21

Parancs: Esemény

@ Fajl 04:05:07 CCcCC O
Program rTeIepités r Mozgas | /O | Naplo |
=névtelen= Parancs r Grafika rSzerkezet r\féltoz()k |
T vV Mappa -
Esemeény

= EI‘?“?{‘F‘”Q Egy Esemény hasonld egy Megszakitashoz, azonban egy eseményben a féprogram

= idozitd_1 végrehajtésa folytatddik, amig az eseménykdd végrehajtasa alatt van. Amig az
7V Movel esemeény vegrehajtasa alatt van, Uj eseményeknek nincs hatasuk.

¢V Irany: Alap X+

= Eddlg Az adott szenzor bemenete vagy programvaltozd allapotatsl flggoen a kivetkezd

9V Hurok sorokat végrehajtjak.

= =

B Parancssor

= yar_2:=2 *force()

B Hivas- Alprogram_T——
¢V Ha ...

9% Raklap
V Mintazat
¢V PalletSequenc|___
o Megkdzelite
o PatternPoin
= Beallitas
= Varakozas
o Kilépes_2
[P Alprogram_1

=

% Esemén -
[l 1] | ¥

Q@] <> ]
R T L - ey

Esemény hasznalhat6 egy bemeneti jel figyelésére, és néhany mtivelet elvégzésére vagy véltozo
beéllitdsdra, amikor a bemeneti jel magas. Péld4ul abban az esetben, amikor egy kimeneti jel
magas lesz, az esemény program varhat 200 ms-ig, majd visszadll ismét alacsonyra. Ez a {6 pro-
gramkoédot sokkal egyszertibbé teheti abban az esetben, amikor egy kiils6 gép elinditdsa emel-
kedd oldalon torténik, és nem magas bemeneti szinten. Az eseményeket minden ellen6rzési
ciklusban egyszer (8ms) ellenérzik.
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14.22 Parancs: Végrehajtasi szal UNIVERSAL ROBOTS

14.22 Parancs: Végrehaijtasi szal

d Fajl 04,05:08 CCCC 6
Program rTeIepités rMozgés I/I!Tr Naplo \
=névtelen= Parancs r Grafika rSzerkezet rvéltoz()k |
= Megegyzes -
= Ledllit
= Elgugrés =)
= jddzitd_1 Szal
v MOVG% Egy végrehajtési szaél egy parhuzamos program, amely a fé program mentén fut. Eqy
¥V Irany: Alap X+ végrehajtas szl végrehajthat /0, varhat jelekre és bedllthat valtozdkat.
= Eddig
¢V Hurok Hasznos mas gépek kontrollaldsara, amig a robot fut,
= <ress

B Parancssor
=var_2:=2 *force()
P Hivés- Alprogram_1
oV Ha ..
= <lires>
+» Raklap
W Mintazat
¢ 7 PalletSequenc|
o Megkézelite.
o PatternPoin
= Beallitas -
= Vdrakozas
o Kilépés_2
P Alprogram_1

= 5

-

=
% Esemény
[

WV Szal 1
1

[

B Hurkok drikké
] r
‘q ”ﬁ” ” < > | []Program végrehajtasanak kivetése

giﬂg::iﬂgot EE@D Sebesség =———1_100% | 4 Elozo || Tovabb = |

A végrehaijtési szél a robot programmal parhuzamos folyamat. Egy végrehaijtési szal egy kiils6
gép kontrollaldsra hasznédlhat6 a robotkartol fliggetleniil. Egy végrehajtasi szal kommunikal a
robot programjaval véltozékkal és kimeneti jelekkel.

14.23 Parancs: Valtas

Q Fajl 04,0511 CCCC 0
Program rTeIepités r Mozgas | IO | Naplo ‘
! =névtelen= Parancs r Grafika rSzerkezet rvéltoz()k |
= Inic. valtoz... o
W Robotprogram =4 4
gl 10 L Valtas
? 'V Move/
v ° Utpont_1 Hasznalhat kapesols allitast, hogy a program folydsat kontrollalja, Ezek
1 Movef —| lecserélik a komplex Ha...Ha meg allitasokat, &s a kifejezeséhez
o Utpont 2 értéktartomanyokat tesztelhet,
= Beallitas

9 oo Rakiap

¢V Mintazat: Négy
o sarokl_1
o sarok2_1 Waltas
o sarok3_1
o sarok4_1

¢ 7 PalletSequenc|
o Megkézelite.
o PatternPoin
= Bedllitas
= \@rakozas

o Kilepes_1

[] Alapértelmezett eset

@ StartPos
¢V iran
DFFf’mPOQ EI Eset |Nincs kijeldlés |V|
o JoPos
TV Va'.fograEéSSorrT
< Il [ ]
Q] <> |
@ eimaice (1[I Ta oty —— o o [ some®

Verzi6 3.12 11-91 CB3

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



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

UNIVERSAL ROBOTS

14.23 Parancs: Valtas

Egy Eset valtasa konstrukcié megvéltoztathatja a robot viselkedését érzékel6k bemenetei vagy

valtozok értékei alapjan. A Kifejezésszerkeszt6vel leirhatja azon alap koriilményeket és me-

ghatarozhatja azokat az eseteket, melyeknél a robotnak folytatnia kell ezen Valtéds alparan-

csokat. Ha a kortilményt agy értékelik, hogy illik az egyik esethez, akkor az Eset soron beliili

sorokat hajtja végre. Ha meghatdroztak egy Alapértelmezett esetet, csak akkor a sorokat

hajtjak végre, ha nem taldltak mds hozz4ill esetet.

Mindegyik valtés esetében van tobb Eset és egy Alapértelmezett eset.Vdltdsoknak

csak egy meghatarozott Eset értékeivel rendelkezik. Az Esetek hozzdadhaték a gombokkal a

7 oz

képernyén. Egy Eset parancs eltavolithat6 a képerny6rél azon valtas esetében.

14.23.1

Idozito

Q& Fajl

Program rTeIepités rl‘-"lozgés 1/0 [ Mapld |

04:04:53 CCccC O

<névtelen>

T UTpont_.
= Bedllitas
Y2 Raklap
WV Mintazat
¢V PalletSequence
o Megkdzelites_1
o PatternPoint_1
= Bedllitas
= Varakozas
o Kilepes 1
Y2 Lehalmozas
9 StartPos
¢V irany
@ FromFos
© ToPos
¢ ¥ ValogatasSorreng
o StackPos_1
= Bedllitas
= Varakozas
o Kilépés_1
= Varakozas
¥ Mappa

= Leallit

= Eldugras

F idézitd_1

4] [l | ¥

Sl <> |

Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

Idozito

Meri az idot. A mért idé meqgjelenik a valtozoban
| Vi | |id62|'t671 |v|

@ start

@ Leallitas

G Visszaallitas

@ szimulacis .
@ vacairobor  (I94][ D[] ] sebessiq oo

s

‘ 4 Elozo H Tovabb = |

Egy 1d6zit6 méri annak az idének a hosszat, amelyik a program specifikus részének futasa alatt

telik el. Programvéltozé

CB3
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14.24 Parancs: Mintazat UNIVERSAL ROBOTS

14.24 Parancs: Mintazat

d Fajl 04,0457 CCCC O

Program rTeIepités rMozgés 110 | Naplo \
H =névtelen= Parancs rGrafika rSzerkezet r\.‘éltozék |

o Raklap |~ | . .
¥ Mintazat Mintazat
¢ 7 PalletSequence
o Megkozelite Egy mintazat olyan helyzetek csoportja, melyeket végig kell menni.
o PatternPoint Mintazatok hasznalhaték sokkal tébb raklapozéshez stb.
= Bedllitas
= Varakozas
& Leh;ﬁjgze‘gfs—l Helyzetek vonalon Egyenes “"\‘
o StartPos
¢V Irany
o FromPos . . L il
o ToFos Helyzetek négyzetben Neégyzet T
¢ ¥ VélogatasSorre|
o StackPos_1
= Beallitas -
= Vdrakozas
° Kilépes_1
= Vdrakozas

=

Helyzetek dobozban Doboz

Helyzetek listaja Lista = =

= |edllit

= Eldugras

= jddzitd_1
PV Movel S

Tlr_w_rzﬁlml;ﬁ.hﬂ_z’r-’_l_
Qo <> |

gi:g;:izgot EE@ Sebesség =———1_100% | 4 Elozo || Tovabb = |

A Mintazat parancs haszndlhaté a robot programjaban helyzeteken at torténé ciklikus viss-
zatéréshez. A Mintazat parancs megfelel mindegyik végrehajtdsnal egy helyzetnek.

Mintdzat megadhaté négy tipus egyikeként. Az elsé harom, a Sor, a Négyzet vagy Doboz
hasznélhat6 a helyzetekhez szabélyos mintdzatban. A szabélyos mintazatot jellemz& pontok
szama hatdrozza meg, ahol a pontok meghatdrozzak a mintazat szélét. Sor esetében ez a két
végpont, Négyzet esetében a négy sarok koziil harom, ahogyan Doboz esetében ez a nyolc
sarokpont koziil négy. A programozé megadja a helyzetek szamat a mintazat széleinek min-
degyikével. A robotkontrolldlé ezutdn kiszamitja az egyedi mintdzathelyzeteket, ardnyosan
Osszeadva a szélvektorokat.

Ha a keresztezendé helyzetek nem esnek szabalyos mintdzatba, akkor kivalaszthat6 a Lista,
ahol az Osszes helyzet listdjat megadja a programozé6. Az a méd, ahogyan a helyzetek barmilyen
elrendezése realizalhato.

A mintazat meghatarozasa

Amikor a Doboz mintdzatot valasztjak, a képerny6 az aldbb lathatéra valtozik.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.25 Parancs: Ero

Q Fajl 04:05:06 CCCC O

Program | Telepités | Mozgas | 110 | Naplo |
E‘ =névtelen= Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
¥ <. Raklap &

W Mintazat: Dobo, < o
f o sarokl_1 sa r°k8 1
o sarok2_1
o sarok3_1
o sarok4_1
o sarok5_1
o saroké_1 |
o sarok7_1
o saroks8_1
¢ ¥ PalletSequencd
o Megkdzelités|
o PatternPoint |
= Beallitas —
= Varakozas
o Kilgpés_1
B Lehalmozas
o StartPos
¢V Irany
@ FromPos

T | @,
Q-3

| E helyzet modositasa |

Mozgatas ide |

¢ ¥V ValogatasSorre| N =

o StackPos_1 -

= Bedllitds

= Vdrakozas i

o Kilepes_1 — % i 1
[ .|=. i ¥ | 3
S]] <> |

O vavaroncr (1] 32 epesst o ltconn [ souens |

f-b

Egy Dobozmintdzat harom vektort haszndl a doboz oldalainak meghatdrozdsara. Ez a hdrom
vektor négy pontként van megadva, ahol az els6 vektor az egyes ponttél megy a kettes pontig,
a masodik vektor a kettes ponttdl a hdrmas pontig, a harmadik vektor pedig a hdrmas ponttél
a négyes pontig. Mindegyik vektort intervallumszamlalé szdmok osztjdk fel. A mintdzat egy
specifikus helyzetét Ggy szamitjdk ki, hogy az intervallumvektorokat egyszerfien ardnyosan
hozzaadjak.

A Sorés Négyzetmintazatok hasonléan miikddnek.

S5zamlalo valtozot haszndlnak a mintdzat helyzeteinek keresztezése alatt. A valtozé neve lathaté
a Mintazat parancs képerny6n. A valtozé a 0 és X =Y * Z — 1, a mintdzatban a pontok szama
kozotti szdmokon 4t ciklikusan visszatér. Ez a valtozé kijelolésekkel manipulalhato, és ha-

sznalhat6 kifejezésekben.

14.25 Parancs: Ero

A robot munkatertileten az Er6 méd engedélyezi a megfelelést és az er6t a kivalasztando tenge-
lyen. Az Er6 parancs szerinti 6sszes robotkarmozgdas Er6 médban torténik. Amikor a robotkar
Er6 médban mozog, akkor lehet egy vagy tobb tengelyt valasztani, amelyben a robotkar me-
gfelel. A robotkar megfelel a kornyezetnek egy megfelel$ tengely mentén. Ez azt jelenti, hogy
a robotkar automatikusan bedllitja a helyzetét, hogy elérje a kivant er6t. Az is lehetséges, hogy
a robotkar maga alkalmazzon er6t a kornyezetére, pl. munkadarabra.

Az Er6 méd olyan alkalmazasokhoz illik, ahol a tényleges TCP helyzet az el6re meghatarozott
tengely mentén nem fontos, de helyette a tengely mentén egy kivant er sziikséges. Példaul ha
a robot TCP-t gorbe feliileten gurul, akkor tol vagy haz kell egy munkadarabot. Az Er6 méd
tdmogatja még bizonyos nyomatékok alkalmazasat elére meghatdrozott tengelyek kortil.
Megjegyzés: ha nincs akaddly a tengelyen, ahol nem nulla er van bedllitva, akkor a robotkar
megprobal gyorsitani azon tengely mentén.

Habar kivélasztottak egy tengelyt megfelel6ként, a robotprogram még mindig megprébalja a
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14.25 Parancs: Ero UNIVERSAL ROBOTS

robotot a tengely mentén mozgatni. Az er6 kontrolldldsa azonban biztositja, hogy a robotkar

még mindig megkozelitse a meghatéarozott erét.

MEGJEGYZES:
Ha egy Ha, Még ha vagy Hurok opcién beliil Er§ csomépont

van és a Kifejezés folyamatos ellendrzése opcid ki van

valasztva, akkor hozzdadhat egy vég_er¢_mod () szkriptet a kife-
jezés végén, hogy kilépjen az er6vezérlésbol.

FIGYELMEZTETES:
1. Keriilje a nagy lassitast kozvetlentil az er6 médba 1épés el6tt.

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

3. Kertilje a megfelel tengelyekkel parhuzamos mozgast az erd

moédba 1épés el6tt.
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=< = Az eroparancs alatti programrész eré modban
¥<% Raklap fut majd. Eré médban a robot szabadon
V Mintazat alkalmazhat meghatarozott erdt a kivalasztott
¢ ¥ PalletSequencyd E funkcic iranyaba.
o Megkdzelitéd ,.{?
0 PatternPoint| Az alabbi tesztgombbal, egydtt a Freedrive
= Bedllitds Es[ 0.0 N gombbal, a Tanit fiiggeleken tesztelheti az
= Varakozas _ erd madaot,
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P Alprogram_1

= =
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Funkciovalasztas

A Funkcié menii hasznalatos a koordinadtarendszer (tengelyek) kivalasztasdhoz, melyet a robot
hasznél majd az er6 médban valé miikodése alatt. A meniiben a funkcidk azok, amelyeket a
telepités soran meghatdroztak (1dsd: 13.12).

Ero mod tipusa

Négy kiilonboz6 tipusd er6 méd van, mindegyik azt a médot hatdrozza meg, amelyben a
kivélasztott funkci6t értelmezik majd.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.25 Parancs: Ero

e Egyszerii: Csak egy tengely megfelel6 er6 modban. Az e tengely mentén fellépd erd
beallithat6. A kivant erd mindig a kivalasztott funkcié z tengelye mentén kertil alkal-

mazdsra. Sor funkcidk esetén azonban az y tengelyiik mentén.

* Keret: A Keret tipusa lehetévé teszi a fejlettebb hasznalatot. Itt a szabadsdg mind a hat
tengelyének valé megfelelés és erdk fliggetleniil kivalaszthatok.

* Pont: Amikor a Pont keriil kivalasztasra, a feladat keretének y tengelye a robot TCP-t6l
a kivalasztott funkcié eredete felé mutat. A robot TCP és a kivalasztott funkcid eredete
kozotti tavolsagnak legaldbb 10 mm-nek kell lennie. Ne feledje, hogy a feladat kerete a
futtatas idejekor valtozik a robot TCP helyzetének valtozésai szerint. A feladat keretének
x és y tengelye a kivdlasztott funkci6 eredeti t4jolasatdl fiigg.

* Mozgas: A mozgas azt jelenti, hogy a feladat kerete a TCP mozgasanak iranyaval valtozik.

A feladat keretének x tengelye a TCP mozgési irdnydnak kivetitése lesz a kivalasztott
funkci6 x és y tengelye altal ativelt sikra. Az y tengely mer6leges a robotkar mozgdasara és
a kivélasztott funkcié x-y sikjara. Ez hasznos lehet, amikor egy komplex titvonal mentén
sorjatlanit, ahol a TCP mozgasara merdleges erd sziikséges.
Megjegyzés: amikor a robotkar nem mozog: Az er6 médot tigy adta meg, hogy a robot-
kar all, akkor nem lesz megfelel6 tengely, amig a TCP sebessége nem lesz nulla feletti. Ha
kés6bb, mikdzben még mindig er médban van, a robotkar ismét megall, akkor a feladat
keretének ugyanaz a tdjoldsa, mint legutébb, amikor a TCP sebessége nulldnal nagyobb
volt.

Az utolsé hdrom tipus esetében a tényleges feladat kerete futtatdskor megtekinthet6 a grafikus
lapon (1dsd: 14.30), amikor a robot er6 médban miikodik.

Az ero értékének kivalasztasa

* Az erd vagy nyomaték bedllithat6 a megfelel tengelyekhez, a robotkar pedig beallitja a
helyzetét, hogy elérje a kivalasztott erét.

¢ A nem megfelel tengelyek esetén a robotkar koveti a program altal beéllitott roppalyat.

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

MEGJEGYZES:
Az aldbbiakat kell tennie:

* Haszndlja a get_tcp_force () parancssor funkciét kilon

szélon, hogy leolvassa a tényleges er6t és nyomatékot.

e Javitsa a tekerési vektort, ha a tényleges erd és/vagy nyo-
maték kisebb, mint a kért.

Hatarértékek kivalasztasa

Az dsszes tengely esetében beallithat6 hatarérték, de ezek jelentése kiilonb6z6 a megfeleld és
nem megfelel$ tengelyeknek megfelelGen.
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14.26 Parancs: Raklap UNIVERSAL ROBOTS

* Megfelels: A hatarérték a maximalis sebesség, ami a TCP-nek engedélyezett, hogy a ten-
gely mentés/koriil elérjen. A mértékegységek [mm/s] és [fok/s].

e Nem megfelel6: A hatarérték az a maximadlis eltérés a program palydjatél, amely en-
gedélyezett a robot védo ledllitdsa el6tt. A mértékegységek [mm] és [fok].

Ero beallitasainak tesztelése

A Teszt cimkés ki/be gomb kapcsolja a Freedrive gomb viselkedését a Tanit6 fiiggelék hatuljan

normadl Freedrive m6drdél az er6 parancs tesztelésére.

Amikor a Teszt gomb be van kapcsolva és a Freedrive gombot megnyomja a Tanité fiiggelék
hatuljan, akkor a robot tigy teljesit, mintha a program elérte volna az er6 parancsot, és igy
a beallitisok meger&sithetdk a teljes program tényleges futtatdsa el6tt. Kiilondsen hasznos
ez a lehet8ség annak ellendrzésére, hogy a megfelel6 tengelyek és erék kivalasztasa helyes.
Egyszertien tartsa a robot TCP-t egy kézzel, és nyomja meg a Freedrive gombot a masikkal,
és jegyezze meg, hogy a robotkar milyen irdnyban tud/nem tud mozogni. A képernyd el-
hagydsakor a teszt gomb automatikusan kikapcsol, ami azt jelenti, hogy a Freedrive gomb a
Tanito fliggelék hatuljan ismét a rendes Freedrive médhoz hasznalhato.

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

Er6 parancshoz.

14.26 Parancs: Raklap

Q Fajl 04:04:56 CCCC O
Program | Telepités | Mozgas [ 110 | Naplé |
=névtelen= Parancs r Grafika rSzerkezet r\léltozék |
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miveleteket tobb kllénbozé helyzetben, Ez hasznos lehet raklapozashoz vagy hasonlé

o PatternfPoint
Srternromnt miveletekhez. Egy raklapmivelet az alabbi sikfunkciokbal all

= Bedllitas

= Varakozas @ Tobb helyzetben elvégzendd programsorrend

o Kilépes_1 # The Mintazatlistaként vagy racsként megadva

P e Lehalmozas & Opcionalis inditas elétti sorrend, melyet az elso helyzet elétt kell elvegezni.
o StartPos = # Opcionalis befejezés utani sorrend, melyet az utolso helyzet utan kell elvégezni.
¢V Irany
@ FromPos
o ToPos

¢V Valogatassorre|
o StackPos_1
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= Varakozas

o Kilepes_1
= Varakozas
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PV Movel
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‘Q ||“| | - -—- > | || sorrend befejezés utan
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Egy raklap mitivelet el tud végezni egy mozgassorozatot mintaként megadott helyek beéllitdsaban
(lasd: 14.24). A mintazatban mindegyik helyzetnél a mozgdsok sorrendje a mintdzat he-
lyzetéhez képest fut.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.27 Parancs: Keresés

Raklapmiivelet programozasa
1. Hatarozza meg a mintazatot.

2. Készitsen Raklapsorrendet a felvételhez/letevéshez minden egyes pontnal. A sorrend
leirja, mit kellene tenni mindegyik mintazat helyzetében.

3. Hasznadlja a kivalaszt6t a sorrend parancs képerny6n, hogy meghatédrozza, melyeik titpontnak
kellene megfelelnie a mintdzat helyzetének a sorrendben.

Raklapsorrend/Horgonyozando sorrend

Raklapsorrend csomépontban a robotkar mozgasai a raklap helyzetéhez viszonyulnak. Egy

sorrend viselkedése olyan, amilyen a robotkaré a helyzetnél, melyet a Horgonyhelyzetnél/Mintazatpontnal
a mintdzat hatdroz meg. A megmaradé helyzetek mind mozognak majd, hogy illeszkedjenek.

Ne hasznalja a Mozgas parancsot egy sorrenden beliil, mivel nem viszonyul a horgony he-

lyzetéhez.

,,BeforeStart”

Az opcionélis BeforeStart sorrend kozvetleniil a mtivelet kezdete el6tt fut. Ez hasznélhat6 a
kész jelek varasahoz.

,AfterEnd”

Az opciondlis AfterEnd sorrend akkor fut, amikor a miivelet befejez6dstt. Ez hasznalhat6 a

jelszallité mozgdashoz, hogy elinduljon, el6készitve a kovetkezé raklapot.

14.27 Parancs: Kereseés

A keresés funkci6 egy érzékel6t haszndl, hogy meghatarozza, amikor a helyes helyzetet eléri a
megfogashoz vagy a tétel leejtéséhez. Az érzékels lehet nyomégombos kapcsold, nyomasérzékeld
vagy kapacitiv érzékelS. Ezt a funkci6 a tételhalmokon torténé munkahoz késziilt kiilonboz6
tételvastagsagokkal, vagy ahol a tételek pontos helyzetei nem ismertek vagy til nehéz progra-

mozni.

Halmozés Lehalmozas

|

¥ b . f

3 Ii L) Ti

Amikor keresési mfiiveletet programoz halmokkal valé munkahoz, akkor meg kell hatarozni az

s kezd6pontot, a d halom irdnyat és az i tételvastagsagot a halomban.

Ennek tetején meg kell hatarozni azt az 4llapotot, amikor a kovetkezé halomhelyzetet eléri, és
egy specidlis programsorrendet, melyet az egyes halomhelyzeteknél elvégeznek. A sebességet
és gyorsuldsokat szintén meg kell adni a halomm(tiveletbe bevont mozgéashoz.
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14.27 Parancs: Keresés

UNIVERSAL ROBOTS

Halmozas
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Halmozaskor a robotkar a kiinduldsi helyzethez mozog, majd az ellenkezd iranyba, hogy me-

gkeresse a kovetkezd halom helyzetét. Amikor megtalalta, a robot emlékszik a helyzetre, és

elvégzi a specidlis sorrendet. A kovetkez6 idékorben a robot elkezdi a keresést a megjegyzett

helyzett6l, 1épésenként a tétel vastagsdga szerint, az irdnyba. A halmozés akkor fejezédik be,

amikor a halom magassaga nagyobb néhdany meghatarozott szdmnal, vagy amikor egy érzékeld

jelez.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.27 Parancs: Keresés

Lehalmozas
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Lehalmozaskor a robotkar a kiindulasi helyzettél mozog a megadott irdnyba, hogy megkeresse
a kovetkez6 tételt. A képernydn a koriilmény meghatdrozza, amikor eléri a kovetkezd tételt.
Amikor a koriilmény kielégits, a robot emlékszik a helyzetre, és elvégzi a specidlis sorrendet.
A kovetkez6 id6korben a robot elkezdi a keresést a megjegyzett helyzett6l, lépésenként a tétel

vastagsdga szerint, az irdnyba.

Kiindulasi helyzet

A kiindulési helyzet az, ahol a halmozasi mtivelet kezd6dik. Ha kihagyja a kiindulasi helyzetet,

akkor a halom a robotkar aktuélis helyzeténél kezd6dik.
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14.28 Parancs: Szallitoszalag kovetése UNIVERSAL ROBOTS
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Az irdnyt két helyzet adja meg, és azt az els6 helyzet(i TCP és a masodik helyzeti TCP kozotti
helyzetkiilonbségként szamitjak ki.
Megjegyzés: Egy irdny nem foglalkozik a pontok tdjoldsaval.

Kovetkezo halmozasi helyzet kifejezése
A robotkar az irdnyvektor mentén mozog, mikoézben folyamatosan értékjeli, hogy a kovet-
kez6 halom helyzetét elérte-e. Amikor a kifejezést Valdsnak értékeli, a specidlis sorrendet
végrehajtja.

,,BeforeStart”

Az opciondlis BeforeStart sorrend kozvetleniil a miivelet kezdete el6tt fut. Ez haszndalhat6 a
kész jelek vardsahoz.

,,AfterEnd”

Az opciondlis AfterEnd sorrend akkor fut, amikor a miivelet befejez6dott. Ez hasznalhat6 a
jelszallité mozgéashoz, hogy elinduljon, el6készitve a kovetkezé halmot.

Sorrend felvétele/elhelyezése

A Sorrend felvétele/elhelyezése egy specidlis programsorrend, melyet mindegyik halmozasi
helyzetben végeznek, hasonl6an a Raklap miivelethez (14dsd: 14.26) .

14.28 Parancs: Szallitoszalag kovetése

A robot konfiguralhat6 az egyik konfigurdlt szallitészalag (1. szallitészalag) mozgasanak kovetésére.

Amikor a telepitésben meghatdrozott Szallitészalag kovetése kovetése megfelel6en konfiguralt,
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UNIVERSAL ROBOTS 14.30 Grafikus lap

akkor a robot beallithat6, hogy a mozgdasaval kovesse a szallitészalagot. A Szallitészalag kovetése
program csomopont elérheté a Varaszl6k lapon, a Szerkezet lap alatt. E csomépont alatti
minden mozgas engedélyezett a szallitdszalag kovetése kozben, de a széllitészalaghoz viszo-
nyulnak. A Széllitészalag kovetése bedllitdsa a Telepités lap alatt (14sd: 13.13. pont)
lehetséget ad a robot konfiguraldsara, hogy abszoltt és 1épésenkénti kédoléval dolgozzon, il-
letve linedris és kor szallitészalagokkal.

MEGJEGYZES:
A Vezérl6doboz csak egyetlen 1épéses dekddoldt tud elhelyezni,
amelyet egy szallitészalaggal kell hasznélni (1. széllitészalag).

14.29 Parancs: Tiltas

A tiltott programsort egyszertien dtugorja a program, amikor fut. Egy tiltott sor tiltdsa kés6bb
megsziintethet6. Ez gyors médja a program moédositdsdnak anélkiil, hogy az eredeti tartalom
kéarosulna.

14.30 Grafikus lap
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Az aktualis robotprogram grafikus bemutatdsa A TCP titvonala 3D-s nézetben lathato, a mozgas
szegmensek feketék, az dtmenet szegmensek (a mozgas szegmensek kozotti dtmenetek) pedig
zoldek. A z6ld pontok hatdrozzak meg a TCP helyzeteit mindegyik titpontnal a programban. A
robotkar 3D-s rajza megmutatja a robotkar aktualis helyzetét, a robotkar drnyéka pedig megmu-

tatja, hogyan szandékozik a robotkar elérni a képernyé bal oldalan kivalasztott ttpontot.

Ha a robot TCP aktudlis pozicidja kozel kertiil a biztonsagi vagy inditasi sikhoz, vagy ha a

roboteszkoz tdjoldsa kozel van a eszkoz tdjoldsi hatdrértékéhez (14sd: 10.12), akkor a
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14.31 Szerkezet lap UNIVERSAL ROBOTS

hatéarérték 3D bemutatédsa lathato.

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

A biztonsagi sikok sdrga és fekete szinnel jelennek meg a normal sikot jelzd kicsi nyillal, amely
azon sik oldalat jelzi, amelyre a robot TCP elhelyezhet6. Az indit6 sikok kéken és zolden je-
lennek meg és egy kicsi nyil mutat a sik oldaldra, ahol a Normdl méd hatarértékei (1dsd:
10.6) aktivak. Az eszkoz tajolas hatdrértékeit egy térbeli kup jeleniti meg egy vektorral, amely
a roboteszkoz aktudlis tdjoldsat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkoz tdjoldsdhoz engedélyezett
tertiletet (vektor).

Amikor a cél robot TCP tovabb mar nincs a hatarérték kozelében, akkor a 3D-s bemutat6 elt{inik.
Ha a TCP megsérti a hatarértéket vagy a megsértéshez agyon kozel kertil, akkor a hatarérték
vizualizacidja pirosra vélt.

A 3D-s nézet nagyithato és elforgathat6, hogy jobb nézetet kapjon a robotkarrél. A képernyd
jobb tetején talalhaté gombok letiltatjak a kiilonboz6 grafikus komponenseket a 3D-s nézetben.
Az als6 gomb kapcsolja ki/be a kozeli hatdrok vizualizdciéjat. A bemutatott mozgds sze-
gmensek a kivalasztott program csoméponttdl fiiggnek. Ha a Mozgéas csomépontot véalasztotta
ki, a megjelenitett Gtvonal azon mozgés altal meghatarozott mozgas. Ha Utpont csomépontot
valaszt ki, a kijelz6n lathat6 a mozgéas kovetkezd ~ 10 1épése.

14.31

Szerkezet lap
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Program rTeIepités rMozgés IO | Naplo \
<névtelen= Parancs | Grafika [ Szerkezet | Valtozok |
W Robotprogram e
= <ures> A programszerkezet szerkesztoje
A csomopont elhelyezésének beallitasa H
Beszlras
l/AIap [ specialis | varazslok |
Mozgas Utpont
Varakozas Beallitas
Eléugras Leallit
Megjegyzés Mappa
Szerkesztés
| 4 Mozgas | | Masolas || Beillesztés | | Tiltas |
@ | ¥ Mozgas | | Kivagas | | Torlés |
G Szimulacia
o sg =) El6zd Tovabb
@ valddi robot EE@ Sebesség Loc | @ Eloz || gushblb |

A programszerkezet lap lehet6séget ad kiilonféle tipusti parancsok beillesztésére, mozgatasara,

masolasara és eltavolitdsara.

Uj parancs beillesztéséhez, végezze el a kovetkezs 1épéseket:

1. Vélasszon egy létez6 programparancsot.

2. Valassza ki, hogy az 1j parancsot a kivalasztott parancs f6lé vagy ald kell beilleszteni.
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3. Nyomja meg a gombot a beilleszteni kivant parancs tipusdhoz. Az Gj parancs részleteinek
beallitdsdhoz menjen a Parancs lapra.

A parancsok a gombokkal mozgathatok/klonozhatok/toérolhetk a szerkesztés keretben. Ha
egy parancsnak alparancsai vannak (a parancs mellett haromszog van), akkor az 9sszes alpa-
rancs is mozgathaté/klénozhat6 /torolhetd.

Nem az 6sszes parancs illeszkedik az Gsszes helynél egy programban. Az Utpontoknak egy
Mozgds parancs alatt kell lenniiik (nem sziikségszertien kozvetlentil alatta). Mégha és Még pa-
rancsok csak Ha utdn lehetnek. Altaldban a Mégha parancsok kérbe mozgatésa zavaros lehet.
A valtozékhoz értékeket kell kijelolni, miel6tt hasznalhatok.

14.32 Valtozok lap

Q Fajl 04:05:38 CCCC O

Program rTeIepités rl‘-"lozgés 1/0 [ Mapld |
<névtelen= [ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

= Inic. valtoz... |~ | Torlés
W Robotprogram = = T
¥ Valtds . Valtozd = [ Erték
¢ 7 Move/ var_2 4]
o Utpont_1
¥ MoveP
o Valtozo
o Utpont 2
¢ ¥ CircleMove
o ViaPoint_1
o Veégpont_1 —|
= Bedllitas
<% Raklap
¢ 7 Mintazat: Nég
o sarokl_1
o sarok2 1
o sarok3_1
o sarok4_1
¢V PalletSequenc,
o Megkdzelite
o PatternPoin
= Beallitas
= Varakozas
o Kilépes_1
e Lehalmozas
o StartPos —

4 Il | ¥

Qe <> |
GSoEs — [ B p[M] rors ——er [ Lo ]

-

-

A Valtozék lap bemutatja a valtozok él6 értékét a futé programban, és megtartja a valtozok
listajat és értékeit a programok futdsai kozott. Csak akkor jelenik meg, amikor van megje-
lenitendé informdcié. A véltozok a neviik szerint dbécé-rendben jelennek meg. A valtozé nevei
a képerny6n legfeljebb 50 karakterként jelenik meg, a valtozok értékei pedig legfeljebb 500 ka-
rakterrel lathatok.
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14.33 Parancs: Valtozok inicializalasa

Q Fajl 04,0511 CCCC O
Program rTeIepités r Mozgas | IO | Naplo ‘
=névtelen= Parancs r Grafika rSzerkezet r\féltozék |
= Inic. valtoz... o
e pgram Kiindulasi valtozo ertekek
o Utpont_1
¢V Move/ A A R e
o Utpont 2 A Hurok_1 valtozénak nincs kezddértéke
= Beallitas i ent 1 =10

9 < Rakiap

¢ 7 Mintazat: Neg)| et 2=0
o sarokl_1 A dBzitd_1 valtozénak nincs kezdéértéke
o sarok2_1
o Sarok&‘:l L—| [interpolalas_1 = 0.0
o sarokd 1 A tartas_1 valtozdnak nincs kezddértéke

¢ ¥ PalletSequenc|

o Megkozelit A tartas_2 valtozonak nincs kezddértéke

o PatternPoin A tartds_3 valtozénak nincs kezddértéke
= Beallitas - : B A
= Varakozss A var_2 valtozénak nincs kezdoertéke
o Kilépés_1
¢ o6 Lehalmozas
o StartPos Valtozoé Kifejezés
¢ Irany
o ToPos
9V Valogatassorn [ Tartsa meg az értéket az elézé futtatashal
o StackPos 1 ||
e -
1 I 4 pr—— g
Q] <> |
(O szimulacié =
Fl nul IE"E”E“:‘ Sebesség =————_J100% | 4 Elozod || Tovabb = |
° Valadi robot

Ez a képerny6 lehet6vé teszi a valtozo értékek bedllitdsat miel6tt a program (és minden végrehajtasi

szal) végrehajtasa elkezd6dik.

Vélasszon valtozoét a valtozok listajdbol arra rdkattintva, vagy a véltozokivélaszté négyzet segitségével.
Egy kivalasztott valtoz6 esetén kifejezés adhatdé meg, amely a valtozoé értékének beallitdsdhoz

hasznalandé a program kezdetekor.

Ha kijelolte a E16z6 futtatisbdl kapott érték megtartasa jelolonégyzetet, akkor a valtozoé ini-
cializéldsa a Valtozok lapon taldlhaté értékre torténik (ldsd: 14.32). Ez lehet6vé teszi,
hogy a valtozok fenntartsdk az értékeiket a program végrehajtasai kozott. A valtozé megkapja
az értékét a kifejezésbdl, ha a program el8szor fut, vagy ha az érték lapot torolték.

Véltoz6 torolhetd a programbol, ha a nevét tiresre allitjak be (csak sz6kdzok).
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14.33 Parancs: Valtozdk inicializalasa
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Robot beallitasa 7

‘ Robot inicializalasa ‘

‘ Képernyd kalibralasa ‘

‘ URCaps ‘

‘ Haldzat ‘

‘ Nyelv ‘

‘ Jelszo beallitasa ‘

URSoftware 3.7.0 (nov. 18 2019)

| |

‘ Frissités ‘

‘ Vissza ‘

* Robot inicializdlasa Az inicializ4lasi képerny6re megy, lasd: 11.5.

* Nyelv és mértékegységek Konfigurdlja a felhasznaléi feliilet nyelvét és mértékegységeit,
lasd: 15.1.

* Robot frissitése Frissiti a robot szoftverét Gjabb verziora, lasd: 15.2.

¢ Jelsz6 beallitisa Megkonnyiti a robot programozoé részének zédrolasat jelszo nélkiili embe-

rek szamara, lasd: 15.3.
* Képernyd kalibrilasa Kalibralja az érintéképerny6 ,érintésérzékenységét”, lasd: 15.4.

¢ Halézat bedllitisa Megnyitja a felhasznaléi feliiletet az Ethernet bedallitdsahoz a robot vezérl6doboz

szamara, lasd: 15.5.

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

¢ Id6 beallitasa Bedllitja a rendszer idejét és datumat, és konfiguralja a kijelz6 formatumat

az Ora esetében, lasd: 15.6.

* URCaps beallitasa A telepitett URCaps, illetve a telepitési és eltdvolitdsi opciok attekintése,
lasd: 15.7.

® Vissza Visszatér az Udvozl6 képernyore.
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15.1 Nyelv és mértékegységek

15.1

Nyelv és mértékegységek

Robot beallitasa

Robot inicializalasa

Képernyo kalibralasa

Nyelv kivalasztasa

Rendszer

Billentylzet
Int'l English | =

URCaps
Halozat [[] English programming
B Mértékegységek kivalasztasa

Jelszo beallitasa

1d6

Frissités

Vissza

(=] Mértékegysegek
@ u.s. szokasos

Az j beallitasok érvényre juttatasahoz inditsa Ujra & PolyScope-ot

Ezen a képerny6n valaszthato ki a PolyScope-ban hasznalt nyelv, mértékegységek és billentytizet

nyelve.

A kivalasztott nyelvet hasznéljak majd a PolyScope kiilonb6z6 képernydin lathat6 szovegekhez,

illetve a bedgyazott sigdban. Jeldlje be az ,,Angol programozast”, hogy a parancsok nevei a ro-

botprogramokban angolul legyenek. A PolyScope-ot tijra kell inditani a véltoztatdsok érvénybe

1épéséhez.

A PolyScope 0sszes el6ugré billentytizete a kivalasztott billentytizet nyelvet hasznalja majd.
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15.2 Robot frissitése UNIVERSAL ROBOTS

15.2 Robot frissitése

Robot beallitasa 7

Robotszoftver frissitése

‘ Robot inicializalasa ‘

‘ Képernyo kalibralasa ‘

‘ URCaps ‘

‘ Halozat ‘ Helyezzen be egy USB meghajtdt, majd kattintson a "Keresés...” gombra a
lehetséges frissitések listajanak megjelenitéséhez

‘ Nyelv ‘ Leiras

‘ Jelszd beallitasa ‘

| 1do |

‘ Frissités ‘

‘ Vissza ‘ | |

A szoftverfrissitések USB-memoriardl telepithetSk. Helyezzen be egy USB memdriat, és katt-
intson a Keresés elemre, hogy megjelenjen a tartalma. A frissités elvégzéséhez valasszon egy
fajlt, kattintson a Frissités elemre, és kovesse a képernyén megjelen6 utasitasokat.

FIGYELMEZTETES:

Mindig ellen6rizze a programokat szoftverfrissités utdn. A
frissités moédosithatja a palydkat a programjan. A frissitett szoft-
ver specifikdciéit megtaldlja, ha megnyomja a ,,?” gombot, amely
a GUI jobb fels6 sarkdban taldlhat6. A hardverspecifikdciok ugya-
nazok maradnak, és az eredeti kézikényvben megtalalhatok.
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15.3 Jelszo beallitasa

Robot beallitasa o

Robot inicializalasa ‘ Rendszerjelszo

Uj jelszé megerésitése l:l

Képernyo kalibralasa

URCaps
Alkalmazas
Halozat

Biztonsagi jelszo

Jelszo beallitasa

1d6

Uj jelszé megerésitése l:l

‘ Vissza ‘ Alkalmazas

Frissités

‘ Nyelv ‘

Két jelszo tdmogatott. Az els6 egy opciondlis rendszerjelsz6, amely a robot beallitasainak en-
gedély nélkiili médositasa ellen véd. Amikor bedllitjak a robotjelsz6t, a programok betolthet6k
és végrehajthatok a jelszé nélkiil, de a felhasznalénak meg kell adnia a helyes jelszét, hogy
programokat hozhasson létre vagy médosithasson.

A mésodik egy kitelezd Biztonsagi jelsz6, amelyet helyesen kell megadni, hogy médosithassa a
biztonsagi konfiguraciot.

MEGJEGYZES:
A biztonsagi konfigurdcié moédositasdhoz, be kell allitani a Biz-
tonsagi jelszot.

FIGYELMEZTETES:
Adjon meg rendszerjelsz6t, hogy felhatalmazéssal nem rendelkez6
személyek ne médositsdk a robot telepitését.
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15.4 Képernyo kalibralasa

X

Mutasson nagyon pontosan a kék kereszt kozepére.

Meégse

Az érint6képernyé kalibraldsa Az érint6képernyd kalibraldsdhoz kovesse a képernyén megje-
lend utasitdsokat. Legjobb, ha hegyes, nem fém targyat hasznal, példaul egy zart tollat. A jobb
eredmény elérésében segit a tiirelem és a figyelem.

15.5 Halozat beallitasa

Robot beallitasa o

‘ Halozat

‘ Robot inicializalasa
Valassza ki a haldzati modszeret

‘ Képernyd kalibralasa ‘ @ orer

G Statikus cim

@ Letiltott halézat

‘ URCaps ‘
¥ Nem csatlakozik halézathoz!
‘ plalazal ‘ Halozat részletes beallitasai:
IP cim
‘ Nyelv ‘

Alhalézati maszk:

Alapértelmezett atjard:
Jelszd beallitasa

Preferalt DNS kiszolgalo:

‘ 1dd ‘ Alternativ DNS kiszolgals:

‘ Frissités ‘

‘ Vissza ‘
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15.6 I1d6 beallitasa

Az Ethernet hélozat beallitdsara szolgal6 panel. A robot alapvetd funkciéihoz nincs sziikség

Ethernet csatlakozasra, és alapértelmezésként ez le van tiltva.

15.6

Ido beallitasa

Robot beallitasa

‘ Robot inicializalasa

‘ Képernyb kalibralasa ‘

‘ URCaps

‘ Halozat

‘ Nyelv

‘ Jelszo beallitasa

‘ 1d6

‘ Frissités

‘ Vissza

Id6 beallitasa
Idé formatum:

© 24 6ras
0 12 éras

NN

‘ 04 H 04 H 25 ‘

Walassza ki az aktualis idot:

Datum beallitasa

\alassza ki a mai datumot:

‘ 2019. november 18. |

Datum formaturm:
o 2019. november 18,

@ 2019.11.18,
@ 2019.11.18,

Az Uj beallitasok érvényre juttatdsahoz inditsa djra a PolyScope-ot

Allitsa be a rendszer idejét és datumat, és konfiguralja a kijelz6 formatumat az éra esetében.

Az 6ra a Program futtatdsa és a Robot programozdisa képernyd tetején jelenik meg. Megérintve a

datum réviden megjelenik. A GUI-t Gjra kell inditani a valtoztatasok érvénybe 1épéséhez.
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15.7 URCaps beallitasa

Robot beallitasa 7

‘ Robot inicializalasa ‘ URCaps
Aktiv URCaps
‘ C) Hello World

‘ Képernyo kalibralasa

‘ URCaps ‘
‘ Halozat ‘

URCap informacio

URCap neve: Hello World s
‘ Nyelv ‘ Verzio: 1.0.0.SNAPSHOT

Fejleszté: Universal Robots =
‘ Elérhetéségi adatok: Energivej 25, 5280 Odense S, Denmark

Leiras: Hello World sample URCap

‘ Jelszd beallitasa
Szerzéi jog: Copyright (C) 2009-2019 Universal Robots. All Rights

Reserved

‘ 1di ‘ Licenctipus: Sample license
Licenc:
Example:

‘ Frissités ‘ Copyright (c) .

All rights reserved.

Fiecliodailog bl | L R ) £ il ielamaad

Vissza o
‘ ‘ | s | = O virainditas

A felsé listaban megtaldlhat6 az Osszes telepitett URCaps attekintése. Egy URCap-re kattintva
megjelenik a meta informaci6ja (beleértve a URCap nevét, a verzibt, a licencet stb.) a URCap
informdcidja teriileten, a lista alatt.

Kattintson a + gombra a képerny® aljan, hogy 1j URCap-et telepitsen. Egy fajlvalaszt jelenik
meg, ahol kivéalaszthat6 egy .urcap fijl. Kattintson a Megnyitds elemre, és a PolyScope vis-
szatér a bedllité képernyére. A kivalasztott URCap telepitésre kertil, a megfelel6 bevitel pedig
megjelenik a listdban nem sokkal azutdn. Az Gjonnan telepitett vagy eltavolitott URCaps-ek
esetében a PolyScope-ot tijra kell inditani, ezért engedélyezetté vilik az Ujrainditds gomb.

URCap eltavolitdsdhoz egyszerfien valassza ki a listdban a URCap-et, és kattintson a — gombra.
A URCap elttinik a listabdl, de Gjrainditdsra lesz sziikség.

7 2z

A listaban egy bevitel mellett lathaté ikon a URCap allapotat jelzi. A kiilonb6z6 allapotok me-
ghatarozasa alabb talalhato:
@ URCap ok: A URCap telepitése és futdsa normalis.

Ay URCap hiba: A URCap telepitésre keriilt, de nem tud elindulni. Forduljon a URCap fejle-
szt6jéhez.

O URCap iijrainditds sziikséges: A URCap telepitése éppen most tortént, és tjraindités sziikséges.
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