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Gratulalunk, hogy megvasarolta az 1j Universal Robots tipusu robotjat, URS.

A robot programozhaté eszk6z mozgatdsara, és képes kommunikalni mas gépekkel elektromos
jelek segitségével. Extrudalt aluminium csévekbdl és illesztésekbdl 4ll6 kar.

A szabadalmaztatott programozé feliilettinkkel, a PolyScope-pal konnyti a robot programozasa,
hogy az eszkozt egy kivant palya mentén mozgassa.

Mit tartalmaznak a dobozok?

Amikor robotot rendel, két dobozt kap. Az egyik tartalmazza a robotkart, a mdasik pedig a
kovetkezoket:

* Vezérl6doboz a tanité fliggelékkel

e Szerel6konzol a Vezérl6dobozhoz

Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

¢ Szerel6konzol a Tanit6 fiiggelékhez

¢ Kulcs a Vezérlédoboz kinyitasahoz

* Az On régidjahoz kompatibilis halézati kabel
* EUROMAP 67 kabel

o Erintéceruza lézerrel

e Ez a kézikonyv

Fontos biztonsagi utasitasok

A robotrészben kész gép (lasd: 8.4),ésigy arobot minden egyes telepitéséhez kockazatértékelést
kell végezni. Minden biztonsagi utasitast be kell tartani a 1. fejezetben.

Verzi6 3.13 xi UR5/CB3
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Jelen kézikonyv olvasasa

Ez a kézikonyv utasitdsokat tartalmaz a robot telepitésére és programozasara vonatkozéan A
kézikonyv két részre van osztva:

Hardvertelepitési kézikonyv: A robot mechanikus és elektromos telepitése

PolyScope kézikonyv: A robot programozésa

EUROMAP 67 felhaszndléi feliilet: Az EUROMAP 67 felhasznaldi feliilet hasznalata

Ez a kézikonyv a robotintegratornak szol, akinek alapvet6 mechanikai és elektromos képzésben

részestilt, és ismeri az elemi programozasi elveket.

Hol talalhatok tovabbi informaciokat?

A tdamogaté honlap (http://www.universal-robots.com/support) az aldbbiakat tartal-
mazza:

* Jelen kézikonyv mds nyelvii valtozatai

* PolyScope kézikonyv

* A Szervizkonyv, mely hibaelhdritdssal, karbantartdssal és javitdssal kapcsolatos utasitdsokat

tartalmaz.

* A Parancssorok konyve halad¢ felhasznal6knak

UR+

A UR+ oldal (http://www.universal-robots.com/plus/) egy online bemutatéterem,
amely cstcstechnoldgidju termékeket mutat be a UR robotalkalmazdsa testre szabasahoz. Min-
dent megtaldlhat, melyre sziiksége van, egy helyen - a végeffektoroktdl és tartozékoktdl a vi-
zualizdl6é kamerakig és szoftverekig. Az Gsszes terméket tesztelték és jé6vahagytak a UR robo-
tokba torténd beépitésre, biztositva az egyszer(i telepitést, megbizhaté miikodést, egyenletes
felhaszndléi tapasztaldst és konnyti programozast. Hasznalhatja a helyet a UR+ Developer Pro-
gramhoz csatlakozasra, hogy elérje az 1j szoftverplatformunkat, amely lehet6vé teszi, hogy
felhasznalébardtabb termékeket tervezziink a UR robotokhoz.
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Del 1

Hardvertelepitési kézikonyv






1.1 Bevezetés

Ez a fejezet fontos biztonsdgi informacidkat tartalmaz, amelyeket a UR robotok integratoranak

el kell olvasnia és meg kell értenie, miel6tt a robotot elészor dram ald helyezi.

Ebben a fejezetben az els6 alrészek dltaldnosak. A kés6bbi alrészek specifikus mtiszaki adatokat
tartalmaznak a robot bedllitdsra és a programozasdra vonatkozoéan. A(z) 2. fejezet leirja és me-
ghatarozza a biztonsaggal kapcsolatos funkcidkat, kiilondsen az egyiittmiikodd alkalmazasokra
vonatkozdan.

A(z) 2. fejezetben, illetve a(z) 1.7. részben megadott utasitdsok és ttmutato kiilénosen fon-
tos.

Alapvet6 betartani és kdvetni az Osszes 0sszeszerelési utasitast és ttmutatdst, mely e kézikonyv
mas fejezeteiben és részeiben vannak megadva.

Kiilénésen figyelni kell a figyelmeztetés szimbélummal megjelend szovegekre.

MEGJEGYZES:
A Universal Robots minden és barmilyen felel6sséget harit, ha
a robot (kar vezérlddoboza és/vagy tanité fiiggeléke) megsériil,

vagy azt barmilyen médon megvaltoztatjdk vagy moédositjdk. A
Universal Robots nem tarthat6 felel6snek semmiféle karért, amely
a robotot vagy mds berendezést érint, ha az programozési hiba
vagy a robot rossz miikodésének koszonhetd.

1.2 Ervényesség és feleldsség

A jelen kézikonyvben taldlhaté informaciék nem fedik le a teljes robotalkalmazas tervezését,
telepitését és miikodését, sem az Osszes periféridlis berendezést, amely hatassal lehet a teljes
rendszer biztonsdgdra. A teljes rendszert a robot telepitési orszagdban érvényes szabvanyok és

s

szabalyok biztonsagi el6irdsai szerint kell tervezni és telepiteni.

Z £z

A UR robotok integratorai felelnek annak biztositasaért, hogy az orszag ide vonatkozé biz-
tonsdgi jogszabdlyait és rendeleteit betartsdk, és hogy kikiiszoboljék a jelents veszélyeket a
teljes robotalkalmazasban.

Ide tartozik, tobbek kozott:

e Kockazatértékelés készitése a teljes robotrendszerre

* Mas gépek és tovabbi biztonsagi eszkozok illesztése, ha a kockazatértékelés ezt hatdrozza
meg

* Megfelel6 biztonsagi beéllitasok beéllitasa a szoftverben
¢ Biztositani, hogy a felhaszndl6 nem fog semmilyen biztonsagi intézkedést médositani

¢ Validélni a teljes robotrendszer megfelels elrendezését és telepitését
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UNIVERSAL ROBOTS 1.4 Figyelmeztetdé szimbolumok jelen kézikényvben

* Meghatarozni a haszndlati utasitdsokat
* Megjelolni a robot telepitését vonatkozo jelekkel és az integrator elérhetSségével

» Osszegyfiijteni a teljes dokumentéciot egy technikai f4jlban; beleértve a kockazatértékelést
és jelen kézikonyvet

1.3 A felelosség korlatozasa

A jelen kézikonyvben megadott dsszes informéciét nem szabad a UR garancidjaként értelmezni
arra vonatkozéan, hogy az ipari bAndsméd nem okoz sériilést vagy kért, még akkor sem, ha az

ipari banasmod megfelel az 6sszes biztonsagi utasitasnak.

Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.
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1.4 Figyelmeztetd szimbdlumok jelen kézikényvben

Az aldbbi szimbolumok meghatarozzak a veszélyszinteket meghatarozé alairasokat jelen kézikonyv-

ben. Ugyanazok a figyelmeztet6 jelek hasznalatosak a terméken.

VESZELY:

Ez jelez egy elkeriilhetetleniil veszélyes elektromos helyze-
tet, amely, ha nem keriilik el, halalt vagy stlyos sériilést
eredményezhet.

VESZELY:
Ez jelez egy elkertiilhetetlentil veszélyes helyzetet, amely, ha nem

kertilik el, halalt vagy stlyos sériilést eredményezhet.

FIGYELMEZTETES:
Ez jelez egy potencidlisan veszélyes elektromos helyzetet, amely,
ha nem kertilik el, sériilést vagy a berendezés komoly karosodasat

eredményezheti.

FIGYELMEZTETES:

Ez jelez egy potencidlisan veszélyes helyzetet, amely, ha nem
keriilik el, sériilést vagy a berendezés komoly karosoddsat
eredményezheti.

FIGYELMEZTETES:
Ez jelzi egy potencidlisan veszélyes, forrd feliiletet, amely,

megérintve,sériilést eredményezhet.

VIGYAZAT!:
Ez olyan helyzetet jelez, amely, ha nem keriilik el, a berendezés
kérosodasat eredményezheti.
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1.5 Altalanos figyelmeztetések és ovintézkedések UNIVERSAL ROBOTS

1.5 Altalanos figyelmeztetések és 6vintézkedések

Ez a fejezet néhdny altalanos figyelmeztetést és 6vintézkedést tartalmaz, amelyek jelen kézikonyv
kiilonb6z6 részeiben megismételddhetnek vagy magyardzatra keriilhetnek. Mads figyelmez-
tetések és 6vintézkedések is jelen vannak ebben a kézikdnyvben.

VESZELY:
Telepitenie kell a robotot és az Gsszes elektromos berendezést a(z)
4. és a(z) 5. fejezetben taldlhat6 specifikdciok és figyelmezetések

szerint.
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UNIVERSAL ROBOTS 1.5 Altalanos figyelmeztetések és 6vintézkedések
FIGYELMEZTETES:

1. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robotkar és az
eszkoz/végeffektor megfeleléen és biztosan a helyére

van csavarozva.

2. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robotkarnak b&séges helye van
a szabad mozgashoz.

3. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a biztonsagi intézkedéseket
és/vagy a robot biztonsdgi konfigurdciés paraméterek
beallitottak a programozok, a kezel6k és a mellettiik allok
védelme érdekében, a kockdzatértékelésben meghatarozottak
szerint.

4. Ne viseljen laza ruhédzatot vagy ékszert, amikor a robot-
tal dolgozik. Gy6z6djon meg arrél, hogy a hosszu hajat
felkototte, amikor a robottal dolgozik.

5. Soha ne hasznélja a robotot, ha karosodott. Példaul, ha az

illesztés kupakja laza, torott vagy nincs meg.

6. Ha szoftver hibét jelez, azonnal nyomja meg a vészleallitot,
irja le a koriilményeket, melyek a hibdhoz vezettek, keresse
meg a megfelelé hibakédokat a naplé képernyén, és forduljon
a forgalmazoéhoz.

7. Ne csatlakoztasson semmilyen biztonsagi berendezést stan-
dard I/O-hoz. Csak biztonsdggal kapcsolatos 1/O-t ha-
sznéljon.

8. Gy6z6djon meg arrdl, hogy megfeleld telepitési beallitasokat
hasznaljon (pl.: robotszerelési szog, tomeg a TCP-ben, TCP
eltolds, biztonsdgi konfiguracié). Mentse és toltse be a te-
lepit6fajlokat a programmal egytitt.

9. A freedrive funkcié (Impedancia/Backdrive) csak ott ha-
szndlhat6 ebben a telepitésben, ahol a kockéazatértékelés
ezt lehet6vé teszi. Az eszkozoknek/végeffektoroknak és
akadéalyoknak nem lehetnek éles széleik vagy hegyes pon-
tjaik.

10. Gy6z6djon meg arrdl, hogy figyelmezteti az embereket, hogy
fejuket és arcukat tartsdk a mtikodd vagy mitikodését hama-
rosan elkezdd robot elérési tertiletén kiviil.

11. Ismerje a robot mozgasat, amikor a tanité fiiggeléket ha-
sznélja.
12. Ha a kockazatértékelés meghatdrozza, akkor ne lépjen be a

robot biztonsagi tartomanyaba vagy ne érintse meg a robotot,

amikor a rendszer m{ikodik.
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1.5 Altalanos figyelmeztetések és ovintézkedések UNIVERSAL ROBOTS

13. Az uitkozések nagy mozgasi energiat szabaditanak fel, amely
nagy sebességeknél és nagy hasznos terhelésnél jelentésen
nagyobb. (Mozgdsi energia = Jtomeg - sebesség?)

14. Kiilonb6z6 gépek kombindldsa novelheti a veszélyt vagy Gj
veszélyt hozhat létre. Mindig a teljes telepitésen végezzen
atfogd kockazatértékelést. Az értékelt kockazattdl, az
alkalmazhat6, kiilonb6z6 szintli funkciondlis biztonsdgtol
fiigg6en; illetve amikor kiilonbdzd biztonsagi és vészleallitasi
teljesitményszintekre van sziikség, mindig vélassza a legma-
gasabb teljesitményszintet. Mindig olvassa el és értelmezze

az Osszes, a telepitésben haszndlt berendezés kézikonyvét.

15. Soha ne végezzen mddositasokat a roboton. Mddositassal az
integrator szdmara elére nem lathat6 veszélyt hozhat létre.
Az 0sszes hivatalos tjraszerelést az 0sszes vonatkozo6 szer-
vizkézikényv legtjabb verzidja szerint kell végezni.

16. Ha a robotot extra modullal (pl. euromap67 felhasznaléi
feltilet) vasarolta, akkor nézze meg a modult a vonatkoz6
kézikonyvben.

FIGYELMEZTETES:

1. A robot és a vezérlédoboza miikodés kézben hoét general.
Ne béntsa vagy érintse meg a robotot mfikodés kozben
vagy kozvetleniil mtikodés utdn, mivel a hosszu ideig tart6
érintkezés kényelmetlenséget okozhat. A robot lehfitéséhez
kapcsolja ki a robotot, és varjon egy orat.

2. Soha ne tegye az ujjat a vezérlédoboz bels6 fedele mogé.

VIGYAZAT!:

1. Amikor a robot kombinalt vagy olyan gépekkel dolgozik, me-
lyek képesek megsérteni a robotot, nagyon javasolt az 6sszes
funkci6 és a robot kiilon tesztelése. Szintén javasolt a robo-
tprogram tesztelése ideiglenes titpontokkal, mds gépek mun-
kateriiletén kiviil.

2. Ne tegye ki a robotot dlland6 magneses térnek. A nagyon
erds magneses mez6 karosithatja a robotot.
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UNIVERSAL ROBOTS 1.7 Kockazatértékelés

1.6

Javasolt felhasznalas

A UR robotok ipari robotok, melyek eszkozok /végeftektorok és rogzitett tartozékok kezelésére
javasoltak, vagy komponensek vagy termékek feldolgozasara vagy szallitdsara. A kornyezeti
koriilményekkel kapcsolatos részletekért, amelyek mellett a robotnak mtikodnie kell, lasd: B
és D. melléklet.

A UR robotokat specidlis biztonsdggal kapcsolatos funkcidkkal szerelik fel, melyeket kifejezet-
ten az egylittm{ikod6 miikodésre terveztek, ahol a robotrendszer keritések nélkiil és/vagy em-
berrel egytitt mtikodik.

Az egylittm{ikod6 miikodés csak nem veszélyes alkalmazédsokhoz javasolt, ahol a teljes alkal-
mazds, beleértve az eszkozt/végeffektort, munkadarabot, akadédlyokat és mds gépeket, jelentds
veszély nélkiili az adott alkalmazas kockézatértékelése szerint.

A javasolt felhasznalastol eltéré barmilyen hasznalat vagy alkalmazas megengedhetetlen he-
lytelen hasznélatnak tekintendd. Ide tartozik, tobbek kozott:
¢ Potencidlisan robbanékony kornyezet hasznalata

* Orvosi vagy élet szempontjdboél kritikus alkalmazdsok hasznalata

Kockazatértékelés elvégzése el6tt haszndlat

A meghatarozott specifikaciékon kiviili hasznélat
* Maszasi segédként val6 hasznalat

* Az engedélyezett miikodési paramétereken kiviili miikodés

1.7

Kockazatértékelés

Az egyik legfontosabb dolog, amit egy integratornak el kell végeznie, a kockdzatértékelés . Sok
orszagban ezt jogszabdly irja el6. A robot maga részben kész gép, mivel a robot telepitésének
biztonsaga fligg attdl, ahogyan a robotot integraltak (pl.: eszkoz/végeffektor, akadalyok és mds
gépek).

Javasolt, hogy az integrator a ISO 12100 és ISO 10218-2 szabvanyokat hasznélja a kockazatértékelés
lefolytatasahoz. Tovabba4, az integrator valaszthatja az ISO/TS 15066 mtiszaki specifikaci6 ha-
sznalatat tovabbi Gtmutatasként.

Az integrator 4ltal lefolytatott kockazatértékelésnek gondolnia kell az 6sszes munkafeladatra a
robotalkalmazés élettartama alatt, beleértve tobbek kozott:

* A robot betanitdsa a bedllitds és a robot telepitésének fejlesztése sordan
¢ Hibaelhéritas és karbantartds

¢ A robottelepités normal miikodése

Kockézatértékelést kell folytatni, miel8tt a robotkart elészor bekapcsolja. Az integrator altal
végzett kockadzatértékelés része a megfelelé biztonsagi konfigurdcids bedllitasok azonositasa,
illetve, hogy van-e sziikség tovabbi vészledllité6 gombokra és/vagy mas védd intézkedésekre a
specifikus robotalkalmazashoz.

A megfelel6 biztonsagi beallitdsok azonositasa kiilonosen fontos része az egytittm{ikodé robo-
talkalmazas kialakitdsdnak. Részletes informdcidk: 2. fejezet és I1I.rész.
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1.7 Kockazatértékelés UNIVERSAL ROBOTS

Néhany biztonsdggal kapcsolatos funkciét kifejezetten egytittmiikodé robotalkalmazasokhoz
terveznek. Ezek a funkcidk a biztonsdgi konfiguraciok beallitdsainal konfiguralhatok, és kiilondsen
relevansak, amikor az integrator altal végzett kockazatértékelésben specifikus kockazatokat ne-

veznek meg:
* Erd- és teljesitménykorlatozds: A robot altal alkalmazott markoldsi er6k és nyomésok
csokkentésére szolgal a mozgds irdnyéba iitkozések esetén a robot és a kezeld kozott.

¢ Impulzusmomentum korlatozisa: A nagy dtmeneti energia és titkzési er6k csokkentésére

szolgél a robot és a kezel6 kozotti titkozések esetén, csokkentve a robot sebességét.

* TCP és eszkoz/végeffektor helyzetének korlatozasa: Kiilondsen bizonyos testrészekkel
kapcsolatos kockdzatok csokkentésére haszndlatos. Pl: keriilni a fej és nyak irdnydba
torténd mozgast.

* TCP és eszkoz/végeffektor tajolasdnak korlatozasa: Kiilonosen az eszkoz/végeffektor és
munkadarab bizonyos teriileteivel kapcsolatos kockdzatok csokkentésére hasznélatos. PL
keriilni a kezeld felé mutato éles széleket.

* Sebességkorlatozas: Kiilondsen a robotkar alacsony sebességének biztositdsara hasznélatos.
Az integratornak a biztonsagi konfiguracidkhoz valé engedély nélkiili hozzaférést jelszoévédelemmel
meg kell akadalyozni.

Sziikség van a szdndékos és/vagy ésszerlien el6re lathat6é helytelen hasznalat kovetkeztében
torténd érintkezések kockazatértékelésére egytittmiikodd robotalkalmazasnal, és annak tartal-
maznia kell:

* az egyéni potencidlis {itkozések stilyossagat

* az egyéni potencidlis {itkozések el6forduldsdnak valészintiségét

* az egyéni potencidlis titkozések elkeriilésének lehetGségét.

Ha a robot nem egyiittm{ikodd robotalkalmazasként van telepitve, ahol a veszélyek ésszertien
nem kiiszobolhet6k ki, vagy a veszélyek nem eléggé csokkenthettk a beépitett biztonsdggal
kapcsolatos funkciékkal (pl. amikor veszélyes eszkozt/végeffektort haszndl), akkor az integratornak,

akik a kockazatértékelést végzi, tovabbi védé intézkedések sziikségét kell levonnia kovetkez-

tetésként (pl. olyan engedélyez6 eszkoz, amely védi a kezel6t a bedllitds és programozas alatt).

A Universal Robots az alabb felsorolt potencilis jelents veszélyeket azonositja veszélyként,
melyeket az integratornak meg kell fontolnia.
Megjegyzés: Egyéb jelent6s veszélyek lehetnek jelen specifikus robottelepitéseknél.

1. Ujjak becsipédése a robotkar kabelcsatlakozédja és az alap kozé (0. illesztés).

2. Ujjak becsip6dése a robotkar ldbazata és az alap kozé (0. illesztés).

3. Ujjak becsip&dése a robot 1. csukldja és a robot 2. csukldja kozé (3. és 4. illesztés).
4

. Az eszkzon/végetfektoron vagy az eszkoz / végeftektor csatlakozoéjan taldlhato éles szélek
és éles pontok athatoldsa a béron.

5. Arobot pélydja kozelében talalhaté akadalyokon taldlhaté éles szélek és éles pontok dthatoldsa

a béron.
6. Véralafutas a robottal val6 érintkezés miatt.

7. Ficam vagy csonttorés a nehéz teher és kemény feliilet kozotti titések miatt.
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8. A robotkart vagy eszkozt/végeffektort tart6 laza csavarok kovetkezményei.

9. Az eszkozbol/végeffektorbol kiesé darabok, pl. gyenge fogas vagy dramkimaradas miatt.
10. Kiilénbo6z6 gépek kiilonb6z6 vészleallité gombjai miatti hibak.
11. A biztonségi konfigurdciés paraméterek engedély nélkiili véltoztatdsai miatti hibak.

A ledllasi idSkre és ledllasi tdvolsdgokra vonatkozé informéciok a(z) 2. fejezetben és a(z) A.
mellékletben taldlhatok.

1.8

Vészleallitas
Aktivélja a vészleallité nyomoégombot, hogy a robot minden mozgésa azonnal lealljon.
Megjegyzés: Az IEC 60204-1 és ISO 13850 szabvéanyok szerint a vészhelyzeti eszk6zok nem

biztonsagi berendezések. Kiegészitd védo intézkedések és nem a sériilés megakadalyozasara
szolgdlnak.

A robotalkalmazas kockdzatértékelését el kell végezni, ha tovabbi vészledllité gombokra van
sziikség. A vészledllité nyomégomboknak meg kell felelniiik az IEC 60947-5-5 szabvanynak
(lasd: 5.3.2. rész).

1.9

Mozgatas motoros meghajtassal vagy anélkiil

Abban a val6szintitlen vészhelyzetben, ha egy vagy tobb robot illesztését mozgatni kell, és a
robot dramelldtdsa nem lehetséges vagy nem szandékolt, akkor kétféle 6don lehet a robot il-
lesztéseinek mozgésat kivéltani: Megjegyzés: Szervizhelyzetben az illesztéseken talalhat6 fék
kiengedhet6 dram csatlakoztatasa nélkiil.

1. Kényszeritett visszavezetés: Er6vel mozgasson egy illesztést a robotkart keményen nyomva
vagy htizva. Mindegyik illesztés fékjének vagy surlédédsos befogdkésziiléke, amely le-
het6vé teszi a mozgatdst nagy erejli nyomatékoknal.

2. Manualis fékkiengedés: Vegye le az illesztés fedelét a néhany M3-as csavar eltavolitasaval,
mely rogziti. Engedje ki a féket a dugattyd rdnyomadsaval a kis elektromégnesre, ahogyan
az alébbi képen lathato.

FIGYELMEZTETES:

1. A robotkar kézi mozgatdsa csak stirg6s vészhelyzeti célokbol
javasolt, és karosithatja az illesztéseket.

2. Ha a féket kézzel kiengedi, a graviticiés vonzds a ro-
botkar leesését okozhatja. Mindig tdmassza a robotkart,
eszkozt/végeffektort és munkadarabot, amikor kiengedi a
féket.
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2.1

Bevezetés

A UR robotokat tobb beépitett biztonsaggal kapcsolatos funkciéval szerelik, illetve biztonsdggal
kapcsolatos felhasznalé feliiletekkel, hogy mds gépekhez és tovabbi védo késziilékekhez csatla-
kozzanak. Mindegyik biztonsagi funkci6 és felhasznaldi feliilet megfelel az EN ISO13849-1:2008
szabvanynak (tantsitvanyokat lasd: 8. fejezet) d teljesitményszinttel (PLd).

VESZELY:

Ha az integrator 4ltal lefolytatott kockazatértékelés altal me-
ghatarozottaktol eltéré biztonsagi konfigurdciés paramétereket
haszndl, az ésszertien nem kikiiszobolhet6 veszélyeket és nem
eléggé csokkentett kockdzatokat eredményezhet.

A biztonsagi funkciék, bemenetek és kimenetek felhasznaldi feliileten torténé konfiguracidjat
lasd: II. rész, 10. fejezet. A biztonsagi késziilékek elektromos interfészhez torténé csatlakozasi
moédjanak leirdsét lasd: 5. fejezet.

MEGJEGYZES:

1. A biztonsaggal kapcsolatos funkcidk és felhasznaloéi feliiletek
hasznalatat és konfiguraldsat az integrator altal, egy specifi-
kus robotalkalmazasra lefolytatott kockazatértékelés szerint
kell elvégezni, lasd: 1. fejezet, 1.7. rész.

2. Ha a robot hibat vagy a biztonsdgi rendszer megsértését fe-
dezi fel, pl. el van vagva a vészledllité dramkor egyik ve-
zetéke, eltort egy helyzetérzékel$ vagy megsértették egy biz-
tonsdggal kapcsolatos funkcié hatérértékét, akkor 0-as leallasi
kategoria keriil kezdeményezésre. Jelen fejezet végén soro-
ljuk fel a legrosszabb esetfi id6t, ami a hiba el6forduldsatol a
robot leédlldsdig telik el. Ezt az id6t kell figyelembe venni az
integrator 4ltal lefolytatott kockazatértékelés részeként.

A robot szamos biztonsaggal kapcsolatos funkciéval rendelkezik, melyek az illesztések és a ro-
bot Eszkozkizéppontja (TCP) mozgésanak korldtozasara haszndlhatok. A TCP a kimeneti perem

kozéppontja a TCP eltolas hozzaadasaval.

A hatdrol¢6 biztonsaggal kapcsolatos funkciék:
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2.3 Korlatozo biztonsaggal kapcsolatos funkcio

Korlatozé6 biztonsagi
funkcié

Leiras

Illesztése helyzete
Illesztési sebesség
TCP helyzete

TCP sebesség
TCP erd
Impulzusmomentum

Teljesitmény

Min. és max. szogben illesztés helyzete

Max. szogben illesztési sebesség

Sikok a kartézidnus térben, mely a robot TCP helyzetét
korlatozza

A robot TCP max. sebessége

A robot TCP max. toldereje

A robotkar max. impulzusmomentuma

Max. alkalmazott robotkar-teljesitmény

2.2 A Biztonsagi rendszer leallasi idoi

A biztonsagi rendszer ledllasi ideje az az id6, ami a hibatél vagy a biztonsaggal kapcsolatos

funkcié megsértésétdl a robot teljes ledllasdig és a mechanikus fékek rogziiléséig eltelik.

A tabldzatban szereplé maximalis ledllasi id6t kell figyelembe venni, ha az alkalmazas biz-

tonsaga a robot ledllasi idejében bizik. PL. a robot hibdja a teljes gyartosor lealldsat eredményezi,

ahol bizonyos mfiveleteknek a leallds utdn azonnal meg kell torténnitik, ott a maximaélis le4llasi

id6t kell figyelembe venni.

A méréseket a robot aldbbi konfiguraciéival folytatjak:

¢ Kiterjesztés: 100% (a robotkar teljes kinyulik vizszintesen).

® Sebesség: A biztonsagi rendszer TCP sebességhatdra a leirt értékre van beallitva.

* Hasznos terhelés: a robot altal kezelt maximaélis hasznos terhelés a TCP-hez kapcsolva (5

kg).

A legrosszabb eseti ledllitasi id6 a Leallitasi kategéridhoz! Az alabbi tablazatban 0 lathat6 a

biztonsagi hatarértékek vagy interfészek megsértése esetében.

TCP sebesség hatarértéke Maximadlis ledllasi id6

1.0m/s 450 ms
1.5m/s 500 ms
2.0m/s 550 ms
1.5m/s 600ms
3.0m/s 650 ms

2.3 Korlatozé biztonsaggal kapcsolatos funkcié

A haladé utvonalvezérl szoftver csokkenti a sebességet vagy programvégrehajtési ledllast ad

ki, ha a robotkar megkozelit egy biztonsaggal kapcsolatos hatdrértéket. A hatarértékek megsértése

tehat csak kivételes esetekben fordul el6. Ha azonban egy hatdrértéket megsértenek, a biz-

tonsdgi rendszer 0-s ledllasi kategoriat ad ki.

1Le4llitasi kategériak az IEC 60204-1 szerinti, lasd a Szészedetet a tovébbi részletekért.

UR5/CB3

1-14 Verzi6 3.13
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Legrosszabb eset

Korldtozé biztonsédgi ~ Valédisdg Fszlelésiidé ~ Aramtalanitési Reakcitid6
funkcié id6

Illesztése helyzete 1.15° 100 ms 1000 ms 1100 ms
Illesztési sebesség 1.15°/s 250 ms 1000 ms 1250 ms
TCP helyzete 20 mm 100 ms 1000 ms 1100 ms
TCP tajolasa 1.15° 100 ms 1000 ms 1100 ms
TCP sebesség 50 mm/s 250ms 1000 ms 1250 ms
TCP erd 25N 250ms 1000 ms 1250 ms
Impulzusmomentum  3kgm/s 250 ms 1000 ms 1250 ms
Teljesitmény 10W 250ms 1000 ms 1250 ms

A rendszert akkor tekintik deenergizdltnak, amikor a 48 V-os busz fesziiltsége eléri a 7,3V alatti

elektromos potencialt. Az energiamentesitési id6é az az id6, amely egy esemény észlelésétdl a

rendszer energiamentesitéséig eltelik.

FIGYELMEZTETES:

Két kivétele van az er6korldtoz6 funkciénak, amelyet fontos me-
gemliteni, amikor a robot munkacelldjat tervezik. Ezek a(z) 2.1.
dbran lathatok. Ahogy a robot kinytlik, a térdillesztés hatdsa nagy
er6t adhat le sugdrirdnyban (az alaptdl elfelé), de egyszerre, kis se-
bességnél. Hasonl6an a révid emelSkar, amikor az eszkoz kozel
van az alaphoz és az alap érint6je mentén (koriil) mozog, nagy
erbket okozhat, de szintén kis sebességnél. A szir6 veszélyeket
keriilni kell, példaul az akadélyok elvételével ilyen teriiletekrdl,
a robot athelyezésével vagy kombinalt biztonsagi sikok és ille-
sztési hatarértékek haszndlatdval, hogy a veszélyt eltavolitsak az-
zal, hogy megakaddlyozzak, hogy a robot bemenjen a munka-
tertilet ezen régidjaba.

FIGYELMEZTETES:

Ha a robotot kézzel vezetett alkalmazasokban hasznadlja egyenes
vonalt mozgdssal, akkor az illesztési sebesség hatarértékét legfe-
ljebb 40 fok per masodpercre kell beallitani az alap esetében, ha-
csak egy kockazatértékelés azt nem mutatja, hogy a 40 fok per
masodperc feletti sebességek elfogadhaték. Ez megakadalyozza
a robot konyodkének gyors mozgasat a paratlanok mellett.

2.4

Biztonsagi médok

Normal és csokkentett mod A biztonsagi rendszernek két konfiguralhaté biztonsagi médja

van: Normil és Csokkentett. A biztonsagi hatarértékek mind a két médhoz konfiguralhatok. A
csokkentett mod akkor aktiv, amikor a robot TCP a Csokkentett mddot indit sikon tal helyezkedik
el, vagy amikor biztonsagi bemenettel azt inditjdk el. Csokkentett médot indithat sikkal vagy

bemenettel.

Verzi6 3.13

I-15

UR5/CB3

Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.



Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS 2.4 Biztonsagi modok

200 mm

Slika 2.1: A munkatertilet bizonyos tertileteinek figyelmet kell kapniuk a szir6 veszélyek vonat-
kozasaban, a robotkar fizikai tulajdonsagainak koszonhetSen. Az egyik teriiletet a radialis mozgasokhoz
hatarozzdk meg, amikor az 1. csuklé illesztés legaldbb 750 mm tdvolsdgban van a robot alapjatél. A
masik tertilet a robot alapjatél 200 mm-en beliil van, amikor érinté iranyban mozog.

Sik hasznélata a Csokkentett méd inditdsdhoz: Amikor a robot az indit6 sik Csokkentett mod
oldaldrdl mozdul vissza a Normal méd oldalara, akkor az indit6 sik koriil van egy 20 mm-es
teriilet, ahol a Normadl és csokkentett mod hatarértékei egyarant engedélyezettek. Ez mega-
kadélyozza, hogy a biztonsdgi méd vibraljon, ha a robot a hatarérték kozelében van.

Bemenet hasznalata Csokkentett m6d inditasahoz: Amikor bemenetet hasznél (a Csokkentett
mod inditasdhoz vagy leéllitdsdhoz), akdr 500 ms is eltelhet az ij méd hatdrértékeinek alkal-
mazasa el6tt. Ez torténhet, amikor a Csokkentett médrél Normdal moédra valt VAGY amikor
Normal médrél Csokkentett médra. Ez teszi lehet6vé, hogy a robot adaptélja példaul az 4j
biztonsagi hatarértékek sebességét.

Helyreallitis méd Amikor egy biztonsdgi hatarértéket megsértenek, a biztonsagi rendszert
djra kell inditani. Ha a rendszer kiviil esik egy biztonsagi hatarértéken az induldskor (pl. egy il-
lesztési helyzet hatdrértékén), akkor a specialis Helyredllitds modba 1ép be. Helyreallitas médban
nem lehetséges programokat futtatni a robot esetében, de a robotkar kézzel visszamozgathat6 a
hatarértéken beliil, akér a Freedrive mod, akdr a Mozgas lap hasznalatdval a PolyScope-ban(lasd:
II ,,PolyScope kézikényv”. rész). A Helyredllitds mod biztonsagi hatarértékei:

Korlatozé biztonsagi funkci6 Hatadrérték

Illesztési sebesség 30°/s
TCP sebesség 250 mm/s
TCP er6 100N
Impulzusmomentum 10kgm/s
Teljesitmény 80W

Ha ezeket a hatdrértékeket megsértik, a biztonsagi rendszer 0-as lealldsi kategoriét ad ki.
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FIGYELMEZTETES:

Jegyezze fel az illesztési helyzet, a TCP helyzete és a TCP tdjoldsa
hatérértékeit, melyek a helyreéllitismdédban le vannak tiltva. Le-
gyen 6vatos, amikor a robotkart visszamozgatja a hatdrértékeken
beliil.

2.5 Biztonsaggal kapcsolatos elektromos felhasznaldi felliletek

A robot tobb biztonsdggal kapcsolatos elektromos bemenettel és kimenettel van felszerelve. Az
Osszes biztonsdggal kapcsolatos elektromos bemenet és kimenet kétcsatornds. Biztonsagosak,
amikor alacsony, pl. a vészleallité nem aktiv, amikor a jelek magasak (+24 V).

2.5.1 Biztonsaggal kapcsolatos elektromos bemenetek

Az aldbbi tablazat attekintéssel szolgél a biztonsdggal kapcsolatos elektromos bemenetekrdl.

Biztonsagi bemenet Leiras

Robot vészleallité (ktilon bemenet) 1. ledllasi kategoriat végez, amely més
gépekre tovabbithaté a Rendszer vészeldllité kimenettel,
ha konfiguraltak.

Vészledllité gomb (Tanit6 fliggelék gombja) 1. ledllasi kategéridt végez,

amely mds gépekre tovabbithaté a Rendszer vészelillito
kimenettel, ha konfiguraltak.

Rendszer vészleallité (konfiguralhat6 bemenet) 1. leallitasi kategoriat végez
A holtpontok elkertilése érdekében ez a jel nem Kkeriil
tovabbitasra mds gépekhez a Rendszer vészledllité kime-
neten keresztiil.

Biztonsagi leallito (ktilon bemenet) 2. leallitasi kategoériat végez

Biztonsagi visszaallitds (konfiguralhat6 bemenet) Biztonsdgi ledllitott allapotbdl
visszaallitja a robotot, amikor a Biztonsédgi visszaallité

bemeneten szél fordul eld.

Csokkentett mod (konfigurdlhat6 bemenet) A biztonsdgi rendszer
atmegy Csokkentett médu hatarértékekhez.

Harombhelyzett (konfigurdlhat6 bemenet) Biztonsdgi ledllité beme-

engedélyezd eszkoz netként funkcional, amikor a mtik6dési méd bemenete
magas.

Miikodési mod (konfigurdlhaté bemenet) Hasznalandé mitikodési

méd, amikor haromhelyzetli engedélyezé eszkozt
konfiguralt.

Az 1-es és 2-es ledllasi kategoéria lassitja a robotot tigy, hogy a meghajtas be van kapcsolva, amely
lehet&vé teszi a robot ledllitdsat az aktualis palydjatol valo eltérés nélkiil.

Biztonsagi bemenetek figyelése Az 1-es és 2-es lealldsi kategoriat a biztonsagi rendszer az
alabbiak szerint figyeli:

1. A biztonsagi rendszer figyeli, hogy a fékezés elkezd6dik 24 ms-on beliil, 14sd 2.2. abra.

2. Ha egy illesztés mozog, a sebességét figyelik, hogy sose legyen tobb, mint az dllandéan las-
suldsbol kapott sebesség, Normdl mod esetén a maximalis illesztési sebesség hatarértékétsl
Orad/s-ig 500 ms-ban.
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k[rad/s]

Max joint -
speed in
normal
mode

time

>

i
0.024 0.524 [s]

Slika 2.2: A rdmpa alatti z6ld teriilet egy illesztés engedélyezett sebessége fékezés alatt. 0 idépontban
egy eseményt (vészledllitds vagy biztonsagi leallitas) észlelnek a biztonsagi processzorndl. A lassulds
24 ms utan kezdédik.

3. Ha egy illesztés nyugalomban van (az illesztési sebesség 0,2 rad/s-ndal kevesebb), akkor azt
figyelik, hogy ne mozduljon el 0,05 rad-nal tobbel att6] a helyzettél, ahol akkor volt, amikor
0,2 rad/s alatti sebességet mértek.

Tovabba, az 1-es ledllasi kategoria esetén a biztonsagi rendszer figyeli, hogy a robotkar nyuga-
lomba kertilése utdn a kikapcsolds befejez6dik-e 600 ms-en beliil. Tovabba, Biztonsagi ledllasi
bemenet utdn a robotkar csak akkor kezdhet ismét mozogni, miutdn a biztonsagi visszaallitasi
bemenet pozitiv széle megtorténik. Ha a fenti tulajdonsdgok barmelyik nem teljesiil, akkor a
biztonsagi rendszer 0-as leallasi kategoriat bocsat ki.

A csokkentett méda bemenet altal kezdeményezett Csokkentett médba torténd dtmenetet a kovet-
kez8képp figyelik:

1. A biztonsagi rendszer egyarant elfogadja a Normdl és Csokkentett mod hatérértékkészletét

500 ms esetén a csokkentett modit bemenet kezdeményezése utan.

2. 500 ms utan csak a Csokkentett mod hatarértékei hatdlyosak.
Ha a fenti tulajdonsdgok barmelyik nem teljesiil, akkor a biztonsagi rendszer 0-ds leallasi ka-
tegdriat bocsat ki.
A biztonsagi rendszer 0-4s ledllasi kategériat a kovetkezd tdblazatban leirt teljesitménnyel végez.

A legrosszabb esetti reakci6id6 az az id6, ami a teljes sebességen és teljes hasznos teherrel futé
robot leallasaig és deenergetizildsig (kistilés 7,3 V alatti elektromos potencidlra) eltelik.

Legrosszabb eset

Biztonsagi bemenet Eszlelési id6 Aramtalanitasi Reakci6id6
funkcidja id6

Robot vészleallito 250 ms 1000 ms 1250 ms
Vészledllit6 gomb 250 ms 1000 ms 1250 ms
Rendszer vészleallitd 250 ms 1000 ms 1250 ms
Biztonsagi leallito 250 ms 1000 ms 1250 ms

2.5.2 Biztonsaggal kapcsolatos elektromos kimenetek

Az alébbi tabldzat dttekintéssel szolgal a biztonsaggal kapcsolatos elektromos kimenetekrol:
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Ha egy biztonsagi kimenet nincs megfelelen beéllitva, akkor a biztonsagi rendszer 0-as ledllasi

Biztonsagi kimenet

Leiras

Rendszer vészleallitd

Mozgé robot

Nem leallit6é robot

Csokkentett mod

Nem csokkentett méd

Logikus alacsony, amikor a Robot vészledllité beme-
nete logikus alacsony, vagy a Vészleallité gombot me-
gnyomjak.

Mig ez a jel logikusan magas, a robotkar egyetlen ille-
sztése sem mozog 0,1 rad-nal tobbet.

Logikus magas, amikor a robotot ledllitidk vagy a
ledllitds folyamatdban, amely vészledllitds vagy biz-
tonsdgi leallitds miatt torténik. Egyébként logikusan
alacsony lesz.

Logikusan alacsony, amikor a biztonsigi rendszer
Csokkentett médban van.

A Csokkentett médii kimenet ellenzett.

kategoéridt bocsét ki a kovetkez6 legrosszabb esetfi reakciéidkkel:

Biztonsagi kimenet Legrosszabb eset reakcidideje
Rendszer vészleallitd 1100 ms
Mozgé robot 1100ms
Nem leéllit6 robot 1100 ms
Csokkentett méd 1100 ms
Nem csokkentett mod 1100 ms
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Széllitsa a robotot az eredeti csomagoldsban. Tartsa a csomagoléanyagot szaraz helyen; lehet,

hogy sziiksége lesz a robot becsomagoldsdra és mozgatdsara késébb.

Emelje fel a robotkar mindkét csovét egyszerre, amikor kiveszi a csomagolasbdl, és atteszi a
telepités helyére. Tartsa a robotot a helyén, amig az Osszes szerelési csavart nem htizta meg
biztosan a robot alapjaban.

A vezérlédobozt a fogantytval kell felemelni.

FIGYELMEZTETES:

1. Gy6z8djon meg arrdl, hogy nem terheli til a hatat vagy mas
testrészét, amikor a berendezést felemeli. Haszndljon me-
gfelel emel&berendezést. Az emelésre vonatkozo 6sszes re-
giondlis és nemzeti irdnyelvet be kell tartani. A Universal
Robots nem tarthat6 felelésnek a berendezés szallitdsa 4ltal
okozott karokért.

2. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robotot a 4. fejezet szerelési

utasitasai szerint szereli fel.
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4.1

Bevezetés

Ez a fejezet leirja a robotrendszer kiilonféle réseinek szerelési alapjait. Be kell tartania a 5.
fejezetben taldlhato elektromos telepitési utasitdsokat.

4.2

A robot munkahelye

A UR5robot munkahelye az alapillesztést6l 850 mme-ig terjed ki. Fontos végiggondolni a hen-
geres térfogatot kozvetlentil a robot alapja felett és alatt, amikor a robot felszerelési helyét
kivélasztja. Az eszkoz hengeres térfogat kozelébe valé mozgatasat kertiilni kell, ha lehetséges,
mivel ez az illesztések gyors mozgasat okozza még akkor is, amikor az eszkoz lassan mozog,

ami a robot hatdstalan m{ikodését okozza, és megneheziti a kockazatértékelés lefolytatdsat.
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4.3 Talapzat

Robotkar A robotkart négy M8 csavarral szerelik fel az alapon taldlhat6 négy 8.5 mm lyukat
haszndlva. Javasolt ezen csavarok 20 N m nyomatékkal valé meghtzasa. Kivanatos a robot-
kar nagyon pontos Gjrapozicionélésa, a tfivel val6é haszndlathoz két I8 lyuk biztositott. Tar-
tozékként vasarolhaté egy pontos alap ellenrész is. A 4.1. dbra megmutatja, hova kell farni a
lyukakat és szerelni a csavarokat.

A robot csatlakozdkébele az oldalara szerelhetd. Szerelje a robotot olyan feliiletre, amely elég
er6s, hogy elbirja legaldbb tizszeresét az alapcsatlakozé teljes nyomatékanak, illetve legalabb
Otszorosét a robotkar teljes stlyanak. A feliilet legyen tovabba vibraciétol mentes.

Ha a robotot linedris tengelyre vagy mozg6 platformra szereli, akkor a mozg6 szerel6alap gyor-
suldsa legyen nagyon alacsony. A nagy gyorsulas ledllithatja a robotot, mivel azt gondolja, hogy
nekititkozott valaminek.
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VESZELY:

* Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robotkar megfelel6en és bizto-
san a helyére van csavarozva. A szerel6feliiletnek erésnek
kell lennie.

* Ne felejtse beilleszteni a gumi dugékat az Osszes szerel

lyukba, a robotalapon, hogy elkeriilje az ujjak beleszoruldsat.

VIGYAZAT!:

Szerelje a robotot olyan kdrnyezetbe, amely az IP besoroldshoz
illik. A robotot nem szabad olyan kornyezetben miikodtetni,
amely meghaladja a robot (IP54), a tanit6 fliggelék (IP54) és a
vezérlédoboz (IP44) IP besorolasat.

Eszkéz A robot eszkozperemének négy M6-os menetes lyuka van az eszkdz robothoz csa-
tlakoztatdsahoz. Az M6-o0s csavarokat 9 N m-re kell meghtizni. Ha a robotkar nagyon pontos
djrapoziciondlasa sziikséges, a ttivel val6 hasznalathoz J6 lyuk biztositott. A 4.2. dbra megmu-
tatja, hova kell furni a lyukakat és szerelni a csavarokat.

VESZELY:

1. Gy6z6djon meg arrdl, hogy az eszkoz megfeleléen és bizto-
san a helyére van csavarozva.

2. Gy6z6djon meg arrdl, hogy az eszkodz agy késziilt el hogy
nem hozhat létre veszélyes helyzetet, ha egy alkatrész
varatlanul leesik.

Vezérlodoboz A vezérlddoboz felszerelhetd falra, vagy letehets a foldre. Mindegyik oldalon
50 mm hézag sziikséges az elégséges légaramhoz. Vasarolhato extra konzol a szereléshez.

Tanitd fliggelék A tanité fiiggelék felszerelhetd falra vagy a vezérlédobozra. Vasarolhat6
extra konzol a tanit6 fliggelék felszereléséhez. Gy6z6djon meg arrél, hogy senki ne mehessen
el a kébel felett.

VESZELY:

1. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a vezérlédoboz, a tanité fiiggelék
és a kébelek ne érintkezzenek folyadékokkal. A nedves
vezérlédoboz halélt okozhat.

2. A vezérlédoboz és a tanité fiiggelék nem tehetd ki poros
vagy nedves kornyezetnek, amely az IP20-as besorolast me-
ghaladja. Kiilonosen figyeljen a vezet6képes port tartalmazé
kornyezetekre.
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Slika 4.1: Lyukak a robot szereléséhez. Hasznaljon négy M8 csavart. Minden méret mm-ben van me-
gadva.
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Slika 4.2: Az eszkoz kimeneti pereme, ISO 9409-1-50-4-M6.
hegyére. Minden méret mm-ben van megadva.
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4.4 Maximalis hasznos teher

A robotkar maximaélisan megengedett hasznos terhe filigg a gravitdcios eltolds kozéppontjitol, 1asd:
4.3. dbra. A gravitacios eltolas kozéppontja az eszkdz kimeneti pereme és a gravitacios kozéppont
kozotti tdvolsag.

Hasznos terhelés [kg]

6

0 100 200 300 400 500 600

Gravitacids eltolas
kozéppontja [mm]

Slika 4.3: A maximadlisan megengedett hasznos teher és a gravitaciés eltolds kozéppontja kozotti kap-
csolat.
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5.1 Bevezetés
Ez a fejezet a robotkar és a vezérl6édoboz sszes elektromos feliiletét irja le.

A kilonbozd feliiletek 6t csoportra oszthaték kiilonb6z6 célokkal és tulajdonsagokkal:

Vezérl61/0
Eszkoz I/0

°

Ethernet

Halo6zati csatlakozoé

Robotcsatlakozas

Az1/O csapat a digitalis és anal6g vezérlGjelekre egyardnt vonatkozik, amelyek a kezel6i feliiletrél
és feliiletre mennek.

Az E67 feliileten atmend elektromos jelek leirdsa a III. részben talalhato.

Ez az 6t csoport a kovetkezd pontokban keriil ismertetésre. A legtobb I/0 tipushoz példak
vannak megadva.

A kovetkez6 pontban a figyelmeztetések és 6vintézkedések mind az 6t csoportra vonatkoznak,
és azokat be kell tartani.

5.2 Elektromos figyelmeztetések és dvintézkedések

A robotalkalmazas tervezésénél és telepitésénél az aldbbi figyelmeztetéseket és 6vintézkedéseket

be kell tartani. A figyelmeztetések és évintézkedések a szervizmunkara is vonatkoznak.

VESZELY:

1. Soha ne csatlakoztasson biztonsagi jeleket olyan PLC-hez,
amely nem biztonsdgi PLC a megfelel6 biztonsagi szinttel.
Ha nem tartja be ezt a figyelmeztetést, akkor stilyos sértilés
vagy haldl kévetkezhet be, mivel a biztonsdgi funkcidkat ki-
iktathatja. Fontos a biztonsagi felhasznaléi feliileti jelzéseket
kiilon tartani a normal I/ O feliileti jelzésektol.

2. Minden biztonsaggal kapcsolatos jelzés redunddnsan késziil
(két fiiggetlen csatorndn). Tartsa kiilon a két csatornét, hogy
egy egyszer(i hiba ne vezethessen a biztonsadgi funkcié elve-
sztéséhez.

3. A vezérl6dobozon beliill néhany I/0O konfigurdlhaté normal
vagy biztonsdggal kapcsolatos I/O-ra.  Olvassa el és
értelmezze a teljes 5. 3. pontot.
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UNIVERSAL ROBOTS 5.2 Elektromos figyelmeztetések és ovintézkedések

VESZELY:

1. Gy6z8djon meg arrdl, hogy az Osszes, nem vizallénak be-
sorolt berendezés szdraz maradjon. Ha viz juthat be a
termékbe, akkor zdrja ki és cimkézze meg, majd forduljon a
beszallitéjdhoz.

2. Kizérdlag a robottal szallitott, eredeti kabeleket hasznéljon.
Ne hasznalja a robotot olyan alkalmazasokhoz, ahol a
kabeleket hajlitani kell. Forduljon a beszallitéhoz, ha hoss-
zabb vagy rugalmas kabelre van sziiksége.

3. A negativ csatlakozdsokra GND-ként hivatkoznak, és azok
a robot pajzsdhoz és a vezérlédobozhoz csatlakoznak.
Minden emlitett GND csatlakozas kizardlag halézati és
jelzési célra vald. PE-hez (védd foldelés) haszndlja a fold
szimboélummal jelzett M6-0os méret(i csavarcsatlakozdsokat a
vezérlédobozon beliil. A foldels vezetének legalabb a legma-
gasabb dramer8sség drambesoroldsaval kell rendelkeznie a

rendszerben.

4. Ovatosan kell eljdrni a felhasznaléi feliiletek kébeleinek ro-
bot I/O-hoz valé telepitésekor. A fém lemez az aljan a feliilet
kabeleihez és csatlakoz6ihoz val6. A lyukak kiftirdsa el6tt
vegye ki a lemezt. Gy6z6djon meg arrél, hogy az Osszes
forgacsot eltavolitotta, miel6tt Gjratelepiti a lemezt. Ne feledje

a helyes tomszelenceméretet hasznalni.

VIGYAZAT!:

1. A robotot a nemzetkozi IEC szabvany szerint tesztelték az
EMC (elektromégneses kompatibilitds) vonatkozdsdban. A
megadott IEC szabvanyokban meghatarozott szinteknél ma-
gasabb szintli zavaré jelek a robot nem vart viselkedését
okozhatjdk. A nagyon magas jelszintek vagy a talzott
expozicié a robot maradandé karosodésat okozhatja. Ugy
talaltdk, hogy EMC problémadk dltaldban el6fordulnak a he-
gesztési folyamatokban és arra a napléban altaldban hibaiize-
netek figyelmeztetnek. A Universal Robots nem tarthat6 fe-
lel6snek az EMC problémadk altal okozott karokért.

2. A vezérlédoboztdl as gépekhez vagy gyari berendezésekhez
vezet® I/0 kéabelek nem lehetnek hosszabbak 30 m-nél, ha-
csak kiterjesztett vizsgalatokat nem végeznek veliik.
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MEGJEGYZES:
Minden fesziiltség és dramerdsség DC (egyenaram), hacsak
maésképp nem hatdrozzdk meg.

5.3 Vezérlo 1/0

Ez a fejezet elmagyarazza, hogyan csatlakoztassa a berendezést /O kapcsoléhoz a vezérl6dobozon
beliil. Ez az I/0O kilonosen rugalmas és széles tartomanyban hasznalhaté kiilonféle beren-
dezésekhez; beleértve pneumatikus reléket, PLC-ket és vészleallité6 gombokat.

Az alabbi dbra bemutatja az elektromos felhasznéléi feliilet elrendezését a vezérlédobozon

beliil.
Safety Remote Power C Inputs C Outputs Digital Inputs. Digital Outputs Analog
N 24v |H| |12V (H| PWR|H| |24V (H|[24v (H| (ov |H|| oV || [24V |H||24V (H| |OV |H|| oV |H AG |H
5’; EI0 |IM| [GND || [GND M| [Ci0o [I|[CI4 || |COO|H|(CO4|H| (D0 [H|[D14 || |DOO | |[DO4 | g Ao [
524V | |ON (M| |24V [H| [24v (H |24V [H| |ov |H||ov |H| |24V |H|[24V |H]| |ov |[H||/ oV |[H é’ AG [H
\% E || (OFF |H| [ov M| [CI1 |[H]|[CI5 |l [CO1|/M|/cO5/H| [DI1 [H|[DI5 || |DO1|H|[DO5 |l <|A1 (W
24v ([ 24V (M ||24V (H| (ov |[H|(ov || [24V |H]|[24V |H| OV [H|/ OV AG |H
Esio [m Cl2 |H|(Cl6 (| |CO2|H||CO6|H| |DI2 |H||Di6 (| DO2 | ||DO6 | éAOO u
524V u 24V (M ||24V (H| (ov |[H|(ov || [24V |H|[24V |H| OV [H|| OV H g AG [H
E si1 |l CI3 |H|(CI7 |H| |CO3|H|(CcO7|H| |DI3(l||DI7 (| |DO3 | ||DO7 | 5 AO1 |
A kiilonboz6 szinek jelentését meg kell figyelni, 1dsd alabb.
Sérga piros szoveggel Kiilén biztonsagi jelzések

Sérga fekete szoveggel  Biztonsaghoz konfiguralhat6

Sziirke fekete szoveggel — Altalanos célt digitalis 1/0
Z61d fekete szoveggel Altalanos célt analég 1/0

A konfiguralhaté I/O vagy biztonsaggal kapcsolatos I/O-va vagy altalanos céla I/O-va konfi-
gurdlhaté a GUI-ban. Tovabbi részletek: II. rész.

A digitalis I/O hasznalata az alabbi alpontokban van lefrva. A szokdsos specifikaciokat leirt
pontot be kell tartani.

5.3.1 Szokasos specifikaciok az 6sszes digitalis 1/0-hoz
Ez a pont meghatdrozza a vezérl6doboz alabbi 24 V-os digitdlis I/O-janak az elektromos speci-
fikacioit.
¢ BiztonsagiI/O.
¢ Konfiguralhat6 I/0O.
e Altalanos céla 1/0.

Nagyon fontos, hogy a UR robotokat az elektromos specifikdcioknak megfelelen telepitsék,
amelyek mindharom kiilénb6z6 tipust bemenet esetében azonosak.

Lehetséges a digitdlis I/O dram ald helyezése egy belsé 24 V-os tapellatasrol vagy egy kiilsd
forrasrol a Power (Hal6zat) nevti termindlis blokk konfiguralasaval. Ez a blokk négy terminalbol
all. A fels6 ketté (PWR és GND) 24 V-os, és foldelés a bels6 24 V-os ellatasrol. Az also két ter-
mindl (24 V és 0 V) a blokkban 24 V-os bemenet az I/O-hoz. Az alapértelmezett konfiguraci6 a
belss aramellatas hasznalata, 1asd alébb.
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Power
PWR |
GND (IR,
24V

oV

Ha tobb dram sziikséges, akkor kiils6 dramellatas csatlakoztathaté az alabbiak szerint.

Az elektromos specifikdcidk aldbb lathatok a bels6 és kiils aramellatdsra vonatkozéan egyardnt.

Termindlok Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Belst 24 V-os dramelldtds

[PWR - GND] Fesziiltség 23 24 25 \Y
[PWR - GND] Aktualis 0 - 2 A
Kiilsd 24 V-o0s bemeneti kovetelmények

[24 V - 0 V] Fesziiltség 20 24 29 Vv

[24 V - 0 V] Aktuélis 0 - 6 A

A digitalis I/O az IEC 61131-2 szabvény szerint késziilt. Az elektromos specifikdcidk aldbb

lathatok.
Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Digitdlis kimenetek
[COx / DOx] Aramerf’)sség* 0 - 1 A
[COx / DOx] Fesziiltségesés 0 - 0,5 A%
[COx / DOx] Szivarg6 dram 0 - 01 mA
[COx / DOx] Funkci6 - PNP - Tipus
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Tipus
Digitdlis bemenetek
[EIx/SIx/CIx/DIx] Fesziiltség -3 - 30 A%
[EIx/SIx/CIx/DIx] OFF (KI) régié -3 - 5 \%
[EIx/SIx/CIx/DIx] ON (BE)régio 11 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Aramerésség (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funkcid - PNP - Tipus
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Tipus

Megjegyzés: *Legfeljebb 1 H ellenall6 terhelés vagy induktiv terhelés.

MEGJEGYZES:
A konfigurilhaté sz6 olyan 1/0O-hoz hasznalatos, amely akéar bi-
ztonsaggal kapcsolatos 1/0O-ként, akdr normal I/0O-ként konfi-

guralhaté. Ezek a sdrga termindlok tires szoveggel.
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5.3.2 Biztonsagil/O

Ez a pont leirja a kiilon biztonsdgi bemeneteket (sarga termindl piros szoveggel) és a konfi-
guralhat6 I/O-kat (sarga termindl fekete szoveggel), amikor biztonsagi I/O-ként vannak konfi-
gurédlva. A szokdsos specifikdciékata 5.3.1. pontban be kell tartani.

A biztonsagi eszkozoket és berendezéseket a biztonsagi utasitdsok és a kockazatértékelés szerint
kell telepiteni (1&4sd: 1. fejezet).

Az 06sszes biztonsagi I/O paros (redundans), és két kiilon dgban tartandé. Egy egyszerti hiba
nem okozza a biztonsagi funkcié elvesztését.

A Kkét tartés biztonsdgi bemenet a Robot vészledllité és a Biztonsdgi ledallitéd. A
Robot vészledllité bemenet csak a vészledllité berendezéshez val6. A Biztonsagi ledllité bemenet
mindenféle biztonsaggal kapcsolatos védéberendezéshez vald. A funkciondlis kiilonbség aldbb

lathato.
Vészleallitas Biztonsagi leéllité

A robot ledllita a Igen Igen
mozgast
Program végrehajtésa Sziinetek Sziinetek
Robotdram Ki Be
Visszaallitas Kézi Automatikus vagy kézi
A hasznélat gyako- Nem gyakori Minden ciklus - nem gyakori
risaga
Ujratelepitést igényel ~ Csak fék kiengedése Nem
Leéllitdsi  kategoéria 1 2
(IEC 60204-1)
A
monitorozé  funkci6 PLd PLd
teljesitményszintje

(ISO 13849-1)

Lehetséges a konfigurdlhaté I/O hasznélata tovabbi biztonsdgi I/O funkci6 telepitésére, pl.:
vészleallité kimenet. A konfiguradlhaté I/O-k biztonsagi funkciékhoz konfiguraldsa a GUI segitségével
végezhet? el, lasd: II. rész.

A biztonsagi I/O haszndlatdra néhany példa a kdvetkez6 alpontban talalhato.
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VESZELY:

1. Soha ne csatlakoztasson biztonsagi jeleket olyan PLC-hez,
amely nem biztonsdgi PLC a megfelel6 biztonsagi szinttel.
Ha nem tartja be ezt a figyelmeztetést, akkor stlyos sériilés
vagy halal kovetkezhet be, mivel a biztonsagi funkcidkat ki-
iktathatja. Fontos a biztonsagi felhasznaldi feliileti jelzéseket
kiilon tartani a normdl I/O feliileti jelzésektdl.

2. Minden biztonsaggal kapcsolatos I/O redundédnsan késziil
(két fliggetlen csatorndn). Tartsa kiilon a két csatornat, hogy
egy egyszer( hiba ne vezethessen a biztonsdgi funkcié elve-
sztéséhez.

3. A biztonséagi funkcidkat meg kell erésiteni, miel6tt a robotot
miikodésbe hozza. A biztonsagi funkcidkat rendszeresen te-
sztelni kell.

4. A robot telepitésének meg kell felelnie ezen specifikdcioknak.
Ha nem igy torténik, akkor stlyos sériilés vagy haldl kovet-
kezhet be, mivel a biztonsagi funkciét kiiktathatja.

5.3.2.1 Alapértelmezett biztonsagi konfiguracio

A robotot alapértelmezett konfigurdciéval szallitjdk,ami lehet6vé teszi a miikodtetést minden
tovébbi biztonsagi berendezés nélkiil, lasd az aldbbi abrat.

Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
St

Emergency Stop

Safeguard Stop

5.3.2.2 Vészleallito gombok csatlakoztatasa

A legtobb alkalmazasban haszndlni kell egy vagy tobb extra vészleallité gombot. Az alabbi
dbran lathat6,hogyan csatlakoztathaté egy vagy tobb vészledllité gomb.

Safety Safety

24V 24V
5 5
seom/ A Lo I 1 e G & S & ]
g [2av g [24v
o] 3
& |ENM | /J L H_Jl ILH
20V | N 24V
g[si0 g [si0 Z‘—H
B 2 1=11 1 | Aceeedecdeaaa.
§ [2av § [2av
3 [sn 3 [si

5.3.2.3 A vészleallito megosztasa mas gepekkel

Gyakran kivanatos egy szokdsos vészleallit6 dramkort telepiteni, amikor a robotot més gépekkel
egyiitt haszndljak. Ha igy tesz, a kezelének nem kell gondolkodnia, hogy melyik vészleallitd
gombokat hasznélja.
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A Robot vészledllité bemenet nem hasznalhaté megosztasi célokra, mivel mindkét gép var a
mésikra, hogy kimenjen a vészleéllitott dllapotbdl.

A vészledllit6é funkcié megosztidsahoz mas gépekkel, az alabbi konfigurdlhat6 I/0O funkcidkat
kell konfiguralni a GUI segitségével.

¢ Konfigurdlhaté bemeneti pér: Kiils6 vészleallito

* Konfigurdlhat6 kimeneti par: Rendszer vészledllité

Az alabbi abran lathatd, hogyan osztja meg két UR robot a vészledllité funkcitit. Ebben a
példaban a hasznalt konfiguralt I/O-k a ,,CI0-CI1” és a ,,CO0-CO1".

[/

Configurable puty Configurable Outputs Configurable Inputs onhurable Outputs

24V q/z(yO | |ov m|[ov m ; 24v M |[24v (]| [ Oy \a[[ov [m
cio [d||£14 [m] [coo[m||cos|m A E B cio [m|[ci4 [m] [cop|M||cos|m
24v |mf|24v M| [ov ov |m : 24v [ |[24v (]| [ov\m|[ov [m
ci f cis |m| [co1|m\cos/m cii/{m|[ci5 [m]| [cot[l|[cos|m
24v [M|[24v (W] [ov (W \ov [m 240 /m|[24v (M| [ov (| ov |
ci2 |m|[cie |m| [co2|m)\dps | m fi2/m|{cic [m| [coz|m|[cos|m
24v M |[24v [m| [ov [m|\o\ | f4f (m|[2av [m| [ov [m|[ov [m
ci3 |m|[c7 |m| [co3|m||co\ I\ £13 [m|[ci7 [m| [co3|m|[co7|m

_

Ha két UR robotndl vagy mds gépeknél tobbet kell csatlakoztatni, biztonsagi PLC sziikséges a
vészledllité jelek kontrolldlasdhoz.

5.3.2.4

Biztonsagi leallitdé automatikus visszaallassal

Az alap biztonséagi leallité példdja egy ajtdkapcsold, ahol a robot akkor all le, amikor az ajtét
kinyitjak, lasd az alabbi dbrat.

Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SI0

24V N y_l
Si1

Ez a konfiguracié csak ott javasolt, ahol a kezel6 nem tud atmenni az ajtén és bezarni maga

/ A

Emergency Stop

Safeguard Stop

mogott. A konfigurdlhaté I/0O hasznalhaté egy visszadllité gomb bedllitdsdhoz az ajtén kiviil,
hogy tjraaktivilhassa a robot mozgasat.

Egy madsikpélda, ahol az automatikus visszaallitds megfeleld lehet, amikor biztonsdgi matracot

vagy biztonsdggal kapcsolatos 1ézerszkennert hasznal, 14sd aldbb.
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I/

Safety /
_2ev]m 24v |Ml| [ov
3 [E0 [m 24v [l
g [24v (W o |m
HEED

24v |l
gsi0
§ [2av (W)
3(sn |

VESZELY:

1. A robot automatikusan visszatér a mozgashoz, amikor a biz-
tonségi jelzés tjra létrejon. Ne haszndlja ezt a konfiguraciét,
ha a jelzés a biztonsagi kertileten beliilr6l hozhat6 létre djra.

5.3.2.5 Biztonsagi leallitas visszaallitas gombbal

Ha a biztonsagi felhaszndl6 feliilet haszndlatos kénny{i fliggony illesztéséhez, akkor a biz-
tonsagi kertileten kiviili visszaallitas sziikséges. A visszadllitds gombnak kétcsatornds tipusiinak
kell lennie. Ebben a példaban a visszaallitasra konfiguralt I/O ,,CI0-CI1”, lasd alabb.

T

7 7Z——~ [

Safety Ci , it /
[eav]m 2av|[ifl[2av [m| [2av]d] [ov]m] N\_ \ [ [-====""
& [E0 [m col|[ci [m 24v [l
5[24v|m 24V vim| L | A T ov |m
& [en [mf cH cis |l

24v [l 24v (M|[2vm| | L1 _| | |=====""
g(si0 ci2 (m|{cie|m
§ |oav 24v [ |[24v (W | | =====-- ||
HEHLC] ci3 [m|[c7 [m

\ —

5.3.2.6 Haromhelyzetii engedélyezd eszkoz

Az alabbi abra megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy haromhelyzet(i engedélyez6 eszkozt.
A hédromhelyzet(i engedélyezd eszkozzel kapcsolatos tovabbi informacidkért 14sd: 10.13.1.

pont.

MEGJEGYZES:
A Universal Robots biztonsagi rendszere nem tdmogat sok
haromhelyzetti engedélyez6 eszkozt.
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Inputs
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3-Position Switch

MEGJEGYZES:

A harombhelyzetti engedélyez6 eszkdz két bemeneti csatorndjanak

1 masodperces eltéréstiirése van.

5.3.3 Altalanos ceélu digitalis I/0

Ez a rész az altalanos célt 24 V-os I/O-t (sziirke termindlok) és a konfiguralhat6 I/O-t (sarga

termindlok fekete szoveggel), amikor nem biztonsagi I/O-ként van konfigurédlva. A szokdsos

specifikacidkat a 5.3.1. pontban be kell tartani.

Az éltaldnos céld 1/0 hasznalhat6 a berendezés meghajtdsara, ahogyan a pneumatikus relék

hajtasara kozvetleniil vagy més PLC rendszerekkel valé6 kommunikaciéhoz. Az 6sszes digitélis

kimenet letilthat6 automatikusan, amikor a program végrehajtdsa ledll, lasd még: IL rész.

Ebben a médban a kimenet mindig alacsony, amikor a program nem fut. Példdk taldlhaték az

alabbi alpontokban. Ezek a példdk rendszeres digitélis kimeneteket hasznalnak, de barmelyik

konfiguralhaté kimenet haszndlhatd, ha nem biztonsadgi funkci6 elvégzésére konfiguraltak.

5.3.3.1 Digitalis kimenettel kontrollalt teher

Ez a példa bemutatja, hogyan csatlakoztasson digitalis kimenetrdl kontrollalt terhet, 14sd alabb.

=

]

P
Digital Outputs /

ov [m|[ ov|d

DOO|H | |DOo4|

ov |H|| ov

DO1/H ||DO5(H

ov | H| ovil

DO2(H |[DO6|H

oV | H|ovil

DO3(H |(DO7|H

5.3.4 Digitalis bemenet gombtol

Az aldbbi példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy egyszerti gombot digitélis bemene-

thez.
Digital Inputs
24v|H|[2av|m
DIO| M ||DI4
24v|H||[2av|Hl T
Di1|m||DI5| / ....... ]
24av|H|[2av|m)
DI2|H||DI6 l\_JJ
24v|H||{24av|m
Di13|H||DI17|m
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5.3.5 Kommunikacié mas gépekkel vagy PLC-kkel

A digitdlis I/O kimenet hasznadlhat6 méas berendezésekkel valé kommunikaciéhoz, ha egy szokasos
GND (0 V) jott 1étre, és ha a gép PNP technolégidt hasznal, lasd aldbb.

Digit¥(puts | / ‘Rigital Inputs \

/

Digital Inputs Did\tal Outputs
24v[m|[2av[m| [ov [d][ ov]m/ . 24vim[[2av[m| [ov [M][ ov[m
pio|m|[pi1a[m| [poo/m||poa| A : B pio|l|[pia|m| [poo/m|[pos/m
24v|H|[2av/m| [ov [m|| ov|m : 24v|H|[2av(m| [ov [m|| ov|m
pi1|m||[pi5|m| [po1m|[pos|m ; pi1|m||[pi5[m| [po1m||pos|m
24v|H|[2av/m| [ov [m|| ov|m : 24v|H|[2av(m| [ov [H|| ov|m
pi2|m|[pi6[m| [po2[m||pos|m pi2|m|[pi6|m| [po2[m||[pos/m
24av|H|[2av(m]| [ov [m|| ov]|m 24av|m|[2av(m| [ov [m||[ ov|m
pi3|m|[p17[R| [po3[m|[po7[m pi13/H|[pi17[H| [po3[m|[po7[m

J/

5.3.6 Altalanos célu analog 1/0

Az anal6g 1/0 felhaszndléi feliilet a zold termindl. Fesziiltség (0-10 V) vagy dramerdsség (4-

20 mA) beéllitasdra vagy mérésére hasznalhat6é mds berendezésrél vagy berendezésre.

A legnagyobb pontossag eléréséhez az alabbiak javasoltak.

* Haszndlja az I/O-hoz legkozelebbi AG terminalt. A par megoszt egy szokdsos modsziirst.

e Haszndlja ugyanazt a foldelést (0 V) a berendezéshez és a vezérlédobozhoz. Az analdg

I/0 nem galvanikusan elvalasztott a vezérl6doboztol.

* Hasznéljon arnyékolt kadbelt vagy sodrott parokat. Csatlakoztassa a pajzsot a ,,GND” ter-

minalhoz a ,,Power” (Hal6zat) nev(i terminalnal.

¢ Az dram moédban miikodd berendezés haszndlata Az dramjelek kevésbé érzékenyek az

interferencidkra.

A bemeneti médok kivélaszthatok a GUI-ban, lasd: II. rész. Az elektromos specifikdciok aldbb

lathatok.
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Terminalok Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Analég bemenet dram médban

[AIx — AG] Aktuélis 4 - 20 mA
[AIx — AG] Ellenallas - 20 - ohm
[AIx — AG] Felbontés - 12 - bit
Analdg bemenet fesziiltség modban

[AIx - AG] Fesziiltség 0 - 10 \%
[AIx — AG] Ellenéallas - 10 - kOhm
[AIx — AG] Felbontés - 12 - bit
Analdg kimenet dram médban

[AOx — AG] Aktuélis 4 - 20 mA
[AOx - AG] Fesziiltség 0 - 24 A%
[AOx — AG] Felbontés - 12 - bit
Analdg kimenet fesziiltség médban

[A0x — AG] Fesziiltség 0 - 10 A%
[AOx — AG] Aktuélis -20 - 20 mA
[AOx — AG] Ellenallas - 1 - ohm
[AOx — AG] Felbontés - 12 - bit

A kovetkez6 példak megmutatjak, hogyan haszndlja az analég I/O-t.

5.3.6.1 Analdg kimenet hasznalata

Az alabbi példa arra, hogyan kontrollaljon szalagot vagy szijat analég sebességkontrolldlé be-

menettel.

1
i

Analog Inputs

>
(o)

Al0

AG

Al

Analog Outputs

AG

AOO

=l
cee

AG

N/

AO1

Power

PWR

GND

24V

oV

5.3.6.2 Analdg bemenet hasznalata

Az alabbi példa arra, hogyan csatlakoztasson anal6g érzékel6t.
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Analog
AG
AlO
AG
Al
AG
AOO
AG
AO1

Analog Inputs

000000
+

Analog Outputs

Power
PWR |l
GND
24v |H
ov |l

5.3.7 Tavoli KI/BE vezérlés

Tévoli KI/BE vezérlés hasznalhat6 a vezérl6doboz be- és kikapcsoldsdra a tanité fiiggelék ha-
sznélata nélkiil. Altaldban a kovetkezé alkalmazasokhoz hasznalatos:

¢ Amikor a tanité fiiggelék nem elérhetd.

* Amikor a PLC rendszernek teljes kontrollra van sziiksége.

* Amikor tobb robotot kell egy idében be- vagy kikapcsolni.
A tavoli KI/BE vezérlés kis segéd 12 V-os ellatast biztosit, amely aktiv marad, amikor a vezérl6doboz
ki van kapcsolva. Az ,,on” (be) és ,,off” (ki) bemenetek csak rovid idejti aktivéldsra valok. Az
,on” (be) bemenet ugyanigy miikédik, mint a bekapcsolé gomb. Mindig hasznalja az ,,off”

(ki) bemenetet a tavoli ,,off” (ki) vezérl6hoz, mivel ez a jel lehetévé teszi, hogy a vezérlédoboz

elmentse a megnyitott fajlokat és megfelelGen lealljon.

Az elektromos specifikaciék aldbb lathatok.

Terminélok Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
[12 V — GND] Fesziiltség 10 12 13 Vv
[12 V - GND] Aktualis - - 100 mA
[ON / OFF] Inaktiv fesziiltség 0 - 0,5 \Y%
[ON / OFF] Aktiv fesziiltség 5 - 12 \%
[ON / OFF] Bemeneti aram - 1 - mA
[ON] Aktivacios id6 200 - 600 ms

A kovetkezé példak megmutatjak, hogyan hasznalja a tavoli KI/BE vezérl6t.

MEGJEGYZES:
A szoftver egy specidlis funkcidja hasznalhat6 a programok auto-
matikus betoltésére és elinditdsara, lasd: II. rész.

VIGYAZAT!:

1. Soha ne hasznalja az ,,on” (be) bemenetet vagy a bekap-
csolégombot a vezérlédoboz kikapcsoldsdhoz.
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5.3.7.1 Tavoli ON (BE) gomb

Az alédbbi 4bra megmutatja, hogyan csatlakoztassa a tavoli be gombot.

Remote /" m_l

12v[d T

= U

5.3.7.2 Tavoli OFF (KI) gomb

Az aldbbi dbra megmutatja, hogyan csatlakoztassa a tavoli ki gombot.

Remote /" )_‘

12v[d |

GND|H R EE R ]
ON |l

OFF I

5.4 Eszkozl/O

A robot eszkdzvégén van egy kicsi csatlakozé nyolc tiiskével, lasd az aldbbi abrat.

Ez a csatlakozé biztositja az dram és vezérld jeleket egy specifikus roboteszkézon hasznalt
fogoéknak és az érzékelSknek. Az alabbi ipari kabelek alkalmasak:

* Lumberg RKMV 8-354.

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

A kébelen beliil a nyolc drétnak kiilonb6z6 a szine. A kiilénb6z6 szinek kiilonb6z6 funkcidkhoz
tartoznak, lasd az alébbi tablazatot:

Szin Jel
Piros 0V (GND)
Sziirke 0V/+12V/+24 V (ARAM)
Kék Eszkoz kimenete 0 (TOO0)
Rézsaszinti  Eszkoz kimenete 1 (TO1)
Sérga Eszk6z bemenete 0 (T10)
Zold Eszk6z bemenete 1 (T11)
Fehér 2. anal6g bemenet (AI2)
Barna 3. analég bemenet (AI3)

Verzi6 3.13 1-41 UR5/CB3

Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.



Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS 5.4 Eszké6z 1/0

A bels6 aramellatds beéllithaté 0V, 12 V vagy 24 V értékre az I/0O lapon a GUI-n, lasd: II rész.
Az elektromos specifikaciék aldabb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Az elektromos fesziiltség 24 V-os médban - 24 - v

Az elektromos fesziiltség 12V-os médban - 12 - \Y

Az dramer&sség mindkét médban* - - 600 mA

Megjegyzés: *Nagyon javasolt védé diédat haszndlni az induktiv terhelésekhez

Az alébbi részek leirjak az eszkoz kiilonb6z6 1/ O-it.

VESZELY:

1. Csatlakoztassa az eszkozoket és fogdkat tgy, hogy az
dramkimaraddas ne okozzon veszélyt, pl. ne essen ki egy mun-

kadarab az eszkozbdl.
2. Jarjon el évatosan, amikor 12 V-ot haszndl, mivel a progra-

moz6 dltal okozott hiba okozhatja azt, hogy a fesziiltség 24 V-
ra véltozik, ami karosithatja a berendezést és tiizet okozhat.

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

5.4.1 Az eszkOz digitalis kimenetei

A digitalis kimenetek NPN-ként végrehajtva. Amikor egy digitalis kimenetet aktivédlnak, a me-
gfeleld csatlakozds a GND-hez kertil, és amikor inaktivéljdk, a megfeleld csatlakozds kinyilik
(nyitott gytijté/nyitott lefolyd). Az elektromos specifikacik alabb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Fesziiltség nyitaskor -0,5 - 26 \%
Fesziiltség 1 A stillyedéskor - 0,05 0,20 \Y%
Aramerésség siillyedéskor 0 - 600 mA
Aramer6sség GND-n keresztiil 0 - 600 mA

A digitalis kimenetek haszndlatdra egy példa a kovetkezé alpontban talalhato.

VIGYAZAT!:

1. Az eszkdzben a digitdlis kimenetek nem &ramerdsség-
limitaltak, és a meghatarozott adatok feliilirdsa maradandé
kérosodast okozhat.
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5.4.1.1 Az eszkoz digitalis kimeneteinek hasznalata

Az aldbbi példa bemutatja, hogy kapcsoljon be egy terhelést, amikor bels® 12 V-os vagy 24 V-
os dramellatast alkalmaz. Ne feledje, hogy meg kell hatdroznia a kimeneti fesziiltséget az 1/0
lapon. Tartsa észben, hogy a HALOZATI csatlakozés s a pajzs/foldelés kozott fesziiltség van,
még akkor is, amikor a terhelés ki van kapcsolva.

Megjegyzés: *Nagyon javasolt védé diddat haszndlni az induktiv terhelésekhez, az alabbiakban
lathatok szerint.

5.4.2 Az eszkoz digitalis bemenetei

A digitalis bemenetek végrehajtdsa PNP-ként torténik gyenge lehtizhaté ellenédllasokkal. Ez

azt jelenti, hogy a lebeg6 bemenet mindig alacsony érték{i. Az elektromos specifikaciok aldbb

lathatok.
Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Bemeneti fesziiltség -0,5 - 26 \%
Logikus alacsony fesziiltség - - 2,0 \%
Logikus magas fesziiltség 55 - - \Y%
Bemeneti ellenallas - 47k - (@)

A digitalis bemenetek hasznalatdra egy példa a kovetkez6 alpontban talalhato.

5.4.2.1 Az eszkoz digitalis bemeneteinek hasznalata

Az alabbi példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy egyszerti gombot.
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5.4.3 Az eszk6z analog bemenetei

Az eszkoz analég bemenetei nem differencidlisak, és az I/O lapon akar a fesziiltség, akar az
dramer&sség bedllithato, 1asd: II. rész. Az elektromos specifikaciék aldbb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Bemeneti fesziiltség fesziiltség médban -0,5 - 26 \%
Bemeneti ellendllds 0 V és 10 V kozotti tartomanynal - 15 - a()
Felbontés - 12 - bit
Bemeneti fesziiltség dramer&sség moédban -0,5 - 5,0 \%
Bemeneti aramer6sség dramer8sség moédban -2,5 - 25 mA
Bemeneti ellenéllds 4 mA és 20 mA kozétti tartoménynal - 200 - Q
Felbontés - 12 - bit

Az anal6g bemenetek hasznalatdra két példa a kovetkezd alpontban taldlhato.

VIGYAZAT!:

1. Az anal6g bemenetek most védettek a tulfesziiltség el-
len 4ramer8sség modban. Ha az elektromos speci-
fikdciokban talértékeli a hatdrértéket, azzal a bemenet
tartésan karosodhat.

5.4.3.1 Az eszkoz analdg bemeneteinek hasznalata, nem differencialis
Az alabbi példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy analdg érzékel6t egy nem differencidlis
kimenethez. Az érzékel6 kimenete lehet dramer&sség vagy fesziiltség, az analég bemenete
bemeneti médja pedig ugyanarra van beéllitva az I/O lapon. Ne feledje ellendrizni, hogy a
fesziiltség kimenetes érzékels vezérli-e az eszkoz belso ellendllasat vagy a mérés érvénytelen

lehet.
POWER
T
AI2 | e
=1 <
<
GND -

5.4.3.2 Az eszkoOz analdég bemeneteinek hasznalata, differencialis
Az aladbbi példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy analdg érzékelét egy differencidlis
kimenethez. Csatlakoztassa a negativ kimenetei részt a GND-hez (0 V), és ugyantgy miikodik,

mint egy nem differencidlis érzékeld.

/ V]
«

Jo]
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5.5

Ethernet

Ethernet csatlakozdas biztositott a vezérlédoboz aljan, l4sd az alédbbi abrat.

Az Ethernet felhaszn4léi feliilet az aldbbiakhoz hasznélhato:

e MODBUS I/0O b&vité modulok Tovabbi részletek: II. rész.

e T4voli hozzaférés és vezérlés

Az elektromos specifikaciok aldbb lathatok.

Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Kommunikdcié sebessége 10 - 1000 Mb/s

5.6

Halozati csatlakozo

A vezérlédoboz halézati kabelének a végén standard IEC dugalj van. Csatlakoztasson egy
orszagspecifikus hédlézati dugaljat vagy kabelt az IEC dugaljhoz.

A robot energizaldsdhoz a vezérl6édoboznak csatlakoznia kell a hdl6zathoz. Ezt a standard IEC
C20-as dugaljon keresztiil kell elvégezni a vezérl6doboz aljan megfelel IEC C19-es kabellel,
lasd az aldbbi abrat.

A hél6zatnak minimalisan az alabbiakkal kell rendelkeznie:

* Csatlakozés foldeléshez

* Fo¢ biztositék

* Maradékaram-késziilék
Javasolt egy f6kapcsolo telepités az Osszes berendezés kikapcsoldsdhoz a robotalkalmazasban,
egyszer(i kizarashoz és cimkézéshez a miikodésbal.

Az elektromos specifikaciok az alabbi tdblazatban lathatok.
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5.7 Robotcsatlakozas

Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Bemeneti fesziiltség 100 - 265 VAC
Kiils6 hélézati biztositék (100-200 V-nal) 8 - 16 A
Kiils6 hélozati biztositék (200-265V-nél) 8 - 16 A
Bemeneti frekvencia 47 - 63 Hz
Készenléti teljesitmény - - 0,5 \
Névleges miikodési teljesitmény 90 150 325 \

VESZELY:

1. Gy6z6djon meg arrél, hogy a robot megfeleléen foldelt

(elektromos csatlakozds a foldhoz).

Hasznélja a

foldelés szimbolummal elldtott ne haszndlt csavarokat a

vezérlédobozban, hogy a rendszerben az 6sszes berendezés

szokdsos foldelését létrehozza. A foldels vezetdnek le-

galdbb a legmagasabb dramer&sség drambesoroldsdval kell

rendelkeznie a rendszerben.

2. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a vezérlédobozba bemend dram

RCD-vel (maradékaram-késziilék) és megfeleld biztositékkal

védve legyen.

3. Zarjon ki és cimkézzen fel minden dramot a teljes robot

telepitéséhez a miikodés kozben. Mas berendezések nem

szallithatnak fesziiltséget a robot I/O-hoz, amikor a rendszer

kiz4rt.

4. Gy6z6djon meg arrél, hogy az 6sszes kabel megfeleléen csa-

tlakozik, miel6tt a vezérlédobozt dram ald helyezi. Mindig

hasznaljon eredeti és megfelel6 halézati kabelt.

5.7

Robotcsatlakozas

A robottél jov kabelt be kell dugni a vezérl6doboz aljan talalhat6 csatlakozéba, 14sd az alabbi

kar csak akkor csatlakoztathat6 le, amikor a robot dramelldtdsa le van kapcsolva.

abrét. Biztositsa, hogy a csatlakoz6 megfelel6en zart, miel6tt a robotkart bekapcsolja. A robot-

UR5/CB3
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VIGYAZAT!:

1. Ne csatlakoztassa le a robotkabelt, amikor a robotkar be van
kapcsolva.

2. Ne bévitse vagy médositsa az eredeti kabelt.

Verzi6 3.13
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5.7 Robotcsatlakozas
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A karbantartasi és javitasi munkékat a jelen kézikdnyvben talalhaté dsszes biztonsagi utasitdsoknak

megfelel6en végezze el.

A karbantartasi, kalibrélasi és javitasi munkdkat a timogatasi weboldalon taldlhat6 szervizkézikonyv

legtjabb verziéinak megfeleléen végezzeel http://www.universal-robots.com/support.
Kizérolag engedéllyel rendelkezd rendszerintegratorok vagy a Universal Robots végezhet javitasokat.

Minden, a Universal Robotsnak visszakiildott alkatrészt a szervizkézikonyv szerint kell viss-

zakildeni.

6.1 Biztonsagi utasitasok

Karbantartasi és javitdsi munka utdn ellenérzéseket kell végezni az elirt biztonsagi szint biz-
tositdsahoz. Az ellenérzéseknek meg kell felelniiik a nemzeti vagy regionalis munkabiztonsagi
eléirdsoknak. Az Gsszes biztonsagi funkcié megfelelé miikodését ellendrizni kell.

A karbantartasi és javitasi munka célja annak biztositdsa, hogy a rendszer miikod6képes ma-
radjon, vagy hiba esetén a rendszer visszakertiljon mtikod6képes allapotba. A javitdsi munkaba
beletartozik a tényleges javitdson til a hibaelhdrités is.

Amikor a robotkaron vagy a vezérlédobozon dolgozik, be kell tartania az alabbi eljarasokat és
figyelmeztetéseket.

VESZELY:

1. Ne moédositson semmit a szoftver biztonsagi konfi-
guraciéjaban (pl. az er6hatart). A PolyScope kézikonyvben
leirtak a biztonsagi konfigurdciét. Ha barmelyik biztonsagi
paraméter valtozik, akkor a teljes robotrendszert djnak
kell tekinteni, ami azt jelenti, hogy a teljes biztonsagi
jovdhagyasi folyamatot eszerint kell frissiteni, beleértve a
kockazatértékelést is.

2. Cserélje ki a hibas komponenseket 4ij, azonos cikkszdmu vagy
ekvivalens komponenssel, melyet a Universal Robots erre a
célra jovahagyott.

3. Minden inaktivalt biztonsagi intézkedést rogton a munka be-
fejezése utan aktivalja tjra.

4. Dokumentaljon minden javitist és mentse ezt a doku-

mentaciét a teljes robotrendszerhez kapcsolédd technikai
fajlban.
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6.1 Biztonsagi utasitasok

VESZELY:

1.

Huzza ki a hédlézati bemeneti kabelt a vezérlédoboz aljabdl,
ezzel biztositva, hogy teljesen drammentes legyen. Kapcso-
ljon le az dramrél minden més energiaforrast, amely a ro-
botkarhoz vagy a vezérlédobozhoz csatlakozik. Tegyen meg
minden sziikséges ovintézkedést, hogy megakadélyozza,
hogy méas személyek dram ala helyezzék a rendszert a javitds
id6szaka alatt.

. Ellenérizze a foldeld csatlakozast, miel6tt Gjra dram ald hel-

yezi a rendszert.

. Tartsa be az ESD rendeleteket, amikor a robotkar vagy a

vezérl6édoboz részeit szétszereli.

. Ne szerelje szét a vezérlédobozban a halézati részt. Ma-

gas fesziiltség (akar 600 V) lehet jelen ezen hal6zati részeken
beliil, még a vezérl6édoboz dramtalanitdsa utdn tobb oraig is.

. Keriilje, hogy a robotkarba vagy a vezérlédobozba viz és por

kertiljon.
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A UR robotok artalmatlanitdsat a vonatkozé nemzeti torvények, rendeletek és szabvanyok sze-

rint kell végezni.

A UR robotokat veszélyes anyagok korlatozott haszndalatdval készitik, hogy védjék a koérnye-
zetet; az eurdpai 2011/65/EU RoHS iranyelvben meghatarozottak szerint. Ezek az anyagok
higanyt, kadmiumot, 6lmot, krém(VI)-ot, polibrémozott bifenileket és polibrémozott difenil-
étereket tartalmaznak.

A déan piacon 4rult UR robotok elektromos hulladékainak drtalmatlanitdsi és kezelési dfjait
a Universal Robots A/S elbre kifizeti a DPA rendszernek. Az eurdpai 2012/19/EU WEEE
irdnyelv érvényességi teriiletén az importéroknek sajat regisztraciét kell végezniiik a nemzeti
WEEE regiszterbe. A dij dltaldban kevesebb 1 €/robotndl. A nemzeti regiszterek listaja itt

talalhat6é: https://www.ewrn.org/national-registers.

Az aldbbi szimbélumok taldlhat6k a roboton, hogy jelezzék a fenti jogszabélyoknak valé me-
gfelelést:

— Ro H S Iead-free’
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Ez a fejezet bemutatja a termékhez készitett tantsitvanyokat és nyilatkozatokat.

8.1

Harmadik fél tanusitvanya

A harmadik fé] tantisitvanya 6nkéntes. A robot integratorainak a legjobb szolgaltatds nytjtasdhoz
azonban a UR tgy dont, hogy az aldbbi ismert vizsgélati intézményekkel tanusittatjak a robo-
tjainkat:
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TUVRheinland

w

TUVNORD A UR robotokat a TUV NORD, hires testiilet
biztonsdgosnak jovdhagyta a 2006/42/EK gép
irdnyelv szerint az Eurépai Uniéban. A TUV
NORD biztonsagi jévahagyas tandsitvanyanak
madsolata amellékletben B taldlhato.

TUV RheinlandA UR robotokat a TUV Rheinland, hires testiilet
biztonsagosnak jovahagyta a 2006/42/EK gép
irdnyelv szerint az Eurépai Unidéban. A TOV
Rheinland biztonsagi tantsitvanyanak masolata a
mellékletben B taldlhato

DELTA A UR robotok teljesitményét a DELTA
segitségével tesztelik. Az elektromdagneses
kompatibilitdsi (EMC) és kornyezetvédelmi teszt
tantsitvdnya amellékletben B megtaldlhato.

TUV SUD A UR robotokat a TUV SUD tisztatérben tesz-
teli. A mellékletben B taldlhat6 egy tisztatér
tanusitvany.

CHINA RoHS A UR robotok megfelelnek a CHINA RoHS
irdnyitdsi médszereknek az elektronikus infor-
matikai termékek szennyezésének kontrollalasara
vonatkozéan. A Terméknyilatkozat tdblazatanak
masolata amellékletben B taldlhatd

KCC biztonsag A UR UR5 robotokat értékelték, és megfelelnek
a KCC jelolés biztonsdgi standardjainak. A
KC megfelel6ségi tandsitvanyanak médsolata a
mellékletben B taladlhaté

KC regiszter =~ A UR robotokat értékelték a munkahelyi kornye-
zetben torténd haszndlat megfelel6ségére. Ezért
héztartasi kornyezetben hasznalva fennall a
radidinterferencia kockézata. A Registra-
tion of Broadcasting and Communication Equi-
pment (A sugdrzé és kommunikdciés beren-
dezések regisztrdlasa) tanudsitvanyanak masolata
amellékletben B taldlhato.
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8.2 Beszallitéi harmadik fél tanusitvanya UNIVERSAL ROBOTS

8.2 Beszallitoi harmadik fél tanusitvanya

+ Kornyezet Beszallitéink szerint a UR robotok szallit6-
@ raklapjai megfelelnek az ISMPM-15 dan
eléirdsoknak a fa csomagoléanyagok gyartdsara

vonatkozdan, és eszerint megjelolésre kertilnek.

8.3 Gyartoi teszt tanusitvanya

UR A robotok folyamatos bels6 vizsgalati eljardsokon
esnek &t, illetve a gyartasi sor végén teszten. A UR
vizsgélati eljarasok folyamatos ellendrzésen és fej-
lesztésen esnek at.

8.4 Nyilatkozatok az EU iranyelvek szerint

Habar ezek els6sorban Eurépéra érvényesek, néhany Eur6pén kiviili orszdg is felismeri és/vagy
igényli az EU nyilatkozatokat. Az eurépai irdnyelvek a hivatalos honlapon elérhet6k: http:
//eur-lex.europa.eu.

A UR robotokat az alabb felsorolt irdnyelvek szerint tanusitjak.

2006/42/EK — gép iranyelv (MD)
A 2006/42/EK gép iranyelv szerint a UR robotok részben befejezett gépek, mivel ilyen CE
jelolés nincs felragasztva.
Megjegyzés: Ha a UR robotot rovarirté alkalmazdsban hasznaljdk, akkor nem szabad elfe-
ledkezni a 2009/127/EK irdnyelv 1étezésérol. Az egyesitési nyilatkozat a 2006/42/EK II-1.B.
melléklete szerint amellékletben B lathato.

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

2004/108/EK — elektromagneses kompatibilitas (EMC)

2011/65/EU — egyes veszélyes anyagok elektromos és elektronikus berendezésekben valo alkal-
mazasanak korlatozasarol (RoHS)

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

Az Egyesitési nyilatkozatban, a mellékletben B a fenti irdnyelveknek valé megfelel6ségi
nyilatkozatok kertilnek felsorolasra.

berendezések hulladékaival kapcsolatos informaciok a fe jezetben 7 taldlhatok.

A robot fejlesztése soran alkalmazott szabvanyokkal kapcsolatos informacidk a(z) me1lékletben C
talalhatok.
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9.1

Termékjotallas
Barmilyen igényre tekintet nélkiil, mely a felhasznalénak (vasarlénak) felmeriilhet a kereskedével

vagy forgalmazéval kapcsolatban, a vevonek gyartoi jotallast garantalunk az aldbbi feltételek
mellett:

Abban az esetben ha tj késziilékek és komponenseik hibat mutatnak gyartasi vagy anyaghibabdl
ered6en a munkdba helyezésiik utani 12 hénapon beliil (a szallitastol szamitott legfeljebb 15
hénap), akkor a Universal Robots biztositja a sziikséges pétalkatrészeket, mikozben a felha-
sznal6 (vevd) koteles munkadrat biztositani a pétalkatrészek cseréjéhez, és vagy kicseréli az
alkatrészt ugyanolyan allapotd masik alkatrészre, vagy megjavitja a javitott alkatrészt. Ez a

Jotéllas érvénytelen, ha a késziilék hibaja helytelen kezelésnek és/vagy a felhasznaléi titmutatéban

szerepl6 informdcidk be nem tartasanak tudhat6 be. Ez a Jotallas nem vonatkozik vagy nem
terjed ki a hivatalos forgalmaz6 vagy maga a vevs altal végzett szolgaltatasokra (pl. telepités,
konfigurdci6, szoftverletoltések). A vasérlas nyugtdja, a vasdrlas napjaval egylitt, sziikséges a
Jotéllas érvényességének bizonyitdsdhoz. A Jotallasiigényeket a Jotallas nyilvanvalova valasatol
szamitott két hénapon beliil kell benydjtani. A Universal Robots altal kicserélt vagy szdmukra
visszakiildott késziilékek vagy komponensek tulajdonjoga a Universal Robotsé. A késziilékbdél
vagy azzal kapcsolatban felmeriil6 minden egyéb igényt jele J6tallasbol kell kezelni. Ebben a
Jotéllasban semmi sem prébalja korldtozni vagy kizarni a vevo torvényes jogait, sem a gyartod
felel6sségét a hanyagsagbol eredd halalesetek vagy személyi sériilés vonatkozasaban. A Jétéllas
id6tartama nem bdviil a Jotéllas kikotései szerint adott szolgaltatdsokkal. Olyannyira, hogy ha
a Jotéllas nem 4ll fenn, a Universal Robots fenntartja a jogot, hogy a csere vagy javitas koltségét
a vevore terhelje. A fenti kikotések nem foglaljak magukba a vevé kardnak bizonyitési terhében
bekovetkezd valtozast. Ha egy késziilék hibds, a Universal Robots nem felel6s a kozvetett,
véletlen, specidlis vagy kovetkezményes karokért, beleértve tobbek kozott a profit elvesztését,
a hasznalat kiesését, a termelés kiesését vagy mds termelési berendezés megsériilését.

Ha egy késziilék hibds, a Universal Robots nem fedezi a kovetkezmények karokat vagy vesz-
teségeket, amilyen a termeléskiesés vagy mas termelési berendezés sériilése.

VIGYAZAT!:

Altaldban tanacsos elkeriilni az adott alkalmazéashoz sziikségesnél
nagyobb gyorsitasok hasznalatat. A nagy gyorsitdsok, kiilonosen
nagy terheléssel kombindlva, a robot csokkent élettartamdhoz
vezethet. A rovid ciklusidejli és nagy sebességsziikséglet(i al-
kalmazasok esetében &ltaldban tandcsos keverékeket haszndlni,
amennyire lehet, hogy biztositsik a puha palydkat nagy

gyorsitasok sziikségessége nélkiil.
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9.2 Feleldosségkizaras

A Universal Robots folyamatos javitja termékei megbizhatésdgat és teljesitményét, és ezért
fenntartja a jogot a termék frissitésére elézetes figyelmeztetés nélkiil. A Universal Robots min-
dent megtesz, hogy jelen kézikonyv tartalma pontos és helyes legyen, de nem vallal felel6sséget
a hibdkért és hidnyz6 informdcidkért.
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Aleallasi id6kkel és tavolsdgokkal kapcsolatos informaciok mind a 0-4s, mind az 1-es ledllasi ka-
tegoria! 1. Ez a melléklet a 0-4s leallasi kategoriaval kapcsolatos informacidkat tartalmazza. Az
1-es ledllasi kategoriaval kapcsolatos informaciok elérheték: http://universal-robots.

com/support/.

A.1 0-as leallasi kategoria leallasi tavolsagai és idoi
Az alabbi tablazat tartalmazza a 0-4s ledllasi kategéria kezdeményezésekor mért lealldsi tdvolsagokat

és id6ket. A mérések megfelelnek a robot alabbi konfiguracidinak:

¢ Kiterjesztés: 100% (a robotkar teljes kinyulik vizszintesen).

* Sebesség: 100% (a robot &ltalanos sebessége 100%-ra van bedllitva, és a mozgast 183 °/s
illesztési sebességen végzik).

* Hasznos terhelés: a robot altal kezelt maximalis hasznos terhelés a TCP-hez kapcsolva (5

kg).

A 0. illesztés tesztjét vizszintes mozgdas elvégzésével végezték, azaz a rotacids tengely merbleges
volt a talajra. Az 1. és 2. illesztés tesztjei alatt, a robot a fligg6leges pélyat kovetett, azaz a
rotaciés tengely parhuzamos volt a talajjal, és a ledllas a robot lefelé haladdsa alatt tortént.

Leallasi tdvolsag (rad) Leallasi id6 (ms)

0. illesztés (ALAP) 0.31 244
1. illesztés (VALL) 0.70 530
2. illesztés (KONYOK) 0.22 164

1Az IEC 60204-1 szabvény szerint, tovabbi részletekért ldsd a Szészedetet. esetében elérhetSk.
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B.1 EU Declaration of Incorporation in accordance with ISO/IEC
17050-1:2010

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

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

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

machine (with end-effector and intended use).

Model: UR3, UR5, UR10 with CB3 control box (UR3/CBS3,
UR5/CB3, UR10/CB3)

Serial Number: Starting 20183000000 and higher — Effective 1 January
2018

Incorporation: Universal Robots (UR3, UR5, and UR10) shall only be

put into service upon being integrated into a final com-

plete machine

(robot system, cell or application), which conforms with
the provisions of the Machinery Directive and other
applicable Directives.

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

I Machinery Directive 2006/42/EC — The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2,
1.1.3,1.15,1.21,1.243,1.26,134,138.1, 151, 152, 1.5.6, 1.5.10, 1.6.3, 1.7.2, 1.7.4, 4123 It is
declared that the relevant technical documentation has been compiled in accordance with Part B of
Annex VII of the Machinery Directive.

II Low-voltage Directive 2014/35/EU — Reference the LVD and the harmonized standards used be-
low.
III EMC Directive 2014/30/EU — Reference the EMC Directive and the harmonized standards used
below.
IV RoHS Directive 2011/65/EU — Reference the RoHS Directive 2011/65/EU

V WEEE Directive 2012/19/EU — Reference th WEEE Directive 2012/19/EU
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Reference to Harmonized Standards Used:

() EN ISO 10218-1:2011 as
applicable
(I) EN ISO 12100:2010

(I) EN ISO 13732-1:2008
(I) EN ISO 13849-1:2008 & 2015*

*Note: From the 2008 to the 2015
editions, there are no changes

relevant to our robots TUV Nord
Certificate 4478014097602

(I) EN ISO 13849-2:2012

(I) EN ISO 13850:2015

(I) EN 1037:1995+A1:2008
(IT) EN 60204-1:2006/ A1:2010

(I) EN ISO 13850:2015
(II) EN 60320-1:2001/ A1:2007

(IT) EN 60529:1991/ A2:2013

(I1) EN 60664-1:2007

(M) EN 60947-5-5:1997/
A11:2013

(IT) EN 61000-6-2:2005
(IIEN  61000-6-4:2007/
A1:2011

(IIEN 61131-2:2007

@ EN  61140:2002/
A1:2006

Reference to Other Technical Stan

dards and Specifications Used:

(I) ISO/TS 15066 as applicable

(I1T) IEC 60068-2-1:2007

(IIT) IEC 60068-2-2:2007

(IIT) IEC 60068-2-27:2008
(IIT) IEC 60068-2-64:2008

(I1) IEC 60664-5:2007

(IIT) IEC 61326-3-1:2008

(IT) IEC 61784-3:2010 [SIL2]
ISO 14664-1:2015 Class 5
for

control assembly with en-
closure

and Class 5 for UR3, UR5
and UR10 manipulators

The manufacturer, or his authorised representative, shall transmit relevant information
about the partly completed machinery in response to a reasoned request by the

national authorities.

Approval of full quality assurance system (ISO 9001), by the notified body

Bureau Veritas, certificate #DK008850.

Odense Denmark, 27 September 2018 [ :,, ./

/

C /S
/5 n A

Name:
Position/ Title

Roberta Nelson Shea
Global Technical Compliance Officer
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B.2 CE/EU Egyesitési nyilatkozat (az eredeti forditasa)

Gyarto: A technikai fajl 6sszedllitasara felhatalmazott személy a
kozosségben:
Universal Robots A/S David Brandt
Energivej 25 technolégiai vezets, R&D
DK-5260 Odense S Déania Universal Robots A/S

Energivej 25, DK-5260 Odense S
A részben befejezett gép(ek) lefrdsa és azonositdsa:

Termék és funkcié: Ipari robot (tobbtengelyes manipulator vezérlével és
Tanit6 fliggelékkel). A funkciét a befejezett gép
hatdrozza meg

(végeffektorral és javasolt felhaszndlassal).

Modell: UR3, UR5, UR10 CB3 vezérlédobozzal (UR3/CBS3,
UR5/CB3, UR10/CB3)

Sorozatszdm: 20183000000-vel kezdve és magasabb — Hatalyban:
2018. januar 1., hétfé

Egyesités: A Universal Robots (UR3, UR5 és UR10) csak akkor

helyezhetd iizembe, amikor beintegraltak egy végleges
kész gépbe
(robotrendszer, cella vagy alkalmazas), amely megfe-

lel a gépekkel foglalkozé irdnyelv és mds vonatkozd

irdnyelvek el6irasainak.

Nyilatkozunk, hogy a fenti termék megfelel az aldbbi irdnyelveknek az aldbb részletezettek szerint:

I 2006/42/EK gépekkel foglalkozé irdnyelv — Az aldbbi alapvetd el6irdsok teljesiilnek: 1.1.2, 1.1.3,
1.15,121,1.243,12.6,134,13.8.1,151,15.2,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4, 4.1.2.3 Nyilatkozunk,
hogy a vonatkoz6 mitiszaki dokumentacié megfelel a gépekkel foglalkozé irdnyelv VII. melléklet B
részének.

II Alacsony fesziiltségii 2014/35/EU irdnyelv — Hivatkozas az LVD-re és az alabb alkalmazott har-
monizalt szabvényokra.
III EMC 2014/30/EU iranyelv — Hivatkozas az EMC irdnyelvre és az alabb alkalmazott harmonizalt
szabvéanyokra.
IV RoHS 2011/65/EU iranyelv — Hivatkozas a RoHS 2011/65/EU iranyelvre
V WEEE 2012/19/EU iranyelv — Hivatkozas a WEEE 2012/19/EU iranyelvre
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UNIVERSAL ROBOTS B.2 CE/EU Egyesitési nyilatkozat (az eredeti forditasa)

Hivatkozas alkalmazott harmonizalt szabvanyokra:

() EN ISO 10218-1:2011 aho- | (I) EN ISO 13849-2:2012 (I) EN 60664-1:2007

gyan alkalmazhaté

(I) EN ISO 12100:2010 (I) EN ISO 13850:2015 (I) EN 60947-5-5:1997/
A11:2013

(I) EN ISO 13732-1:2008 (I) EN 1037:1995+A1:2008 (I) EN 61000-6-2:2005

(I) EN ISO 13849-1:2008 & 2015* | (II) EN 60204-1:2006/ A1:2010 (I)EN  61000-6-4:2007/
A1:2011

*Megjegyzés: 2008-t61 2015-ig (I) EN ISO 13850:2015 (IT)EN 61131-2:2007

kiadasok, nincsenek | (II) EN 60320-1:2001/ A1:2007 I EN 61140:2002/

véltoztatasok A1:2006

relevans a robotjainkra TUV | (II) EN 60529:1991/ A2:2013

Nord

4478014097602 tanusitvany

Hivatkozas més, alkalmazott technikai szabvanyokra és specifikacidkra:

(IIT) IEC 60068-2-27:2008 (I) IEC 61784-3:2010 [SIL2]
(I) ISO/TS 15066 as applicable (III) IEC 60068-2-64:2008 ISO 14664-1:2015 5. osztély
(IIT) IEC 60068-2-1:2007 (I1) IEC 60664-5:2007 vezérl6 szerelvény hazzal
(II) IEC 60068-2-2:2007 (TI) IEC 61326-3-1:2008 és 5. osztdly az UR3, UR5

és UR10 manipulatorok

esetén

A gyart6 vagy hivatalos képviselje koteles dtkiildeni a vonatkozé informéacidkat
a részben befejezett géprol az orszdgos hatésag
indokolt kérésére valaszolva.

A teljes min&ségbiztositasi rendszer (ISO 9001) jévahagydsa a hires testiilettdl,

Bureau Veritas, igazolds szama: DK008850.

¥, )

Odense Denmark, 27 September 2018 (aty ,, Nl S
Name: Roberta Nelson Shea
Paosition/ Title Global Technical Compliance Officer
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B.3 A biztonsagi rendszer tanusitvanya

ZERTIFIKAT

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma / This certifies, that the company

Universal Robots A/S
Energivej 25

DK-5260 Odense S
Denmark

CERTIFICATE

berechtigt ist, das unten genannte Produkt mit dem abgebildeten Zeichen zu kennzeichnen.
is authorized to provide the product mentioned below with the mark as illustrated.

Fertigungsstélte: Universal Robots A/S

Manufacturing plant: Energivej 25 ’\
DK-5260 Odense S TUV NORD
Denmark e

Beschreibung des Produktes: Universal Robots Safety System URSafety 3.1 | ‘

(Details s. Anlage 1) for UR10, UR5 and UR3 robots | eniso13sees

Description of product:

(Details see Annex 1)

Gepriift nach: EN ISO 13849-1:2008, PL d
Tested in accordance with:

Registrier-Nr. / Registration No. 44 207 14097602
Prifbericht Nr. / Test Report No. 3515 4327
Aklenzeichen / File reference 8000443298

Zettifizierufigsstde d¢j TUV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstralie 20 45141 Essen

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

PL G

Glltigkeit / Validity
von / from 2015-06-02
bis / until  2020-06-01

Essen, 2015-06-02

www.tuev-nord-cert.de technology@tuev-nord.de
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B.4 TUV Rheinland

B.4 TUV Rheinland

Certificate

Certificate no.

T 72190266 01

TUVRheinland

License Holder:

Universal Robots A/S

Energivej 25
5260 Odense S
Denmark

Manufacturing Plant:

Universal Robots A/S

Energivej 25
5260 Odense S
Denmark

Test report no.: USA-RB 31875333 002

Tested to:

EN ISO 10218-1:2011

Client Reference: Roberta Nelson Shea

Certified Product: Robot Manipulator and Controller

Model Designation: UR3, UR5, UR10

Rated Voltage:

Rated Current:

Protection Class:

AC 100-200V,
AC 200-240V,
15A or 8A

I

47-63HZ or
47-63Hz

License Fee - Units

7/

Special Remarks: Solely assessed per standard listed above.
The robot is only a component in a final robot application,

collaborative or non-collaborative. The final application

must comply with EN ISO 10218-2 accordingly.
Replaces Certificate T7218250.

Appendix: 1, 1-5

Licensed Test mark:

=

A

“ ®
TUVRheinland

www.tuv.com

\ 1D 0007000000

EN ISO 10218-1

Date of Issue
(day/mo/yr)
01/02/2019

TUV Rheinland of North America, Inc., 12 Commerce Road, Newtown, CT 06470, Tel (203) 426-0888 Fax (203) 426-4009
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B.5 China RoHS

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

R ABHFYEIATESTESETRET

;m:u;“ Toxic and Hazardous Substances and Elements A WG TR
7t SM_EH
21 xR &= Hexavalent | gﬂ;ﬁfm 4| Polybrominated
Lead (Pb) | Mercury (Hg) | Cadmium (Cd) | Chromium || OY°r° diphenyl ethers
P L e
UR Robots
UR1JURS I UR1D
UR#LE A
URIURSUR1D x 0 x D x x

01 Indicates that this toxic or hazardous subsiance contained in all of the homogenecus matenialg for this part is below the imit requirement in
SAHT11363-2006.
O RFEARAESNEEEEFMAREN RO BRENT N300 ENERERLT -

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

EEFEEFEROEE M SR SRS REET 11380 EH EREE
(RUTEHE  FERERAN LEFTCNEAFEETE— 588 )

lteme below are wear-out teme and therefore can have wceful Ives lece than emironmental uee penod:

FHHERMER BME s SRS TR EERHE:

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

WEE, T, e, SRR Nie, 2, miE s, N

Riefer i preduct manual for detailed conditions of use.

FEERMRBERE=AF

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

Univesgal Robots IEEN BB 5 RIRI ST ASIA T EE~ 8, {8 Universal Rebots TREAMES LS
T the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilties that may be
imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for Controling Pellution
by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order £39) of the Peoples Republic of China othersise encouraging the recycle and
uze of electronic mformation products. Customer shall defend, mdemnafy and hold Unversal Robots harmless from any damage, claim or liability relating
thersta. At the time Custamer desires to disposs of the Products, Customer shall refer 1o and comply with the specific waste management instructions
and options st forth at hiipiwaw teradyne comiabout-teradynelcorporate-social-responshbility, as the same may be amendad by Teradyne ce Univerzal
Febots.
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B.6 KCC biztonsag

Al Xlo il
e Universal Hobots MS MEZRRIEE 50166110079
‘ T — S
aagel  MEASSEEE 0000 gEHE"’EF 2= "u"eslergaard
D s AP —
Al Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark
I*%E’Eﬂ%ﬂﬁ" ?l?:“ '?l‘_r“:'é' J\I-WR_,E_%
—_ ==
& Al . ==Y N o
(4) URS 2E(s=) 6 axis
Agetdstels 16-AB2EQ-00925 |
eSS B 5] S
|Z=X Universal Robots A/S
AT

Energive] 25, 5260 Qdense' 'S, Denmark

TARiotM B | MI3SEM 18 9 22 o Alsf 3] B 61 =H 350 w2l
AgehFEtal M D Eod M Sglaghct

20184 118 o

Eoeis
AR st et E2ZE XAE=FE

[5F =AH M EAZE MEX Y= Jﬁl@ﬁl Sy
| ﬁ’}ﬂé
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B.7 KC regiszter

D568-184C-DF32-5C4R

FEEANAAETS AGES 43
Registration of Broadcasting and Communication Equipments

A R |
AE w4 Universal Robots A/S
Tm:l.'..\h:lz or Regtrars )

IIAARAAER pgsanua Adw ve 2= av

Equipment Name

7)1 25

. i URS

Base Modd Number

ERER

Serws Mook Musnlur

=24 5

sl MSIP-REM-URK-URS
Repgisiration No.

2 E2UE EJEX. Universal Robots A/S / Wvt=
Manufacturer'Country of Origin

=8 ]l

BT CH%' = 2016-09-07

Drate of Registration
7€}
Chers
N /1AAE (AP Alssxel2 A3ael ek 55 5158 TR,
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio

Waves Act.
20184 2] (Month) 109 (Day)
SYARATAY
Director General of National Radio Research Agency
A b A ]l b ) "3 A H R A" & alste) G2 stodof g
$luba] shel R A4 o) Bo] 25 $glsu]o)
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B.8 Kornyezetvédelmi teszt tanusitvanya

. . . /] A PART OF
Climatic and mechanical assessment

Client Force Technology project no.
Universal Robots A/S 117-32120

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

UR 3 control boxes with attached Teach Pendants.
UR 5 robot arms

URS control boxes with attached Teach Pendants.
UR10 robot arms:

URI10 control boxes with attached Teach Pendants.
See reports for details.

Force Technology report(s)
DELTA project no. 117-28266, DANAK-19/18069
DELTA project no. 117-28086, DANAK-19/17068

Other document(s)

Conclusion

The three robot arms UR3, URS and UR10 including their control boxes and Teach Pendants have been tested
according to the below listed standards. The test results are given in the Force Technology reports listed above. The
tests were carried out as specified and the test criteria for environmental tests were fulfilled in general terms with
only a few minor issues (see test reports for details).

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h

IEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

IEC 60068-2-64, Test Fh; 5 — 10 Hz: +12 dB/octave, 10-50 Hz 0.00042 g?/Hz, 50 — 100 Hz: -12 dB/octave, 1,66
grms, 3x 1Y2h

IEC 60068-2-27, Test Ea, Shock; 11 g, 11 ms, 3 x 18 shocks

Date Assessor

Hgrsholm, 25 August 2017 WW %—

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

DELTA - a part of FORCE Technology - Venlighedsvej 4 - 2970 Harsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.delta.dk
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B.9 EMC teszt tanusitvanya

/

We help ideas meet the real world

Attestation of Conformity

EMC assessment - Certificate no. 1549

DELTA has been designated as Notified Body by the notified authority National Telecom Administration part
of the Energy Agency in Denmark to carry out tasks referred to in Annex Ill of the European Council EMC
Directive. The attestation of conformity is in accordance with the essential requirements set out in Annex |.

DELTA client
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Product identification (type(s), serial no(s).)
UR robot generation 3, G3, including CB3/AE for models UR3, UR5 and UR10

Manufacturer
Universal Robots A/S

Technical report(s)

DELTA Project T207371, EMC Test of UR5 and UR10 - DANAK-19/13884, dated 26 March 2014
DELTA Project T209172, EMC Test of UR3 - DANAK-19/14667, dated 05 November 2014

UR EMC Test Specification G3 rev 3, dated 30 October 2014

EMC Assessment Sheet 1351

Standards/Normative documents

EMC Directive 2014/30/EU, Article 6

EN/(IEC) 61326-3-1:2008, Industrial locations, SIL 2 applications

EN/(IEC) 61000-6-2:2005

EN/(IEC) 61000-6-4:2007+A1 Venlighedsvej 4
2970 Harsholm

DELTA

Denmark

The product identified above has been assessed and complies with the specified standards/normative docu- Tel. +45 72 19 40 00
ments. The attestation does not include any market surveillance. It is the responsibility of the manufacturer

that mass-produced apparatus have the same EMC quality. The attestation does not contain any statements Fax +457219 40 01
pertaining to the EMC protection requirements pursuant to other laws and/or directives other than the above www.delta.dk

mentioned if any. VAT No. 12275110

Hgrsholm, 08 August 2016

/

Knud A. Baltsen

Senior Consultant

20aocass-uk-j
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B.10 Tisztatér teszt tanusitvanya

B.10 Tisztatér teszt tanusitvanya

CERTIFICAT

*

@)
(a]
<
O
L
=
(s =
w
O

L 4

CERTIFICATE

ZERTIFIKAT o

CERTIFICATE

Industrie Service

TUOV SUD Industrie Service GmbH hereby confirms UNIVERSAL
ROBOTS A/S situated at Energivej 25, 5260 Odense S; Danemark, that

the product

Roboter, Model: UR5 / Typ INDUSTRIAL

the cleanroom compatibility of the equipment for the ISO Class 5

according 1ISO 14644-1.

The certificate is limited to the particulate cleanliness. The product was
tested according to VDI 2083 Part 9.1 in August 2016.

The implementation of the testing and certification is carried out by TUV

SUD Industrie Service GmbH.

Certificate Nr.: 2589737-02
Report-Nr.: 203195-2
Valid till: August 2018

Dipl.-Ing. (FH) Walter Ritz

Berlin, 25. August 2016

TUV SUD Industrie Service GmbH
WittestraRe 30, Haus L, 13509 Berlin
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- Industrie Service
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1T]
(&)
S CERTIFICATE
@)
n oy .
<L TUV SUD Industrie Service GmbH hereby confirms UNIVERSAL
Q ROBOTS A/S situated at Energivej 25, 5260 Odense S; Danemark, that
TS the product
=
o
1| Controller for UR3 & UR5 & UR 10
(&)
. the cleanroom compatibility of the equipment for the ISO Class 6
according 1ISO 14644-1.
L The certificate is limited to the particulate cleanliness. The product was
l:: tested according to VDI 2083 Part 9.1 in August 2016.
(&) .
— The implementation of the testing and certification is carried out by TUV
— SUD Industrie Service GmbH.
=
o
g Certificate Nr.: 2589737-04
Report-Nr.: 203195
Valid till: August 2018

*

Dipl.-Ing. (FH) Walter Ritz

Berlin, 25. August 2016

TUV SUD Industrie Service GmbH
WittestraflRe 30, Haus L, 13509 Berlin

ZERTIFIKAT
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Ez a fejezet a relevans szabvanyokat irja le, amelyeket a robotkar és a vezérl6doboz fejlesztése alatt
alkalmaztak. Amikor Eurépai irdnyelv szdmat jegyzik fel zar6jelben, az azt jelzi, hogy a szabvany azon

iranyelv szerint kertilt harmonizalasra.

A szabvanyok nem jogszabdlyok. A szabvanyok olyan dokumentumok, amelyeket az adott ipardg
érdekeltjei fejlesztettek ki, hogy meghatarozzdk a normal biztonségi és teljesitménybeli kvetelményeket
egy termékre vagy termékcsoportra.

A roviditések jelentései az alabbiak:

ISO International Standardization Organization
1IEC International Electrotechnical Commission
EN European Norm

TS Technical Specification

TR Technical Report

ANSI  American National Standards Institute

RIA Robotic Industries Association

CSA  Canadian Standards Association

Az aldbbi szabvanyoknak valé megfelelés csak akkor garantdlt, ha minden, ebben a kézikonyvben
talalhat6 Osszeszerelési utasitast, biztonsagi utasitast és irdnymutatést betartanak.

ISO 13849-1:2006 [PLd]

ISO 13849-1:2015 [PLd]

ISO 13849-2:2012

EN ISO 13849-1:2008 (E) [PLd — 2006/42/EK]
EN ISO 13849-2:2012 (E) (2006/42/EK)

Safety of machinery — Safety-related parts of control systems
Part 1: General principles for design
Part 2: Validation

A biztonséagi vezérlérendszert d teljesitményszintiire (PLd) tervezték ezen szabvanyok elbirdsai szerint.

ISO 13850:2006 [Stop Category 1]

ISO 13850:2015 [Stop Category 1]

EN ISO 13850:2008 (E) [Stop Category 1 - 2006/42/EK]
EN ISO 13850:2015 [Stop Category 1 - 2006/42/EK]

Safety of machinery — Emergency stop — Principles for design

A vészleallit6 funkciot 1. megéllitasi kategoria szerint tervezték, jelen szabvany szerint. Az 1. megallitasi
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kategoria egy kontrollalt megallitdsa a motoroknak, hogy elérjék a megallitast, majd az dramtalanitast,
amikor elérték a megallitast.

ISO 12100:2010
EN ISO 12100:2010 (E) [2006/42/EK]

Safety of machinery — General principles for design — Risk assessment and risk reduction

A UR robotokat jelen szabvany alapelvei szerint értékelik.

ISO 10218-1:2011
EN ISO 10218-1:2011(E) [2006/42/EK]

Robots and robotic devices — Safety requirements for industrial robots
Part 1: Robots

Ez a szabvany a robot gyértdjanak szél, nem az integratornak. A masodik rész (ISO 10218-2) a robotin-
tegratornak sz6l, mivel ez foglalkozik a telepitéssel és a robotalkalmazas elrendezésével.

A szabvany iré6i hallgatélagosan felidézték a hagyoményos ipari robotokat, amelyek hagyomanyosan
Orzik a keritéseket és a konnyti fiiggonyoket. A UR robotok tgy kertiltek tervezésre, hogy mindig en-

gedélyezett az er6- és teljesitménykorlatozés. Ezért néhany fogalmat aldbb tisztazunk és elmagyardzunk.

Ha UR robotot hasznédlnak veszélyes alkalmazasban, akkor tovabbi biztonsagi intézkedésekre lehet
sziikség, 1asd jelen kézikonyv 1. fejezetét.

Tisztazas:

e ,3.24.3 Orzott helyek” meghatarozasa a keriilet 6rzésével Altaldban az érzétt hely olyan hely a
kerités mogott, amely védi az embereket a veszélyes hagyomanyos robotoktél. A UR robotokat gy
tervezték, hogy kerités nélkiil mtikodjenek beépitett teljesitmény- és erékorlatozé egytittmiikodd
biztonsagi funkcidkkal, és ezért veszélyes 6rzott hely nélkiil, amelyet a kerités keriilete hatdroz
meg.

* ,5.4.2 Teljesitménykovetelmények” Az Gsszes biztonsdgi funkcié az ISO 13849-1;2006 szerinti PLd-
ként késziilt. A robotot felesleges kodol6 rendszerrel készitették mindegyik illesztésnél, illetve a
biztonsagi besoroldst ki-/bekapcsolokat 3. kategéridju! szerkezettel készitették. A biztonsagi be-
soroldsu ki-/bekapcsoldkat jelen kézikonyv szerint kell csatlakoztatni a 3. kategériaju, biztonsagi
besorolasti berendezéshez, hogy a teljes biztonsdgi funkcié PLd szerkezete kialakuljon.

e 5.7 Miikodési modok” A UR robotok nem rendelkeznek kiillonb6zé miikodési médokkal, ezért

nincs médvalasztéjuk.

¢ 5.8 Fliggelékek vezérl6i” Ez a fejezet meghatdrozza a tanité fiiggelékek védo jellemzdit, amikor
azokat veszélyes 6rzott helyen beliil kell hasznalni. Mivel a UR robotok egytittm{ikod6 miikodésre
késziiltek, nincs veszélyes 6rzott hely, ahogyan a hagyomanyos robotoknal. A UR robotok biz-
tonsagosabbak a tanitdsban, mint a hagyomdnyos robotok. Ahelyett, hogy hdrom-pozicionélast en-
gedélyezd eszkozt kellene kioldani, a kezeld csak egyszertien megallithatja a robotot a kezével. Ha
egy UR robotot telepitenek veszélyes 6rzott alkalmazdasban, akkor harom-pozicionalast engedélyezd
eszkoz csatlakoztathat6 jelen kézikonyv utasitasai szerint. Tovabbi tisztazasért lasd: ISO/TS 15066
5.4.5. cikkely.

1Az ISO 13849-1 szerint, tovabbi részleteket 1dsd: Szészedet.
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¢ 510 Az egytittm{ikod6 miikodés el6irdsai” A UR robotok teljesitmény- és erékorlatozé egytittmikodo
biztonsagi funkciéi mindig aktivak. A UR robotok vizudlis elrendezése jelzi, hogy a robotok ha-
sznalhat6k-e egylittm{ikod6é miikodésre. A teljesitmény- és erSkorlatozé egyiittmiikodd biztonsagi
funkciok tervezése az ISO 10218-1 5.10.5. cikkelye szerint tortént. Tovabbi tisztdzasért 1asd: ISO/TS
15066 5.5.4. cikkely.

¢ ,,5.12.3 Biztonsagi besoroldst puha tengely és térhatarol6”. Ez a biztonsagi funkcié egyike a tobbféle,
szoftverrel konfigurdlhaté biztonsagi funkcidknak. Az 6sszes ilyen biztonsagi funkciébol 1étrehoznak
egy hash kédot, és biztonsagi ellen6rzé azonositéként mutatjdk be a GUI-ban.

ISO/TS 15066:2016

Robots and robotic devices — Safety requirements for industrial robots — Collaborative operation

Ez technikai specifikéci6 (TS), nem szabvéany. A TS célja bemutatni a kezdetleges kovetelmények készletét,
hogy lassak, hogy hasznosak-e egy adott ipardg szdmdra. Meghatarozas szerint a TS nem elég érett az
Eurépai Irdnyelvek szerinti harmonizalasra.

Ez a TS a robot gyartdjanak és a robot integratoranak egyarant sz6l. A UR robotok megfelelnek magukra
a nyers robotokra relevans részeknek, az integrator pedig valaszthat, hogy a TS-t hasznalja, amikor
integrélja a robotokat.

Ez a TS 6nkéntes kovetelményeket és ttmutatast képvisel, melyek kiegészitik az ISO 10218-as szabvanyokat
az egylittm{ikod& robotok teriiletén. A f6 szovegen tal a TS egy A mellékletet is tartalmaz egy tablazattal,
amely az er6- és nyomadshatarértékekre vonatkozé javaslatokat mutatja be, amelyek alapja a fajdalom és
nem a sériilés. Fontos, hogy elolvassa és megértse a tablazat alatti megjegyzéseket, mivel sok korlatozas
csak konzervativ becsléseken és irodalmi vizsgdlatokon alapul. Minden szam véltozhat a jovében,
amint j tudomdanyos kutatdsi eredmények allnak rendelkezésre. Az A melléklet a TS informaélis és
onkéntes része, ezért az integrator nyilatkozhat a TS-nek valé megfelelésrél anélkiil, hogy az A melléklet
hatarértékeit hasznalna.

ANSI/RIA R15.06-2012

Industrial Robots and Robot Systems — Safety Requirements

Ez az amerikai szabvany az ISO 10218-1 és az ISO 10218-2 ISO szabvanyok egy dokumentumban val6
kombindlédsa. A nyelv brit angolrél amerikai angolra valtozik, de a tartalma ugyanaz.

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

CAN/CSA-Z434-14

Industrial Robots and Robot Systems — General Safety Requirements

Ez a kanadai szabvany az ISO 10218-1 (lasd fent) és -2 ISO szabvanyok egy dokumentumban valé kom-
binaldsa. A CSA tovabbi kovetelményeket adott hozza a robotrendszer hasznaldja szdmara. Ezen kove-
telmények koziil néhany lehet, hogy a robotintegratornak szol.

Ne feledje, hogy a szabvany masodik része (ISO 10218-2) a robotrendszer integratoranak szol, nem a
Universal Robotsnak.
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IEC 61000-6-2:2005

IEC 61000-6-4/A1:2010

EN 61000-6-2:2005 [2004/108/EK]
EN 61000-6-4/A1:2011 [2004/108/EK]

Electromagnetic compatibility (EMC)
Part 6-2: Generic standards - Immunity for industrial environments
Part 6-4: Generic standards - Emission standard for industrial environments

Ezek a szabvanyok meghatarozzak az elektromos és elektromagneses zavarasok kovetelményeit. Ha
betartja ezeket a szabvéanyokat, azzal biztositja, hogy a UR robotok jol mtikddjenek ipari kérnyezetben
és ne zavarjanak mas berendezéseket.

IEC 61326-3-1:2008
EN 61326-3-1:2008

Electrical equipment for measurement, control and laboratory use - EMC requirements

Part 3-1: Immunity requirements for safety-related systems and for equipment intended to perform safety-related
functions (functional safety) - General industrial applications

Ez a szabvany meghatarozza a bovitett EMC zavarasi kovetelményeket a biztonsagra vonatkozé funkciokhoz.
Ha betartja ezt a szabvanyt, azzal biztositja, hogy a UR robotok biztonsagi funkciéi akkor is biztonsagot
nytjtanak, amikor mas berendezések meghaladjak az EMC emisszids hatarértékeket, melyek az IEC 61000
szabvanyokban vannak meghatarozva.

IEC 61131-2:2007 (E)
EN 61131-2:2007 [2004/108/EK]

Programmable controllers
Part 2: Equipment requirements and tests

Mind a normadl, mind a biztonsagi besorolds 24 V-os ki-/bekapcsoldk jelen szabvany el6irdsai szerint
késziiltek, hogy biztositsak a megbizhaté kommunikéciét mas PLC rendszerekkel.

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

Safety of machinery — Prevention of unexpected start-up

Ez a két szabvany nagyon hasonlé. Meghatarozzak a biztonsagi alapelveket a nem vart elindulas el-
kertiléséhez, a karbantartas vagy javitds kozbeni véletlen dram ala kertiilés eredményeként és a vezérld
perspektivabdl kapott véletlen inditdsi parancsok eredményeként egyardnt.

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

Low-voltage switchgear and controlgear

Part 5-5: Control circuit devices and switching elements - Electrical emergency stop device with mechanical
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latching function

A vészleallit6 kozvetlen kinyitdsi mtivelete és a biztonsagi zar mechanizmusa megfelel jelen szabvany
eléirdsainak.

IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

Ez a szabvany meghatarozza a haz besorolésait a por és viz elleni védelemre vonatkozéan. A UR robo-
tok jelen szabvany szerinti IP-kéddal keriiltek tervezésre és osztalyozasra, lasd a robot matricajat.

IEC 60320-1/A1:2007

IEC 60320-1:2015

EN 60320-1/A1:2007 [2006/95/EK]
EN 60320-1:2015

Appliance couplers for household and similar general purposes
Part 1: General requirements

A haél6zati bemeneti kdbel megfelel ennek a szabvanynak.

ISO 9409-1:2004 [50-4-M6-0s tipus]
Manipulating industrial robots — Mechanical interfaces
Part 1: Plates

A UR roboton az eszkoz pereme megfelel jelen szabvany 50-4-M6-o0s tipusdnak. A roboteszkozoket
szintén jelen szabvany szerint kell késziteni a megfelel6 illeszkedés biztositasdhoz.

ISO 13732-1:2006
EN ISO 13732-1:2008 [2006/42/EK]

Ergonomics of the thermal environment — Methods for the assessment of human responses to contact with surfaces
Part 1: Hot surfaces

A UR robotokat tigy tervezték, hogy a feliileti hémérsékletiiket a jelen szabvanyban meghatarozott er-
gondmiai hatarértékek alatt tartsak.

IEC 61140/A1:2004
EN 61140/A1:2006 [2006/95/EK]

Protection against electric shock — Common aspects for installation and equipment

A UR robotok jelen szabvéany szerint késziiltek, hogy védelmet biztositsanak az elektromos dramdités
ellen. A védé foldelés bekotése kotelezé az itt meghatarozottak szerint: Hardvertelepitési kézikonyv
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IEC 60068-2-1:2007
IEC 60068-2-2:2007
IEC 60068-2-27:2008
IEC 60068-2-64:2008
EN 60068-2-1:2007
EN 60068-2-2:2007
EN 60068-2-27:2009
EN 60068-2-64:2008

Environmental testing

Part 2-1: Tests - Test A: Cold

Part 2-2: Tests - Test B: Dry heat

Part 2-27: Tests - Test Ea and guidance: Shock

Part 2-64: Tests - Test Fh: Vibration, broadband random and guidance

A UR robotokat a jelen szabvanyokban meghatdrozott vizsgalati médszerek szerint tesztelik.

IEC 61784-3:2010
EN 61784-3:2010 [SIL 2]

Industrial communication networks — Profiles
Part 3: Functional safety fieldbuses — General rules and profile definitions

Ez a szabvany meghatdrozza a biztonsagi besorolasti kommunikéciés buszok el6irésait.

IEC 60204-1/A1:2008
EN 60204-1/A1:2009 [2006/42/EK]

Safety of machinery — Electrical equipment of machines
Part 1: General requirements

Jelen szabvany &ltalanos alapelveit alkalmazzak.

IEC 60664-1:2007
IEC 60664-5:2007
EN 60664-1:2007 [2006/95/EK]
EN 60664-5:2007

Insulation coordination for equipment within low-voltage systems
Part 1: Principles, requirements and tests
Part 5: Comprehensive method for determining clearances and creepage distances equal to or less than 2 mm

A UR robotok elektromos dramkorei megfelelnek ennek a szabvanynak.
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EUROMAP 67:2015, V1.11

Electrical Interface between Injection Molding Machine and Handling Device / Robot

A UR robotokat E67-es tartozékmodullal szerelik, hogy csatlakozzanak a jelen szabvanynak megfelel6
frocesonté gépekhez.
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A robot tipusa

Suly

Maximalis hasznos teher
Elérés

lllesztési tartomanyok
Sebesség

Tartas megismeételhetdsége

Labnyom

Szabadsag foka

A vezérlddoboz mérete (Sz x Ma x Mé)
Vezeérlddoboz 1/0 portjai

Eszk6z 1/0O portjai
I/O tapegység
Kommunikacié

Programozas

Zaj

IP osztalyozas
Tisztatér besorolas

Maximalis atlag teljesitmény
Teljesitményfelvétel
EgyUttm{ik6dd miikédés

UR5

18.4kg / 40.61b

5kg / 111b

850 mm / 33.5in

+ 360 ° az dsszes illesztés esetén

lllesztések: Max 180 %s.

Eszkdz: Kb. 1ms / Kb. 39.4ins.

4+ 0.1 mm / + 0.0039in (4 mils) per ISO 9283

@149 mm / 5.9in

6 forgo illesztés

462mm x 418 mm x 268 mm / 18.2in x 16.5in x 10.6in
16 digitalis bemenet, 16 digitalis kimenet, 2 analog bemenet,
2 anal6g kimenet

2 digitalis bemenet, 2 digitalis kimenet, 2 analég bemenet
24\ 2 A vezérlédobozban

TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3u, 100BASE-T Ethernet aljzat,
modbus TCP & EtherNet/IP adapter, Profinet

PolyScope grafikus felhasznaloi fellilet 12"érintéképernydn
72 dB(A)

IP54

Robotkar: ISO 5. osztaly

Vezérlédoboz: I1ISO 6. osztaly

390 W

Kb. 390 W szokasos programmal

15 haladdé biztonsagi funkci6 Megfelelve ennek: EN ISO
13849-1:2008, PLd és EN ISO 10218-1:2011, 5.10.5. cikkely

Anyagok Aluminium, PP miianyag

Homérséklet A robot kdrnyezeti hdmérsékletl tartomanyban miikddhet 0-
50°C

Tapegység 100-240 VAC, 50-60 Hz

Kabelezés Kabel a robot és a vezérlddoboz kozott (6m / 236 in)
Kabel az érintéképerny6 és a vezérlédoboz kozott (4.5m /
177in)
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E.1 1. tablazat

Table 1: Safety Function (SF) Descriptions NOTE: all safety functions are individual safety functions

TUV NORD Safety - What is
e Internal? . Description
Certified SF Function controlled?

Pressing Estop on the Teach Pendant! or the External Estop (if using the Estop Safety Input
configured for Estop) results in both a Cat 0 & a Cat 1 stop according to IEC 60204-1 (NFPATS) 3.
These are SF0 and SF1, respectively.

Emergency | » SF0: 524ms timer setting in each safety controller’s microprocessor. At the end of the 524ms,

SFO Stop Cat 0 stop?® (IEC 60204-1) is initiated by each microprocessor.
12354 * 5F1: Command! all joints and power to stop. This is a Cat 1 stop3 per IEC 60204-1.
There are | » The stopping times? of the SFO and SF1 Estop safety functions differ.
Internal Robot Arm
two ® S5FO has a functional safety rating of PLd Cat3 which stops power immediately with a worst-
Emergency case scenario stopping time of 1250ms, even if all joint monitoring failed at the same time and
Stop safety the robot is at maximum speed after 524ms.
functions | « SF1 has a safety rating of PLd Cat2 (see page 6) with a maximum stop time of 300ms for URS
5F1 and 400ms for URS/URL0. See the User Manual for more information. The stop time can be
reduced by the application’s safety limit (5F3, 4, 6, 7, 8, 9) settings and the stop times provided
in the User Manual.
Safeguard |This safety function is initiated by an external protective device using safety inputs which initiates|
Logic and Stop a Cat 2 stop? per IEC 60204-1. For the safety rating of the completely integroted safety function,
SF2 outputs | (Protective | odd the PFHd of the external protective device to the PFHd of 5F2. If o PLd Cat3 stop is needed for] Robot Arm
INTERMAL Stop) protective devices, cannect the protective device and configure the input as if it were an externa

Estop input {See 5F0).

loint
Positi Exceeding the Joint Position limit results in a Cat 0 stop3 (IEC 60204-1). Each joint can have its own

osition
L. limit. Limits the set of ollowed Joint Positions that the joints can move to. it is set directly in the| ;
SF3 Internal Limit . . Joint (each)
safety setup port of the Ul where you can enter volues. It is @ means of safety-rated soft axis

[softaxis | =~ o )
limiting and space limiting, according to 150 10218-1:2011, 5.12.3.

limiting)

Joint Speed | Exceeding a Joint Speed limit results in a Cat 0 stop® per IEC 60204-1. Each joint can have its own
Limit limit.

SF4 Internal Joint (each)

! Communications between the Teach Pendant, controller, & the robot arm (between joints) are SIL 2, according to IEC 61784-
3. Any failure will be detected within 16ms. See NOTES
2 Estop validation: The Estop button is evaluated within the Teach Pendant, then communicated® to the safety controller by SIL2.

To validate the Teach Pendant Estop functions, press the Estop button and verify an Estop results. See Estop Output for information
about Estop I/0.
3 Stop Categories according to IEC 60204-1 (NFPAT9)
# Category 0 and 1 result in the removal of drive power, with Cat 0 being IMMEDIATE and Cat 1 being a controlled stop (decel-
erate, then power removal). Estop is either Cat 0 or Cat 1. As an exception, Estop can result in a Cat 2 stop.
® Category 2 is a stop where drive power is NOT removed. Category 2 stop specifications are defined in IEC 60204-1, while 551
and 552 are defined IEC 61800-5-2.
4 Emergency Stop response time: Selecting Estop results in having both PLd Cat 2 and PLd Cat 3 Estops. It is an integration decision
whether the PLd Cat2 or PLd Cat3 response time is used for calculating the stopping distance. Typically, the protective stop stopping
time is intended for protective purposes.
3 Stop Categories according to IEC 60204-1 (NFPAY9)
® Category 0 and 1 The drive power is removed, with Cat 0 being IMMEDIATE and Cat 1 being a controlled stop (decelerate,
then power removal). Estop must be either Cat 0 or Cat 1.
® Category 2 The drive power is NOT removed. Category 2 stop specifications are defined in IEC 60204-1, while 551 and $52
are defined IEC 61800-5-2.
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E.1 1. tablazat

TUV NORD safety e What is
. Internal? . Description
Certified SF Function controlled?
Limits the set of allowed Joint Speeds. It is in the Teach Pendant’s safety sefup where you can enter|
values.
It can be used to limit fast joint movements, for instance to limit risks related to singularities.
Joint Torgue| Exceeding the joint torgue limit results in a Cat 0 stop {per IEC 60204-1). This is not accessible to .
5F5 Internal . A R o ) Joint {each)
Limit the user as it is a foctory setting, part of the force limiting safety function.
Moniters the TCP position and orientation. Any viclation of a safety plane or TCP Poze Limit results)
TCP P ina Cat 0 stop3 (IEC 60204-1). This safefy function consists of two parts: (1) The safety planes which)
ose
SF6 Internal Limit limit the possible TCP positions by providing TCP inclusion/exclusion zones, and (2} The TCP TCP
orientation limit, which has an allOWed direction and a tolerance. When a limit {plane or TCP
pose) is violated, a Cat 0 stop is initiated.
TCP Speed ) - :
SF7 Internal Limit Exceeding the TCP speed limit results in a Cat 0 stop® (IEC 60204-1). TCP
imi
S8 Int I TCP Force |Exceeding the TCP force limit results in a Cat 0 stop® {(IEC 60204-1). Limits the external clamping| TP
nterna
Limit force exerted by the robot. See also Joint Torgue Limit (SF5).
Momentum | Exceeding the Momentum Limit results in a Cat O stop? (IEC 60204-1). The Momentum Limit is)
SF9 Internal . o ] ) i Robot Arm
Limit useful for limiting tronsient impacts ond affects the entire robot arm.
Exceeding the Power Limit results in a Cat O step® (IEC 60204-1). This function monitors the)
. ..|mechanical work {sum of joint torgues times joint angular speeds) performed by the robot. This
SF10 Internal | Power Limit ) ) . . Robot Arm
gffects the current to, and the speed of, the robot arm. This function dynamically limits the
current/torgue but maintain the speed.
When configured for Estep cutput and there is an Estop condition (see 5F1), the dual outputs are|
Internal as R o External
R UR Robot |LOW. If there is no Estop condition, dual outputs are HIGH. Pulses are not used but are tolerated. R
a function connection to
SF11 ith dual Estop For the integrated functional safety rating with an external Estop device, add the PFHd of the UR| logic &/
wi ua ogic &for
Output | Estop function (5F0 or 5F1) to the PFHd of the external logic (if any) and its compaonents (e.q. Estop! g.
outputs equipment
pushbutton).®
Internal as | UR Robot |Whenever the robot is moving, the dual Digital Outputs are LOW. Outputs are HIGH when the External
SF12 a function Moving: |robot is not moving. The functional safety rating is for inside the robot. The integrated functional| connection to
with dual Digital |sofety performance requires odding this PFHd to the PFHd of the external logic (if any) and its) logic &for
outputs Output  |components. equipment
UR Robot |Whenever the robot is STOPPING (i.e., in the process of stopping or in a stand-still condition) the
Internal as o . . ) External
R Not duzl Digital Qutputs are HIGH. When outputs are LOW, robot is NOT in the process or stopping| .
a function . K . . . X . s connection to
SF13 ith dual stopping: [and NOT in a stand-still condition. The functional safety rating is for inside the robot. The logic &/
! ua Digital |integrated functionol safety performance requires adding this PFHd to the PFHd of the externa, Dg'_c or
outputs o . equipment
Output |logic (if any) and its components.
UR Robot o .
Internal as Reduced Whenever the robot is in Reduced Mode, the dual Digital Outputs are LOW. See Robot Reduced External
educe:
SF14 a function Mod Mode below. The functional safety rating is for inside the robot. The integrated functional safety| connection to
ode:
with dual Disital performance requires adding this PFHd to the PFHd of the external logic {if any) and its logic &for
outputs e compaonents. equipment
Qutput
Internal as | UR Robot External
R Whenever the robot is NOT in Reduced Mode, the dual Digital Qutputs are LOW. The functiona, .
a function Mot o i . . . connection to
SF15 ith dual Reduced safety rating is for what is within the UR robot. The integrated functional safety performance, logic &/
i ua educe requires adding this PFHd to the PFHd of the external logic (if any) and its components. ogl.c or
outputs Mode: equipment

¢ Estop validation: The Estop button is evaluated in the Teach Pendant, then communicated! to the safety controller by SIL2

communications. See Communications and Safety Functions on page 10. To validate the Estop function, press the Teach Pendant

Estop button and verify an Estop results. See footnote 13. The connection from the Teach Pendant to the safety controller is by

safety communications according to SIL 2 (See page 10). See Estop Output for information about Estop 1/0.
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TUV NORD safety . What is
- Internal? . Description
Certified SF Function controlled?
Digital
Output
Internal Reduced Mode is initiated by a safety plane/boundary {starting at 2cm of the plane) or by use of|
Robot Logic and an input to initiate (will achieve reduced settings within 500ms). When the external connections|
Reduced Oufputs, Reduced |are LOW, Reduced Mode is initiated. Reduced Mode means that ALL Reduced Mode limits are| Robot Arm
Mode with Dual | Mode Input | ACTIVE. Reduced Mode is not a safety function, rather it is a state affecting the setfings of the
Inputs (1 following safety function limits: SF3 Joint Position, $F4 Joint Speed, 5F6 TCP pose limit, 5F7 TCP
through 4) speed, SF8 TCP force, SF9 Momentum, and SFI0 power.
Internal
Logic and
Safeguard Outputs, | Safeguard |When configured for Safeguard Reset and the external connections transition from LOW to HIGH,| Robot
Reset with Dual | Reset Input | the safeguard stop RESETS. Safety input to initiate a reset of safeguard stop safety function 5F2.
Inputs (1
through 4)
External Three- When the external Enabling Device connections are LOW, a Safeguard Stop (SF2) is initiated.
. i o Recommendation: Use with a mode switch as a safety input. If @ mode switch is not used and
Enabling Enabling Position . ~ B
Device Device as Enabling connected to the sa.fe_ry inputs, then the roboi.' mode _wr.f.l' i:re determme_d by the Teach Pendant. If] Robot
. . the Teach Pendant is in Run Mode—the enabling device will not be active.
input to UR Device . i B 3 i o .
Robot logic INPUT ® Programming Mode—the enabling device will be active. Possword protection is available to
change modes.
External
Mode R i o o
Switch When the external connections are LOW, Operation Mode {running) is in effect. When HIGH, it is
Mode using dual Mode Programming or Teach Mode. Must be used with an Enabling Device as a safety input. When in|
selection Inputs (1 switch Teach/Pragram Mode, the switch r'n;_mt.s f:rre HIGH, and enabling device is .requa'red. Wff'ren in Robot
through 4) INPUT Teach/Pragram Maode, the TCP Speed is limited to 250mm,/s. The speed can be increased using the|
and Teach Pendant “speed-slider,” but upon activating the enabling device, the speed limit resets to)
R 250mm,/s.
internal
logic
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E.2 2. tablazat

Table 2: Compliance and ISO 13849-1 Functional Safety Information * *

. IEC 61800-5-2 Stop:
TUV NORD Limits or USER L
. . . Stop Category per power to switching PFHd
Certified Safety Function configuration or ) X PL | Cat
. IEC 60204-12 devices retained for UR 3/5f10
SF Factory Setting
Category 2 Stop
Emergency Stop 29 10.11,12.15.12 _
Cat 1 Stop 524ms time-delay 4.38E-8
SFO There ore two separate Emergency No o NA d 3
) before Cat 0 Stop is initiated See 10
Stop safety functions: 5F0 and 5F1
Emergency Stop 11.13.14 551 15 when at 551
X Cat 1 Stop when af 551 X 3.16E-07
SF1 There are two safety functions: 5F0 No . o standstill, d 2
standstilf, Cat 0 Stop initiated o Seeld
& SF1 Cat 0 Stop initiated
Safeguard Stoj
SF2 & . P No Cat 2 552 15 d 2 | 3.15E-07
(Protective Stop)

7 All safety functions are individual safety functions.

& MTTFd is limited to 100 years by 1SO 13849-1. The actual MTTFd values are greater than 100 years. For all safety functions,
the DCavg is 90%.
¢ Stop Categories according to IEC 60204-1 (NFPA79).
» Category 0 and 1 result in the removal of drive power, with Cat 0 being IMMEDIATE and Cat 1 being a controlled stop before
removal of power. Estop is either Cat O or Cat 1.
» Category 2 is a stop where drive power is NOT removed. For Category 2 stops, specifications are defined in IEC 60204-1,
while 551 and 552 are defined IEC 61800-5-2.
¥ Emergency stop safety functions: MTTFd, DCavg and PFHd uses fault exclusion in accordance with 1S0 13849-1 due to use of
direct acting contacts. If fault exclusion were not used, then the PFHd values would be: SF0: 1.60E-07; SF1: 4.27E-07; SF11: 1.56E-
07.
1 Emergency stop components and safety function complies with IEC 60204-1, IEC 60947-5-1 (direct acting contacts), 150 13850
and 15O 13849-1.
L Communications between the Teach Pendant and the controller, as well as within the robot arm & between joints are SIL 2
for safety data, according to IEC 61784-3. Any failure will be detected within 16ms. See Communications and Safety Functions on
page 10.
13 Estop validation: The Teach Pendant Estop button is evaluated in the Teach Pendant, then communicated? to the safety con-
troller by SIL2 communications. To validate the Teach Pendant Estop function, press the Teach Pendant Estop button and verify
an Estop results. See Estop Qutput for information about Estop 1/0.
4 Emergency Stop response time: From a Teach Pendant standpoint, selecting Estop results in having both the PLd Cat 2 and PLd
Cat 3 Estop. Itis an integration decision whether the PLd Cat2 or PLd Cat3 response time is used to calculate the stopping distance.
15 551 (Safe Stop 1) according to 1EC 615800-5-2
a) Initiates and controls the motor deceleration rate within set limits to stop the motor and initiates the STO function when
the motor speed is below a specified limit; or
b) Initiates and monitors the motor deceleration rate within set limits to stop the motor and initiates the STO function when
the motor speed is below a specified limit; or
c) Initiates the motor deceleration and initiates the STO function after an application specific time delay.
NOTE: This safety function corresponds to a controlled stop in accordance with stop category 1 of IEC 60204-1.
£ 552 (Safe Stop 2) according to IEC 615800-5-2
a) Initiates and controls the motor deceleration rate within set limits to stop the motor and initiates the safe operating stop
function when the motor speed is below a specified limit; OR

URS5/CB3 1-88 Verzié 3.13



E.2 2. tablazat UNIVERSAL ROBOTS

L. IEC 61800-5-2 Stop:
TUV NORD Limits or USER o
. . . Stop Category per power to switching PFHd
Certified Safety Function configuration or B K PL | Cat
. IEC 60204-12 devices retained for UR 3/5/10
SF Factory Setting
Category 2 Stop
Mode Input & /O
. Mode switch INPUT P ‘[‘ Cat 2 582 18 d 2 | 3.15E-07
Selection Configuration
NOTES:

All safety functions are individual safety functions. The UR safety controller has two microprocessors
for monitoring incoming inputs, logic, and communications.
Stopping times of the SFO and SF1 Emergency Stop safety functions:

SFO has a functional safety rating of PLd Cat3. This means the worst-case stopping time is 1250ms,
even if all joint safety monitoring failed at the same time, at full speed, and after 524ms.

SF1 has a functional safety rating of PLd Cat2 with a maximum stop time of approximately 300ms
for UR3 and 400ms for UR5/UR10 (see the User Manual for information). The application stop
time can be reduced depending on the application’s safety limits (SF3, 4, 6, 7, 8, 9, 10) settings
and the use of the stop time information provided in the manual. From a Teach Pendant stand-
point, selecting Estop results in having both a PLd Cat 2 and PLd Cat 3 Estop.

SF2 has a functional safety rating of PLd Cat2 with a reliable (see functional safety information)
and realistic maximum stop time of approximately 300ms for UR3 and 400ms for UR5/UR10.
See the User Manual for specific information. The application stop time can be reduced de-
pending on the application’s safety limits (SF3, 4, 6, 7, 8, 9, 10) settings and the use of the stop
time information provided in the manual.

It is an integration decision whether the Protective Stop (PLd Cat2) or the Emergency Stop (PLd

Cat3) response time is to be used for the calculation of the stopping distance. Since the Emergency

Stop is not considered a safeguard, it is typically recommended to use the Safeguard Stop (Protec-

tive Stop) stopping time.

Communications and Safety Functions:

Communications between the Teach Pendant and the controller, as well as within the robot arm

& between joints are SIL 2 for safety data, according to IEC 61784-3. Any failure will be detected

within 16ms. Some diagnostics require filtering of data to avoid false positives. In these cases, the

detection of a fault can range from 8 to 25ms. Depending on the safety function and its diagnostics,
fault detection is between 16ms and 33ms. It is recommended to use 33ms, due to the detection
variability.
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Del 11

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

o Fail 04:05:12 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

@ 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.
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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 © 2009-2020, 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.
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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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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.

CB3
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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 04:05:13 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 04:05:14 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 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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UNIVERSAL ROBOTS 10.12 Hatarok

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.

Q Fajl 04:05:17 CCCC 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 A
@ L] Safety plane 1 D
Valtozok Safety plane 2 Bj
MODBUS Safety plane 3 l:l
;
Safety plane 4
Funiccick SR [©]
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.
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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

d Fajl 04:05:20 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
@ D] 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 04:05:21 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 © 2009-2020, 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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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-
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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.

CB3

1I-26 Verzi6 3.13



11.3 PolyScope programozasi feliilet UNIVERSAL ROBOTS

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.

Q Fajl 04:04:03 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.
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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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@ Fajl

Program rTeIepités rMozgés 110 | Naplo \

Képernyon megjeleno kifejezésszerkesztok

04:04:10

cccc @

= &
[ <névtelen>

= Beallitas

= Varakozas

o Kilépes_1
52 Lehalmozas

o StartPos_1

¢V irany

° FromPos_1

@ ToPos_1
¢V ValogatasSorreng

o StackPos_2

= Bedllitas

= \drakozas

Parancs rGrafika rSzerkezet rvéltozék |

| Kijelolés

Valtozo

Kijeldli a kivalasztott valtozot a kifejezes értekével.

Kifejezés

s ]

|va r2

Atnouazac 000

l~| =

2 *foree()|

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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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.
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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. ] 04:04:16 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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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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11-36 Verzi6 3.13



13.21/0 lap UNIVERSAL ROBOTS

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

Q Fajl 04:04:48
[ 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 5.3. fejezetben kertilnek lefrdsra.

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 04:04:48 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 04:03:53 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

04:04:37 CCcC O

Program | Telepités | Mozgas | 110 | Napl6 |

TCP konfiguralas
Talapzat

I/O beallitasa

@ 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 04,0431 CCCC O
Program | Telepités rMozgés 1/0 | Naplé ‘
CP konfiguralas Szerszam kozéppontja
Talapzat
Elerhetd TCP-k:

1/O beallitasa TCP |,| -
@ EIEEREET) X | 0.0| mm | Atnevezés | ® .
Valtozok - mm {7

I |

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

g o — 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
Betiltés/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

@ Fajl 04:04:31 CCcCC O
Program | Telepités rl‘-"lozgés I/O | Naplo |

TCP konfiguralas Szerszam kozéppontja

Talapzat

1/0 beallitasa TCP helyzetének tanitasa

@ 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 04:04:31 CCCC O
Program | Telepités rMozgés 1/0 [ Napld \
TCP konfiguralas Szerszam kozéppontja
Talapzat
1/0 beallitasa TCP tajolasanak tanitasa
@ Biztonsag @ Nincs kivalasztott funkeié
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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UNIVERSAL ROBOTS 13.7 Telepités — Talapzat

FIGYELMEZTETES:
Hasznalja a helyes telepitési bedllitisokat. Mentse és toltse be a
telepit6fajlokat a programmal.

13.7 Telepités — Talapzat

 Fajl 04:04:34 CCccC O

Program | Telepités rl‘-"lozgés 1/0 [ Mapld |
TCP konfiguralas Robot szerelese és szog

alapzat :!-
I/O beallitasa

@ Biztonsag ‘-'1
Valtozok 1
MODBUS

Délés
Funkciék L &
Lagy atmenet HSpos
Szallitoszalag kivetése |-.' 4
. -

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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13.8 Telepités — 1/0 beallitasa UNIVERSAL ROBOTS

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 04:04:34 CCCC O
Program | Telepités rMozgés 1/0 [ Napld \
TCP konfiguralas —
éze
Talapzat |Dig\té|is |v|
/O beallitasa
Bemenet Kimenet
@ Biztonsag DI[o] digital_in[0] = Do[o] digital_out[0] =
Valtozok DI[1] digital_in[1] _ % DO[1] digital_out[1] Prog-Running |
DI[2] digital_in[2]  Start-Prog Do[2) digital_out[2]
RECHS DI[3] digital_in[3] Stop-Prog — Do[3)] digital_out[3] T
Funkciok Dif4] digital_in[4] Do4] digital_out[4]
o DI[5] digital_in[5] DO[5] digital_out[5]
Lagy atmenet
2 DI[6] digital_in[&] DO[B] digital_out[6]
Szallitoszalag kdvetése DIf7] digital_in[7] El 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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UNIVERSAL ROBOTS 13.8 Telepités — 1/0 beallitasa

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 UNIVERSAL ROBOTS

13.9 Telepités — Biztonsag

Ldsd: 10. fejezet.

13.10 Telepitési — valtozok

Q Fajl 04:04:35 CCCC O
Program | Telepités rMozgés /0 | Naplé \
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Telepitesi valtozok
Talapzat

Valtozs = | Eriek
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altozok

MODBUS

Funkcick

Lagy atmenet
Szallitoszalag kidvetése
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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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UNIVERSAL ROBOTS

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
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MODBUS kliens 1/O beallitasa

’T

10.0.0.2
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o ‘ 0‘ ‘Regiszterkime... ‘vH 18‘ ‘MODBUS_I ‘ =
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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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13.11 Telepités — MODBUS kliens I/O beallitasa UNIVERSAL ROBOTS

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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UNIVERSAL ROBOTS 13.11 Telepités — MODBUS kliens I/O beallitasa

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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13.12 Telepitési — funkcidk UNIVERSAL ROBOTS

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.
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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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Mozgatas ide H E pont modositasa

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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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
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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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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. Tovabbd a fékek automatikusan nem engedhet6k 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
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10 @ramerdsség 0 A 2. csuklo Rendben 0,0V
Eszkdz arameréssége Om& | 3 csuklé Rendben e 0,0V
(9 2020-03-26 04:04:49 Ay Torlés &4 Diagnosztikai fajl
9 I

A 2020-03-26 04:03:09.468 RobotInterface C10280: Nincs valddi robot csatlakoztatva - Szimulalé robot -

A 2020-03-26 04:03:20.424 RobotInterface C10240: Nincs valédi robot csatlakeztatva - Szimulalé robot
A 2020-03-26 04:03:45.169 RobotInterface C102A0: Nincs valédi robot csatlakeztatva - Szimulalé robot

L]

Robot egészsége A képernyd felso felén jelenik meg a Robotkar és a Vezérlédoboz . A
képerny® bal oldaldn taldlhatok a Vezérlédobozzal kapcsolatos informdcidk, mig a képernyd
jobb oldalan jelennek meg a robotillesztéssel kapcsolatos informéciok. Mindegyik illesztés in-

formadcidkat jelenit meg a motor és az elektronika hémérsékletérdl, az betoltésérol és a fesziiltségrol.

Robotnaplé Az iizenetek a képernyd also felén jelennek meg. Az els6 oszlop kategorizélja a
naplébevitel silyossdgat. A masodik oszlop mutatja az tizenetek érkezési idejét. A kovetkezd
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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 kovetheté nyomon és exportalhato:

e Hiba

Bels6 PolyScope kivételek
Védé leallas

Kezeletlen kivétel a URCap-ben
¢ Megsértés

Az exportalt jelentés tartalmaz egy felhaszndl6i programot: egy telepitést és egy listat a fut6
szolgéltatdsokrol.

Hibajelentés Részletes édllapotjelentés érhetd el, amikor a papirkapocs ikon megjelenik a naplésavon.
e Vilassza ki a napléséavot, és érintse meg a Jelentés mentése gombot, hogy a jelentést USB-
meghajtéra mentse.

¢ A jelentés menthets, mikézben a program fut.

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

13.16.2 Miszaki tamogato fajl

A jelentés fajl olyan informadciékat tartalmaz, melyek segitenek diagnosztizalni és reprodukalni
a problémakat. A f4jl a korabbi robothibdk feljegyzéseit tartalmazzak, illetve az aktudlis robot-
konfiguracidkat, programokat és telepitéseket. A jelentés f4jl kiils6 USB meghajtéra menthetd.
A Naplé képerny6n érintse meg a Tamogaté fijl pontot, és kovesse a képernyén megjelend
utasitdsokat a funkci6 eléréséhez.

MEGJEGYZES:
Az exportalasi folyamat akar 20 percig is eltarthat az USB me-
ghajto sebességétol és a robotfajl-rendszerbdl 6sszegyfijtott fajlok

méretétdl fiiggden. A jelentés szokasos zip fajlként kertil mentésre,
amely nem jelszéval védett, és a miiszaki tdmogatdsnak val6
kiildés el6tt szerkeszthetd.
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13.17 Betoltés képernyo

Ezen a képernydn kivalaszthatja, hogy melyik programot t6ltse be. Ennek a képerny&nek két
verzidja van: egy hasznalando, amikor csak betolteni és végrehajtani szeretne egy programot,
egy pedig, amikor ténylegesen szerkeszteni szeretne egy programot.

MEGJEGYZES:

USB-meghajtérél nem javasolt programot futtatni. USB-
meghajton tarolt program futtatdsahoz el6szor toltse azt be, majd
mentse a helyi programok mappédban a Mentés masként... gom-
bbal, a F4jl meniiben.

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,
nem hagyhatja el a felhasznal6 a konyvtarszerkezetet, amely a programok mappatol csokken.

A felhasznél6 lemehet egy alkonyvtarba, de nem juthat a programok mappanél magasabbra.

Ezért az 6sszes programot a programok mappaba és/vagy almappakba kell tenni a programok
mappa alatt.

Képernyo elrendezése

Program betoltése O
Aktualis kényvtar: ‘fhome!dcckerfstagingfprograms |v| | fir || & |
[ 7 2BcDE.urp
D StartABCDE.urp
Fajinév: | |
Szlro: |Uni\.rersal Robots programfajlok |V|
| Megnyitas | | Meégse |

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

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

Egy mappanevet vélasztva a listdban, a betoltés parbeszédablak megvaltozik arra a konyvtara,
és megjeleniti a f4jlkivalasztasi tertileten (14sd: 13.17).
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Fajlkivalasztasi terlilet A parbeszédablak ezen teriiletén a tényleges teriilet tartalma jelenik
meg. A felhasznédlonak lehet6séget ad, hogy egy kattintdssal a nevére kivalasszon egy f4jlt, vagy
kétszer kattintva a nevére megnyisson egy fajlt.

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

Fajlsziiré A fajlsztirével sztirhet6k a megjelenitett fajlok, hogy a kivant fajltipusokat tartal-
mazza. Biztonsagi fajlokat véalasztva a féjlkivalasztasi tertileten a legutolsé 10 mentett verzi6 je-
lenik meg mindegyik program esetében, ahol a(z) . 0140 legtjabb, a(z) . 01d9 pedig a legrégebbi.

Fajl mez6 Itt az éppen kivalasztott fajl lathato. A felhasznélonak lehetésége van kézzel me-
gadni egy fajl nevét, ha a billentyf{izet ikonra kattint, a mez& jobb oldaldn. Ezzel eléugrik
egy képernyén megjelend billentytizet, ahol a felhasznalé megadhatja a fajlnevet kozvetlentil

a képerny6n.

Megnyitas gomb A Megnyitds gombra kattintva megnyilik az aktudalisan kivalasztott f4jl, és

visszakertil az el6z6 képernyére.

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

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

tlentil a programmappaba.

e 5ziil6: Felfelé mozog a konyvtarszerkezetben. A gomb nem engedélyezett két esetben:
amikor az aktudlis konyvtar a legfels6 konyvtdr, vagy ha a képerny6 korlatozott médban

van és az aktudlis konyvtar a programmappa.
* Menjen a programmappaba: Menjen a kezd&lapra

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

Q Fajl 04:03:53 CCCC O
Futtatas | Mozgas | /0 | Naplo |

UNIVERSAL
ROBOTS

Waltozdk
Valtozd = Erték

Program: ABCDE

Allapot: Leallitva

Id6: 0000d00h00mM41.104s

L3

Ez a lap nagyon egyszerti médjat nydjtja a robotkar és a vezérl6doboz mtikodtetésének, néhany
lehetséges gombbal és opcidval. Hasznos lehet a PolyScope programozas részének jelszévédelmével
kombindlni (14sd: 15.3), hogy a robot olyan eszkozbe kertiljon, amely kizarélag elére
megirt programokkal futhat.

Tovéabba ezen a lapon betolthetd és elindithaté automatikusan egy alapértelmezett program
egy kiils6 bemeneti jel szélatmenete alapjdn (14sd: 13.15). Egy alapértelmezett program
automatikus betdltése és inditdsa kombindacidja és az automatikus inicializdlds bekapcsoldskor
példaul hasznalhat6 a robotkar masik gépbe integralasdhoz.
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@ Fajl

Program rTeIepités rMozgés 110 | Naplo \

04:04:02

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

@ Fajl

04:04:02

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.
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14.2.2 Program végrehajtasanak jelzése

& Fajl 04:04:01 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 04:04:50 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 | /s?
o Megkozelite
o PatternPoin
= Bedllitas
= \arakozas
o Kilepes_1 i
+o Lehalmozas Utpont hozéadasa ) I
o StartPos 1 Visszaallitas
¢ Irany
o FromPos_1
o ToPos 1
¢ ¥ 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 04:04:50 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.
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o sarok3_1 [
o sarok4_1

¢ ¥ PalletSequenc|
o Megkdzelite
o PatternPoin
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= Varakozas

o Kilépés_1 Vélassza ki a tdjolas madjat, amelyik a kiirhoz viszonyul
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1 Il I*]
Ris > ]
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14.4 Parancs: Mozgas UNIVERSAL ROBOTS

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

Slika 14.1: Egy mozgas sebességprofilja.

Time

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

04:04:58

cccc @

Program rTeIepités rMozgés 1/0 | MNaplé |

Parancs

=névtelen=

= Inic. valtoz... |~ |
W Robotprogram
W valtas ...
-V Move/
o Utpont 1
¢ V¥ MoveP
o
9V CircleMove
o ViaPoint_1
o Végpont_1
= Beallitas | =
§ os Rakiap
9 ¥ Mintazat: Nég!
o sarokl_1

Utpont

rGrafika rSzerkezet r\féltozék |

T
Utpont_2
, |
". ‘

Utpont beallitasa ‘

Tartas szerkesztése ‘

o sarok2_1 ‘ M

o sarok3_1

ozgatas ide |

o sarok4_1
¢ ¥ PalletSequenc|
o Megkdzelite

Halado opcidk

o PatternPoin @ Osztott stmeneti sugar hasznalata
= Beallitas . . a
= VErakozas O Atmenet sugarral G Eszkézsebesség
o Kilépes_1 Eszkiz gyorsulasa
¢ Lehalmozas °
o StartPos_1 Osztott paraméterek hasznalata
V ira — EE Utpont hozaadésa
7V rany S L [ 29 Jow
[] Il [»] = Utpont torlése Hozzaadas Eddig, amig
Q@] <> |
O Szimulacia

o Valddi robot

‘ €@ Elozo H Tovabb = |

Sebesség =——=1 _J100%

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, hog

y belépjen a Mozgds képernyére, ahol meghatarozhatja 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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14.5 Parancs: Rogzitett utpont UNIVERSAL ROBOTS

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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UNIVERSAL ROBOTS 14.5 Parancs: Régzitett utpont

® 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.
/// \\
! \\
we_l I We_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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14.5 Parancs: Rogzitett utpont UNIVERSAL ROBOTS

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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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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14.6 Parancs: Relativ utpont

14.6 Parancs: Relativ utpont

9 Fajl
Program | Telepités | Mozgas | 110 | Napl6 |
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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 178,7 ©

| 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
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‘ € 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 04:04:59 CCCC O
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@ 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

Q Fajl 04:04:25 CCCC O
Program | Telepités | Mozgas | 110 | Naplo |
=névtelen= Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
=TE e -
= Ledllit ] -
= Eldugras Ira ny
= ddzitd 1 A robot a a kijelélt funkciohoz viszonyitva linearis jelleglen mozog
¢ ¥ Movel
¢ W Irany: Alap X+
= Eddi i
g Furkcio Irany

¢V Hurok

= <iires= @ kozss funkciét hasznal o
E Parancssor o
=var_2:=2 * force() 4 @ 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_3
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.

CB3

11-80 Verzi6 3.13



14.9 Parancs: Eddig UNIVERSAL ROBOTS

Q Fajl 04:04:26 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_3
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

Q Fajl 04:04:06 CCCC 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 (@ Varakozas |<An.bemene.‘. |v| ‘ | |
° Kilépes_1
Lehalmozas
@ StartPos 1 | @ varakozas | |

BV Irany
@ FromFos_1
@ ToPos_1

# V ValogatasSorrend
o StackPos_2
= Bedllitas
= Vdrakozas
0 Kilgpés_2

P Varakozas

v Mappa |

-

T — v
Q@] <> ]

gf{gg::iﬂgot EE@D Sebesség =———1_100% ‘ 4 Elozo H Tovabb = |

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 os0a0s  €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_1 |
PV lrany (@ Lépésenkénti telepités valtozéja egyesével: |<Vé|tozé:- |v|
o FromPos_1
@ ToPos_1
-V ValogatasSorrend [ Teljes hasznos terhelés beallitasa
o StackPos_2
= Bedliitds [] Aktiv TCP hasznalata sllypontként
= Varakozas
o Kilépés_2
B \Varakozas [] TCP beallitasa ‘ |
v Mappa |
= oG bl
4 il |
Q@] <> |

Q sumiics 1] [ M| sebesseq o0 _®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 konfiguraldsaval kapcsolatos tovébbi informacidkért (1dsd: 13.6).

14.12 Parancs: Elougras

& Fajl 04:04:07 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 Az alabbi Uzenet jelenik meg a képernydn, és var, hogy a felhasznals
V Mintazat megnyomja az OK gombot.

¢V PalletSequence
o Megkézelités_1 |
o PatternPoint_1
= Beallitas Elougro ablak megtekintése
= Varakozas
o Kilépes_1

52 Lehalmozas

o StartPos_1 Elugras tipusa:

-V Irdny )
o FromFos_1 Q@ Uzenet
@ ToPos_1

¢V ValogatasSorreng

@ Figyelmeztetés

o StackPos_2 ] ;

= Bealitas L

= \drakozas

o Kilépés_2
= Varakozas

‘Q”“| | - > | [l Program végrehajtdsénak ledllitdsa ennél az eldugré ablaknal

Q cxmuacts [0 ][ ] sebesseg =———Cnoo [ @Ei0z0 || Tovabb % |

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 04:04:07 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_1
¢V Irdny
o FromPos_1
@ Tofos_1
¢ ¥ ValogatasSorreng
o StackPos_2
= Beallitas
= Varakozas
o Kilépes_2
= 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 04:04:07 CCcCC 0
Program rTeIepités rMuzgés I/O | Naplo |
=névtelen= Parancs rGrafika rSzerkezet rvéltnzék |
'V MoveS -
o Utpont_1 — . -
7 Move) Megjegyzés
o Utpont 2
= Beallitas
o Raklap . . .
T Mintszat Adjon meg megjegyzést:

¢V FalletSequence |
o Megkézelités_1
o PatternPoint_1
= Beallitas
= Varakozas
o Kilépés_1
Y2 Lehalmozas
o StartPos_1
¢V irany
@ FromPos_1 |
o ToPos_1
¢ ¥V ValogatasSorreng
o StackPos 2
= Bedllitas
= Varakozas
o Kilepes_2
= 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 04:04:07 CCCC 0

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

W Movel
o Utpont_1 Mappa . o
T Move/ Egy mappa egyszerlen programsorok gyljteménye.
o Utpont_2
= Beallitas
e Raklap Adjon meg a programfaban megjelenitendd szdveget:
V Mintazat
¢V PalletSequence
o Megkézelités_1
o PatternPoint_1
= Bedllitas
= \drakozas
o Kilgpés_1
s Lehalmozas
o StartPos_1 |
¢V Irany
o FromPos_1
o ToPos_1
¢ ¥ ValogatasSorreng
o StackPos_2
= Bedllitas
= Varakozas
o Kilepes_2
= Varakozas
W Mappa —

= e il
4]

= — Mappa

I [ ¥ [l 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 04:04:08 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_1
¢V irany
@ FromPos_1 @ Mindig hurok
o ToPos_1
¢V ValogatasSorrend (@ Hurok X-szer;

o StackPos_2 . ) o
= Besllitds Hurokszam Valtozo neve

oo I — s
o Kilepés_2 -

= 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 04:04:12 CCCC O

Program rTeIepités rMozgés 1/0 | MNaplé |
E‘ =névtelen= Parancs rGrafika rSzerkezet r\léltozbk |
T StartPos_L -
¢V Irany

o FromFos_1 H a
@ ToPos_1

¢ ¥ ValogatasSorre|

Az adott szenzor bemenete vagy programvaltozé allapotatdl fliggéen a kivetkezd sorokat

° StackFos_2 végrehajtjék.
= Bedllitas

= Vdrakozas Ha

o Kilgpes_2

= 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

# WV Ha
) | Elself hozzaadasa || Elself eltavolitasa |
el | a | [ Meanasmangina
&l -
gi::';::arzsot EEE Sebesség =—=={_J100% ‘ 4 Elozd 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

Egy alprogram megtart programrészeket, melyek tobb helyen sziikségesek. Egy alprogram le-

@ Fajl

04:04:11 CCCC 0

Program rTeIepités rMozgés 1/0 | Naplé ‘

= 5
=névtelen=

o StartPos_I
¢V irany
@ FromPos_1
o ToPos_1
¢V ValogatasSorr
o StackPos_2
= Bedllitas
= \@rakozas
o Kilepes_2
= Varakozas
V Mappa

-

= Megje
= Leallit
= Elgugras

= jddzitd_1

¥ Movel

¢ W irany: Alap X+

= Fddig
W Hurok
= <(ires>

B Parancssor

-

-

P Hivés- Alprogram_1
¢V Ha

= =

=vyar 2:=2 *force()

F Alprogram
i vl

1
Q] <> |

Parancs rGrafika rSzerkezet rvéltnz()k |

Alprog ram 1 Atnevezés

Egy alprogram mutathat egy fajlra a lemezen vagy azt tartalmazhatja ez a
program,

Alprogram-fajl

<Mincs fajl kivdlasztva>

Fajl betéltése

| Alprogram mentéese || Alprogram torlése

[ Tartsa naprakészen az alprogram fajljat ezel a programmal

[]Alprogram fa elrejtése

@ szimulacié i
@ vacaironor (IS4 [ ] W] sebesscg ——Cproon

| 4 Elozod || Tovabb = |

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 04:04:12 CCCC 0

Program rTeIepités rangés /O [ Napld |
<névtelen= Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
T StartFos_I =
¢V Irdn | 0 o o
o Fromeos 1 Alrutin hivasa
o ToPos_1
¢V ValogatasSorre|
o StackPos_2
= Beallitas
= Varakozas
o Kilgpes 2
= Véarakozas
bW Mappa
= <(ires:

Walasza ki, melyik alrutint hivia be ennél a pontnal a program végrehajtasakor.

|Alprogram_1 |v|

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

Alprogram_1 -
4] Iil [ ¥]

R[> ]
Q vavaronot 1] B[] sobesstg et Leeen || nan® |

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

14.19 Parancs: Kijelolés

d Fajl 04:04:11 CCCC 0

Program rTeIepités rangés /0 [ Napld |
=névtelen= Parancs rGrafika rSzerkezet rVéItnzﬁk

= Beallitas -
= Varakozas T LN e Forras H
o Kildpés 1 Kijeloles
Y2 Lehalmozas
o StartPos_1
¢V irany
@ FromPos_1 - - = -
o ToPos 1 |—] Valtozé Kifejezés
v VéIogatgsSorrenc
v StackPos_2 var 2 |-| = | 2 *force()
= Bedllitas
= Varakozas
o Kilepes_2
= Varakozas

Kijeldli a kivalasztott valtozot a kifejezes értékével.

Atnevezés

= Megjegyz
= Ledllit
= Eldugras
= idézitd_1
T Movel
¢V irany: Alap X+ | —
= Eddig

W Hurok

= <lires=>
[E Parancssor
= var 2:=2 *force() B
4] il | ¥]

Q@] <> ]
Qumiics g oTal e e s ]

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

04:04:09 CCCC O

Program rTeIepités rMozgés 110 | Naplo \

= 5
=névtelen=

o PaffernFoint_I
= Beallitas
= \iarakozas
o Kilépés_1
Y Lehalmozas
o StartPos_1
¢V Irany
@ FromPos_1
o ToPos_1
¢V ValogatasSorreng
o StackPos 2
= Bedllitas
= \arakozas
o Kilepes_2
= 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.

Verzi6 3.13
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UNIVERSAL ROBOTS 14.21 Parancs: Esemény

14.21

Parancs: Esemény

@ Fajl 04:04:25 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_3
[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

& Fajl 04:04:25 CCCC 6
Program rTeIepités r Mozgas | /O | Naplo \
=névtelen= Parancs r Grafika rSzerkezet rvéltoz()k |
= Megegyzes -
= Ledllit
= ElSugras =
= iddzitd_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_3
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

& Fajl 04:04:30 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_1
¢ Irany
o FromPos_1 EI Eset |Nincs kijeldlés |V|
o Tofos_1
TV Va'.fograEéSSorrT
< Il [ ]
Q@] <> |
@ ot (el Toi ] worts e [ |t |
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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 |

04:04:08 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_1
¢V irany
° FromFPos_1
@ Tofos_1
¢ ¥ ValogatasSorreng
o StackPos_2
= Bedllitas
= Varakozas
o Kilépés_2
= 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
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14.24 Parancs: Mintazat UNIVERSAL ROBOTS

14.24 Parancs: Mintazat

d Fajl 04,0413 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_1
¢V Irany
o FromPos_1 7 - &o----u
o ToPos_1 Helyzetek négyzetben Neégyzet T
¢ ¥ VélogatasSorre|
o StackPos_2
= Beallitas -
= Vdrakozas
° Kilépes_2
= 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 04:04:23 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_l
¢V Irany
@ FromPos_1

| | @ngs,
Q-3

| E helyzet modositasa |

Mozgatas ide |

¢ ¥V ValogatasSorre| N =

o StackPos_2 -

= Bedllitds

= Vdrakozas i

o Kilepes_2 — % 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.

Q Fajl 04:04:28 CCCC O
Program rTeIepités rMozgés 1/0 | Naplo \
=névtelen= Parancs rGrafika rSzerkezet rvéltozék |
= gozito_1 -
9 ¥ Movel i E P
¢V irany: Alap X+ ro
= Eddig kifejez| i
= Eddig Funkcia |Alap |v|
= Eddig tavols.
¢V Hurok Tipus |Egyszer0 |V|

= <

[ Parancssor
=var_2=2 *force()
[ Hivas- Alprogram_1

¢V Ha .
=< = 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 Eré N gombbal, a Tanit fiiggeleken tesztelheti az
= Varakozas erd madaot,

o Kilépes_ 3 |=
P Alprogram_1

= =

g\i::-;;:arzisut IE"E“E":‘ Sebesség =———_100% | € Elozo || Tovabb = |

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 04:04:13 CCCC O
Program | Telepités | Mozgas [ 110 | Naplé |
=névtelen= Parancs r Grafika rSzerkezet r\léltozék |
P e Raklap o
W Mintazat
¢ ¥ PalletSequenced Ra kla P L R ; ;
o Meghkézalits Egy raklapmlvelet lehetdve teszi, hogy a robot elvégeze ugyanazt a mozgassorrendet és

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_1 = # Opcionalis befejezés utani sorrend, melyet az utolso helyzet utan kell elvégezni.
¢V Irany
@ FromPos_1
o ToPos_1

¢V Valogatassorre|
o StackPos_2
= Bedllitas —
= Varakozas

o Kilepes_2
= Varakozas

= Eldugras
= jddzitd_1
PV Movel
[ |.|| — | ’|_' [ sorrend inditas elétt
‘Q ||“| | - -—- > | || sorrend befejezés utan
Szimulacio ]
g valodi robot EEE Sebesség ===l 100% | €E0zo || Tovabb B |

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

o Fajl

Program rTeIepités rMozgés 110 | Naplo \

04:04:04 CCCC O

= 3
=névtelen=

W Robotprogram
¢V Move/
o Utpont_1

¢V Move)

o (tpont 2
= Bedllitas
+= Raklap

WV Mintazat
¢V Palletsequenc,

-

o PatternPoin

= Bedllitas

= Vdrakozas

o Kilépes_1
<. Keresés

= Varakozas

= Leallit
= Eldugras
= ddzitd_1
¢ ¥V Movel
¢V Irany: Alap X+
= Eddig

o Megkdzelite] __

Parancs rGrafika rSzerkezet r\féltozék |

Keresd tajolast egy
s kiindulasi helyzet és egy d tavolsag ad meg.

Walasszon a halmozas és lehalmozas kozott

Keresési tipus kivalasztasa

Halmozas Lehalmozas
/ } b !

2 i

Ti

G Szimulacia
° Valadi robot

IE"E“E":‘ Sebesség =———_100%

| € Elozd || Tovabb = |

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.

Verzi6 3.13
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UNIVERSAL ROBOTS 14.27 Parancs: Keresés

Lehalmozas
@ Fajl 04:04:05 CCcCC O
Program rTeIepités r Mozgas rlfTr Napld |
=névtelen= Parancs r Grafika rSzerkezet r\féltozék |
W Robotprogram = .
§ 7 Move) Lehalmozas
o Utpont_1
¢ ¥ Move/ Halom kibontasa, vegye ki a darabokat egyesével a halombal,
o Utpont 2 A halmot a kévetkezd paraméterek hatérozak meg: f f
= T - ag
B gei;.fftas s: Kiindulasi helyzat a
§eeRaklap d: Halom iranya
V Mintazat i: Darab vastagsaga
¥V FPalletsequenc| Ii
o Megkdzelite)™
o PatternPoin
= Beallitas
= Vdrakozas
o Kilépes_1
¢ oo Lehalmozas
o StartPos_1
o= W irany
o= 7 ValogatasSorr
= Varakozas A kivetkezd helyzet megtalalhats, amikor:
?
=
= e?”& i Darab vastagsaga Osztott paraméterek
= Eldugras B R
= idéizits_1 i Eszkiizsebesség 250| mm/s
TV Move{_ — | Eszkiz gyorsulasa 1200 mm/s?
o W irdny: Alan X+ . .
<] i 1 1r [] sorrend inditas elétt
[ Sorrend befejezés utan ‘ Visszaallitas alaphelyzetbe |
Q> <> |
Szimulacio o
o . IE”E“E":‘ Sebesség =——{_J100% ‘ € Elozd H Tovabb = |
° valadi robot

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.

CB3
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14.28 Parancs: Szallitoszalag kovetése UNIVERSAL ROBOTS

,
Irany
O Fajl 04:04:05 CCCC O
Program rTeIepités r Mozgas | IJO | Naplo \
=<névtelen= Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
W Robotprogram o
9V Move/ 4
o Utpont 1 Irany ) A
¢ 7 Move/ Az irany a két Utpont TCP-jének helyzete kiziitti vonal adja meg.
o Utpont_2
= Beallitas

<o Raklap []Leallitas ezutan 500,00/ mm

¥V Mintazat B )
¢ ¥ PalletSequenc [ Ledllitas, amikor
o Megkozelits] =
o PatternPoin
= Bedllitas
= \@rakozas
o Kilepes_1
<o Lehalmozas
@ StartPos_1
o Irany

-

-

o= W ValogatasSorr
= Varakozas

Osztott paraméterek

Eszkdzsebesség 10,0/ mm/s
" . .
= Eléugras Eszkiiz gyorsulésa 1200 mm/s
= jddzitd_1
oV Movel _— . P
b T irAny. alan ¥l T | Visszaallitas alaphelyzetbe |
4] ] [ 1]
Q)] <—p |
Szimulacio -
@ o EEIE Sebesség =1 _100% | 4 Elozo || Tovabb = |
0 Valédi robot

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

Q Fajl 04:05:02 CCCC O
Program rTeIepités rMozgés /0 | MNaplé |

=névtelen= Parancs | Grafika rSZerkezet r\féltozbk |
= Inic. valtoz... e a A

W Robotprogram
WV Valtas ...
9V Move/
o Utpont_1
¢V MoveP
o Valtozo
o Utpont_2
¢V CircleMove
o ViaPoint_1
o Végpont_ 1 ——
= Bedllitas
s» Raklap f

¢ ¥ Mintazat: Nég,
o sarokl_1
o sarok2_1

o sarok3_1
o sarok4_1 l-'
¢ ¥ PalletSequenc|
o Megkdzelite
o PatternPoin
= Bedllitas
= \idrakozas
o Kilepes_1
o» Lehalmozas
o StartPos_1 —

I o
Q& <> ] A 4

Q cumuacs [0 [P ] sebesseg =———Cnoox @iz || Tovatb |

H
H

g

-

-

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

Q Fajl 04:04:03 CCCC O
Program rTeIepités rMozgés IO | Naplo \
<névtelen= Parancs | Grafika [ Szerkezet | Valtozok |
W Robotprogram e
= <ures> A programszerkezet szerkesztoje
A csomopont elhelyezésenek beélll'tésa
Beszuras
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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UNIVERSAL ROBOTS 14.32 Valtozok lap

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 04:05:00 CCCC O

Program rTeIepités rl‘-"lozgés 1/0 [ Mapld |
<névtelen= [ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

= Inic. valtoz... |~ | Torlés
W Robotprogram = = T
¥ Valtds . Valtozd = [ Erték
¢V Move/
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_1 —

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 UNIVERSAL ROBOTS

14.33 Parancs: Valtozok inicializalasa

Q Fajl 04,04:29 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_1 Valtozoé Kifejezés
¢ Irany
0 ToPos_1
9V Valogatassorn [ Tartsa meg az értéket az elézé futtatashal
o StackPos 2 ||
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 (marc, 26 2020)

| |

‘ 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 © 2009-2020, 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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UNIVERSAL ROBOTS

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.

CB3
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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.

Verzi6 3.13 11-109 CB3
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UNIVERSAL ROBOTS 15.3 Jelszo beallitasa

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.

CB3
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15.4 Képernyo kalibralasa UNIVERSAL ROBOTS

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 ‘

Verzi6 3.13 II-111 CB3
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UNIVERSAL ROBOTS 15.6 1d6 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 7

‘ Ido beallitasa

‘ Robot inicializalasa

Idé formatum: Walassza ki az aktualis idot:
‘ Képernyd kalibralasa ‘ © 24 oras | + || + || + |

0 12 éras

‘ 04 H 03 H 40 ‘

‘ URCaps ‘
‘ Halozat ‘

Datum beallitasa
‘ Nyelv ‘

\alassza ki a mai datumot:

PR, ‘ 2020. mércius 26, |
Jelszo beallitasa

Datum formatum:
‘ 1da ‘ @ 2020. marcius 26.

(@ 2020.03.25.

‘ Frissités ‘ @ 2020.03.26.

Az Uj beallitasok érvényre juttatdsahoz inditsa djra a PolyScope-ot

‘ Vissza ‘

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 UNIVERSAL ROBOTS

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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15.7 URCaps beallitasa
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Del III

EUROMAP 67 felhasznaloéi feliilet






Ez a kézikonyv az integratornak szél. Fontos informdcidkat tartalmaz a beillesztéssel, progra-

mozassal, megértéssel és hibaelharitassal kapcsolatban.

cUROM P67

European Plastics and Rubber Machinery

A dokumentumban haszndlt roviditések magyarazata az alabbiakban taldlhato.

Rovidités Jelentés
UR Universal Robots
CB Vezérl6doboz
IMM Froccsont6 gép
MAF Ontési teriilet, szabad

A, B, C, zA, 7ZBészC Jelek az EUROMAP 67 kabelen beliil

MEGJEGYZES:
Az EUROMAP 67 csak a 2014 szeptembere utdn gydartott
vezérlédobozokon tamogatott.

VESZELY:

Egy IMM hasznélhat akar 250 V-ot a jelei néhanyan. Ne csatlako-
ztasson IMM-et az EUROMAP 67 feliilethez, ha nem megfelel6en
telepitett a vezérlédobozban; beleértve az 6sszes kotelez6 foldeld
csatlakozast.

Verzi6 3.13 I11-3
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UNIVERSAL ROBOTS 16.2 Toérvény altal szabalyozott megjegyzés

VESZELY:

1. Gy6z8djon meg arrdl, hogy telepitsen egy fényfiiggonyt (bi-
ztonségi eszkoz) a robot és az IMM ko6zé, hogy ily médon az
IMM ne tudja bezarni az o6nt6format, amikor a robot benne
van. Ha ezt nem teszi meg, akkor a robot és az ont6forma
egyarant megsériilhet.

2. Olvassa el és értelmezze ezt a kézikonyvet teljes egészében,
miel6tt kiprébalja az euromap 67 felhasznaléi feliiletet.

16.1

EUROMAP 67 szabvany

Az EUROMAP 67 szabvany ingyenes, és innen letolthet6: www.euromap.org. A UR EURO-
MAP 67 modul a szabvanyban szerepl6 0sszes igénypontnak megfelel, amikor be van kap-
csolva. Amikor kikapcsolja, akkor az EUROMARP 67 szabvany meghatdrozza, hogy minden bi-
ztonsaggal kapcsolatos jelnek mtikddnie kell. Ez veszélyes helyzeteket okozhat, és ellentmond
az ISO 13849-1 és az EN ISO 13849-1 biztonsagi specifikdcidknak. Ezért a UR EUROMAP 67
modul vészledllit6 jelzéseket, MAF jelzéseket nyit meg, illetve az dsszes 1/O jelzést, amikor a
vezérlédoboz ki van kapcsolva.

Az 0sszes opciondlis, gyart6tdl fliggd és tartalék I/0 jelzés tamogatott. Az EUROMAP 67.1
szerinti interfész szintén lehetséges.

16.2

Torvény altal szabalyozott megjegyzés

Az interfészt ugyanazon komponensekkel és alapelvekkel készitették, és ugyanolyan tesztkove-
telmények szerint, mint a vezérlédobozt, és kizardlag a vezérlédobozzal egyiitt vasarolhat6
meg. Az EUROMAP 67 interfész a Hardvertelepitési kézikonyv-ban taldlhaté Egyesitési nyilat-
kozat hatdlya ala esik.

VESZELY:

1. Az IMM nagyon veszélyes gép. Olvassa el és értelmezze
az IMM kézikonyvét. Ha nem integralja a robotot és az
IMM-et biztonsdgosan, az haldlt, stlyos sériilést vagy a gép
karosodasat is okozhatja. A Universal Robots nem tarthat6
felel6snek semmiféle, IMM altal okozott sériilésért (pl. ha egy

robot vagy személy az 6ntéforma mozgasa miatt megsériil).

2. IMM médositasakor az IMM 1 kockazatértékelését kell
elvégezni. A kockazatértékelésnek meg kell fontolnia minden
4j veszélyt és minden meglévé veszélyt, melyek novekedhe-
tnek.

3. Az integrétor felel az IMM-re vonatkoz6 Osszes nemzeti és
regiondlis el6irds betartdsdért. Ez a kézikonyv nem foglalja

Ossze ezeket az el6irdsokat.

CB3
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www.euromap.org

Az alabbi alpont fontos informdcidkat tartalmaz az integrator részére.

17.1 Veészleallito és biztonsagi leallito

A vészledllit6 jelek megosztasra kertilnek a robot és az IMM kozott. Ez azt jelenti, hogy egy
robot vészledllitdsa vészhelyzetben ledllitja az IMM-et is, és forditva.

A biztonsagi leallit6 jelek ([ZA3-2C3] [ZA4-2C4] biztonsagi eszkdzok) biztositjdk, hogy a ro-
bot leélljon biztonsagi okbdl, amikor az IMM-en kinyitnak egy ajtot.

VESZELY:

1. Nem része az EUROMAP 67 szabvdnynak az IMM leéllit4sa,
ha a robot biztonsagi okbdl ledll. Ez azt jelenti, hogy ha a
kezel6 belép (besétal) a robot unkatertiletére, akkor nem tud
belépni az IMM munkateriiletére (vagy elérni azt). (Hacsak
egy biztonsagi eszkdz az IMM-en nem éllitja le biztonsagi
okbdl az IMM-et, amikor a kezel6 belép az IMM munka-
tertiletére (vagy eléri azt)). Ha egy biztonsagi eszkoznek biz-
tonsagi okbdl le kell llitania a robotot és az IMM-et egyarant,
akkor csatlakoztassa azt az IMM-hez.

2. Ha egy harmadik gépet csatlakoztatnak a robothoz a specidlis
,kiils6 vészelallité” bemeneten keresztiil a vezérl6dobozon
[EEA-EEB], akkor csak a robot all le vészhelyzetben, ha a
vészledllité gombot megnyomjak a harmadik gépen, de nem
nyomjik meg az IMM-en.

3. Mindig ellendrizze az Osszes biztonsdggal kapcsolatos
funkcié miikodSképességét. Nézze meg a robot és az IMM
kézikonyvét is a biztonsagi funkcidk el6irdsaira vonatkozodan.

17.2 MAF fényvezeto csatlakoztatasa
Az EUROMAP 67 kdbelben a MAF jel [A3-C3] lehet6vé teszi az ont6forma hatékony mozgasat.

Ovatosan kell eljarni, hogy megakadélyozza, hogy az 6ntéforma bezarédjon, amikor a robot a
gépen beliil van.

Az EUROMAP 67 interfész MAF fényvezetd nélkiil keriil széllitdsra. Ez azt jelenti, hogy a
robot programjdnak hibéja okozhatja azt, hogy az IMM o6nt6forma bezarul és 9sszetori a robo-
tot. Lehetséges azonban egy fényvezet6 csatlakoztatdsa az ilyen balesetek megakadélyozasa
érdekében, ahogy alébb lathats. Egy kategoria! 1 vildgos fliggony vdsdrolhaté néhény szdz
amerikai dollarért (pl. ,,PSEN op 2H-s/1” Pilzb6l).

1150 13849-1 szerint, tovéabbi részletekért lasd a Szoszedetet.
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UNIVERSAL ROBOTS 17.5 EUROMAP 12-r6l valo atallas EUROMAP 67-re

VIGYAZAT!:
Ha nem telepit fényfiiggonyt, akkor a robot és az ontéforma

egyardnt megsériilhet.

3

UNIVERSAL ROBOTS
Euromap67
GND [GND|24V |24V [MAF |MAF N 24V |GND!

WO OR]G niin

\Loc:ooooooooooooooéj

17.3

A robot és az eszkoz felszerelése

Miel6tt eszkozt és szerel6feliiletet készit, az integratornak meg kell fontolnia, hogyan helyezke-
dik el a 4. illesztés (2. csukld) a felvétel és a lehelyezés alatt. Az 1., 2. és 3. illesztés parhuzamos
tengely(i, és ha a 4. illesztés az 5. illesztést balra vagy jobbra iranyitja, akkor az 5. illesztés
parhuzamos a masik harom tengellyel, melyek furcsasagot okoznak. Altaldban j6 Gtlet a robo-
tot 45 fokos szdgben elhelyezni vagy olyan eszkozt késziteni, ahol a robot eszkoze peremének
feliilete lefelé mutat, amikor a tételeket megmarkolja a fiiggbleges ont6forma-feliiletrsl.

17.4

Robot hasznalata IMM nélkiil

Robot miikodtetéséhez IMM nélkiil haszndlni kell egy elkeriilé dugaljat, hogy zarjak a vészhelyzeti
és biztonsagi jeleket. Az egyetlen alternativa végleg eltavolitani az interfészt, a 19.1. pontban

leirtak szerint.

VESZELY:
Soha ne hasznalja az elkertil6 dugaljat, amikor a robotot IMM-mel
egylitt telepitették.

17.5

EUROMAP 12-rol valod atallas EUROMAP 67-re

Egy IMM EUROMAP 12-vel val¢ illesztéséhez E12-E67 adapter sziikséges. Tobb adapter is
kaphat6 kiilonbozd gyartoktol. Sajnos a legtobb adaptert specifikus robotokhoz vagy IMM-
ekhez készitik, amely specifikus elrendezést feltételez. Ez azt jelenti, hogy néhany adapter nem
csatlakozik majd megfelel6en a UR robothoz és az IMM-jéhez. Javasolt elolvasni mind az EU-
ROMAP 12, mind az EUROMAP 67 szabvanyt, amikor adaptert haszndl vagy készit.

A szokésos hibdk list4ja alabb lathato:

1. 24 V-ot mér az A9 és a C9 kozott?
* Az IMM-nek 24 V-ot kell szallitania az I/O jelek engedélyezéséhez.

CB3
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17.5 EUROMAP 12-r6l val6 atallas EUROMAP 67-re UNIVERSAL ROBOTS

¢ Ha a robot és az IMM szokésos minusz/0 V-tal rendelkezik, akkor a 24 V-os robot A9-
ZA9 és C9-ZC9 csatlakozédsaval hasznalhat6. A 24 V-os IMM gyakran van jelen a 32
tiiskés EUROMAP 12-ben.

2. Az adapter a robot vészcsatorndit és a robot biztonsagi eszkozeinek csatorndit egyarant
kapcsolja?

¢ Ilyen altalaban 4 relé hasznalatakor van.

VESZELY:

Gy6z6djon meg arrdl, hogy az E12-E67 konverter megfeleljen az
EUROMAP 67 és EUROMAP 12 szabvanyoknak, és hogy a biz-
tonsagi funkcidk megfeleld teljesitményszinttel késziiljenek. Ha
nem tartja be ezt a figyelmeztetést, akkor stilyos sértilés vagy halal
kovetkezhet be, mivel a biztonsagi funkcidkat kiiktathatja.
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17.5 EUROMAP 12-r6l val6 atallas EUROMAP 67-re

CB3

I11-8 Verzi6 3.13



A kovetkez6 alrész lefrja, hogyan kontrolldlhaté a GUI-rél az euromap interfész, hogyan el-
lendrizhettk a jelek az IMM-re és IMM-r6l, mennyire kénnyti programozni a struktardkkal és
hogyan végezhet6k el haladé dolgok kozvetlentil a jelek segitségével.

Nagyon javasolt tehadt az EUROMAP 67 programsablon hasznélata ahelyett, hogy programot
készitene a semmibdl, 1asd alabb.

18.1 EUROMAP 67 programsablon

Az EUROMAP 67 interfész telepitése utdn megjelenik egy extra gomb, amely hozzéaférést biz-
tosit az EUROMAP 67 programsablonhoz.

Q Fajl 04,0507 CCCC O

Program rTeIepités rMozgéS 1/0 | Naplo \

Uj program

Betoltés fajlbol

Program betéltése

Sablon hasznalata

Felvétel és letevés

Ures program

Euromap&7

Az EUROMAP 67 programsablon kivalasztasdval megjelenik a programképernyé a betoltott
sablonnal. A sablon szerkezete ezutdn a képernyd bal oldalan l4that6.
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UNIVERSAL ROBOTS 18.2 I/0 attekintése és hibaelharitas

Q Faijl 04:05:07 CCcCC O
Program | Telepités | Mozgas | 110 | Naplo |

EE7 sablon fParancs | Grafika | szerkezet | valtozok |
% Robotprogram
%V Move Program

o Start
= |nditaskori ellenérzés
o Utpont_Varakozas
¢ W Hurok
=Tételre var
o Utpont_Fogas
= Kivetd eldre
= Beallitas
=\arakozas: 0.3
= Kivetd vissza
o Utpont_Varakozas
= Szabad dnteni
o (tpont Leejtés
= Bedllitas
o Utpont_Varakozas

@ A bal oldali ablak a programfat mutatja.

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

@ A Szerkezet lappal modosithatja a programfat,

[[] Beforestart sorrend hozaadésa
[] Kiindulasi valtozd értékek bedllitasa

| “he- | Program hurok orokre
ga:g::ar-(;lggt E”EHE‘ Sebesség :3100% ‘ 4 Elozo H Tovabb = |

Az EUROMAP 67 programsablon el van készitve egyszer(i interakcid elvégzésére egy IMM-
mel. Csak néhadny ttpont és egy par I/O miivelet meghatdrozasaval a robot készen al az IMM-
mel készitett targyak kezelésére. Az ttpontok:

* WP _kezd§_helyzet: A robot indulasi pontja az eljarashoz.

* WP_tételre_ _var: Az a tutpont, ahol a robot all, amig egy tételre var, hogy készen legyen az
IMM-b&l.

e WP_tételt_visz: Az az ttpont, ahol a robot megfogja a tételt az IMM-b&l (bent).
o WP_tételt_ejt: Az az ttpont, ahol leejti a tételt, amelyet épp elhozott az IMM-b61.

A két Milvelet csomépont célja az IMM-bdI tételek megfogasara és megtartasdra képes eszkoz
kontrolldlasa, majd elengedése és leejtése, amikor kikertiiltek az IMM-b6l.

Most az eljaras korbejar a 1épéseken at, folyamatosan kivéve tjonnan készitett tételeket az IMM-
bél. Nyilvanvaléan a Hurok csomépontot testre kell szabni, hogy a robot csak ezt a ciklust
futtassa, amint vannak kiveendd tételek. A Move] csomépont testre szabasaval a robot mozgési
sebességét is be kell allitani, hogy illeszkedjen az IMM ciklusidejéhez, és ha sziikséges, a tételek
torékenységi szintjéhez. Végiil mindegyik EUROMARP 67 szerkezet testre szabhat6, hogy illjen
a specifikus IMM eljarashoz.

18.2 /O attekintése és hibaelharitas
Az EUROMAP 67 I/0 attekintése az I/O lapon talalhato.

CB3 III-10 Verzi6 3.13



18.2 I/0 attekintése és hibaelharitas

UNIVERSAL ROBOTS

Q Fajl 04:05:06 CCCC O
[Program | Telepités | Mozgas | /0 | Naplo |
[ Robot | MODBUS | Euromap67 |
Vezérlés Biztonsag
Robot Gep Robot Gep
(&} Ontéforma zarasa [~} [ ] Vészledllitas [~}
@ Gntéforma nyitasa %] Biztonsagi nyitas %]
(e} Kildkd visszafelé = ] %] Ontési teriilet szabad (elektromos)
(&} Kiloké elare [~} (&} Gntésiterilet szabad (szoftver)
(7] 1. maghtzék be @ Allapot
Robot Ge
(7] 1. magkihuzdk ki %] 2
[} 2, ezl ) (7} Automatikus méd [~}
(@) 2. magkihuzek ki d Elutasitas -3
Gyartéfiggo Kiztes dntdhelyzet % ]
Euromap67_DI_ZC8 5 - 24V tapfesziltség 5
Q Euromap67_DO_AS Feszultség Aram
0,0V 0,0A
(7] Euromap67_DO_CS
@ Euromap67_DO_C8
(@ szimulacio

o Valédi robot

Négy keret van ezen a képerny&n, melyet az alabbiakban kiilon lefrunk. Az 6sszesnél kézos a

két oszlop: Robot és Gép, amely a kimend jeleket kontrolldlé6 gombokat mutatja, illetve a beme-

neti jelek dllapotanak mutatdsahoz a jelzdket.

A jelek (normadl) allapota inditdskor azt, hogy mind alacsony, kivéve a 24 V-os jel, és a robot

kimenete Automatikus méd, amelyik aktiv alacsony és ezért alapértelmezésként magasra van

beallitva.

Ha egy jel nem része a program szerkezetének, és hasznalandé egy robotprogramban, akkor ez

agy érhet6 el, ha pl. a Mfivelet és Vir cscomépontokat hasznalja.

MEGJEGYZES:

MEGJEGYZES:

talalhato.

robot programozé moédban érheték el.

A robottél az IMM-hez az ,,Automatikus méd” az aktiv alacsony.
A gomb tiikrozi a fizikai szintet és ezért az ,, Automatikus mod”

aktivalt, amikor a gomb nem aktivalt.

A kimeneti jeleket kontrolldl6 gombot alapértelmezésként csak a

Ez azonban beéllithat6

kivansag szerint az I/O bedllitds lapon, amely a Telepités képerny6n

Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S Minden jog fenntartva.

18.2.1 Vezérlés

A robot és az IMM kozotti interakcié kontrollalasara vonatkozo jelek itt lathatok. Ezek a jelek
mind a program szerkezetei 4ltal hasznaltak, ahol megfelel és biztonsagos médon egyesiiltek.

Verzi6 3.13 III-11 CB3
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UNIVERSAL ROBOTS 18.3 A programszerkezet funkciodja

18.2.2 Gyartoi fliggoseég

Olyan jelek, amelyeknek az IMM gyartéjdnak megfelel6 specifikus céljai vannak. A robot nem
fligg ezen jelek tulajdonségaitol, és sziikség szerint hasznalhato.

18.2.3 Biztonsag

A robot oszlopban a Vészledllité és Ontési teriilet, szabad (elektromos) jelz6k nem kontrollalhatok
err6l a képernydro6l. Egyszerien aztjelzik, ha a robot vészhelyzet miatt lellt, és ha a MAF kime-
net magasra van beallitva. A MAF kimenet olyan koriilménynél van magasra beéllitva, amikor
az ontési teriilet (lehetbleg fényvezeté hasznalatdval, ahogyan fent magyaraztuk) elektromos
feltigyeleti jele és a szoftver MAF jele mindkett magas. A szoftver MAF jele az adott gombbal
kontrolldlhat6. A gép vészledllito jele jelzi, hogy az IMM-et leallitottdk-e vészhelyzetben. A
Biztonsdgi nyitds bemenete mutatja a ,Biztonsadgi eszk6zok” allapotanak jeleit, melyek az EU-
ROMAP 67 szabvanyban vannak meghatarozva.

18.2.4 Allapot

A robot és az IMM mitikodési médja kontrolldlhat6/megtekinthetd (ezek a jelek hasznalatosan
a program szerkezetében is). A fesziiltség és dramer&sség fogyasztasat mutaté savok mutatjak
az IMM-hez és esetleg a fényvezet6hoz az EUROMARP 67 modul éltal szallitott értékeket.

18.3

A programszerkezet funkcidja

Hét programszerkezet van, amely a Szerkezet lapon kivélaszthat6 a programképernyén. Ezek
a szerkezetek az euromap67 interfész megfelel6 telepitése (a 19. részben elmagyarazottak sze-
rint) érhet6k el. Hasznélatukra példa lathaté az EUROMAP 67 programsablonban.

Q Fajl 04:05:08 CCCC O
Program rTeIepités rl‘-"lozgés 1/0 | Mapld |
E67 sablon Parancs | Grafika [ Szerkezet | valtozok |

% Robotprogram

<dres> A programszerkezet szerkesztdje

A csomopont elhelyezésének beallitasalKivalasztas utan H

Beszlras

['Alap | specialis | varazslok | Euromap67 |

Inditaskori ellenorzés Tételre var
Hatra kivetd Elore kiveto
Core behizas Core kihizas

Szabad énteni

Szerkesztés
| 4 Mozgas | | Masolas | | Beillesztés | | Tiltas ‘
|Q”'ﬂ| | — >~ | | ¥ Mozgas | | Kivagas || Torlés |
gi:[;::arf)'sot EEE Sebesség ———{_J100% ‘ € Elozb H Tovabb = |
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18.3 A programszerkezet funkcidja UNIVERSAL ROBOTS

A szerkezetek mind arra késziiltek, hogy megfelel6 és biztonsdgos interakciét érjenek el az
IMM-mel, és ezért mind teszteket tartalmaznak, melyek bizonyos jeleket helyesen allitanak be.
Egynél tobb kimenetet is beéllithatnak, hogy csak egy mfiveletet engedélyezzenek.

Amikor a programszerkezetet beillesztik egy robotprogramba, testre szabhat6 a szerkezet kivalasztasaval
a programban, és ezutdn a Parancs lapra kattintva. Az 6sszes programszerkezet tobb 1épésbol

all. A lépések legtobbje alapértelmezetten engedélyezett, és néhany nem letilthat6, mivel ala-

pvetdek a szerkezet szandékahoz. A Teszt 1épések ledllittatjak a programot, ha a teszt koriilményei

nem megfeleléek. Mind a bemenetek és kimenetek dllapota tesztelhets. A Kimenet bedllitdsa

lépések beallitanak egy meghatdrozott kimenetet magasra vagy alacsonyra. A Virjon... 1épések
altaldban addig tart6 vérasra haszndlatosak, amig egy mozgds be nem fejez6dik, miel6tt a

tovabbi lépésekkel és a kovetkezs program csomépontokkal folytatjak.

18.3.1 Inditaskori ellenorzés

Egyszeri hasznalatra javasolt a robotprogram kezdetekor, hogy meggy6z6djon arrdl, hogy a
robot és a gép megfeleléen van bedllitva, miel6tt az ontés megkezd6dik. Az adott 1épések en-
gedélyezéséhez/letiltdsdhoz hasznélja a jelolénégyzeteket.

Q Fajl 04:05:11 CCCC O
Program rTeIepités rMozgés 1/0 [ Napld \
E67 sablon Parancs | Grafika | szerkezet | valtozok |

¥ Robotprogram g g = e r
o ndtoskan siersezs | IMMI ellenérzeés inditaskor
= Kivetd vissza 1 Kimenet beallitdsa: Robot mikiédési madja = Magas
= Magbehdzas
= Szabad dnteni
= Tételre var 3 Kimenet beallitésa: Engedélyezi az éntoforma zarasat = Magas
= Mag kihdzas
= Kivetd elire

2 Kimenet beallitdsa: Ontésiterillet szabad = Magas

4 Kimenet beallitésa: Engedélyezi a teljes dntéforma nyitédsat = Magas

5 Kimenet beallitdsa: Hatraengedi a kilokét = Magas

6 Kimenet beallitdsa: Eloreengedi a kilékot = Magas

7 Kimenet beallitésa: 1. maghlzsk 1. helyzetbe mozgatasat engedi = Magas
8 Kimenet beallitdsa: 1. maghlzék 2. helyzetbe mozgatasat engedi = Magas
9 Kimenet beallitésa: 2. maghlzék 1. helyzetbe mozgatasat engedi = Magas
10 Kimenet bealltdsa: 2. maghuzék 2. helyzetbe mozgatasat engedi = Magas
11 Eléugré: Megall, amig meg nem nyomjak a folytatast

14 Teszt: Kiloko kitolt helyzet bemenete = Alacsony

15 Teszt: Kilokd behuzott helyzet bemenete = Magas

16 Kimenet beallitasa: Hatraengedi a kildkat = Alacsony

17 Kimenet beallitasa: Eléreengedi a kilskét = Alacsony

18 Varjon 40 ms-t, amig a kimenetek viltoznak

Sl <> |

g 3:[2::5:2'got EE@ Sebesség =———_J100% € Elozb || Tovabb B
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18.3.2 Szabad onteni

Az IMM-nek jelez, hogy az ¢ntési miivelet elkezdése engedélyezett. Amikor a jel aktivalt, a
robotot az IMM-en kiviil kell elhelyezni. Az adott lépések engedélyezéséhez/letiltdsdhoz ha-
sznélja a jelolénégyzeteket.
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UNIVERSAL ROBOTS 18.3 A programszerkezet funkciodja

Q Fajl 04:05:10 CCCC O
Program | Telepités | Mozgas | 110 | Naplo |
EE7 sablon Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

¥ Robotprogram

= |nditaskori ellenérzés |MM| 6nteni Szabad

= Kivetd vissza

= Magbeh.t?lza's : A robot elhagyta az dntési teriletet és a(z)
= Szabad &nteni ontégép szabadon nyithat vagy zérhat.
= Tételre var

= Mag kihdzas 1 Teszt: Robot mikddési mod kimenet = Alacsony

= Kivetd elére []2 Teszt: Mivelet robottal bemenet = Magas
3 Teszt: Kiléké behlzott helyzet bemenete = Magas
4 Kimenet beallitdsa: Ontésiterilet szabad = Magas
5 Kimenet beallitasa: Enge ontéforma zarasat = Magas
6 Kimenet beallitasa: Engedelyezi a teljes ontéforma nyitasat = Magas

7 Warjon 40 ms-t, amig a kimenetek valtoznak

Q«]>] <> |
O vavaroncr (1] 32 epesst o $onen || toustn
VIGYAZAT!:

Amikor ez a jel aktivalt, a robotnak az 6nt6forman kiviil kell len-

nie, hogy az a robot megérintése nélkiil zar6dhasson.

18.3.3 Tételre var

A robotot varakoztatja, amig egy tétel el nem késziilt az IMM-ben. Az adott1épések engedélyezéséhez/ letilta
hasznélja a jellénégyzeteket.
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18.3 A programszerkezet funkcioja

UNIVERSAL ROBOTS

o Fail 04:05:10 CCCC 0
Program | Telepités | Mozgas | /0 | Naplo |
EE7 sablon Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
¥ Robotprogram
= nataskcr elenores | [MMI tételre var
= Kivetd vissza
= Magbehuzas Warja meg, hogy az 6ntégép befejezen egy
= Szabad dnteni ciklust és folytassa, amikor a gép nyitva van,
= Tételre var .
= Mag kihizas 1 Teszt: Ontési teriilet szabad kimenet = Magas
= Kivetd elére 2 Teszt: Engedélyezi az &ntéforma zaras kimenetet = Magas
3 Teszt: Robot mikédési mdd kimenet = Alacsony
4 Teszt: Mlvelet robottal bemenet = Magas
5 Kimenet beallitésa: Engedélyezi az dntoforma zarasst = Magas
6 Kimenet beallitdsa: Engedélyezi a teljes dntéforma nyitasat = Magas
7 Kimenet beallitdsa: Hatraengedi a kilokét = Alacsony
8 Kimenet beallitdsa: Eléreengedi a kilékdt = Alacsony
arakozas, amig: Ontéforma nyitott helyzet bemenet = Magas
10 Teszt: Mivelet robottal bemenet = Magas
11 Kimenet beallitass
12 Kimenet bealltasa: En ma zarasat = Alacsony
13 Kimenet beallitasa: Eng yezi a telj téforma nyitasat = Alacsony
14arjon 40 ms-t, amig a kimenetek valtoznak
Q@] <> |
@ szmulacio EE@D Sebesség =——=—=_J100% 4 Elozo || Tovabb =

o Valadi robot

18.3.4 Elore kiado

Engedélyezi a kiadé mozgésat, amely a tételt eltdvolitja az 6nt6formabol. Akkor hasznalandé,
amikor a robot a tétel megfogasara kész helyzetben van. Az adott Iépések engedélyezéséhez/letiltas

hasznélja a jelolénégyzeteket.

& Fajl

04:05:09

Program rTeIepités rMozgés /0 | Naplé

cccc @

E67 sablon

¥ Robotprogram
= |nditaskori ellendrzés
= Kivetd vissza
= Magbehlzas
= Szabad onteni
= Tetelre var
= Mag kihdzas
= Kivetd elére

Sls] <>

Parancs | Grafika | szerkezet | valtozok |

IMMI kiveto elére

1 Teszt:
2 Teszt:
[] 3 Teszt:
4 Teszt:
5 Teszt:
6 Teszt:
7 Teszt:
8 Kimenet beallitasa: Hatraengedi a kilokét = Alacsony
9 Kimenet beallitasa: Eléree

10 Warjon 40 ms-t, amig a kimenetek valtoznak

Engedélyezi az ontdforma zaras kimenetet = Alacsony
Robot mikodési mod kimenet = Alacsony

Mivelet robottal bemenet = Magas

Ontéforma nyitott helyzet bemenet = Magas

Kiléka kitolas kimenet engedélyezése = Alacsony
Kilokd kitolt helyzet bemenete = Alacsony

Kilokd behlzott helyzet bemenete = Magas

11 Warakozas, amig: Kiloko kitolt helyzet bemenete = Magas

0 Szimulacia

o Valédi robot

@ Elozo || Tovabb B

IE"E“E":‘ Sebesség =————_J100%
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UNIVERSAL ROBOTS 18.3 A programszerkezet funkciodja

18.3.5 Hatra kiado

Engedélyezi a kiadé mozgasat hatra helyzetbe. Az adott 1épések engedélyezéséhez/letiltdsdhoz
hasznalja a jelolénégyzeteket.

Q Fajl 04:05:11 CCCC O
Program rTeIepités rl‘-l'lozgés I/O | Naplo |
EB7 sablon Parancs rGrafika rSzerkezet rvéltozék |

¥ Robotprogram
= Inditaskori ellenérzés I M M I kivet6 ha’tra
= Kivetd vissza
= Magbehlzas

= Szabad dnteni 1 Teszt: Engedélyezi az ontéforma zaras kimenetet = Alacsony
= Tetelre var 2 Teszt: Robot miktidési mod kimenet = Alacsony

= Mag kihtzas N

= Kivetd eldre [] 3 Teszt: Mivelet robottal bemenet = Magas

4 Teszt: Ontéforma nyitott helyzet bemenet = Magas

5 Teszt: Kiltko visszahizas kimenet engedélyezése = Alacsony
6 Teszt: Kiltkd behlzott helyzet bemenete = Alacsony

7 Teszt: Kiloko kitolt helyzet bemenete = Magas

8 Kimenet beallitasa: Eléreengedi a kilokét = Alacsony

9 Kimenet beallitdsa: Hatraengedi a kilokét = Magas

10 Varjon 40 ms-t, amig a kimenstek valtoznak

11 Warakozas, amig: Kiloks behlzott helyzet bemenete = Magas

ReP ==
Q vasarona: (10 0[] ] sobssic ——no Lteomo | o |

18.3.6 Alapveto huzok be

Engedélyezi az alapvetd htizok mozgésat a 1. helyzetbe. Amelyik alapvet6 hiiz6 hasznalatos,
az kertil kivélasztasra a legordiilé mentiben. Az adott 1épések engedélyezéséhez/letiltdsdhoz
hasznélja a jelolénégyzeteket.
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UNIVERSAL ROBOTS

@ Fajl

04:05:11

Program | Telepités | Mozgas [ /0 | Naplé |

cccc @

ES7 sablon

¥ Robotprogram
= |nditaskori ellenérzés
= Kivetd vissza
= Magbehdzas
= Szabad dnteni
= Tételre var
= Mag kihtizas
= Kivetd elére

Sl <-—p

Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

IMMI maghuzok befelé

1 Teszt: Robot mikidési mdd kimenet = Alacsony

[] 2 Teszt: Mlvelet robottal bemenet = Magas
3 Kimenet beallitdsa: 1. maghuzék 2. helyzetbe mozgatasat engedi = Alacsony

5 Varjon 40 ms-t, amig a kimenetek valtoznak

(@ szimulacio
o Valadi robot

IE"E”E":‘ Sebesség =1 _100%

€ Elozo ||

Tovabb =

18.3.7 Alapveto huzok ki

Engedélyezi az alapvetd htiz6k mozgdsat a 2. helyzetbe. Amelyik alapvet htiz6 haszndlatos,
az keriil kivélasztasra a legordiil6 mentiben. Az adott 1épések engedélyezéséhez/letiltdsdhoz
hasznélja a jelolénégyzeteket.

Q Fajl 04:05:09 CCCC 0

Program rTeIepités rMozgés /0 | Naplé \

E67 sablon

¥ Robotprogram
= |nditaskori ellendrzés
= Kivetd vissza
= Magbehlzas
= Szabad onteni
= Tetelre var
= Mag kihdzas
= Kivetd elére

Sls] <>

Parancs | Grafika | szerkezet | valtozok |

IMMI maghuzok kifelé

1. magkihuzsék H

1 Teszt: Robot mikadési mod kimenet = Alacsony

[] 2 Teszt: Mlvelet robottal bemenet = Magas

3 Kimenet beallitdsa: 1. maghuzok 1. helyzetbe mozgatasat engedi = Alacsony
4 Kimenet beallitasa: 1. maghlzok 2. helyzetbe mozgatasat engedi = Magas

5 Varjon 40 ms+, amig a kimenetek valtoznak

0 Szimulacia
o Valédi robot

IE"E“E":‘ Sebesség =————_J100%

4 Elozd ||

Tovabb B
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UNIVERSAL ROBOTS 18.4 1/0 miivelet és varakozas

18.4

I/0 mivelet és varakozas

Mivel a robot digitalis kimenetei Mfivelet csoméponttal beéllithaték, ahogyan az EUROMAP
67 kimeneti jelei is. Amikor az EUROMAP 67 interfész telepitésre kertil, a jel megjelenik a
mentikben, ahol kivalaszthat6. Ahogyan a robot digitédlis bemenetei is, az EUROMAP 67 be-
meneti jelei is hasznalhatok a program viselkedésének kontrolldldsdra Vir csomépont beille-

sztésével, amely a programot addig varakoztatja, amig egy bemenet magas agy alacsony.

Haladé felhasznaléknak egy kimenet bedllithaté megadott kifejezés értékére is. Ilyen kifejezés
tartalmazhatja a bemeneteket, kimeneteket, valtozékat stb., és komplex program funkciék me-
gszerzésére haszndlhat6. A Vir csomépont szintén bedllithat6, hogy addig vérjon, amig a kife-
jezés értéke valds. Altalaban az EUROMAP 67 jelek mind elérhetSek a kifejezés képernydn, ami
azt jelenti, hogy hasznalhatok minden koriilmény kozott, ahol a kifejezés kivalaszthato.

Olyan jelek hasznélatdhoz, melyek nem részei az EUROMAP 67 programszerkezetnek, azokat
be kell allitani vagy olvasni , kézzel” egy programbol, tovabbi Mfivelet, Vir stb. csomépontok
beillesztésével. Ez vonatkozik pl. a gydrtétdl fiiggd és a tartalék jelekre, melyek mind ha-
sznalhat6k, habar nem ldthaték az EUROMAP 67 I/O lapon. Ez azt is jelenti, hogy az Elutasit
és Atmeneti ontSforma-nyitdsi helyzet bemenetek hasznalatdhoz a sablon programot testre kell
szabni és ki kell b6viteni.

Végiil javasolt NEM beallitani az Ontési teriilet, szabad jelet kézzel, mivel ez veszélyes helyzete-
ket okozhat.
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A biztonsagi funkciok feleslegének eléréséhez a vezérlddoboz tudja, hogy elvarja az EUROMAP
67 interfész jelenlétét vagy sem. Ezért az aldbbi telepitési és eltdvolitasi eljarasokat pontosan
kovetni kell.

Ne feledje az aldbbi szalagkabel tajolasat.

VIGYAZAT!:

1. Ne dugja be/htizza ki a szalagkdabelt, amikor a vezérlédoboz
be van kapcsolva.

2. A foldelés csatlakozdjat ra kell csavarni, amikor a sza-
lagkabelt bedugja/kihtizza.

3. Soha ne kapcsolja be a vezérl6dobozt a foldelés csatlakoz-
tatdsa nélkil.

19.1 Telepités
Az interfész a vezérlédoboz aljara vagy bal oldaldra helyezhetd el, lasd az alabbi képeket és
kovesse az eljarast. Nem megengedett az interfész semmi méas médon torténé telepitése.
1. Kapcsolja le a vezérlédobozt.
* A tanité fliggelék bekapcsolégombja zold fénye nem vildgithat.
2. Szerelje fel az interfészt.
¢ Hasznéljon 1 db Mé6-os csavart a foldelécsatlakozas becsavarasdhoz.
¢ Hasznéljon 4 db M4 x8 mm-es csavart az interfész lecsavarozdsahoz.
¢ Hasznéljon 4 db M4 x8 mm-es csavart az {ires lyukak lefedéséhez.
¢ Kattintson a jobb tajoldst szalagkébelre.

¢ Haszndljon néhany rogzit6 parnat a szalagkdbel rogzitéséhez.

Slika 19.1: Szalagkabel csatlakozasa
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Slika 19.2: Az interfész elhelyezései a vezérl6dobozban

3. Kapcsolja be a vezérl6dobozt.

Az interfészt automatikusan észleli.

A robot biztonsagi rendszere jelenti, hogy az EUROMAP 67 észlelésre keriilt, de nem
meghatédrozott a robot telepitésében. Menjen a Telepités, Biztonsdg és Vegyes pontra,
és jelolje be az Euromap67 jelolénégyzetet.

Nyomja meg a Mentés és tijrainditds gombot.

Ujraindul a GUL.

Erdsitse meg az 4j biztonsagi beallitdsokat.

Az EUROMAP 67 telepitése kész, és az hasznélatra készen 4ll.

19.2 Eltavolitas

Kovesse az aldbbi mtiveletsort.

1. Kapcsolja le a vezérl6dobozt.

A tanit6 fliggelék bekapcsolégombija zold fénye nem vilagithat.

2. Szerelje le az interfészt.

Htizza ki a szalagkébelt.
Vegye ki az M6-0s csavart a foldel6csatlakozoébdl.

Vegye ki mind a négy M4-es csavart a vezérlédoboz kiilsé oldalabol.

3. Kapcsolja be a vezérl6dobozt.

A robot biztonsagi rendszere jelenti, hogy az EUROMARP 67 észlelésre keriilt a robot
telepitésében, de nem kertilt észlelésre a rendszerben. Menjen a Telepités, Biztonsag
és Vegyes pontra, és sziintesse meg az Euromap67 jelolénégyzet megjelolését.

Nyomja meg a Mentés és tijrainditds gombot.

Ujraindul a GUL

ErGsitse meg az j biztonsagi beallitasokat.

Az EUROMAP 67 most eltavolitdsra kertilt.
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Az alabbi alpontok hasznos informdcidkat tartalmaznak a gép épitdi és hibaelharitéi szamara.

20.1 MAF fényvezeto interfész

A 24V megosztasra kertil a 24 V-os [ZA9-2C9]-cel az EUROMAP 67 kdbelben. A vezérl6dobozhoz
azonban a bemeneti jelek alacsony dramer8sségti tipustak, ezért a legtobb dram elérhets. Java-
solt a terhelést 1,2 A alatt tartani. A 24 V-os dramer&sség és fesziiltség az EUROMAP 67 1/0
lapon lathato.

A két MAF jelet potencidlmentes kapcsoléérintkez6khoz kell csatlakoztatni. A MAFjelek 0 V/0 mA,

amikor az ,Ontési teriilet, szabad (szoftver) “bit ki van kapcsolva.

Paraméter Min. Tipus Max. Meértékegység
24 V Fesziiltségttirés -15% - +20% -

A 24 V-os ellatasbdl elérhet6 dramerdsség - - 2,0% A
Tulterhelés elleni védelem - 2,2 - A
[MAF-MAF] Fesziiltség lecsatlakoztatva 0 12 12,5 A\
[MAF-MAF ] Aramer8sség csatlakoztatva 0 57 70 mA
[MAF-MAF] Védelem rossz csatlakozas ellen - 400 - mA
[MAF-MAF] Védelem rossz csatlakozas ellen  -18 - 30 \Y

MEGJEGYZES:
A ,MAF fényvezetd interfész” jelei nem galvanikusa
elvélasztottak a vezérlédoboz pajzsatol.

20.2 Vészleallitas, biztonsagi eszkozok és MAF jelek

A vészledllitast jelzd jeleket és az IMM-hez vezet6 MAF-ot az er6vel vezetett biztonsdgi relék
kontrollaljdk, melyek megfelelnek az EN 50205 szabvanynak. A kapcsoléérintkezék galvanikus
el vannak vélasztva minden mas jeltSl, és megfelelnek az IEC 60664-1 és az EN 60664-1 2-es
szennyez6dési foku III. tulfesziiltség kategoridnak.

A vészleallitast és biztonségi leéllitast (biztonsagi eszk6zok) a robotnak jelzd jelek a vezérlédoboz
potencialjara csatlakoznak.
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20.4 Digitalis kimenetek

Paraméter Min. Tipus Max. Meértékegység
[C1-C2] [C3-C4] Fesziiltség 10,2 12 12,5 A%
[C1-C2] [C3-C4] Aramersség (mindegyik kimenet) - - 120 mA
[Cl-C2][C3-C4] Aramerésség-védelem - 400 - mA
[A1-A2] [A3-A4] Bemeneti fesziiltség -30 - 30 A%
[A1-A2] [A3-A4] Garantilt KI, ha -30 - 7 A\
[A1-A2] [A3-A4] Garantilt BE, ha 10 - 30 A\
[A1-A2] [A3-A4] Garantalt KI, ha 0 - 3 mA
[A1-A2] [A3-A4] BE dramerdésség (10-30 V) 7 - 14 mA
[A1-C1] [A2-C2] [A3-C3] Aramer&sség AC/DC 0,01 - 6 A
[Al-C1] [A2-C2] [A3-C3] Fesziiltség DC 5 - 50 A\
[Al-C1l] [a2-C2] [A3-C3] Fesziiltség AC 5 - 250 \%

20.3

Digitalis bemenetek

A digitalis bemenetek pnp-ként végrehajtottak, és galvanikusan csatlakoznak a vezérlédobozhoz.

A bemenetek megfelelnek mind a hdrom digitalisbemenet-tipusnak, melyek az IEC 61131-2 és

az EN 61131-2 szabvdnyban vannak meghatdrozva, ami azt jelenti, hogy egytitt dolgoznak az

Osszes digitaliskimenet-tipussal, melyek ugyanabban a szabvanyban vannak meghatarozva.

Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Bemeneti fesziiltség -30 24 30 \Y
Garantélt bemenet KI, ha -30 - 7 A%
Garantalt bemenet BE, ha 10 - 30 A%
Garantalt KI, ha 0 - 5 mA
BE Arameré&sség (10-30 V) 6 - 10 mA

20.4

Digitalis kimenetek

A digitélis kimenetek pnp-ként végrehajtottak, és galvanikusan csatlakoznak az IMM-hez. Az

IMM és a robotpotencidlok kozotti galvanikus szigetelés megfelel az IEC 60664-1 és az EN

60664-1 2-es szennyez6dési fok II. tulfesziiltség kategoridnak. A kimenetek megfelelnek mind

a harom digitalisbemenet-tipusnak, melyek az IEC 61131-2 és az EN 61131-2 szabvéanyban van-

nak meghatédrozva, és az Osszes ugyanabban a szabvanyban meghatarozott digitdliskimenet-

kovetelménynek.

A digitalis kimenetek néhdny mA-t haszndlnak az IMM 24 V-bél, hogy kontrolaljak és eltéritsék

a tranzisztorokat, hogy ne alakitsanak solid-state reléket.

Paraméter Min. Tipus Max. Mértékegység
Forrasdram kimenetenként 0 - 120 mA
Fesziiltségesés BEkapcsolva 0 0,1 1 \Y
Szivargéaram Klkapcsolva 0 0 01 mA
Az IMM 24 V-b6l hasznélt dramerbsség - 12 25 mA
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0. ledllitdsi kategéria: A robot mozgdsa a robot dramelldtdsdnak azonnal megsziintetésével all le.
Ez nem kontrollélt ledllds, ahol a robot eltérhet a programozott ttvonaltél, mivel min-
den illesztést a lehetd leggyorsabban megfékeznek. Ez a védd leéllitds hasznalatos, ha
biztonsaggal kapcsolatos hatarértéket haladnak meg vagy a vezérlérendszer biztonsaggal
kapcsolatos részeiben fellépd hiba esetén. Tovabbi informacié: 14sd ISO 13850 vagy
IEC 60204-1.

1. ledllitdsi kategdria: A robot mozgasa a robot szdmara elérhet6 dramelldtassal, hogy elérjék a
megallitdst, majd dramtalanitds, amikor elérték a megéllitdst. Kontrolalt leallds, ahol a
robot a programozott ttvonal mentén folytatja a mozgdasat. Az dramellatas akkor sztinik
meg, amikor a robot megéllt. Tovabbi informdcié: 14sd ISO 13850 vagy IEC 60204-1.

2. ledllitdsi kategéria: Kontrollalt leallds Ggy, hogy a robot szdmara elérhet6 marad az aram. A
biztonsaggal kapcsolatos vezérlérendszer figyeli, hogy a robot a leallasi helyzetben marad.
Tovabbi informdcié: 14sd IEC 60204-1.

3. kategoria: A Kategoria kifejezés nem Osszetévesztendd a Ledlldsi kategoria kifejezéssel. A Ka-
tegdria egy bizonyos Teljesitményszint esetén alapként hasznalatos felépités tipusara utal.
A 3. kategdridjii felépités jelentds tulajdonsdga az, hogy egyetlen hiba nem vezethet a biz-
tonsagi funkci6 elvesztéséhez. Tovabbi informdci6: 14sd ISO 13849-1.

Teljesitményszint: A Teljesitményszint (PL) egy kiilon szint, amely a vezérlérendszerek biztonsaggal
kapcsolatos részeinek képességeit hatdrozza meg, hogy biztonsagi funkcidkat végezzenek
elére lathat6 kortilmények kozott. A PLd a mdasodik legmagasabb megbizhat6sagi be-
sorolds, amely azt jelenti, hogy a biztonsagi funkcié kiilondsen megbizhat6. Tovabbi in-
forméaci6: 1dsd ISO 13849-1.

Diagnosztikai lefedés (DC): abesorolt teljesitményszint eléréséhez végrehajtott diagnosztika hatékonysag
mértéke. Tovabbi informdcié: 1dsd ISO 13849-1.

MTTFd: A veszélyes hibaig eltelt 4tlagid6 (MTTFd) az az érték, mely szamitasokon és teszteken
alapul, melyeket a besorolt teljesitményszint eléréséhez hasznalnak. Tovébbi informdcio:
lasd ISO 13849-1.

Integritor: Az integrator olyan személy, aki a végleges robottelepitést tervezi. Az integrator

felel a végleges kockazatértékelés elkészitéséért, és neki kell biztositania, hogy a végleges
telepités megfeleljen a helyi jogszabélyoknak és rendeleteknek.

Kockdzatértékelés: A kockazatértékelés az Osszes kockdzat azonositasanak és megfeleld szintre
torténd csokkentésének dtfogo folyamata. A kockdzatértékelést dokumentélni kell. Tovéabbi
informaciokért lasd: ISO 12100.

Egyiittmiikod6 robotalkalmazds: Az egyiittmiikodd kifejezés a kezeld és a robot kozotti egytittmiikodésre
utal egy robotalkalmazasban. A pontos meghatdrozasokat és leirasokat lasd az ISO 10218-1
és ISO 10218-2 szabvanyokban.

Biztonsdgi konfigurdlds: A biztonsdggal kapcsolatos funkcidk és interfészek a biztonsagi konfi-

gurdldsi paraméterek segitségével konfigurdlhatok. Ezeket a szoftver interfészén keresztiil
hatdrozzdk meg, 14sd: II.rész.
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