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1. El6sz6 UNIVERSAL ROBOTS

1. El6szo

Gratulalunk az Uj Universal Robotse-Seriestipusu robot megvasarlasahoz.

A robot programozhaté eszk6z mozgatasara, és képes kommunikalni mas gépekkel elektromos
jelek segitségével. Extrudalt aluminium csovekbdl és illesztésekbdl allo kar.

A szabadalmaztatott programozé feliiletiinkkel, a PolyScope alkalmazassal kdnnyl a robot
programozasa, hogy a szerszamot egy kivant palya mentén mozgassa.

Felhasznaldi kéziknyv 1 UR16e
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2.1 Az illesztések, az alap és a robotkar eszk6zpereme.
Hat illesztéssel és széles rugalmassagi térrel a Universal Robots e-Series egytittm(ikodd
robotkarjai az emberi kar mozgasi tartomanyat utanozzak. A szabadalmaztatott programozé
felliletlink -a PolyScope- segitségével konnyen programozhaté a robot az eszk6zok mozgatasara
és mas gépekkel valé kommunikaciora elektromos jelek segitségével. Az 2.1: Az illesztések, az

alap és a robotkar eszkdzpereme. above dbra szemlélteti a robotkar f6 alkotéelemeit, és
hivatkozasként hasznalhaté a kézikonyvben.

1.1. Mit tartalmaznak a dobozok?

Amikor robotot rendel, két dobozt kap. Az egyik tartalmazza a robotkart, a masik pedig a
kdvetkezOket:

+ Vezérl6doboz és hordozhaté kezel6egység

+ Tartékonzol a vezérlé6dobozhoz

+ Szerel6konzol a Tanito fliggelékhez

+ Kulcs a Vezérlédoboz kinyitasahoz

- Az On régidjahoz kompatibilis haldzati kabel

+ Ez a kézikonyv

1.2. Fontos biztonsagi utasitasok

A robot részlegesen befejezett gépezet (Iasd itt: ), és mint olyan, a robot minden egyes
telepitésénél kockazatértékelés elvégzését igényli. A(z) fejezetben kdzolt 6sszes biztonsagi
utasitast be kell tartani.

UR16e 2 Felhasznaldi kézikonyv
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1.3. Jelen kézikonyv olvasasa

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

Hardvertelepitési kézikbnyv
A robot mechanikus és elektromos telepitése

PolyScope kézikényv
A robot programozasa

Ez a kézikdnyv a robotintegratornak szdl, akinek alapveté mechanikai és elektromos képzésben
részesiilt, és ismeri az elemi programozasi elveket.

1.4. Hol talalhatok tovabbi informacidkat?

A tdmogatasi weboldal (http://www.universal-robots.com/support) a kdvetkezdket tartalmazza:

+ Jelen kézikdnyv mas nyelvi valtozatai
+ PolyScope kézikonyv

A Szerviz kézikonyv hibaelharitassal, karbantartassal és javitassal kapcsolatos
utasitasokat tartalmaz

+ A Szkript kézikonyv halado felhasznaldk szamara

1.4.1. UR+

Az UR+ webhely (/>http://www.universal-robots.com/plus/) egy internetes bemutatéterem
amely élvonalbeli termékeket mutat be az On UR robot alkalmazéasénak testreszabaséahoz.
Mindent megtaldlhat, melyre sziiksége van, egy helyen - a végeffektoroktdl és tartozékoktdl a
vizualizalé kamerakig és szoftverekig. Az 6sszes terméket tesztelték és jovahagytak a UR
robotokba torténé beépitésre, biztositva az egyszer( telepitést, megbizhaté mikodést, egyenletes
felhasznaldi tapasztalast és konnyl programozast. Hasznalhatja a helyet a UR+ Developer
Programhoz csatlakozasra, hogy elérje az Uj szoftverplatformunkat, amely lehetévé teszi, hogy
felhasznaldbaratabb termékeket tervezziink a UR robotokhoz.

Felhasznaldi kézikonyv 3 UR16e
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2. Szallitas

A raklapon leszallitva a robot és a vezérlédoboz kalibralt készlet. Ne szedje szét 6ket, mivel akkor
Ujrakalibralasra van sziikség.

A robotot kizardlag az eredeti csomagolasaban szallitsa. Tartsa a csomagoldanyagot szaraz
helyen, ha a robotot kés6bb mozgatni szeretné.

Amikor kiveszi a robotot a csomagolasabdl és a telepitési helyére teszi, akkor a robotkar mindkét
csOvét egyszerre tartsa. Tartsa a robotot a helyén, amig az 6sszes szerelési csavart nem huzta
meg biztosan a robot alapjaban.

Emelje a vezérl6dobozt a fogantyujanal fogva.

FIGYELMEZTETES
1. Gy6zb6djon meg arrdl, hogy nem terheli tdl a hatat vagy mas testrészét,

amikor a berendezést felemeli. Hasznaljon megfelel§ emel&berendezést.
Az emelésre vonatkozo 6sszes regionalis és orszagos iranyelvek be kell
tartani. A Universal Robots nem tarthato felel6snek a berendezés szallitasa
altal okozott karokeért.

2. Ugyeljen ra, hogy a robotot a 3. Mechanikai felhasznaléi feliilet on
page9fejezet utasitasai szerint szerelje fel.

Felhasznaldi kézikonyv 7 UR16e
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3. Mechanikai felhasznaloi feliilet

3.1. El6szo6

Ez a fejezet leirja a robotrendszer részeinek szerelési alapjait. A fejezetben kozolt villamos
szerelési utasitasokat be kell tartani.

3.2. Arobot munkahelye

A robot munkatere 900 mm az alapcsuklétol. Fontos végiggondolni a hengeres térfogatot
kozvetlendl a robot alapja felett és alatt, amikor a robot felszerelési helyét kivalasztja. Az eszkoz
hengeres térfogat kdzelébe valé mozgatasat kertilni kell, mivel ez az illesztések gyors mozgasat
okozza még akkor is, amikor az eszkoz lassan mozog, ami a robot hatastalan miikodését okozza,
és megneheziti a kockazatértékelés lefolytatasat.

Elulsé Délt

3.3. Talapzat

Robotkar

FIGYELMEZTETES
Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robotkar megfeleléen és biztosan a helyére van

csavarozva. Az instabil szerelés balesetekhez vezethet.

Felhasznaldi kéziknyv 9 UR16e
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A robotkart négy 8,8 szilardsagu M8 csavar és az alapon talalhaté négy 8.5 mm rogzité furat
alkalmazasaval szerelik fel. A csavarokat 20 N m nyomatékkal kell meghuzni.

A robotkar pontos athelyezéséhez hasznalja a két @8 meglévé furatot pozicional csap
segitségével. Megjegyzés: Tartozékként vasdrolhat egy pontos alapellenrészt. A(z) 4.1 dbrén
lathatd, hol kell furatokat furni és csavarokat behelyezni.

Szerelje a robotot olyan vibraciémentes feliiletre, amely elég erés, hogy elbirja legalabb
tizszeresét az alapcsatlakozé teljes nyomatékanak, illetve legalabb 6tszordsét a robotkar teljes
sulyanak. Ha a robotot linearis tengelyre vagy mozgé platformra szereli, akkor a mozgé
szerelbalap gyorsulasa legyen nagyon alacsony. A nagy gyorsulas a robot biztonsagi leallitasat

okozhatja.

A

FIGYELMEZTETES

Kapcsolja ki a robotkart a vératlan inditdas megel&zése céljabdl a fel- és
leszerelés soran.
A robotkar lekapcsolasa:

1. A robot kikapcsolasahoz nyomja meg a hordozhaté kezel6egység
bekapcsol6 gombjat.

2. Huzza ki a halozati kabelt a halézati aljzatbal.

3. Varjon 30 masodpercet, hogy a robot mentesiiljon az eltarolt energiatdl.

VIGYAZAT

Szerelje a robotot olyan kérnyezetbe, amely az IP besorolashoz illik. A robotot
nem szabad olyan kornyezetben mukddtetni, amely meghaladija a robot (IP54), a
tanito fliggelék (IP54) és a vezérlédoboz (IP44) IP besorolasat.

UR16e
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Surface on which the robot is fitted

7] 0.05

2x 5 +1

4x D 8.4

oY

I
G170

/

@8 FG8 10008 ¥ 8.5 min.

8 FG8 10006 x 13 ¥ 8.5 min.

Lyukak a robot szereléséhez. Hasznaljon négy M8 fejescsavart. Minden méret mm-ben van
megadva.

Eszkoz

A robot eszkozperemének négy M6-os menetes lyuka van az eszkoz robothoz csatlakoztatasahoz.
Az M6-os csavarokat 8BNm nyomatékkal kell meghuzni; ezek szilardsagi besorolasa 8.8. Az
eszk0z preciz athelyezéséhez haszndljon csapot a meglévé @6 furatban. A(z) 4.2 abran lathatéak
a szerszam-karima méretei és a furatok elrendezése. Célszer( sugarasan hornyolt furatot
hasznalni a csaphoz, hogy tulfeszités nélkil biztositsuk a preciz poziciot. Az eszkoz szereléséhez
ne hasznaljon 8mm-nél hosszabb csavarokat. Nagyon hosszi M6 csavarok nyomhatok az
eszkdzperem aljahoz, és zarhatjak a robot aramkorét.

Felhasznaldi kézikonyv 11 UR16e
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Szerz6i jog © 2009-2020 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

FIGYELMEZTETES
1. Gy6zbdjon meg arrdl, hogy az eszkdz megfeleléen és biztosan a helyére van

Ccsavarozva.

2. Gy6z6djon meg arrdl, hogy az eszkoz ugy késziilt el hogy nem hozhat Iétre
veszélyes helyzetet, ha egy alkatrész varatlanul leesik.

3. Ha az eszkozt a robotra 8 mm-nél hosszabb M6 csavarokkal szereli fel,
azzal megnyomhatja az eszkdz peremét, és javithatatlan sériilést okozhat
rajta, ami a végillesztések cseréjéhez vezet.

Lumberg RKMW 8-354 connector

35,65

@ 6 H7 T 6,20 0,20
6,50
4x P57 8
Mé6-6H T 8
7

6,20

iz

SECTION A-A

48,75

?31,50 H7

? 50 £0,1

?63 h8

?90 0,1

4.2: Az eszk6z kimeneti pereme (ISO 9409-1-50-4-M6) az, ahol az eszk6z a robot csucsara fel
an szerelve. Minden méret mm-ben van megadva.

Vezérlodoboz

A Vezérl6doboz falra vagy padlora szerelhetd. A vezérl6doboz mindkét oldalan 50mm tavolsagot
kell tartani az elegend6 Iégaramlas céljabal.

Hordozhat6 kezel6egység

A hordozhat6 kezel6egységetfalra vagy a vezérl6édobozra lehet akasztani. Ellendrizze, hogy a
kabel nem okoz kikapcsolasi veszélyt.

Megjegyzés: vasarolhat kilon konzolokat a vezérlédoboz és a hordozhat6 kezel6egység
felszereléséhez.

UR16e 12 Felhasznaldi kézikonyv
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FIGYELMEZTETES
1. Gy6zbdjon meg arrdl, hogy a vezérlédoboz, a tanito fliggelék és a kabelek ne
érintkezzenek folyadékokkal. A nedves vezérl6doboz halalos sériilést
okozhat.

2. Helyezze a hordozhat6 kezelGegységet (IP54) és a vezérl6dobozt (IP44)
olyan kornyezetbe, amely megfelel az IP besorolasnak.

3.4. Maximalis hasznos teher

A robotkar maximalisan megengedett hasznos terhelése fiigg a sulypont eltolédastdl, lasd: 4.3.
abra. A gravitacios eltolas kdzéppontja az eszkdz kimeneti pereme kozéppontja és a
csatlakozatott hasznos teher gravitacids kozéppontja kozotti tavolsag.

Payload [kg]

Gravitacios eltolas kdzéppontja [mm]

A maximalisan megengedett hasznos teher és a gravitacios eltolas kbzéppontja kbzotti
kapcsolat.

Felhasznaldi kézikonyv 13 UR16e
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4. Elektromos felhasznaldi felllet

4.1. El6szo

Ebben a fejezetben a robotkar és a vezérl6doboz elektromos interfész-csoportjait ismertetjiik. Az
1/0 legtdbb tipusara mutatunk be példakat. Az I/0 fogalom olyan digitalis és analog vezérlgjelekre
egyarant vonatkozik, amelyek az alabb felsorolt elektromos interfész csoportok fel6l vagy felé
mennek.

+ Haldzati csatlakozo
+ Robotcsatlakozas
+ Vezérl 1/0

+ Eszkozi/o

+ Ethernet

4.1.1. Vezérl6doboz-konzol

Az 1/0 interfész-csoportok aljan talalhato egy konzol csatlakozdkkal, amelyek tovabbi jelek
bekotését teszik lehetévé (alabb abrazolva). A vezérlédoboz alapja rendelkezik egy fedeles
nyildssal az egyszer( csatlakozdshoz (Iasd 4.2. Ethernet below).

A Mini Displayport csatlakozé tamogatja a Displayport monitorokat, és aktiv Mini Display - DVI
vagy HDMI atalakitéra van sziiksége DVI/HDMI csatlakozdval ellatott monitorok szamara. A
passziv atalakitok nem mikodnek a DVI/HDMI portokkal.

Megjegyzés: A biztositék legyen UL jeldléssel ellatott Mini Blade tipusu, maximalis
arameréssége 10A és minimalis fesziiltsége 32V

4.2. Ethernet

Az Ethernet feliilet az alabbiakhoz hasznalhato:
+ MODBUS, EtherNet/IP és PROFINET (lasd itt: Il. részPolyScope kézikdnyv on page77).

» Tavoli hozzaférés és vezérlés

UR16e 14 Felhasznaldi kézikonyv



(R
4. Elektromos felhasznaloi feliilet UNIVERSAL ROBOTS

Az Ethernet kabelt a bekotéshez at kell vezetni a vezérl6doboz aljan talalhaté lyukon és be kell
dugaszolni a konzol aljan talalhat6 Ethernet aljzatba.

Cserélje ki a vezérl6doboz alapjan talalhaté kupakot megfelelé kdbelbemenettel, hogy
csatlakoztassa a kabelt az Ethernet porthoz.

Az elektromos specifikaciok az alabbi tablazatban lathatok.

Kommunikacié sebessége 10 - 1000 Mb/s

4.3. Elektromos figyelmeztetések és dvintézkedések

Tartsa be az alabbi figyelmeztetéseket az 6sszes fent emlitett kezeldi feliilet csoport esetén,
tovabba amikor a robotalkalmazast megtervezték és telepitették.

FIGYELMEZTETES
1. Soha ne csatlakoztasson biztonsdagi jeleket olyan PLC-hez, amely nem

biztonsagi PLC a megfelel§ biztonsagi szinttel. Ha nem tartja be ezt a
figyelmeztetést, akkor sulyos sériilés vagy halal kovetkezhet be, mivel a
biztonsagi funkcidkat kiiktathatja. Fontos a biztonsagi felhasznaldi felileti
jelzéseket kilon tartani a normal 1/0 feliileti jelzésektdl.

2. Minden biztonsaggal kapcsolatos jelzés redundansan késziil (két fliggetlen
csatornan). Tartsa kiilon a két csatornat, hogy egy egyszert hiba ne
vezethessen a biztonsdagi funkcié elvesztéséhez.

3. A vezérlédobozban taldlhato néhany I/0 érintkez6 beallithaté normal vagy
biztonsagi I/0 jelként is. Olvassa el és értelmezze a teljes 4.4. Vezérl6
I/0 on page17 fejezetet.

Felhasznaldi kézikonyv 15 UR16e
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FIGYELMEZTETES
1. Gydzbdjon meg arrdl, hogy az 6sszes, nem vizallénak besorolt berendezés

szaraz maradjon. Ha viz tud bejutni a termékbe, zarjon ki és cimkézzen fel
minden aramot, majd forduljon segitségért a helyi Universal Robots
szervizeshez.

2. Kizarodlag a robottal szallitott, eredeti kabeleket hasznaljon. Ne hasznadlja a
robotot olyan alkalmazasokhoz, ahol a kabeleket hajlitani kell.

3. A negativ csatlakozasokra Groundként (GND) hivatkoznak, és azok a robot
burkolatahoz és a vezérl6dobozhoz csatlakoznak. Minden emlitett GND
csatlakozas kizarélag haldzati és jelzési célra valé. PE-hez (védé foldelés)
hasznadlja a fold szimbélummal jelzett M6-0s méret(i
csavarcsatlakozasokat a vezérlédobozon beliil. A foldel6 vezetének
legalabb a legmagasabb aramerésség arambesorolasaval kell rendelkeznie
a rendszerben.

4. Ovatosan jérjon el a robot 1/0 interfész-kabeleinek beszerelésekor. Az alsé
fémlemez az interfész-kabelek és csatlakozok szamara szolgal. A lyukak
kifurasa elétt vegye ki a lemezt. Gy6z6djon meg arrdél, hogy az 6sszes
forgacsot eltavolitotta, miel6tt Ujratelepiti a lemezt. Ne feledje a helyes
tomszelenceméretet hasznalni.

if VIGYAZAT

1. A robot elektromagneses kompatibilitas (EMC) bevizsgdlasat a vonatkozé
nemzetkozi IEC szabvanyok szerint végezték el. A megadott IEC
szabvanyokban meghatarozott szinteknél magasabb szint( zavaro jelek a
robot nem vart viselkedését okozhatjak. A nagyon magas jelszintek vagy a
tulzott expozicié a robot maradandé karosodasat okozhatja. Ugy talaltak,
hogy EMC problémak altalaban el&fordulnak a hegesztési folyamatokban és
arra a napléban altalaban hibatizenetek figyelmeztetnek. A Universal
Robots nem tarthaté felel6snek az EMC problémak altal okozott karokért.

2. A vezérlédoboztdl a gépekhez vagy gyari berendezésekhez vezet6 1/0
kabelek nem lehetnek hosszabbak 30 m-nél, hacsak kiegészit6
vizsgalatokat nem végeznek velik.

MEGJEGYZES

Minden fesziiltség és dramerésség DC (egyenaram), hacsak masképp nem
hatarozzak meg.

UR16e 16 Felhaszndldi kézikonyv
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4.4.Vezérlo 1/0

Az 1/0 érintkez6ket a vezérlédoboz belsejében sokféle berendezéshez hasznalhatja, beleértve a
pneumatikus reléket, a PLC-ket és a vészleallité gombokat.

Az alabbi abra bemutatja az elektromos felhasznaléi felllet csoportok elrendezését a
vezérlédobozon beldl.

Safety Remote Power Configurable Inputs| [Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g [24v 12V|H| PWR(J| [24V|H||24V|H| |oV M| oV |H| [24V|H|[24V|H| oV |H|| oV (W AL
Vé‘ EIO GND|M| ([GND{I/| [CIO|H|/CI4 || |COO/M|CO4/H| |DIO(M||DI4|H| DOO|N|DO4 N Z(am0 [ ]
& [24v oN [m| [24v|®) [24v[m|[2av[m]| [ ov|m|[ ov [m]| [24v|m]|[24v|m]| [ov [m]|| ov |m % AG |H
:E: EI1l OFF|H| | OV Cl1|H|[Ci5|H| [CO1/H||CO5/H| [DI1|H|/DI5|H| [DO1/H||DO5/H < [AlL{m
5124V 24v|@||24v|H| |ov |H| oV |H| |24V|H|[24V/H| |OV |H| oV |H Z1aG|H
é S10 =Slalal>]> Ci2|H|[Ci6|H| [CO2|H||CO6/H| DI2|H||/DI6|H| DO2|H||DO6|H gAOO ]
2 [2av alale|a|&|2|[2av|m|[24v(m]| | ov [m|| ov || [24v(m|[24v|m| [ov [H|[ ov|m| [2]AG |m
& [si1 Emmmm(m||[c3|m|[c7|m| [co3[m|[co7|m| [oi13[m]|[Di7|m]| [po3|m|[po7[m]| |2 [r01|m

Megjegyzés: Hasznéalhatja az aldbbi dbran lathato vizszintes digitalis bemeneti sorkapcsot (DI8-
DI11); az ilyen fajta bemenetek esetét, a kvadratira-kodol6 szallitdszalag kdvetést itt talalja meg:
4.4.1. Szokdsos specifikacidk az 6sszes digitalis I/0-hoz below.

S
;:u9°_°§>
ala|e[P|n|°
HEEEENER

Az aldbb felsorolt szinsémak jelentését meg kell ismerni és meg kell 6rizni.

Sarga piros szoveggel Kilon biztonsagi jelzések
Sarga fekete szoveggel Biztonsaghoz konfiguralhaté
Sziirke fekete szoveggel Altalanos célu digitalis I/0
Zold fekete szoveggel Altalanos célu analég 1/0

A grafikus felhasznaldi fellileten a konfiguralhato 1/0 érintkez6ket beallithatja mint biztonsaggal
kapcsolatos 1/0 vagy altalanos rendeltetésii I/0 elemeket (Iasd itt: Il. részPolyScope kézikdnyv on
page77).

4.4.1. Szokasos specifikacidk az 6sszes digitalis 1/0-hoz

Ez a pont meghatdarozza a vezérlédoboz aldbbi 24 V-os digitalis I/0-ja elektromos specifikacioit.
+ Biztonsagi I/0.
+ Konfigurélhaté 1/0.

« Altalanos rendeltetésii I/0.

Telepitse a robotot az elektromos specifikaciok szerint, amelyek mindharom bemenet esetében
ugyanazok.

A digitalis 1/0 tapellatasa biztosithat6 egy belsé 24 V-os tapegységrél vagy kilsé aramellatasrol
a Power (tapegység)nevii sorkapocs konfiguraldsaval. Ez a blokk négy terminalbdl all. A felsé
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ketté (PWR és GND) 24 V-os, és foldelés a bels6 24 V-os ellatasrol. A sorkapocs két alsé
kivezetése (24 V és 0 V) alkotja a 24V bemenetet az I/0 kapcsok tapelldtasahoz. Az
alapértelmezett konfiguracié a belsé tapegységet haszndlja lasd aldbb).

Power

PWR

[GND

[24v
oV

Megjegyzés: Ha tobb aram sziikséges, akkor csatlakoztasson kiilsé aramellatast az alabbiak

szerint.
’_( Power
PWR|H

GND| H
24V| B~
\ ov N

Az elektromos specifikaciok alabb lathatok a belsé és kiils6 aramellatasra vonatkozoan egyarant.

Belsé 24 V-os dramellatas

[PWR - GND] Fesziiltség 23 24 25 \Y

[PWR - GND] Aktudlis 0 - 2% A

Kiils6 24 V-os bemeneti kovetelmények

[24V - 0V] Fesziltség 20 24 29 \Y

[24V - 0V] Aktudlis 0 - 6 A
*3,5 A 500 ms vagy 33% uzemi ciklus esetében.

A digitalis I/0 az IEC 61131-2 szabvany szerint késziilt. Az elektromos specifikaciok alabb
lathatok.

Digitalis kimenetek

[COx / DOx] Aramer6sség* 0 - 1 A

[COx / DOx] Fesziiltségesés 0 - 0.5 \"

[COx / DOx] Szivargo aram 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Funkcio - PNP - Tipus
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Tipus
Digitdlis bemenetek

[EIx/SIx/CIx/DIx] Fesziiltség -3 - 30 \Y

[EIx/SIx/CIx/DIx] OFF (KI) régio -3 - 5 \'%
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[EIx/SIx/CIx/DIx] ON (BE) régi6 11 = 30 \

[EIx/SIx/CIx/DIX] Aramerésség (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funkcié = PNP + Tipus
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC 61131-2 - 3 Tipus

*Legfeljebb 1 H ellendllé terhelés vagy induktiv terhelés.

MEGJEGYZES

2

4.4.2. Biztonsagi /0

A konfiguralhato kifejezés az olyan 1/0 kapcsok jelolésére szolgal, amelyeket
biztonsaggal kapcsolatos vagy normal I/0 kapocsként lehet beallitani. Ezek a
fekete feliratos sarga szin( kapcsok.

Ebben a szakaszban ismertetjiik a dedikalt biztonsagi bemeneteket (sarga sorkapcsok voros
felirattal) és a biztonsagi I/0 kapocsként beallitott konfiguralhato 1/0 kapcsokat (sarga sorkapocs
fekete felirattal). Minden digitalis 1/0 tekintetében kévesse az dltaldnos specifikacidt, 1asd
szakasz. A biztonsagi eszkozoket és berendezéseket az fejezetben kozolt biztonsagi
utasitasoknak és a kockazatértékelésnek megfelel6en kell telepiteni.

Minden biztonsdgi I/0 paros (redunddns), és két kiilon agként kell megtartani. Egy egyszer( hiba
nem okozza a biztonsagi funkcié elvesztését.

Két allandé biztonsagibemenet-tipus van:

+ Robot vészleallité kizardlag a vészleallité berendezéshez

+ Biztonsagi leallito védelmi eszkdzokhoz

A funkcionalis kiilonbség alabb lathaté.

A robot leallitja a mozgast
Program végrehajtasa

Meghajto erd

Visszadllitas

A hasznalat gyakorisaga
Ujratelepitést igényel

Leadllitasi kategéria (IEC 60204-1)
Teljesitményszint

felligyeleti funkcio (ISO 13849-1)

Igen
Sziinetek
Ki
Kézi
Nem gyakori
Csak fék kiengedése
1

PLd

Igen
Sziinetek
Be

Automatikus vagy kézi

Minden ciklus - nem gyakori

Nem
2

PLd
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UNIVERSAL ROBOTS 4. Elektromos felhasznéléi felilet

Hasznalja a konfiguralhato 1/0-t tovabbi biztonsagi I/0 funkcio telepitésére, pl.: vészleallitd
kimenet. A konfiguralhat6 1/0 kapocs-készleteket a GUI feliileten kell beallitani a biztonsagi
funkciokhoz, lasd Il. részPolyScope kézikdnyv on page77.

FIGYELMEZTETES
1. Soha ne csatlakoztasson biztonsagi jeleket olyan PLC-hez, amely nem

biztonsagi PLC a megfelel§ biztonsagi szinttel. Ha nem tartja be ezt a
figyelmeztetést, akkor sulyos sériilés vagy halal kovetkezhet be, mivel a
biztonsagi funkcidkat kiiktathatja. Fontos a biztonsagi felhasznaldi felileti
jelzéseket kiilon tartani a normal 1/0 feliileti jelzésektdl.

2. Minden biztonsaggal kapcsolatos 1/0 redunddnsan késziil (két fiiggetlen
csatornan). Tartsa kiilon a két csatornat, hogy egy egyszert hiba ne
vezethessen a biztonsagi funkcié elvesztéséhez.

3. A biztonsagi funkciokat meg kell erésiteni, miel6tt a robotot miikodésbe
hozza. A biztonsagi funkcidkat rendszeresen tesztelni kell.

4. A robot telepitésének meg kell felelnie ezen specifikacidéknak. Ha nem igy
torténik, akkor sulyos sériilés vagy halal kovetkezhet be, mivel a biztonsagi
funkciot kiiktathatja.

OSSD jelek

Az dsszes konfiguralt és ideiglenes biztonsagi bemenetet szlrik, hogy lehet6évé tegyék az OSSD
biztonsagi berendezés hasznalatat 3 ms alatti impulzushosszakkal. A biztonsagi bemenetbdl
minden milliszekundumban mintat vesznek, és a bemenet allapotat meghatarozzak a
leggyakrabban latott bemeneti jel szerint az utols6 7 milliszekundum alatt. A biztonsagi
kimeneteken jelentkezd OSSD impulzusokat a Il. részPolyScope kézikonyv on page77 szakaszban
részletezzik.

Alapértelmezett biztonsagi konfiguracio

A robotot alapértelmezett konfiguracidval szallitjak,ami lehet6vé teszi a miikodtetést minden
tovabbi biztonsagi berendezés nélkiil, lasd az alabbi abrat.

Safety
24V
EIO
24V
El
24V
SI0
24V
Si1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Vészleallité gombok csatlakoztatasa

A legtobb alkalmazasban hasznalni kell egy vagy tobb extra vészleallitd gombot. Az alabbi abran
lathat6,hogyan csatlakoztathaté egy vagy tobb vészleallité gomb.
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Safety Safety

o=y [
4

EI0
24V
£ ||

24v || N

EI1
24V
SI0 SI0
24V
Si1

Emergency Stop
Emergency Stop

24V
Sl

Safeguard Stop
Safeguard Stop

A vészleallité megosztasa mas gépekkel

Beallithat egy megosztott vészleallitd funkcidt a robot és mas gépek kdzott, ha az alabbi I/0
funkciokat a GUI-n keresztiil konfiguralja. A Robot vészleallit6 bemenete nem hasznalhato
megosztasi célokra. Ha két UR robotnal vagy mas gépeknél tobbet kell csatlakoztatni, biztonsagi
PLC sziikséges a vészleallito jelek kontrollalasahoz.

+ Konfigurdlhaté bemenet-par: Kiils6 vészleallitas.

+ Konfigurdlhaté kimenet-par: Rendszer vészleallito.

Az alabbi abran lathatd, hogyan osztja meg két UR robot a vészleallité funkcidit. Ebben a
példaban a hasznalt konfiguralt 1/0-k a CIO-CI1 és a CO0-CO1.

[/

Configurabl;fputy Configurable Outputs : Configurable Inputs onflqurable Outputs

24v [f]240 [m| [ov [m][ov [m : 24v [W][24v [m] [ & \a][ov [m
cio |[H||£14 M| [coo[m]|cos|m A : B cio [m|[ci [m] [coy|M|[cos|m
24v [Wf|24v [m] [ov ov |l : 24v J|[24v (| [ov W] ov |m
ci1 [m||ci5 [m]| [co1|mN\cos| m ciy/|m|(ci5 |m| [co1|M|(cos|m
24V |H|[24v | | oV ov |H 24 /A |[24v (| |ov [m|[ov |H
ci2 |M||{cic |M| [co2|m\dps | W 12//m|[cie M| [co2[M||cos |
24v M |[24v W] [ov [m|\O\ | f4f (W |24v m| [ov m|[ov |
ci3 |H||c7 [m| [co3|m||{cpA\ m\ ] ] W|[co7|m

J//ls ci7 co3

\

)
-

/
-

Biztonsagi leallité automatikus visszaallassal

Az alap biztonsagi leallit6é példaja egy ajtokapcsold, ahol a robot akkor all le, amikor az ajtot
kinyitjak, 1asd az aldbbi abrat ).

Safety
24V
EIO
24V
El1

)y
. IR

24v | HN_ )—'
si
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UNIVERSAL ROBOTS 4. Elektromos felhasznéléi felilet

Ez a konfiguracio csak ott javasolt, ahol a kezel6 nem tud atmenni az ajton és bezarni maga
mogott. A konfiguralhaté 1/0 hasznalatos egy visszaallitd gomb beadllitasahoz az ajton kivil hogy
Ujraaktivalhassa a robot mozgasat.

Egy masik példa, ahol az automatikus visszaallitas megfelel6 lehet, amikor biztonsagi matracot
vagy biztonsdggal kapcsolatos Iézerszkennert hasznal (Iasd aldbb).

y A

Safety /
|2avm [24v (| [ov [m|
3 [E0 [ 24v ]I
g [24v M ov [
Elen |m

24V ‘1
£ [sio | M
§ [av (W) ‘\
3[sn el

FIGYELMEZTETES
1. A robot automatikusan visszatér a mozgashoz, amikor a jelzés ujra létrejon.

Ne hasznalja ezt a konfiguraciot, ha a jelzés a biztonsdgi keriileten beliilrél
hozhat¢ létre Ujra.

Biztonsagi leallitas visszaallitas gombbal

Ha a biztonsagi felhasznalé feliilet hasznalatos konny( fliggony illesztéséhez, akkor a biztonsagi
kerlleten kivili visszaallitas sziikséges. A visszaallitds gombnak kétcsatornas tipusunak kell
lennie. Ebben a példaban a visszaallitasra konfiguralt 1/0 CI0-CI1 (lasd aldbb).

[
/_L,—) e
11
Safety Hi
NEmC e el e NN B
3 [E0 [l Clo cu |l o
52y [m oo @lavim|l 0000 (4 4| [=m==—-- v
HEAD 4 ch [&|[cis [m
24 [l oo maviml 000\ Lol | [|=====--
g[si0 ci2 [m|[cie [m
§ [2av v mpvm 000\ /J [ Lf=====--
3 [sn 'T\ ciz |m|[c7 |m

Haromhelyzeti engedélyezé eszkoz

Az aldbbi dbra megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy haromhelyzet(i engedélyez6 eszkozt. A
haromallapotu engedélyezé eszkdzre vonatkozdan tovabbi tajékoztatast talal itt: 18. Mikodési
maod kivalasztasa on page93.
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MEGJEGYZES
A Universal Robots biztonsagi rendszere nem tamogat sok haromhelyzet(
engedélyez6 eszkozt.

[24v}
CIOj
24V
Cl1
24V
CI2
24V
CI3

L‘

llll,i!q;

MEGJEGYZES

A haromhelyzet(i engedélyez6 eszkdz két bemeneti csatornajanak 1 masodperces
eltéréstirése van.

Miikodési mod kapcsoldja

Az alabbi abra egy mikodési mod kapcsoldt mutat. A miikodési modokkal kapcsolatos tovabbi
informaciét itt talal: 18.1. M(ikodési modok on page93.

Con Operational mode Switch
24V -

CIOj
24V
CI1
24V
Cl2|
24V
CI3

24V
Cl4
24V
CI5
24V

L

)

4.4.3. Altalanos célu digitalis I/0

24V
HCI7

il\llllllm

CCCINI0O0O0O0E
I 5

'

Ebben a szakaszban az altalanos rendeltetésti 24 V-os 1/0 (sziirke) és konfiguralhaté 1/0 (sarga,
fekete felirattal) kapcsokat ismertetjiik, ha ezeket nem biztonsdgi I/0 kapcsokként allitottak be.
Az 4.4.1. Szokasos specifikaciok az 6sszes digitalis 1/0-hoz on page17 szakaszban szereplé
altalanos eléirasokat be kell tartani.

Az altalanos rendeltetésti I/0 hasznalhaté olyan berendezések kdzvetlen meghajtasara, mint
pneumatikus relék, vagy adatkapcsolathoz mas PLC rendszerekkel. Minden digitalis kimenet
automatikusan letilthatd, amikor a program végrehajtasa leall, lasd még itt: II. részPolyScope
kézikonyv on page?77. Ebben a mdédban a kimenet mindig alacsony, amikor a program nem fut.
Példak talalhatdék az alabbi alpontokban. Ezekben a példakban szokasos digitalis kimeneteket
hasznalnak, de barmilyen konfiguralhaté kimenetet is hasznalhattak volna, ha ezeket nem
biztonsagi funkcid teljesitésére allitottak be.

Digitalis kimenettel kontrollalt teher

Ez a példa bemutatja, hogyan kontrollaljak a terhet digitalis kimenetrél.
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vy
Digital Outputs 4 \
ov ov LoAD
DOO DO4
ov ov
po1/m||pos|m{\_ T

oV
DO2|

oV
DO3|

oV
DO6|

oV
DO7|

4.4.4. Digitalis bemenet gombtal

Ez a példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy egyszerli gombot digitalis bemenetekhez.

)Y

\_

Digital Inputs
24V 24V
DIO DI4
24V, 24V
DI1 DI5
24V 24V
DI2 DI6
24V 24V
DI3| DI7

]

OO000000
OO0 0a0

4.4.5. Kommunikacié mas gépekkel vagy PLC-kkel

A digitalis I/0 kimenet hasznalhaté mas berendezésekkel valé6 kommunikacidhoz, ha egy
szokdsos GND (0 V) j6tt Iétre, és ha a gép PNP technoldgiat haszndl, 1asd alabb.
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4.4.6. Altalanos célu analég I/0
Az analdg I/0 felhasznaloi feliilet a zold terminal. Fesziiltség (0-10 V) vagy dramerésség (4-
20 mA) bedllitasara vagy mérésére haszndlatos mas berendezésrél vagy berendezésre.
A legnagyobb pontossag eléréséhez az alabbiak javasoltak.
+ Hasznalja az I/0-hoz legkdzelebbi AG kapcsot. A parhoz k6zos mddusu sz(iré tartozik.

+ Hasznalja ugyanazt a GND-t (0 V) a berendezéshez és a vezérlédobozhoz. Az analég I/0
nincs galvanikusan szigetelve a vezérlédoboztol.

+ Hasznaljon arnyékolt kabelt vagy sodrott parokat. Késse az arnyékolast a GND érintkezére a
Power (Aramellatas) érintkezé mellett.

+ Az daram moédban m(ikodé berendezés hasznalata Az aramjelek kevésbé érzékenyek az
interferencidkra.

A GUI feliileten kivalaszthatja a bemeneti moédokat (lasd itt: II. részPolyScope kézikonyv on
page?77). Az elektromos specifikdciok alabb lathatok.
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UNIVERSAL ROBOTS

Analég bemenet dram lizemmdaédban

[ATx - AG]
[ATx - AG]
[ATx - AG]

Analdg bemenet fesziiltség médban

[ATx - AG]
[ATx - AG]
[ATx - AG]

Analdg kimenet daram maddban

[AOx - AG]
[AOx - AG]
[AOx - AG]

Analdg kimenet fesziiltség mdédban

[AOx - AG]
[AOx - AG]
[AOx - AG]
[AOx - AG]

Analég kimenet hasznalata

Aktualis
Ellenallas

Felbontas

Fesziiltség
Ellenallas

Felbontas

Aktudlis
Fesziltség

Felbontas

Fesziiltség
Aktualis
Ellenallas

Felbontas

20
12

10
12

12

20

20
24

10
20

mA
ohm
bit

kOhm

bit

mA

bit

mA

ohm
bit

Ez a példa bemutatja, hogyan kontrollaljon szalagot vagy szijat anal6g sebességkontrollalé

bemenettel.

H
H

Analég bemenet hasznalata

Ez a példa bemutatja egy analog szenzor csatlakoztatasat.
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UNIVERSAL ROBOTS

4. Elektromos felhasznaldi feliilet

4.4.7. Tavoli KI/BE vezérlés

Hasznalja a BE/KI tavvezérlést a vezérlédoboz be- és kikapcsolasahoz a hordozhat6

kezel6egység hasznélata nélkiil. Altalaban akkor hasznélatos:

« Amikor a hordozhat6 kezel6egység nem elérheté.

« Amikor a PLC rendszernek teljes kontrollra van sziiksége.

+ Amikor tobb robotot kell egy idében be- vagy kikapcsolni.

A KI/BE tavvezérlés biztositja a 12 V-os segédfesziiltséget, amely aktiv marad a vezérlédoboz
kikapcsolasa utan. A BE bemenet csak rovid idétartamu aktivalasra szolgal, és ugyanugy
mukaodik, mint a POWER gomb. A Kl bemenet lenyomva tarthatd, ha sziikséges. Az elektromos
specifikaciok alabb lathaték. Megjegyzés: Hasznaljon egy szoftver-tulajdonsagot programok
automatikus betoltéséhez és inditasdhoz (Iasd itt: Il. részPolyScope kézikdnyv on page77).

[12V - GND] Fesziltség

[12V - GND] Aktudlis

[ON / OFF] Inaktiv fesziiltség
[ON / OFF] Aktiv fesziiltség
[ON / OFF] Bemeneti aram

[ON] Aktivacios id6

Tavoli ON (BE) gomb

200

Ez a példa egy tavoli BE gomb csatlakoztatasat szemlélteti.

Remote 4
12v[d
GND|H

ON
OFF

~,

/..

P

Tavoli OFF (KI) gomb

------- |

Ez a példa egy tavoli KI gomb csatlakoztatasat szemlélteti.

13
100
0.5

12

600

mA

mA

ms

Remote
v
GND|m I ]
ON|m
OFF P
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if VIGYAZAT
Ne nyomja meg és tartsa lenyomva az BE gombot vagy a POWER gombot, mert
mentés nélkil kikapcsolja a vezérlédobozt. A KI bemenetet kell hasznalni a
tavvezérelt kikapcsolashoz, mivel ez a jel megengedi, hogy a vezérlédoboz
elmentse a megnyitott fajlokat és helyesen alljon le.

4.5. Halozati csatlakozo

A vezérl6doboz hal6zati kabelét szabvanyos IEC dugasszal szerelték fel. Csatlakoztasson egy
orszagspecifikus halézati dugaljat vagy kabelt az IEC dugaljhoz.

A robot daram alé helyezéséhez a Vezérl6doboznak csatlakoznia kell a hal6zathoz a standard IEC
C20-as dugaljon keresztiil, a vezérl6doboz aljan megfelel6 IEC C19-es kabellel (ldsd az aldbbi
abrat).

A halézatnak az alabbiakkal kell rendelkeznie:
+ Csatlakozas a talajhoz
+ FO biztositék
+ Maradékaram-késziilék
Javasolt egy f6kapcsolo telepités az 6sszes berendezés kikapcsolasahoz a robotalkalmazasban,

egyszer( kizarashoz és cimkézéshez a miikodésbdl. Az elektromos specifikaciok az alabbi
tablazatban lathatok.

Paraméter i : Mértékegység
Bemeneti fesziiltség 100 - 240 Vv.a.
Kiils6 halézati biztositék (100-200 V-nal) 15 - 16 A

Kils6 haldzati biztositék (200-265V-nal) 8 - 16 A
Bemeneti frekvencia 47 = 440 Hz
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Készenléti teljesitmény - - <1.5 W

Névleges mikodési teljesitmény 90 250 500 w

FIGYELMEZTETES
1. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robot megfeleléen foldelt (elektromos

csatlakozas a foldhoz). Haszndlja a foldelés szimbdélummal ellatott ne
hasznalt csavarokat a vezérl6édobozban, hogy a rendszerben az 6sszes
berendezés szokasos foldelését |étrehozza. A foldel6 vezetdnek legaldbb a
legmagasabb aramerdsség arambesorolasaval kell rendelkeznie a
rendszerben.

2. Biztositsa, hogy a Vezérl6dobozba bemend aram védet legyen
maradékaram-késziilékkel (RCD) és megfelel6 biztositékkal.

3. Zarjon ki és cimkézzen fel minden aramot a teljes robot telepitéséhez a
mUkodés kozben. Mas berendezések nem szallithatnak fesziiltséget a robot
I/0-hoz, amikor a rendszer kizart.

4. Gydz6djon meg arrél, hogy az 6sszes kabel megfeleléen csatlakozik, miel6tt
a vezérlédobozt aram ala helyezi. Mindig hasznaljon eredeti halozati kabelt.

4.6. Robotcsatlakozas

Dugja be és rogzitse a robottdl jovo kabelt a vezérlédoboz aljan taldlhaté aljzatban (Iasd az alabbi
abrat). Miel6tt bekapcsolna a robotkart, csavarja meg kétszer a csatlakozét a szakszer(
rogzitéshez.

Forditsa jobbra a csatlakozét, hogy kdnnyebb legyen zarni a kabel bedugasa utan.
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VIGYAZAT
1. Ne csatlakoztassa le a robotkabelt, amikor a robotkar be van kapcsolva.

2. Ne bévitse vagy modositsa az eredeti kabelt.

4.7. Eszkozi/o

A #3. csuklon, a szerszam-karima mellett talalhat6 egy nyolctls csatlakozo, amely tapellatast
és vezérlgjelet biztosit a robothoz csatlakoztathatd kiilonféle megfogdk és érzékel6k szamara. A
Lumberg KKMV 8-354 megfelel6 ipari kabel. A kabelen beliil mind a nyolc drétnak kiilénb6zé a
szine, mely kiilonb6z6 funkcidt képvisel.

Ez a csatlakozd biztositja az aram és vezérld jeleket egy specifikus roboteszkdzon hasznalt
fogdéknak és az érzékelbknek. Az alabb felsorolt ipari kdbelek alkalmasak:

* Lumberg RKMV 8-354.

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

A kdbelen beliil a nyolc drétnak kiilénb6z6 a szine, mely kiilonb6zé funkcidt jeldl. Lasd az aldbbi
tablazatot:

Piros GND Fold
Sziirke ARAM 0V/12V/24V
Kék TOO/PWR 0 vagy 0 V/12 V/24V digitalis kimenetek
Roézsaszind TO1/GND 1. digitalis kimenetek vagy Foldelés
Sarga TIO 0. digitalis bemenet
Zold TI 1. digitalis bemenet
Fehér Al2 / RS485+ Analég 2-ban vagy RS485+
Barna AlI3 / RS485- Analdg 3-ban vagy RS485-

Valassza ki a Szerszam 1/0 elemet a Telepités fiilon (lasd |l. részPolyScope kézikonyv on page77
rész) a bels6 dramellatds beallitdsdhoz 0 V, 12 V vagy 24 V fesziiltségre. Az elektromos
specifikaciok alabb lathatok.
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Az elektromos fesziiltség 24 V-os modban 23.5 24 24.8 Vv
Tapfesziiltség 12 V médban 11.5 12 12.5 Vv
Elektromos aramerésség (egy tls)* - 1000  2000** mA
Elektromos aramerdésség (két tds)* - 2000 2000 mA
Elektromos kapacitiv terhelés - - 8000*** uF

*Nyomatékosan ajanlatos védédidda alkalmazasa induktiv terheléseknél

**Csucs max. 1 masodpercig, Uzemi ciklus max.: 10%. Az atlagos aramerésség 10 masodperc
alatt nem haladhatja meg a tipikus aramerésséget.

***Amikor az eszkoz aramellatasa engedélyezett, elkezdédik egy 400 ms-os intelligens inditasi
id6, amely lehetévé teszi 8000 uF kapacitiv terhelés csatlakozasat az eszkoz tapegységéhez az

inditaskor. Mlkoddési kozbeni csatlakozaskor a kapacitiv terhelés nem engedélyezett.

MEGJEGYZES
A szerszdm-karima fodre (GND) van kétve (ugyanaz, mint a piros vezeték).

4.7.1. Eszkoz tapegysége

4.7.2. Tapegység

Valassza ki a Szerszam 1/0 elemet a Telepités fiilon (lasd |l. részPolyScope kézikonyv on page77
rész) a bels6 dramellatds beallitdsdhoz 0 V, 12 V vagy 24 V fesziiltségre.

-
LV ER

™

GND (RED) P

4.7.3. Kett6s tuske arama

Kett6s érintkez6 taplalas moédban a kimeneti aramerésség novelhetd az itt felsoroltak szerint:
4.7. Eszkoz i/o on the previous page masodik tablazat.

1
2
3.
4

. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

. A bal alsé sarokban koppintson a Altalanos elemre.

Koppintson aSzerszam IO elemre, és valassza a Kettés érintkez6 aramellatas lehet6séget.

. Csatlakoztassa a Halézati vezetékeket (sziirke) a TO0-hoz (kék), a Foldelést (piros) pedig a

TO1-hez (rézsaszind).

UR16e

30 Felhasznaldi kézikonyv



4. Elektromos felhaszndléi felllet UNIVERSAL ROBOTS

POWER (GRAY)

TOO/PWR (BLUE

TO1/GND (PINK) g

MEGJEGYZES

Amint a robot vészleallitast végez, a fesziiltség beall 0 V-ra mindkét aramtiiske
esetében (az aram leall).

4.7.4. Az eszkoz digitalis kimenetei

A digitdlis kimenetek harom kiilénb6zé mddot tamogatnak:

Csokkenés (NPN) Alacsony Megnyitas
Foras (PNP) Magas Megnyitas
Nyomas/Huzas Magas Alacsony

Vélassza a Szerszam 1/0 elemet a Telepités filon (Iasd: II. részPolyScope kézikonyv on page77
rész) az egyes érintkezék kimeneti moédjanak bedllitdsahoz. Az elektromos specifikaciok aldabb
l[athatok.

Fesziiltség nyitaskor -0.5 - 26 \Y
Fesziiltség 1 A siillyedéskor - 0.08 0.09 Vv
Aramer6sség megszerzéskor/siillyedéskor 0 1000 1000 mA
Aramer6sség GND-n keresztiil 0 1000 3000* mA

*Csucs max. 1 masodpercig, tizemi ciklus max.: 10%. Az atlagos aramerésség 10 masodperc
alatt nem haladhatja meg a tipikus aramerdésséget.

MEGJEGYZES
Amint a robot vészleallitast végez, a digitalis kimenetek (DO0 és DO1)

inaktivalédnak (magas Z).

VIGYAZAT
A digitalis kimenetek az eszkozben nem aramerdsség-korlatoltak. A
meghatarozott adatok feliilirasa maradandé kart okozhat.
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Az eszkoz digitalis kimeneteinek hasznalata

Ez a példa bemutatja, hogy kapcsoljon be egy terhelést, amikor belsé 12 V-os vagy 24 V-os
aramellatast alkalmaz. A kimeneti fesziiltséget az 1/0 lapon meg kell hatarozni. A HALOZATI
csatlakozas és a pajzs/foldelés kozott fesziiltség van, még akkor is, amikor a terhelés ki van
kapcsolva.

Javasolt védo diédat hasznalni az induktiv terhelésekhez, az aldbbiakban lathatdk szerint.

POWER
}lgi
TOO P

4.7.5. Az eszkoz digitalis bemenetei

A digitalis bemenetek kialakitasa PNP, gyenge lehuzo ellenallasokkal. Ez azt jelenti, hogy a
lebegd bemenet mindig alacsony értékl. Az elektromos specifikacidk alabb lathatok.

Bemeneti fesziiltség -0.5 - 26 Vv
Logikus alacsony fesziiltség - - 2.0 Vv
Logikus magas fesziiltség 55 - - \"
Bemeneti ellenallas = 47k = Q

Az eszkoz digitalis bemeneteinek hasznalata
Ez a példa bemutatja egy egyszerli gomb csatlakozatasat.

POWER
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4.7.6. Eszkoz analég bemenete

A szerszam analdg bemenetei nem differencial bemenetek, és az 1/0 fiilon akar fesziiltségre (0-
10 V), akar dramerésségre (4-20 mA) allithatok (lasd itt: II. részPolyScope kézikonyv on page77).
Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Bemeneti fesziiltség fesziiltség modban -0.5 - 26 Vv
Bemeneti ellendllas 0 V és 10 V kozo6tti tartomanynal - 107 - kQ
Felbontas - 12 - bit
Bemeneti fesziiltség aramerésség mddban -0.5 - 5.0 Vv
Bemeneti aramerdsség daramerésség modban -2.5 - 25 mA
Bemeneti ellenallas 4 mA és 20 mA kozotti tartomanynal - 182 188 Q
Felbontas - 12 - bit

Az anal6g bemenetek hasznalatara két példa a kdvetkez6 alpontban talalhaté.

VIGYAZAT
1. Az analdg bemenetek most védettek a tulfesziiltség ellen daramerdésség
modban. Ha az elektromos specifikacidkban tulértékeli a hatarértéket, azzal
a bemenet tartésan karosodhat.

Az eszkoz analog bemeneteinek hasznalata, nem differencialis

Ez a példa bemutat egy analdg szenzorcsatlakozast nem differencialis kimenettel. Az érzékeld
kimendjele lehet aramerdsség vagy fesziiltség, amig az analég bemenet bemeneti madjat
ugyanarra allitottak be az 1/0 fiilon.

Megjegyzés: Ellendrizheti, hogy a fesziiltségkimenetes érzékel6 vezérli-e az eszkoz belsé
ellenallasat vagy a mérés érvénytelen lehet.

POWER
T
A2 | -
| &
e
GND =

Az eszkoz anal6og bemeneteinek hasznalata, differencialis

Ez a példa bemutat egy analdg szenzorcsatlakozast differencidlis kimenettel. Ha a negativ
kimenetei részt a GND-hez (0 V) csatlakoztatja, akkor ugyantgy mkodik, mint egy nem
differencidlis érzékelé.
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POWER

Al

Al2

[

GND

4.7.7. Eszkozkommunikacio 1/0

+ Jel-kérések Az RS485 jelek bels6 hibabiztos el6feszitést alkalmaznak. Ha a csatlakoztatott
eszk6z nem tamogatja ezt a hibabiztost, akkor jeleléfeszitést kell végezni a csatlakozatott
eszkdzon vagy kiils6leg hozzaadni, felhizhaté ellenallasok hozzaadasaval az RS485+-hoz
és lehuzhato ellenallasok hozzaadasaval az RS485--hoz.

+ Késleltetés A szerszam-csatlakozon at kiildott izenetek késleltetése 2ms és 4 ms kozott
valtozik a PC lizenetiras idépontjatdl az S485 lizenet inditasaig szamitva. Egy puffer tarolja
az eszkozcsatlakozéra kiildott adatokat, amig a sor tires nem lesz. Amint megkapott 1000
bajt adatot, az lizenet kiirasra keril az eszkdzon.

Baud aranyok 9,6k, 19,2k, 38,4k, 57,6k, 115,2k, 1M, 2M, 5M
Stop bitek 1,2
Paritas Nincs, paratlan, paros
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5. Karbantartas és javitas

A karbantartasi és javitasi munkakat a jelen kézikonyvben kozolt 6sszes biztonsagi
utasitasnakmegfelelen végezze el.

A karbantartasi, kalibralasi és javitasi munkakat a http://www.universal-
robots.com/supporttamogatasi weboldalon kozolt szerviz kézikonyvek legujabb kiadasa szerint
kell elvégezni.

Kizarélag engedéllyel rendelkez6 rendszerintegratorok vagy a Universal Robots végezhet
javitasokat.

Minden, a Universal Robotsnak visszakiildott alkatrészt a szervizkézikonyv szerint kell
visszakiildeni.

5.1. Biztonsagi utasitasok

Karbantartasi és javitasi munka utan ellen6rzéseket kell végezni az el6irt biztonsagi szint
biztositasahoz. Az ellenérzéseknek meg kell felelniiik a nemzeti vagy regionalis munkabiztonsagi
eléirasoknak. Az 6sszes biztonsagi funkcié megfeleld mikddését ellendrizni kell.

A karbantartasi és javitasi munka célja annak biztositasa, hogy a rendszer miikodéképes
maradjon, vagy hiba esetén a rendszer visszakeriljon mikodéképes allapotba. A javitasi
munkaba beletartozik a tényleges javitason tul a hibaelharitas is.

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

FIGYELMEZTETES
1. Ne mddositson semmit a szoftver biztonsagi konfigurdciséjaban (pl.az

eréhatart). A PolyScope kézikonyvben leirtdk a biztonsagi konfiguraciét. Ha
barmelyik biztonsagi paraméter valtozik, akkor a teljes robotrendszert ujnak
kell tekinteni, ami azt jelenti, hogy a teljes biztonsagi jévahagyasi
folyamatot eszerint kell frissiteni, beleértve a kockazatértékelést is.

2. Cserélje ki a hibas komponenseket Uj, azonos cikkszamu vagy ekvivalens
komponenssel, melyet a Universal Robots erre a célra jévahagyott.

3. Minden inaktivalt biztonsdagi intézkedést rogton a munka befejezése utan
aktivalja ujra.

4. Dokumentdljon minden javitast és mentse ezt a dokumentaciét a teljes
robotrendszerhez kapcsol6do technikai fajlban.

Felhasznaldi kézikonyv 35 UR16e

Szerz6i jog © 2009-2020 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.


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

Szerz6i jog © 2009-2020 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS 5. Karbantartas és javitas

FIGYELMEZTETES
1. Huzza ki a hal6zati bemeneti kabelt a vezérl6doboz aljabdl, ezzel biztositva,

hogy teljesen arammentes legyen. Kapcsoljon le az aramrdl minden mas
energiaforrast, amely a robotkarhoz vagy a vezérl6dobozhoz csatlakozik.
Tegyen meg minden sziikséges 6vintézkedést, hogy megakadalyozza, hogy
mas személyek aram ala helyezzék a rendszert a javitas idészaka alatt.

2. Ellenérizze a foldel6 csatlakozast, mielétt Ujra aram ala helyezi a rendszert.

3. Tartsa be az ESD rendeleteket, amikor a robotkar vagy a vezérlédoboz
részeit szétszereli.

4. Ne szerelje szét a vezérlédobozban a halézati részt. Magas fesziiltség (akar
600 V) lehet jelen ezen haldzati részeken beliil, még a vezérlédoboz
aramtalanitasa utan tobb 6raig is.

5. Kertilje, hogy a robotkarba vagy a vezérlédobozba viz és por kertljon.

5.2. Takaritas

A robotkaron el6fordulé port/szennyez6dést/olajat puha rongy segitségével tavolithatja el a
kovetkezd tisztitoszerek alkalmazasaval: viz, izopropil-alkohol, 10% etanol-alkohol vagy 10%
asvanyolaj benzin. Ritka esetekben nagyon kis mennyiségl kendzsir lathato a csuklon. Ez nem
befolyasolja a csuklé mikddését, hasznalhatdsagat vagy élettartamat.

Mivel a robot tisztitasara fokozott figyelmet kell forditani, az UR azt javasolja, hogy 70% izopropil-
alkoholt hasznaljon (dorzsoléshez).

Ne hasznaljon fehérit6t. Ne hasznaljon fehérit6t SEMMILYEN higitott tisztitdéoldatban.

1. Tordlje at a robotot kemény, csavart mikroszalas kendével és 70% izopropil-alkohollal
(dorzsolés).

2. Hagyja rajta a 70% izopropil-alkoholt 5 percig, majd torolje at a robotot a szokasos tisztitasi
eljarassal.

MEGJEGYZES

The above standard cleaning recommendation is still valid with the addition of
the COVID-19 cleaning recommendation.
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6. Artalmatlanitas és kornyezet

Az Universal Robots e-Series robotok selejtezése soran a vonatkozd nemzeti torvények,
rendeletek és szabvanyok szerint kell eljarni.

Az Universal Robots e-Series robotokat veszélyes anyagok korlatozott hasznalataval allitjak el6 a
kornyezet védelme céljabdl; a 2011/65/EU RoHS iranyelvben meghatarozottak szerint. Ezek az
anyagok higanyt, kadmiumot, 6lmot, krom(VI)-ot, polibrémozott bifenileket és polibrémozott
difenil-étereket tartalmaznak.

A dan piacon értékesitett Universal Robots e-Series robotok artalmatlanitasi és kezelési dijat az
Universal Robots A/S elére befizeti a DPA-rendszerbe. Az elektromos és elektronikus
berendezések hulladékairdél (WEEE) sz6l6 2012/19/EU eurdpai irdnyelv hatalya ala tartozo
orszagok importérei kotelesek sajat magukat regisztralni orszaguk nemzeti elektromos és
elektronikus berendezések hulladékainak (WEEE) nyilvantartasaba. A dij altaldban kevesebb

1 €/robotnal. A nemzeti nyilvantartasok listaja itt talalhato: https://www.ewrn.org/national-

registers.

Az alabbi szimbdlumok talalhatok a roboton, hogy jelezzék a fenti jogszabalyoknak valo
megfelelést:

_— Ro H S Iead-free”
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7. Tanusitvanyok

/. Tanusitvanyok

A harmadik fél tanusitasa onkéntes. Annak érdekében, hogy a robot-integratoroknak a legjobb
szolgaltatast nyujtsa, a Universal Robots ugy dontott, hogy robotjai tanusittatasat az alabb
felsorolt elismert tesztel intézményeknél végzi.

Az 0sszes tanusitvany masolatat megtalalja a Tanusitvanyok
fejezetben.

I¢
v

&

[@,

TUV NORD

CHINA RoHS

KCC Safety

KC
Registration

Delta

Az Universal Robots e-Series robotok biztonsagat a TUV
NORD tanusitja, amely a 2006/42/EK gépi iranyelv
értelmében bejelentett szervezet.

Az Universal Robots e-Series robotok megfelelnek az
elektronikai informatikai termékek altal okozott
kornyezetszennyezés kezelésére a CHINA RoHS altal
kidolgozott mddszereiknek.

Az Universal Robots e-Series robotokat értékelték a KCC
jelolés biztonsagi el6irasai szerint, és megfelelnek azoknak.

Az Universal Robots e-Series robotokat bevizsgaltak
megfelel6ségre munkakdrnyezetben torténd felhasznalas
céljabdl. Ezért haztartasi kornyezetben hasznalva fennall a
radidinterferencia kockazata.

Az Universal Robots e-Series robotok teljesitmény-
vizsgdlatat a DELTA végezte el.

-

Szallitoi harmadik fél altali tanusitas

Kornyezet

A beszallitoink rendelkezései szerint az Universal Robots
e-sorozatu robotok szallitasara szolgalé raklapok
megfelelnek a fa-alapui csomagoldanyagok eléallitasara
vonatkozé ISMPM-15 dan kdvetelményeknek, és ezen
rendszernek megfelel6 jeldléssel vannak ellatva.

I

Gyartomiivi vizsgalati tanusitvany

Universal
Robots

Az Universal Robots e-Series robotokat folyamatos belsé
tesztelésnek és végellendrzési eljarasnak vetik ala.

Az UR tesztelési folyamatait folyamatosan
fellilvizsgaljak és tokéletesitik.

UR16e
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Nyilatkozatok az EU iranyelvei szerint

Bar ezek els6sorban Eurépara vonatkoznak, néhany Eurdpan kiviili orszagban elismerik és/vagy
eléirjak az EU nyilatkozatok meglétét. Az eurdpai iranyelvek elérheték a hivatalos honlapon:
http://eur-lex.europa.eu.

Az Universal Robots robotokat az alabb felsorolt iranyelvek szerint tanusitjak.

2006/42/EK Gépi iranyelv A 2006/42/EK gépi iranyelv értelmében az
Universal Robots e-sorozatu robotok részben
befejezett gépeknek mindsiilnek, és mint
ilyenek, nincsenek ellatva CE-jeldléssel.
Ha az UR robotot novényvéddszer kijuttatashoz
hasznaljak, akkor figyelembe kell venni a
2009/127/ EK irdnyelv jelenlétét.
A 2006/42/EK I1.1.B fliggeléknek megfelel
beépitési nyilatkozat jelenik meg itt (a hely

megnevezése).
2006/95/EC Kisfesziiltségu iranyelv A B. fiiggelékben szerepld beépitési nyilatkozat
(LVD) felsorolja a fenti iranyelveknek valé megfelelés
2004/108/EK Elektroméagneses nyilatkozatait.

A CE-jeldlést a fenti CE jeldlési iranyelveknek

Osszeférhet6ség (EMC B . .
megfelelden helyezik el. Az elektromos és

2011/65/EU Bizonyos veszélyes elektronikai berendezések hulladékaival
anyagc’)k (ROHS) kapcsolatos informacio a 7. fejezetben
hasz,naleztanak talalhato.
korlatozasa A robot fejlesztése soran alkalmazott
2012/19/EU Elektromos és szabvanyokra vonatkozé informacio a C.
elektronikus figgelékben talalhato.
berendezések hulladékai
(WEEE)
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8. Garancia

8.1. Termékjotallas

A felhasznal6 (ligyfél) kereskedbvel vagy kiskereskedével szemben esetlegesen fennallé
igényének sérelme nélkiil az igyfélnek az alabbiakban meghatarozott feltételekkel gyartoi
garanciat kell megadni:

Abban az esetben ha Uj késziilékek és komponenseik hibat mutatnak gyartasi vagy anyaghibabdl
eredéen a munkaba helyezésiik utani 12 honapon beliil (a szallitastol szamitott legfeljebb 15
hénap), akkor a Universal Robots biztositja a szilkséges pétalkatrészeket, mikozben a felhasznélé
(vevé) koteles munkadrat biztositani a pétalkatrészek cseréjéhez, és vagy kicseréli az alkatrészt
ugyanolyan allapotu masik alkatrészre, vagy megjavitja a javitott alkatrészt. Ez a Jotallas
érvénytelen, ha a késziilék hibaja helytelen kezelésnek és/vagy a felhasznaléi utmutatdban
szerepld informaciok be nem tartdsanak tudhaté be. Ez a Jétallas nem vonatkozik vagy nem
terjed ki a hivatalos forgalmazé vagy maga a vevé altal végzett szolgdltatasokra (pl. telepités,
konfiguracid, szoftverletoltések). A vdsdrlas nyugtdja, a vasdrlas napjaval egyiitt, sziikséges a
Jotéllas érvényességének bizonyitasahoz. A Jétallasi igényeket a Jotallas nyilvanvaléva
valasatol szamitott két honapon beliil kell benydjtani. A Universal Robots altal kicserélt vagy
szamukra visszakiildott késziilékek vagy komponensek tulajdonjoga a Universal Robotsé. A
késziilékbdl vagy azzal kapcsolatban felmeriil6 minden egyéb igényt jele Jétallasbol kell kezelni.
A jelen jotéllas értelmében semmiféle kisérlet sem fordulhat el6 sem az Ugyfél torvényes
jogainak sem a gyarté gondatlansagabdl eredd halalért vagy személyi sériilésekért viselt
felel6sségének korlatozasara vagy kizarasara. A Jotallas idétartama nem bévil a Jétallas
kikotései szerint adott szolgaltatasokkal. Olyannyira, hogy ha a Jétallas nem all fenn, a Universal
Robots fenntartja a jogot, hogy a csere vagy javitas koltségét a vevére terhelje. A fenti kikdtések
nem foglaljak magukba a vevé karanak bizonyitasi terhében bekovetkez6 valtozast. Ha egy
késziilék hibas, a Universal Robots nem felelds a kozvetett, véletlen, specialis vagy
kovetkezményes karokért, beleértve tobbek kozott a profit elvesztését, a hasznalat kiesését, a
termelés kiesését vagy mas termelési berendezés megsériilését.

Ha egy késziilék hibas, a Universal Robots nem fedezi a kovetkezmények karokat vagy
veszteségeket, amilyen a termeléskiesés vagy mas termelési berendezés sériilése.

if VIGYAZAT
Altaldban tanacsos elkeriilni az adott alkalmazashoz sziikségesnél nagyobb
gyorsitasok hasznalatat. A nagy gyorsitasok, kiilonésen nagy terheléssel
kombinalva, a robot csokkent élettartamahoz vezethet. Rovid ciklusidejli és nagy
sebességet igénylé alkalmazasoknal altalaban javasoljuk, hogy a lehetd
legnagyobb mértékben alkalmazzanak atmeneteket a palyak simitasa és a nagy
gyorsulasok keriilése érdekében.
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8.2. Felel6sségkizaras

A Universal Robots folyamatos javitja termékei megbizhatésagat és teljesitményét, és ezért
fenntartja a jogot a termék frissitésére el6zetes figyelmeztetés nélkiil. A Universal Robots
mindent megtesz, hogy jelen kézikdnyv tartalma pontos és helyes legyen, de nem vallal
felel6sséget a hibakért és hianyzo informaciokért.
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7 °

O. Leallitasi ido és leallitasi tavolsag

MEGJEGYZES

Beallithatja a felhasznalé altal meghatarozott biztonsagi besoroldsi maximalis
ledllasi id6t és tavolsagot. Lasd és 19.6. Biztonsagi menu-beallitasok on
page100.

Ha felhasznalé altal meghatarozott beadllitasokat hasznal, a program sebessége
dinamikusan kerdl beallitasra, hogy mindig megfeleljen a kivalasztott
hatarértékeknek.

A 0. csukl6 (alap), 1. csuklé (vall) és 2. csuklé (konyok) vonatkozdsaban megadott grafikai
adatok a leallasi tavolsagra és ledllasi id6re érvényesek:

+ 0. kategoria
+ 1. kategoria
+ 2. kategoria
Megjegyzés: Ezek az értékek a legrosszabb forgatokonyvet jeltik; az On értékei masok lesznek.

A 0. csukl6 tesztjét vizszintes mozgasra végezték, ahol a forgastengely meréleges volt a talajra.
Az 1. csuklo és a 2. csuklo tesztjei soran a robot fliggéleges palyat jart be, ahol a
forgastengelyek parhuzamosak voltaka talajjal, és a ledllitast a robot lefelé haladasa alatt
végezték.

@—@ extension 100% 0.12r ;o.él)éténsié.r.w 100%
0.08l*® extension 66% 0.10L|®® extension 66%
@—® extension 33% @—® extension 33%
0.06 0.08]
0.06} -
0.04} -
: 0.04]
0.02F oo 002l
0.00} - 0.00]
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%
Ledllitasi tavolsag méterben a maximalis Ledllitasi tavolsag méterben a maximalis
hasznos teher 33%-a esetén hasznos teher 66%-a esetén
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A 0. illesztés (ALAP) leallasi tavolsaga

Leallasi tavolsag méterben maximalis hasznos teher esetén

0.10

0.05

0.00

o—@ extension 100%
&—® extension 66%

—® extension 33%

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

0.10H

0.08F

@—® extension 100% |-

o—@ extension 66%
8 extension 33%

0.06} -

0.04}

0.02f -

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

Leallitasi id6 masodpercben a maximalis

hasznos teher 33%-a esetén

Leallasi id6 masodpercben maximalis hasznos teher esetén

0.141
0.12¢

0.10
0.08
0.06
0.04
0.02
0.00

0.12

0.10r

0.08

0.06

0.04

0.02

0.00

Leadllitasi id6 masodpercben a maximalis
hasznos teher 66%-a esetén

A 0. illesztés (ALAP) leallasi ideje

o—@ extension 66%

@—@ extension 100% |

o—® extension 33%

speed33% e

&—® extension 100%
@—® extension 66%
o—@ extension 33%

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

speedﬁe% e

speed‘ T00%
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0.08

0.06F -

0.04 -

0.02f-

0.00F -

o—@ extension 100%
&—® extension 66%
—® extension 33%

L —

speed 33% speed 66% speed‘ 100%

Leadllitasi tavolsag méterben a maximalis

hasznos teher 33%-a esetén

0.12}
0.10f
0.08} -
0.06 -
0.04+ -

0.02 -

o—@ extension 100%
&—® extension 66%
—® extension 33%

0.00 -

speed 33% speed 66% speed‘ 100%

Leallitasi tavolsag méterben a maximalis

hasznos teher 66%-a esetén

®—® extension 100%

Szerz6i jog © 2009-2020 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

0.12¢

0.10¢

0.08} -

0.06F -

0.04r

0.02f-

0.00

0.10¢

0.08¢

@—® extension 66%
o—e extension 33%

0.06 -

0.04 -

0.02f -

0.00F

‘

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

Ledllasi tavolsag méterben maximalis hasznos teher esetén

&—® extension 100%
@—® extension 66%
o—e extension 33%

—

speed 33% speed 66% speed‘ 100%

Ledllitasi id6 masodpercben a maximalis

hasznos teher 33%-a esetén

0.15}

&—® extension 100%
@—® extension 66%
o—e extension 33%

0.10/ -
0.05} - / ,
0.00}

speed 33% speed 66% speed‘loo%

Ledllitasi id6 masodpercben a maximalis

hasznos teher 66%-a esetén
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Az 1. illesztés (VALL) ledllasi ideje

&—® extension 66%
—® extension 33%

i 0
0.20! o=@ extension 100% |

=

0.15f -

0.05f -

0.00} -

speed 33% speed 66%

speed‘ 100%

Leadllasi id6 masodpercben maximalis hasznos teher esetén

0.040}| ®® payload 100% :
@@ payload 66%
0.035/| &—e payload 33%

0.025}¢

0.020f - - e
0.015 / s
0.010f - @ s R

speed 33% speed 66% speedl 100%

teher esetén

0.12

0.10

0.08f

0.06

0.041

@@ payload 100%

e—e payload 66% e
e—e payload 33% /./_.

speed 33%

Leadllasi tavolsag méterben az 6sszes hasznos Leallasi id6 masodpercben az 6sszes hasznos

speed 66% speed‘ 100%

teher esetén
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10. Nyilatkozatok és tanusitvanyok

EU beépitési nyilatkozat az ISO / IEC 17050-1: 2010 szerint

Gyarté

A technikai fajl
Osszeadllitasara
felhatalmazott személy a
kozosségben

A részben befejezett gép(ek)
leirdsa és azonositasa
Termék és funkcio

Modell

Sorozatszdam

Egyesités:

Universal Robots A/S

Energivej 25

DK-5260 Odense S Dania

David Brandt

Technoldgiai vezetd, kutatas és fejlesztés

Universal Robots A/S
Energivej 25, DK-5260 Odense S

Ipari robot (tobbtengelyes manipulator vezérlével és
hordozhato kezel6egységgel). A funkciét a befejezett gép
hatdrozza meg (végeffektort és rendeltetésszerli felhasznalast
beleértve).

UR3e, UR5e, UR10e,UR16e (e-Series)

20195000000-vel kezdve és magasabb — Hatalyban: 2019.
majus 17., hétfé, hétfo

Az univerzalis robotokat (UR3, UR5 és UR10) csak akkor szabad
tzembe helyezni, miutan egy olyan befejezett komplett gépbe
(robotrendszerbe, celldba vagy alkalmazasba) épitik be, amely
megfelel a gépi iranyelv és mas vonatkozd iranyelvek
rendelkezéseinek.

Nyilatkozunk, hogy a fenti termék megfelel az alabbi iranyelveknek az alabb részletezettek

szerint:

| 2006/42/EK Gépi iranyelv

Il Kisfesziiltségd iranyelv
2014/35/EU

Il EMC iranyelv 2014/30/EU

IV RoHS iranyelv 2011/65/EU

V WEEE iranyelv 2012/19/EU.

A kovetkezd alapvetd kovetelmények teljesiltek: 1.1.2, 1.1.3,
1.1.5,1.2.1,1.2.4.3,1.2.6,1.3.4,1.3.8.1, 1.5.1,1.5.2, 1.5.6,
1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3

Kijelentjik, hogy a vonatkozé m(iszaki dokumentaciot a gépi
iranyelv VII. Mellékletének B. részével 6sszhangban allitottak
ossze.

Az alabbiakban az LVD iranyelvre és a harmonizalt
szabvanyokra hivatkozunk.

Az aldbbiakban az EMC iranyelvre és a harmonizalt
szabvanyokra hivatkozunk.

Hivatkozas az RoHS iranyelvre 2011/65/EU.
Hivatkozas a WEEE iranyelvre 2012/19/EU.

UR16e

46 Felhasznaldi kézikonyv



10. Nyilatkozatok és tanusitvanyok

IR
UNIVERSAL ROBOTS

Nyilatkozunk, hogy a fenti termék megfelel az alabbi iranyelveknek az alabb részletezettek

szerint:

Hivatkozas alkalmazott
harmonizalt szabvanyokra,
az MD és az LV iranyelvek 7
(2) bekezdésében emlitettek
szerint

és az EMC iranyelv 6. cikke

() EN ISO 10218-1:2011 TUV Nord Cert. 4470814097607
(1) EN ISO 13849-1:2015 TUV Nord Cert. 4420714097610

() EN ISO 13732-1:2008, (I) EN 1037:1995+A1:2008
(1) EN ISO 13849-2:2012, (I) EN ISO 13850:2015

(I1) EN 60204-1:2006/A1:2010, (II) EN 60320-1:2001/A1:2007
(I1) EN 60529:1991/A2:2013, (Il) EN 60947-5-5:1997/A11:2013

(I1) EN 61000-6-2:2005, (IIl) EN 61000-6-4:2007/A1:2011

Hivatkozas mas miiszaki
szabvanyokra
és alkalmazott leirasokra

() 1ISO/TS 15066 ahogy alkalmazhaté

(I1) IEC 60664-1:2007, (II) IEC 60664-5:2007, (Il) IEC 61326-3-
1:2008

() IEC 61784-3: 2010 (SIL2) ISO 14664-1: 2015 (Tisztatéri
besorolas 6. osztaly a burkolattal ellatott vezérl6 szerelvények,
és 5. osztaly az UR3e, UR5e, UR10e és UR16e manipulatorok
esetén)

(1) IEC 60068-2-1:2007, (1) IEC 60068-2-2:2007
(1) IEC 60068-2-27:2008, (lIl) IEC 60068-2-64:2008

9001), # DK008850 tanusitvany.

A gyartém( vagy meghatalmazott képvisel6je a nemzeti hatésagok indokolt felkérésére koteles
valaszként atadni a részben befejezett géppel kapcsolatos informaciot.
A teljes minéségbiztositasi rendszert a Bureau Veritas bejelentett szervezet hagyta jéva (ISO

V] /

' J
Odense Denmark, 17 August 2019 Utz Ws A >A*——

Name:
FPasition/ Title

Roberta Nelson Shea
Global Technical Compliance Officer

Universal Robots A/S, Energive] 25, DK-5260 Odense S, Denmark Phone +45 8993 8989 info@universal-robots.com

CVR-nr. 29 13 80 60

Fax +45 3879 8989 www universal-robots.com
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TUV NORD

ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma/ This is to certify, that the company

Universal Robots A/S
Energivej 25

DK-5260 Odense S
Denmark

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

Fertigungsstétte: Universal Robots A/S
Manufacturing plant: Energivej 25
DK-5260 Odense S
Denmark
Beschreibung des Produktes Universal Robots Safety System G5
(Details s. Anlage 1) for UR10e, UR5e and UR3e robots
Description of product
(Details see Annex 1) ENISO1soe-t
PL'd’

Gepriift nach: EN ISO 13849-1:2015, Cat.3, PL d
Tested in accordance with:

Registrier-Nr. / Registered No. 44 207 14097610 Gultigkeit / Validity
Prifbericht Nr. / Test Report No. 3520 1327 / 3522 2247 von / from 2018-05-14
Aktenzeichen / File reference 8000484576 bis / until 2023-05-13

ZerfifizieruMdss! r'I.M}RD CERT GmbH Essen, 2018-05-14

le
Certification body of TUV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstrafe 20 45141 Essen www.tuev-nord-cert.de technology@tuev-nord.de

Bitte beachten Sie auch die umseitigen Hinweise
Please also pay attention to the information stated overleaf
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ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

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

Universal Robots A/S
Energivej 25

DK-5260 Odense S
Denmark

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

Fertigungsstétte Universal Robots A/S
Manufacturing plant Energivej 25
DK-5260 Odense S
Denmark
Beschreibung des Produktes Industrial robot UR10e, UR5e and UR3e rw";)

(Details s. Anlage 1)
Description of product
(Details see Annex 1)

TUV NORD CERT
GmbH

Gepriift nach EN ISO 10218-1:2011
Tested in accordance with

Registrier-Nr. / Registered No. 44 780 14097607 Gultigkeit / Validity
Prifbericht Nr. / Test Report No. . 3520 4429, 3522 2109 von / from 2018-05-14
Aktenzeichen / File reference 8000484576 bis / until 2023-05-13

Essen, 2018-05-14

ZerflfizieruMdss Ieé !

TUV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstrale 20 45141 Essen www.tuev-nord-cert.de technology@tuev-nord.de

Bitte beachten Sie auch die umseitigen Hinweise
Please also pay attention to the information stated overleaf
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China RoHS

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

R1EEEEYLRATRBMAZERIRER

25%

Abiel i) Toxic and Hazardous Substances and Elements HEHEWRETE
= /&R 4 4 ¥
VaXi) U ZR_KH
0 & L) Hexavalent Polﬁfi;ié::te d Polybrominated
Lead (Pb) Mercury (Hg) | Cadmium (Cd) | Chromium bi I¥en Is (PBB) diphenyl ethers
(Cr+6) A (PBDE)
UR Robots
UR3/ UR5/ UR10
URHLERA
URS3/URS/UR10 X 0 X 0 X X

O: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit requirement in
SJ/T11363-2006.
0: RRZAEHASYRE LI FAA IR PR S 8I9TESIT 11363-2006 WEMPREZRIUT -

X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above the limit
requirement in SJ/T11363-2006.
X RREZASHEYREDEZE N E IR PR S LLSIT 11363-2006 EHIFREEK -

(BRI - RIESEFRERN _ ER P XHRARERTIH—L R - )

Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THEZHFEm EmE 180 A5an ol 5558 T R B E:

Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces

IXmhas, 2E, e, TIREE, IS, 4048, INsE %, #0

Refer to product manual for detailed conditions of use.

FEAR R R 1B B RS an S

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots &% fif [B] 1 5 & 4 A FAPT B £ 58 715 B 7= ag, {8 Universal Robots I~ FE I STAET X FH

To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that may be
imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise encouraging the recycle and
use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from any damage, claim or liability relating
thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with the specific waste management instructions
and options set forth at http://www.teradyne.com/about-teradyne/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal
Robots.
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KCC biztonsag
=3 >
XIS CHHEl A=A
cH 1 =
AR Universal Robots Ms;”g FERME 56168110070
----6-4- ----- E --------------------------------------------------- ;- ------.---.-....-D- ................ samssssmssssmsssssssssasssedas
syel MENSSHE 16110079 MEMEE 00 vestergaard
2% Energivej25, 5260 Odense S Denmark
ArctFol S A 2|1A - 72| 72H rMoige
= A =
g4 (74) UR16e E(E=) 6 axis
Arscseue 19-AB2EQ-01080
HMIZ= Xt Universal Robots A/S
.
LR A Energivej25, 5260 Odense S Denmark
Pt et By | H3s=H18 o 242 M Aldl 73 ®H61=H3g w2}

AHgobE EHol Al DEYAE WIBh T

20194 108 182

Jaud
SR AI ob M H A ZCh O AFR @5@5@

SRR
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KC regisztralasa

7B76-CFA2-5057-8 AOF

FEEANAAT) 4G5S 23
Registration of Broadcasting and Communication Equipments

45 EE 4
Tiade Name or Registrant
7| AAE A AFEBA)

Equipment Name

Universal Robots A/S

UR e-Series robot

Lk
Basic Model Number

UR16e

shy g
Series Model Number

S

¥ ; R-R-URK-UR16e
Registration No.

Axz=AHAEER)S7F Universal Robots A/S / vk
Manufacturer/Country of Origin

=
55499
Date of Registration

7
Others
A 7N A TATE ) Alssx2]2 A3l et S5 U5 FH I
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

2019-09-26

Month) 26 (Day)

SR A4
Director General of National Radio Research Agency

K AYEEWFEA N AAE A A FARILRA 2 Y apalo] §Estelok it

ShibAl THel R AY 9 5 Fo] 4 4 gle ]t
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Kornyezetvédelmi teszt tanusitvanya

Attestation of Conformity no. 119-29301-A1

FORCE

Assessment holder

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Product identification

UR16e Robot Arm
Controller CB, 3.2 UR10/5 G5

FORCE Technology test reports
Environmental tests of UR16e, project no.: 119-24069, report no.: 119-24069-1 dated 29 April 2019

Other technical documentation

Conclusion

stated by the client.

IEC 60068-2-1:2007
IEC 60068-2-2:2007
IEC 60068-2-2:2007
EN 60068-2-64:2008

Test Ae; Cold -5 °C, 16 h
Test Be; Dry heat +35 °C, 16 h
Test Be; Dry heat +50 °C, 16 h

Test Fh; Vibration (random), 5 — 10 Hz: +12 dB/octave,
10-50 Hz 0.00042 g2/Hz, 50 — 100 Hz: -12 dB/octave,
0.15 grms, 3 x 30 min

Test Ea; Shock, 11 g, 11 ms, 6 x 9 shocks

EN 60068-2-27:2008

The robot arms have been tested according to the standards listed below. The test results are given in the Force
report listed above. All tests were carried out as specified in the relevant specifications including special test criteria’s

IEC 60529:2013 IP5X
IEC 60529:2013 IPX4
Signature

FORCE Technology
Venlighedsvej 4
2970 Hgrsholm

Tel.+45 43 25 14 00
Fax

A

FORCE Technology Norway AS
Nye Vakés vei 32

1395 Hvalstad, Norway

+47 64 00 35 00

+47 64 00 35 01
info@forcetechnology.no

FORCE Technology Sweden AB
Tallméatargatan 7

72134 Vésterds, Sweden

+46 (0)21-490 3000

+46 (0)21-490 3001
info@forcetechnology.se

FORCE Technology

Park Allé 345

2605 Brgndby, Denmark
+45 43 25 00 00

+4543 2500 10
info@forcetechnology.dk
www.forcetechnology.com

UR16e
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EMC teszt tanusitvanya

ORCE

Attestation of Conformity no. 119-29304-A1

FORCE Technology has performed compliance testing on electrical products since 1967. FORCE Technology is an accredited test house
according to EN17025 and participates in international standardization with organizations such as CEN/CENELEC, IEC/CISPR and ETSI.
This attestation of conformity with the below mentioned standards and/or normative documents is based on accredited tests and/or
technical assessments carried out at FORCE Technology.

Attestation holder

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
DENMARK

Product identification

UR16e — 6-axis robot arm

Manufacturer

Universal Robots A/S

Technical documentation

FORCE Technology test report 119-24864-1, dated 03 June 2019.

Standards/Normative documents

IEC 61000-6-1:2016 EMC Directive 2014/30/EU, Article 6
IEC 61000-6-2:2016 EN 61000-6-1:2007

IEC 61000-6-3:2006 + AMD1:2010 EN 61000-6-2:2005

IEC 61000-6-4:2018 EN 61000-6-3:2007 + A1:2011

IEC 61326-3-1:2017 EN 61000-6-4:2007 + A1:2011

EN 61326-3-1:2017

The product identified above has been assessed and complies with the specified standards/normative documents. The attestation
does not include any market surveillance. It is the responsibility of the manufacturer that mass-produced apparatus have the same
properties and quality. This attestation does not contain any statements pertaining to the requirements pursuant to other standards,
directives or laws other than the above mentioned.

Digitally signed by
KnUd A- Knud A. Baltsen

Date: 2019.07.04
Baltsen 20:59:02 +02'00"

Signed by: Knud A. Baltsen, Senior Specialist, Product Compliance

Signature

FORCE Technology ~ FORCE Tec
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12. Alkalmazott szabvanyok

Ebben a fejezetben a robotkar és a vezérlédoboz fejlesztése soran alkalmazott, vonatkozé
szabvanyokat ismertetjiik. Ha egy eurdpai iranyelv szamat zarojelbe tettiik, ezzel azt jelezziik,
hogy a szabvanyt harmonizaltak az emlitett iranyelvvel 6sszhangban.

A szabvany nem jogszabaly. A szabvanyok olyan dokumentumok, amelyeket az adott iparag
érdekeltjei fejlesztettek ki, hogy meghatarozzak a normal biztonsagi és teljesitménybeli
kdvetelményeket egy termékre vagy termékcsoportra.

A roviditések jelentései az alabbiak:

ISO Nemzetkozi Szabvanyligyi Szervezet (1SO)
IEC Nemzetkozi Elektrotechnikai Bizottsag (IEC)
EN Eurdpai norma

TS Mdszaki adatok

TR Mdszaki jelentés

ANSI Amerikai Nemzeti Szabvanyiigyi Intézet (ANSI)
RIA Robotipar Egyesiilet (RIA)
CSA Kanadai Szabvanylgyi Egyestulet

Az aldbbi szabvanyoknak valé megfelelés csak akkor garantalt, ha minden, ebben a kézikonyvben
talalhatd 0sszeszerelési utasitast, biztonsagi utasitast és irdnymutatast betartanak.

ISO 13849-1:2006 [PLd]

ISO 13849-1:2015 [PLd]

ISO 13849-2:2012

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

Gépek biztonsaga - Vezérlérendszerek biztonsaggal kapcsolatos részei
1. rész: A tervezés dltalanos elvei

2. rész: Ervényesités
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A biztonsdgi vezérlérendszert d teljesitményszint(re (PLd) tervezték ezen szabvanyok eldirasai
szerint.

ISO 13850:2006 [1. leallitasi kategoria]

ISO 13850:2015 [1. ledllitasi kategoéria]

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

Gépek biztonsaga - Vészleallitas - A tervezés alapelvei

A vészleallito funkcidt 1. megallitasi kategoria szerint tervezték, jelen szabvany szerint. Az 1.
megallitasi kategdria egy kontrollalt megallitdsa a motoroknak, hogy elérjék a megallitast, majd
az aramtalanitast, amikor elérték a megallitast.

ISO 12100:2010
EN 1SO 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 1SO 10218-1:2011(E) [2006/42/EK]

Robotok €és robotikai készlilékek - Az ipari robotok biztonsagi kévetelményei

1. rész: Robotok

Ez a szabvany a robot gyartéjanak szél, nem az integratornak. A masodik rész (ISO 10218-2) a
robot-integratornak szél, mivel ez foglalkozik a robot-alkalmazas telepitésével és elrendezésével.

ANSI/RIA R15.06-2012
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Ipari robotok és robotrendszerek - Biztonsagi kovetelmények

Ez az amerikai szabvany az egy dokumentumban 6sszevont ISO 10218-1 és ISO 10218-2
szabvanyoknak felel meg. A nyelv brit angolrél amerikai angolra valtozik, de a tartalma ugyanaz.

Felhivjuk figyelmét arra, hogy a szabvany masodik része (ISO 10218-2) nem a Universal
Robotsnak, hanem a robotrendszer integratoranak szél.

CAN/CSA-Z434-14

Industrial Robots and Robot Systems — General Safety Requirements

Ez a kanadai szabvany az egy dokumentumban 6sszevont ISO 10218-1 (lasd fent) és -2
szabvanyoknak felel meg. A CSA tovabbi kdvetelményeket adott hozza a robotrendszer
hasznaldja szamara. Ezen kdvetelmények kdziil néhany lehet, hogy a robotintegratornak szdl.

Felhivjuk figyelmét arra, hogy a szabvany masodik része (ISO 10218-2) nem a Universal
Robotsnak, hanem a robotrendszer integratoranak szél.

IEC 61000-6-2:2005

IEC 61000-6-4/A1:2010

EN 61000-6-2:2005 [2004/108/EC]

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

EK - elektromdgneses kompatibilitas (EMC)
6-2. Rész: Altalanos szabvédnyok - Ipari zavarvédettség

6-4. Rész: Altalanos szabvanyok - Kibocsétasi szabvany ipari kérnyezetben

Ezek a szabvanyok meghatarozzak az elektromos és elektromagneses zavarasok kdvetelményeit.
Ha betartja ezeket a szabvanyokat, azzal biztositja, hogy a UR robotok jol mikddjenek ipari
kornyezetben és ne zavarjanak mas berendezéseket.

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

Elektromos berendezések méréshez, vezérléshez és laboratériumi haszndlatra - EMC
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kovetelmények

3-1. Rész: A biztonsadggal kapcsolatos rendszerek és a biztonsaggal kapcsolatos funkcidk
ellatdséara szolgélé berendezések (funkcionélis biztonsdg) zavarvédelmi kvetelményei - Altalanos
ipari alkalmazdsok

Ez a szabvany meghatarozza a biztonsaggal kapcsolatos funkciokhoz tartozé bévitett EMK
zavartlirési kdvetelményeket. A szabvanynak valé megfelelés biztositja, hogy az UR robotok
biztonsagi funkcioi biztonsagot nydjtanak akkor is, ha mas berendezések tullépik az IEC 61000
szabvanyokban meghatarozott EMK kibocsatasi hatarértékeket.

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

Programozhaté vezérl6k

2. rész: Berendezések kbvetelményei és tesztek

Mind a normal, mind a biztonsagi besorolas 24 V-os ki-/bekapcsolok jelen szabvany eléirasai
szerint késziiltek, hogy biztositsak a megbizhaté kommunikaciét 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 hasonl6. Meghatarozzak a biztonsagi alapelveket a nem vart elindulas
elkeriiléséhez, a karbantartas vagy javitas kozbeni véletlen aram ala keriilés eredményeként és a
vezérld perspektivabol kapott véletlen inditasi parancsok eredményeként egyarant.

IEC 60947-5-5/A1:2005
EN 60947-5-5/A11:2013 [2006/42/EC]
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Kisfeszliltségl kapcsoléberendezések és vezérléberendezések

5-5. Rész: Vezérl6 daramkorok és kapcsoléelemek - Elektromos vészleallité berendezés
mechanikus reteszeld funkciéval

A vészleallitd kozvetlen kinyitasi mivelete és a biztonsdagi zar mechanizmusa megfelel jelen
szabvany el6irasainak.

IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

Ez a szabvany meghatarozza a haz besoroldsait a por és viz elleni védelemre vonatkozéan. A UR
robotok jelen szabvany szerinti IP-kdddal kerultek tervezésre és osztalyozasra, 1asd a robot
matricajat.

IEC 60320-1/A1:2007

IEC 60320-1:2015

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

Késziilékcsatlakozok haztartasi és hasonlo altalanos célokra

1. rész: Altalanos kévetelmények

A halézati bemeneti kdbel megfelel ennek a szabvanynak.

ISO 9409-1:2004 [50-4-M6-0s tipus]
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Ipari robot-manipulatorok - Mechanikai interfészek

1. rész: Lemezek

A UR roboton az eszkoz pereme megfelel jelen szabvany 50-4-M6-os tipusanak. A
roboteszkozoket szintén jelen szabvany szerint kell késziteni a megfelel6 illeszkedés
biztositasahoz.

I1ISO 13732-1:2006
EN 1SO 13732-1:2008 [2006/42/EK]

A termikus kérnyezet ergondmidja - Mddszerek a feliiletekkel valé érintkezésre adott emberi
reakciok értékelésére

1. rész: Forr6 felliletek

A UR robotokat ugy tervezték, hogy a fellileti h6mérsékletiiket a jelen szabvanyban meghatarozott
ergondémiai 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 szabvany szerint késziiltek, hogy védelmet biztositsanak az elektromos
aramiités ellen. A védéfoldelés bekotése kotelezd az . részHardvertelepitési kézikonyv on page5
meghatarozasai szerint.

IEC 60068-2-1:2007
IEC 60068-2-2:2007
IEC 60068-2-27:2008
IEC 60068-2-64:2008
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EN 60068-2-1:2007
EN 60068-2-2:2007
EN 60068-2-27:2009
EN 60068-2-64:2008

Kérnyezeti vizsgalat

2-1. Rész: Tesztek - A vizsgalat: Hideg teszt

2-2. Rész: Tesztek - B vizsgalat: Szdraz hé ellenallas vizsgalata
2-27 rész: Tesztek - Ea teszt és utmutatas: Sokk

2-64 rész: Tesztek - Fh teszt: Rezgés, szélessavu véletlenszer( és iranyitas

A UR robotokat a jelen szabvanyokban meghatarozott vizsgalati mddszerek szerint tesztelik.

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

Ipari kommunikdcids halézatok - profilok

3. rész: Funkciondlis biztonsagi terepi buszok - Altaldnos szabalyok és profildefiniciok

Ez a szabvany meghatarozza a biztonsagi besorolasu kommunikacids buszok eléirasait.

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

Gépek biztonsaga - Gépek elektromos berendezései

1. rész: Altalanos kévetelmények

Jelen szabvany altalanos alapelveit alkalmazzak.
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IEC 60664-1:2007
IEC 60664-5:2007
EN 60664-1:2007 [2006/95/EC]
EN 60664-5:2007

Kisfesziiltségl rendszerek berendezései szigetelésének koordindldsa
1. rész: Elvek, kbvetelmények és tesztek

5. rész: Atfogé mddszer a legfeljebb 2 mm-es 1égk6z6k és kiiszédramutak meghatdrozéséra

A UR robotok elektromos aramkorei megfelelnek ennek a szabvanynak.

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
megfeleld froccsontd gépekhez.
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13. MUlszaki adatok

A robot tipusa

Suly

Maximalis hasznos teher
Elérés

Illesztési tartomanyok

Speed

System Update Frequency
Er6nyomaték-érzékel$ pontossaga
Tartas megismételhetésége
Labnyom

Szabadsag foka

Vezérl6doboz mérete (Sz x Ma x Mé)
Vezérlédoboz 1/0 portjai

Eszkoz 1/0 portjai

Eszkdozkommunikacio
Eszkdz 1/0 tapegysége
I/0 tapegység

Kommunikacié

Programozas

Zaj

IP osztalyozas

Tisztatér besorolas
Maximalis atlag teljesitmény

Teljesitményfelvétel

Egylttmdkodd miikodés

UR16e
33.1kg/7291b

16 kg/35.21b
900 mm / 35.4in
+ 360 ° for all joints

Alap- és véllcsuklok: Legfeljebb 120 °/s. Osszes
tobbi csuklé: legfeljebb 180 °/s.Tool: Approx. 1M/ /
Approx. 39.4 0/,

500 Hz
55N
+0.05mm /£ 0.0019 in (1.9 mils)per ISO 9283
@190 mm / 7.5 hiivelyk
6 rotating joints
460 mm x 449 mm x 254 mm / 18.2inx 17.6 in x
10in
16 digital in, 16 digital out, 2 analog in, 2 analog out

2 digitalis bemenet, 2 digitalis kimenet, 2 analég
bemenet

RS
12V/24 V 2 A (Két tlis) 1 A (Egy tls)
24V 2 A in Control Box

TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3ab, 1000BASE-T
Ethernet socket, MODBUS TCP & EtherNet/IP
Adapter, Profinet

PolyScope graphical user interface on 12"
touchscreen

Robot Arm: Less than 65dB(A) Control Box: Less
than 50dB(A)

IP54

Robotkar: ISO 5. osztalyu vezérlédoboz: ISO 6.
osztaly

585 W
Approx. 350 W using a typical program

17 advanced safety functions. In compliance with:
EN ISO 13849-1:2008, PLd, Cat.3 and EN ISO 10218-
1:2011, clause 5.10.5

UR16e
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Anyagok
H6émérséklet

Tapegység

Cabling

Aluminium, PP plastic

100-240 VAC, 47-440 Hz

Cable between robot and Control Box (6 m / 236 in)
Cable between touchscreen and Control Box (4.5 m /
177 in)
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14. Biztonsagi funkcidk tablazatai
14.1. Table 1

MEGJEGYZES

Az ebben a fejezetben bemutatott biztonsagi funkciok tablazatat
leegyszerlsitettiik. Ezek atfogo valtozatat itt talalhatja meg:
https://www.universal-robots.com/support

Universal Robots e-Series Safety Functions and Safety 1/0 are PLd, Category 3 (ISO 13849-1),
with certification by TUV NORD (certificate # 44 207 14097610).

Safety Function (SF) Descriptions (see Chapter 2 of manual: For safety 1/0, the resulting safety
function including the external device or equipment is determined by the overall architecture and
the sum of all PFHds, including the UR robot safety function PFHd. All safety functions are
individual safety functions.

FIGYELMEZTETES
If any safety function limit is exceeded, or a fault is detected in a safety function

or safety-related part of the control system, the result is a Category 0 stop
(immediate removal of power) according to IEC 60204-1.

Pressing the Estop PB on the
pendant1 or the External Estop (if

using the Estop Safety Input)
SF1 results in a Cat 1 stop with power
1,234 removed from the robot actuators

Emergency and the tool I/0. Command1 all BObOt.
Sto joints to stop and upon all joints Category 1 stop - 1.30E- including
P Jom P anc tpon afl jomnt (IEC 60204-1) 07  robot
(according coming to a monitored standstill t0ol 1/0

to ISO state, power is removed. See Stop

13850)  Time and Stop Distance Safety
Functions. ONLY USE FOR
EMERGENCY PURPOSES, not
safeguarding.
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This safety function is initiated by
an external protective device
using safety inputs which will
initiate a Cat 2 stop3. The tool I/0
are unaffected by the safeguard

SF2 . . .
stop. Various configurations are
Safeguard . ) .
provided. If an enabling device is
Stopd connected, it is possible to Category 2 stop
(Protective eciec, 1S p (IEC 60204-1) SS2 1.20E-
configure the safeguard stop to . - Robot
Stop o ) stop (as described 07
. function in automatic mode ONLY. .
according . in [EC 61800-5-2)
See the Stop Time and Stop
to I1ISO . .
10218-1) Distance Safety Functions4 . For
the functional safety of the
complete integrated safety
function, add the PFHd of the
external protective device to the
PFHd of the Safeguard Stop.
Sets upper and lower limits for the
allowed joint positions. Stopping Will not allow
time and distance is not a motion to exceed
considered as the limit(s) will not  any limit settings.
SF3 . -
Joint be violated. Each joint can have Speed could be
- its own limits. Directly limits the  reduced so motion .
Position . e . ., 1.20E- Joint
o set of allowed joint positions that will not exceed 5
Limit (soft . e . 07 (each)
axis the joints can move within. It is any limit. A
- set in the safety part of the User protective stop
limiting) . . .
Interface. It is a means of safety-  will be initiated to
rated soft axis limiting and space prevent exceeding
limiting, according to ISO 10218- any limit.
1:2011, 5.12.3.
Sets an uppe.r !lmlt for the j.OInt Will not allow
speed. Each joint can have its own .
o . . motion to exceed
limit. This safety function has the o .
) any limit settings.
most influence on energy transfer
. Speed could be
SF4 upon contact (clamping or reduced s6 motion
Joint transient). Directly limits the set will not exceed 1.15 1.20E- Joint
Speed of allowed joint speeds which the . °/s 07 (each)
any limit. A

Limit joints are allowed to perform. It is
set in the safety setup part of the
User Interface. Used to limit fast
- . prev
joint movements, e.g. risks related
to singularities.

protective stop
will be initiated to
ent exceeding
any limit.
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Exceeding the internal joint torque
limit (each joint) results in a Cat 0
stop3. This is shown as SF #5in

the Generation 3 (CB3) UR robots.

Joint This is not accessible to the user;
Torque o . . - - - -
Limit it is a factory setting. It fs NOT
shown as a safety function
because there are no user
settings and no user configuration
possibilities.
Monitors the TCP Pose (position
and orientation) and will prevent
exceeding a safety plane or TCP
Pose Limit. Multiple pose limits
SF5 are possible (tool flange, elbow,
Called and up to 2 configurable tool Will not allow
various offset points with a radius) motion to exceed
names: Orientation restricted by the any limit settings.
Pose Limit, deviation from the feature Z Speed or torques 3 TCP
Tool Limit, direction of the tool flange OR the  could be reduced 40 1.20E- Tool
Orientation TCP. This safety function so motion will not mm 07 flange
Limit, consists of two parts. One is the exceed any limit. Elbow
Safety safety planes for limiting the A protective stop
Planes, possible TCP positions. The will be initiated to
Safety second is the TCP orientation prevent exceeding
Boundaries limit, which is entered as an any limit. Will not
allowed direction and a tolerance. allow motion to
This provides TCP and wrist exceed any limit
inclusion/ exclusion zones due to settings.
the safety planes.
SFé Monitors the TCP and elbow
Speed ) 50 1.20E-
Limit TCP speed tp prevent exceeding a mm/s 07 TCP
2 Elbow speed limit.
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The Force Limit is the force
exerted by the robot at the TCP
(tool center point) and “elbow”.
The safety function continuously
calculates the torques allowed for
each joint to stay within the
defined force limit for both the
TCP & the elbow. The joints

Will not allow
motion to exceed
any limit settings.
Speed or torques

SF7 )
Force Limit cc‘)nt.rol their torque output to stay  could be reduced 25N 1.50E- TCP

(TCP) within the allowed torque range. so motion will not 07
This means that the forces at the  exceed any limit.
TCP or elbow will stay within the A protective stop
defined force limit. When a will be initiated to
monitored stop is initiated by the  prevent exceeding
Force Limit SF, the robot will stop,  any limit. Will not
then “back-off” to a position where  zllow motion to
the force limit was not exceeded. exceed any limit
Then it will stop again. settings.
The momentum limit is very

SF8 s .
useful for limiting transient 3kg 1.20E-

Momentum . . Robot
. impacts. The Momentum Limit m/s 07

Limit .
affects the entire robot.
This function monitors the
mechanical work (sum of joint
torques times joint angular

SF9 speeds) performed by the robot, Dynamic limiting 1 50E-

Power which also affects the current to of the 10W 0'7 Robot

Limit the robot arm as well as the robot current/torque
speed. This safety function
dynamically limits the current/
torque but maintains the speed.
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When configured for Estop output and there is an Estop
condition (see SF1), the dual outputs are LOW. If there is no
Estop condition, dual outputs are high. Pulses are not used

External
SF10  but they are tolerated. For the integrated functional safety connection
UR Robot rating with an external Estop device, add the PFHd of the UR 470E08  to logic
Estop  Estop function (SFO or SF1) to the PFHd of the external ' and/ir
Output  logic (if any) and its components (e.g. Estop pushbutton). equipment
For the Estop Output, validation is performed at the external quip
equipment, as the UR output is an input to this external
equipment.
SF11 V\(hgnever the robot is moving (motion underway), the dual External
digital outputs are LOW. Outputs are HIGH when no .
UR Robot . o L connection
. movement. The functional safety rating is for what is within ;
Moving: . . 1.20E-07 tologic
- the UR robot. The integrated functional safety performance
Digital . . . ) and/or
requires adding this PFHd to the PFHd of the external logic .
Output . equipment
(if any) and its components.
Whenever the robot is STOPPING (in process of stopping or
SF12  in a stand-still condition) the dual digital outputs are HIGH. External
UR Robot When outputs are LOW, robot is NOT in the process or connection
Not stopping and NOT in a stand-still condition. The functional .
. . L 1.20E-07  tologic
stopping: safety rating is for what is within the UR robot. The and/or
Digital integrated functional safety performance requires adding cquipment
Output  this PFHd to the PFHd of the external logic (if any) and its P
components.
SF13  Whenever the robot is in reduced mode (or reduced mode is External
UR Robot initiated), the dual digital outputs are LOW. See below. The )
. o o connection
Reduced functional safety rating is for what is within the UR robot. :
. . . 1.20E-07  tologic
Mode: The integrated functional safety performance requires &/or
Digital  adding this PFHd to the PFHd of the external logic (if any) .
. equipment
Output  and its components.
SF14 . .
Whenever the robot is NOT in reduced mode (or the reduced
UR Robot _ o . External
mode is not initiated), the dual digital outputs are LOW. The .
Not . S S connection
functional safety rating is for what is within the UR robot. .
Reduced ) . ) 1.20E-07  tologic
~ The integrated functional safety performance requires
Mode: . . o &/or
. adding this PFHd to the PFHd of the external logic (if any) .
Digital . equipment
and its components.
Output
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SF# and
Safety
Function

SF15
Stopping
Time
Limit

SF16
Stopping
Distance

Limit

SF17
Safe
Home
Position

Description What happens? Tole- PFHd Affects
rance

Real time monitoring of conditions

such that the stopping time limit will

not be exceeded. Robot speed is

limited to ensure that the stop time Will not allow the
limit is not exceeded. The control SW actual stopping
continuously calculates the stopping  time to exceed the

capability of the robot in the given limit setting.
. . 1.20E-

motion. If the time needed to stop the  Causes decrease 50 ms 07 Robot

robot is at risk of exceeding the time in speed or a

limit, the speed of motion is reduced to protective stop so

ensure the limit is not exceeded. The  as NOT to exceed

safety function performs the same the limit

calculation of the stopping time and

initiates a cat 0 stop if they are

exceeded.

Real time monitoring of conditions

such that the stopping distance limit

will not be exceeded. Robot speed is

limited to ensure that the stop distance Will not allow the

limit will not be exceeded. The control actual stopping

SW continuously calculates the time to exceed the

stopping capability of the robot in the limit setting.

. . . 1.20E-

given motion. If the distance needed to Causes decrease 40 mm 07 Robot

stop the robot is at risk of exceeding in speed or a

the distance limit, the speed of motion protective stop so

is reduced to ensure the limit is not as NOT to exceed

exceeded. The safety function performs the limit

the same calculation of the stopping

distance and initiates a cat 0 stop if

they are exceeded.

Safety function which monitors a safety The “safe home

rated output, such that it ensures that N External

. output” can only .

the output can only be activated when . connection
o , p be activated when . 1.20E- .

the robot is in the configured “safe o 1.7 to logic
e . the robot is in the 07

home position”. A cat 0 stop is initiated . " and/or

. . . configured “safe .

if the output is activated when the robot equipment

. . . . home position”
is not in the configured position.
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Reduced Mode can be initiated by a safety plane/ boundary
(starts when at 2cm of the plane and reduced mode settings

PFHd is
are achieved within 2cm of the plane) or by use of an input to cither
initiate (will achieve reduced settings within 500ms).
. . 1.20E-07
Reduced When the external connections are Low, Reduced Mode is or 1.50E-
Mode SF initiated. Reduced Mode means that ALL reduced mode limits )
. 07 Robot
settings are ACTIVE. dependin
change Reduced mode is not a safety function, rather it is a state P 9
. . . L on the
affecting the settings of the following safety function limits: ot
joint position, joint speed, TCP pose limit, TCP speed, TCP sate y
o . function
force, momentum, power, stopping time, and stopping
distance.
When configured for Safeguard Reset and the external
. . . Input to
Safeguard connections transition from low to high, the safeguard stop SF2 (See  Robot
Reset = RESETS. Safety input to initiate a reset of safeguard stop SF2)
safety function.
When the external Enabling Device connections are Low, a
Safeguard Stop (SF2) is initiated. Recommendation: Use with
a mode switch as a safety input. If a mode switch is not used Input to
3 Position and connected to the safety inputs, then the robot mode will SF2 (See
Enabling  be determined by the User Interface. If the User Interface is in
. SF2 Robot
Device " » . . . .
INPUT * “run mode”, the enabling device will not be active. safeguard
+ “programming mode”, the enabling device will be active. stop)
It is possible to use password protection for changing
the mode by the User Interface.
When the external connections are Low, Operation Mode
(running/ automatic operation in automatic mode) is in effect.
. . . . Input to
When High, mode is programming/ teach. Recommendation:
Mode . " : . . SF2 (See
. Use with a 3-position enabling device. When in teach/program,
switch . o SF2 Robot
initially the TCP speed will be limited to 250mm/s. The speed
INPUT . . safeguard
can manually be increased by using the pendant user stop)
interface “speed-slider”, but upon activation of the enabling P
device, the speed limitation will reset to 250mm/s.
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15. Table 2

UR e-Series robots comply with ISO 10218-1:2011 and the applicable portions of ISO/TS 15066. It
is important to note that most of ISO/TS 15066 is directed towards the integrator and not the
robot manufacturer. ISO 10218-1:2011, clause 5.10 collaborative operation details 4 collaborative
operation techniques as explained below. It is very important to understand that collaborative
operation is of the APPLICATION when in AUTOMATIC mode.

Collaborative

1 Operation monitored
2011 edition,
clause 5.10.2 stop
Collaborative

2 Operation Hand-
2011 edition, guiding

clause 5.10.3

Safety-rated

Stop condition where position is
held at a standstill and is
monitored as a safety function.
Category 2 stop is permitted to
auto reset. In the case of resetting
and restarting operation after a
safety -rated monitored stop, see
ISO 10218-2 and ISO/TS 15066 as
resumption shall not cause
hazardous conditions.

This is essentially individual and
direct personal control while the
robot is in automatic mode.
Hand guiding equipment shall be
located close to the end-effector
and shall have:

+ an Emergency Stop
pushbutton

+ a 3-position enabling device

+ a safety-rated monitored
stop function

+ a settable safety-rated
monitored speed function

UR robots’ safeguard
stop is a safety-rated
monitored stop, See SF2
on page 1. ltis likely, in
the future, that “safety-
rated monitored stop”
will not be called a form
of collaborative
operation.

UR robots do not provide
hand-guiding for
collaborative operation.
Hand-guided teach (free
drive) is provided with
UR robots but this is for
programming in manual
mode and not for
collaborative operation in
automatic mode.
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SSM is the robot maintaining a
separation distance from any
operator (human). This is done by

monitoring of the distance between 10 facilitate SSM, UR

the robot system and intrusions to
ensure that the MINIMUM
PROTECTIVE DISTANCE is
assured. Usually, this is
accomplished using Sensitive
Protective Equipment (SPE), where
typically a safety laser scanner
detects intrusion(s) towards the
robot system.

This SPE causes:

1. dynamic changing of the

robots have the
capability of switching
between two sets of
parameters for safety
functions with
configurable limits
(normal and reduced).
See Reduced Mode on
page 4. Normal operation
can be when no intrusion
is detected. It can also

Speed and o be caused by safety
. . parameters for the limiting
Collaborative separation , planes/ safety
. Y safety functions; or . .

3 Operation monitoring boundaries. Multiple
2011 edition, (SSM) 2. a safety-rated monitored safety zones can be
clause 5.10.4 safety stop condition. readily used with UR

functions Upon detection of the intrusion robots. For example, one
- : o, safety zone can be used
exiting the protective device's Y o,
. . for “reduced settings
detection zone, the robot is
. ) and another zone
permitted to: _
boundary is used as a
1. resume the “higher” normal safeguard stop input to
safety function limits inthe  the UR robot. Reduced
case of 1) above limits can also include a
2. resume operation in the case reduced setting for the
of 2) above stop time and stop
distance limits - to
In the case of 2) 2), restarting reduce the work area and
operation after a safety -rated floorspace.
monitored stop, see 1ISO 10218-2
and ISO/TS 15066 for
requirements.
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Collaborative
Operation

2011 edition,
clause 5.10.5

Power and
force
limiting
(PFL) by
inherent
design or
control

How to accomplish PFL is left to
the robot manufacturer. The robot
design and/or safety functions will
limit the energy transfer from the
robot to a person. If any parameter
limit is exceeded, a protective stop
happens. PFL applications require
considering the ROBOT
APPLICATION (including the end-
effector and workpiece(s), so that
any contact will not cause injury.
The study performed evaluated
pressures to the ONSET of pain,
not injury. See Annex A. See
ISO/TR 20218-1 End-effectors.

UR robots are power and
force limiting robots
specifically designed to
enable collaborative
applications where the
robot could contact a
person and cause no
injury. UR robots have
safety functions that can
be used to limit motion,
speed, momentum, force,
power and more of the
robot. These safety
functions are used in the
robot application to
thereby lessen pressures
and forces caused by the
end-effector and
workpiece(s).
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Il. részPolyScope kézikonyv
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16. El0sz0

16.1. PolyScope alapok

A PolyScope a hordozhaté kezel6egységenrezidens grafikus felhasznaléi feliilet (GUI), amely a
robotkart és a vezérlédobozt m(ikodteti, és végrehajtja a programokat.

A
: Fejlécfiilekkel/ikonokkal, amelyek az interaktiv képerny&ket teszik elérhetéve a kezel6
szamara.

B
: Labléc gombokkal, amelyek vezérlik a kezel6 altal betoltott programo(ka)t.

C

: Képerny6 olyan mezd&kkel, amelyek a robot miveleteit kezelik és felligyelik.

B

Megjegyzés: Inditaskor megjelenik egy Nem folytathaté parbeszédablak. A robot
bekapcsolasahoz valassza ki a Ugras az inicializalé képernyére elemet.

16.2. Fejléc ikonok/lapok

A Futtatas egy egyszer( eszkdz, amely el6re megirt programokat hasznal a robot
mikodtetéséhez.

mell A Program robot-programokat hoz létre és/vagy modosit.
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ol Telepités konfiguralja a robotkar beadllitasait és a kiils6 berendezéseket, pl. szerelés és
biztonsag.

¥ A Mozgatas vezérli és/vagy szabalyozza a robot mozgasat.

ral 1/0 felligyeli és beallitja a robot vezérl6dobozaba érkezd és onnan indulé él6
bemendé/kimend jeleket.

@ A Naplé jelzi a robot allapotat, valamint az esetleges figyelmeztetd- vagy hibailizeneteket.

A Program és telepitéskezel6 kivalasztja és megjeleniti az aktiv programot és
telepit6fajlt (Iasd 26.4. Fajlkezel6 on page239). Megjegyzés: A Program- és telepitéskezel6t a
Fajlatvonal, az Uj, a Megnyitas és a Mentés alkotja.

[
Az Uj... Gj programot vagy telepit6fajlt hoz Iétre.

sl Az Megnyitas... megnyit egy korabban Iétrehozott és mentett programot vagy telepit6fajlt.

A Mentés... egy programot, telepitéfajlt vagy mindkettét menti egyszerre.

Megjegyzés: Az Automatikus mod és Kézi mod ikon csak akkor jelenik meg a fejlécen, ha allitott
be mikddési mod jelszot.

e Automatikus azt jelzi, hogy a robot automatikus kdrnyezetet toltott be. Erintse meg a Kézi
kornyezetre valtashoz.

m Kézi azt jelzi, hogy a robot kézi kdrnyezetet tolt6tt be. Erintse meg az Automatikus
kornyezetre valtashoz.

Megjegyzés: A Helyi méd és Tavoli mod ikonok csak akkor érhetdk el, ha a Tavvezérlés
engedélyezett.

Helyi azt jelzi, hogy a robot helyileg vezérelheté. Erintse meg a Tavvezérlésre valtashoz. A
Helyi mod ikon eléréséhez jelszot kell beallitani.

Tavoli azt jelzi, hogy a robot tavvezérelhetd. Erintse meg a Helyi vezérlésre valtashoz.
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ccC
Biztonsagi ellen6rzé 6sszegmegjeleniti az aktiv biztonsagi konfiguraciot.
E Hamburger menii hozzafér a PolyScope sugohoz, a névjegyhez és bedllitasokhoz.
16.3. Labléc gombijai

E Inicializalas kezeli a robot allapotat. Amikor PIROS, nyomja meg a robot mikddéséhez.

Sebesség (— 100%

Sebességcsuszka: valos idéskalan mutatja a robotkar
mozgatasanak relativ sebességét, szamitasba véve a biztonsagi beallitasokat.

SimuUlation

Simlation . Szimulacié gomb atkapcsolja a program végrehajtasat a Szimulaciés mod
és a Valédi robot k6zott. Amikor Szimuldciés maddban futtat, a robotkar nem mozog. Ezért a robot
nem tudja magat vagy a kornyezd berendezéseket karositani titk6zéskor. Ha nem biztos abban,
mit fog csinalni a robotkar, hasznalja a Szimulaciés mdédot a programok tesztelésére.

~“I's
LI |
PElulnEll Kézi nagysebességlehetGvé teszi, hogy a szerszam sebessége atmenetileg

meghaladja a 250 mm/s értéket. Ez a tartas-futas funkcié csak Kézi mddban érhet6 el, amikor
haromallapotu engedélyezé eszkodzt konfiguraltak.

E] Lejatszas elinditja az aktualisan betdlt6tt robot-programot.
E Lépés lehetbvé teszi a program lépésenkénti futtatasat.

Leallitas ledllitja az aktualisan betdltott robot-programot.
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16.4. ElsO Iépések képernyd

PolyScope robot felhasznaloi felulet

Keérjliik, valasszon

Program futtatasa

UNIVERSAL
ROBOTS

Robot beallitasa

Robot leallitasa

Program futtatasaRobot programozasa vagy a robot telepitésének konfiguralasa.
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17. Gyorsinditas

17.1. Robotkar alapok

A Universal robotkar csdvekbdl és csuklokbal all. A PolyScope segitségével koordinalja ezen
csuklok mozgatasat, a robotot mozgatasat és a szerszamok pozicionaldsat igény szerint - kivéve
kdzvetlenil az alap feletti és alatti teriiletet.

Alap
az, ahova a robotot felszerelték.

Vall és kénydk
nagyobb mozgasokat végez.

1. és 2. csuklo
finomabb mozgdsokat végeznek.

3. csuklo
ahol csatlakoztatja a robot eszkozét.

MEGJEGYZES
A robot els6 bekapcsolasa el6tt a kijelolt UR robotintegratornak:

1. Olvassa el és értse meg a biztonsagi informaciot itt: Hardvertelepitési
kézikonyv.

2. Allitsa be a kockézatértékelés &ltal meghatarozott biztonségi konfiguracios
paramétereket (lasd 19. Biztonsagi konfiguradcié on page97 fejezet).

17.2. Arobotkar és a vezérl6doboz telepitése

A PolyScope akkor hasznalhaté, amikor a robotkart és a vezérl6dobozt telepitették és
bekapcsoltak.

1. Csomagolja ki a robotkart és a vezérlédobozt.

2. Szerelje a robotkart olyan erés feliiletre, amely elég erds, hogy elbirja legalabb 10-szeresét
az alapcsatlakoz6 teljes nyomatékanak, illetve legalabb 5-szorését a robotkar teljes
sulyanak. A fellletnek vibraciétél mentesnek kell lennie.

3. Helyezze a Vezérlédobozt a sajat labara .
4. Dugja be a kabelt a robotba és a vezérl6dobozba.

5. Dugja be a vezérl6doboz halézati dugaljat.
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FIGYELMEZTETES
Billenés veszélye. Ha a robot nem biztosan helyezkedik el erés feliileten, akkor a

robotkar feld6lhet és sériilést okozhat.

A részletes telepitési utasitasokat l1asd itt See Hardvertelepitési kézikényv.

17.3. Avezérlédoboz be-/kikapcsolasa

A vezérlédoboz féként azt a fizikai elektromos bemené/kimend egységet tartalmazza, amelyhez a
robotkar, a hordozhaté kezel6egység és az esetleges periféridk csatlakoznak. Be kell kacsolnia a
Vezérlédobozt, hogy be tudja kapcsolni a robotkart.

1. A hordozhat6 kezel6egységén nyomja meg a bekapcsolégombot a vezérlédoboz
bekapcsolasahoz.

2. Varjon, amig a képerny6n meg nem jelenik a hattérben futd operacios rendszertdl egy
szbveg, majd a gombot.

3. Amikor megjelenik a Nem folytathatd parbeszédablak, valassza az Ugras az inicializalas
képernyore elemet az inicializalas képernyd eléréséhez.

17.4. Arobotkar be-/kikapcsolasa

A képerny6 bal aljan az Inicializalas ikon szinekkel jelzi a robotkar allapotat:
+ Voros A robotkar leallitott allapotban van.
+ Sarga A robotkar be van kapcsolva, de nem all készen a szabalyos m(ikodésre.

« Zold A robotkar be van kapcsolva, és készen all a szabalyos m(ikodésre.
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Robot inicializalasa 2
Gyodzodjén meg arrdl, hogy a telepités és a hasznos terhelés helyes, és nyomja meg a gombot a zold ikennal, hogy
inicializalja a robotot.

Robot & Normal
2 Ki
Aktiv hasznos terhelés kg
Telepitéfajl ‘default_l ‘ ‘ Telepités betoltése

3D nézet

Q] 8

) ‘ TCP konfiguralasa ‘
¥

‘ Allvany konfiguralasa ‘

P

¢ Rendben

Megjegyzés: A robotkar elindulasa hanggal és kis mozgasokkal tarsul, ahogyan az illesztések
fékjeit kiengedi.

17.5. A robotkar inicializalasa

. FIGYELMEZTETES
Mindig erésitse meg, hogy a tényleges hasznos teher és telepités helyes, miel6tt
elinditja a Robotkart. Ha ezek a beadllitasok helytelenek, a Robotkar és a
Vezérl6doboz nem fog megfeleléen mikodni, és veszélyes lehet az emberekre
vagy a berendezésekre.

VIGYAZAT
Biztositsa, hogy a Robotkar ne érjen hozza targyakhoz (pl. asztal), mert a Robotkar
és egy targy kozotti itkozés karosithatja az illesztés valtéjat.

A robot inditasa:

1. Erintse meg az ON (be) gombot a z6ld LED-del, hogy elinditsa az inicializal&si folyamatot.
Ezutén a LED kijelz6 sargéra valt jelezve, hogy aram alatt all, és Uresjaratban van.

2. Erintse meg a START gombot, hogy kiengedje a fékeket.
3. Erintse meg a piros LED-es OFF (ki) gombot a Robotkar kikapcsoléséahoz.
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+ A PolyScope elindulasa utan érintse meg az ON gombot egyszer, hogy bekapcsolja a

robotkart. Ezutan, az allapot sargara valtozik jelezve, hogy a robot aram alatt van és
iresben. Uresjarat.

- Amikor a robotkar Uresjarat allapotban van, koppintson a START gombra a robotkar

inditdsahoz. Ennél a pontnal a szenzoradatokat ellendrzik a Robotkar konfiguralt
szereléséhez képest. Ha a rendszer eltérést taldl (30 tréshatarral), a gombot letiltja, és
egy hibalizenet jelenit meg alatta. Ha a szerelést ellenérizték, akkor megérintve a Start
gombot, kioldja az 6sszes illesztési féket, és a robotkar készen all a normal mikodésre.

17.6. Gyors rendszerinditas

A PolyScope hasznadlata elétt ellenérizze, hogy a robotkart és a vezérl6dobozt szakszerlien
telepitették.

1.
2.

A Hordozhato kezel6egységen nyomja meg a biztonsagi leallité gombot.

A Hordozhat6 kezel6egységen nyomja meg a bekapcsolé gombot és varja meg, amig a
rendszer elindul és a PolyScope felirat megjelenik.

Az érint6képerny6n megjelenik egy eléugroé ablak, és jelzi, hogy a rendszer készen 4all, és
inicializalni kell a robotot.

Az el6ugroé parbeszédablakban koppintson az Ugras az Inicializalas képernyére elemre az
Inicializalas képernyé eléréséhez.

Oldja fel a vészleallité gombot, hogy a robot Vészleallitas alatt allapotabdl Kikapcsolva
allapotra valtson.

Lépjen ki a robot elérhet6ségi teriiletérél (munkateriletérdl).

A Robot inicializalasa képernyén érintse meg a BE gombot, és varjon, amig a robot allapota
Uresjarat értékre valt.

A Hasznos teher mez6ben az Aktiv hasznos teher pontban ellenérizze a hasznos teher
tomegét. Ellendrizheti a szerelési helyzet helyességét is a Robot mezdben.

Erintse meg a Start gombot, hogy a robot feloldja a fékrendszerét. Megjegyzés: A robot
razkodik és kattand hangokat ad, ezzel jelezve, hogy készen all a programozasra.

WwWww.universal-robots.com/academy/

MEGJEGYZES
A robot programozasat a Universal Robots Akadémian tanulhatja meg:

17.7. Szabad mozgatas

A Freedrive lehet6vé teszi, hogy a robotkart kézzel a kivant helyzetbe és/vagy pdzba huzzak.
Ahogy a robotkar Szabadonfuté (Freedrive) médban egy elére meghatarozott hatarértékhez vagy
sikhoz kozelit (Idsd 19.11. Sikok on page103), az ellenallas egyre novekszik.
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MEGJEGYZES
A Szabadonfuté (Freedrive) panelen az allapotsoron taldlhaté LED ezeket jelzi:
+ Amikor egy vagy tobb csukl6 kozeledik a csuklé hatarértékekhez.

+ Amikor a robotkar helyzete szingularitas felé kozeledik. Ahogy a robot
kdzeledik a szingularitas felé, ugy névekszik, az ellenallds, és azt az érzetet
kelti, hogy egyre nehezebb a helyzetét allitani.

Letilthat egy vagy tobb tengelyt, igy a TCP csak egy adott iranyba haladhat az alabbi tablazatban
meghatarozottak szerint.

X

) A mozgatas minden tengely mentén megengedett.
Minden tengely

szabad
lr:)q A mozgatas csak az X és az Y tengely mentén megengedett.
Sik
./L- A mozgatas minden tengely mentén megengedett, forgatas nélkiil.
Athelyezés
W g S . , .
&GQ., A mozgatas minden tengely mentén megengedett, szférikus mozgatassal
) a TCP kordil.
Forgatas

FIGYELMEZTETES
A robotkar mozgatdsa bizonyos tengelyek iranyaban, amikor egy szerszam

csatlakozik a robotkarhoz, becsip6dési pontot eredményezhet.

A Freedrive modot az alabbi médokon engedélyezheti:
+ A szabadonfuté (Freedrive) gomb hasznélata.

*+ Hasznalja a Freedrive gombot a Mozgatas fiil képernyén (Iasd: 23.2.4. Szabad mozgatas on
page224).

+ Hasznaljon I/0 muveleteket (lasd ).
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FIGYELMEZTETES
+ Ne engedélyezze a szabadonfuté (Freedrive) tulajdonsagot, amikor a robotot

|oki vagy megérinti, mert ennek hatasara a robot sodrédé mozgasba mehet
at.

+ Ne valtsa a tengelyeket, mikozben a robot szabadonfuté médban mozog,
mert ez kivalthatja a robot sodr6dé mozgasat.

17.7.1. A Freedrive gomb hasznalata

1.

Nyomja meg és tartsa lenyomva a Freedrive gombot, amely a hordozhat6 kezel6egységen
talalhato.

Amikor megjelenik a szabadonfuté panel, valassza ki a robotkar csukléihoz a kell6
mozgastipust. Vagy hasznalja a tengelyek listajat a mozgastipus testreszabasahoz.

Ha sziikséges, meghatarozhatja a tulajdonsag tipusat a Funkcio legordiilé listarol
kivalasztva egy elemet.

A robotkar leallhat, ha megkozeliti a szingularitas forgatdkonyvet. Koppintson a Minden
tengely szabad elemre a Freedrive panelen a mozgatas folytatasahoz.

Mozgassa a robotkart, ahogy kivanja.

17.7.2. Hasznadlja a Szabadonfuté (Freedrive) gombot a Mozgatas
ful képernyén

1.
2.
3.

Koppintson a fejlécben a Mozgatas elemre.
Koppintson a fejlécben a Mozgatas elemre.

Amikor megjelenik a szabadonfut6 panel, valassza ki a robotkar csukléihoz a kellé
mozgastipust. Vagy hasznalja a tengelyek listajat a mozgastipus testreszabasahoz.

Ha sziikséges, meghatarozhatja a szolgaltatas tipusat egy elem kivalasztasaval a Funkcio
legordiild listabal.

A robotkar leallhat, ha megkézeliti a szingularitas forgatékonyvet. Koppintson a Minden
tengely szabad elemre a Freedrive panelen a mozgatas folytatasahoz.

A Freedrive panelen nyomja meg és tartsa lenyomva a Freedrive gombot a robotkar
mozgatasahoz.

17.8. Hatramenet

A robotkar inicializalasa alatt kis rezgések figyelheték meg, amikor a robot fékjeit kiengedik.
Bizonyos helyzetekben, mint példaul a robot (itkozéshez kdzeli helyzetében ezek a remegések
kerlilenddk, és a Backdrive tulajdonsagot hasznalhatja konkrét csuklok kényszer-mozgatasahoz a
kivant helyzetbe anélkiil, hogy a robotkar 6sszes fékjét kioldana.
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17.8.1. A Backdrive engedélyezése

1. A Inicializalas képernydn érintse meg a BE elemet a bekapcsolasi szekvencia inditadsahoz.

2. Amikor a robot Alapjarat allapotban van, nyomja meg és tartsa lenyomva a Freedrive
gombot. A robot Backdrive allapotba valt.

3. A fékek csak akkor engednek ki az illesztésekben, amikor jelentés nyomast gyakorolnak ra.
Mindaddig, amig a Freedrive gombot bekapcsoltdk/lenyomva tartjak. A Backdrive
hasznalata soran olyan az érzet, hogy a robotkart nehéz mozgatni.

17.9. Az els6 program

A programok parancsok listai, melyek elmondjak a robotnak, mit tegyenek. A legtobb feladathoz a
programozas teljes egészében a PolyScope alkalmazasaval torténik. Tanitsa be a robotkart,
hogyan mozogjon uUtpont-sorok alkalmazasaval beallitva a robotkar altal kovetendé palyat.

A Mozgatas fiilon (Iasd 23. Mozgas lap on page223) mozgathatja a robotkart a kivant helyzetbe,
vagy betanithatja a poziciét ugy, hogy a robotkart odahuzza, mikozben lenyomva tartja a Freedrive
(Szabadonfutd) gombot a Hordozhaté kezel6egység tetején.

Készithet egy programot, amely 1/0 jeleket kiildhet mas gépeknek a robot palyajanak bizonyos
pontjain, és végrehajthat olyan parancsokat, mint if... then( ha..., akkor) és hurok a valtozok és az
I/0 jelek alapjan.

Az alabbi egy egyszerl program, mely lehetévé teszi, hogy egy Robotkar két utpont kdzott
mozogjon.

1. A PolyScope fejléc Fajl elérési utja meniiben érintse meg az Uj... elemet, és vélassza a
Program lehetéséget.

2. A Basic (Alap) meniiben érintse meg a Waypoint (Utpont) elemet egy Utpont
hozzaadasahoz a programfahoz. Egy alapértelmezett MovedJ szintén hozzaadasra keriil a
programfahoz.

3. Vdlassza ki az Uj utpontot, és a Command (Parancs) fiilon érintse meg a Waypoint
(Utpont) elemet.

4. A Szerszam mozgatdsa (Move tool) képernyén mozgassa a robotkart a mozgaté nyilak
megnyomasaval.
Mozgathatja a Robotkart ugy is, ha lenyomva tartja a Freedrive gombot, és Robotkart a
kivant helyzetbe huzza.

5. Amint a robotkar a helyére keriilt, nyomja meg az OK gombot, és az Uj utpont megjelenik,
mint 1. dtpont.

6. A 2. utpont |étrehozasdhoz kdvesse a 2-5. |épéseket.

7. Valassza a 2. utpontot, és nyomja meg a Felfelé mozgatas nyilat, amig az 1. utpont folé
nem keril, hogy megvaltoztassa a mozgatasok sorrendjét.

8. Alljon tavolabb, tartsa a vészleallité gombon a kezét, és a PolyScope |ablécen nyomja meg
a Play (Lejatszas) gombot, hogy a robotkar az 1. Utpont és a 2. Gtpont kdzétt mozogjon.
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Gratulalunk! Most létrehozta az elsé robot programjat, amely a robotkart két megadott
utpont k6zott mozgatja.

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

2. Ez csak egy gyors inditasi utmutato, hogy megmutassuk, milyen konnyd
hasznalni a UR robotot. Sértetlen kornyezetet és nagyon 6vatos hasznalot
feltételez. Ne novelje a sebességet vagy gyorsuldst az alapértelmezett
értékek folé. Mindig végezzen kockazatértékelést a robot mikddésbe
helyezése el6tt.

FIGYELMEZTETES
Tartsa a fejét és testét a robot mozgdsi teriiletén (munkateriiletén) kiviil. Ne

tegye olyan helyre az ujjait, ahol becsipddhet.

17.10. Robot regisztralasa és URCap licencfajlok

A tavoli TCP URCap haszndlata el6tt regisztralja a robotot, és toltse le és telepitse a URCap
licencfdjlt (lasd 21.13. URCaps on page178).

REA 2z QH

> Preferenciék L, ) e
Robotja regisztralasahoz lkdvesse ezt a 3 konnyl Iépést

> Jelszs
“ Rendszer 1. lépés 2. Iépés 3. lépés
Rendszerme...
URCaps
T
A robot & — ( N
regisztralasa o= K
Tavvezérlés K b= Iil ﬂ
Szabadonf... - \ J

korlatozva
Jelertkezzen be ide Toltse le a regisztracids fajlt
www. Universal-robots.com/activate

Halozat

Frissités

o Kikapcsolds
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17.10.1. Robot regisztralasa az aktualis képernydjérél

1. Koppintson a fejlécben a Hamburger menii elemre, és valassza a Beallitasok elemet.

2. A bal oldali meniben érintse meg a Rendszer elemet, és valassza a Robot regisztralasa
lehet6séget a Beallitdsok képernyd megjelenitéséhez.

3. A robotja regisztralasahoz kdvesse a képernyén megjelend 1. és 2. |épést.

17.10.2. AURCAP licencfajl letoltése

1. Online toltse ki a sziikséges mezOket, és toltse le a licencfajlt a szamitogépére.
2. Masolja a licencfdjlt az USB meghajtora, és csatlakoztassa a Tanité fliggelékhez.

3. A Beadllitasok képerny6n a 3. |épésben érintse meg a Fajl betoltése lehet6séget, hogy
megnyissa a Regisztracids fajl kivalasztasa képernyét.

4. A listaban valassza ki az USB-t, hogy megjelenjen a tartalma, és menjen a licencfajlhoz.

5. Valassza a license.p7b elemet, és koppintson a Megnyitas elemre a robot
regisztracidjanak megerésitéséhez.

6. A bal alsé sarokban koppintson a Kilépés elemre.

RE 2z 4 QM

B XEBBRE@E & -
Uj Kivégds Masolds Beilesztés Torlés Atnevezés Birtonsagi mentés
#
D license.p7b
Féjlnév. SzUré:
Universal Robots regisztrécics féjlok - ‘
| Megnyitas | | Mégse |

o Kikapcsolds Sebesség | 00% ° 0 o "L:H'\'H.Il-j-:i-}.

17.10.3. Robot regisztralasanak megsziintetése

Uj licenc sziikséges, ha a robot tulajdonosa megvaltozik. Ebben az esetben a robot regisztralasat
el6szor meg kell sziintetni.
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1. A fejlécben koppintson a Hamburger menii elemre, és valassza a Beallitasok elemet.

2. A bal oldali meniiben koppintson a Rendszer elemre, és valassza a Robot regisztralasa
elemet.

3. A Beadllitasok képerny6 jobb alsé sarkaban koppintson a Regisztralas megsziintetése
elemre.

UR16e 92 Felhasznaldi kézikonyv



18. M(ikodési mod kivélasztasa UNIVERSAL ROBOTS

18. Mukodési mod kivalasztasa

18.1. Mikodési modok

A Mlkodési modok akkor engedélyezettek, amikor egy haromhelyzetli engedélyezé eszkozt
konfigural, beallit egy jelszét, meghataroz egy Mdkddési mod konfiguralhato I/0-t vagy a
Mlszerfal szerveren keresztiil (lasd A mUszerfal kiszolgaléjanak hasznélata on page95).

Automata mad: amint aktivaljak, a robot csak el6re meghatarozott feladatokat teljesit. A Mozgas
fil és a Freedrive (Szabadonfuté) méd nem érheté el, ha haromallapotu engedélyez6 eszkozt
konfiguralt. Nem mddosithat vagy menthet programokat és telepitéfajlokat.

FIGYELMEZTETES
Az automata mad biztonsagi leallitasat csak automata modban lehet aktivalni,
igya védokésziilék védelmi funkcidja csak automata modban aktiv.

Kézi mod: Aktivalasat kovetden utan a Mozgatas fiil, a Freedrive mod és a sebességcsuszka
segitségével programozhatja a robotot. Médosithat és menthet programokat és telepitéfajlokat.

Szabad mozgatas X *
Mozgassa a robotot a Mozgas lapon talalhato nyilakkal — x &
Sebességcsuszka X X**
Program szerkesztése & mentése & telepités X

Hajtson végre programokat Csokkent sebesség*** x
Program elinditasa egy kivalasztott csomopontbdl X

*Csak akkor, ha nem konfiguraltak haromallapotu engedélyez6 eszkozt.

**A Futtatas képerny6n a sebességcsuszka a PolyScope beallitasokban engedélyezhetd.
***Ha haromhelyzet(i engedélyez6 eszkdz konfiguralt, a robot Kézi csokkentett sebességnél
mukodik, hacsak nincs aktivalva a Kézi nagy sebesség.

MEGJEGYZES
+ A Universal Robots robotok nincsenek haromhelyzet(i engedélyezé
eszkozzel felszerelve. Ha a kockazatértékelés az eszkozt igényli, akkor
csatlakoztatni kell a robot hasznalata el6tt.

+ Ha nincs haromhelyzet(i engedélyez6 eszkdz konfiguralva, akkor a sebesség
nem csokken Kézi modban.
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FIGYELMEZTETES
+ Minden gyanus biztonsagi berendezés teljes funkcionalitdsat vissza kell

allitani, miel6tt kivalasztja az Automatikus modot.

« Amikor lehetséges, a Kézi mikodési modot ugy kell teljesiteni, hogy
mindenki a biztonsagi téren kivdl van.

+ A MUikodési modok kozotti atvaltashoz hasznalt eszkozt kivil kell elhelyezni
a biztonsagi téren.

A felhasznalénak tilos belépnie a biztonsdgi teriiletre, amikor a robot
Automatikus modban van, hacsak nem konfiguralt egy Automatikus maéd
biztonsagi bemenet.

A M(kodési mod kivalasztasa konfiguralasanak maédszerei a kdvetkezé alrészekben kertilnek
leirasra. Mindegyik modszer kizardlagos, ami azt jelenti, hogy egy mddszer hasznalataval a
masik két modszer inaktiv lesz.

A miikodési mod biztonsagi bemenetének hasznalata

1. A Telepités lapon valassza a Biztonsag 1/0 pontot.

2. Konfiguralja a Mdkddési mod bemenetét. A konfiguralasahoz az opcié a legordiilé meniben
jelenik meg.

3. A robot Automatikus moédban van, amikor a M(kddési mod bemenete alacsony, és Kézi
maodban, amikor magas.

MEGJEGYZES

A fizikai modkivalaszténak, ha hasznaljak, teljesen meg kell felelnie az ISO 10218-
1: 5.7.1. cikkének a kivalasztdsra vonatkozoan.

PolyScope hasznalata

1. Allitson be egy jelszét (lasdMod on page242) a miikédési médok kozétti valtashoz.

2. A médok kozotti valtashoz valassza ki a profil ikont a fejlécen.

Megjegyzés: A PolyScope automatikusan Kézi médban van, amikor a Biztonsagi 1/0 konfiguracio
engedélyezett haromhelyzet(i engedélyez6 eszkdzzel.
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A miszerfal kiszolgaléjanak hasznalata

1. Csatlakozzon a miszerfal kiszolgal6jahoz.

2. Haszndlja a Miikodési mad beallitasa parancsokat.
+ MUikodési mod beallitasa Automatikus
+ MUikodési mdd beallitasa Kézi
+ MUikodési maod torlése

A http://universal-robots.com/support/ weboldalon tovabbi tdjékoztatast talal a Miszerfal
szerver hasznalatarol.

18.2. Haromhelyzet( engedélyez6 eszkoz

Amikor egy haromallapotu engedélyezé eszkozt konfiguraltak és a Miikodési mod Kézi médban
van, akkor a robot csak a haromallapotu engedélyez6 eszkdz megnyomasaval mozgathaté. Az
automata maod biztonsagi leallitast egy haromallasu engedélyezd eszkoz csatlakoztatasa és
konfiguralasa teszi elérhet6vé.

A haromhelyzeti engedélyezd eszkoznek nincs hatdsa Automatikus médban.

18.2.1. Manualis nagy sebesség

A Kézi nagysebességlehetbvé teszi, hogy a szerszam sebessége atmenetileg meghaladja a 250
mm/s értéket. Ez csak akkor érhetd el, amikor a robot Kézi mdédban van, és konfiguralt a
haromhelyzetl engedélyezé eszkoz. A robot Biztonsagi ledllitast végez a Kézi modban, ha a
haromhelyzetl engedélyezé eszkoz konfiguralt, de nincs megnyomva. Az automata mad és kézi
mod kozotti valtashoz sziikséges a haromallapotu engedélyezé eszkoz teljes kioldasa és
ismételt lenyomasa, hogy a robot mozgasat engedélyezze.

Megjegyzés: Amikor Kézi nagy sebességet hasznal, akkor haszndlja a biztonsagi csuklé-
hatarértékeket (Iasd 19.10. lllesztési hatarértékek on page103) vagy a biztonsdagi sikokat (lasd
19.11. Sikok on page103) a robot mozgasterének korlatozdsahoz.
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19. Biztonsagi konfiguracié

19.1. Biztonsagi beallitasok alapjai

Ez a rész lefedi, hogyan érheti el a robot biztonsagi beallitasait. Olyan tételekbdl all, melyek
segitenek beallitani a robot Biztonsagi konfiguraciojat.

FIGYELMEZTETES
Mielétt konfiguralja a robot biztonsagi beallitasait, az integratoranak

kockazatértékelést kell lefolytatnia, hogy garantalja a személyzet és a berendezés
biztonsagat a robot koriil. A kockazatértékelés az 6sszes munkaeljaras
kiértékelése a robot élettartama soran, melynek célja a biztonsagi konfiguracio
szakszer( bedllitadsanak alkalmazdsa (see Hardvertelepitési

kézikdényv). A kovetkezbket kell bedllitania az integrator kockazatértékelése
szerint.

1. Azintegratornak a biztonsagi konfiguracidk engedély nélkiili személyek
altali modositasat meg kell akadalyozni, pl. jelszévédelem telepitésével.

2. A biztonsaggal kapcsolatos funkciok és felhasznaloi feliiletek hasznalata
és konfiguracidja egy konkrét robotalkalmazashoz
(see Hardvertelepitési kézikdnyv).

3. Biztonsagi konfiguracids beallitasok a beallitashoz és tanitashoz, mielétt a
robotkart el6szor bekapcsolja.

4. Az 6sszes biztonsagi konfiguracids beallitasok ezen a képernyén és
allapokon érheték el.

5. Az integratornak biztositania kell, hogy a biztonsagi konfiguracios
beallitasok 6sszes modositasat a kockazatértékelés szerint végezzék.

19.1.1. Biztonsagi konfiguracid elérése

Megjegyzés: A Biztonsagi beallitasokat jelszo védi, és csak akkor konfiguralhatok, ha a jelszot
beallitjak, majd hasznaljak.

1.
2.
3.

Az On PolyScope fejlécén koppintson a Telepités elemre.
Az oldalmeniiben, a képernyé bal oldalan, érintse meg a Biztonsag elemet.

Figyelje meg, hogy a Robot hatarértékek képerny6 ugyan megjelenik, de a beallitasok nem
érhetdk el.

Ha korabban beallitottak a Biztonsagi jelszot, irja be a jelszdt, és nyomja meg a Feloldas
gombot, hogy a beallitdsokhoz hozzaférhessen. Megjegyzés: Amint kioldotta a Biztonsagi
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bedllitdsokat, az 6sszes bedllitas aktiv.

5. Nyomja meg a Zarolas fiilet vagy Iépjen ki a Biztonsagi meniibdl, hogy az 6sszes
Biztonsagi tétel beallitasat ismét zarolja.

& Fajl 06:06:37 CCCC O
Program | A Telepités rMozgés rIIO rNaplé |

S L=l Biztonsagi konfiguracio

Talapzat (* Altaldnos hatarok | lllesztési hatarértékek | Hatdrok | Biztonsagi /0 |

1/O beallitasa VESZELY: Ha a kockazatértékelés altal meghatarozottaktsl eltérd
biztonsagi konfigurdcids paramétereket hasznal, az ésszerlien nem

(}}: Biztonsag kiktiszéibdlhets veszélyeket és nem eléggé csdkkentett kockazatokat
eredmeényezhet.

Valtozok

MODBUS Biztonsagi elébedllitasok kivalasztasa:

Funkcidk L}

Lagy atmenet

Szallitészalag kivetése Ez a tablazat a kivalasztott eldbedllitas értékeit tartalmaza:

EtherNet/IP Hataréerték Maximalis Normal mad
G ETTET Erd max: 250 M 150
Alapértelmezett Teljesitmeny max: 1000 W 300
bt il Sebesség max: 5000 mm/s 1500
H LU D E Impulzusmomentummax: 100 kgm/s 23

‘ Specialis beallitasok...

Biztonsagi jelsza | || Feloldas |

Tovabbi informaciot a biztonsagi rendszerekrdl itt talalhat: Hardware Installation
Manual.

19.2. Biztonsagi jelszé beallitasa

Be kell allitania egy jelszot az On biztonsdagi konfiguraciojat alkoté 6sszes biztonsagi beéllitas
feloldasahoz.
Megjegyzés: Ha nem alkalmaz biztonsagi jelszét, akkor megkérik annak beallitasara.

1. A PolyScope fejlécének jobb sarkdban nyomja meg aHamburger meniit, és valassza a
Beallitasok elemet.

2. A képerny6 bal oldalan, a kék meniben nyomja meg a Jelszé elemet, és valassza a
Biztonsag lehetfséget.

A Uj jelszé mezébe irja be a jelszét.
4. Most pedig a Uj jelsz6 megerdsitése mezdbe irja be ugyanazt a jelszét, és nyomja meg az
Alkalmaz elemet.

5. A kék ment bal als6 sarkaban nyomja meg a Kilépés gombot a visszatéréshez az el6z6
képernydre.

Megjegyzés: AZarolas fiilre koppintva Ujra zarolhatja az 6sszes biztonsagi beallitast, vagy
egyszerlen kiléphet egy olyan képernyére, amely nem tartozik a biztonsagi menibe.
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Lezaras

19.3. A biztonsagi konfiguracié médositasa

A Biztonsagi konfiguracié bedllitasain végzett médositasoknak meg kell felelniiik az integrator
altal elvégzett kockazatértékelésnek (see Hardvertelepitési kézikdnyv).
Javasolt eljaras:

1. Ellenérizze, hogy a modositasok megfelelnek-e az integrator altal lefolytatott
kockazatértékelésnek.

2. Allitsa be a biztonsdgi beallitasokat az integrator altal lefolytatott kockazatértékelésben
meghatarozott megfeleld szintre.

3. Ellenérizze a beallitasok alkalmazasat.

4. Szerkessze be a kovetkez6 szoveget a kezel6i kézikonyvbe:

“Mielétt a robot kdzelében dolgozik, gy6z&djon meg arrdl, hogy a biztonsagi konfiguracié az
elvartak szerinti. Ez ellenérizhetd pl. a PolyScope jobb felsé sarkaban talalhatoé biztonsagi
ellen6rz66sszeg megvizsgalasaval barmilyen valtoztatas esetében.”

19.4. Uj biztonséagi konfiguracié alkalmazésa

A robot kikapcsol, amig valtoztatasokat végez a konfiguracion. Valtoztatasai csak akkor Iépnek
hatalyba, miutan megnyomta az Alkalmaz gombot. A robotot nem lehet Ujra bekapcsolni, amig
sem az Alkalmaz és ujraindit, sem a Valtoztatasok visszaallitasa gombot nem mukddtette. Az
el6bbi lehetévé teszi, hogy On szemmel ellendrizze a robot Biztonsagi konfiguracidjat, amelyet
biztonsagi okokbdl SI mértékegységekben jelenit meg a rendszer egy el6ugré ablakban. Amikor
befejezte a szemrevételezést, On Megerésitheti a biztonsagi konfiguraciét és a modositasokat
automatikusan menti a rendszer az aktualis robot telepit6fajl részeként.

19.5. Biztonsagi ellen6rz66sszeg

ccC
ccC

A Biztonsagi ellenérzé dsszeg ikon megjeleniti a robot On altal alkalmazott biztonsagi
konfigurdacidjat, és fentrdl lefelé, balrdl jobbra olvashato, pl.: BF4B. Kiilonb6zé szbveg és/vagy
szin jelzi a biztonsagi konfiguracioba bevezetett mdédositasokat.

Megjegyzés:

+ ABiztonsagi ellendrzé osszeg mdodosul, ha megvaltoztatja a Biztonsagi funkcidk
bedllitasait, mert a Biztonsagi ellenérz6 6sszeget csak a biztonsagi beallitasok generaljak.

- A Biztonsagi konfiguracié maédositasat Onnek kell alkalmazni a Biztonsagi ellendrzé
osszegre, hogy az tiikr6zze az On altal végzett véltoztatasokat.
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19.6. Biztonsagi menu-beallitasok

Ez a rész meghatarozza a Biztonsagi meni beallitasait, melyek a robot Biztonsdagi konfiguraciojat
készitik.

19.7. Robothatarértékek

A robothatéarértékek teszik lehetévé, hogy On korlatozza a robot altaldanos mozgatésait. A robot-
hatarértékek képernydjén két konfiguracios lehetésége van: Gyari beallitasok és Egyéni.

1. A gyari beadllitasoknal hasznalhatja a csuszkat egy elére meghatarozott biztonsagi
beallitas kivalasztasara. A tablazat értékeit frissitik, hogy tiikrozzék az eldére beallitott
értékeket, kezdve a Szigoruan korlatozott fokozattél a Legkevésbé korlatozott
fokozatig Megjegyzés: A csuszka értékei csak javaslatok, és nem helyettesitik a megfelel6
kockazatértékelést.

& Fajl 06:06:37 CCcCC O
Program | A Telepités r Mozgas | /O | Naplo |

e PG Biztonsagi konfiguracio

Talapzat [ Altaldnos hatarok | lllesztésihatarértékek | Hatarok | Biztons2gi /0 |

I/O beallitasa VESZELY: Ha a kockazatértékelés altal meghatarozottaktdl eltérs
biztonsagi konfigurciés paramétereket hasznal, az ésszerdien nem

(E Biztonsag lalktiszébalhets veszélyeket és nem eléggé csdkkentett kockazatokat
eredményezhet.

Valtozok

MODBUS Biztonsagi elébeallitasok kivalasztasa:

Funkciok L}

Lagy atmenet

Szallitoszalag kivetése Ez a tablazat a kivalasztott elébesllitas értékeit tartalmaza:

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

Betdltés/mentés
E‘ 4 Impulzusmomentummar: 100 kgm/s 25

| Spedialis beallitasok...

Eliztonségijelszé| || Feloldas |

2. Az Egyedi elemnél beallithat hatarértékeket a robot miikodésére és a tarsult tlrések
felligyeletére.

Teljesitmény
korlatozza a robot altal a kdrnyezetben teljesitett maximalis mechanikai munkat.
Megjegyzés: ez a hatarérték a hasznos terhelést a robot és nem a kornyezet részeként
részeként veszi figyelembe.

Impulzusmomentum
korlatozza a robot maximalis impulzusnyomatékat.
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Leallasi idé
korlatozza a maximalis id6tartamot, amelyre a robotnak a leallashoz van sziiksége, pl.
amikor egy vészleallitast aktivalnak.

Leallasi tavolsag
korlatozza a maximalis tavolsagot, melyet ledllas kozben a robot szerszam vagy
konyok tehet meg.

MEGJEGYZES

A leallasi id6 és tavolsag korlatozasa hatassal van a robot sebességére.
Példaul, ha a ledllasi id6 300 ms-ra van beallitva, a maximalis
robotsebesség ugy keril korlatozasra, hogy lehet6évé tegye a robot leallasat
300 ms-on beldl.

Eszkozsebesség
korlatozza a robot-szerszam maximalis sebességét.

Eszkoz ereje
korlatozza a roboteszkoz altal kifejtett maximalis er6t befogasi helyzetekben.

Kénybksebesség
korlatozza a robot-konyok maximalis sebességét.
Kénydk ereje
korlatozza azt a maximalis erét, melyet a kdnyok fejt ki a kornyezetre.

A szerszam-karimanal és a két, felhasznal¢é altal meghatarozott szerszam-helyzet
kozéppontjanal korlatozott a szerszam-sebesség és -erd, lasd 19.14. Az eszkoz helyzete on

page107.
@ Fajl 06:06:37 CCcCC O
Program | A Telepités | Mozgas rlfTr Naplo |
T s Biztonsagi konfiguracio
Talapzat [ Altaldnos hatarok | lllesztésihatarértékek | Hatarok | Biztons2gi /0 |
I/0 beallitasa Hatarérték Maximalis Normal mod Csokkentett mod
@ Biztonsag Erd max: 250 N 150 -25 N
Valtozok Teljesitmeny 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 kdvetése
EtherNet/IP

PROFINET

Alapértelmezett
program

Betiltés/mentés

Alap beallitasok... |

| Lezaras | | Alkalmazza |
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MEGJEGYZES
Visszaallithatja a gyari beallitasokat az 6sszes robot-hatarértékeknél az
alapértelmezett beallitasok visszaallitasahoz.

19.8. Biztonsagi mddok

Szokasos feltételek mellett, vagyis amikor nem all fenn védelmi leallitas, a biztonsagi rendszer
biztonsdagi hatarértékek készletéhez tarsuld biztonsagi médban mkodik:

Normal mod az alapértelmezett aktiv biztonsagi méd

A Csokkentett mod, amikor a robot Szerszam-kozéppontja (TCP) a Csokkentett médot indité
sikon (lasd 19.11. Sikok on the facing page) tulra kertil, vagy amikor konfiguradlhaté bemenetrdl
inditottak (14sd:19.16. 1/0 on page111)

Helyreallitas modakkor lesz aktiv, amikor az aktiv hatarérték-készlet biztonsagi hatarértékét
megseértik; a robotkar 0. kategériaju leallast végez. Ha egy aktiv biztonsagi hatarértéket, pl.
csuklé-helyzet hatarértéket vagy biztonsagi hatarértéket megsértenek a robotkar bekapcsolt
allapotaban, akkor Helyreallitdas modban indul. Ez teszi lehetévé a robotkar visszamozgatasat a
biztonsagi hatarértékeken belll. Mikozben a Helyreallitds modban van, a robotkar mozgasa
rogzitett hatarértékkészlettel korlatozott, amelyet nem tud testre szabni. A Helyreallitas mod
hatarértékeivel kapcsolatban tovabbi részleteket taldl itt: (see Hardvertelepitési
kézikonyv).

FIGYELMEZTETES
A csukldhelyzet,szerszamhelyzet és szerszam tajolas hatarértékeket

helyreallitasi médban letiltja a rendszer, ezért legyen évatos, amikor a robotkart
visszaallitja a hatarokon beldl.

A Biztonsagi konfiguraciok képerny6 meniije lehetévé teszi, hogy a felhasznalé meghatarozzon
kilon biztonsagi hatarkészleteket a Normal és Csokkentett modhoz. Az eszkodz és az illesztések
esetében a sebességre és impulzusmomentumra vonatkozé Csokkentett médu hatarértékek
korlatozobbak, mint a Normal méduak.

19.9. Tlrések

A Biztonsagi konfiguracidban a biztonsdagi rendszer-hatarértékeit hatarozzak meg. A Biztonsagi
rendszer fogadja a bemeneti mezdék értékeit és észleli ezen értékek tullépését. A robotvezérld
megprobalja megakadalyozni a megsértéseket védé ledllassal vagy a sebesség csokkentésével.
Ez azt jelenti, hogy lehet, hogy a program nem tudja végrehajtani a hatarértékhez nagyon kozeli
mozgasokat.
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FIGYELMEZTETES

A tlrések a szoftververziora specifikusak. A szoftver frissitése médosithatja a
tlréseket. Nézze meg a verzidk kozotti valtozatok jegyzékét a szoftververziok
valtozasaira vonatkozoan.

19.10. lllesztési hatarertéekek

A csuklo-hatarértékek segitségével korlatozhat egyes robot-csuklé mozgasokat a csuklé-térben,
azaz korlatozhatja a csukld-forgatds helyzetét és a csuklo-forgatds sebességét. Két csukld
hatarérték lehet6ség létezik: Maximalis sebesség és Poziciétartomany.

A 3. csuklé pozicidtartomany alapértelmezésként korlatlan. Amikor robothoz csatlakoztatott
kabeleket hasznal, el6szor le kell tiltania a Korlatlan tartomany a 3. csuklohoz jel6l6négyzetet,
hogy elkeriilje a kabel fesziilését és a védelmi ledllitasokat.

1. A maximalis sebesség az, ahol meghatarozza az adott illesztés maximalis
szdgsebességét.

2. A helyzettartomany az, ahol meghatarozza az adott illesztés helyzettartomanyat.
Csokkentett mod esetén a bemeneti mezék ismét letiltottak, ha nincs biztonsagi sik vagy
konfigurdlhaté bemeneti beallitas, amely azt elinditja. Ez a hatarérték lehetévé teszi a robot
biztonsaggal kapcsolatos puha tengelyhatarolasat.

Q Fajl 06:06:38 CCCC O
Program | A Telepités | Mozgas | /O | Naplé |
A TCP konfiguralas Biztonsagi konfiguracio
Talapzat [ Altaldnos hatarok |[* lllesztési hatarértékek | Hatarck | Biztonsagi /0 |
I/O beallitasa Az alabbi illesztések mindegyike figgetlenil konfiguralhato.
@ Biztonsag @ Maximalis sebesség
Q Helyzettartomany
Valtozok
MODBUS
Funkcidk lllesztések Maximalis Normal mod Csikkentett mod
Lagy atmenet Alap max: 191 °/s 191 11 %s
szallitészalag kivetése vall max: 191 */s 191 -11 /s
EtherNet/IP Kirydk max: 191 °/s 151 11 s
PROFINET 1. csuklo max: 191 °/s 191 11 %s
Blapértelmezett 2, csukla max: 191 */s 151 11 °fs
program
3. csukla max: 191 °/s 191 -11 °fs
H Betdltés/mentés
Lezaras | | Alkalmazza

19.11. Sikok
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MEGJEGYZES

A sikok konfiguralasa teljesen a funkcidkon alapul. Azt javasoljuk, hogy hozzon
|étre és nevezze el az 8sszes funkcidt, miel6tt szerkeszti a biztonsagi
konfiguracidkat, mivel a robot kikapcsol, amint a Biztonsdag lap kioldasra kertilt, és
a robot mozgatasa lehetetlen lesz.

Biztonsagi sikokkorlatozzak a robot munkaterét. Meghatarozhat legfeljebb nyolc biztonsagi sikot,
melyek a roboteszkozt és a konyokot korlatozzak. Korlatozhatja a kdnyok mozgasat mindegyik
biztonsagi sik esetében, és letilthatja a jel6l6négyzet kijelolésének megsziintetésével. A
biztonsagi sikok konfiguralasa el6tt meg kell hataroznia egy tulajdonsagot a robot telepitésében
(Iasd:). A funkcié ezutdn masolhaté a biztonsagi sik képernyére, és konfiguralhato.

FIGYELMEZTETES

Ha biztonsagi sikokat hataroz meg, azzal csak a meghatarozott szerszam-tereket
és konyokot korlatozza, de nem hatarozza meg a robotkar altalanos korlatozasat.
Ez azt jelenti, hogy egy biztonsagi sik meghatarozasa nem garantalja, hogy a
robotkar mas részei nem sértik meg ezt a korlatozast.

19.11.1. Médok

Mindegyik sikot konfiguralhatja korlatoz6 Médok beallitasaval az alabbi ikonok segitségével.

Letiltva
A biztonsagi sik ebben az allapotban soha nem aktiv.

© Normal
Amikor a biztonsagi rendszer Normal mdédban van, akkor egy normal sik aktiv, és ez szigoru
hatarként hat a helyzetre nézve.

* Csokkentett
Amikor a biztonsagi rendszer Csodkkentett modban van, akkor egy csokkentett modu sik aktiv,
és ez szigoru hatarként hat a helyzetre nézve.

Normal & csdkkentett
Amikor a biztonsagi rendszer Normal vagy Csokkentett modban van, akkor egy normal és
csoOkkentett médu sik aktiv, és ez szigoru hatarként hat a helyzetre nézve.

& Csokkentett mdd inditdsa
A biztonsagi sik hatasara a biztonsagi rendszer Csokkentett médra valt, ha a robot szerszam
vagy konyok ezen tul helyezkedik el.

® Megmutatds
Ezt az ikont megnyomva a biztonsagi sikot elrejti vagy megmutatja a grafikai tablan.

m Torlés
Torli a létrehozott biztonsdagi sikot (megjegyzés: itt nincs visszavon/Ujra mvelet, igy egy sik
véletlen torlése esetén ezt Gjra fel kell épiteni)

7 Atnevezés
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Ezt az ikont lenyomva atnevezheti a sikot.

19.11.2. Biztonsagi sikok konfiguralasa

1. Az On PolyScope fejlécén koppintson a Telepités elemre.

2. Az oldalmeniiben, a képernyd bal oldalan, érintse meg a Biztonsag opciot, és valassza a

Sikok lehet&séget.

3. A képernyd jobb fels6 sarkaban, a Sikok mez6ben koppintson a Sik hozzaadasa elemre.

4. A képerny0 jobb alsé sarkaban, a Tulajdonsagok mezdben allitsa be a kovetkezéket: Név,
Funkcié masolasa és Korlatozasok. Megjegyzés: A Masolas tulajdonsag elemben csak a
Nem definialt (Undefined) és Alap (Base) lehetéségek elérhetdk. Visszadllithat egy

konfiguralt biztonsagi sikot a Nem definialt kivalasztasaval

Ha a masolt funkcié a Funkcidk képernyén modosult, figyelmeztet6 ikon jelenik meg a Masolas
funkcié szdveg jobb oldalan. Ez azt jelzi, hogy a tulajdonsag nincs szinkronban, azaz a
tulajdonsagok kartyajan az informaciot nem frissitették azon mddositasokkal, amelyeket esetleg

elvégeztek a Funkcion.

M

Robothataré...

Illesztési
hatérértékek

Sikok

Az eszkoz
helyzete

Az Eszkoz
iranya

1/0

Hardver
Héarom allapot

Safe Home
(biztonsagi ...

> |
R

O Kikapcsolds

Sikok (3 of 8)

Sik 1 0e

Sik 2 E e

Sik 3 I e m

+ Sk hozzdadésa

Tulajdonsédgok

sk 3

Mésolds funkcié 1 (o]

‘ + toolBoundary V|

Korltozdsolc

[ Mindkerrs ~|

Elmozdulds

& Konyok korldtozdsa
__Alkalmazza

° 0 o samuidcis ()

19.11.3. Kényok

Engedélyezheti a Konyok korlatozasa elemet, hogy megakadalyozza a robot kdnyok-csukldjat
abban, hogy athaladjon az On éltal meghatérozott sikok barmelyikén. A kényodk korlatozdsanak

letiltdsa, hogy a kdnyok athaladjon a sikokon.

Felhasznaldi kézikonyv
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19.11.4. Szinkédok

Q Fajl 06:06:41 CCCC O
Program | A Telepités rMozgés rIIO rNaplé |

o D L=l Biztonsagi konfiguracio
Talapzat [ Altalanos hatarok | lllesztési hatarértékek |[© Hatarok | Birtonsagi /0 |
I/0 beallitasa Biztonsagi hatarok 3&n%§eta

Biztonsagi sik 0 D ¥

Bizt a
@ fetonsag Biztonsagi sik 1 D }
Valtozok Biztonsagi sik 2 9}
MODBUS BiZt':-I'ISEI';Ii sik 3 I:I
#

Biztonsagi sik 4
Funkcick - [©]

Biztonsagi sik 5 l:l l_' :
Lagy atmenet Biztonsagi sik 6 |:| i i
Szallitoszalag kivetése | Biztonsagi sik 7 |:| - M
EtherNet/IP Eszkoz hatara B@] Ilu

[

PROFINET Biztonsagi sik tulajdonsaga

Sik Hatarkorlatozasok

Alapértelmezett
program |Bi2tonségi sik 1 ‘ ‘D Nermal ‘v‘

Betdltés/mentés

Masolas funkcid Elmozdulas
o [E] [ dam
Biztonsagi jelsz | Feloldas || Lezaras | | Alkalmazza

Sziirke
A sikot konfiguraltdk, de letiltottak (A)

Sdrga & fekete
Normal sik(B)

Kék & Zold
Indit6 sik (C)

Fekete nyil
A sik azon oldala, ahol az eszkdz és/vagy konyok lehet (normal sikoknal)

Zold nyil
A sik azon oldala, ahol az eszkoz és/vagy konyok lehet (indité sikoknal)

Sziirke nyil
A sik azon oldala, ahol az eszkdz és/vagy kdnyok lehet (letiltott sikoknal)

19.12. Szabad mozgatas

A Freedrive lehet6vé teszi, hogy a robotkart kézzel a kivant helyzetbe és/vagy pézba huzzak. Az

illesztések kis ellenallassal mozognak, mivel a fékeket kioldjak. Amig a robotkart kézzel

mozgatjak, az szabadonfuté (Freedrive) médban van (lasd: 18.1. M(ikodési mddok on page93).
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Ahogy a robotkar szabadonfuté médban megkozelit egy el6re meghatdrozott hatart vagy sikot
(I4sd:19.11. Sikok on page103), az ellendllds egyre né. Ezaltal a robot helyzetbe hlzasat nehéznek
érzi. A Freedrive médot az alabbi moédokon engedélyezheti:

+ A Freedrive gomb hasznalata
+ Haszndljon 1/0 m(veleteket (Iasd)

* Hasznalja a Freedrive gombot a Mozgatas fiil képernyén (Iasd: 23.2.4. Szabad mozgatas on
page224)

19.12.1. A Freedrive gomb hasznalata

1. Nyomja meg és tartsa lenyomva a Freedrive gombot, amely a Hordozhaté kezel6egységen
talalhaté.

2. Mozgassa a robotkart, ahogy kivanja.

19.13. Hatramenet

A robotkar inicializadlasa alatt kis rezgések figyelhet6k meg, amikor a robot fékjeit kiengedik.
Bizonyos helyzetekben, mint példaul a robot (itkozéshez kdzeli helyzetében ezek a remegések
kerlilenddk, és a Backdrive tulajdonsagot hasznalhatja konkrét csuklok kényszer-mozgatasahoz a
kivant helyzetbe anélkiil, hogy a robotkar 6sszes fékjét kioldana.

19.13.1. A Backdrive engedélyezése

1. A Inicializalas képernydn érintse meg a BE elemet a bekapcsolasi szekvencia inditasahoz.

2. Amikor a robot Alapjarat allapotban van, nyomja meg és tartsa lenyomva a Freedrive
gombot. A robot Backdrive allapotba valt.

3. A fékek csak akkor engednek ki az illesztésekben, amikor jelentés nyomast gyakorolnak ra.
Mindaddig, amig a Freedrive gombot bekapcsoltak/lenyomva tartjak. A Backdrive
hasznalata soran olyan az érzet, hogy a robotkart nehéz mozgatni.

19.14. Az eszk0z helyzete

A Szerszam helyzete képernyén keresztiil a robotkar végére szerelt szerszamok és/vagy
tartozékok korlatozasat jobban szabalyozhatja.

A Robot az a hely, ahol megjelenitheti sajat modositasait.

A Szerszam az a hely, ahol meghatarozhat és konfigurdlhat legfeljebb két szerszamot.

Az 1. szerszam az alapértelmezett szerszam x=0,0, y= 0,0, z=0,0 és sugar=0,0 értékekkel. Ezek az
értékek jellemzik a robot szerszam-karimajat.
Megjegyzés:
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+ A TCP masolasa alatt egyuttal kivalaszthatja a Szerszam karimat, és ennek hatasara a
szerszam értékeit O-ra allithatja vissza.

+ Az alapértelmezett gomb az eszkoz pereménél van meghatarozva.

> Altalénos Robot Eszkéz (1 of 3)

“ Biztonsag Eszkéz pereme
Robothataré + Eszkéz hozzéadésa
obothataré...
Ilesztési +
hatarértékek
Sikok
Az eszkoz
helyzete
Az Eszkdz / ..
iranya ® /| Eszkéz pereme
1/0 )
, Sugar (max.: 300mm)
Hardver l_'
Harom allapot .
Safe Home TCP mésoldsa (&
(biztonsagi ... -
” L
) Funkcidk - Helyzet szerkesztése
x
Y
Z
Alkalmazza

O Kikapcsolds 5 g (—— 00% S:irWJIéci-i.

A felhasznalé altal meghatarozott eszk6zok esetében a felhasznalé médosithatja az alabbiakat:

A Sugar elem szolgal a szerszam-gémb sugaranak moédositasara. Sugarral akkor foglalkoznak,
amikor biztonsagi sikokat hasznalnak. Amikor a gémbtérben egy pont athalad a csokkentett
maodu indito6 sik alatt, a robot atvalt Cs6kkentett mddba. A biztonsagi rendszer megakadalyozza,
hogy a gdmbtérben barmely pont athaladjon egy biztonsdagi sikon (lasd: 19.11. Sikok on page103).

A Helyzet elem a szerszamnak a robot szerszam-karimajahoz viszonyitott helyzetének
modositasara szolgal. A helyzet az eszk6zsebesség, eszkozerd, ledllasi tavolsag és biztonsagi
sikok biztonsdagi funkciok esetében fontolandé meg.

Alapként felhasznalhat egy l1étezd szerszam-kozéppontot Uj szerszam-helyzetek
meghatdrozaséra. Az Altalanos meniiben elére meghatérozott 1étezé6 TCP masolata elérheté a
TCP képerny6n, a Szerszam-helyzet meniiben, a TCP masolasa legordiilé listaban.

Amikor szerkeszti vagy kiigazitja a Helyzet szerkesztése beviteli mez6kben az értékeket, a TCP
legordiilé mentben lathato neve egyedire valt jelezve, hogy a masolt TCP és az aktualis
hatarérték eltér. Az eredeti TCP még mindig elérhetd a legordiil6 listaban, és ismét kivalaszthato,
hogy az értékeket visszavaltoztassak az eredeti helyzetre. A TCP masolasa legordiilé meniben
torténd kivalasztas nem befolydsolja a szerszam nevét.

Amint alkalmazza az Eszkdzhelyzet képernyé valtozasait, ha megprobalja mddositani a masolt
TCP-t a TCP konfiguracios képerny6n, egy figyelmeztetd ikon jelenik meg a TCP masolasa
szovegtdl jobbra. Ez azt jelzi, hogy a TCP nincs szinkronban, azaz a tulajdonsagok mezé nem
frissiil azon mddositasok kifejezésével, amelyeket esetleg elvégeztek a TCP-n. A TCP
szinkronizalhaté a szinkronizalds ikon megnyomadsaval (Idsd 22.2. TCP konfiguralds on page189).
Megjegyzés: a TCP-t nem sziikséges szinkronizalni egy szerszam sikeres meghatarozasahoz és
hasznalatahoz.
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Atnevezheti az eszkdzt, ha megnyomja a ceruza lapot, a megjelenitett eszkéznév mellett.
Meghatarozhatja a sugarat is 0-300 mm megengedett tartomanyban. A hatarérték a grafikus
ablaktablaban pontként vagy gombként jelenik meg, a sugar nagysagatdl fliggéen.

<néutelen>*
default_1*

Futtatas
Eszkdz (1 of 3)

W Biztonsag Eszkoz pereme

P + Eszktz hozzédadéasa
Robothatare...

|llesztési ,E

hatérértékek
Sikok

Az eszkoz
helyzete
Az Eszkoz
iranya

/0

| Eszkoz pereme

Sugér (max.: 300mm)
Hardver

Héarom allapot

Safe Home TCP maésoldsa 1 (@]
(biztonsagi ...
) Funkcidk E Helyzet szerkesztése
x

Lezaras Alkalmazza
o Kikapcsolds Sebesség (— 100% S:\r‘ﬂuléci-:’w.

19.15. Az Eszkoz iranya

A Szerszam iranya képerny6 szolgal azon szog korlatozdsara, amelyre a szerszam iranyul. A
hatarértéket egy kup hatarozza mg, amely a robotkar alapjahoz képest egy rogzitett tajolas. Amint
a robotkar kérbe mozdul, az eszkdz iranya ugy korlatozott, hogy a meghatarozott kipon beldl
marad. Az eszkdz alapértelmezett iranya egybeesik az eszkdz kimeneti peremének Z tengelyével.
A dblés és pasztazas szogének meghatarozasaval testre szabhatja.

A hatarérték konfiguralasa el6tt meg kell hataroznia egy pontot vagy sikot a robot telepitésében
(lasd:22.17. Funkciok on page208). A funkcié ezutdn masolhato, és a Z tengelye haszndlhat6 a
hatart meghatarozo kup kézéppontjaként.

MEGJEGYZES

Az eszkozirany konfiguracidja a funkciokon alapul. Azt javasoljuk, hogy hozza létre
a kivant funkcié(ka)t, miel6tt a biztonsagi konfiguracioét szerkeszti, mivel amint
feloldja a Biztonsag lapot, a robotkar lekapcsol, és az Uj funkciok meghatarozasa
lehetetlen lesz.
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Q Fajl 06:06:44 CCCC O
Program [ A Telepités | Mozgas | /0 | Naplé |
S Lzl Biztonsagi konfiguracio
Talapzat [ Altaldnos hatarok | lllesztési hatarértékek |[© Hatarok | Biztonsagilio |
I/0 beallitasa Biztonsagi hatarok S]&neta
Biztonsagi sik 0 Dl:l ~
Bizt 3
@ fetonsag Biztonsagi sik 1 UD
Valtozék Biztonsagi sik 2 le:l
MODBUS E:i:t':'rl'.:\&";" sik 3 I:I
;
Biztonsagi sik 4
Funkciok l:l
Biztonsagisik s |:| l_'
Lagy atmenet Bizton l:l 11.
Szallitoszalag kivetése | Biztonsagi sik 7 |:| o
EtherNet/IP Eszkiz hatdra
PROFINET Eszkdézhatar tulajdonsagai
Eltérés Hatarkorlatozasok
Alapértelmezett
program 5—181,-1.0° ‘ 8] Mindkettd ‘v‘
@ Betdltés/mentés Masaolas funkcio
| =MNem meghatarozott= |v‘

Lezaras | | Alkalmazza

19.15.1. Hatarérték tulajdonsagai

A szerszam-irany hatarértékének harom konfiguralhaté tulajdonsaga van:

1. Kup kozéppontja: A legordiilé menibdl kivalaszthat egy pontot vagy sikot, hogy
meghatarozza a kup kdzéppontjat. A kivalasztott funkcid Z tengelye hasznalatos azon
iranynak, amely kortl a kup kozéppontba kertil.

2. Kiapszog: Megadhatja, hogy a robot hany foknyit térhet el a kézépponttdl.

Letiltott eszk6z iranyanak hatarértéke
soha sem aktiv

Normal eszk6z iranyanak hatarértéke
csak akkor aktiv, ha a biztonsagi rendszer Normal médban van.

CsoOkkentett eszkOz iranyanak hatarértéke
csak akkor aktiv, ha a biztonsagi rendszerCsokkentett maodban van.

Normal & Csbkkentett szerszamirany hatarértéke
akkor aktiv, amikor a biztonsagi rendszer normal médban vagy csokkentett médban van.

Visszaallithatja az értékeket az alapértelmezettre, vagy visszavonhatja az Eszk6z iranyanak
konfiguracidjat, ha a masolas funkciot visszaallitja ,Nem meghatarozottra”.

19.15.2. Az eszk6z tulajdonséagai

Alapértelmezésként az eszk6z ugyanabba az iranyba mutat, mint az eszk6z kimeneti peremének
Z tengelye. Két sz6g megadasaval ez mddosithaté:
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Délési szog: Mennyire kell donteni a kimeneti karima Z tengelyét a kimeneti karima X tengelye
felé

Pasztazasi sz6g: Mennyire kell elforgatni a dontott Z tengelyt a kimeneti Z karima az eredeti
tengelye kordil.

Masik modként, egy meglévd TCP Z tengelye masolhato, ha kivalasztjak azt a TCP-t a legordiilé
menubdl.

19.16.1/0

Az 1/0 kapcsok megoszlanak a bemenetek és kimenetek kozott, és ezeket ugy parositottak, hogy
mindegyik funkcio egy 3. kategorias és PLd I/0-t adjon.

@ Fail 06:06:44 cccc O
Program | A Telepités a

LT el Biztonsagi konfiguracio

[Talapzat Altalanos hatarok |~ llesztési hatarértékek | Hatarok | Biztonsagiio |

1/0 be

W Biztonsag Bemenetijel Funkdié kijelolése

altozok

config_in[0]. config in[L] Csokkentett méd

MODBUS
config_in[2], config_in(3]

Funkcidk config_in(4]. config_in(5]

KN KR

Lagy dtmenet config_ini6l. config_in(71

szallitoszalag kivetése . - (o Riielale
Kimeneti jel Funkio kijelolése

EtherNet/IP

PROFINET config_out

Alapértelmezett config_ou
program

[E Betsitas/mentes

config_ou

config out[s], config ou

19.16.1. Bemeneti jelek

A kovetkezd biztonsagi funkciokat hasznalhatja a bemené jelekhez:

Rendszer vészleallito
Ez egy alternativ vészleallité gomb a hordozhaté kezel6egységen talalhaté mellett, amely
ugyanarra alkalmas, feltéve ha az eszkdz megfelel az ISO 13850 szabvanynak.

CsOkkentett mod
Minden biztonsagi hatarérték alkalmazhaté Normal vagy Csokkentett médban (lasd: 19.8.
Biztonsagi modok on page102). Amikor konfiguraljak, a bemenetekhez kiildott alacsony jel a
biztonsagi rendszer Csokkentett modba Iépést okozza. A robotkar lelassul, hogy kielégitse a
Csokkentett mod hatarkészletét. A biztonsagi rendszer garantalja, hogy a robot a Csokkentett
maod hatarértékein belil van, a bemenet inditdsa utan kevesebb mint 0,5 mp-cel. Ha a
robotkar tovabbra is megsérti valamelyik Csokkentett modbeli hatarértéket, akkor 0-as
ledllasi kategoriat végez. Az atallas Normal mddra ugyanugy torténik. Megjegyzés: az indito
sikok szintén okozhatnak atmenetet Csokkentett modba.

Haromhelyzet( engedélyezé eszkoz
Kézi mdédban a robot mozgatasahoz a haromhelyzet(i engedélyez6 eszkdzt meg kell nyomni.

Mlkodési méd
Meghatarozasa esetén ez a bemenet felhasznalhat6 a valtasra az Automata mod és Kézi
mod kozott (I1dsd 18.1. Miikodési modok on page93).
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SzerzGi jog © 2009-2020 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

Biztonsagi visszaallitas
Biztonsagi leallitas bekovetkezésekor ez a kimenet gondoskodik réla, hogy a Biztonsagi
ledllitas allapota fennmaradjon, amig visszaallitast nem inditjak.

Automata mod biztonsagi leallitas
Amikor konfiguraljak, egy Automata maodu biztonsagi leallitas biztonsagi leallitast végez a
bemeneti tiiskék alacsony logikai értéke esetén, és CSAKIS akkor, ha a robot automata
maodban van.

Automata mad biztonsdgi visszadllitds
Amikor Automata médu biztonsagi leallitas kovetkezik be, a robot biztonsagi ledllitottasban
marad Automatikus modban, amig a bemeneti érintkez6kon megjelend jel felfuto éle
visszaallitast nem indit.

FIGYELMEZTETES
+ Ha letiltja az alapértelmezett Biztonsagi visszaallitds bemenetét, a robotkar

tovabb nem biztonsagi leallitott, amint a bement magas. A program csak
akkor all meg, amikor a biztonsagi leallité visszatér.

+ A Biztonsagi visszaallitashoz hasonldan ha az alapértelmezett Automata
mad biztonsagi visszaallitas letiltott, a robotkar tovabb nem biztonsagi
ledllitott, amint az Automata mdd biztonsagi visszaallitas bemenete
magas. A program csak akkor all meg, amikor az Automata méd biztonsagi
ledllitas visszatér.

19.16.2. Kimeneti jelek

Alkalmazhatja a kovetkezd Biztonsagi funkciokat a kimend jelekhez. Az 6sszes jel visszatér
alacsonyra, amikor a magas jel altal inditott allapot befejezédik:

Rendszer vészleallito
A jel Alacsony, amikor a biztonsagi rendszert vészhelyzeti ledllitott allapotba viszi a robot
Vészledllité bemenete vagy a Vészleallitd gomb. A holtpontok elkeriilése érdekében, ha
elindult a Vészhelyzeti ledllt allapot, a Rendszer-vészleallité bemenet miatt, akkor alacsony
jelet nem adnak.

Mozgd robot
A jel Alacsony, amikor a robot mozgasban van, egyébként magas.

A robot nem all le
A jel magas, amikor a robotot ledllitjak vagy olyan ledllitas folyamatdban van, amely
vészleallitas vagy biztonsagi ledllitas miatt torténik. Egyébként logikusan alacsony lesz.

CsOkkentett mod
A jel Alacsony, amikor a robotkar Csokkentett mddba kertil, vagy ha a biztonsagi bemenetet
Csokkentett médu bemenettel konfiguraltak és a jel éppen alacsony. Egyébkén a jel magas.

Nem csokkentett méd
Ez a fent meghatarozott Csokkentett méd forditottja.

Safe Home
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A jel magas, ha a robotkart a konfiguralt Biztonsagos kezdéhelyzetben allitjak le. Egyébként a
jel alacsony.

MEGJEGYZES

A robottdl a Rendszer-vészleallité kimenetével Vészleallitas allapotot kapo kiils6
gépnek meg kell felelnie az ISO 13850 szabvanynak. Ez kiilondsen sziikséges
olyan beallitasoknal, ahol a Robot-vészleallitdo bemenet kiils§ Vészhelyzeti leallitd
eszkdzhoz csatlakozik. llyen esetekben a Rendszer-vészleallité kimenete magas,
amikor a kilsé vészledllité eszkozt kioldjak. Ez azt jelenti, hogy a vészleallitas
allapota a kiils6 gépnél visszaall anélkiil, hogy a robot kezel6jének kézi
beavatkozasara lenne sziilkség. Tehat a biztonsagi szabvanyoknak valé
megfeleléshez a kiilsé gépnek manualis miveletre van sziikséges, hogy
visszaalljon.

19.16.3. OSSD biztonsagi jelek

Konfiguralhatja a Vezérl6dobozt a kimeneti OSSD impulzusokhoz, amikor egy biztonsagi kimenet
inaktiv/magas. Az OSSD impulzusok észlelik a vezérl6doboz azon képességét, hogy a biztonsagi
kimeneteket aktivva/alacsonnya tegyék. Amikor OSSD impulzusok engedélyezettek egy
kimenethez, akkor egy 1 ms-os alacsony impulzus jon létre a biztonsagi kimeneten 32 ms-onként
egyszer. A biztonsagi rendszer észleli, amikor egy kimenet csatlakozik egy ellatashoz és leadllitja
a robotot.

Az aldbbi abra megmutatja: az impulzusok kozétti idét egy csatornan (32 ms), az impulzus
hosszat (1 ms) és a egyik csatornan megjelend impulzustél a masik csatornan megjelend
impulzusig eltelt id6t (18 ms).

0.0 ms 10.0 ms 20.0 ms 30.0 ms 40.0 ms 50.0 ms

SafetyA _‘U

32 ms

1ms
&>
SafetyB |_|

18 ms

0SSD engedélyezése biztonsagi kimenethez

1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre, és valassza a Biztonsag elemet.
2. Az Biztonsag alatt valassza az I/0 elemet.

3. Az /0 képernydn, a kimeneti jel alatt jel6lje meg a kivant OSSD jel6l6négyzetet. Ki kell
jeldlnie a kimeneti jelet, hogy engedélyezze az OSSD jeldl6négyzeteket.

19.17. Hardver

Hasznalhatja a robotot a hordozhaté kezel6egység csatlakoztatasa nélkil. Ha Tanito fliggeléket
eltavolitja, meg kell hatarozni egy masik Vészleallité forrast. Meg kell hataroznia, hogy a Tanité
fliggelék csatlakozik-e, hogy elkeriilje a biztonsagi megsértés elinditasat.
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19.17.1. Rendelkezésre allo hardver kivalasztasa

A robot hasznalhat6 a PolyScope programozé felhasznalo feliilet nélkdil.

1.
2
3.
4. Sziintesse meg a Hordozhato kezel6egység kivalasztasat, hogy a robotot a PolyScope
felulet nélkil hasznalhassa.

A\

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

. A bal oldali oldalmeniiben koppintson a Biztonsag elemre, és valassza a Hardver elemet.

irja be a biztonséagi jelszét és nyomja meg a Feloldas elemet a képernyén.

Koppintson aMentés és ujrainditas gombra a mddositasok érvényesitéséhez.

VIGYAZAT
Ha a Tanito fliggelék a robotrdl le van valasztva vagy le van csatlakoztatva, akkor

a Vészleadllité gomb tovabb nem aktiv. El kell tavolitani a Tanité fliggeléket a robot

kozelébdl.

19.18. Biztonsagos kezdbhelyzet

A Biztonsagos kezdbéhelyzet egy visszatérési helyzet, melyet a felhasznal6 altal meghatarozott
Kezdbhelyzet hasznalataval hataroznak meg. A Biztonsagos kezdd&lap 1/0 akkor aktiv, amikor a
robotkar Biztonsagos kezd6helyzetben van, és meghatarozasra kertilt egy Biztonsagos kezddlap
I/0. A robotkar Biztonsagos kezdéhelyzetben van, ha az illesztési helyzetek a meghatarozott
illesztési szogeknél vannak vagy annak 360 fokos tobbszordseinél. A Biztonsagos kezd6helyzet
biztonsagi kimenete aktiv, amikor a robot mozdlatlanul all a Biztonsagos kezd&helyzetben.

Robothatéare...

Ilesztési
hatarértékek

Sikok

Az eszkoz
helyzete

Az Eszkoz
iranya

1/0

Hardver
Harom allapot

Safe Home
(biztonsagi ...

O Kikapcsolds

Safe Home (biztonségi alaphelyzet)

| () szinkr. honlaprél |

Térlés |

A biztonsdgos alaphelyzet térlésével
megszUnteti a biztonsdgos

laphelyz
| [' ’

lllesztés helyzete (0-360°)

Alap

WAl
Kénydk
1. csuklé
2. csuklé

3. csuklé

Lezéaras

et kimenet hozzédrendelését,

90,00
270,00°
270,00°
270,00°

90,00

0,00°

Alkalmazza
Szimulécid .
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19. Biztonsdgi konfiguracio UNIVERSAL ROBOTS

19.18.1. Szinkronizalas a kezddlaprol

1.
2.

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

A bal oldali meniiben koppintson a Biztonsag elemre, és valassza a Biztonsagos
alaphelyzet elemet.

Az Biztonsagos alaphelyzet alatt koppintson a Szinkronizalas a kezdélaprél elemet.

Koppintson az Alkalmazelemre, és a megjelené parbeszédpanelen valassza az Alkalmazas
és Ujrainditas lehetéséget.

19.19. Biztonsagos kezdélapi kimenet

A Biztonsagos kezd6helyzetet a Biztonsagos kezddlapi kimenet elétt kell meghatarozni
(14sd:19.16.2. Kimeneti jelek on page112).

19.19.1. A Biztonsagos kezddlapi kimenet meghatarozasa

1.
2.

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

Aképerny6n a bal oldali meniiben koppintson a Biztonsag elemre, és valassza az 1/0
elemet.

Az 1/0 képerny6n a kimend jelen, a Funkcid hozzarendelése alatt, a legordiilé meniben
valassza a Biztonsagos kezddhelyzet elemet.

Koppintson az Alkalmazelemre, és a megjelend parbeszédpanelen valassza az Alkalmazas
és jrainditas lehetéséget.

19.20. Biztonsagos kezddblap szerkesztése

A kezdélap szerkesztése nem modosit automatikusan egy korabban meghatarozott Biztonsagos
kezdbhelyzetet. Mikdzben ezek az értékek nem keriilnek szinkronizalasra, a Kezd6program
csomépont nincs meghatarozva.

19.20.1. Biztonsagos kezdéblap szerkesztése

1.
2.

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

A képernyén a bal oldali meniiben, az Altalanos elem alatt, valassza ki az Kezdéhelyzet
elemet.

Koppintson a Pozicio szerkesztése elemre, allitsa be a robotkar uj helyzetét, majd
koppintson a OK elemre.

Az oldalmeniiben koppintson a Biztonsag elemre, és valassza a Biztonsagos kezd6helyzet
elemet. Megjegyzés: egy biztonsagi jelszé sziikséges a feloldashoz a biztonsagi
beallitasokhoz (lasd 19.2. Biztonsagi jelszo beéllitasa on page98).

Az Biztonsagos alaphelyzet alatt koppintson a Szinkronizalas a kezdélaprél elemre
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20. Futtatds lap UNIVERSAL ROBOTS

20. Futtatas lap

& Fajl 06:05:26 CCCC O

[ Futtatas | Mozgas | /O [ Naplé |

UNIVERSAL
ROBOTS

Waltozdk
Valtozd ~ Erték

Program: ABCDE

Allapot: Leéllitva

Id6: 0000d00h00mM40.904s

>

A Futtatas fiilrél On egyszer(ien miikodtetheti a robotkart és vezérlédobozt a lehet legkevesebb
gomb és opcié segitségével. Az egyszer(i kezelést 6tvozheti a PolyScope (lasdMod on page242)
programozasi részének jelszé-védelmével, hogy a robotot olyan eszkdzzé alakitsa at, amely
kizarolag el6ére megirt programokat futtathat.

Ezen a képerny6n automatikusan betoltheti és elindithatja az alapértelmezett programot egy
kiils6 bemend jel felmend élére (Iasd:22.7. Inditéas on page199).

Megjegyzés: Egy alapértelmezett program automatikus betoltése és inditdsa kombinacidja és az
automatikus inicializalas bekapcsolaskor példaul hasznalhaté a robotkar masik gépbe
integralasahoz.

20.1. Program

A Program mezd6ben a rendszer megjeleniti a robotba betoltétt program nevét és aktualis
allapotat. Megérintheti a Program betoltése fiilet egy masik program betoltéséhez.

20.2. Valtozok

Egy robotprogram valtozékat hasznalhat kiilonféle értékek tarolasara és frissitésére futasidében.
Kétféle valtozé all rendelkezésre:

Telepitési valtozok

Felhasznaldi kézikonyv 117 UR16e
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Ezeket tobb program hasznalhatja, és nevik és értékiik fennmarad a robot telepitésével
egyutt (lasd 22.6. Valtozok on page198). A telepitési valtozok megtartjak az értékiiket a robot
és a vezérlédoboz Ujrabootolasa utan is.

Szabalyos programvaltozok
Ezek csak a futé programhoz érhetdk el, és értékik elveszik, amint a programot leallitjak.

Utpontok mutatdsa
A robotprogram parancsfajl valtozokat hasznal az utpontokkal kapcsolatos informacio
tarolasara.
Jeldlje be az Utpontok megjelenitése jel6l6négyzetet a Valtozok alatt a parancsfajl valtozok
megjelenitéséhez a valtozodk listajan. IFXCOND_generationNumber_SEP_
generationFive[FXCONDEND

Valtozotipusok

bool Logikai valtozd, melynek értéke True or False.

int Egy egész szam a - 2147483648 2147483647 tartomdanyban (32 bit).
float Lebegé pontszam (decimadlis) (32 bit).

string Karaktersorozat.

Vektor, amely leirja a helyet és tjolas kartézidnus térben. Ez egy pozicié vektor (x, y, z)
tartas és egy forgatds vektor (rx, ry, rz) kombindcidja, amely a tajoldst képviseli, betlikkel leirva
elx, vy, z, rx, ry, rz].

list Véltozok sorozata.

20.3. Robot kora

Ebben a mezd6ben jelenik meg az eltelt id6 hossza, amidta a robotot el6sz6r bekapcsoltak. A
mez&ben megjelen6é szamok nem kapcsolédnak a program futtatdsi idejéhez
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21. Program lap

& Fajl 06:05:35 CCCC O
[ Program | A Telepités | Mozgas | /O | Naplo |
<névtelens> [ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

% Robotprogram
= <res= P rog ram

& A bal oldali ablak a programfat mutatja.

# Hasznalja a Kdvetkezd és Eldzd gombokat a navigalashoz
a programfan,

& A Szerkezet lappal modosithatja a programfat.

[] BeforeStart sorrend hozzdadasa
[] Kiindulasi valtozd értékek beallitdsa
|Q ” ” || o= > | Program hurok @rikre

gizgz:i‘;'sot @EED Sebesség =———1_N00% | 4 Elozo || Tovabb B |

A programlap mutatja meg a szerkesztend6 aktualis programot.

21.1. Programfa

A Parancsra koppintva program-csomopontokat adhat hozza a programfahoz . A hozzaadott
program-csomopontok funkcionalitasat a képerny6 jobb oldalan allithatja be.

Ures programfa nem futtathatd. Rosszul konfiguralt Program csomopontokat tartalmazé
programok futtatasa szintén nem engedélyezett. Az érvénytelen program-csomopontokat sarga
szinben emeli ki a rendszer annak jelzésére, hogy mit kell kijavitani azel6tt, hogy megengednénk
a program futtatasat.
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UNIVERSAL ROBOTS 21. Program lap

21.1.1. Program végrehajtasanak jelzése

& Fajl 06:05:34 CCCC O
rProgram r&TeIepités r Mozgas r [1{e] r MNaplo |
StartABCDE rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

¥ Robotprogram .
¢V r:losh.rtqzrt Utpont |Rb’g2|’tett helyzet |v|
op
¥
oD
LS

Utpont beallitasa

Tartas szerkesztése

| Mozgatas ide

Halado opcidk
@ 1ds

G lllesztés sebessége

o Leallitas ennél a pontnal

(J itmenet sugarral
lllesztés gyorsulasa

o Osztott paraméterek hasznalata

Utpont hozdadésa
= Utpont torlése Hozzaadas Eddig, amig

<>

Q muacs e[| 1] | sebesseg =———Cr00x | ®ciozo |[ Tovabb® |

Amikor a program fut, az éppen végrehajtas alatt allé6 program-csomopontot egy apré6 B ikon
jeldli a csomopont mellett. Tovabba a végrehajtas utvonalat kék szinnel emeli ki.

A program sarkaban a @ ikonra koppintva a rendszer koveti az éppen végrehajtas alatt allo
parancsot.

21.1.2. Keresés gomb

Kereséshez a Programfaban koppintson a @ elemre. Nyomja meg az * ikont, hogy kilépjen a
keresésbdl.

21.2. Programfa eszkozsav

A Programfa médositasahoz hasznalja a Programfa aljan talalhaté eszkdzsavot.

21.2.1. Visszavonas/Ismétlés gombok

A « és » gombokkal vonhatdk vissza és végezhetdk el ismételten a parancsok médositasai.

21.2.2. Mozgatas Fel& Le

Az # és ¥ gombok megvaltoztatjak egy csomopont helyzetét.
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21. Program lap UNIVERSAL ROBOTS

21.2.3. Kivagas

A X gombbal kivdghat egy csomdpontot, amely felhaszndlhaté mas m(iveletekben (pl.:
beillesztheti egy masik helyre a Programfan).

21.2.4. Masolas

® gombbal engedélyezi egy csomdpont masolasat és felhasznaldsat mas miveletekhez (pl.:
beillesztheti egy masik helyre a Programfan).

21.2.5. Beillesztés

Az B gombbal beilleszthet egy korabban kivagott vagy masolt csomopontot.

21.2.6. Torlés

Erintse meg a T gombot egy csomépont eltavolitdsahoz a Programfardl.

21.2.7. Tiltas

Erintse meg a = gombot adott csomépontok kizarasahoz a Programfan.

A tiltott programsort egyszertien atugorja a program, amikor fut. Egy tiltott sor tiltdsa kés6bb
megszlntethetd. Ez gyors mddja a program moédositasanak anélkiil, hogy az eredeti tartalom
karosulna.
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UNIVERSAL ROBOTS 21. Program lap

21.3. Kifejezésszerkeszt6

& Fajl 06:05:42 CCCC O
[ Program | A Telepités | Mozgas | /O | Naplo |

<névtelens> [ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
= Beallltas -
= Varakozas T e —
o Kilépés_1 Kueloles Forras |Kifejezés |v|
Yo Lehalmozas Kijeldli a kivalasztott valtozot a kifejezés értékével.
0 StartPos_1
¢V Irany
° FromFos_1 valtozo Kifejezés
o ToPos_1 - |
¢V ValogatasSorreng |Var_2 |v| = |
o StackPos_2
= Bedllitas |
= Varakozas

. Atnevezés |

2 *force()|
input
<Bemenet= - True (HI) False (LO) 2 g Visszaléptetés
Output
<Kimenet= = and or xor not 7 8 9
Variable
<Valtozé> .|| = # ( ) < > / * 4 5 6
Pose
<Tartas=> ~| = " [ 1 = = , + 1 2 3 o
Bekiildés
Function
<Funkeig> - ABc [ 4 3 0

Ugyan maga a kifejezés szovegként szerkeszthetd, kifejezésszerkesztében szamos gomb és
funkcio talalhato az olyan specialis kifejezés-jelek beillesztéséhez, mint * a szorzashoz és a
<kisebb mint vagy egyenlé. A képernyd bal tetején a billenty(izet szimbdlum atkapcsol a kifejezés
szoveges szerkesztésére. Minden meghatarozott valtozé megtalalhaté itt:variable selector,
while the names of the input and output ports can be found in the Input and Output selectors.
Some special functions are found in Function.

A kifejezést nyelvtani hibakra ellenérzi a rendszer; amikor az Ok button is pressed. The Cancel
gomb elhagyja a képerny6t, elvet minden maédositast.

Egy kifejezés igy nézhet ki:

?
digital in[1]=True and analog in[0]<0.5

21.4. Program elinditasa egy kivalasztott
csomopontbdl

Amikor a robot Kézi médban van (Iasd: 18.1. Miikodési modok on page93), a Lejatszas
gyljteménybdl lehetbvé teszi, hogy egy program egy kivalasztott csomdpontbdl induljon. A
Lejatszas az elejétdl a programot normal moédon futtatja. A Lejatszas gydjteménybdl elemet
letiltja, ha egy program nem futtathat6 egy adott csomdpontbdl. A Lejatszas a kivalasztott helyrél
nem engedélyezhet6 menettel, mivel a menetek mindig az elejérdl kezdédnek.
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<ni

default*

!
Q - Grafila Valtozék

Mozgas
- 1 ¥ Robotprogram MOZgéS Move) -
Uiyt 29 MG'_/EJ Hatdrozza meg, hogyan mozogjon a robot az Utpontok kozott,
Irén 3 ® Utpont_1
Y Az aldbbi értélel vonatlkoznale az 8sszes gyermek Utpontra, és fliggnek a kivélasztott
Varakozas mozgéstipustdl.
Beallitas TCP hedlitasa llesztés sebessége
El6ugras |Akt\’v TCP hasznélata A4 ‘ | 60,0| °fs
Leallit
Funkeid llesztés gyorsulésa
Megjegyzés
gjegy ] s e -| | 80,0| %52
Mappa
) Speciélis
) Sablonok O lllesztési szogek haszndlata
lités
Lejétszés az elgjétdl
Robotprogram
Lejdtszas a kivélasztéshbol

"“DC’KI!]I]II: 2: Move]

O Kikapcsolds

Szimulécid .

21.4.1. A Lejatszas a kivalasztott helyrél hasznalata

Koppintson a Lejatszas elemre, és valassza a Lejatszas gylijteménybdl elemet egy program
futtatdsahoz a programfa egy csomaopontjabdl.

MEGJEGYZES
+ Az Inditas el6tt szakaszt, ha alkalmazzak,, mindig végrehajtjak mind a
Lejatszas gyljteménybdl, mind pedig a Lejatszas elejétél lehetbségre.

+ A program leadll, és hibaiizenetet jelenit meg, ha nem hozzarendelt
valtozéval taldlkozik.

+ Egy program csak a Robotprogramban szerepl6 csomoponttdl indulhat el.

+ A Lejatszas gyijteménybélalkalmazhatd egy alprogramon belil. A program
végrehajtasa leall, amikor az alprogram befejezédik.

21.5. Toréspontok hasznalata egy programban

A toréspontok megallitjak a program végrehajtasat. Toréspontokkal leallithat és folytathat egy
programot egy adott pontnal a robot helyzetének ellenérzése, valtozok, stb. ellenérzése céljabdl.
Lasd 18.1. M(kodési modok on page93.

1. Egy programfan érintse meg egy vonal szamat, hogy beallitson vagy t6r6ljon egy
toréspontot.
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21. Program lap

B

- H

Magnyitds.. Mentés.

a

TRy 1 v Robotprogram
Utpont 2 9 4 Move|
Irany 3 o~
4 ©B
Varakozas n ®c
Beallitas 6 ®D
7 ®E
El6ugras
Leallit
Megjegyzés
A
Mappa

Valtozdk

Program
Itt programozhatja a robotot feladatok elvégzésére,

A robot programozasahoz vélassza ki a csomdpontot a Csomépontlistabdl, és aldor
megjelenilc a Programfan,

Csomépontlista Programfa

+8% o XxBAEZ

[0 Hozzéad&s indités elétt sorrendhez
O Kindulasi valtozé értékek beélitdsa

= Program hurok orolre

O Normal

Egy csomopont felett vagy alatt egy piros vonal jelzi, amikor egy toréspont beallitott, a

végrehajtast megallitva. A legtobb csomopont a végrehajtas el6tt allit meg az alabbi kivételekkel:

- Utpontok: Egy téréspont egy utpont csoméponton; figyelmen kiviil hagyja az 4tmenetet és
ledllitja a programot, amikor a robot eléri ezt az utpontot.

+ "Eddig" csomédpontok: Egy toréspont az "Eddig" csomoponton ledllitja a programot, amint a
feltétel teljesiil. A csomdpontig hasznalt keverések nem lesznek figyelmen kiviil hagyva.

Szerz6i jog © 2009-2020 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

Megallitjak, amikor a robot eléri a keverés sugarat.

a

Valtozék

Mozgés N Rob .
- ¥/ Robatprogram Utpont Rogzitett helyzet -
Utpont 2 9+ Move)
Irany > [ c
Varakozas T +@®C
B o T
BB 7oeE Lk
Sugras
| Tartas szerkesztése |
Leallit
Megj e .
Mappa
> Sablonok @ Ledlités ennél a pontndl @ Osztort paraméterek hasznélata
O Atmenet sugérral o llesztés sebessége 60!
0 llesztés gyorsuldsa 80
Qa8 2,0

Hozzdadéas Eddig, amig

100%

Szimulacio .

O Sziinet

©00
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21. Program lap ~ UNIVERSAL ROBOTS

21.6. Egy lépés egy programban

Az Egy |épés gomb lehetbvé teszi egy csomopont végrehajtasat egy idében, amikor a robot
manuélis médban van. Bedllithatja az Egy 1épés gombot, amikor a programot leéllitotta. Erintse
meg az Egy |épés gombot, hogy a program folytassa a végrehajtast, és allitsa meg, amikor eléri a
kovetkezd csomopontot a programban. Ha egy csomdpont nem tamogatja a téréspontokat, akkor
a program végrehajtasa az Egy |épés gomb megérintésével indul, és nem all meg annal a
csomopontndl. Ehelyett a végrehajtas folytatddik, amig a program el nem ér egy csomépontot,
amely tdmogatja a toréspontokat.

21.7. Parancs lap

Ez a kézikonyv nem terjed ki minden program csomoponttipus 6sszes részletkérdésére. A
Robotprogram ccsomopont harom jel6l6négyzetet tartalmaz a program altalanos viselkedésének
iranyitasahoz.

& Fajl 06:05:59 CCCC O
fProgram [ 4 Telepités | Mozgas [ /0 | Naplé |
@ =névtelen= l/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
= Inic. valtoz... &
Y program Kiindulasi valtozo eértéekek
o (tpont_1
¢V Move/ R R - R
o Utpont 2 1 A Hurok_1 valtozénak nincs kezddértéke
= Beallitas || lemt1=0
¢ <o Raklap B
9 7 Mintazat: Nég| cnt_2=0
o sarokl_1 A idézitd 1 valtozdnak nincs kezddértéke
o sarok2_1 _ .
o sarok3 1 [ interpolalas_1 = 0.0
o sarok4_1 Atartds_1 valtozénak nincs kezddértéke

¢ W PalletSequenc

© Megkdzelité
@ PatternPoin
= Bedllitas
= Varakozas
o Kilepes_1
¢ lehalmozas
a StartPos_1

¢ W irany
o FromPos_1
o TJoPos_1

¢V ValogatasSorn
o StackPos_2 | —

= Aasllits WA

A tartas_2 valtozonak nincs kezddértéke
A tartas_3 valtozonak nincs kezddértéke

A wvar_2 wvaltozénak nincs kezd&értéke

Valtozo

[ K-

Kifejezés

|

‘ "| ’_ - . - .. -

| [ Tv] ‘ Kifejezés torlése ‘
Qo] <-»> |

GSzimuIécié

o Valédi robot

LAl

Hozzaadas inditas elott sorrendhez

Sebesség =—1_N00%

| 4@ Elozb || Tovabb B |

Jelolje be ezt a jelolénégyzetet, hogy specialis részt adjon hozza a programhoz, ami egyszer
lehetséges, amikor a program indul.

Kiindulasi valtozoé értékek beallitasa

Valassza ki ezt, hogy beadllitsa a programvaltozok kezdé értékeit.
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~ UNIVERSAL ROBOTS

21. Program lap

1.

Valasszon valtozét a legordiilé listabol, vagy a valtozokivalasztd négyzet segitségével.

2. Adjon meg kifejezést annak a valtozonak. Ezt a kifejezést hasznaljak a valtozo értékének
beallitasahoz a program inditasakor.

Pan’e

Kivalaszthatja az Erték megérzése az el6z6 futtatashéllehetéséget azon véltozd kezdeti
értékének a megadasdhoz, amely a Valtozok fiilon talalhato (Iasd 21.9. Valtozok lap on the

facing page).

Ez lehetdvé teszi, hogy a valtozok fenntartsak az értékeiket a program végrehajtasai kozott.
A valtozd megkapja az értékét a kifejezésbdl, ha a program el6szor fut, vagy ha az érték

lapot torolték.

Vdltozd torélhetd a programbdl, ha a nevét Gresre allitjak be (csak sz6kozok).

Program hurok orokre

Valassza ki ezt, hogy folyamatossa tegye a programot.

21.8. Grafikus lap

& Fajl

l/Program | 4 Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |

06:06:30

cccec @

=névtelen=

[ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

= Inic. valtoz...
W Robotprogram
W Valtas ...
¢V Move/
o Utpont_1
¢V MoveP
o Valtozd
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Az aktualis robotprogram grafikus bemutatasa A TCP Utvonala 3D-s nézetben lathatd, a mozgas
szegmensek feketék, az atmenet szegmensek (a mozgds szegmensek kozotti &tmenetek) pedig
zoldek. A zold pontok hatarozzak meg a TCP helyzeteit mindegyik Utpontnal a programban. A
robotkar 3D rajzan lathaté a robotkar aktualis helyzete, a robotkar arnyéka pedig azt mutatja meg,
hogyan szandékozik a robotkar elérni a képerny6 bal oldalan kivalasztott utpontot.
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Ha a robot TCP aktualis helyzete megkdzelit egy biztonsagi vagy indité sikot, vagy a robot-
szerszam tajoldsa megkozeliti a szerszam tajolasanak hatarértékét (Iasd 19.11. Sikok on
page103), akkor a hatdrérték harom dimenzids abrazolasa lathato.

Megjegyzés: amikor a robot programot futtat, a hatarértékek vizualis megjelenitését letiltja.

A biztonsagi sikok sarga és fekete szinnel jelennek meg a normal sikot jelz6 kicsi nyillal, amely
azon sik oldalat jelzi, amelyre a robot TCP elhelyezhetd. Az indité sikok kék és zold szinben
jelennek meg és egy kis nyil mutat a sik azon oldalara, ahol a Normal méd hatarértékei (Iasd:
19.8. Biztonsagi modok on page102) aktivak. Az eszkoz tdjolas hatarértékeit egy térbeli kip
jeleniti meg egy vektorral, amely a roboteszkoz aktualis tajolasat 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 bemutatd eltlnik.
Ha a TCP megsérti a hatarértéket vagy a megsértéshez agyon kozel kertil, akkor a hatarérték
vizualizacioja pirosra valt.

A 3D-s nézet nagyithat6 és elforgathatd, hogy jobb nézetet kapjon a robotkarrél. A képernyé jobb
tetején talalhaté gombok letiltatjak a kiilonb6zé grafikus komponenseket a 3D-s nézetben. Az
alsé gomb kapcsolja ki/be a kozeli hatarok vizualizacidéjat.

21.9. Valtozék lap
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A Valtozok filon lathatdk az éppen futd program valtozoinak élé értékei, és a program futdsai
kozott a rendszer itt vezeti a valtozok listajat és értékeit. Csak akkor jelenik meg, amikor van
megjelenitendd informacio. Az Utpont-valtozok akkor lathaték a listaban, ha az Utpontok
mutatasat engedélyezte.
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21.10. Alap program csomodpontok

21.10.1. Mozgas
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A Mozgatas parancs vezérli a robot mozgdasat az alarendelt Utpontokon keresztiil. Az utpontoknak
a Mozgatas parancs alatt kell lenniiik. A Mozgas parancs meghatarozza azt a gyorsulast és
sebességet, amelynél a robotkar mozog az utpontok kdzott.

Mozgasi tipusok

Haromfajta mozgas kozil valaszthat egyet: Moved, Movel és MoveP. Mindegyik alabb kertdil
elmagyarazasra.
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A moveJ a robotkar csukldterében kiszamitott mozgasokat hajtja végre. A csukldkat ugy
vezérlik, hogy egyidejlileg fejezzék be mozgasaikat. Ez a mozgdastipus az eszkoz gorbe
utjat eredményezi. Az ezen mozgastipusra vonatkozé megosztott paraméterek a
legnagyobb csuklosebesség és csuklégyorsulas, amelyek meghatarozasa itt talalhaté:
fok/s illetve fok/s2. Ha kivanatos, hogy a robotkar gyorsan mozogjon az Utpontok kozétt,
flggetlenil az eszkoz utjatdl azon utpontok kozott, akkor ez a mozgastipus a legjobb
valasztas.

A movel parancs a szerszam kdzéppontjat (TCP) egyenes vonal mentén mozgatja az
utpontok kdzott. Ez azt jelenti, hogy mindegyik illesztés komplikaltabb mozgast végez, hogy
az eszkozt egyenes vonalon tartsa. Az ezen mozgastipusra vonatkozé megosztott
paraméterek a kell§ csuklésebesség és csuklogyorsulds, amelyek meghatarozasa itt
talalhato: mm/s, illetve mm/s2.

A moveP parancs egyenes vonal mentén mozgatja a szerszamot allandé sebességgel,
korpalya simitasokkal, és a ragasztashoz vagy adagolashoz hasonlé technoldgiai
muveleteknél célszerl az alkalmazasa. A keverék sugarmérete alapértelmezés szerint
osztott érték az 6sszes Utpont kozott. Egy kisebb érték az utvonalat élesebben forditja, mig
egy magasabb érték lagyabba teszi az utvonalat. Mikdzben a robotkar az utpontokon at
mozog allandé sebességgel, a robot vezérlédoboza nem varhat sem az I/0 mikddésre, sem
kezel6i miveletre. Ha igy jar el, ezzel ledllithatja a robotkar mozgasat, vagy védelmi
ledllitast okozhat.

A Kormozgas hozzaadhato egy moveP korpalyan mozgatas parancshoz. A robot aktualis
helyzetébdl vagy a kezdépontbdl kezdi a mozgast, athalad egy, a koériven meghatarozott
ViaPoint ponton, majd egy EndPoint végponton fejezi be a kdrkoros mozgast.

Egy mdéddal szamoljak ki az eszkdz tajolasat a koriv mentén. A méd lehet:

Rogzitett: csak a kezdépont hasznalatos az eszkoz tajolasanak meghatarozasara
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Korlatozas nélkil: a kezdépont atalakul Végpontta a szerszam tajolasanak

meghatarozasahoz
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A Mozgatds (Move) képernyd jobb alsé sarkaban lathaté megosztott paraméterek a robotkar
eléz6 helyzetébdl a parancsba foglalt elsé utpontra, majd onnan a kdvetkezd utpontok mindegyike
felé iranyul6 mozgatasra vonatkoznak. A Mozgatas parancs bedllitdsai nem vonatkoznak az

utolsé utpontbdl kiinduld, a Mozgatas parancs alatt végzett palyara.

TCP kivalasztasa
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Annak a mddja, ahogyan a robot mozog az utpontok kozott, beallithaté attél fliggéen, hogy a TCP
a felhasznal¢ altal meghatarozott TCP vagy aktiv TCP szerint kerilt beallitasra. Az Aktiv TCP
figyelmen kiviil hagyasa lehet6vé teszi ezen mozgasnak a szerszamkarimahoz viszonyitott
kiigazitasat.

A TCP beallitasa egy Mozgasban

A Program lap képernyén allitsa be az utpontokhoz hasznalt TCP-t.

A Parancs alatt, a legordiil6 mentben jobbra valassza ki a Mozgas tipusat.

A Mozgas alatt valasszon egy lehet6séget a TCP beallitasa legordiilé meniben.

Valassza az Aktiv TCP hasznalata vagy Felhasznalo6 altal definialt TCP elemet.
Valaszthatja akar az Aktiv TCP figyelmen kiviil hagyasa elemet is.

Funkciovalasztas

A tulajdonsag azon Mozgas parancs ala helyezi térkozzel azokat az utpontokat , amelyet ezen
Utpontok meghatarozasakor kell dbrazolni (Idsd 22.17. Funkciok on page208). Ez azt jelenti, hogy
amikor utpontot allit be, a program emlékszik majd az eszkdz koordinataira a kivalasztott funkcio
funkcidterében. Van néhany koriilmény, mely részletes magyarazatot igényel:

A kivalasztott tulajdonsag nincs hatassal a relativ Utpontokra. A relativ mozgas mindig azAlap
tajolasahoz viszonyitva torténik.
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Amikor a robotkar valtozé utpont felé halad, a szerszam kozéppontjat (TCP) a kivalasztott
tulajdonsag terében Iévé valtozé koordinataihoz hasonldan kell kiszamitani. Ezért a robotkar
mozgdasa egy valtozd utponthoz valtozik, ha egy masik funkciot valaszt ki.

Modosithatja egy tulajdonsag helyzetét, mikdzben a program fut, ha beallit egy tartast az annak
megfeleld valtozéhoz.

Cruise

Deceleration

Acceleration

Speed

Time

Egy mozgds sebességprofilja. A gorbe harom szegmensre van felosztva: gyorsulas,
haladds és lassulds. A haladas fazis szintjét a mozgds sebesség-beadllitasa adja, mig a
gyorsulds és lassitas fazisok meredekségét a gyorsulasi paraméter adja meg.

lllesztési szogek hasznalata

A 3D tartas alternativajaként bejeldlheti aCsuklészogek hasznalata jel6l6négyzetet, amikor a
Moved segitségével hatarozza meg az utpontokat a robot csukloszdgei segitségével. Ha a
Csukloszogek hasznalatat engedélyezte, akkor a TCP és tulajdonsag opciok nem érhetdk el. A
Csukloszogek hasznalata elem hasznalataval meghatarozott utpontokat nem igazitja ki, amikor a
programot robotok kozott helyezik at.
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21.10.2. Rogzitett utpont
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Pont a robot Utvonalan. Az Utpontok alkotjak a robotprogram legfontosabb részét, mivel ezel

s

mondjak meg a robotkarnak, hogy hol kell lennie. Egy rogzitett helyzet( Utpontot gy tanitanak,
hogy a robotkart fizikailag a pozicidba mozgatjak.

Utpontok tanitasa

A tanitas kifejezés hasznalatos arra, amikor megmutatjak a robotnak, hogyan helyezze el a TCP-t
egy funkcidval kapcsolatban egy alkalmazashoz. A robot szamar egy utpont megtanitasahoz
kdvesse az alabbi utasitasokat:

1. A Program fiilon illessze be a Csomépont mozgatasa elemet.

2. A Csomopont mozgatas elemen hasznalja a TCP beallitasa legordiil6 meniit a TCP

bedllitdsahoz.

3. A Csomopont mozgatas elemen hasznalja a Funkcié legordiilé mendit egy tulajdonsag

kivalasztdsahoz.

4. Az utpont csomoponton hasznalja a Betanitasi mod vagyLokés elemet a robot kivant
konfiguraciéba helyezéséhez.
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Utpontok hasznalata

Egy utpont haszndlata azt jelenti, hogy a megtanitott kapcsolatot alkalmazza a funkcié és a TCP
kozott a jelen helyzetben. A funkcio és a TCP kozotti kapcsolat, a jelenlegi kivalasztott funkcidra
alkalmazva, eléri a kivant TCP helyzetet. Ezutan a robot kitalalja maga, hogyan pozicionaljon,
hogy a jelenleg aktiv TCP elérje azt a TCP helyzetet. Utpont hasznalatdhoz kévesse az alabbi
utasitasokat:

1. Egy Mozgatas csomépontban egy meglévé utpontot hasznal, vagy utpontot illeszt egy
masik Mozgatas
csomopontba (pl.: masolas és beillesztés segitségével vagy az Gtponton a ,Hivatkozas”
gomb haszndlatdval).

2. Allitsa be a kivant TCP-t.

3. Allitsa be a kivant funkciot.
Az utpont beallitasa

Utpontok nevei

Az utpontok automatikusan egyedi nevet kapnak. A nevet a felhasznal6 megvaltoztathatja. A
hivatkozas ikonjanak kivalasztasaval az utpontok 6sszekapcsolédnak és megosztjak a
helyzetadatokat. Mas utpontadatokat, példaul az atmenet sugarat, az eszkoz/illesztés
sebességét és az eszkoz/illesztés gyorsulasat, egyedi utpontokhoz konfiguraljak, még ha 6ssze
is lehetnek kotve.

Keverés

Az Atmenet teszi lehet6vé, hogy a robot siméan véltson két palya kozott anélkiil, hogy a koztiik
[évé atpontnal ledllna.

Példa

Példaként vegye figyelembe a felszedés és elhelyezési alkalmazas (l4sd 10.2 &bra), ahol a robot
éppen az 1. Utpontnal van (WP 2 ). Tehat hdrom UGtpont keriilt bevezetésre egy olyan pélya
|étrehozdsahoz, amely megfelel a kdvetelményeknek.wp 3 a 2. Utpont irdnyabdl (0 ) a robotnak
azwp 3 felé kell kdzelednie). A targgyal valé (itkozések és egyéb akadalyok elkeriilése érdekében
(wp_1), és egy targyat fel kell vennie a 3. Gtpontnal (
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® up >

WP_1

@ wp_3

wpP 1 :kezdeti helyzet, wp 2 : dtpont, WP 3: felvételi helyzet, 0 : akadaly.

Mas beallitasok konfiguralasa nélkiil a robot megall mindegyik utpontnal, mielétt folytatja a
mozgdsat. Ehhez a feladathoz a ledllds a(z) wp 2 helyen nem optimalis, mivel egy sima, a
kdvetelményeknek megfelel6 forduldshoz kevesebb id6re és energiara lenne sziikség. Még az is
elfogadhatd, ha a robot nem jut el pontosan ide: wp_ 2, feltéve hogy az &tmenet az elsd palyardl a
masodikra kozel ehhez a helyzethez torténik.

A ledllas azwp_2 pontnal elkeriilhet6, ha egy &tmenetet konfiguralnak az utponthoz, amely
lehet6vé teszi a robot szamara, hogy sima atmenetet szamitson ki a kdvetkez6 palyara. Az
atmenet elsédleges paramétere a sugar. Amikor a robot az Utpont atmenetének sugaran beldil
van, elkezd atmenni és eltérni az eredeti tervtdl. Ez gyorsabb és puhabb mozgasokat tesz
lehetévé, mivel a robotnak nem kell lassitania és Ujra gyorsitania.

Atmenet paraméterei

Az Utpontokon kiviil még tobb paraméter befolyasolja az atmenet pélydjat (Iasd: 10.3 abra):
* az atmenet sugara (r )
+ arobot kezdeti- és végsebessége (az p1 illetve p2 pozicidknal)

+ amozgas ideje (pl.: ha egy palyahoz specifikus id6 van beadllitva, akkor ez befolyasolja a
robot kezdeti/végsé sebességét)

- a palya tipusa, amely az &tmenetbe érkezik és onnan indul (MovelL, MoveJ)
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Atmenet wp 2 sugérral r, az d&tmenet kezdeti poziciéja p1 és az 4tmenet végsé
pozicidja p2 . O egy akadaly.

Ha egy atmenet sugara be van allitva, a robotkar palyaja atmegy az utpont kortil, ezzel lehetévé
téve, hogy a robotkar ne alljon meg a pontnal.

Az atmenetek nem fedhetik 4t egymast, igy nem lehet olyan atmeneti sugarat beallitani, amely
egy korabbi vagy késébbi utpont &tmenetének sugarat atfedi, ahogy ez a(z) 10.4 dbran lathato.
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A keverési sugdr atlapolds nem megengedett (*).

Feltételes atmenetpalyak

Az atmenetpalyat az Utpont, ahol az &tmenet sugarat beallitottak és a programfaban a kdvetkezd
egyarant befolydsolja. Vagyis a 10.5 dbran |athat6 programban a wp_ 2 korili &tmenet ebben a
példaban. Két lehetséges véghelyzet Iétezik, és annak meghatarozasahoz, hogy melyik az a
kovetkez6 utpont ahova az atmenet tart, a robotnak ki kell értékelnie az wp_ 2 aktualis értékeét.
Ennek kdvetkezménye még nyilvanvaldbb, amikor az wp 1 korili atmenetet az digital input
[1] mar az 4tmeneti sugar megadasakor befolyasolja. Ez azt jelenti, hogy a ha..., akkor
kifejezést (vagy a kdvetkezé Gtpont meghatdrozdsahoz sziikséges egyéb utasitasokat, pl. valtozd
utpontokat) kell kiértékelni, miel6tt ténylegesen elérjik az wp_2 pontot, amely némileg ellentétes
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a megérzéseinkkel a program-szekvenciat illetéen. Ha egy utpont megallitd pont, és azt feltételes
kifejezés koveti, hogy meghatarozza a kdvetkezd utpontot (pl. az I/0 parancs), ebben az esetben
akkor hajtjak végre, amikor a robotkar megallt az utpontnal.

Movel

WP I

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

if (digital input[1l]) then
WP F 1

else
WP F 2

@wp_1 i

WP_F_2

WP I a kezdeti utpont, és a két lehetséges végpont Wwp F 1 éswP F 2, egy feltételes
kifejezéstdl fliggben. A feltételes i r kifejezés kiértékelésére akkor kerliil sor, amikor a robotkar
belép a masodik atmenetbe (*).
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Kevert palyak

WP_3

Csuklétér (Moved) vs. cartesian space (Movel) mozgatds és dtmenet.

A mozgdas tipusatdl fliggéen (azaz Movel, Moved vagy MoveP) kiilonb6zé kevert palydk jonnek

[étre.

- Atmenetek a MoveP-ben Amikor a MoveP-ben dtmenetet képez, ez utébbi helyzete egy

korivet kdvet allandd sebességgel. A tajolas a két palya kozott lagy interpolacidval
keveredik. EQy MovedJ vagy MovelL keverhet6 MoveP-vé. llyen esetben a robot a MoveP
korivkeverését hasznalja, és interpolalja a két mozgas sebességét. Egy MoveP nem
keverhet6 MoveJ-vé vagy MovelL-lé. Ehelyett a MoveP utolsé utpontjara hivatkoznak
megallasi pontként keverés nélkiil. Nem végezhet keverést, ha a két palya 180 fokhoz kozel
szogben van (visszafelé), mivel ez nagyon kis sugaru korivet hoz Iétre, amit a robot allandé
sebességgel nem tud kdvetni. Ez a programban futtatasi idé kivételét okozza, amely
korrigalhat6 az utpontok beallitasaval, hogy kevésbé éles szdget kapjanak.

MoveJ-t tartalmazé atmenetek A MovedJ atmenetek sima gorbét eredményeznek a
csuklétérben. Ez miikddik a MoveJ-MovedJ,MoveJ-Movel és MovelL-Moved keveréseknél. Az
atmenet simabb és gyorsabb palyat eredményez, mint az atmenet nélkili mozgatasok
(see Figure 15.6).Ha a sebességet és gyorsulast hasznaljak a sebességprofil
meghatarozasara, akkor a keverés a keverési sugaron belll marad a keverés alatt. Ha az
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idét haszndlja a sebesség és a gyorsulds helyett mindkét mozgds sebesség-profiljanak
meghatarozasahoz, akkor az atmenet palyaja az eredeti Moved palyajat koveti. Amikor
mindkét mozgas id6ben korlatozott, akkor az atmenet hasznalataval nem takarit meg idét.

- Atmenetek a MoveL-ben Amikor a Movel-ben atmenetet képez, ez utébbi helyzete egy
korivet kovet allandé sebességgel. A tajolas a két palya kozott lagy interpolacidval
keveredik. A robot lassulhat a palyan a koriv kovetése el6tt, hogy elkeriilje a nagyon nagy
gyorsuldsokat (pl. ha a két palya kozotti szog kozel van a 180 fokhoz).

21.10.3. Relativ utpont

O Fajl 06:06:26 CCCC O
fProgram | & Telepités | Mozgas [ 10 | Naplé |
=névtelen= l/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
= Inic. valtoz... - .
¥ Robotprogram Relativ helyzet -
V Valtas ... Utpont e | |
¢V Move/ B
o Utpont_1 Utpont_2
¢V MoveP .
o Relativ mozgas, az innen és ide helyzetek kozétti kilonbséggel megadva
¢V CircleMove . "
iaPoi Pontto Ponthoz
2 :f_aPomtt_ll Tawvolsag 0.0 mm
Bgpont_ g TTee
= Bedllitds | Pont beallitasa | | Pont beallitasa | Sz6g 178,7 °

9os Raklap
¢ ¥ Mintazat: Nég)

@ sarokl_1

o sarok2_1

o sarok3_1

o sarok4_1

¢ ¥ PalletSequenc Haladoé opciok

o Megkdzelite

o PatternPoln @ osztott atmeneti sugar hasznalata

= Besllitas ) )
= Varakozas (J itmenet sugarral (D Eszkozsebesség

o Kilgpes_1 Eszkdz gyorsulasa
9 on Lehalmozas

a StartPos_1 .
¢ % irany —_— Utpont hozaadasa

o FromPos 1 hd

< ] [ 1] = Utpont torlése Hozzaadas Eddig, amig
)

Qe[ ==
giﬂﬂ::iﬂgot [ [ [ ] | sebesség ==Cn00% | ®eioz0 || Tovabb |

| Mozgatas ide |

@ osztott paramétersk hasznalata

Olyan utpont, amelynek helyzetét a robotkar korabbi helyzetéhez képest adjak meg, példaul ,két
centiméter balra”. A relativ helyzet a meghatarozas szerint a kiildnbség két adott helyzet kozott
(balrdl jobbra).

Megjegyzés: az ismétlédo relativ helyzetek kilendithetik a robotkart a munkaterébdl.

Az itteni tavolsag a kartézianus tavolsag a TCP és a két helyzet kozétt. A sz6g meghatarozza,
mennyire valtozik a TCP tajolasa a két helyzet kozétt. Pontosabban a forgdsi vektor hossza irja le
a tajolas valtozasat.
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21.10.4. Valtozo atpont

& Fajl

rProgram r&TeIepités r Mozgas r [1{e] r MNaplo |

06:06:27

ccce @

=névtelen=

rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

= Inic. valtoz...
% Robotprogram
V Valtas ...
¢ 7 Move/
o (tpont_1
¢ ¥ MovepP
o Valtozo
o Utpont 2
¢ V¥ CirclaMove
o ViaPoint_1
o Végpont_1
= Beallitas
9= Raklap
¢V Mintazat: Nég)
o sarokl_1
o sarok2_1
@ sarok3_1
o sarok4_1
¢V PalletSequenc
o Megkdzelite
o PatternPoin
= Besllitas
= Varakozas
o Kilgpes_1
¢ oo Lehalmozas
o StartPos_1

o W lran,
<] i I

-

[*]

Utpont
Utpont_2

|Rb’g2|’tett helyzet |v|

Utpont beallitasa

Tartas szerkesztése

o Osztott atmeneti sugar hasznalata

(J itmenet sugarral

Utpont hozdadésa
= Utpont térliése

BTy

Halado opcidk

G Eszkozsebesség
Eszkdz gyorsulasa

o Osztott paraméterek hasznalata

Hozzaadas Eddig, amig

G Szimulacio
o Valodi robot

LAl

Sebesség =———1{ l100%

| € Elozd || Tovabb B |

Olyan utpont, melynek helyzetét egy valtoz6 adja meg, ebben az esetben calculated_ pos. A
valtozénak tartasnak kell lennie, példaul
var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. Az els6 harom x,y,z, az utols6 harom pedig aforgasvektorként
megadott tajolas, amelyet a rx,ry,rz vektor ad meg. A tengely hossza a forgatandd szog radianban,
a vektor maga pedig megadja a tengelyt, amelyet forgatni szandékozik. A helyzet mindig egy
referencia keret vagy koordinata rendszer vonatkozasaban van megadva, melyet a kivalasztott
funkcié hataroz meg. Ha egy dtmenet sugarat egy rogzitett Utpontra allitjak be, és az ezt

P P

megel§z6 és kovetd utpontok valtozok, vagy ha az atmenet sugara valtozo Utpontra van beallitva,
akkor az atmenet sugarat nem ellendrzik atfedésre (lasd Atmenet paraméterei on page135). Ha a
program futasakor az &tmenet sugara atfed egy pontot, a robot figyelmen kivil hagyja, és a

kovetkez6hoz mozog.

Példaul a robot mozgatasahoz 20 mm a szerszam z tengelye mentén:

var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]

Movel
Waypoint 1

Use variable=var 1,

21.10.5. Irany

(variable position):

Feature=Tool

Az Irany program csomopont tulajdonsag-tengelyekhez vagy TCP-khez viszonyitott mozgast
hataroz meg. A robot az Irany program-csomopont altal meghatarozott palya mentén mozog,
amig a mozgast egy Eddig feltétel le nem allitja.
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Q Fajl 06:05:56 CCCC O
fProgram [ 4 Telepités | Mozgas [ /0 | Naplé |
=névtelen= l/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

= Megjeqyzes -

= Ledllit ] -

= Eldugras I ra I‘IY

= jddzitd_1 A robot a a kijeldlt funkecidhoz viszonyitva linearis jelleglen mozog
¢V Movel

¢ W Irdny. Alap X+

= Eddig Funkcia .

9V Hurok Irany

= <|jres= o Kézos funkeciot hasznal
o X+
Bl Parancssor o
=yar_2:=2 *force() J (#] Ir&nyvektor

P Hivas- Alprogram_1
¢V Ha

=T
9% Raklap
W Mintazat
¢ W PalletSequencs
o Megkdzelités
o PatternPoint|
= Beallitas -
= Varakozas Eszkoz gyorsuldsa
o Kilépes_3
F Alprogram_1
= <

o Osztott paraméterek hasznalata
Q Eszkizsebesség

B Eseﬁié;?;- L

U"”Szé.i' : i [ 1 »|; ’T‘ Hozzaadas Eddig, an

Qo] <-»> |

gijg;:i‘;'sot EEEI Sebesség =——{_J100% | 4mElozo || Tovabb® |

Irdny mozgas hozzaadasa
1. Az Alap (Basic) meniiben koppintson az Irany elemre egy egyenes vonall mozgas
hozzaadasahoz a programfahoz.

2. Az lIrdany mez6ben, a Jellemzd&k alatt hatarozza meg a linearis mozgast.

Irany mozgas leallitasa

1. Az Irany mezdében érintse meg az Eddig hozzaadasa gombot, hogy ledllitasi kritériumokat
hatarozzon meg és adjon hozza a programfahoz.

Hozzaadhat Iranyvektor beallitasokat a Szerszam sebessége és Szerszam gyorsulasa elemekhez
az egyenes vonall mozgas vektoriranyanak meghatarozasa céljabdl, a specialis
alkalmazasokhoz, agymint:

+ meghatarozzanak linedris mozgdst tobbfliggvényes tengelyekhez képest

+ kiszamitsak az iranyt matematikai képletként

Az iranyvektorok meghataroznak egy szokasos kodkifejezést, amelyet egy egységvektorra
oldanak meg. Példaul a [100,0,0] és [1,0,0] iranyvektorok ugyanolyan hatassal vannak a robotra; a
sebességcsuszkaval mozogjon az x-tengely mentén egy kivant sebességgel. Az iranyvektorban a
szamok értéke csak egymashoz képest rendelkezik jelentéssel.
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21.10.6. Eddig

Az Eddig (Until) program csomépont ledllasi kritériumot hataroz meg egy mozgashoz. A robot egy
ut mentén mozog, és amikor érintkez6t észlel, megall. A programfaban az Irany csomdpontok és
az Utpont csomdpontok alatt hozzdadhat Eddig csomépontokat. Tébb megallasi kritériumot is
hozzaadhat egyetlen mozgashoz. A mozgas akkor all le, amikor az els6 Eddig feltétel teljesiil.

& Fajl

[ Program | A Telepités | Mozgas | /O | Naplo |

06:05:56 CCCC O

=névtelen=

rParancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

=egegyes
= Leallit
= Fldugras
= jiddzitd_1
¢V Movel
¢ W lrany: Alap X+
= Eddig
= Edldig
¢V Hurok
B Parancssor
=var_2:=2 *force()
P Hivas- Alprogram_1
¢V Ha.
? & Raklap
WV Mintazat
¢ W PalletSequence
o Megkdzelites

= Beallitas

= Varakozas

o Kilépés_3
P Alprogram_1

Esemeény

0 PatternPoint|=—

~Lres=

=
[« Il [ 1]

Eddig

Adja meg a leallitas feltételt

Kifejezés

Tavolsag

I/O Bemenet

¢ | Hozzaadas Eddig, amig

Sl >

A robot halad a kijelélt irényba amig el nem &ri a leallasi feltételt

f(X)

| Miiveletet ho... |

G Szimulacio )
@ \valédi robot EEIE‘ Sebesség =———1_J100%

Az Eddig mez6ben meghatarozhatja az alabbi leallitasi kritériumokat:

| 4 Elozo || Tovabb = |

Tavolsag: Ezt a csomopontot hasznalhatja egy Irany mozgas leallitasara, amikor a robot
megtett egy bizonyos tavolsagot. A sebesség csokken, hogy a robot pontosan annal a
tavolsagnal alljon meg.

Szerszam érintkezése (Iasd 21.10.7. Eddig-szerszam érintkezés on the facing page). Ezt a
csomopontot hasznalhatja egy mozgas leallitasara, amikor a robot szerszama érintkezést
észlel.

Kifejezés: Ezt a csomodpontot haszndlhatja a mozgas ledllitadsara egy egyedi programozasi
kifejezésre. 1/0-kat, valtozokat vagy szkript funkciokat hasznalhat a megallasi feltétel
meghatarozasara.

I/0 bemenet Hasznalhatja ezt a csomodpontot egy I/0 bemeneten egy jelvezérelt mozgast
ledllitasara.
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21.10.7. Eddig-szerszam érintkezés

A Szerszam érintkezéséig program-csomoépont lehetdvé teszi a robot mozgasanak leallitasat,
amikor leallapitja az érintkezést a szerszammal. Meghatarozhatja a leallas lassulasat és a
szerszam visszahuzasat.

VIGYAZAT

A mozgas alapértelmezett sebessége tul nagy az érintkezés észleléséhez. A
mozgas gyorsabb sebessége elindit és védekezd leallast, miel6tt a
szerszamérintkezés feltétele érvénybe |ép. A Védekez6 ledllas elinditasanak
elkeriilés érdekében lassitsa a mozgas sebességét. Példaul: 100m/s.

N I Q - Grafika Valtozék
Feragts 1 ¥ Robotprogram Z 7 7
; tprog| Eddig - 'Szerszam érintkezés v
Utpont 2 ¢ b Move/
Irdny 3 L) Utp'ontj A robot mozog Eddig, amig Utkozést nem észlel a szerszdman. A robat a
4 3+ Erintkezésig: Visszahtizza 0,00 meghatdrozott lassitdssal leéll.
Varakozas . L. B R R
Kapcsolat észleléséhez javasolt ennél alacsonyabb szerszamsebesség: 100,0 mm/s
el Ha egy mUiveletet hozzaad, ezt akkor hajtja végre, amilkor az "Eddig" feltételt eléri
El6ugras
Leallit
[ Mozgatés az érintlkezési pontig . .
Megjegyzés — Tavolség
J b Tévolsdg az érintkezési pontig
Mappa —  Erintkezés
mm
> Specidlis "'n Robot ledl
) Sablonok
O Allcalmazza a megosztott lassuldst
@ Allcalmazzon egyéni lassuldst
2000,0 °/s?
< ? Hozzéadas Eddig, amig Miiveletet hozza’ad()
85 xXBBEETZ '

o Kikapcsolds SE g (— 100% ° 0 o

MEGJEGYZES
Az Eddig-szerszam érintkezés esetleg nem mukddik, ha a felszerelt szerszam
rezeg. Példaul: egy beépitett pumpas vakuumfogd gyors rezgéseket indithat.

Hasznadlhatja az Eddig-szerszam érintkezés csomopontot olyan alkalmazasokhoz, mint a
Halmozas/Lehalmozas, ahol az Eddig-szerszam érintkezés meghatarozza a halmozott targyak
magassagat.
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_________

Visszahuzas az érintkezéshez

Hasznadlja a Visszahuzas az érintkezésig beallitast, hogy a robot visszatérjen az érintkezés
kezdépontjahoz. Tovabbi forditott mozgast allithat be, hogy a robot érintkezésmentesen vagy
afelé mozogjon. Ez hasznos, ha van olyan fogdja, amelynek a mozgasahoz szabad hely
sziikséges, vagy ha fogd mivelet sziikséges.

Miivelet

Egy Miivelethozzaadasaval egy program-csomopontot adhat hozza, ha egy konkrét Amig feltétel
teljestil. Példaul az Eddig-szerszam érintkezés egy fogdszerszam fogd miiveletét lekotheti. Ha
nincs Miivelet meghatarozva, akkor a program végrehajtasa a Programfa kovetkez6 program-
csomopontjan folytatodik.
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21.10.8. Varakozas

& Fajl 06:05:39 CCCC 0
rProgram rﬁ\Telepités r Mozgas r 1jO r MNaplo |
=névtelen= 1/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
obotprogram -
¥ Move/ 2 2
ot 1 Varakozas
v Move/ \Valassza ki, mit inditson el a robot kévetkezd mivelete;
o Utpont_2
R Beallitas
Raklap

WV Mintazat 2 . . - “sod
RV PalletSequence |T O Varakozasm MR

o Megkdzelites_1
o PatternPoint_1 (J varakozas digitalis bemenetre |-:Di.bemenet:- |v| | | |
= Beallitas
= Varakozas @ varakozas |-=An.bemene... |v|| | |
o Kilgpes_1
Lehalmozas ) .
o StartPos_1 | @ varakozas ‘ ‘
-V Irany
9 FromPos_1
o ToPos_1
W ValogatasSorrend
o StackPos_2
= Beallitas
= Varakozas
o Kilgpes_2
R Varakozas
¥ Mappa |

Q Nincs varakozas

CN ol |
Qe «—»

OSzimuIécié
e 5
@ vaiscirobor (1B ] ] sebessas oo [ €ceze || rosos |

A Varakozas egy megadott idétartamra szilinetelteti az 1/0 jelet vagy kifejezést. Ha a Nincs
varakozas elemet valasztja, akkor semmi sem torténik.

Megjegyzés: Amint a szerszam-kommunikacios felllet TCl elemet engedélyezik, a szerszam
analég bemenete nem érhetd el a Var erre elem és kifejezések szamara.
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21.10.9. Beallitas

& Fajl
rProgram rLTelepités rMozgés rIIO rNaplé |

06:05:38

ccce @

=névtelen= rParancs rGrafika rSzerkezet rVéItozbk |

obotprogram -
¥ Move/
o (Itpont_1
¥ Maove/
o (tpont_2
m Beallitas
Raklap

W Mintazat

Beallitas

ponton. Meghatarozhatja a valtozésokat is a robot
G MNincs mivelet

‘\falassza azt & miveletet, melyet szeretne, ha a robot elvégezne a programban ezen a

hasznos terhelésén.

p— ¥ PalletSeguence G Digitalis kimenet beallitdsa |-:Dig.kimenet:-

o Megkdzelités 1

o PatternPoint 1 (J Analég kimenet beallitasa |-:An.kimenet:-

|v|

= Beallitas
= Varakozas

O Beallitas ‘-:Kimenet:-

‘v‘

o Kilgpés_1
Lehalmozas

(8]

Egy impulzus beallitasa ‘-:Dig.kimenet:-

‘v‘

o StartPos_1

BV irany

G Lépésenkénti telepités valtozdja egyesével: |-\:Véltozé:\-

o FromPos_1
o ToPos_1
W ValogatasSorrend
o StackPos_2
= Besllitas
= Varakozas
o Kilgpés 2

[[] Teljes hasznos terhelés bedllitasa

[] Aktiv TCP hasznalata sdlypontként

b Varakozas [ TCP beallitasa

¥ Mappa

CN v
Qe «—»

@ szimulacis IE”E”E”:I Sebesség =————={_J100%

o Valodi robot

| € Elozd || Tovabb B |

Beallitja a digitalis vagy analog kimeneteket egy adott értékre. A digitalis kimenetek szintén

beallithatdk, hogy egyetlen impulzust kiildjenek.

A Beallitas paranccsal beallithatja a Robotkar hasznos terhelését. Beallithatja a hasznos
terhelési sulyt, hogy megakadalyozza, hogy a robot védé ledllitast inditson el, amikor az
eszkoznél a suly eltér a vart hasznos terheléstdl. Ha az aktiv TCP nem sulypontként, akkor a

jelolénégyzet jelolését meg kell sziintetni.

Az aktiv TCP szintén mddosithaté a Beallitasparanccsal, ha jelol6négyzet bejeldlésével egy TCP

eltolas kivalasztasaval a menibdl.

Ha a program irasanak idejében az aktiv TCP egy adott mozgashoz ismert, akkor a TCP
kivalasztdsat megteheti gy, hogy a Mozgatas elemre koppint a bal oldali meniiben (I4sd:21.10.1.
Mozgas on page128). Tovabbi tajékoztatdst is talalhat a nevesitett TCP-k konfiguraldsdval

kapcsolatban (Iasd itt: 22.2. TCP konfigurdlds on page189).
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21.10.10. El6ugras

& Fajl 06:05:40 CCCC O
rProgram rﬁ\Telepités r Mozgas r [1{e] r MNaplo |
=névtelen= 1/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

[V Mave] -

o Utpont_2 P - -
= Besliitas Elougras Szoveq |~
Yo Ralklap Az alabbi Uzenet jelenik meg a képernyén, és var, hogy a felhasznald

V Mintazat megnyomja az OK gombot.

¢ ¥ PalletSequence
o Megkézelités 1 |
o PatternPoint_1
= Bedllitas Elbugrd ablak megtekintése
= Varakozas
o Kilgpes_1
Yo Lehalmozas
° StartPos_1 Eléugras tipusa:
¢V Irany ;
o FromPos._1 @ Uzeret
a ToPos_1 (‘ . .
¢ ¥ ValogatasSorreng & Figyelmeztetés
o StackPos_2 1 .
= Bedlitas L
= Varakozas

o Kilepes 2
= Varakozas

= Eldugras v |
1] ] I
_____ [ ] Program végrehajtasanak leallitdsa ennél az eléugrd ablaknal
Sl > |
G Szimulacio
N -
© Valsdi robot EEED Sebesség =———1 J100% | € Elozo || Tovabb = |

A felugré a képerny6n akkor megjelend Gizenet, amikor a program eléri ezt a parancsot. Az lizent
stilusa kivalaszthatd, a szoveg maga pedig megadhat6 a képerny6n megjelend billentylzettel. A
robot arra var, hogy a felhasznalé/kezel6 megnyomja az "OK" gombot a felugré lizenet alatt,
miel&tt folytatna a programot. Ha a "Program végrehajtasanak leallitasa" elemet valasztja, a
robot programja ennél am felugré izenetnél leall.

Megjegyzés: Az Gizenetek legfeljebb 255 karakterre korlatozottak.
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R
UNIVERSAL ROBOTS

21. Program lap

21.10.11. Leallit

& Fajl

rProgram rﬁ;\TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |

06:05:40

ccce @

=| &
=névtelen=

l/Parancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

T Utpont_I
W Move/
o (tpont_2
= Beallitas
" Raklap
W Mintazat
¢ ¥ PalletSequence
o Megkdzelites_1
o PatternPoint_1
= Bedllitas
= Varakozas
o Kilgpes_1
’» Lehalmozas
0 StartPos_1
¢V Irany
@ FromPos_1
o ToPos_1
¢ ¥ ValogatasSorreng
o StackPos_2
= Besliitas
= Varakozas
o Kilgpeés 2
= Varakozas
¥ Mappa
= < ress
zZés

=u

= Megjeqy

= Leallit

] i ]

Leallit

A program végrehajtasa ennél a pontnal megall.

Sl > |

o Szimulacio
o Valadi robot

1] ] ety ——n

A program végrehajtasa ennél a pontnal megall.

€ Elozd || Tovabb B
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(R
21. Program lap UNIVERSAL ROBOTS

21.10.12. Megjegyzés

& Fajl 06:05:39 CCCC 0
rProgram rA;\TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |

DU [ Parancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |
[V Mave] -
o Utpont_1 — . .
7 Move) Megjegyzes
o Utpont_2
= Beallitas
7> Raklap - . .
W Mintazat jon meg megjegyzest:
¢ W PalletSequence |
o Megkdzelites_1
o PatternPoint_1 |~
= Bedllitas
= Varakozas
© Kilepes_1
% Lehalmozas
0 StartPos_1
=W Irany
o FromPos_1
o ToPos_1
¢ W ValogatasSorrendg
o StackPos_2
= Bedllitas
= Varakozas
o Kilépés_2
= Varakozas
¥ Mappa
= <(res= |
= Megjegyzes |
] Il v

R« <>
@ eimuich — [qiT> TorT ety ——raon [ | |

Lehet6séget ad a programozoénak, hogy szévegvonalat adjon a programhoz. Ez a szGvegvonal nhem
csinal semmit a program végrehajtasa alatt.
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R
UNIVERSAL ROBOTS

21. Program lap

21.10.13. Mappa

& Fajl

06:05:39

rProgram rﬁ_\TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |

ccce @

=| &
=névtelen=

rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

Robotprogram
¥ Move)
o (Jtpont_1
T Move)
o (tpont_2
= Beallitas
7o Raklap
V Mintazat
¢ ¥ PalletSequence
o Megkdzelites_1
o PatternPoint_1
= Besliitas
= Varakozas
o Kilgpes_1
% Lehalmozas
o StartPos_1
¢V Irany
@ FromPos_1
@ ToPos_1
¢ V¥ ValogatasSorrend
o StackPos_2
= Bealiitas
= Varakozas
o Kilepes 2
= Varakozas
% Mappa

-

[Tl i ]

Mappa

Egy mappa egyszerlen programsorok gyljteménye.

Adjon meg a programfaban megjelenitendd szdveget:

Mappa

[] Programfa mappa elrejtése

Sl <>

0 Szimulacio
o Valodi robot

1] ] ety ——n

| € Elozd || Tovabb B |

A Mappa parancs egy program bizonyos részeinek rendezésére és cimkézésére, a programfa
takaritasara és a program olvashatésaganak és navigalhatésaganak megkonnyitésére szolgal.

A Mappa nincs hatassal a programra és annak végrehajtasara.
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21. Program lap UNIVERSAL ROBOTS

21.11. Haladd program csomoépontok

21.11.1. Hurok

& Fajl 06:05:41 CCCC O
fProgram r&TeIepités r Mozgas r 110 r Naplo |
=névtelen= 1/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
¥ WV Falletseguence a
o Megkdzelites 1| |
o PatternPoint_1 H uro k
= Beallitas
= Varakozas ; ; ;
o Kilépés 1 ||| Walassza ki, hanyszor kellene a programot végrehajtani ebben a
%, Lehalmozas hurokban.
o StartPos_1
¢ W Irany
® FromPos_1 o Mindig hurok
@ ToPos_1
¢ 7 ValogatasSorrend (@ Hurok X-szer:
@ StackPos_2 _ . . . .
= Beslitss =3 Hurokszam Waltozo neve
o Kilepes_2 -
= Varakozas G Hurok, amikor a kifejezés lgaz
= Leallit O
= Eldugras
= iddzitd_1
V Movel
¢V Irany: Alap X+
= Eddlig
W Hurok -
| I [»]
Q] <> |
Szimulacio -
@ = DIt [ ciozo || tovabb |
o Valodi robot

Hurkolja a hattér programparancsokat. A kivalasztastdl fliggéen a hattér programparancsok vagy
végtelendl hurkoltak, bizonyos szamszor vagy amint az adott koriilmény valos. Amikor megadott

alkalommal hajt végre egy ciklust, egy erre a célra szolgdlé hurokvaltozé (a fenti képernydképen

loop 1)jon létre, amely a hurkon beliili a kifejezésben haszndlhaté. A hurokvéltoz6 0 értéktél N
-1 értékig szamol.

Amikor a hurokban egy kifejezést végfeltételként hasznalunk, a PolyScope felajanlja a kifejezés
folyamatos kiértékelésének lehetéségét, igy a ,hurok” nem csak minden egyes iteracio utan,
hanem barmikor megszakithat6 a végrehajtasa soran.

21.11.2. Ha

AzIf and If...Else utasitasok megvaltoztatjak a robot viselkedését az érzékel6 bemenetek
vagy a valtozé értékek alapjan.
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I
UNIVERSAL ROBOTS

21. Program lap

@ Fajl

fProgram [ 4 Telepités | Mozgas [ /0 | Naplé |

06:05:44

cccec @

=| &
=névtelen=

U StartFos_L

9V Irany
o FromPos_1
o ToPos_1

¢ ¥V ValogatasSorre
o StackPos_2
= Beallitas

= Varakozas
o Kilépes 2
= Varakozas

= Ledllit
= Eldugras
= jddzitd_1
BV Moval
& W irany: Alap X+
= Eddig
¥ Hurck

=

= <jres=
& Parancssor
=var_2=2 *force()
P Hivas- Alprogram_1
bW Ha ..

Al'program- 1

< i [ 1]

-

sl <>

l/Parancs | Grafika | szerkezet | valtozok |

Ha

Az adott szenzor bemenete vagy programvaltozs allapotatdl flggéen a kovetkezd sorokat

végrehaijtjak.

Ha

[1Ellendrizze a kifejezést folyamatosan

| Elself hozzaadasa || Elself eltavolitasa |

| Még hozzaadasa |

0 Szimulacio
o Valédi robot

IE”EHE”:I Sebesség =—1_N00%

| 4@ Elozb || Tovabb B |

Valasszon feltételeket a Kifejezés-szerkeszt6ben, amelyek kifejezéseket alkotnak az T £
statement. If a condition is evaluated as True, the statements within this If command are
executed. An If statement can have only one E1se statement. Use Add ElseIf and Remove
ElseIf to add and remove Elself expressions.
Select Check Expression Continuouslytoallow If, ElseIf and Loop statements to be
evaluated while the contained lines are executed. If an expression inside an If statement is

evaluated as False, the E1seIf or Else utasitas alkalmazasaval.

MEGJEGYZES

Ha vannak Utpontok egy Ha kifejezésen beliil vagy egy Hurok kifejezésen beliil a
Kifejezés folyamatos ellenérzése opcidval, hozzaadhat egy stopj() vagy egy stopl
() parancsot a kifejezés utan, hogy finoman lassitsa a robotkart. Ez egyarant
érvényes a Ha és Hurok parancsokra (Iasd 21.11.1. Hurok on the previous page

szakasz).
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(R
21. Program lap UNIVERSAL ROBOTS

21.11.3. Alprogram

& Fajl 06:05:43 CCCC 0
rProgram rA;\TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |

=névtelen= 1/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
T StartFos I =
¢V Iran . -
cromros1 | | Alprogram 1 Atnevezes |
o ToPos_1 Egy alprogram mutathat egy fajlra a lemezen vagy azt tartalmazhatja ez a
¢V ValogatasSorr: program.
o StackPos_2
= Beallitas
= Varakozas
o Kilepes 2
= Varakozas
¥ Mappa
= =jres=> Fajl betoltese
= Megjegyzes
= Lealli
= Eldugras
= jddzitd_1
WV Movel
¢V irany: Alap X+
= Eddig
W Hurok
= <(res=
[ Parancssor
=var_2:=2 *force() ||
P Hivas- Alprogram_1
¢V Ha ..
= <ures=> _— Tartsa naprakészen az alprogram fajljat ezel a programmal
}Eﬂmmgram 1 B3 - : o ! o
< il [ T»l [] Alprogram fa elrejtése

R« <>
@ eimuich — [qiT> TorT ety ——raon [ | |

Egy alprogram megtart programrészeket, melyek tobb helyen sziikségesek. Egy alprogram lehet
kulon fajl a lemezen, és elrejthetd is, hogy megvédjék az alprogram véletlen mddositasaitdl.

Alprogram-fajl

<Nincs fajl kivalasztva=

-0

-

-

| Alprogram mentése || Alprogram térlése
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R
UNIVERSAL ROBOTS

21. Program lap

Alprogram hivasa

@ Fajl

06:05:44

l/Program | i Telepités | Mozgas | 110 | Naplo |

cccc @

= s
[ <névtelen=

l/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok

U GtartPos_1
& ¥ irany
o FromPos_1
o ToPos_1
¢ ¥V ValogatasSorre
o StackPos_2
= Beallitas
= Varakozas
o Kilepes_2
= Varakozas

= Leallit

= Eldugras
= jddzitd_1
V Movel
¢V irany: Alap X+
= Fddig

W Hurok

= <iress>
B Parancssor
=yar_2:=2 * forcel)
P Hivas- Alprogram_1
BV Ha ..

= <lires=>

=

=

Alprogram_1

] Il

-

[ 1]

Alrutin hivasa

|Alprogram_l |v|

S| <> |

Valasza ki, melyik alrutint hivja be ennél a pontnal a program végrehajtasakor.

0 Szimulacio
o Valddi robot

IE”E”E”:I Sebesség =—=—=L_N00%

| 4 Elozo || Tovabb = |

Alprogram hivasa futtatja a programsort az alprogramban, majd visszatér a kdvetkezd sorhoz.
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(R
21. Program lap UNIVERSAL ROBOTS

21.11.4. Kijel6lés

& Fajl 06:05:43 CCCC 0
rProgram rﬁ_\TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |

=névtelen= 1/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
= Bealtas -
= \Varakozas an e N ——
o Kildpés_1 Ku elolées Forras |Kifejezés | v |
Yo Lehalmozas Kijeldli a kivalasztott valtozot a kifejezes értékével.
0 StartPos_1
¢V Irany
o Frompos_1 valtozo Kifejezés
a ToPos_1 - |
¢V ValogatasSorreng var_2 v | = 2 *force()
© StackPos_2 ;
= Bedllitas
= Varakozas
© Kilépés 2
= Varakozas
WV Mappa
L= =

=k

= Meg
= Leallit
= Eldugras
= iddzitd_1
¥V Movel
¢V Irany: Alap X+ | —
= Fddig

W Hurok

= =lUres=

E Parancssor

= var 2:=2 *force() Z

] Il ]

Qe <> |

@ simisss [ qqTo o] ey ——or [ s oo |

Ertékeket rendel valtozékhoz. A valtozé értéke a Kifejezés-szerkesztében létrehozott kifejezések
eredménye lehet (lasd 21.3. Kifejezésszerkeszt6 on page122 szakasz).

Ezenkivil kérheti a valtozo értékét egy kezel6tdl is. Ha kezel6tél kér értéket, megjelenithet6 egy
kezel&i Gzenet a bemeneti adat érvényesitéséhez gyakori valtozétipusok ellenében.
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R
UNIVERSAL ROBOTS

21. Program lap

21.11.5. Parancssor

A Parancs alatti legordiilé lista a kovetkez6 lehetéségeket kinalja:

& Fajl

rProgram rﬁ-.TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |

ccce @

=| &
=névtelen=

rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

o FatternPoint_I
= Bealiitas
= Varakozas
o Kilepes_1
Yo Lehalmozas
0 StartPos_1
¢ W Irany
@ FromPos_1
a ToPos_1
¢ W ValogatasSorrend
© StackPos_2
= Beallitas
= Varakozas
o Kilepes_2
= Varakozas
V Mappa

= Lellit
= Eldugras
= iddzitd_1
¥V Movel
¢ W Irany: Alap X+
= Fddig
W Hurok
=2 < a5

[E Parancssar

-

] i ]

Parancssor kodja

Alabb megadhat széveget, amelyet parancssorkédként a URController végrehaijt,

o [

Sl <>

GSzimuIécié
Seh & 1—0
@ vaiairoser (][] ] sebeceeg

| € Elozd || Tovabb B

+ A Sor elem arra szolgal, hogy egyetlen sornyi URscript programkddot irjunk az Expression

Editor segitségével 21.3. Kifejezésszerkeszt6 on page122)

« A Fajl elem arra szolgal, hogy URscript parancsfajlokat irjunk, szerkessziink vagy

betoltsiink.

Az URscript parancsfajlok irdsdra vonatkozo utasitasokat a Parancsfdjl (Script) kézikonyvben

taldl a tdmogatasi webhelyen (http://www.universal-robots.com/support).

A URScript fajlban megadott fliggvények és valtozok hasznalatra elérheték a programban a
PolyScope-ban.
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21. Program lap

I
UNIVERSAL ROBOTS

& Fajl

21.11.6. Esemény

rProgram rﬁ-.TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |

06:05:56 CCCC O

=| &
=névtelen=

rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

§ v Mappa

= Ledllit
= Eldugras
= jddzitd_1
9V Movel
¢ W irany: Alap X+
= Eddig
¢V Hurok
= <=(jres=
[ Parancssor
=vyar_2:=2 *force()

¢V Ha.
@ = Raklap
V Mintazat
¢ W PalletSequenc
o Megkdzelite
o PatternPoin
= Beallitas
= Varakozas
o Kilépes_3
[P Alprogram_1
= ) =

3 Eaiemen-jlr

P Hivas- Alprogram_I—

Esemény

sorokat végrehajtjak.

Egy Esemény hasonld egy Megszakitdshoz, azonban egy eseményben a féprogram
végrehajtasa folytatddik, amig az eseménykdd végrehajtasa alatt van. Amig az
esemény végrehajtasa alatt van, 0j eseményeknek nincs hatasuk.

£z adott szenzor bemenete vagy programvaltozd allapotatdl fliggben a kivetkezd

[«] Il [ Tl

Sl <>

G Szimulacio
o Valodi robot

1] ] ety ——n

| € Elozd || Tovabb B |

Esemény hasznalhat6 egy bemeneti jel figyelésére, és néhany mivelet elvégzésére vagy valtozo
beallitasara, amikor a bemeneti jel magas. Példaul abban az esetben, amikor egy kimeneti jel
magas lesz, az esemény program varhat 200 ms-ig, majd visszaall ismét alacsonyra. Ez a f§
programkddot sokkal egyszerlibbé teheti abban az esetben, amikor egy kiilsé gép elinditasa
emelkedd oldalon torténik, és nem magas bemeneti szinten. Az események ellenérzésére
minden vezérlési ciklusban egyszer keriil sor (2 ms) .
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R
UNIVERSAL ROBOTS

21. Program lap

21.11.7. Szal

& Fajl

06:05:56

rProgram rﬁ_\TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |

ccce @

=| &
=névtelen=

rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

=Meg|egyzes
= Lealli
= Eldugras
= jddzitd_1
WV Movel
¢V irany: Alap X+
= Eddig
W Hurok
= <lres=
[ Parancssor
=var_2:=2 *force()
P Hivas- Alprogram_1

¢V Ha ..

= <Uress>

¢ < Raklap

WV Mintazat
¢ ¥ PalletSequenc|
o Megkdzelite
o PatternPoin

[ Alprogram_1

= =uUres=

= Beallitas
= Varakozas
o Kilépes 3

Szal

Egy végrehajtasi szal egy parhuzamos program, amely a fé program mentén fut, Egy
végrehajtas szal végrehajthat I/O-t, varhat jelekre és beallithat valtozokat,

Hasznos mas gépek kontrollalasara, amig a robot fut.

& Esemény
= <(jres= |
?l Szal 1 | > | Hurkok criakké
[ i [¥]
_____ [ Program végrehajtasanak kivetése
Q] <> |
0 Szimulacio

o Valodi robot

1] ] ety ——n

| € Elozd || Tovabb B |

A végrehajtasi szal a robot programmal parhuzamos folyamat. Egy végrehajtasi szal egy kiils6
gép kontrollalasra hasznalhatd a robotkartol fliggetlenil. Egy végrehajtasi szal kommunikal a
robot programjaval valtozokkal és kimeneti jelekkel.
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(R
21. Program lap UNIVERSAL ROBOTS

21.11.8. Valtas

& Fajl 06:06:00 CCCC O
rProgram rLTelepités r Mozgas r [1{e] r MNaplo |
=névtelen= 1/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
= Inic. valtoz... -
W Robotprogram 4 2
V Valtas ... Valtas
7 Movef
v @ Utpont_1 Hasznalhat kapcsold allitast, hogy a program folyasat kontrollélja, Ezek
? Move/ =—| lecserélik a komplex Ha...Ha még allitdsckat, és a kifejezéséhez
o Utpont_2 értéktartomanyokat tesztelhet,
= Beallitas

9= Raklap
¢ ¥V Mintazat: Neg)
o sarokl_1
o sarok2_1 Valtas
o sarok3_1
o sarok4_1
¢ W PalletSequenc
o Megkdzelité
@ PatternPoin
= Beasllitas
= Varakozas

o Kilepes_1
¢ o= Lehalmozas Eset
o StartPos 1
-V Irany
© FromPos_1 | = | Eset [iincs kielslés ~|
o ToPos_1
¢V ValogatasSorm—

o StarkPng 2| ¥ |
[ Il [ Tr]

R« <>
Gemsics —iqallp B[] s o s Lo |

A Kapcsolo6 eset konstrukcidé hatasaraa robot viselkedése az érzékel6 bemené jelek vagy valtozé
értékek alapjan modosulhat. Hasznalja a Kifejezés szerkeszt6t az alapfeltétel leirdsara, és
hatarozzon meg olyan eseteket, amelyekben a robotnak e megadott switch. If the condition is
evaluated to match one of the cases, the lines inside the Case are executed. If a Default
Case al-parancsaira kell tovabblépni, majd a sorok végrehajtasara csak akkor kertil sor, ha nem
talal mas egyezd esetet.

[] Alapértelmezett eset

Mindegyik Sswitch can have several Cases and one Default Case. Switches can only have
one instance of any Case values defined. Cases can be added using the buttons on the screen.
A Case parancs eltavolithato a képerny6rél ehhez a kapcsoléhoz.
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R
UNIVERSAL ROBOTS

21. Program lap

21.11.9. 1d6zit6

& Fajl

rProgram rﬁ_\TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |

06:05:40

ccce @

=| &
=névtelen=

rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

T UTpont_2
= Beallitas
7o Raklap
V Mintazat
¢ ¥ PalletSequence
o Megkdzelites_1
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Egy Id6zit6 méri annak az id6nek a hosszat, amelyik a program specifikus részének futasa alatt
telik el. EQy programvaltozé tartalmazza az id6zit6 inditdsa 6ta eltelt id6t, és ez lathato a
Valtozok fiilon és a Futtatas filon.

| € Elozd || Tovabb B |

UR16e

160

Felhasznaldi kézikonyv



(R
21. Program lap UNIVERSAL ROBOTS

21.11.10. Kezddlap
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A Kezddlap csomopont illesztési szogeket hasznal a robot elére meghatarozott Kezdéhelyzetbe
mozgatasahoz. Biztonsagos kezdéhelyzetként van meghatarozva, a Kezdélap csomdpont
Kezdélap (Biztonsdag) pontként jelenik meg a Programfan. Ha a Kezd6helyzet a Biztonsdggal
szinkronizalva kivil esik azon, akkor a csomdpont nincs meghatarozva.

21.12. Sablonok

21.12.1. Palettazé

A raklapozas egy sablon, hogy kdnnyen programozzak a raklapozasi és raklaproél lepakolasi
feladatokat, az alkatrészek felszedését és lerakasat (azaz a talcéakrol, szerelvényekrdl stb.), és
elvégeztessék a robottal az ismételhet6 muveleteket kiilonb6zé tételekre tobb rétegben,
kilonbdzé mintazattal. Létrehozhat kiilonb6z6 mintazatokat, és alkalmazhatja azokat adott
rétegeken. Elvalasztét is elhelyezhet minden réteg kozott (Iasd Elvélasztd hozzdadasa a rétegek
kozé a Raklapozas sorrendben on page165). Tovdbbd haszndlhatja a Raklap tulajdonsdgai koziil a
Jellemzdket, hogy kdnnyen beadllitsa a raklap helyét. Tobbet tudhat meg a Funkcidkrol itt: 22.17.
Funkciok on page208. Kovesse alabb a Raklapozasi program létrehozasa fejezetet a Raklapozas
sablon hasznalatahoz.
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Raklapozasi program létrehozasa
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Dontse el, hogy szeretne-e egy Funkciét betanitani (Iasd: 22.17. Funkcidk on page208), vagy
egy Bazist hasznalni referencia sikként.

A Program fiilon, a Sablonok alatt koppintson a Raklapozas elemre.

A Raklapozas képerny6n valasszon egyet az alabbi miveletek koziil, a kivant mdvelettdl
fligg6en.

1. Valassza a Raklapozas elemet a munkadarabok raklapra rendezéshez.
2. Vdlassza a Raklap kirakasa elemet a munkadarabok kirakdasahoz a raklapral.

A Raklap tulajdonsagai elem alatt adja meg programjahoz a kovetkezéket: Név, Funkcid
(lasd 1. 1épés), Targy magassaga és Tételszamlalé neve. Jeldlje be az Utolsé tétel
helyének megjegyzése jeldl6négyzetet, ha azt akarja, hogy a robot annal a tételnél kezdje
Ujra, amelyet a ledllitaskor kezelt.

A Raklapozas képerny6n, a Miiveletek alatt adjon hozza tovabbi, a raklapozasi szekvencia
el6tt vagy utan elvégzendd miveleteket az alabbiak kivalasztasaval:

1. Miivelet hozzaadasa raklapozas el6tt: Ezeket a mUveleteket a raklapozas
megkezdése el6tt hajtjak végre.

2. Miivelet hozzaadasa raklapozas utan: Ezeket a miiveleteket a raklapozas
megkezdése utan hajtjak végre.

A Programfan érintse meg a Mintazat csomopontot, hogy mintazatokat rendeljen hozza
rétegeihez. A kovetkez6 tipusi mintakat hozhatja Iétre: vonal, racs vagy szabdlytalan (Iasd
az aldbbi abrat). Ezen a képernyén kivalaszthatja, hogy szeretne-e elvalasztét elhelyezni a
rétegek kozott (lasd: Elvalaszté hozzaadasa a rétegek kozé a Raklapozas sorrendben on
page165).
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7. Erintse meg a mintazat csoméponto(ka)t a programfan, hogy megtanitsa a robotnak a
rétegspecifikus pozicidkat (pl. kezdé-/befejezd pontok, rdcssarkok és/vagy tételek szama).
A betanitasi utasitasokat lasd itt: 21.10.1. Mozgas on page128. Az 6sszes poziciot a raklap
aljanal kell tanitani. Mintazat masolasahoz érintse meg a Mintazat masolasa gombot a
masolandd Mintazat csomopont képernydn.

Sor A poziciok betanitasahoz valassza ki az egyes tételeket a
programfaban:

'r + Startltem1
' + Endltem1
Szurja be a tételek szamat a szekvenciajaba a képerny6 aljan talalhato

Tételek szovegdoboz segitségével.

Racs A poziciok betanitasahoz valassza ki az egyes tételeket a
programfaban:

« Cornerltem1

ﬁ + Cornerltem?2
+ Cornerltem3
+ Cornerltem4

lllessze be a sorok és oszlopok szamat a megfelel6 szévegdobozba,
hogy beadllitsa a mintazat méreteit.

Szabalytalan A poziciok betanitdsahoz valassza ki az egyes tételeket a
programfaban:

+ ltem1

ﬁ * [tem?2

+ Item3

Erintse meg a Tétel hozzaadasa elemet egy Uj tétel hozzdaddsahoz és
azonositasahoz a szekvenciaban.

8. A Programfan érintse meg a Rétegek csomédpontot a rétegek konfiguralasahoz raklapozasi
szekvencigjaban. Hasznalja a Mintazat kivalasztasa legordiil6 menit a mintazat
kivalasztasahoz mindegyik réteghez. Koppintson a Réteg hozzaadasa gombra tovabbi
rétegek hozzdadasahoz a programjaban. A rétegeket megfelel sorrendben kell hozzaadni,
mivel azok kés6ébb nem rendezheték at.

9. A programfan koppintson a Mindegyik tételnél csomdpontra. Valassza az alapértelmezett
opcio6 hasznalatdhoz a (A) Minden tételnél varazslé vagy (B) Manualis konfiguralds minden
tételnél lehet6séget. Az adott opcidkhoz tartozé utasitasok alabb talalhatok.

(A) Minden tételnél varazslo

A Minden tételnél varazslé segit meghatarozni az adott tételnél egy raklapon elvégzenddé
mUveleteket, példaul a referenciapontot, a Megkdzelitési utpontot, a ToolActionPoint Utpontot és
a Kilépési tGtpontot (melyek az aldbbi tablazatban keriilnek leirdsra). Az egyes elemek
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megkozelitési és kilépési Utpontjai megbrzik azonos tajolasukat és iranyukat attdl fliggetlendl,
hogy az elemek tajolasa eltérd lehet.

1.
2.
3.

Koppintson a Minden tételnél csomopontra a programfan.
A Minden tételnél képernyén koppintson a Kovetkezdelemre.

Koppintson a Mozgatas ide gombra. Ezutan tartsa lenyomva az Auto gombot, vagy
haszndlja a Kézi gombot a robot tovabbitasahoz a referencia pontba. Koppintson a
Folytatdas gombra. Koppintson a Kovetkez6 elemre.

Erintse meg a Utpont megadasa elemet a megkdézelités Gtpont betanitasahoz (lasd
21.10.1. Mozgas on page128). Koppintson a Kovetkez6 elemre.

Ismételje meg a 3. |épést.

Koppintson a Utpont megadasa elemre a kilépési Utpont betanitasahoz (lasd 21.10.1.
Mozgas on page128). Koppintson a Kovetkez6 elemre.

Koppintson a Befejezés elemre.

Most hozzaadhatja a megfelel fogd miuiveleti csomdpontokat az EszkzmUvelet mappaban
a Programfaban.

Szerszam-miivelet utpont: Az a hely és pozicid, amelyben a robotnak kell
lennie minden egy réteg minden elemén végrehajtandé miveletet soran.
Alapértelmezésként a ToolActionPoint Gtpont a Referenciapont, de
szerkeszthetd a Programfaban, ha megérinti a ToolActionPoint utpont

N csomopontot. A varazslé hasznalatakor a Referenciapont az elsé pozicié az

elsé meghatdrozott rétegben a raklapon. A Referenciapont hasznalatos a
robot esetében a Megkdzelitési utpont, a ToolActionPoint utpont és a Kilépési

ToolActionPoint Utpont megtanitasara az adott tételhez egy rétegben.

L |

Megkozelitési utpont: Az az litkozésmentes pozicié és irany, amelyet a
robotnak kell felvennie egy munkadarab megkozelitésekor egy rétegben.

Megkozelités

Szerszam-miivelet: Az a m(velet, amelyet a robot szerelvényének kell

g végrehajtani minden egyes elemen.

."I

Eszkozmlivelet
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T P\I Kilépési utpont: Az a pozicié és irdany, amelyet a robotnak kell felvennie
S tavolodaskor egy munkadarabtdl egy rétegben.
Kilépés

(B) Manualis konfiguralas
1. Koppintson a Minden tételnél csomdpontra a programfan.

2. A Minden elemnél kezd6képerny6n érintse meg a Kézi konfiguralas elemet.

3. A legérdiil6 meniikben vélasszon egy Mintazatot és egy Referenciapont tételt. Erintse meg
a Haszndlja ezt a Referenciapontot gombot a referenciapont beallitasahoz.

4. Mozgassa a robotot a referenciapontra ugy, hogy rakoppint a Mozgatas ide elemre.

5. Erintse meg a Megkdzelitési csomdpontot a Programfan a megkozelitési Gtpont
betanitdsahoz (14sd:21.10.1. Mozgas on page128). A megkozelitési utpontok megérzik
azonos tajolasukat és irdnyukat attdl fliggetlendil, hogy az elemek tajolasa eltérd lehet.

6. Erintse meg a Minden tételnél csomédpontot a Programfan. Ismételje meg a 4. |épést.

7. Erintse meg a Kilépés csomépontot a Programfan, hogy megtanitsa a robotnak a Kilépési
Gtpontot (Idsd 21.10.1. Mozgés on page128).

8. Most hozzaadhatja a megfelel6 fogd muveleti csomdpontokat az Eszk6zmivelet mappdaban
a Programfaban.

Elvalaszt6 hozzaadasa a rétegek kozé a Raklapozas sorrendben

Elvalasztdk, példaul papir vagy polisztirolhab helyezhet6 a rétegek kozé a raklapozasi sorrendben.
Elvalaszték hozzaadasahoz a rétrgek kdzé kovesse az alabbi utasitasokat:

1. A Programfan valassza ki a Mintazatok csomodpontot.

2. A Mintazatok képerny6n valassza az elvalasztét, és hatarozza meg a magassagot az
Elvalaszté magassaga szovegdoboz alkalmazdasaval. Ha nincs meghatarozva a magassag,
a program nem fog futni.
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3.

Valassza a Rétegek lehetdséget a programfan. A Rétegek képernyén valassza ki, hogy
melyik rétegek kbzé szeretné tenni az elvalasztokat (az elvalasztékat automatikusan
elhelyezik az adott rétegek kozé).

Koppintson az Elvalasztél csomédpontra a programfan. Koppintson az Elvalaszté beallitasa
elemre az elvalaszt6 helyzetének betanitasahoz.

Vélasszon az alapértelmezett opciok koziil: (A) Elvalaszté varazslé vagy (B) Az elvalaszto
manualis konfigurdlasa sorrendet. Az adott opcidkhoz tartoz6 utasitasok alabb talalhatok.

Amikor a varazslo befejezte vagy kilép a varazslobdl, megjelenik egy sablon a programfaban az
Elvalaszté miiveletelem alatt. Az Eszk6zm(ivelet mappan tul az Elvalaszté mivelet csomodpont
alatt valaszthat az alabbi mappak kozil egyet:

+ Elvalaszt6 felvétele szolgal annak a programozdasara, hogy a robot elvalasztékat vegyen fel

raklapozashoz

Elvalaszto leejtése az elvalasztok leejtéséhez raklap-kirakodasnal

(A) Elvalasztoé varazslé

Koppintson az Elvalasztél miivelet csomdpontra a programfan.
Az Elvalaszté muvelet képernydn érintse meg a Kovetkezo elemet.

Erintse meg aMozgatas ide gombot, és tartsa lenyomva az Automatikus gombot, vagy
haszndlja a Kézi gomb a robot tovabbitasahoz az elvalaszt6 pontba. Koppintson a
Folytatas gombra. Koppintson a Kovetkez6 elemre.

Erintse meg a Utpont megadasa elemet a megkézelités utpont betanitasahoz (1asd
21.10.1. Mozgas on page128). Koppintson a Kovetkez6 elemre.

Ismételje meg a 3. 1épést.

Koppintson a Utpont megadasa elemre a kilépési Utpont betanitasahoz (Iasd 21.10.1.
Mozgés on page128). Koppintson a Kovetkez6 elemre.

Koppintson a Befejezés elemre.

Most hozzaadhatja a megfelelé miiveleti csomodpontokat az Elvalasztd felvétel, Elvalasztd
leejtése és az Eszkdozmlivelet mappakban a Programfaban.

(B) Manualis konfiguralas

Koppintson az Elvalasztél miivelet csomopontra a programfan.

2. A Elvalaszté miivelet kezd6képernyén érintse meg a Kézi konfiguralas elemet.

3. Mozgassa a robotot az Elvalaszt6 pontra ugy, hogy rakoppint a Mozgatas ielvalaszt6 pontra
elemre.

4. Erintse meg a Megkozelitési csomépontot a Programfan a megkdzelitési Gtpont
betanitasahoz (I14sd:21.10.1. Mozgas on page128).

5. Erintse meg az Elvalasztasi miivelet csomépontot a Programfan. Ismételje meg a 3. 1épést.

6. Erintse meg a Kilépés csomdpontot a Programfan, hogy megtanitsa a robotnak a Kilépési
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Utpontot (Iasd 21.10.1. Mozgéas on page128).

7. Most hozzaadhatja a megfeleld miveleti csomopontokat az Elvalaszto felvétel, Elvalaszto
leejtése és az Eszkdozmiivelet mappakban a Programfaban.

Raklapozasi program testre szabasanak lehetoségei

A kovetkezb&képpen szabhatja testre a raklapozasi programjat:

+ Ha a raklapot azutan kell igazitani vagy athelyezni, hogy mar Iétrehozott egy raklapozasi
programot, akkor Onnek csak Ujra be kell tanitani a raklap tulajdonséagot (lasd 22.17.
Funkciok on page208), mivel a raklapozasi szekvencia a Funkciéhoz viszonyitva rogzitett.
Tehat az 6sszes egyéb programkomponens automatikusan beallitasra keril az Gjonnan
tanitott poziciéhoz.

+ Szerkesztheti a mozgatas parancsok tulajdonsdgait (lasd 21.10.1. Mozgas on page128).
- Vdltoztathatja a sebességeket és atmeneti sugarakat (lasd 21.10.1. Mozgéas on page128).

+ Hozzaadhat mas program csomopontokat a Minden tételnél sorrendhez vagy az
Elvalasztasi muivelet sorrendhez.

21.12.2. Keresés

A keresés funkcio egy érzékel6t hasznal, hogy meghatdrozza, amikor a helyes helyzetet eléri a
megfogashoz vagy a tétel leejtéséhez. Az érzékel6 lehet nyomdgombos kapcsolg,
nyomasérzékeld vagy kapacitiv érzékeld. Ezt a funkcid a tételhalmokon torténé munkahoz késziilt
kilonbozé tételvastagsagokkal, vagy ahol a tételek pontos helyzetei nem ismertek vagy tul nehéz
programozni.

= |[i Y [i

Egy keresési mivelet programozasakor a rakas kezeléséhez meg kell hatarozni a kezdépontot, a
rakas iranyat és a a rakas elemeinek vastagsagat.

Ennek tetején meg kell hatarozni azt az allapotot, amikor a kvetkezd halomhelyzetet eléri, és egy
specialis programsorrendet, melyet az egyes halomhelyzeteknél elvégeznek. A sebességet és
gyorsulasokat szintén meg kell adni a halommdveletbe bevont mozgashoz.
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Kereseési tipus kivalasztasa

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

Walasszon a halmozas és lehalmozas kozitt

Halmozas Lehalmozas

oy i Ti
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o Valddi robot
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Rakasolaskor a robotkar kiindulasi helyzetbe mozog, majd ellenkezé iranyban haladva keresi a
kovetkez6 rakas- poziciot. Amikor a koriilmény kielégit6, a robot emlékszik a helyzetre, és elvégzi
a specialis sorrendet. A kdvetkez6 id6korben a robot elkezdi a keresést a megjegyzett helyzettdl,
Iépésenként a tétel vastagsdga szerint, az irdnyba. A halmozas akkor fejezédik be, amikor a
halom magassaga nagyobb néhany meghatarozott szamnal, vagy amikor egy érzékeld jelez.
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Leemeléskor a robotkar a kiindulasi helyzetbdl adott iranyba mozogva keresi a kovetkezé elemet.
A képerny6n a korilmény meghatarozza, amikor eléri a kovetkez6 tételt. Amikor a koriilmény
kielégitd, a robot emlékszik a helyzetre, és elvégzi a specidlis sorrendet. A kdvetkezd id6korben a
robot elkezdi a keresést a megjegyzett helyzettdl, Iépésenként a tétel vastagsaga szerint, az
iranyba.

Kiindulasi helyzet

A kiindulasi helyzet az, ahol a halmozasi mtivelet kezdédik. Ha a kiindulasi helyzetet kihagyja,
akkor a rakas a robotkar aktualis helyzeténél kezdédik.
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Irany
Az irany a két Utpont TCP-jének helyzete kozétti vonal adja meg.
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Az iranyt két helyzet adja meg, és azt az elsé6 helyzetld TCP és a masodik helyzetli TCP kdzotti
helyzetkiilonbségként szamitjak ki.
Megjegyzés: Egy irany nem foglalkozik a pontok tajolasaval.

Kovetkez6 halmozasi helyzet kifejezése

A robotkar az iranyvektor mentén mozog, mikozben folyamatosan értékjeli, hogy a kdvetkezé
halom helyzetét elérte-e. Amikor a kifejezést szamitott értéke True, a specialis szekvenciat
hajtja végre.

“BeforeStart”

Az opciondlis BeforeStart szekvenciat kozvetlenil a mlvelet megkezdése el6tt futtatjak. Ez
hasznalhat6 a kész jelek varasahoz.

“AfterEnd”

Az opciondlis AfterEnd szekvenciat a muivelet befejezésekor futtatjak. Ez hasznalhaté a
jelszallité mozgashoz, hogy elinduljon, el6készitve a kovetkez6 halmot.
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Sorrend felvétele/elhelyezése

A felszedés/elhelyezés egy specialis program-szekvencia, melyet a Raklap mvelethez
hasonl6an minden rakasolasi poziciéban elvégez a rendszer.

21.12.3. Er6

A robot munkaterében az Er6 mod elem engedélyezi a megfelelséget és erét a kivalasztando
tengelyen. A robotkarnak az Eré parancs hatasa alatt végzett minden mozgatasaEré6 modban
torténik. Amikor a robotkar Eré6 médban mozog, akkor egy vagy tobb tengelyt lehet kivalasztani,
ahol a robotkar konformitasa megfelel. A robotkar megfelel a kdrnyezetnek egy megfelel6 tengely
mentén. Ez azt jelenti, hogy a robotkar automatikusan beallitja a helyzetét, hogy elérje a kivant
er6t. Az is lehetséges, hogy a robotkar maga alkalmazzon er6t a kdrnyezetére, pl. munkadarabra.

Az Eré méd olyan alkalmazasokhoz illik, ahol nem fontos az aktudlis TCP helyzete az el6re
meghatarozott tengely mentén, de ehelyett egy kell6 er6 sziikséges ezen tengely mentén. Példaul
ha a robot TCP-t gorbe feliileten gurul, akkor tol vagy huz kell egy munkadarabot. Az Er6 méd
tamogatja bizonyos nyomatékok alkalmazasat el6re meghatarozott tengelyek kordl is.
Megjegyzés: ha nincs akadaly a tengelyen, ahol nem nulla eré van beallitva, akkor a robotkar
megprébal azon tengely mentén gyorsulni.

Habar kivalasztottak egy tengelyt megfelelé6ként, a robotprogram még mindig megproébalja a
robotot a tengely mentén mozgatni. Az er6 kontrollalasa azonban biztositja, hogy a robotkar még
mindig megkdzelitse a meghatarozott erét.

MEGJEGYZES

Haa If,ElselIf or Loop, andthe Check Expression Continuously option
is selected, you can add an end force mode () parancsfajlban van egy Eré
csomopont a kifejezés végén a kilépéshez az er6-vezérlésbdl.

FIGYELMEZTETES
1. Kerilje a nagy lassitast kdzvetlenil az er6 modba |épés el6tt.

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

3. Keriilje a megfeleld tengelyekkel parhuzamos mozgast az er6 modba [épés
el6tt.
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Funkciovalasztas

A Funkcié menii azon koordinata-rendszer (tengelyek) kivalasztdsara szolgal, amelyet a robot
haszndl majd a miikodése soran Eré6 modban. A meniiben olyan funkciok taldlhatok, amelyeket a
telepités soran hataroztak meg (lasd 22.17. Funkcidk on page208).

Eré mad tipusa

Négy kiilonb6z6 tipusu erd mod van, mindegyik azt a mddot hatarozza meg, amelyben a
kivalasztott funkciot értelmezik majd.

Szimpla: Csak egy tengely lesz kezelhetd er6 médban. Az e tengely mentén fellépd eré
beallithatd. A kivant eré mindig a kivalasztott funkcio z tengelye mentén kerdl
alkalmazasra. Sor funkcidk esetén azonban az y tengelyiik mentén.

Vaz: A Vaz tipus tobb specialis alkalmazast tesz lehetévé. Itt a szabadsdg mind a hat
tengelyének val6 megfelelés és erdk fliggetlendil kivalaszthatok.

Pont: A Pont kivalasztasakor a feladatvaz y-tengelye a robot TCP-jétél a kivalasztott
tulajdonsag origdja felé mutat. A robot TCP és a kivalasztott tulajdonsag origoja kozotti
tavolsagnak legalabb 10 mm-nek kell lennie. Vegye figyelembe, hogy a feladatvaz futas
kdzben ugy valtozik, ahogy a robot TCP pozicidja. A feladat keretének x és y tengelye a
kivalasztott funkcié eredeti tajolasatol fligg.

Mozgas: A mozgas azt jelenti, hogy a feladatvaz a TCP mozgasanak iranyaval valtozik. A
feladat keretének x tengelye a TCP mozgasi iranyanak kivetitése lesz a kivalasztott funkcié

UR16e

172 Felhasznaldi kézikonyv



21. Program lap UNIVERSAL ROBOTS

x és y tengelye altal ativelt sikra. Az y tengely mer6leges a robotkar mozgasara és a
kivalasztott tulajdonsag x-y sikjara. Ez akkor lehet hasznos, amikor egy bonyolult palya
mentén sorjatlanit, ahol a TCP mozgasara merdleges erd sziikséges.

Megjegyzés: amikor a robotkar nem mozog: Ha ugy keril er6 médba, hogy a robotkar
nyugalomban van, nem lesz kezelhet6 tengely, amig a TCP sebessége meghaladja a nulla
értéket. Ha késébb, mikozben még mindig eré médban van, a robotkar ismét megall, akkor a
feladat keretének ugyanaz a tajolasa, mint legutébb, amikor a TCP sebessége nullanal
nagyobb volt.

Az utolsé harom tipus esetében a tényleges feladatvaz futtataskor megtekinthetd a grafika filon
(lasd 21.8. Grafikus lap on page126), amikor a robot eré6 médban muikodik.

v s

21.12.4. Az er6 értékének kivalasztasa
« Az er6 vagy nyomaték beallithaté a megfelel6 tengelyekhez, a robotkar pedig beallitja a
helyzetét, hogy elérje a kivalasztott erét.

+ A nem megfeleld tengelyek esetén a robotkar kdveti a program altal beallitott roppalyat.

Haladd paraméterek esetében az er6 Newtonban [N] kerlil meghatéarozasra, forgatasnal a
nyomaték Newton-méterben [Nm] keriil meghatarozasra.

MEGJEGYZES
Az alabbiakat kell tennie:

* Hasznélja kiilon szdlon a get _tcp force () parancsfdjl funkciét a
tényleges erd és nyomaték értékek beolvasasahoz.

+ Javitsa a tekerési vektort, ha a tényleges eré és/vagy nyomaték kisebb,
mint a kért.

21.12.5. Sebesség-hatarértékek

A maximalis kartézianus sebesség beallithaté a megfelel tengelyekhez. A robot ezzel a
sebességgel mozog az erd vezérlében, amig nem ér hozza egy targyhoz.

21.12.6. Er6 beallitasainak tesztelése

A Teszt feliratu be/ ki gomb a Freedrive gomb viselkedését a hordozhato kezel6egység
hatoldalan normal szabadonfuté modrdl erdé-parancs tesztelésre valtja.

Amikor a Teszt gomb be van kapcsolva és a Freedrive gombot a Hordozhat6 kezel6egység
hatoldalan megnyomijak, a robot ugy mikodik, mintha a program elérte volna ezt az erd parancsot,
és igy ellendrizni lehet a bedllitasokat a teljes program tényleges futtatasa el6tt. Kilondsen
hasznos ez a lehetéség annak ellen6rzésére, hogy a megfeleld tengelyek és erdk kivalasztasa
helyes. Egyszerlien tartsa a robot TCP-t egy kézzel, és nyomja meg a Freedrive gombot a masik
kezével, és jegyezze meg, hogy a robotkar milyen irdnyban tud/nem tud mozogni. A képernyé
elhagyasakor a teszt gomb automatikusan kikapcsol, ami azt jelenti, hogy a Freedrive gomb a
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Hordozhat6 kezel6egység hatoldalan ismét a szokasos Freedrive médhoz hasznalhaté.
Megjegyzés: A Freedrive (Szabadonfut6) gomb csak akkor hatdsos, ha egy érvényes
tulajdonsagot valasztottak az Er6 parancshoz.

21.12.7. Széllitészalag kdvetése

A szdllitészalag kovetése lehetbvé teszi, hogy a robotkar kdvesse legfeljebb két szallitédszalag
mozgdsat. A Szallitészalag kovetése elemet a Telepités fiilon lehet definidlni (lasd 22.14.
Szallitészalag kovetésének beallitdsa on page203 szakasz).

& Fajl 06:06:06 CCCC O
Program | A Telepités | Mozgas | /O | Naplé |

A TCP konfiguralas

Szadllitészalag kovetésének beadllitdsa

Talapzat
P |Conuey0r 1 (letiltva) |v|

I/O beallitasa [] szallitészalag kivetésének ellendrzése

@ Biztonsag

Valtozok

MODBUS
Funkciok

Lagy atmenet

zallitészalag kivetése

EtherMet/IP

PROFINET

Alapértelmezett
program

@ Betdltés/mentés

A szdllitészalag kovetése program-csomoépont elérhetd a Program fiilon a Sablonok alatt. E
csomopont alatti minden mozgas engedélyezett a szallitdszalag kovetése kozben, de a
széllitészalaghoz viszonyulnak. Keverések nem engedélyezettek, amikor szallitészalag kovetése
van, igy a robot teljesen ledll a kdvetkezd mozgas elvégzése elétt.

Szillitészalag kovetése

1. Koppintson a fejlécben a Program elemre.

2. Koppintson aSablonok elemre, és valassza aSzallitdszalag kovetése elemet, hogy
hozzaadja Szallitészalag kdvetése csomdpontot a Programfahoz. A szallitészalag kdvetése
csomopont alatt felsorolt minden mozgas koveti a szallitészalag mozgasat.

3. A Szallitészalag kivalasztasa legordild listaban a széllitdszalag kdvetése elem alatt
valassza ki az 1. szallitészalag vagy 2. szallitészalag lehet6séget a kovetendd
szallitészalag meghatarozasahoz.
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MEGJEGYZES

Haaz If,Elself or Loop, and the Check Expression Continuously
option is selected, you can add an end _conveyor tracking () parancsfajlban
van egy szallitészalag kdvetés csomopont a kifejezés végén a kilépéshez a
szallitészalag kovetéshal.

MEGJEGYZES

A vezérl6dobozcsak egyetlen szallitészalaggal (1. széllitészalag) hasznalandd
egyetlen differencial kédolét tud kezelni.

21.12.8. Csavarozas

A Csavarbehajtas program-csomopont konnyld médszert kindl egy csatlakoztatott
csavarbehajtéhoz valé csavarbehajté alkalmazas hozzaadasara. A csavarbehajtd és a robothoz
val6 csatlakozasai konfiguralasat a Telepités fiilon hatarozzék meg (lasd: 22.1. Altalanos on
page189).

f; +
e Jeen Mentés.
Q - Grafika Valtozék

Csavarozas

¥ Robotprogram

Hurok

9 ¥ Csavarozas

1

2

3 ¢ 3 Eddg
SubProg a Csavarhuzd: Felhasznald altal meghatarozott

o ®| 'Aldbbl miveletel hozzédadasa e
Kijelolés 1 AStart I/O és TCP értékeket telepitéskor kell megadni
Ha Irdny
Parancssor @ Hizza meg
Esemény O Lazftsa meg
Szal
2z 1 Ik
Valtas
\dézits O Engedélyezi a kinduldsi pontot
Csavarozas
Kezddlap Folyamat
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<
*8S XBRES [+ G0

o Kikapcsolds Seb! dy (— 00% Szimulécié .

Csavarozas csomopont hozzaadasa

1. Koppintson a fejlécben a Program elemre.
2. A Specialis elem alatt koppintson a Csavarbehajtas elemre.

3. Vdlassza a Meghuzas elemet, hogy a meghuizas irdnydba (befelé) kovesse a csavart, vagy
valassza a Lazitas elemet, hogy a lazitds iranyaba (kifelé) kbvesse a csavart. Ez a
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kivalasztas csak a robot mozgdasara van hatassal, hogy kdvesse a csavart és a mérési
szamitasait.

4. A Programvalasztas mezOben valaszthat egy csavarbehajtas programot a Telepitésben a
Programvalasztas jelektdl fliggben.

5. Vaélassza a Kezdépont engedélyezése elemet, hogy egy MovelLelemet adjon a
Programfahoz, amely a csavarbehajto futasakor kertl végrehajtasra.
Valasza a Géphiba kezel6 engedélyezése elemet, hogy helyesbit6 intézkedést adjon hozza
sziikség esetén a programfahoz a csavarbehajtasi mlvelet megkezdése el6tt.

ACsavar kovetése kivalasztasaval a Folyamat alatt befolyasolhatja a csavarbehajtasi miveletet
a kovetkezd maodokon:

+ Eré: valassza az Eré elemet ahhoz, hogy meghatarozza, mekkora er6 hat a csavarra. Ezutan
valassza a Sebesség hatarértéke elemet, hogy a robot ezzel a sebességgel mozogjon,
amig hozza nem ér a csavarhoz.

VIGYAZAT

Helyezze a csavarhizo betétet a csavar folé a csavarbehajtas program
inditasa el6tt. A csavarra haté barmilyen er6 befolyasolhatja csavarbehajto
program teljesitményét.

« Sebesség: Valasszon egy rogzitett Szerszam-sebességet és Gyorsulast, hogy a robot
kdvesse a csavart.

- Kifejezés: A Ha (If) parancshoz (ldsd 21.11.2. Ha on page151), hasonléan valassza a
Kifejezést azon feltétel leirdsara, amely teljestilésekor a robot kdveti a csavart.

21.12.9. Screwdrive Until

The Screwdriving program node includes a mandatory until success Until node that defines stop
criteria for the screwdriving process.
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You can define the following stop criteria:

+ Success: Screwdriving continues until completion is detected using your selected option.
You can only add one success condition.

+ Error: Screwdriving continues until an error is detected using your selected option/s. You
can add more than one error condition.

Success

.

[Error

OK: Screwdriving continues until an OK signal from the screwdriver
is detected.

Time: Screwdriving continues upto a defined time.
Distance: Screwdriving continues upto a defined distance.

Expression: Screwdriving continues until a custom expression
condition is met.

Not OK: Screwdriving stops when a NOT OK signal from the
screwdriver is detected.

Distance: Screwdriving stops when the defined distance is
exceeded.

Timeout: Screwdriving stops when the defined time is exceeded.
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21.13. URCaps

21.13.1. Tavoli TCP és eszkdzutvonal URCap

A tavoli TCP és eszkodzutvonal URCap lehet6vé teszi, hogy Tavoli eszkdzkozéppontokat (RTCP)
allitson be, ahol az eszk6zko6zéppont térben, a robot alapjahoz viszonyitva rogzitett. A tavoli TCP
és szerszampalya URCap is lehetévé teszi utpontok és kormozgasok programozasat, és olyan
robot-mozgatdsok generalasat, amelyeket harmadik fél CAD/CAM szoftvercsomagjaiban
megadott importalt szerszampalya-fajlok hataroznak meg.

A tavoli TCP URCap megkdveteli, hogy robotjat regisztrélja hasznalat elétt (lasd 17.10. Robot
regisztralasa és URCap licencfdjlok on page90). Az RTCP olyan alkalmazasokban mdkaodik, ahol
sziikség van arra, hogy a robot megfogjon és mozgasson targyakat egy rogzitett eszkdzhoz
képest. Az RTCP-t egyltt hasznaljak az RTCPMoveP és RTCPCircleMove parancsokkal, hogy a
rogzitett szerszamhoz képest allandé sebességgel mozgassak a befogott alkatrészt.

‘*’ ﬁ <unnamed>
; 7 E default D ? E
Move 1o Log en..  Save

Hew.
Installation

0 n
nn

) General

Safet
) i Start the controller before using this URCap

Features

> Fieldous Controller Status: STOPPED

Remote TCP & Toolpath

W URCaps

Remote TCP
& Toolpath
Select an option below based on your application:

Remote TCP

| Toolpath Moves | | Linear & Circle Moves

Regular TCP

| Toolpath Moves |

O Power off Speed (EE—— 100% Simu\ath:-n.

Egy szabdlyos TCP-hez (I4sd: 22.2. TCP konfiguralas on page189) képest meghatarozhat és
nevesithet egy RTCP-t a telepités fiil beallitasaban. Elvégezheti az alabbi miveleteket is:

« RTCP-k hozzdadasa, dtnevezése, modositdsa és eltavolitasa
« Az alapértelmezett és aktiv RTCP megértése
* RTCP helyzetének tanitasa

« RTCP tajolasanak masolasa

RTCP beallitasa Jellemzobol

Allitson be egy RTCP-t egy Funkcié hasznalatdval, hogy a robot az RTCP-hez viszonyitva
meglokddjon, mikozben RTCP utpontokat és RTCP kérmozgasokat hoz Iétre.
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1. Erintse meg a plusz ikont egy Uj RTCP |étrehozasahoz RTCP. Vagy vélasszon egy létezé
RTCP-t a legordiilé meniben.

2. Erintse meg az Erték masolasa egy pontjellemzébél legérdiilé meniit, és vélassza a
Tulajdonsdg elemet. Ellendrizze az RTCP tajolasi értékeit frissitését, hogy illeszkedjen a
kivalasztott funkciééhoz.

<unnamed:= D ﬁ E ccC
New Open Save. C

default*

emote TCP & Toolpath

Safety

Features
: Remote Tool Center Point |I|
Fieldbus . .
Defined with respect to the robot base frame.

N [ 7 ][@rrce d C+1[ 1@

Remote TCP

& Toolpath Position
Set position using the wizard
X 0.00 mm
v 0.00] rm “n oz
z 0.00 mm
Remote TCP
Orlentation
Copy values from a feature:
RX 0.0000  rad
RY 0.0000  rad
RZ 0.0000  rad

o Power off Speed CE—— 100% Sir'mﬂath:-n.

21.13.2. Tavoli TCP mozgastipusai

RTCP_MoveP

Egy szabalyos MoveP-hez hasonl6an az RTCPMoveP meghatarozza a szerszam sebességét és a
robotkar tavoli TCP-hez viszonyitott mozgasanak gyorsuldsat. Lasd 22.2. TCP konfiguralas on
page189.

RTCP kormozgas

A szabalyos kérmozgashoz hasonléan az RTCP kdrmozgast hozzaadhatja egy RTCPMoveP-hez,
hogy kormozgasokat végezzen. Lasd 22.2. TCP konfiguralas on page189.

MEGJEGYZES

Egy Kormozgas maximalis sebessége alacsonyabb lehet, mint a meghatarozott
érték. A kor sugara r, a maximalis gyorsulas A, és a centripetalis gyorsulas miatt
a maximalis sebesség anem haladhatja meg a Ar értéket.
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21.13.3. RTCP utpont

Hasonldan a szabalyos utpontokhoz az RCTP utpontok lehetévé teszik, hogy egy eszkdz
linedrisan mozogjon allandé sebességgel és koriven. Az alapértelmezett keverék-sugarméret egy
osztott érték az 6sszes utpont kozott. A kisebb keverék-sugarméret élesiti az Ut forduldjat. A
nagyobb keverék-sugarméret lagyitja az ut fordulojat. Egy RTCP utpontot Ugy tanitanak, hogy a
robotkart fizikailag a kivant poziciéba mozgatjak.

defaulr*

<unnamed:>* D E E cc
e, Open..  Save.. c

Run | Proges:

m Move Log
Q - Graphics Variables
> R 1 ¥ Robot Program

) Templates 2 @ ¥ RTCP_MoveP Remote TCP wayp"int

3 = RTCPWaypaoint 1
W URCaps =
RTCPWaypoint_1

Toolpath

Move

Move

@ Use shared blend radius @ Use shared parameters

O Blend with radius O Tool speed 250 |mm

25 [mm Tool acceleration 200 |/

~+ Waypoint
—+ CircleMove 3
+ Toolpath

23S XKBREATZ

O Power off Speed (— 100% 5”-‘.”_@“:,,,‘.

RTCP utpontok tanitasa

4.

. A Program filon illessze be a RTCP_MoveP csomédpontot.

Az RTCPMoveP csomdponton koppintson a Beallitas elemre a Mozgatas képernyd
megjelenitéséhez.

A Mozgatas képerny6n hasznalja a Betanitasi mod vagyLokés elemet a robot kivant
konfiguraciéba helyezéséhez.

Erintse meg a z6ld jelet az érvényesitéshez.

RTCP utpont konfiguralasa

Hasznaljon keverékeket a robot lagy atmenetének engedélyezéséhez két palya kozott. Koppintson
a Megosztott &tmeneti sugar hasznalata, vagy az Atmenet sugarral elemre egy Gtpont 4tmeneti
sugaranak beallitasahoz egy RTCP_MoveP csomépontbal.
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MEGJEGYZES

Fizikai id6csomopont (pl.: Mozgatds, Varakozas) nem hasznélhaté egy
RTCPMoveP csomépont gyermekeként. Ha nem tamogatott csomopontot ad
hozza gyermekként egy RTCPMoveP csomdponthoz, akkor a program
érvényesitése nem sikerdl.

21.13.4. Tavoli TCP Szerszampalya

A Tavoli TCP és eszkozutvonal URCap automatikus robotmozgasokat hoz létre, amely
megkonnyiti a komplex palyak pontos kovetését.

Tavoli TCP eszkozutvonal konfiguralasa
1. Vélassza a Tavoli TCP szerszampalya mozgasok elemet a pontot a Tavoli TCP-n& a
szerszam URCap kezdélaprol irhatja be a munkafolyamatot.

2. Kovesse a Utasitasok fiil utasitasait.

Egy tavoli TCP eszkozutvonal mozgashoz az alabbi f6 komponensek sziikségesek:
+ Eszkdzutvonal fajl
+ Tavoli TCP
+ Tavoli TCP PCS

Eszkozatvonal konfiguralasa CAD/CAM szoftverrel
Egy eszkozutvonal meghatdrozza a tajoldst, a palyat, a sebességet vagy (betaplalasi sebességet)
és az eszkdz mozgasi iranyat.

1. Hozza létre vagy importalja egy rész CAD modelljét.

2. Allitson be egy Rész-koordinatarendszert (PCS) a részhez régzitve.

3. Hozzon létre egy eszkdzutvonalat a PCS-hez képest a rész funkcioi alapjan

4. Szimuldlja az eszkozrész mozgasat, hogy megerdésitse, hogy megfelel az elvarasoknak.

5

. Exportalja az eszkdzutvonalat egy G-kod fajlba .nc fajlkiterjesztésként.
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G-kod eszkozutvonal importalasa PolyScope-ba

1.

2.
3.

4.

| I Y <unnamed:*

n o default* D E E
o oo = New, Open... Save...
Q - Graphics Variables
> ] 1 ¥ Robot Program

e 2 ¢ v RTCP Movep Remote TCP Toolpath

~ URCaps 3 = RTCPToolpath_1
G RTCPToolpath_1 Fixed PCS -
Toolpath
Move Select Toolpath File Select PCS
Remote TCP <toolpath file> v Use active PCS hd
Move
@ Use shared blend radius (O use feed rate
O Blend with raciius @ Use shared tool speed
] ! O Tool speed
=+ Waypoint @ Use shared tool acceleration
—+ CircleMove O Tool acceleration
~+ Toolpath

1 Atoolpath file must be selected.

495 xXBHETZ

Toltse be az eszkodzutvonal fajlt egy USB-pendrive gyokérkdnyvtaraba. Az eszkozutvonal
fajlok kiterjesztése legyen .nc

Helyezze be a pendrive-ot a Tanito fliggelékbe.

A Fejlécen érintse meg a Telepités, az URCaps elemet, valassza ki a Tavoli TCP&
szerszampalyat, valassza ki a Tavoli TCP - szerszampalya mozgatasok elemet, majd
valassza a Szerszampalyat.

Valassza ki, melyik eszkozutvonal fajlt importalja a PolyScope-ba.

21.13.5. Tavoli TCP

Tavoli TCP konfiguralasa eszkozatvonal mozgatasahoz

1. A CAM kornyezetben az els6 utvonalpontnal hatarozza meg az eszkoz tajolasat.
2. Hasznadlja a Freedrive-ot az alkatrész manualis megfogasahoz a fogéval.
3. Valassza ki a tavoli TCP helyét.
4. Hasznalja a helyzetvarazslét a pozitiv értékek megkapasahoz.
5. Allitsa be a robotot, amig a kivant résztartast el nem éri a tavoli TCP megkézelitéséhez.
6. Vizionalja az eszkoz tajolasat a fizikai rész elsé utvonalpontjanal. Megjegyzés: A pozitiv z-
tengely iranynak az alkatrész feliiletétél elfelé kell mutatnia.
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7. Hozzon létre egy sik funkciét ugyanazzal a tajolassal, mint az el6z6 |épésben vizionalt.

8. Allitsa be a tavoli TCP tajolasat az értékek Sik funkciobdl térténé masolasaval. A kivant
alkatrésztartast fenntartjak, amig az eszkodzutvonal végrehajtasa torténik.

21.13.6. Tavoli TCP PCS

A tavoli TCP részkoordinata-rendszer (PCS) a robot eszkdzpereméhez képest rogzitettként van
meghatarozva. Erintse meg a PolyScope képernyén a varazspalcat, hogy aktivalja a varazsloz,
hogy megtanitsa a Tavoli TCP PCS-t. Barmely, az alabbiakban leirt tanitasi mdédszer hasznalhato.

2 H e O :

General Remote TCP & Toolpath

> Safety
Instructions Toolpath Remote TCP
Features
o Remote TCP Part Coordinate System II'
(SRR Defined with respect to the robot tool frame.
N WA [ 7 | |@Frcppes v [+
Remote TCP
& Toolpath Position
X 0.00 mm
Y 0.00 mm
z 0.00 mm
Orientation
RX 0.0000 rad
RY 0.0000  rad
RZ 0.0000  rad
@) Teach by defining origin, +X axis, and +Y direction of F
OT—w h using four reference points on part's surface
Next €3 cancel

O Normal Speed (T ——) 100% Sir‘m,ﬂati[-rw.

Tavoli TCP PCS konfiguralasa

Hasznalja ezt a mddszert, ha a PCS beallithat6 az alkatrész felszinén.
1. Haszndlja a Freedrive szabadonfut6 funkciot az alkatrész kézi megfogasahoz.

2. Valasszon egy tavoli TCP-t a referencia pontok tanitasahoz. A nagy pontossaghoz
ideiglenesen allitson be egy éles tavoli TCP-t a tanitasi folyamat elvégzéséhez.

3. Mozgassa a robotot a tavoli TCO.hez, hogy megérintse a PCS kiinduldsat, a pozitiv X-
tengely és a pozitiv Y-tengely iranyat az alkatrészen.

4. Erintse meg a betanitasi folyamat befejezéséhez. A helyzet és tajolas értékei
automatikusan kitoltésre kerilnek.

Mas esetben hasznalja ezt a médszert.
1. Valasszon harom vagy négy referencia pontot az alkatrésze felszinén.

2. A CAD/CAM szoftverben jegyezze fel az X, Y, Z koordinatakat a kivalasztott referencia pont
PCS-éhez viszonyitva.
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3. Hasznalja a Freedrive-ot az alkatrész manualis megfogasahoz a fogdval.

7.

Valasszon egy tavoli TCP-t a referencia pontok tanitdsahoz. A nagy pontossaghoz
ideiglenesen allitson be egy éles tavoli TCP-t a tanitasi folyamat elvégzéséhez.

Adja meg az elsé referencia pont koordinatait.

Mozgassa a robotot a tavoli TCP esetében, hogy megérintse az elsé referencia pontot az
alkatrészen.

Ismételje meg az 5. és 6. [épést a tdbbi referencia pont esetében.

Valtozo PCS beallitasa

Halado felhasznalasi esetek esetében, ahol az alkatrészt nem fogja meg nagy konzisztenciaval,
beallithat egy Valtozé PCS-t az eszkdzutvonal mozgasanak bedllitdsahoz az alkatész helye és
tajolasa szerint a robot eszkdzperemhez viszonyitva. Létrehozhat egy tartasvaltozét, amely kiils6
érzékel6hoz van kotve, amely észlelheti a PCS helyét és tajolasat.

1.

Allitson be egy kiilsé érzékel6t, amely észleli a PCS helyét és tajolasat. At kell alakitania az
érzékeld kimenetét a robot eszkdzperemének keretéhez.

Erdsitse meg, hogy a PCS be van allitva azt alkatrészhez képest, és a hely és a tajolas
detektalhat6 a kiils6 érzékel§ szamara.

A PolyScope-ban hozzon |étre egy tartasvaltozot, amely a kiils6 érzékel§ kimenetéhez
kotott, valtozé PCS-ként. Adjon neki egy megkiilonboztethetd nevet, példaul: valtozé_rtcp_
pcs_1.

Szurjon be egy RTCP szerszampalya csomoépontot.

5. A program oldal jobb felsé sarkaban, a legordiilé meniiben, valassza ki a Valtozé PCS

elemet.
A PCS kivalasztasa legordiilé meniibél valassza a valtozo_rtcp_pcs_1 elemet.

Hozzon létre egy Hozzarendelés vagy Parancssor csomopontot a variable_rtcp_pcs1
frissitéséhez az RTCP szerszampalya csomopont elétt.

Az aldbbi rész elmagyardzza, hogyan hasznaljon egy valtozé PCS-t egy tavoli TCP eszkdzutvonal
csomopontban.
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Tavoli TCP eszkozatvonal csomopont konfiguralasa

n M <unnamed>* D E E
default* + _ B
ove Lo New. Open... Save...

Run

ove og
Q _ Graphics Variables
> RENEREE 1 ¥ Robot Program T I th
> Templates 2 @ ¥ Toolpath_MoveP oolpa
v URCaps 3 = Toolpath 2
G Toolpath_2 Fixed PCS -
Toolpath
Move Select Toolpath File Select Plane as PCS
Remote TCP <toolpath file> v <plane feature> v
Move
o Use feed rate
@ Use shared tool speed
1 ! O Tool speed
<+ Toolpath @ Use shared tool acceleration

O Tool acceleration

1 Atoolpath file must be selected.

495 xXBHETZ

1. Nyissa meg a Program fiilet, és koppintson az URCaps elemre.
2. Vdalassza a Remote TCP Move lehetéséget egy RTCP_MoveP csomdpont beszirasahoz.

3. Valasszon egy TCP-t, és allitsa be a mozgas paramétereket: eszkdz sebessége, eszkoz
gyorsulasa és keverési sugar.

4. Erintse meg a + Szerszampalya elemet egy RTCPToolpath csomépont beszlrasahoz.
Torolje az RTCP utpont csomépontot, amelyet alapértelmezésként |étrehoztak, ha ez nem
sziikséges.

5. Valaszon egy eszkozutvonal fajlt, és valassza ki a megfeleld Tavoli TCP PCS-t a legordiilé
menikbél.

6. Allitsa be a mozgési paramétereket, ha kiilonbdz6 értékek alkalmazandok az RTCP
eszkozutvonal csomodpontra.

7. Koppintson a Mozgatas az els6é pontra pontra és ellenérizze, hogy a megfogott alkatrész az
elvart modon kozelit a tavoli TCP felé.

8. Tesztelje a programot szimulacidos mddban alacsony sebességnél, hogy megerdsitse a
konfiguraciodkat.

MEGJEGYZES

Egy fix csuklé-konfiguracidéra mozgatashoz beallitott MoveJ elem hozzdadasaval
a Csukloszogek hasznalata jelol6dobozban még a szerszampalya futtatasa el6tt
biztosithatja, hogy a robot mozgatasa azonos legyen a szerszampalya minden
egyes végrehajtasakor. Lasd 21.10.1. Mozgas on page128

Felhasznaldi kézikonyv 185 UR16e

Szerz6i jog © 2009-2020 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



R
UNIVERSAL ROBOTS 21. Program lap

Szerz6i jog © 2009-2020 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

21.13.7. Szokasos TCP szerszampalya mozgasok
Hasonléan egy tavoli TCP eszkozutvonal mozgasanak konfiguraldsahoz, egy szabdalyos TCP
eszkdzutvonal mozgasahoz az alabbiak sziikségesek:

+ Eszkozutvonal fajl

+ Szabalyos TCP

« Sik funkcié PCS-ként

Eszkozuatvonal fajl konfiguralasa és importalasa

Ez hasonlé a szerszdmpalya (Idsd: Eszkozitvonal konfigurdlasa CAD/CAM szoftverrel on
page181) konfigurdldsdhoz és a szerszampalya (Idsd: G-kdd eszkozitvonal importalasa
PolyScope-ba on page182) importalasahoz.

Szabalyos TCP konfiguralasa

Kovesse az 22.2. TCP konfiguralas on page189 utasitasait a Szabalyos TCP konfiguralasahoz.
Megjegyzés: Ellendrizze, hogy az eszkdzpontok pozitiv z-tengelye az alkatrész felszinétdl elfelé
néz-e.

Sik funkcié PCS konfiguralasa
1. Hozzon létre egy sik tulajdonsagot a Sik hozzaadasa vagy Sik betanitasa elemek
segitségével. Lasd 22.17.5. Sik funkcié on page212.
2. Rogzitse az alkatrészt a robot alapjahoz képest.

3. Ellenérizze a helyes TCP-t, hogy létrehozzuk a sik funkciét. A nagy pontossaghoz
ideiglenesen allitson be egy éles tavoli TCP-t a tanitasi folyamat elvégzéséhez.

4. Mozgassa a robotot a tavoli TCO.hez, hogy megérintse a PCS kiindulasat, a pozitiv X-
tengely és a pozitiv Y-tengely iranyat az alkatrészen.

5. Fejezze be a tanitasi folyamatot és erdsitse meg a PCS helyzetét és tajolasat.
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Eszkozutvonal csomoépontjanak konfiguralasa

1.
2.

Nyissa meg a Program fiilet, és koppintson az URCaps elemre.

Valasszon egy TCP-t, és allitsa be a mozgas paramétereket: eszkdz sebessége, eszkoz
gyorsulasa és keverési sugar. Valassza a Szerszam forgatasa szabadon a Z tengely koriil
elemet. Ne valassza ki, ha az eszkdznek az eszkozutvonal fajlban meghatarozott z-tengely
korili tajolast kell kovetnie.

Koppintson a + Szerszampalya elemre egy szerszampalya csomopont beszurasahoz.

A legordiilé meniiben valasszon egy eszkozutvonal fajlt és valassza ki a megfelelé PCS-t
(sik funkciot).

Allitsa be a mozgasi paramétereket, ha kiilénbz6 értékek alkalmazandok az eszkozutvonal
csomopontra.

Koppintson a Mozgatas az els6 pontra elemre annak ellenérzése céljabdl, hogy a szerszam
képes a szerszampalya elsé pontjara allni.

Futassa a programot szimulaciés modban alacsony sebességnél, hogy megerdsitse a
konfigurdcidk helyességét.

MEGJEGYZES
Egy fix csuklé-konfiguraciéra mozgatashoz beallitott MoveJ elem hozzdadasaval

a Csukloszogek hasznalata jelol6dobozban még a szerszampalya futtatasa el6tt
biztosithatja, hogy a robot mozgatasa azonos legyen a szerszampalya minden
egyes végrehajtasakor. Lasd 21.10.1. Mozgas on page128
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UNIVERSAL ROBOTS

22. Telepites lap

22.1. Altaldnos

A Telepités flilon konfiguralhatja a robot és a PolyScope egyiittes teljesitményét befolydsol6

bedllitasokat.

22.2. TCP konfiguralas

A Szerszam kozéppontja (TCP) a robot szerszaman talalhaté pont. Mindegyik TCP-hez tartozik a
szerszam kimené karimajahoz viszonyitott elmozdulds és forgas.
Amikor arra programoztak, hogy visszatérjen egy korabban tarolt utponthoz, akkor egy robot a
TCP-t az utponton beliil mentett helyzetbe és tajolasba mozgatja. Amikor egyenes mozgashoz
programoztak, akkor a TCP egyenesen mozog.

& Fajl

06:06:00

Program | A Telepités | Mozgas | /0 | Naplé |

ccce @

A ’TCP konfiguralas

Talapzat

I/O beallitasa

Q Biztonsag

Valtozok

MODBUS

Funlkciok

Lagy atmenet
Szallitoszalag kivetése
EtherMet/IP

PROFINET

Alapértelmezett
program

Betiltés/mentés

Elérhetd TCP:

Szerszam kozéppontja

B ~| -
o9 [
| 5
2| oqmm | G |
. e
RX 0.0000| rad
RY| 0.0000|rad | F Helyzet |
Rz|  0.0000|rad | /# Tajolas ‘
Y

Hasznos terhelés: kg
z

[] sdlypont

22.2.1. Helyzet

Az X, v, z koordinatak hatdrozzak meg a TCP helyzetét. Amikor az 6sszes érték (beleértve a
tajoldst is) nulla, a TCP egybeesik az eszkoz kimeneti peremének kozéppontjaval, és adoptalja a
képernyén abrazol koordinatarendszert.
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22.2.2. T4jolas

Az RX, RY, RZ koordinatanégyzetek meghatarozzak a TCP tajolasat. Hasonléan a Mozgatas fiilh6z
hasonléan hasznalja a Mértékegységek legordiild meniit az RX, RY, RZ dobozok felett a tajolas
koordinatdinak kivalasztdsahoz (Idsd 23.5. Tartasszerkeszt6 képernydje on page227).

22.2.3. TCP-k hozzaadasa, atnevezése, modositasa és eltavolitasa

Erintse meg a Uj gombot 0j TCP meghatarozasahoz. A létrehozott TCP ezutan automatikusan
egyedi nevet kap, és kivalaszthatova valik a legordiilé meniben. A TCP atnevezéséhez érintse
meg a Ceruza gombot a TCP <mellett talalhat6 legordiiléd menin. A kivalasztott TCP
eltavolitdsahoz érintse meg az Eltavolitas gombot. Az utolsé TCP-t nem lehet eltavolitani.
Egy kivalasztott TCP athelyezése és forgatdasa médosithaté Uj értékek megadasaval a
mezdkben.

22.2.4. Aktiv TCP

Amikor linearisan mozog, a robot mindig az aktiv TCP-t hasznalja, hogy meghatarozza a TCP
eltolast. Az aktiv TCP egy Mozgatds paranccsal (Iasd: 21.10.1. Mozgds on page128) vagy egy
Bedllitds paranccsal médosithaté. Az aktiv TCP mozgasa a Grafikus fiilon lathaté (lasd: 21.8.
Grafikus lap on page126).

22.2.5. Alapértelmezett TCP

Az alapértelmezett TCP-t be kell allitani az aktiv TCP-ként mielétt egy program fut. Valassza ki a
kivant TCP-t és érintse meg a Beallitas alapértelmezettként elemet a TCP alapértelmezettként
torténd beallitasdhoz. A zold ikon az elérhetd legordiilé meniiben az alapértelmezetten
konfiguralt TCP-t jelzi.
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22.2.6. TCP helyzetének tanitasa

& Fajl 06:06:00 CCCC O
Program | A Telepités rMozgés rIIO rNaplé |
A TCP konfiguralas Szerszam kozéppontja
Talapzat
I/0 beallitasa TCP helyzetének tanitasa
@ Biztonsag @ Tébb pont sziikséges
Valtozok

TCP mozgatasa ugyanabba a helyzetbe

MODBUS kllgnb&zd szogekbal,

Funkciok Pont beallitasa 1

Lagy atmenet

Szallitoszalag kivetése

EtherMet/IP

PROFINET

Alapértelmezett O
program

Betiltés/mentés

A TCP helyzetének koordinatai automatikusan kiszamithatdk a kovetkezdképp:
1. Koppintson a TCP Pozicié varazslo elemre.
2. Vaélasszon egy fix pontot a robot munkahelyén.

3. A képernyd jobb oldalan talalhaté pozicionyilakkal mozgassa a TCP-t legalabb harom
kiilonb6zd szogbdl, és mentse az eszkoz kimeneti peremének megfelel helyzetét.

4. Hasznalja a Beallitas gombot az ellen6rzétt koordinatak alkalmazasara a megfelelé TCP-
hez. A pozicidknak eléggé kiilonbozének kell lennie, hogy a szamitas megfelel6en
mikodjon. Ha nem eléggeé kilonbozéek, akkor a gombok feletti allapot LED piros lesz.

Még ha harom pozicié elegendé is a TCP meghatarozasara, egy negyedik tovabbi ellen6rzéshez
hasznalhat6, hogy a szamitas helyes. Az adott, mentett pont min6sége a szamitott TCP-re
vonatkozéan zold, sarga vagy piros LED-del jelzett a megfelel6 gombon.
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22.2.7. TCP tajolasanak tanitasa

22.3. Hasznos terhelés és sulypont

Hatarozza meg a hasznos teher sulyat, és a gravitacios kozéppontot.

& Fajl

Program | A Telepités rMozgés rIIO rNaplé |

06:06:01

ccce @

A TCP konfiguralas
Talapzat

I/O beallitasa

@ Biztonsag

Valtozok

MODBUS

Funlkciok

Lagy atmenet
Szallitoszalag kivetése
EtherMet/IP

PROFINET

Alapértelmezett
program

Betiltés/mentés

Szerszam kozéppontja

TCP tajolasanak tanitasa

@ Nincs kivalasztott funkeid

Valasszon egy funkeiot, és alltson be
egy pontot Ugy, hogy az eszkiz a
kivalasztott funkcio Z tengelye
iranyaba mutasson.

=Nem meghatarozott= |V|

Pont beallitasa

Koppintson a TCP tajolas varazslé elemre.

A legordiilé listabdl valasszon egy funkciét. (Lasd: 22.17. Funkciok on page208) az (j
tulajdonsagok meghatarozasaval kapcsolatos tovabbi informacioért

Erintse meg a Pont kivalasztasa elemet, és hasznélja a Szerszam-mozgatasa nyilak
elemet olyan helyzet bedllitdsahoz, ahol a szerszam tajolasa és az annak megfelel§ TCP

egybeesik a kivalasztott tulajdonsag koordinata-rendszerével.

Ellenérizze a TCP szamitott tajolasat, és alkalmazza azt a kivalasztott TCP-re a Beallitas

megérintésével.

22.3.1. A hasznos teher beallitasa

Erintse meg a hasznos teher mez6t és adjon meg Uj sulyt. A beallitdsok az 6sszes meghatdrozott
TCP-re vonatkoznak. A maximalis megengedett hasznos teher részleteit lasd itt see the

Hardware Installation Manual.
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22.3.2. A gravitacios kozéppont beallitasa

Erintse meg acx, CY and cz mez6ket a stlypont beéllitdsédhoz. A bedllitasok az 6sszes
meghatarozott TCP-re vonatkoznak. Az 5.2-es verzidk el6tt [étrehozott telepitések tamogatjak a
gravitacios kozéppont TCP-hez torténd beallitasat, ha korabban mar azt beallitottak. Az 5.2-es
verziétol azonban nem allithatja be kézzel a gravitaciés kdzéppontot.

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

22.3.3. Hasznos terhelés becslése

Ez a funkcio lehet6vé teszi, hogy a robot segitsen beadllitani a helyes hasznos terhelést és a
Gravitaciés kozéppontot.

22.3.4. Hasznos terhelés becslése varazsld hasznalata

1. A Telepités fiil Altalanos eleme alatt valassza a TCP elemet

2. A TCP képernydn, a Hasznos terhelés és Sulypont alatt koppintson a Hasznos terhelés és
sulypont varazslo ikonjara.

3. A Hasznos terhelés becslése varazslo alatt koppintson a Kovetkezo elemre

4. A tovabbi Iépések kovetésével alllitsa be a négy helyzetet.
A négy helyzet beallitdsahoz a robotkart négy kiilonb6z6 helyzetbe kell mozgatni.
Mindegyik helyzet mérésre kertil. Az egyéni mérések moédosithatok a gravitacids kozéppont
mezbinek megérintésével és értékek megadasaval.

5. Miutan befejezte az 6sszes mérést, koppintson a Befejezés elemre

MEGJEGYZES
A legjobb Hasznos terhelés becslése eredményekhez tartsa be ezeket az
iranyvonalakat:

+ Biztositsa, hogy a TCP helyzetek egymastdl a lehet6 legkiilonbozébb
legyenek

+ Végezze el a méréseket rovid idén belll
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22.4. Talapzat

A

FIGYELMEZTETES
* Ne huzza az eszkozt és/vagy a csatlakoztatott hasznos terhelést a becslés

el6tt és alatt

+ A Robot talapzatat és szdgét helyesen kell meghatarozni a telepitésben

@ Fajl

06:06:03

Program [ A Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |

cccc @

A TCP konfiguralas

alapzat

I/O beallitasa

@ Biztonsag

Valtozok

MODBUS

Funkciok

Lagy atmenet
Szallitoszalag kovetése
EtherMet/IP

PROFINET

Blapértelmezett
program

Betiltés/mentés

Robot szerelése és szog

[

T
Ay |
i

Délés

%

45 “-0s

2

0.0°

¥

45 “-.0s

A 4

A robot alapallvéanyanak forgatasa | 4 45 °-0s || L | |

O.C'°| L 2 || 45 °-.0s Bp |

A Robotkar szerelésének meghatarozasa két célt szolgal:

1.

Hogy a Robotkar megfelel6en jelenjen meg a képernyén.

2. Hogy a szabalyozénak elmondja a gravitacio iranyat.

Egy fejlett dinamikai modell a robotkar zokkenémentes és preciz mozgatasat teszi lehetévé,
valamint azt a képességet nyUjtja a robotkarnak, hogy sajat magat szabadonfuté (Freedrive)
maodban tartsa. Emiatt fontos a Robotkar helyes szerelése.

A

FIGYELMEZTETES

Ha szakszer(itleniil szerelték fel a robotkart, ez gyakori védelmi ledllasokat
eredményezhet, és/vagy a robotkar mozogni fog a Freedrive gomb

megnyomasakor.
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Ha a Robotkart sik asztalra vagy padlora szerelik, akkor nem sziikséges valtoztatni ezen a
képernydn. Ha azonban a robotkar mennyezetre, falra, vagy a feliilettel szoget bezaré iranyban
van beépitve, ezt a nyomdégombokkal kell beszabalyozni.

A képerny6 jobb oldalan talalhaté gombok a robotkar beépitési szogének beallitasara szolgalnak.
A fels6 harom jobb oldali gombbal lehet beallitani a széget mennyezetre (180°), falra (90°),
padléra (0°) szerelés esetén. A Billenés gombokkal tetszéleges szbget lehet bedllitani.

A képerny6 alsé részén talalhaté gombok hasznalatosak a Robotkar talapzatanak forgatasahoz,
hogy a tényleges talapzathoz illeszkedjen.

FIGYELMEZTETES

Hasznalja a helyes telepitési bedllitdsokat. Mentse és toltse be a telepit6fajlokat
a programmal.

22.5.1/0 beallitasa

Q Fajl 06:06:04 CCCC O
Program | A Telepités | Mozgas | /O | Naplé |

A TCP konfiguralas

Nézet

Talapzat IDigtalis v
/O beallitasa
Bemenet - Kimenet -
@ Biztonsag DI[O] digital_in[0] = DO[0] 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] I
paLEEDE DI[3] digital_in[3] Stop-Prog = DO[3] digital_out[3] =
Funkcidk DI[4] digital_in[4] DO[4] digital_out[4]
P . DI5] digital_in[5] DO[5] digital_out[5]
agy atmene
Y DI6] digital_in[6] DO[8] digital_out[6]
szallitészalag kivetése DI[7] digital_in[7] = DO[7] digital_out[7] =
EtherMet/IP .
Atnevezés
PROFINET | | | Torlés | |

Alapértelmezett
program

Betdlté té .
H etoltes/mentes Mlvelet a programban

|Magas. amikor fut, alacsony, amikor m... |v|

Az 1/0 beallitdsa képerny6n meghatarozhatja az 1/0 jeleket, és miveleteket allithat be az I/0 fil
vezérlésével. Az 1/0 jelek tipusait a Bemenet és Kimenet alatt soroljuk fel.

Hasznalhat terepi buszt, példaul Profinet és EtherNet/IP az altalanos célu regiszterek eléréséhez.

Ha engedélyezi a szerszam-kommunikdacios interfészt(TCl), a szerszdm analég bemenete nem
lesz elérhetd.
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22.5.1.1/0 jel tipusa

A Bemenet és Kimenet alatt felsorolt jelek szamanak korlatozdsahoz hasznalja aNézet legordiilé
meniit, hogy a tartalmat a jel tipusa szerint jelenitse meg.

22.5.2. Felhasznalé altal meghatarozott nevek kijeldlése
Nevesitheti a bemend és kimend jeleket a haszndlatban Iévé jelek azonositasanak
megkonnyitéséhez.
1. Valassza ki a kivant jelet.
2. Koppintson a szévegmezoére a jel nevének beirasahoz.
3. A név alapértelmezett értékének visszaallitdasahoz koppintson a Torlés elemre.
Meg kell adnia egy felhasznalé altal megadott nevet az altalanos célu regiszter szamara, hogy az

elérhet6vé legyen a programban (azaz példdul a Varakozas parancshoz vagy a Ha parancs
feltételes kifejezéséhez).

A Varakozas és Ha parancsokat itt ismertetjiik: (21.10.8. Varakozas on page145) illetve (21.11.2.
Ha on page151). A nevesitett altaldnos rendeltetés( regisztereket megtalalja a Bemenet vagy
Kimenet valasztokapcsol6 alatt a Kifejezés-szerkeszté képernyon.

22.5.3.1/0 miveletek és 1/0 lap vezérlése

Bemeneti és kimeneti miiveletek

A Fizikai és Terepi sin digitalis 1/0 kapcsokat hasznalhatja muiveletek inditasara vagy reagalasra
egy programallapotra.

Elérhet6 bemeneti mdveletek:

GG Miivelet

Start Inditja vagy folytatja az aktualis programot egy jel felfuto élére
(csak a tavvezérl6ben engedélyezett, ldsd 27.4.5.
Tdavvezérlés on page244)

Leadllitas Ledllitja az aktualis programot emelked6 szélen
Sziinet Megallitja az aktudlis programot emelkedd szélen
Szabad mozgatas Amikor a bemenet magas, a robot szabadonfuté médba megy

at (hasonl¢ a freedrive gombhoz).
A bemend jelet figyelmen kiviil hagyja, ha egyéb koriilmények
miatt nem engedélyezett a szabadonfuté mad.
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Elérhet6 kimeneti mdveletek:

Kimenet allapota

. FIGYELMEZTETES
Ha a robot ledll, mikozben az Inditasi bemenet miiveletet hasznaljak, akkor a robot
lassan a program elsé utpontjahoz megy a program végrehajtasa el6tt. Ha a robot
megall, mikdzben az Inditasi bemenet miiveletet hasznaljak, akkor a robot lassan
ahhoz a poziciohoz megy, ahol megallitottak, miel6tt visszatér a programhoz.

Program allapot

Alacsony, amikor nem fut
Magas, amikor nem fut

Magas, amikor fut, alacsony,
amikor megall

Alacsony nem litemezett
ledllasnal

Alacsony nem ltemezett
leallasnal, egyébként Magas

Folyamatos impulzus

Alacsony
Magas

Alacsony
Magas

Alacsony

Alacsony
Magas

Magas és alacsony
kozott valtakozik

Megallitva vagy szilinetelve
Megallitva vagy szilinetelve

Futd
Megallitva vagy sziinetelve

A program befejezése nem
utemezett

A program befejezése nem
Utemezett
Futas, leallas vagy sziinet

Futas (szlineteltesse vagy dllitsa le a
programot az impulzus allapot
fenntartasahoz)

MEGJEGYZES

el6fordul:

« Hiba

+ Megsértés

I/0 lap vezérlése

+ Védelmi ledllitas

+ Hiba futdsidében

A program nem Utemezetten fejezédik be, ha a kdvetkez6k kozil barmelyik

Haszndlja az I/0 fiil vezérlést annak meghatarozasahoz, hogy egy kimenetet az 1/0 fiilrél
vezérelnek (programozok, vagy operatorok és programozok), vagy robot-programok vezérlik.

Felhasznaldi kézikonyv

197

UR16e

Szerz6i jog © 2009-2020 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6i jog © 2009-2020 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

R
UNIVERSAL ROBOTS 22. Telepités lap

22.6. Valtozok

Q Fajl 06:06:04 CCCC O
Program | A Telepités | Mozgas | /O | Naplé |

A TCP konfiguralas

Telepitési valtozok
Talapzat

Valtoz « | Erték

I/O beallitasa

@ Biztonsag

altozok

MODBUS

Funkciok

Lagy atmenet
szallitoszalag kivetése
EtherMet/IP

PROFINET

Alapértelmezett
program

H Betdltés/mentés

Uj létrehozasa

A Valtozok képernyén létrehozott valtozokat Telepitési valtozoknak nevezziik, és ezeket szokasos
programvaltozékként hasznalhatjuk. A telepit6 valtozokat azért kezeljik kiildn, mert ezek
megtartjak értékiiket még a program ledllitasa és ujrainditdsa, valamint a robotkar és/vagy a
vezérlédoboz aramellatasanak kikapcsolasa és ismételt bekapcsolasa esetén. Neviik és értékiik
a telepit6fajllal keriil tarolasra, ezért lehetséges ugyanazt a valtozét tébb programban hasznalni.

Uj telepitési valtozok létrehozasa
Név Erték

i wvar 1 =

Az Uj létrehozasa gomb megnyomaséaval megjelenik egy panel az 4j valtozé javasolt nevével. A
név maédosithatd, értékét pedig a szovegmez6t megérintve meg lehet adni. Az OK gombot csak
akkor lehet m(kodtetni, ha az Uj nevet még nem hasznaltak ebben a telepitésben.

Egy telepit6 valtozé értékét ugy modosithatja, ha kiemeléssel kijeldli a valtozot a listaban, majd
az Erték szerkesztése elemre koppint.

Egy valtozét ugy tordlhet, ha kivalasztja és a Torlés elemre koppint.

A telepitési valtozdék konfiguraldsa utan a telepit6fajl maga mentésre keriil, hogy megdrizze a
konfiguraciot.

A telepitési valtozok és értékiik automatikusan mentésre keriilnek 10 percenként.
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Ha betoltott egy programot vagy telepitéfajlt, és egy vagy tobb programvaltozé neve azonos a
telepit6 valtozokéval, akkor a felhasznalo valaszthat ugy, hogy a problémat a programvaltoz6

helyett azonos nevli telepitési valtozo alkalmazasaval, vagy a problémas valtozék automatikus

atnevezésével oldja meg.

22.7. Inditas

& Fajl

06:06:05 CCCC O

Program [ A Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |

Talapzat
I/O beallitasa
@ Biztonsag
Valtozok
MODBUS
Funkciok

Lagy atmenet

EtherMet/IP

PROFINET

A4 TCP konfiguralas

Szallitoszalag kivetése

rogram

lapértelmezett

H Betdltés/mentés

Alapértelmezett program beallitasa

Alapértelmezett programfajl

Automatikusan betdlti az alapértelmezett programot, amikor a robotot bekapesoljak

[] Alapértelmezett program betéltése:

| Alapértelmezett program kivalasztasa

. Ha az alabbi automatikus inicializalas opcid is engedelyezett, a robot a

— bekapcsolaskor elkezdhet,

BE szél

Automatikus inicializalas

Automatikusan inicializalja a robotot, ha a robotkar fesziltségmentes

A A robot mozoghat a fékkioldas) eljaras miatt.
Robot automatikus fékkioldasa

BE <Di.bemenet> ‘v‘ szél

Az Inditas képernyd beallitasokat tartalmaz egy alapértelmezett program automatikus

betoltéséhez és inditasahoz, és a Robotkar automatikus inicializalasahoz bekapcsolas kozben.

FIGYELMEZTETES

1. Amikor engedélyezett az automatikus betoltés, automatikus inditas és
automatikus inicializalds, a robot futtatja a programot, amint a
Vezérl6doboz bekapcsol, amig a bemeneti jel megegyezik a kivalasztott
jelszinttel. Példaul a kivalasztott jelszintre a szélatmenetre nem lesz ebben
az esetben sziikség.

3. Taviranyitds modban kell lennie olyan program futtatasat megel&z6en,
amelyben az automatikus inditast és inicializalast engedélyezték.

2. Ovatosan jarjon el, amikor a jelszint ALACSONYra van beéllitva. A bemeneti
jelek alapértelmezetten alacsonyak, hogy a program automatikusan fusson,
kiilsé jellel torténd elinditas nélkiil.
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22.7.1. Inditasi program betoltése

Alapértelmezett program kertil betoltésre, amikor a Vezérl6doboz aram alatt van. Tovabba az
alapértelmezett program automatikusan betoltédik, amikor a Program futtatasa képernyébe belép
(Iasd: 20. Futtatas lap on page117) belép és nincs betdltve program.

22.7.2. Inditasi program inditasa

Az alapértelmezett program automatikusan elindul a Program futtatasa képernyén. Az
alapértelmezett program betdltése és a megadott kiils6 bemen6 jel éle atmenetének
érzékelésekor a program automatikusan indul.

Inditaskor az arambemeneti szint nincs meghatarozva. Ha olyan atmenetet valaszt, amely illik a
jelszinthez az inditaskor, akkor a program azonnal elindul. Ezen tulmenden amikor kilép a
Program futtatasa képernyérél vagy megnyomja a Stop gombot a Mlszerfalon, ezzel letiltja az
automatikus inditas tulajdonsagot, amig a Futtatas gombot Ujra meg nem nyomija.

22.8. Eszkozi/o

Uteat o IeiepkesN  ozgas y
+ Altalénos /O felllet vezérlése

TCpP WVélassza ki a szerszédm |/O lllesztd vezérlését. Ha egy URCap vezérli az illesztét, a felhaszndld &ltal definidlt bedlitdsolat felliirja
Talapzat
1/0 hedllitasa Ez vezérl: Felhasznald v
Valtozok . PR . S A
Analdég bemenetek - Kommunikacios interfész Digitélis kimeneti mod
Inditas
O Analég bemenetek Az szerszém digitélis kimeneti mddjét a csatlakoztatott szerszém

Lagy atmenet hatarozza meg

szallito | analog_in[2]
zallitoszalag . Eszkoz kimeneti feszltsége 0 v
kovetése analog_in[3]
- Az szerszdm feszUltségénelc 24V értékre &llitdséval
Csavarozas PSR < 1 kérosodhat a csatlakoztatott berendezés, ha az csalk 12V-ra
o @ Kommunikéciés interfész [y
Kezdélap van beéllitva
Szerszam I/0 Az Szgrsza’r@ k?mmunikéciés fellletén keresztll I<u{\56
vezetékek néllkll lehet kapcsolatot tartani a szerszamzel O Ketts Pin tefestmény
Bitsebesség 115200 A
Funkcidk A i
—— = 7] Dotsumenero[wes e -
drati Digitdlis kimenet 1 5
RX Uresjdrati l<aralsterek 1,5 gitals Kimene Nyeld (NPN) h
TX Uresjérati karalterek 3,5

O Norml se C—ll) 100% ° 0 o samuiécis ()

22.9.1/0 felllet vezérlése

Az 1/0 feliilet vezérlésével a felhasznalbi vezérlés és a URcap vezérlés kozott valthat.
1. Erintse meg a Telepités fiilet, és az Altalanos fiil alatt pedig a Szerszam 1/0 elemet

2. Az 1/0 interfész vezérlés alatt vdlassza a Felhasznalo elemet a szerszam analdg
bemenetei és/vagy digitalis kimeneti méd beallitasok eléréséhez. Ha URCap-et valaszt,
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azzal eltavolitja az Eszkdz analég bemenetei és a Digitalis kimeneti mdd beallitasokhoz
valé hozzaférést.

MEGJEGYZES

Ha egy URCap vezérel egy végeffektort, példaul egy fogot, akkor a URCap az
Eszkoz 10 kezel6i feliilet vezérlését igényli. Valassza ki a URCap-et a listaban,
hogy lehetévé tegye az Eszkoz 10 kezeléi fellilet vezérlését.

22.10. Eszkoz analog bemenetei

22.10.1. Eszkozkommunikacios interfész

A szerszam kommunikacios interfész (TCl) szolgaltatja a robot azon képességét, hogy egy
csatolt szerszamhoz kapcsolédjon a robot-szerszam analdég bemenetén keresztiil. Ezzel nincs
sziikség kiils6 kabelezésre.

Amint engedélyezett az Eszk6zkommunikacios interfész, az eszkdz 6sszes analdg bemenete
nem elérheté.

22.10.2. Az Eszkdzkommunikaciés interfész (TCI) konfiguraldsa

1. Erintse meg a Telepités fiilet, és az Altalanos fiil alatt pedig a Szerszam 1/0 elemet.

2. Vélassza a Kommunikacios interfész elemet a TCI beallitasok szerkesztéséhez.
Amint engedélyezett a TCI, az eszkdz analdg bemenete nem érhetd el a Telepitéfajl 1/0
beadllitasahoz, és nem jelenik meg a bemeneti lista. Az eszkdz anal6g bemenete szintén
nem elérhetd a Varakozas opcidkhoz és kivételekhez hasonlé programok esetén.

3. A kommunikacios interfész alatti a legordiilé menikbdl valassza ki a kivant értékeket.
Minden értékmddositas azonnal elkiildésre keriil az eszkozre. Ha barmilyen telepitési érték
eltér attdl, amit az eszkoz hasznal, figyelmeztetés jelenik meg.

22.11. Digitalis kimeneti méd

Az eszkdzkommunikacids interfész lehetévé teszi két digitalis kimenet fliggetlen konfiguralasat.
A PolyScope-ban mindegyik tiiske legordiilé mendit tartalmaz, amely lehetévé teszi a kimeneti
mad beallitasat. Az alabbi opciok veheték igénybe.

* Nyeld: Ez teszi lehetévé az érintkezd NPN vagy nyeld konfiguralasat. Amikor nincs kimenet,
a tuske lehet6vé teszi az aram foldbe aramlasat. Ezt a PWR érintkez6vel egyiittesen
hasznalhatjuk egy komplett aramkor |étrehozasahoz. Lasd az 6todik fejezetet itt:

Hardvertelepitési kézikonyv.

+ Forrdas: Ezzel egy érintkez6 PNP-re vagy a Forrasra konfiguralhaté. Amikor van kimenet, a
tliske pozitiv aramforrdst biztosit (konfiguralhaté az 10 lapon). Ezt a GND érintkezével
egyuttesen hasznalhatjuk egy komplett aramkor létrehozdsahoz.
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SzerzGi jog © 2009-2020 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

+ Ellenlitem: Ezzel allithat6 az érintkezd Elleniitem( konfiguracidba. Amikor van kimenet, a
tliske pozitiv aramforrast biztosit (konfigurdlhaté az 10 lapon). Ezt a GND érintkezével
egyuttesen hasznalhatjuk egy komplett aramkor létrehozasahoz. Amikor a kimenet
kikapcsolt allapotban van, az érintkez6n at az aram a fold felé folyik.

Uj kimeneti konfiguracié kivalasztasa utan a valtozasok érvénybe |épnek. Az aktualisan betdltstt
telepités maédosul, hogy tiikrézze az Uj konfiguraciot. Az ellenérzés utan az eszkoz kimenetei a
szandék szerint mdkodnek, biztositva a telepités mentését, nehogy a valtoztatasok elvesszenek.

22.11.1. Kettds Pin teljesitmény

A kett6s tiiske arama hasznalatos az eszk6zhoz aramforrasként. A kettds tiiske aramanak
engedélyezése letiltja az alapértelmezett eszkoz digitalis kimeneteit.

22.12. Lagy atmenet a biztonsagi modok kozott

Amikor az események alatt dtkapcsol a biztonsdgi médok kozott (azaz Csokkentett méd
bemenet, Csokkentett mod inditasi sikok, Biztonsagi leallité és Haromallasu engedélyez6
eszk0z), akkor a robotkar célja 0,4 s hasznalata a ,lagy” dtmenet |étrehozasahoz. A meglévé
alkalmazésok viselkedése valtozatlan, ami megfelel a ,kemény” bedllitasnak. Uj telepitési fajlok
a lagy” beallitashoz alapértelmezettként.

22.12.1. Gyorsulasi/lassulas beallitasok beallitasa

1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

2. A képernydn a bal oldali meniiben, az Altalanos elem alatt, valassza ki az Sima atmenet
elemet.

3. Vélassza a Kemény (Hard) lehetéséget nagyobb gyorsulds/lassitds eléréséhez
vagy vélassza a Puha (Soft) lehetéséget a simdbb alapértelmezett &tmenet beallitdsahoz.
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22.13. Kezddlap
R
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| $ Nulla pozicié |

Lagy atmenet

Szallitoészalag ‘
kovetese |l — ;]
'3

Csavarozas

Kezdolap

Szerszam 1/O

llesztés helyzete

) Biztonsag

> Funkeigk Alap 60,00 ‘,‘

" WVall -80,00
Kényélk -90,00°
1. csukld -80,00°
2. csuklé 90,00°
3. csukld 0,00°

O Normal Sebesség (T 00% Szimulécié .

A Kezdélap egy felhasznalé altal meghatarozott: helyzet a Robotkar esetében. Amint
meghataroztak, a Kezd6helyzet robotprogram Iétrehozasakor elérhetd. Az Alaphelyzet
alkalmazéasaval meghatdrozhat egy biztonsdgos kezd6helyzetet. (Lasd 19.18. Biztonsagos
kezdbhelyzet on page114 Hasznalja a Kezd6képernyd gombjait kovetkezéképpen:

+ A Pozicio szerkesztése modositja az alaphelyzetet.
+ A Mozgatas ide a robotkart a meghatarozott Alaphelyzetbe mozgatja.

+ A Nulla pozicié visszaallitja a robotkart fliggéleges helyzetbe.

22.13.1. Kezdblap meghatarozasa

1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

2. Az Altaldnos alatt valassza az Alaphelyzet elemet.
3. Koppintson a Pozicio beadllitasa elemre.
4

. Tanitsa a robotot a Freedrive (szabadonfutd) vagy Atmenet gomboksegitségével.

22.14. Szallitészalag kovetésének beallitasa

A Szallitészalag kdvetésének bedllitasa lehet6vé teszi legfeljebb két szallitészalag
mozgatasanak konfiguralasat. A Szallitdszalag kovetésének beallitasa lehetéséget ad a robot
konfiguralasara, hogy abszolut vagy |épésenkénti kodoloval dolgozzon, illetve linearis vagy kor
szallitoszalagokkal.
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22.14.1. Szallitészalag meghatarozasa

1. A Fejlécen érintse meg a Telepités pontot.
2. Az Altalanos beallitdsoknal vélassza a Szallitészalag kovetése elemet.

3. A Szdllitészalag-kovetés bedllitdsa alatt a legordiilé listabdl valassza az 1. szallitészalagot
vagy 2. szallitészalagot.
Egyszerre csak egy szallitészalagot hatarozhat meg.

4. Valassza a Szallitoszalag kovetésének engedélyezése lehetdséget

5. Konfigurdlja a Szallitészalag paraméterek (22.14.2. Szallitoszalag paraméterei below
szakasz) és Kovetési paraméterek (22.14.3. Nyomkovet6 paraméterek below szakasz)
elemeket.

22.14.2. Szallitészalag paraméterei

Lépésenkénti
kodolok csatlakoztathatok a 0-3 digitalis bemenetekhez 8 - 11. A digitalis jelek dekddolasa
40 kHz-en fut. A Kvadratura kddoléval (két bemenetet igényel) a robot meg tudja hatérozni a
szallitoszalag sebességét és iranyat. Ha a szallitoszalag iranya allandd, akkor egyetlen
bemenet hasznalataval lehet érzékelni a Felfutd, Lefutd, vagyFelfutd és Lefuto éleket,
amelyek meghatarozzak a szallitoszalag sebességét.

Abszolut
kddoldk csatlakoztathatok MODBUS jellel. Ehhez elézetesen konfiguralt digitalis MODBUS
kimend regiszter sziikséges (22.20. MODBUS kliens 1/0 bedllitdsa on page218 szakasz).

22.14.3. Nyomkovetd paraméterek

Linedris szallitészalagok
Ha egy linearis szallitdszalagot valasztanak ki, akkor egy egyenes tulajdonsagot kell beallitani
a telepit6 Szolgaltatasok részében a szallitdszalag iranydnak meghatarozasa céljabol.
Biztositsa a pontossdagot a sorfunkcié szallitészalag irdnyaval parhuzamos elhelyezésével,
nagy tavolsaggal a két pont kézott, amely a sor fliggvényét meghatarozza. Konfiguralja az
egyenes funkciot ugy, hogy szilardan leteszi az eszkozt a szallitdszalag oldalara, amikor a két
pontot tanitja. Ha az egyenes tulajdonsag iranya ellentétes a szallitészalag mozgasaval,
akkor hasznalja az Ellentétes irany nyomogombot. A Jelzések méterenként mezGben lathatd
a kodolo altal generalt jelzések szama, amikor a szallitészalag egy métert halad.

Kér szallitészalagok
Amikor kovet egy kor szallitoszalagot, meg kell hatarozni a szallitészalag kozéppontjat.

1. Adja meg a kdzéppontot a telepitd Tulajdonsagok részében. A Jelzések fordulatonként
értéke a koddolé altal a szallitészalag egy teljes fordulatara generalt jelzések szama.

2. Jeldlje be a Szerszam forgatasa a szallitészalaggal jel6l6négyzetet ahhoz, hogy a
szerszam tajolasa kovesse a szallitdszalag forgasat.
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22.15. Csavarbehajtas beallitasa

A Csavarbehajtas bedllitasa opcidkkal szolgal a robot konfiguralasahoz, hogy ipari csavarhuzéval
vagy ipari csavaranyahajtéval. Beadllithatja a csavarhuzoénak a robot szerszam-karimajahoz és
elektromos csatlakozojahoz viszonyitott helyzetét.

+ Altalénos Csavarozés

v TCP - lies
Csavarbehajtas beallitasa .
Talapzat A TCP lapon konfigurélia a TCP-t a csavarhlizd cslcson/csavarfejen, és a kivant I
1/0 bedllitésa irényt. A jobb oldali dbrék segitségével értelmezze &s dlitsa be helyesen a téjoldst '

Valtozok —

Inditas

-
’

N

Lagy atmenet

Szallitoszalag 110 jelek Bemenet Kimenet
kovetése
CEvEmTEe Felllet Rendben Program kivalasztasa 1 Start
—e ‘Osszes - ‘ ‘K\va’\aszt - | ‘Kivélaszt - ‘ ‘\(\va’\aszt -
a i o« . Programkivélasztés
Szerszam |/O Nincs rendben Program kivélasztasa 2 Kkésleltetése
) Biztonség ‘I(ivé\aszt v | ‘Kiva’laszt v ‘ 1.0 s
) Funkcidk Kész Program kivdlasztasa 3
‘K\va’\aszt v | ‘Kiva’laszt v ‘
Program kivélasztasa 4
[Kivalaszt -

O Kikapcsolds s ———— s ° 0 O s:w-nuléci.:a.

22.15.1. Csavarhuzé konfiguralasa

1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

2. Az Altalanos meniibél valassza a Csavarozas lehetSséget, vagy hozzon létre sajat TCP-t a
csavarozashoz a TCP meniipont érintésével az Altalanos menii alatt.

3. A Bemenet és Kimenetalatt konfiguralja az I/0 kapcsokat a csavarhuzé szamara.
Hasznalhatja a Felhasznaldi feliilet listat a Bemenet és Kimenet alatt megjelené 1/0
kapcsok tipusanak szliréséhez.

4. A Startalatt valassza ki azt az 1/0 kapcsot, amely megkezdi a csavarozasi miveletet.
Megjegyzés: Barmilyen kimeneti Programvalasztasi listaban a Kimenet alatt valaszthat egy

egész szamu kimenetet, hogy a Programvalasztést (Idsd: 21.12.8. Csavarozas on page175) egy
numerikus mezére allitsa.

22.15.2. A csavarhuzo helyzetének konfiguralasa

1. A Csavarozas beallitasa alatt hasznalja a legordiilé menit egy korabban meghatarozott
TCP (1asd22.2. TCP konfiguralas on page189) kivalasztdsahoz, ahol a helyzetet és a
tajolast az alabbiak szerint vannak allitottak be:
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+ Konfigurdlja, hogy a Pozici6 legyen a csavarhizo eszkdz hegye, ahol érintkezik a
csavarral.

+ Konfigurdlja a Tajolast ugy, hogy a pozitiv Z irany a meghtzandé csavarok hosszahoz
legyen beallitva.

Megjelenitheti a kivalasztott TCP X, Y és Z koordinatait annak megerésitéséhez, hogy az
illeszkedik a szerszam furészarahoz vagy tokmanyahoz.

A Csavarbehajtas program-csomopont (Iasd:21.12.8. Csavarozas on page175) a
kivalasztott TCP pozitiv Z iranyat hasznadlja a csavar kdvetéséhez és a tavolsagok
kiszamitasahoz.

Tipikus tajolasok értékeit (a Rotacios vektor [rad] jelolésben) az aldbbi tablazat abrazolja.

Tajolas
A csavarbehajtas tengelye a robot szerszam- \.'1‘ * RX:1.5708 rad
karimajanak negativ Y iranyaval parhuzamos LP + RY: 0.0000 rad
+ RZ: 0.0000 rad

‘ Tajolas
A csavarbehajtas tengelye a robot szerszém- | (o * RX:-1.5708 rad
karimajanak pozitiv Y iranyaval parhuzamos \LP « RY: 0.0000 rad
+ RZ: 0.0000 rad

Tajolas
A csavarbehajtds tengelye a robot szerszam- nln * RX: 0.0000 rad
karimajanak pozitiv X iranyaval parhuzamos I_P + RY: 1.5708 rad
+ RZ: 0.0000 rad

) Tajolas
A csavarbehajtas tengelye a robot szerszém- | &, * RX:0.0000 rad
karimajanak negativ X iranyaval parhuzamos LP « RY:-1.5708 rad
+ RZ: 0.0000 rad

Tajolas
A csavarbehajtas tengelye a robot szerszam- b (;—l * RX:0.0000 rad
karimajanak pozitiv Z irdnyaval parhuzamos I « RY: 0.0000 rad
+ RZ: 0.0000 rad

Tajolas
A csavarbehajtas tengelye a robot szerszam- L (;—I * RX:3.1416 rad
karimajanak negativ Z iranyaval parhuzamos l « RY: 0.0000 rad

« RZ: 0.0000 rad
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22.15.3. A csavarhuzo felhasznalo feliletének konfiguralasa

1. Hasznalja a Felhasznaloi feliilet legordiil6 menit a képernyd tetején a megjelenitett
tartalom modositasahoz jeltipus alapjan.

2. A Bemenet alatt konfiguralja a robothoz a csavarhizotol érkezé jeleket:

+ OK: Akkor magas, amikor a csavar meghuzasa sikeresen végzdédik; ha nincs
kivalasztva, ez a feltétel nem érheté el a Csavarbehajtas program-csomédpontban

+ NOK: Akkor magas, amikor a csavar meghuzasa hibaval végzdédik; ha nincs
kivalasztva, ez a feltétel nem érheté el a Csavarbehajtas program-csomédpontban

+ Készenlét: Akkor magas, amikor a csavarhuzé inditasra készen all; ha nincs
kivalasztva, ezt a feltételt nem ellenérzi

3. A Bemenet alatt konfiguralja a robot altal a csavarhizonak kiildott jeleket:

« Start: elkezdi az eszkdz a csavar meghuzasat vagy lazitasat csak a vezetéktdl
fliggden.

+ Programvalasztds: egy egész szam vagy fel négy binaris jelhez valaszthato ki a
csavarhuzdéban tarolt kiilonb6z6 meghuzasi konfiguraciok aktivalasahoz

+ Programvalasztas késleltetése: varakozasi id6, amely a csavarhuzo programjanak
modositasa utan hasznalatos, hogy az biztosan aktiv legyen

22.16. Biztonsag

Lasd 19. Biztonsagi konfiguracié on page97 fejezet.
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22.17. Funkciok
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A Funkci6 egy objektumot jeldl, amelyet a hatdimenzioés tartas (pozicid és tdjolas) hatdroz meg a
robot alapjahoz viszonyitva. Késébbi hivatkozas céljabdl névvel lathat el egy tulajdonsagot.

Egy robotprogram egyes alegységei a robotkar alapjatél eltéré konkrét targyakhoz viszonyitott
mozgasokbol all. Ezek a targyak lehetnek a robotkar kornyezetében |év6 asztalok, mas gépek,
munkadarabok, szallitészalagok, trlapok vagy hatarfeliiletek.

A robot az alabb felsorolt két el6re definialt tulajdonsagot tartalmazza a robotkar konfiguracidja
altal meghatarozott tartasokkal:

Az Alap tulajdonséag origdja a robot-alap kdzéppontjaban talalhaté (Iasd 11.1 &bra).

A Szerszam tulajdonsdg origdja az aktudlis TCP kdzéppontjaban talalhato (Iasd 11.2 dbra).
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11.2: Eszkéz (TCP) funkcid

Egy tulajdonsag tartdsanak (pose) meghatdrozdsdhoz Hasznélja a Pont, a Vonal és/vagy Sik
tulajdonsagot.

Ezeket a tulajdonsagokat olyan médszerrel poziciondlhatjuk, amely a TCP aktudlis tartasat
hasznélja a munkateriileten. igy betanithatja a tulajdonsagok helyét ugy, hogy a robotot a
szabadonfuto Freedrive vagy "lokés" (jogging) alkalmazasaval éllitja a kell6 tartasba.

A felhasznalandé targy tipusatdl és a pontossagi eléirdsoktdl fiigg, hogy melyik tulajdonsagot
valasztjuk. Ahol csak lehetséges, hasznalja a Sor és a Sik tulajdonsagot, mivel ezek tébb
bemeneti pontra éplilnek. Tébb bemeneti pont nagyobb pontossagot jelent.

Példaul pontosan meghatarozhatja a linearis szallitészalag iranyat ugy, hogy a Sor tulajdonsag
két pontjat a lehet6 legnagyobb fizikai szétvalasztassal hatarozza meg. A Pont tulajdonsagot is
hasznalhatja egy linearis szallitdszalag meghatarozasahoz, azonban an TCP-t a szallitészalag
mozgasanak iranyaba kell irdnyitania.

Ha tobb pontot hasznal egy asztal tartasanak meghatarozasara, az azt jelenti, hogy a tajolas
alapja inkabb a pozicidk, és nem egyetlen TCP tajolasa. Egyetlen TCP tajolasa nehezebben
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konfigurdlhaté nagy precizitassal.
A tulajdonsdgok hozzdaddsara vonatkozdan tovabbi tajékoztatast taldl itt: ( below szakaszok),
(on the facing page) és (22.17.5. Sik funkci6 on page212).

22.17.1. Funkcidé hasznalata

Hivatkozhat egy telepitében meghatarozott a robot-programbdl, hogy 6sszekapcsolja a robot
mozgatdsat (pl.. MoveJ, MovelL és MoveP parancsok) a tulajdonségval (lasd 21.10.1. Mozgas on
page128 szakasz).

Ezzel megkonnyitheti egy robotprogram adaptalasat példaul tobb robotallomas esetén, amikor
amikor egy targyat a program futasa alatt mozgatnak, vagy amikor egy targyat tartésan
athelyeznek a munkatérbe. Egy targy tulajdonsagainak beszabalyozasa a targyhoz viszonyitott
0sszes programozott mozgatasat ennek megfeleléen szabalyozza be. Tovabbi példakat az
(22.17.6. Példa: Funkcio kézi frissitése program beszabalyozdsahoz on page213 szakaszokban)
és (22.17.7. Példa: Funkcio tartasanak dinamikus frissitése on page214 helyen) talal. Amikor egy
tulajdonsagot hivatkozasként valasztanak ki, az athelyezésekhez és forgatasokhoz hasznalatos
szerszdm mozgatas gombok a kivalasztott tulajdonsag terében mikodnek (lasd: 23.3. Az eszkoz
helyzete on page224) és (23.1. Mozgatas eszkdz on page223), beolvasva a TCP koordinatdkat.
Példaul, ha egy asztalt funkcioként hataroznak meg, és kivalasztjak a Mozgas lapon
hivatkozasként, akkor az athelyezé nyilak (azaz fel/le, balra/jobbra, el6re/hatra) ezekbe az
iranyokba mozgatjak a robotot az asztalhoz képest. Tovabba a TCP koordinatak az asztal
keretében lesznek.

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

+ A Funkciéfaban toérolhet egy Pontot, Egyenest vagy Sikot a Térlés gombot megérintve.

22.17.2. A'Mozgatas ide' elem hasznalata

Koppintson a Mozgatas ide elemre, hogy a robotkart a kivalasztott tulajdonsag felé mozgassa. A
mozgas végén a funkcié és a TCP koordinatarendszere egybeesik.

A Mozgatas itt le van tiltva, ha a robotkar nem érheti el a funkciét.

22.17.3. Pont tulajdonsag

A pont funkcié meghatarozza a biztonsdagi hatart vagy globalis kezdé konfiguraciot. A pont
funkcio tartdsa a TCP helyzeteként és tajolasaként kerlil meghatarozasra.

Pont hozzaadasa

1. A Telepitésnél valassza a Funkcidk lehetéséget.

2. A Funkciok alatt valassza a Pont lehetdséget.
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Q Fajl 06:06:11 CCCC O
Program [ A Telepités | Mozgas | /0 | Naplé |

. aps Torle
A TCP konfiguralas Pont 1
Talapzat -

S

I/O beallitasa

@ Biztonsag

Valtozok
MODBUS

Funkciék #

Alap
Eszkiz

X[pont 1]
Lagy atmenet |_L

Szallitoszalag kivetése
EtherMet/IP [

PROFINET

Alapértelmezett
program [v] Tengelyek mutatasa

Likhetd
[ valtozéd

Mozgatas ide || E pont tanitasa

@ Betdltés/mentés

22.17.4. Sor tulajdonsag

Az egyenes funkcié meghatarozza azokat az egyeneseket, amelyeket a robotnak kdvetnie kell.
(pl.: amikor szallitészalag kbvetését alkalmaz). A | sort két pont-jellemz6p71 és p2 kozotti
tengelyként definidljuk az 11.3 dbra szerint.

Egyenes hozzaadasa

1. A Telepitésnél valassza a Funkciok lehet6séget.

2. A Funkciok alatt valassza a Sor lehet6séget.

11.3: Definition of the line feature

Az 11.3 abran az elsé ponttol a masodik pont felé iranyulé tengely alkotja a vonal
koordinatarendszerének y tengelyét. A z-tengelyt a p7 z-tengelyének az egyenesre meréleges
sikra vetitése hatarozza meg. Az egyenes koordinata-rendszerének helyzete azonos a
pThelyzetével.
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@ Fajl

06:06:13

Talapzat
I/O beallitasa
@ Biztonsag
Valtozok
MODBUS

Funkciok

Alap
Eszkiz

¢ /Eayenes 1]
M Pont_1
H Pont_2

Lagy atmenet
Szallitoszalag kbvet
EtherMet/IP

PROFINET

Alapértelmezett

proqram
[ 1I I [*]

cccec @

Program [ A Telepités | Mozgas | /0 | Naplé |

A TCP konfiguralas ——|

Egyenes_1[ fnweres |
LRGN

3¢

[ Tengelyek mutatasa

—| [v] Lokhetd

[ valtozéd

Mozgatas ide

Torles

22.17.5. Sik funkcio

Valassza a sik funkciot, amikor keretre van sziikség a nagy precizitashoz, pl. amikor
latérendszerrel dolgoznak vagy egy asztalhoz képest végeznek mozgast.

Sik hozzaadasa

Sik tanitasa

. A Telepitésnél valassza a Funkciok lehet6séget.

2. A Funkciok alatt valassza a Sik lehet6séget.

Amikor megnyomja a sik gombot, hogy Uj sikot hozzon |étre, akkor a képernyén megjelené vezetdé
segiti a sik |étrehozasat.

. Valassza ki a 0 pontot
2. Mozgassa a robotot, hogy meghatarozza a sik pozitiv x-tengelyének iranyat

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

A sikot a jobbkézszabaly szerint hatarozzak meg, azaz a z-tengely az x-tengely és az y-tengely
keresztszorzata, ahogyan alabb lathato.

UR16e

212

Felhasznaldi kézikonyv



I
22. Telepités lap UNIVERSAL ROBOTS

MEGJEGYZES
Ujratanithatja a sikot az x-tengellyel szemkozti irdnyban, ha azt szeretné, hogy a
sik normalis legyen a szembe iranyban.

Maodositson egy meglévé sikot a Sikot kivalasztva és megnyomva a Sik modositasat. Ezutan
hasznalja ugyanaz a vezet6t, mint egy Uj sik tanitasahoz.

22.17.6. Példa: Funkcid kézi frissitése program beszabalyozasahoz

Gondoljon olyan alkalmazasra, ahol egy robotprogram tobb része is egy asztalhoz viszonyul. Az
11.4 dbra szemlélteti a mozgdst az wpl through wp4 Utpontokbdl.

Robot Program

Moved
Sl

Movel # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4
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®
wpl
-
wpd

@
wp2

p
wp3

B,

Egyszer( program négy utponttal, mely egy jellemzé sikhoz viszonyul, amelyet kézzel
frissitettek a jellemz6 mddositasaval

Az alkalmazas kdvetelménye, hogy a programot Ujra kell hasznalni tébb robot telepitéséhez, ahol
csak az asztal helyzete valtozik egy kicsit. Az asztalhoz viszonyul6 mozgas azonos. Az asztal
helyzetét P71 tulajdonsagoként meghatarozva a telepitésben a sikhoz viszonyitva konfiguralt
MovelL paranccsal a program konnyen alkalmazhat6 tovabbi robotokon, egyszer(en frissitve a
telepitést az asztal aktudlis helyzetével.

Az elv egy alkalmazasban barmilyen szamu Funkcidra alkalmazhato, hogy rugalmas programot
kapjunk, amely ugyanazt a feladatot sok roboton megoldja még ha mas hely a munkahelyen
valtozik is a telepitések kozott.

22.17.7. Példa: Funkcio tartasanak dinamikus frissitése

Fontoljon meg egy hasonlé alkalmazast, ahol a robotnak egy konkrét mintazat szerint kell
mozognia egy asztal tetején egy adott feladat megolddsahoz (1asd: 11.5).

wp2 \5 wpl

\'.

%

nNp3

P1

wpd

Movelparancs négy, sik jellemz6ho6z viszonyitott Gtponttal

Robot Program
Moved
wpl
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y = 0.01
o=7pI[0,y,0,0,0,0]
Pl var = pose trans (Pl var, o)
Movel # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4
&, 7t >
‘é\:ﬁs !
wpd B;"’C »

171.6: Eltolas alkalmazasa a sik jellemzéjéhez

Robot Program
Moved
S1
if (digital input[O0])
P1

then

P1 var
else

P2
Movel. # Feature:

P1 var
Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4

wpl "
wpéd

@
wp2
P &
wp3

P2

. Egyik sikjellemzdrél egy masikra kapcsolas
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A P17 elemhez viszonyitott mozgast t0bbszor megismételjik, minden alkalommal egyo eltolassal.
Ebben a példaban az eltoldst 10 cm-re allitottak Y-iranyban (lasd 11.6 abra, az eltoldsok017 és02).
Ezt a valtozé manipuldldsdra szolgdlé pose_add () vagy pose_trans () parancsfajl funkciokkal
érjik el. Lehetséges kiilonb6z6 funkciora atkapcsolni, mikézben a program fut, ahelyett, hogy egy
eltolast ad hozza. Ezt az aldbbi példan mutatjuk be (Iasd 11.7 &bra), ahol a Movel parancs P1_var
referencia tulajdonsaga két sik: P71 és P2 kozott atkapcsolhato.

22.18. Tulajdonsag szerkesztése

A Tulajdonsag szerkesztése egy alternativ modszer tulajdonsagok hozzaadasara a telepitéhoz
és/vagy meglévé tulajdonsagok szerkesztéséhez.

Q ‘ ' <unnamed:>* cc
; 7N E default* D _ﬁ E . p—
Run allstion |  Move 1o Log New. Open. Save
S -
(2] potn
) Safety A Base .
@ Tool
« Point
]
./ Line
@ Plane
> Fieldbus
[ ]

| Edit || Move here ” Teach this point |

O Normal Speed (—— 100% Simulation .

Hasznalja a Szerkesztést tulajdonsagok elhelyezéséhez és athelyezéséhez a robotkar mozgatasa
nélkil akar ugy, hogy a tulajdonsagot a robotkar ne érhesse el.

Pont szerkesztése

Szerkeszthet egy meghatarozott pontot vagy egy meghatarozatlan pontot. Egy meghatarozatlan
pont szerkesztésével meghatarozza azt.
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Robot Funkcié
‘A\ap

4

Az eszkdz helyzete

i N
i . —
: [+] x 118,43mm [ +][ ]|
! Y -430,42/mm |+ || —
i z 157,28 mm |+ || —|
f B | -
‘Rotéciés vektor [rad] -

® RX 0,001 rad ; L—|

RY -3,166|rad + || -

Rz|  -0,040red [+ |[—|

O ©

Rendben Mégse

O Normal

1. A Telepitésnél valassza a Tulajdonsagok lehet6séget.

2. A Tulajdonsdg alatt valassza a Pont elemet egy pont hozzdadasahoz a programfahoz.

3. Koppintson a Szerkesztés elemre a Szerkesztés képernyé eléréséhez, hogy médositsa a
pont helyzetét és forgatasat

Egyenes szerkesztése
Az egyenes két pont formajaban jelenik meg a programfaban. Onnek kell meghatarozni az egyes
pontokat.
1. A Telepitésnél valassza a Tulajdonsagok lehet6séget.
2. A Tulajdonsdg alatt valassza a Vonal elemet egy vonal hozzdadasahoz a programfahoz.
3. A vonal két pontbdl all:

+ Koppintson egy pontra koordinatainak szerkesztéséhez, majd érintse meg a vonal
masik pontjat a koordinatak szerkesztéséhez.

Sik szerkesztése

1. A Telepitésnél valassza a Tulajdonsagok lehetéséget.
2. A Tulajdonsag alatt valassza a Sik elemet egy sik hozzaadasahoz a programfahoz.

3. Koppintson a Szerkesztés elemre a Szerkesztés képernyd eléréséhez, hogy moédositsa a
sik helyzetét és forgatasat
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22.19. Sin

Itt allithatja be a PolyScope altal elfogadott valds idejii elosztott vezérléshez hasznalt ipari
szamitégépes haldzati protokollok csaladjat: MODBUS , Ethernet/IP és PROFINET.

22.20. MODBUS kliens I/0 beallitasa

& Fajl 0B:06:05 CCcCC O
Program | A Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |
. oy . P

A TCP konfiguralas MODBUS kliens 1/O beallitasa >
Tl e 10.0.0.2

IP: 10.0.0.2‘ Szekvencialis mod El
I/0 beallitasa ‘ =
@ Biztonsag o ‘ 0| |Regiszterkime. . ‘vH 18‘ ‘MODBUS_I | =
Valtozok

Frek\-’encia[Hz] MODBUS alarendeft cime 255

MODBUS

Valaszidd [ms]: ----, Iddtillepes: 0, Sikertelen keresek: 0, Avg. resp. £ ----

Funkcick o
o |:HD|g|taI|s beme... ‘v

Lagy atmenet

e rre e . . Frekvencia [Hz] H MODBUS alarendelt cime 255
Szallitoszalag kbvetése

‘ 260‘ ‘MODBUS_2

b

Valaszidd [ms]: ----, Iddtillepes: 0, Sikertelen keresek: 0, Avg. resp. £ ----
EtherMet/IP
PROFINET
Alapértelmezett
program Halado opcidk megmutatasa +

H Betidltés/mentés

Itt a MODBUS kliens (mester) jelei allithatok be. Meghatarozott IP cimeken a csatlakozasok a
MODBUS szerverekhez (vagy alarendeltekhez) l1étrehozhaté bemeneti/kimeneti jelekkel
(regiszterek vagy digitalis). Mindegyik jelnek egyedi neve van, azaz hasznalhaték programokban.

22.20.1. Frissités

Nyomja meg ezt a gombot, hogy frissitse az 6sszes MODBUS csatlakozast. A frissités
lecsatlakoztatja az 6sszes modbus egységet, és ismét visszacsatlakoztatja azokat. Az 6sszes
statisztika torlésre kertil.

22.20.2. Egység hozzaadasa

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

22.20.3. Egység torlése

Nyomja meg ezt a gombot a MODBUS egység és az egységen talalhat6 dsszes jel torléséhez.
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22.20.4. Egység IP beallitasa

Itt 1athaté a MODBUS IP cime. Nyomja meg a gombot a moédositashoz.

22.20.5. Szekvencialis méd

Csak akkor érheté el, amikor a Haladé opciék megjelenitése (lasd:22.20.13. Haladd opcidk
megjelenitése on page221) elemet valasztottak ki. Ha kivalasztja ezt a jelol6négyzetet, akkor a
modbus kliens kénytelen varni a valaszra, miel6tt elkiildi a kovetkezd kérést. Néhany mez6busz
egység ezt a mddot igényli. Ha bekapcsolja ezt az opcidt, az segithet, amikor tébb jel van, és a jel
lecsatlakozasokban egyre tobb kérési gyakorisagot eredményez. Ne feledje, hogy a tényleges
jelfrekvencia alacsonyabb lehet a kértnél, amikor tobb jelet hataroznak meg szekvencialis
maédban. Az aktudlis jel-frekvencidt a jel-statisztikdkban figyelhetjiik meg (lasd 22.20.14. Halado
opciok on page221 szakasz). A jelindikator sarga lesz, ha a tényleges jelfrekvencia kevesebb,
mint a ,Frekvencia” legordiil6 listaban kivalasztott érték fele.

22.20.6. Jel hozzaadasa

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

22.20.7. Jel torlése

Nyomja meg ezt a gombot, hogy t6éréljon egy MODBUS jelet a megfelel6 MODBUS egységhez.

22.20.8. Jeltipus beallitasa

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

Digitalis bemenet
Egy digitalis bemenet (tekercs) egy bites mennyiségl, amelyet a MODBUS egységrdl
olvasnak le a tekercsen, amelyet a jel cimmezdjében hataroznak meg. 0x02 funkciokéd
(Diszkrét bemenetek olvasasa) hasznélatos.

Digitalis kimenet
Egy digitalis kimenet (tekercs) egy bites mennyiségi, melyet magasra vagy alacsonyra
allithat6 be. Miel6tt e kimenet értékét a felhasznalé beallithatja, az értéket a tavoli MODBUS
egységrdl leolvassdk. Ez azt jelenti, hogy a 0x01 funkcidkdd (Tekercsek olvasdsa)
hasznalatos. Amikor a kimenetet egy robotprogram, vagy a jel-érték beallitasa gomb
megnyomasaval allitottak be, a 0x05 funkciokddot (Egytekercses iras) haszndlja innentdl.

Regiszterbemenet
Egy regiszterbevitel 16 bites mennyiségi érték a cimmezdben meghatarozott cimrél. A 0x04
funkciokéd (Bemeneti regiszter olvasdsa) hasznalatos.

Regiszterkimenet
Egy regiszterkimenet 16 bites mennyiségd, melyet a felhasznalo be tud allitani. Miel6tt a
regiszter értékét beallitjak, az értéket a tavoli MODBUS egységrdl leolvassak. Ez azt jelenti,
hogy a 0x03 funkcidkdd (Tarto regiszterek olvasdsa) hasznélatos. Amikor a kimenetet egy
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robot-program allitja be, vagy egy jelértéket adnak meg a jelérték beallitasa mezében, akkor a
0x06 funkciokddot (Egyszeri regiszter iras) haszndlja az érték bedllitdsahoz a tavoli MODBUS
egységen.

22.20.9. Jel cimének beallitasa

Ez a mez6 megmutatja a cimet a tavoli MODBUS szerveren. A képernyén megjelené
billenty(izettel valasszon masik cimet. Az érvényes cimek a tavoli MODBUS egység gyartéjatdl
és konfiguraciojatol fligg.

22.20.10. Jel nevének beallitasa

A képerny6n megjelend billenty(izettel a felhasznalé adhat a jelnek nevet. Ez a név hasznalatos,
amikor a jelet a programokban hasznaljak.

22.20.11. Jel értéke

Itt a jel aktualis értéke lathato. Jelek regisztralashoz az értéket alairas nélkili egész szamként
fejezik ki. A kimeneti jelek esetében a kivant jelérték a gombbal beallithaté. Regiszterkimenethez
is az egységre irando értéket alairas nélkiili egész szamként kell biztositani.

22.20.12. Jelcsatlakozas allapota

Ez az ikon mutatja, hogy a jel megfelel6en olvashaté/irhaté (z6ld) vagy hogy az egység nem vart
maédon valaszol-e vagy nem érheté el (sziirke). Ha egy MODBUS hiba-valaszt kap, a valaszkédot
jeleniti meg a rendszer. A MODBUS TCP kivétel valaszai:

E1
ILLEGAL FUNCTION (0x01) A lekérdezésben kapott funkciokdd nem engedélyezett mivelet a
szerver (vagy aldrendelt) esetében.

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

E3
ILLEGAL DATA VALUE (0x03) A lekérdezési adatmez6ben szereplé érték nem engedélyezett
érték a szervez (vagy alarendelt) esetében, ellendrizze, hogy a megadott jelérték érvényes-e a
meghatarozott cimhez a tavoli MODBUS szerveren.

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

E5
ACKNOWLEDGE (0x05) Specializalt haszndlat a programozé parancsokkal egyiitt, melyet a
tavoli MODBUS egységre kiildtek.
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E6
SLAVE DEVICE BUSY (0x06) Specializalt haszndlat a programozé parancsokkal egyiitt, melyet
a tavoli MODBUS egységre kiildtek, az aldrendelt (szerver) nem tud most vélaszolni.

22.20.13. Haladé opcidk megjelenitése

Ez a jel6l6négyzet megmutatja/elrejti az adott jel haladd opcidit.

22.20.14. Haladé opciok

Frissitési gyakorisag
Ez a meni haszndlhat6 a jel frissitési gyakorisdganak médositashoz. Ez azt a gyakorisagot
jelenti, mellyel kéréseket kiildenek a tavoli MODBUS egységre akar a jelérték olvasasahoz,
akar az irdsahoz. Ha a frekvenciat O-ra allitottak, a Modbus kéréseket igény szerint
kezdeményezziik a modbus_get_signal_status, modbus_set_output_register és modbus_set_
output_signal parancsfajl funkciok segitségével.

Alarendelt cime
Ez a szOvegmez6 hasznalhaté egy specifikus alarendelt cim beallitasahoz az egy specifikus
jelnek megfelel6 kérésekhez. Az értéknek a 0-255 tartomanyon beliil kell lennie, a
hatarértékeket is beleértve, az alapértelmezés a 255. Ha mddositja ezt az értéket, javasolt
megnézni a tavoli MODBUS eszkdz kézikonyvét, hogy ellenérizze a miikodoképességét az
alarendelt cim megvaltoztatasakor.

Szamolas ujracsatlakoztatasa
Annak szama, ahanyszor a TCP csatlakozas zarva volt, és ismét csatlakozott.

Csatlakozasi allapot
TCP csatlakozasi allapota.

Vélaszidé [ms]
A modbus kérelem elkiildése és a valasz megkapdasa kozott eltelt id6 - ez csak akkor frissiil,
amikor a kommunikacio aktiv.

Modbus csomag hibak
A hibaval beérkezett csomagok szama (azaz érvénytelen hosszlséag, hianyz6 adatok, TCP
aljzat hib3ja).

Idétullépés
Azon modbus kérelmek szama, amelyekre nem érkezett valasz.

Sikertelen kérések
Azon csomagok szama, amelyek érvénytelen aljzatallapot miatt nem tudtak elkiildeni.

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

Az 0sszes szamlalo legfeljebb 65535-ig szamol, majd visszaall O-ra.
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22.21. Ethernet/IP

Az EtherNet/IP az, ahol engedélyezheti vagy letilthatja a robot csatlakozasat az EtherNet/IP-hez.
Ha engedélyezi, akkor kivalaszthatja, mely mdveletnek kell megtorténnie egy programhoz, amikor
az EtherNet/IP szkenner csatlakozas elveszik. Ezek a miveletek:

Semmi:
A PolyScope figyelmen kiviil hagyja az EtherNet/IP kapcsolat megsz(inését, és a szokasos
maodon folytatja a programot.

Sziinet:

A PolyScope megallitja az aktudlis programot. A program folytatddik, amikor leallitjak.
Leallitas:

A PolyScope leallitja az aktualis programot.
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23. Mozgas lap

Ezen a képernyén kdzvetleniil mozgathatja (I6kheti) a robotkart akar a roboteszkoz
tolasdval/forgatasaval, akar a csuklok mozgatasaval egyenként.

@ 06:05:48 CCCC O
(Program | i Telepités | Mozgas | /O | Naplo |
TCP helyzete Robot Funkcid

Q8§
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o
=~
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=
]
o

C

x [ 120,11 mm
v [ -431.76| mm
z[ 253,93 mm

0,001] rad
v [ 3,166 rad
z[  -0,040| 1ag

= =

TCP tajolasa lllesztések mozgatasa

o

Alap [ A |

o

wall I i |

Kinyok [ i |

1

1. csukla [ N |

Szabad mozgatas
o

2, csukla [ i |

!
1 = 1 1
o| [k [N |b b
ol I T I e T ol O
w |f| || fio] |~
o o vl |0 |3 =
]

3, csukla [ I | -1,78|®

Sebesség =—=—=1_N00% | K mégse || +f Rendben |

o Valédi robot

23.1. Mozgatas eszkoz

A robotkar konkrét iranyba mozgatasahoz tartsa lenyomva valamelyik Szerszam mozgatas nyilat.
- Az Athelyezés nyilak (felsé) a robot szerszamanak hegyét a jelzett irdnyba mozgatjak.

+ A Forgatas nyilak (also) a jelzett iranyba allitjak at a robot-szerszam tédjolasat. A forgasi
pont a szerszam kozéppontja (TCP), azaz a robotkar végén 1évé pont, amely a robot
szerszamanak karakterisztikus pontja. A TCP kicsi kék labdaként lathatd.

23.2. Robot

Ha a robot TCP aktualis pozicidja kozel kerlil egy biztonsagi vagy inditasi sikhoz, vagy ha a
robotszerszam tajoldsa kozel keriil a szerszam tdjolasi hatarértékéhez (lasd: 19.11. Sikok on
page103), akkor a kozelité hatarérték 3D képe lathaté.

Megjegyzés: amikor a robot programot futtat, a hatarértékek vizualis megjelenitését letiltja.

A biztonsagi sikok sarga és fekete szinben jelennek meg a sik kis nyillal jelzett normalvektoraval,
amely a sik azon oldalat jelzi, amelyen megengedett a robot TCP pozicionaldsa. Az indité sikok
kék és zold szinben jelennek meg és egy kis nyil mutat a sik azon oldaléra, ahol a Normal méd
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hatarértékei (Iasd: 19.8. Biztonsagi modok on page102) aktivak. Az eszkoz tdjolas hatarértékeit
egy térbeli kup jeleniti meg egy vektorral, amely a roboteszkoz aktualis tajolasat jelzi. A kup
belseje jelzi az eszkoz tajoldsdhoz engedélyezett teriiletet (vektor).

Amikor a robot TCP tovabb mar nincs a hatarérték kozelében, akkor a 3D-s bemutaté eltlinik. Ha a
TCP megsérti a hatarértéket vagy a megsértéshez agyon kozel kertil, akkor a hatarérték
vizualizacioja pirosra valt.

23.2.1. Funkcidé

A> Robot mez§ bal felsé sarkaban, a Funkcié alatt hatarozhatja meg a robotkar iranyitasanak
modjat a Nézet , Alap vagy Szerszam tulajdonsagok viszonylataban.

Megjegyzés: A robotkar iranyitasanak legjobb érzékeltetése érdekében valassza a Nézet
tulajdonsagot, majd hasznalja a Nyilak forgatasa tulajdonsagot a 3D kép latészogének
modositasahoz, hogy az igazodjon a robotkar valos nézetéhez.

23.2.2. Aktiv TCP

A Robot< mezében, az Aktiv TCP alatt, az aktudlis aktiv szerszamkdzpont neve (TCP) jelenik
meg.

23.2.3. Kezdblap

Az Alaphelyzet nyomo6gombbal elérheti a Robotot helyzetbe allitasa képerny6t, ahol az Auto
gombot lenyomva tartva (Iasd ) dllithatja a robotot a Telepités alatt korabban meghatarozott
helyzetbe (Idsd 22.13.1. Kezdélap meghatarozasa on page203). Az Alaphelyzet gomb
alapértelmezett bedllitdsa visszaallitja a robotkart fliggéleges helyzetbe (lasd 22.13. Kezddlap on
page203).

23.2.4. Szabad mozgatas

A képerny6n talalhatoFreedrive gombbal a robotkart a kivant pozicidba/tartasba hidzhatja.

23.2.5. Igazitas

Az lgazitas gomb segitségével az aktiv TCP Z-tengelyét egy kivalasztott tulajdonsaghoz
igazithatja.

23.3. Az eszk0z helyzete

A szovegdobozokban lathatok a TCP kivalasztott tulajdonsaghoz viszonyitott teljes koordinata
értékei.

Megjegyzés: Tobb nevesitett TCP-t konfiguralhat (I4sd:22.2. TCP konfiguralas on page189).
ATartas szerkesztése (Edit pose) elemre koppintva is elérheti a Tartas szerkeszt6 (Pose Editor)
képernyét.
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23.4. lllesztés helyzete

A Csuklé helyzete mezével kozvetlenil vezérelhet egyes csukldkat. Minden csuklé a - 360 és +
360 kozotti alapértelmezett csuklé-hatarérték tartomanyban mozog, amelyet egy vizszintes sav
hataroz meg. Amint a csuklé eléri a hatarértéket, tovabb mar nem mozgathaté.

Megjegyzés: Konfiguralhatja a csuklokat az alapértelmezettdl eltéré helyzet-tartomannyal
(14sd:19.10. lllesztési hatarértékek on page103). Ezt az Uj tartomdnyt piros zéna jelzi a vizszintes

sdvon belll.

FIGYELMEZTETES
1. A Bedllitas fiilon, ha a sulypont bedllitas (Idsd22.4. Talapzat on page194)

helytelen, vagy a robotkar nehéz terhet visz, akkor a robot elmozdulhat
(leeshet), amikor megnyomja a Freedrive gombot. llyen esetben ismét
engedje fel a Freedrive gombot.

Hasznalja a megfelel telepitési bedllitdsokat (pl.: Robotszerelési szdg,
hasznos terhelési tdmeg és gravitacids kozéppont hasznos terhelési
kozepe). Mentse és toltse be a telepitéfajlokat a programmal egyiitt.

A hasznos teher és a robot szerelést helyesen kell beallitani, miel6tt
mUkodtetné a Freedrive gombot. Ha ezek a bedllitasok helytelenek, a
robotkar elmozdul a Freedrive aktivalasakor.

A Freedrivefunkcidt csak olyan telepitéseken szabad hasznalni, ahol a
kockazatértékelés ezt megengedi. Az eszkozoknek és akadalyoknak nem
lehetnek éles széleik vagy hegyes pontjaik. Gydz6djon meg arrdl, hogy a
teljes személyzet kivil maradjon a robotkar tertletén.
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23.5. Tartasszerkeszt6 képernydje

Amint belépett aTartas-szerkeszté képernydre, pontosan beallithatja a célcsukloé pozicidit vagy
egy céltartast (pozicié és tajolds) a TCP-hez. Megjegyzés: Ez a képernyé kapcsolat nélkiili és
nem iranyitja kozvetleniil a robotkart.

Robot Funkcio O
44 ="

TCP

X 120,11 mm

v -431,76| mm

|R0téciés vektor [rad]

RX 0,001 rad

RY -3,166| rad

RZ -0,040| rad

[# ]
PEREEER] BRE & BRE]

- llesztési helyzetek

vall 58,96 °
Kénysk 126,22
1. csukld 46,29
2. csuklé 91,39|°
3, csuklé -1.78| ¢
| ¥ Mégse || & Rendben |

23.5.1. Robot

A 3D-s kép a Robotkar aktualis helyzetét mutatja. Az arnyék a robotkarnak a megadott értékekkel
torténd vezérléssel elért cél-poziciojat mutatja a képernyén. Nyomja meg a nagyité ikonokat a
nagyitashoz / kicsinyitéshez, vagy huzza az ujjat rajta a nézet megvaltoztatasahoz.

Ha a robot TCP megadott célpontja kozel keriilt egy biztonsagi vagy kioldé sikhoz, vagy ha a
robot-szerszam tdjolasa kozel van a szerszam tajoldsdnak hatarértékéhez (Iasd 19.11. Sikok on
page103), akkor megjelenik a szegély-hatar kozelitéleges 3D dbraja. A biztonsagi sikok sarga és
fekete szinben jelennek meg a sik kis nyillal jelzett normalvektoraval, amely a sik azon oldalat
jelzi, amelyen megengedett a robot TCP helyezése. Az indité sikok kék és zold szinben jelennek
meg és egy kis nyil mutat a sik azon oldaléra, ahol a Normal méd hatarértékei (lasd: 19.8.
Biztonsagi modok on page102) aktivak. Az eszkoz tajolds hatarértékeit egy térbeli kip jeleniti
meg egy vektorral, amely a roboteszkdz aktualis tajolasat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkoz
tajoldsahoz engedélyezett teriiletet (vektor). Amikor a cél robot TCP tovdbb mdr nincs a
hatarérték kozelében, akkor a 3D-s bemutaté eltlinik. Ha a cél TCP megsérti a hatarértéket vagy a
megsértéshez agyon kozel kertil, akkor a hatarérték vizualizacidja pirosra valt.
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23.5.2. Funkcié és az eszkoz helyzete

Az aktiv TCP és a kivalasztott funkcio koordinataértékei megjelennek. Az X, Y, Z koordinatak
megadjak a szerszam pozicidjat. Az RX, RY, RZa koordinatak adjak meg a tajolast. Tobb
nevesitett TCP-k konfiguraldsaval kapcsolatos tovabbi informaciét (Iasd itt22.2. TCP
konfiguralds on page189).

Hasznalja a RX,RY és RZ mezdk felett talalhatd legordiilé meniit a tdjolds dbrazolds-tipusanak
kivalasztasahoz:

+ Forgatas-vektor [rad] A tdjolast forgatds-vektorként adjuk meg. A tengely hossza a
forgatandd szog radianban, a vektor maga pedig megadja a tengelyt, amelyet forgatni
szandékozik. Ez az alapértelmezett beallitas.

+ Forgatas vektor[°]A tdjolastforgatds vektorként adjuk meg, ahol a vektor hossza a
forgatandd szog fokokban megadott értéke.

+ RPY [rad] Gordiilés, billenés és oldaleltérés (RPY) szoge, radidnban kifejezve. Az RPY
rotaciés matrixot (X, Y', Z" rotacid) ez adja meg:
Rroy(y, B, a) = RZ(a) - RY(B) - RX(y)

« RPY [°] Gérdiilés, billenés és elfordulds (RPY) szoge, fokokban kifejezve.

Megérintheti az értékeket a koordinatak szerkesztéséhez. Tovabba koppinthat a + vagy -
gombokra is a doboz jobb oldalan egy 6sszeg hozzaadasahoz/kivonasahoz az aktualis
értékhez/értékbdl. Vagy egy gombot lenyomva és ugy tartva kdzvetlenil néveli/csokkenti az
értéket.

23.5.3. lllesztési helyzetek

Az egyedi illesztési helyzetek kozvetlenil keriilnek meghatarozasra. Minden csuklé-helyzethez
tartozhat egy csukl6-hatarérték tartomany a - 360 ° értéktdl + 360 ° értékig. Az alabbiak szerint
konfiguraljak az illesztés helyzetét:

- Erintse meg az illesztési helyzetet az értékek szerkesztéséhez.

+ Koppintson a + vagy - gombokra ia doboz jobb oldalan egy 6sszeg
hozzdadasahoz/kivondasahoz az aktualis értékhez/értékbdl.

+ Egy gombot lenyomva tartva kdzvetlentl néveli/csokkenti az értéket.

23.5.4. OK gomb

Ha ezt a képerny6t a Move képernyérél aktivalja (lasd 23. Mozgas lap on page223), koppintson a
OK gombra, hogy visszatérjen a >Mozgatas képernydre. A robotkar a meghatarozott célhoz
mozdul. Ha az utolsé megadott érték egy szerszam-koordinata volt, a robotkar a célhelyzet felé a
MozgatasL mozgas-tipussal halad; vagy a MozgatasJ mozgastipust hasznalja, ha utoljara egy
csukléhelyzet volt meghatarozva (Idsd Mozgasi tipusok on page128).

23.5.5. Mégse gomb

A Mégse gombra koppintva kilép a képernyébdl, minden mddositast elvetve.
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24.1. Robot

@ Fajl

[ Program | A Telepités | Mozgas [ /O | Naplé |

cccec @

06:06:17
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o Valédi robot

Ezen a képernyén mindig felligyelheti és beallithatja az é16 1/0 , a robot vezérl6dobozaba érkezé
és onnan kiindulé jeleket. A képernyén megjelenik az 1/0 aktualis allapota, beleértve a program
végrehajtasat is. Ha barmi valtozik a program végrehajtasa alatt, a program leall. A program
ledllasakor minden kimeneti jel megdrzi az allapotat. A képernyd csak 10 Hz-en frissiil, igy lehet,
hogy a nagyon gyors jelek nem jelennek meg helyesen.

A konfiguralhato I/0 érintkez6ket specidlis biztonsagi beallitdsok szamara lehet fenntartani,
melyeket a telepités biztonsdagi I/0 konfiguradciés szakaszaban hatarozzak meg (Iasd: 19.16.

I/0 on page111); a fenntartott érintkezék az alapértelmezett helyett megadott biztonsdgi funkcio,
vagy a felhasznalé altal meghatarozott nevet kapjak. A biztonsagi beadllitasok szamara fenntartott
konfiguralhaté kimenetek nem kapcsolhatok at, és csak LED kijelz6kként jelennek meg.

A jelek elektromos adatait a fejezetben ismertetjik.

Fesziiltség

A szerszam-kimeneten a Fesziiltség elem csak akkor konfiguralhato, amikor a szerszam-
kimenetet a Felhasznalo kezeli. Egy URCap kivalasztasa eltavolitja a hozzaférést a
fesziiltséghez.
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Analéog domén beallitasok

Az analdg I/0 érintkez6ket dram- [4-20mA] vagy fesziiltség [0-10V] kimenetre lehet beéllitani. A
beallitasokra emlékeznek a robotvezérld végs6 késdbbi ujrainditasaihoz, amikor a programot
mentik. EQy URCap kivalasztasa az Eszkdzkimenetben eltavolitja a hozzaférést a
Doménbeallitasokhoz az analdg Eszkozbemenetek esetében.

Eszkozkommunikacios interfész

Amikor a szerszam-kommunikacids interfészt (TCI) engedélyezték, az eszkdz analég bemenete
mar nem lesz elérhetd. Az 1/0 képernydn a Szerszam bemenet mez§ értéke az alabb
szemléltetett modon valtozik.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One

RX Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3.50

MEGJEGYZES
Ha a Taplalt iker-érintkezo elemet engedélyezték, a szerszam digitalis kimeneteit
az alabbiak szerint kell elnevezni:

+ toolout[0] (Tapfesziiltség)
+ toolout[1] (GND)

A Szerszam kimenet mez6t alabb szemléltet;jiik.
Tool Digital Output

Power GND

Current

000 maA

24.2. MODBUS

Az alabbi képernyéképen a MODBUS 1/0 jelei lathatdk, ahogyan azokat a telepitésben beallitottak.
A képerny6 tetején talalhato legordilé menit hasznalva médosithatja a megjelenitett tartalmaz a
jeltipus és a MODBUS egység alapjan, ha egynél tobb van konfiguralva. A listaban szerepl6
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minden egyes jel tartalmazza a csatlakozas allapotat, értékét, nevét és a jel cimét. A kimend
jelek atkapcsolhatok, ha a csatlakozas allapota és a I/0 flilon kivalasztott vezérlés ezt
megengedi (Iasd: ).

@ Fajl 06:06:17 CCCC 0
[ Program | A Telepités | Mozgas | 1/0 | Naplé |

MODBUS

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

Bemenetek Kimenetek

MODBUS egyséqg: 10.0.0.2 MODBUS egység: 10.0.0.2

o MODEUS_4 [260] o MODBUS_3 [18]

MODBUS egységq: 127.0.0.1 MODBUS egység: 127.0.0.1

[, ) MODBUS_1 [0] (%, ] MODBUS 2 [16]
o MODBUS_5 [17]
o MODBUS_5 [18]
e MODBUS_7 [19]
o MODBUS_B [20]
e MODBUS_9 [21]

0 Szimulacio
o Valddi robot
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25. Naplo lap

& Fajl 06:06:17 CCCC O

[ Program | A Telepités | Mozgas | /O | Naplé |

Ertékek lllesztés betoltése

Vezérls hamérséklete 30.0 °c | Alap Rendben e 0.0V
Halézati fesziiltség 4g,0 v Val Rendben o 0,0V
Atlagos robotteljesitmény 25 W Kinyik Rendben 1":::: 0.0V

Robot aramerdéssége 52 A 1. csuklé Rendben “ 0.0V

10 dramerdsség 0 A | 2 csukld Rendben ‘ 0.0V
Eszkdz dramerdssége oma | 3 csukld Rendben " 0.0V
2020-07-30 06:06:18 (@ ][ & |[0] Torles | | & Diagnosztikai faijl

A 2020-07-30 06:04:40.797 RobotInterface C102A0: Nincs valodi robot csatlakoztatva - Szimulalé robot -
A 2020-07-30 06:04:40.797 RobotInterface C102A0: Nincs valodi robot csatlakoztatva - Szimulalé robot
A 2020-07-30 06:04:41.012 RobotInterface C102A0: Nincs valodi robot csatlakoztatva - Szimulalé robot
A 2020-07-30 06:04:53.429 RobotInterface C102A0: Nincs valodi robot csatlakoztatva - Szimulalé robot
A 2020-07-30 06:05:17.587 RobotInterface C102A0: Nincs valodi robot csatlakoztatva - Szimulalé robot

L]

25.1. Leolvasasok és illesztés betoltese

A képerny6 felsé felén jelenik meg a Robotkar és a Vezérl6doboz egészségi allapota.

A képerny6 bal oldalan talalhatok a Vezérl6édobozzal kapcsolatos informacidk, mig a képerny6
jobb oldalan jelennek meg a robotillesztéssel kapcsolatos informacidk. Mindegyik csuklé kijelzi a
csuklo terhelésének hdmérsékletét és a fesziiltséget.

25.2. Datumnapld

Az els6 oszlop kategorizalja a naplobevitel sulyossagat. A masodik oszlopban lathaté az
Uzenetek érkezésének idépontja. A kovetkez6 oszlop mutatja az lizenet kiild6jét. Az utolso6 oszlop
magat az Uzenetet mutatja. Az lizenetek szlirheték a kapcsoldgombok kijeldlésével, amelyek a
sulyossagnak felelnek meg. A fenti kép azt mutatja, hogy a hibdk megjelennek majd, mig az
informaciodk és lizenetek szlirésre keriilnek. Néhany napldiizenetet ugy terveztek, hogy tobb
informacidval szolgaljon, melyek a naplébevitel kivalasztasa utan jelenne meg a jobb oldalon.

25.3. Hibajelentések mentése

Részletes allapotjelentés érhetd el, amikor a papirkapocs ikon megjelenik a naplésavon.
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UNIVERSAL ROBOTS 25. Naplé lap

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

A jelentés menthetd, mikdzben a program fut.

MEGJEGYZES

A legrégebbi jelentés torlésre keril, amikor Uj készil. Csak az 6t legujabb jelentés
kerdl tarolasra.

Az alabbi hibalista kdvethet6 nyomon és exportalhato:

Hiba

Belsd PolyScope kivételek
Védé leallas

Kezeletlen kivétel a URCap-ben

Megsértés

Az exportalt jelentés tartalmaz egy felhasznaldi programot: egy telepitést és egy listat a futé
szolgaltatasokrol.

25.4. Mlszaki tdmogatas fajl

A jelentésfajlban problémak diagnosztizalasaban és reprodukalasaban hasznosithat6 informaciot
talal. A fajl a robot korabbi hibdinak feljegyzéseit, valamint a robot aktualis konfiguracidit, a
programokat és telepitdit tartalmazza. A jelentésfajl kiils6 USB-meghajtéra menthetd. A Naplé
képernyén érintse meg a Tamogatasi fajl elemet, és a funkcié eléréséhez kovesse a képerny6n
megjelend utasitasokat.

MEGJEGYZES
Az exportalas akar 10 percet is igénybe vehet, az USB meghajt6é sebességétdl és

a robot fajlrendszerbdl 6sszegydijtott fajlok méretétdl fliggbéen. A jelentést
szokasos zip-fajl formaban menti, amelyet nem véd jelszd, és amely
szerkeszthetd, miel6tt elkildenék a miszaki tamogatasnak.

UR16e
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26. Program- és telepitéeskezel6

& Fajl 06:06:06 CCCC O
Program | A Telepités | Mozgas | /O | Naplé |

4 TCP konfiguralas

| Robot telepitésének betoltése/mentése
Talapzat féjlba

1/0 beallita . ) .
/ eaflitasa Ez a Robot telepitése lefed minden szempontot, ahogyan a robot elhelyezheté a

) . munkakidrnyezetében. |de tartozik a robot mechanikai felszerelése, mas berendezések
@ Biztonsag elektromos csatlakozasa, illetve minden opcid, amelytdl a robot programja fiigg. Nem tartozik
ide maga a program.

Valtozok

MODBUS lelenlegi telepités mentése

Funkciok default |
Lagy atmenet | Mentés | | Mentés maskent... |

Szallitészalag kvetése | Masik telepitafsjl betéltése

EtherNet/IP | Betdltés || Uj latrehozasa |

PROFINET

Alapértelmezett
program

Betdltés/mentés

A Program- és telepitéskezel6harom ikonra utal, amelyek programok és telepitéfajlok
|étrehozasat, betdltését és konfiguraldsat teszik lehetévé: Uj... Megnyitas... és Mentés... . A
Fajl atvonalmegjeleniti az On altal éppen betdltétt program nevét és a telepitsfajl tipusat. A Fajl
utvonal modosul, amikor Uj programot programot vagy telepit6fajlthoz létre vagy tolt be. Egy
robothoz tobb telepitd fajlja lehet. A |étrehozott programok az aktiv telepitéfajlt automatikusan
betoltik és hasznaljak.

26.1. Megnyitas...

Lehet6vé teszi, hogy betdltson egy programot és/vagy telepit6fajlt.
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default*

.
e

g Telepitas

ABCDE I:j . E cc
0 R .-

Valtozék

Allapot

Leallitva

Robot kora

Napok  Ora  Perc  Masodperc

0 00 04 09

O Utpontok mutatsa

O Normal Seb! — 1 00% Szimulacicé .

Program megnyitasa

1. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson a Megnyitas... lehet6ségre, és valasszon
programot.

2. A Program betoltése képernyén valasszon egy |étez6 programot és koppintson a
Megnyitasra.

3. A F3jl utvonalaban ellenérizze, hogy a kivant program neve megjelenik.
Telepit6fajl megnyitasa

1. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson aMegnyitas...|lehetéségre, és valasszon
telepit6fajlt.

2. A Robot telepitéfajljanak betoltése képernydn valasszon egy |étez6 telepit6fajlt és
koppintson a Megnyitasra.

3. A Biztonsagi konfiguracié dobozban valassza az Alkalmaz és ujrainditas pontot a robot
Ujrabootolasanak utasitasahoz.

4. Vdalassza a Telepit6fdjl beallitasa pontot a telepit6fajl aktudlis Programhoz torténé
beadllitasahoz.

5. A F3jl utvonalaban ellenérizze, hogy a kivant telepit6fajl neve megjelenik.

26.2.Uj...

Lehet6vé teszi, hogy lIétrehozzon egy Uj programot és/vagy telepit6fajlt.
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default*

ABCDE D i E cc
71 [T———

Valtozék [ ™ program

; Telepitas

Allapot

Leallitva

Robot kora

Napok  Ora  Perc  Masodperc

0 00 04 09

O Utpontok mutatsa

O Normal S — 1 00% Szimulacicé .

Uj program létrehozésa

1. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson a Megnyitas... lehet6ségre, és valasszon
programot.

2. A Program képerny6n konfiguralja a uj programot, ahogy kivanja.

3. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson a Mentés...lehetdségre, és valassza a Mind
mentése vagy Program mentése maskeént... lehetéséget.

4. A Program mentése masként képerny6n jeldljon ki egy fajlnevet és koppintson a Mentésre.
5. A F3jl utvonalaban ellenérizze, hogy az Uj program neve megjelenik.

Uj telepitéfajl Iétrehozasa

Megjegyzés: Mentenie kell egy telepitéfajlt a robot lekapcsoldsa utani haszndlathoz.
1. A Program- és Telepitéskezelében koppintson aUj...lehet&ségre, és valasszon telepit6fajlt.
2. Koppintson a Biztonsag konfiguracié megerdsitése pontra.
3. A Telepit6fajl képerny6n konfiguralja a Uj telepit6fajlt, ahogy kivanja.
4

. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson aMentés...lehetdségre, és valassza a
Telepit6fajl mentése masként... lehetéséget.

5. A Robot telepitéfajljanak mentése képernyén jeldljon ki egy fajlnevet és koppintson a
Mentésre.

6. Valassza a Telepit6fajl beallitasa pontot a telepit6fajl aktudlis Programhoz torténé
beallitasahoz.

7. A F3jl utvonalaban ellendrizze, hogy az Uj telepit6fajl neve megjelenik.
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26.3. Mentés...
NEEES

Futtatas | Frogram  Telepiiés  Mozgds

E ABCDE
default*

Napla

&

Program Valtozék BMind mentése

Program mentése masként

ABCDE

Allapot

;Telepités mentése masként...

Leallitva

Robot kora

Napok Ora Perc  Masodperc

0 00 04 10

O Utpontok mutatdsa

O Normél Sehesséy (— o 0 O g:m-m_,,ﬁci.j.

A Mentés... harom lehetdséget ajanl fel. A betoltott/Iétrehozott programtdl/telepitéfajltol
figgden:

A Mind mentése azonnal kimenti az aktualis Program és telepit6fdjlt olyan rendszeriizenet nélkdil,
amely mas helyre vagy mas néven mentésre szdlitana fel. Megjegyzés: Ha nem végzett
modositasokat a Program vagy Telepit6fajl esetében, akkor a Mind mentése... gomb inaktivaltan
jelenik meg.

Program mentése maskeént...modositja az Uj program nevét és tarhelyét. Megjegyzés: az aktualis
telepit6fajlt is menti a meglévé néven és tarhelyre.

Program mentése masként...modositja az Uj telepitéfajl nevét és tarhelyét. Megjegyzés: az
aktuadlis programot kimenti a meglévd néven és tarhelyre.

UR16e 238 Felhasznaldi kézikonyv



26. Program- és telepitéskezeld UNIVERSAL ROBOTS

26.4. Fajlkezelb

Program betoltése O
Aktualis kényvtar: |[fhome/docker/staging/programs ‘v‘ ‘ 1 ” o ‘
[ 7 agcoE.urp
[ 7 startagcoE.urp
Fajlnéw:
Szlrd: Universal Robots programfajlok ‘V‘
| Megnyitas | | Mégse |

Ez a kép bemutatja a Betdltés képerny6t, amely az aldbbi gombokat tartalmazza:

Breadcrumb Path

A breadcrumb palya a jelen helyhez vezet6 palyak listajat mutatja meg. Egy mappanevet
valasztva a breadcrumbban, a betdltés parbeszédablak megvaltozik arra a konyvtara, és
megjeleniti a fajlkivalasztasi terileten.

Fajlkivalasztasi teriilet

Erintsen meg egy fajlnevet, hogy megnyissa. A mappékat a neviik fél masodpercig val6
megnyomasaval valasztjak ki.

Fajlsziiro

Meghatarozhatja a mutatott fajltipusokat. A biztonsagi masolat-fajlok kivalasztasa utan ezen a
tertileten lathat6 a 10 legutobb mentett programverzié, ahol az ".old0’ a legujabb, és ".old9’ pedig a
legrégebbi.

Fajlnév

A kivalasztott fajl lathaté itt. Fajl mentésekor hasznalja a szovegmezét a fajlnév kézzel torténd
megadasahoz.
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UNIVERSAL ROBOTS 26. Program- és telepitéskezeld

Miivelet gombok

A mivelet sdvon egy sor gomb talalhatd, amelyek a fajlkezelést szolgaljak.

A mivelet sav jobb oldalan a '‘Biztonsagi mentés’ mivelet elvégzi az éppen kivalasztott fajlok és
mappak biztonsagi mentését az adott tarhelyre és egy USB-meghajtora. A 'Biztonsagi mentés’
mdvelet csak akkor engedélyezett, amikor egy kiils6 adathordozét csatlakoztattak az USB
porthoz.
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27. Hamburger menu

27.1.Sugo

A PolyScope képességeit alkotd dsszes elem meghatarozasat megtalalhatja.
1. A Fejléc jobb sarkaban érintse meg Hamburger meniit, és valassza a Sugoé elemet.
2. Koppintson a megjelend piros kérd6jelek egyikére, hogy meghatarozza a kivant elemet.

3. Az elem meghatarozasa képerny6 jobb felsd sarkaban koppintson a piros X-re, hogy
kilépjen a Sugobal.

27.2. Névjegy

Megijelenitheti a verzidra és jogi részekre vonatkozé adatokat.
1. Koppintson a Hamburger meniire, és valassza a Névjegy menipontot.
2. Az adatok megjelenitéséhez koppintson aVerzio vagy Jogi menipontra.

3. Koppintson a Bezaras pontra, hogy visszatérjen a képernydjére.

27.3. Beallitasok

A PolyScope beallitasok személyre szabasa

1. A Fejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a Beallitasok lehet6séget.

2. A bal oldali Oldalmentiiben valasszon egy tételt a személyre szabashoz. Megjegyzés: Ha
egy mikoddési mod jelszavat beallitottak az Oldalmeniben, akkor a Rendszer csak a
programozo6 szamara elérhetd.

3. A képernyd jobb also részén koppintson az Alkalmazas és ujrainditas elemre a
modositasok végrehajtasahoz.

4. A képerny6 bal oldalan alul koppintson a Kilépés elemre a Beallitasok képernyét
modositasok nélkiili bezarasahoz.

27.3.1. Preferenciak

Nyelv

Médosithatja a PolyScope nyelvét és mértékegységét (metrikus vagy birodalmi).

Id6

Elérhet6 és/vagy beallithatja az aktualis id6t és datumot, amely a PolyScope-on megjelenik.
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1. A Fejlécben koppintson a Hamburger mentu ikonjara, és valassza a Beallitasok
lehetéséget.

2. A Preferencidk alatt valassza a Id6 lehetdséget.
3. Ellendrizze és / vagy allitsa be tetszés szerint az I1d6 és/vagyDatum elemet.

4. Koppintson aAlkalmazas és Gjrainditas gombra a moédositasok érvényesitéséhez.

A datum és az idépont a Naplé fiilon jelenik meg (lasd 25.2. Datumnaplé on page233) a
Datumnaplo alatt.

Sebességcsuszka elrejtése
A Futtatas lap képerny6n aljan talalhatd Sebességcsuszka lehetévé teszi, hogy a kezel§
modositsa a futd Program sebességeét.

1. A Fejlécben koppintson a Hamburger mentu ikonjara, és valassza a Beallitasok
lehet&séget.

2. A Preferencidk alatt valassza a Futtatas képerny6t.

3. Valassza a jel0l6négyzetet a Sebesség-csuszka megjelenitéséhez vagy elrejtéséhez.

27.3.2. Jelszo
Mod

A mUikodési méd jelszava megakadalyozza a robot beadllitasainak jogtalan médositasat azaltal,
hogy a PolyScope alkalmazasban kétféle felhasznaloi szerepet hoz |étre: automata és kézi.
Amikor beallitja a miikodési mdd jelszavat, a programok vagy telepit6fajlok csak kézi médban
hozhatdk létre és tolthet6k be. Barmikor, amikor belép a kézi médba, a PolyScope kéri a jelszot,
melyet kordbban beallitott ezen a képernydén.

Biztonsag

A Biztonsagi jelszé megakadalyozza a Biztonsagi beallitasok jogtalan médositasat.

27.4. Rendszer

27.4.1. Biztonsagi mentés és visszaallitas

Mentse a rendszere egy teljes példanyat egy USB-meghajtéra, és hasznalja a rendszere
visszaallitasahoz egy korabbi allapotba. Erre lemezkorrupcid vagy véletlenszerd torlés utan lehet
sziikség.
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MEGJEGYZES
Hasznalja az USB portok egyikét a vezérlédobozon (CB) beliil, amikor a Biztonsagi

mentés és helyreallitds miveletet végzi. EQy CB USB port hasznalata stabilabb és
a Biztonsagi mentés futtatasahoz kevesebb id6 sziikséges.

A Rendszer biztonsagi mentése

1.

4.

A Fejlécben koppintson a Hamburger mentu ikonjara, és valassza a Beallitasok
lehetéséget.

A Rendszer elem alatt koppintson a Biztonsagi mentés visszaallitasa elemre.

Valassza a Tarhely lehet6séget a biztonsagi mentés taroldsahoz, és nyomja meg a
Biztonsagi mentés gombot.

A teljes rendszer Ujrainditasahoz nyomja meg az OK gombot.

A rendszer visszaallitasa

1.

A Fejlécben koppintson a Hamburger mentu ikonjara, és valassza a Beallitasok
lehetéséget.

A Rendszer elem alatt koppintson a Biztonsagi mentés visszaallitasa elemre.

3. Vadlassza ki a Biztonsagi masolat fajlt, és nyomja meg a Visszaallitdas gombot.

A megerdsitéshez nyomja meg a OK gombot.

27.4.2. Frissités

Telepitse a frissitéseket egy USB-meghajtordl, hogy biztositsa a robot szoftverének
naprakészségét.

Szoftver frrisitése

1.

A Fejlécben koppintson a Hamburger mentu ikonjara, és valassza a Beallitasok
lehetéséget.

A Rendszer elem alatt koppintson a Frissités elemre.

Helyezze be az USB meghajtdt, és érintse meg a Keresés elemet az érvényes frissit6fajlok
listazasahoz.

Az érvényes frissit6fajlok listajabdl valassza ki a kivant verzidt, és érintse meg a Frissités
elemet a telepitéshez.

FIGYELMEZTETES
Mindig ellendrizze a programo(ka)t szoftverfrissités utan. A frissités

modosithatja a palyakat a programjan.
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27.4.3. Halozat

Konfiguralhatja a robot csatlakozasat hal6zathoz, ha a harom elérhetd halézati modszer kozill
egyet kivalaszt:

+ DHCP
+ Statikus cim

+ Letiltott halézat (ha nem szeretné, hogy a robot csatlakozzon halézathoz)

A kivalasztott hal6zati modszertél fliggéen konfiguralja a halozati beallitasait:
* IP-cim
+ Alhalézati maszk
+ Alapértelmezett atjaro
+ Preferalt DNS kiszolgalé
+ Alternativ DNS kiszolgalé

Megjegyzés: Nyomja meg a Alkalmaz gombot a médositasok alkalmazasahoz.

27.4.4. URCaps kezelése

Kezelheti meglévé URCaps fajlokat vagy telepithet egy uUjat a robotjaba.
1. A Fejlécben koppintson a Hamburger menire, és valassza a Beallitasok lehet6séget.
2. A Rendszer elem alatt koppintson a URCaps elemre.

3. Nyomja meg a + gombokat, valassza ki a .urcap fajlt, és nyomja meg a Megnyitas elemet.
Megjegyzés: Az Uj URCaps részleteit ugy ellenérizheti, ha kivalasztja azt az Aktiv URCaps
mezdben. Tovabbi tajékoztatast talal alabb a URCaps informacié mezdében.

4. Ha folytatni kivanja az a URCap telepitését, nyomja meg az Ujrainditas elemet. E |épés
utan a URCaps telepitve van, és hasznalatra készen all.

5. Egy telepitett URCaps eltavolitasahoz valassza ki azt az Aktiv URCaps-ek kozil, és nyomja
meg a gombot, majd az Ujrainditas gombot, hogy a médositasok életbe Iépjenek.

27.4.5. Tavvezérlés

Egy robot lehet helyi vezérlés (a hordozhato kezel6egységrél kezelt) vagy tavvezérelt (kiilséleg
vezérelt) mdédban.

]

Helyi

a bekapcsolast és a fék kioldasat a halézaton at kiildve a a robot mozgatasat a Mozgatas
robotnak laprol
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]

Helyi

a robotprogramok és telepit6fajlok fogadasat és

. Ay s e Inditas a Tanito fliggelékrdl
végrehajtasat a halézaton at kildve a robotnak 99

a programok automatikus elinditasat bootolaskor, a programok és telepitéfajlok
digitalis bemenetekrél vezérelve betdltését a Tanito fliggelékrdl

az automatikus fékkiengedést bootolaskor, digitalis

« . Szabad mozgatas
bemenetekrdl vezérelve

a programok elinditasat digitalis bemenetekrél vezérelve

Alapértelmezésként a robot vezérlése halézat vagy digitalis bemenet segitségével korlatozott. A
Tavvezérlés engedélyezése és kivalasztasa tulajdonsag feloldja ezt a korlatozast. Engedélyezheti
a tavvezérlést ugy, hogy a robot Helyi vezérlés profiljara (PolyScope vezérlés) valt at, amely
lehetbveé teszi a futd programok teljeskorl vezérlését és a végrehajhatd parancsfajlok
tavvezérlést.

Megjegyzés: Engedélyezheti a Tavvezérlés funkcidt a Beallitasokban, hogy a Tavoli médot és a
Helyi modot elérje a profilban.

Tavvezérlés engedélyezése

1. A Fejlécben koppintson a Hamburger menire, és valassza a Beallitasok lehet6séget.
2. A Rendszer elem alatt koppintson a Tavvezérlés elemre.

3. Nyomja meg az Engedélyezés gombot, hogy elérhetd legyen a Tavvezérlés tulajdonsag. A
PolyScope aktiv marad. Megjegyzés: A Tavvezérlés engedélyezése nem azonnal inditja el a
funkcidt. Lehetévé teszi, hogy Helyi vezérlésrél Tavvezérlésre kapcsoljon at.

4. A profil meniiben valassza a Tavvezérlés elemet a PolyScope felvaltasahoz. Megjegyzés:
Visszatérhet a Helyi vezérléshez, ha visszakapcsol a profil meniibe vagy kivalasztja a
Kezel6t vagy Programozdt, ha jelsz6 van meghatarozva.

MEGJEGYZES
- Bér a Tavvezérlés korlatozza az On miiveleteit a PolyScope alkalmazésban,
de tovabbra is felligyelheti a robot allapotat.

+ Amikor egy robotrendszert Tavvezérlés modban kapcsoljak ki, akkor
Tavvezérlés modban indul el.

27.5. Robot ledllitasa

A Robot ledllitasa gomb lehet6vé teszi a robot fesziiltségmentesitését vagy Ujrainditasat.
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A robot leallitasa

1. A Fejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a Robot ledllitasa lehet6séget.

2. Amikor megjelenik a Robot ledllitasa parbeszédablak, érintse meg a Kikapcsolas elemet.
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28. Szojegyzek

0. leallitasi kategdria
A robot mozgéasa a robot aramellatasanak azonnal megsziintetésével all le. Ez nem
kontrollalt leallas, ahol a robot eltérhet a programozott Gtvonaltol, mivel minden illesztést a
lehetd leggyorsabban megfékeznek. Ez a védd leallitdas haszndlatos, ha biztonsaggal
kapcsolatos hatarértéket haladnak meg vagy a vezérlérendszer biztonsaggal kapcsolatos
részeiben fellépd hiba esetén. Tovabbi tajékoztatast talal itt: see IS0 13850 or
IEC 60204-1.

1. leallitasi kategoria
A robot mozgasa a robot szamara elérhet6 aramellatassal, hogy elérjék a megallitast, majd
aramtalanitas, amikor elérték a megallitast. Kontrolalt leallas, ahol a robot a programozott
utvonal mentén folytatja a mozgasat. Az aramellatas akkor sz(inik meg, amikor a robot
megallt. Tovabbi tajékoztatast talal itt: see IS0 13850 or IEC 60204-1.

2. ledllitasi kategoria
Kontrollalt leallas ugy, hogy a robot szamara elérheté marad az aram. A biztonsaggal
kapcsolatos vezérlérendszer figyeli, hogy a robot a leallasi helyzetben marad. Tovabbi
tajékoztatast taldl itt: see IEC 60204-1.

3. kategodria
A kategodria fogalom nem 0sszetévesztendd a ledllasi kategdria fogalommal. A kategdria arra
az architektura-tipusra vonatkozik, amely egy bizonyos teljesitményszint alapjaul szolgal. A 3.
kategoridju architektura egy jelent6s tulajdonsaga az, hogy egyetlen hiba nem vezethet a
biztonsagi funkcié elvesztéséhez. Tovabbi tajékoztatast talal itt: see ISO 13849-1.

Teljesitményszint
A Teljesitményszint (PL) egy kiilon szint, amely a vezérl6rendszerek biztonsaggal
kapcsolatos részeinek képességeit hatarozza meg, hogy biztonsagi funkciokat végezzenek
elére lathato korilmények kozétt. A PLd a masodik legmagasabb megbizhatésagi besorolas,
amely azt jelenti, hogy a biztonsagi funkcio kiilonésen megbizhatd. Tovabbi tajékoztatast
talal itt: see ISO 13849-1.

Diagnosztikai lefedés (DC)
a besorolt teljesitményszint eléréséhez végrehajtott diagnosztika hatékonysaganak mértéke.
Tovabbi tajékoztatast taldl itt: see ISO 13849-1.

MTTFd
A veszélyes hibdig eltelt atlagidé (MTTFd) az az érték, mely szamitasokon és teszteken
alapul, melyeket a besorolt teljesitményszint eléréséhez hasznalnak. Tovabbi tajékoztatast
talal itt: see ISO 13849-1.

Integrator
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 jogszabalyoknak és rendeleteknek.
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Kockazatértékelés
A kockazatértékelés az 6sszes kockazat azonositasanak és megfeleld szintre torténd
csokkentésének atfogo folyamata. A kockazatértékelést dokumentalni kell. Tovabbi
tajékoztatast talal itt: 1so 12100.

Egylittm(ikodé robotalkalmazas
Az egylittm(ikodé fogalom a kezel6 és a robot kozott fennallé egylittmikddésre utal egy robot-
alkalmazasban. A pontos meghatarozasokat és leirasokat lasd az ISO 10218-1 és ISO 10218-
2. szabvanyokban.

Biztonsdgi konfigurdcio
A biztonsaggal kapcsolatos funkcidk és interfészek a biztonsagi konfiguraldsi paraméterek
segitségével konfiguralhatok. Ezeket a szoftver interfészén keresztiil hatarozzak meg, lasd |l.
részPolyScope kézikonyv on page77.

28.1. Index

A

About 241

Align 224

Auto 224

Automatic mode 93

Automatic Mode Safeguard Reset 112
Automatic Mode Safeguard Stop 112

B

Base 42,83, 131
Base feature 208
Blend parameters 135
Blending 134

Bracket 14

C

Cone angle 110

Cone center 110
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Configurable I/0 17

Configure Robot Installation 82
control box 56, 84, 198, 229

Control Box 2,12, 14,17, 26-28, 175
Conveyor Tracking 17, 174

Conveyor Tracking Setup 203
Custom 100

D

Delete 104
Direction Vector 141
Disabled 104, 106

Disabled Tool direction limit 110

E

Edit Position 108

Elbow 42, 83

Elbow Force 101

Elbow Speed 101

Error 177

Ethernet 14, 218
EtherNet/IP 14, 195, 222
Expression Editor 159

F

Factory Presets 100
Feature 204, 208, 224
Feature menu 172
File Path 235

Folder 150
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28. Szo6jegyzék

Footer 79

Force mode 171

Frame 172

Freedrive 93, 173, 194, 209, 224-225

G

General purpose I/0 17

H

Hamburger Menu 81
Header 79
Home 224

1/0 14,19, 80,111,195, 197, 229
Initialize 81, 84

input signals 111

Installation 80, 199, 235, 237

Installation variables 198

J

Joint Limits 103
Joint load 233

joint space 129

L

Log 80
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M

Manual High Speed 81, 95
Manual mode 93
Mini Displayport 14
MODBUS 14, 204, 218, 220, 230
mode
Automatic 80
Local 80
Manual 80
Remote 80
Modes 104
Momentum 100
Motion 172
Mounting bracket 2
Move 80, 93, 128, 130, 146, 228
Move Tool 223
MoveJ 128, 210, 228
MovelL 128, 210, 228
MoveP 128, 210

N

New... 80, 235

Normal 104

Normal & Reduced 104

Normal & Reduced Tool direction limit 110
Normal mode 102, 110, 127, 227

Normal Plane 106

Normal Tool direction limit 110

Not Reduced mode 112
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O

Open... 80, 235

output signals 112

P

Pan angle 111

Play 81

Point 172

PolyScope 1,79, 83,86,114,117, 151, 189, 218, 222, 241, 245
popup 147

Pose Editor 224, 227

Position 108

Position range 103

Power 100

Program 79, 117,174, 235, 237

Program a Robot 82

Program and Installation Manager 80, 235
program node 119

Program Node 125

Program Tree 119

R

Radius 108

Recovery mode 102

Reduced 104

Reduced mode 102,108, 110-112
Reduced Tool direction limit 110
Relative waypoint 131

Remote Control 199, 245

Rename 105
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Restrict Elbow 105

risk assessment 2

Robot 107, 223-224

Robot arm 56, 83-84, 168-169, 171, 173, 198, 223
Robot Arm 14

Robot Limits 100

Robot Moving 112

Robot Not Stopping 112

Robot Program Node 125

Run 79,117

Run a Program 82

S

safe Home 113

Safeguard Reset 112

Safety Checksum 81, 99
Safety Configuration 97, 99, 102
Safety 1/0 17,19

Safety instructions 35
Safety planes 104, 223, 227
Safety Settings 97, 242
Save... 80, 235, 238

Screen 79

Script manual 3

Service manual 3

Set 146

Settings 241

Setup 225

Shoulder 42, 83

Show 104

Shut Down 246

Simple 172

Simulation 81
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Speed Slider 81, 93

Standard 56, 59

Step 81

Stop 81

stopped state 84

Stopping Distance 101
Stopping Time 101

Success 177

Switch Case construction 159
System Emergency stop 111

System Emergency Stop 112

T

TCl 145

Teach Pendant 2, 12-13, 26, 79, 84, 113, 173, 244
Templates 174

Test button 173

Tilt angle 111

Tool 107

Tool Center Point 102, 132, 189, 224
Tool Center Position 108

Tool Communication Interface 201
Tool Direction 109-110

Tool feature 208

Tool Force 101

Tool I/0 29

Tool Position 107-108

Tool Speed 101

Trigger Plane 106

Trigger Reduced Mode 104
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U

Until 140

Until Distance 142

Until Expression 142

Until Tool Contact 142-143
UR+ 3

URCaps 244

V

Variable feature 132
Variable waypoint 132
Variables 117, 127
Voltage 229

W

Wait 145

Warranty 40

Waypoint 128,131, 133-134, 139
Waypoints 89

Wrist 83

Felhasznaldi kézikonyv

255

UR16e

Szerz6i jog © 2009-2020 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6i jog © 2009-2020 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS

28. Szo6jegyzék

Software Version: 5.6

99477

UR16e

256

Felhasznaldi kézikonyv



	1. Előszó
	1.1. Mit tartalmaznak a dobozok?
	1.2. Fontos biztonsági utasítások
	1.3. Jelen kézikönyv olvasása
	1.4. Hol találhatók további információkat?
	1.4.1. UR+


	I. részHardvertelepítési kézikönyv
	2. Szállítás
	3. Mechanikai felhasználói felület
	3.1. Előszó
	3.2. A robot munkahelye
	3.3. Talapzat
	3.4. Maximális hasznos teher

	4. Elektromos felhasználói felület
	4.1. Előszó
	4.1.1. Vezérlődoboz-konzol

	4.2. Ethernet
	4.3. Elektromos figyelmeztetések és óvintézkedések
	4.4. Vezérlő I/O
	4.4.1. Szokásos specifikációk az összes digitális I/O-hoz
	4.4.2. Biztonsági I/O
	4.4.3. Általános célú digitális I/O
	4.4.4. Digitális bemenet gombtól
	4.4.5. Kommunikáció más gépekkel vagy PLC-kkel
	4.4.6. Általános célú analóg I/O
	4.4.7. Távoli KI/BE vezérlés

	4.5. Hálózati csatlakozó
	4.6. Robotcsatlakozás
	4.7. Eszköz i/o
	4.7.1. Eszköz tápegysége
	4.7.2. Tápegység
	4.7.3. Kettős tüske árama
	4.7.4. Az eszköz digitális kimenetei
	4.7.5. Az eszköz digitális bemenetei
	4.7.6. Eszköz analóg bemenete
	4.7.7. Eszközkommunikáció I/O


	5. Karbantartás és javítás
	5.1. Biztonsági utasítások
	5.2. Takarítás

	6. Ártalmatlanítás és környezet
	7. Tanúsítványok
	8. Garancia
	8.1. Termékjótállás
	8.2. Felelősségkizárás

	9. Leállítási idő és leállítási távolság
	10. Nyilatkozatok és tanúsítványok
	11. Tanúsítványok
	12.       Alkalmazott szabványok
	13. Műszaki adatok
	14. Biztonsági funkciók táblázatai
	14.1. Table 1

	15. Table 2
	II. részPolyScope kézikönyv
	16. Előszó
	16.1. PolyScope alapok
	16.2. Fejléc ikonok/lapok
	16.3. Lábléc gombjai
	16.4. Első lépések képernyő

	17. Gyorsindítás
	17.1. Robotkar alapok
	17.2. A robotkar és a vezérlődoboz telepítése
	17.3. A vezérlődoboz be-/kikapcsolása
	17.4. A robotkar be-/kikapcsolása
	17.5. A robotkar inicializálása
	17.6. Gyors rendszerindítás
	17.7. Szabad mozgatás
	17.7.1. A Freedrive gomb használata
	17.7.2. Használja a Szabadonfutó (Freedrive) gombot a Mozgatás fül képernyőn

	17.8. Hátramenet
	17.8.1. A Backdrive engedélyezése

	17.9. Az első program
	17.10. Robot regisztrálása és URCap licencfájlok
	17.10.1. Robot regisztrálása az aktuális képernyőjéről
	17.10.2. A URCAP licencfájl letöltése
	17.10.3. Robot regisztrálásának megszüntetése


	18. Működési mód kiválasztása
	18.1. Működési módok
	18.2. Háromhelyzetű engedélyező eszköz
	18.2.1. Manuális nagy sebesség


	19. Biztonsági konfiguráció
	19.1. Biztonsági beállítások alapjai
	19.1.1. Biztonsági konfiguráció elérése

	19.2. Biztonsági jelszó beállítása
	19.3. A biztonsági konfiguráció módosítása
	19.4. Új biztonsági konfiguráció alkalmazása
	19.5. Biztonsági ellenőrzőösszeg
	19.6. Biztonsági menü-beállítások
	19.7. Robothatárértékek
	19.8. Biztonsági módok
	19.9. Tűrések
	19.10. Illesztési határértékek
	19.11. Síkok
	19.11.1. Módok
	19.11.2. Biztonsági síkok konfigurálása
	19.11.3. Könyök
	19.11.4. Színkódok

	19.12. Szabad mozgatás
	19.12.1. A Freedrive gomb használata

	19.13. Hátramenet
	19.13.1. A Backdrive engedélyezése

	19.14. Az eszköz helyzete
	19.15. Az Eszköz iránya
	19.15.1. Határérték tulajdonságai
	19.15.2. Az eszköz tulajdonságai

	19.16. I/O
	19.16.1. Bemeneti jelek
	19.16.2. Kimeneti jelek
	19.16.3. OSSD biztonsági jelek

	19.17. Hardver
	19.17.1. Rendelkezésre álló hardver kiválasztása

	19.18. Biztonságos kezdőhelyzet
	19.18.1. Szinkronizálás a kezdőlapról

	19.19. Biztonságos kezdőlapi kimenet
	19.19.1. A Biztonságos kezdőlapi kimenet meghatározása

	19.20. Biztonságos kezdőlap szerkesztése
	19.20.1. Biztonságos kezdőlap szerkesztése


	20. Futtatás lap
	20.1. Program
	20.2. Változók
	20.3. Robot kora

	21. Program lap
	21.1. Programfa
	21.1.1. Program végrehajtásának jelzése
	21.1.2. Keresés gomb

	21.2. Programfa eszközsáv
	21.2.1. Visszavonás/Ismétlés gombok
	21.2.2. Mozgatás Fel& Le
	21.2.3. Kivágás
	21.2.4. Másolás
	21.2.5. Beillesztés
	21.2.6. Törlés
	21.2.7. Tiltás

	21.3. Kifejezésszerkesztő
	21.4. Program elindítása egy kiválasztott csomópontból
	21.4.1. A Lejátszás a kiválasztott helyről használata

	21.5. Töréspontok használata egy programban
	21.6. Egy lépés egy programban
	21.7. Parancs lap
	21.8. Grafikus lap
	21.9. Változók lap
	21.10. Alap program csomópontok
	21.10.1. Mozgás
	21.10.2. Rögzített útpont
	21.10.3. Relatív útpont
	21.10.4. Változó útpont
	21.10.5. Irány
	21.10.6. Eddig
	21.10.7. Eddig-szerszám érintkezés
	21.10.8. Várakozás
	21.10.9. Beállítás
	21.10.10. Előugrás
	21.10.11. Leállít
	21.10.12. Megjegyzés
	21.10.13. Mappa

	21.11. Haladó program csomópontok
	21.11.1. Hurok
	21.11.2. Ha
	21.11.3. Alprogram
	21.11.4. Kijelölés
	21.11.5. Parancssor
	21.11.6. Esemény
	21.11.7. Szál
	21.11.8. Váltás
	21.11.9. Időzítő
	21.11.10. Kezdőlap

	21.12. Sablonok
	21.12.1. Palettázó
	21.12.2. Keresés
	21.12.3. Erő
	21.12.4. Az erő értékének kiválasztása
	21.12.5. Sebesség-határértékek
	21.12.6. Erő beállításainak tesztelése
	21.12.7. Szállítószalag követése
	21.12.8. Csavarozás
	21.12.9. Screwdrive Until

	21.13. URCaps
	21.13.1. Távoli TCP és eszközútvonal URCap
	21.13.2. Távoli TCP mozgástípusai
	21.13.3. RTCP útpont
	21.13.4. Távoli TCP Szerszámpálya
	21.13.5. Távoli TCP
	21.13.6. Távoli TCP PCS
	21.13.7. Szokásos TCP szerszámpálya mozgások


	22. Telepítés lap
	22.1. Általános
	22.2. TCP konfigurálás
	22.2.1. Helyzet
	22.2.2. Tájolás
	22.2.3. TCP-k hozzáadása, átnevezése, módosítása és eltávolítása
	22.2.4. Aktív TCP
	22.2.5. Alapértelmezett TCP
	22.2.6. TCP helyzetének tanítása
	22.2.7. TCP tájolásának tanítása

	22.3. Hasznos terhelés és súlypont
	22.3.1. A hasznos teher beállítása
	22.3.2. A gravitációs középpont beállítása
	22.3.3. Hasznos terhelés becslése
	22.3.4. Hasznos terhelés becslése varázsló használata

	22.4. Talapzat
	22.5. I/O beállítása
	22.5.1. I/O jel típusa
	22.5.2. Felhasználó által meghatározott nevek kijelölése
	22.5.3. I/O műveletek és I/O lap vezérlése

	22.6. Változók
	22.7. Indítás
	22.7.1. Indítási program betöltése
	22.7.2. Indítási program indítása

	22.8. Eszköz i/o
	22.9. I/O felület vezérlése
	22.10. Eszköz analóg bemenetei
	22.10.1. Eszközkommunikációs interfész
	22.10.2. Az Eszközkommunikációs interfész (TCI) konfigurálása

	22.11. Digitális kimeneti mód
	22.11.1. Kettős Pin teljesítmény

	22.12. Lágy átmenet a biztonsági módok között
	22.12.1. Gyorsulási/lassulás beállítások beállítása

	22.13. Kezdőlap
	22.13.1. Kezdőlap meghatározása

	22.14. Szállítószalag követésének beállítása
	22.14.1. Szállítószalag meghatározása
	22.14.2. Szállítószalag paraméterei
	22.14.3. Nyomkövető paraméterek

	22.15. Csavarbehajtás beállítása
	22.15.1. Csavarhúzó konfigurálása
	22.15.2. A csavarhúzó helyzetének konfigurálása
	22.15.3. A csavarhúzó felhasználó felületének konfigurálása

	22.16. Biztonság
	22.17. Funkciók
	22.17.1. Funkció használata
	22.17.2. A 'Mozgatás ide' elem használata
	22.17.3. Pont tulajdonság
	22.17.4. Sor tulajdonság
	22.17.5. Sík funkció
	22.17.6. Példa: Funkció kézi frissítése program beszabályozásához
	22.17.7. Példa: Funkció tartásának dinamikus frissítése

	22.18. Tulajdonság szerkesztése
	22.19. Sín
	22.20. MODBUS kliens I/O beállítása
	22.20.1. Frissítés
	22.20.2. Egység hozzáadása
	22.20.3. Egység törlése
	22.20.4. Egység IP beállítása
	22.20.5. Szekvenciális mód
	22.20.6. Jel hozzáadása
	22.20.7. Jel törlése
	22.20.8. Jeltípus beállítása
	22.20.9. Jel címének beállítása
	22.20.10. Jel nevének beállítása
	22.20.11. Jel értéke
	22.20.12. Jelcsatlakozás állapota
	22.20.13. Haladó opciók megjelenítése
	22.20.14. Haladó opciók

	22.21. Ethernet/IP

	23. Mozgás lap
	23.1. Mozgatás eszköz
	23.2. Robot
	23.2.1. Funkció
	23.2.2. Aktív TCP
	23.2.3. Kezdőlap
	23.2.4. Szabad mozgatás
	23.2.5. Igazítás

	23.3. Az eszköz helyzete
	23.4. Illesztés helyzete
	23.5. Tartásszerkesztő képernyője
	23.5.1. Robot
	23.5.2. Funkció és az eszköz helyzete
	23.5.3. Illesztési helyzetek
	23.5.4. OK gomb
	23.5.5. Mégse gomb


	24. I/O lap
	24.1. Robot
	24.2. MODBUS

	25. Napló lap
	25.1. Leolvasások és illesztés betöltése
	25.2. Dátumnapló
	25.3. Hibajelentések mentése
	25.4. Műszaki támogatás fájl

	26. Program- és telepítéskezelő
	26.1. Megnyitás...
	26.2. Új...
	26.3. Mentés...
	26.4. Fájlkezelő

	27. Hamburger menü
	27.1. Súgó
	27.2. Névjegy
	27.3. Beállítások
	27.3.1. Preferenciák
	27.3.2. Jelszó

	27.4. Rendszer
	27.4.1. Biztonsági mentés és visszaállítás
	27.4.2. Frissítés
	27.4.3. Hálózat
	27.4.4. URCaps kezelése
	27.4.5. Távvezérlés

	27.5. Robot leállítása

	28. Szójegyzék
	28.1. Index


