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Robotika alapfogalmak

Robot

Tobbtengelyes, szoftverrel iranyitott mozgatdmechanizmus, ami magéaban foglalja a
mechanikus mozgatérendszert, a vezérld elektronikat, a programozo eszkdzt, és a szoftvert.
Ipari robot

Robot ipari termeléshez.
Kiszolgalo robot

Robot, amely hasznos feladatokat lat el emberek vagy berendezések szamadra, kivéve az
ipari termelést. Mig a gyartésorokon hasznalt csuklos robotok ipari robotok, addig az ételek
felszolgalasara hasznalt hasonld csuklos robotok a kiszolgald robotok.
Személyi kiszolgalo robot

Kiszolgalo robot személyes hasznalatra, amelyet altalaban laikusok hasznalnak nem ke-
reskedelmi célokra, pl.: haztartdsi flinyir6 robot, automatizalt kerekesszék, személyi mozgast
segitd robot.
Professzionalis Kkiszolgalo robot

Kiszolgélo robot, amelyet kereskedelmi feladatra hasznalnak, altalaban megfeleléen
képzett kezel6 tizemeltet, pl.: takaritorobot nyilvanos helyekre, kézbesitd robot irodakban
vagy korhazakban, tizolto robot, rehabilitacids robot és sebészeti robot a kérhazakban.
Robotrendszer

Robot kiegészitve robotszerszammal, szerszamvaloval, munkadarab-tarolokkal, befogd
késziilékekkel.
Ipari robotrendszer

Robotrendszer ipari termeléshez.
Ipari robotcella

Ipari robotrendszer, kiegészitve kapcsolodo védett térrel, keritéssel és védelmi intézke-
désekkel.
Ipari robotsor

Egynél tobb ipari robotcella, amik egyetlen vagy egy 0sszekapcsolt védett térben van-

nak



FoAbb ipari robottipusok

Univerzalis csuklos robotok

e Univerzalis, hattengelyes humanoid kivitel.
e Kiilonféle szerszamozasi lehetdségek: megfogd, vakuum-tappancs, AFI hegeszto,
ponthegesztd, stb.

e Palettazasnal, rakodéasnal akar tobb szaz kilogramm tomeget is tud mozgatni.

Festorobotok

e Specialis konnytistlyu aluminium karok, kisebb teherbiras.

e Sima kiilsé feliilet, konny( tisztithatosag.

e Ureges csuklokialakitis vezetékek, csdvek szamara.

o Felszerelhetd padlora, falra, ferdén vagy a mennyezetre.

e Robbanas-biztos kivitel.

e Specialis, festést segitd szoftvertamogatas.

e Specialis forgdo mozgas az 6todik €s a hatodik tengely mentén

e Hattengelyes humanoid kialakitas.



Kollaborativ (egylittm(ik6dé) robotok (KOBOT)

e Nem kell biztonsagi kerités a mitkddtetésé¢hez.

e Kontaktstop funkci6: iitkozéskor (emberi test érintésekor) azonnali biztonsagi leallitas.

e K¢zi iranyitasu tanitas: elvezethetjlik a robotkart kézzel a kivant helyzetbe, majd el-
menthetjiik a poziciot.

e A Teach Pendant Tablet alkalmazéasaval egyszerli ikon-vonszolasos programozas.

e Hattengelyes humanoid kialakitas.

Delta robotok

o Kisméretii és kistomegl alkatrészek nagy sebességii, pontos mozgatasa (pl.: apro al-
katrészek dobozolésa).

e Paralelogramma elven miik6do robot 3 db csuklos karral.

e 3-,4-vagy 6-tengelyes kialakitdsban gyartjak.

e A haromtengelyes kialakitdsnal a munkadarab csak sikban mozog,

e A négytengelyes kialakitasnal a munkadarab dontheto is.

e A hattengelyes kialakitdsnal a munkadarab forgathat¢ is.



SCARA robotok

J1-axis — Cable

No.2arm

No.1arm

e Selective Compliance Articulated Robot Arm (szelektiv feladatok elvégzésére kialaki-
tott robotkar).

o Kisméretil, gyors és olcsobb a tobbi tipusu robotnal.

e Kivalo az egy sikban 1év6 dolgok pakolasdhoz, csomagolasdhoz, tovabba dsszecsava-
rozéashoz is.

e Négytengelyes kivitelben a leggyakoribb.



Ipari robotok osztalyozasa tengelyszam szerint

Haromtengelyes robotok

Négytengelyes robotok




Hattengelyes robotok

Héttengelyes robotok




A legismertebb robotgyarto cégek
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Néhany statisztikai adat 2020-bél

e 383 500 db uj ipari robotot iizemelnek be a vilagon.

e 3 milli6 ipari robot dolgozik a vilagon (2010-ben egymillié volt).

e Fo teriiletek: elektronika 35%, autogyartas 25%, gépipar 15%, miianyagipar 10%,

¢lelmiszeripar 5%, egyéb 10%.

¢ A kollaborativ robotok aranya csupan 8%.

e Orszagonkénti felhasznalas: Kina 50%, Japan 15%, USA 10%, D¢l Korea 10%, Né-

metorszag 10%, Egyéb 5%.




Altalanos robotjellemzok

Szabadsagfokok

A robot feladata a végrehajtoelem elmozgatasa a tér eldirt pontjaba. Ehhez a robotkar
minden szegmensének megfeleld mozgatasa sziikséges. A végrehajtéelem térbeli elhelyezke-
dését és iranyitottsagat 6 szabadsagi fokkal tudjuk leirni, melyek a kovetkezok:

1. £X: x irdnyu elmozdulas,
+Y: y irdnyl elmozdulés,
+ Z.: z irdnyu elmozdulas,
+ W: x tengely koriili elfordulas,

+ P: y tengely koriili elfordulés,

AN O

+ R: z tengely kortili elfordulas.

A robotok tengelyszdma Osszefiiggésben van a szabadséagi fokokkal. Ha a tengelyszam
hatnal kevesebb, a robot elvesziti valamelyik iranyl mozgasi vagy forgasi lehetdségét. Hét
tengely esetén is hat a szabadsagi fokok szama, de a robot sokkal eldugottabb helyekre is be

tud férni.




Mozgastér, koordinata rendszerek

A mozgastér vagy munkateriilet a haromdimenziods tér azon részét jeloli, melyben a robot
a maximalis terheléssel a megadott pontossagi értéken beliil tud miikddni. A teriilet alakja a
szabadsagi fokok szamatol, a kar szegmenseinek hosszatol és az egyes tengelyek mozgastipu-
satol fligg.

A legelterjedtebb az iparban humanoid rendszer (munkateriilete hianyos gémb alak).

A munkahelyeken, a robot miikddési teriiletén sziikség van rendszerint tiltott zondkra is.

Ezek olyan teriiletek, ahol a robot biztonsagi okokbol nem mandverezhet.

Terhelhet6ség

A terhelhetéség fogalmén azt a maximalis tomeget értjiik, melyet a robot kinyujtott karral
a mitkodési teriilet vizszintes és fliggdleges sikjaban egyarant hordozni tud. A terhelhetdséget
harom f6 tényez6 hatarozza meg:

1. Az elsé a robot miikodtetd motorjai altal szolgaltatott teljesitmény.

2. A maésodik tényez0 a robot szerkezeti felépitése. Ha a robotkart vizszintes irany-
ban teljesen kinyujtjuk, mar viszonylag kis terhelés mellett is 6ridsi nyomaték ne-
hezedik a vallra.

3. A harmadik, hogy a terhelés mozgatasanak sebessége is hatassal van a terhelheto-
ségre. Ennek oka, hogy gyorsulaskor illetve lassulaskor nyomaték hat a szerkezet-

re.

Sebesség

A sebesség a végrehajté mozgasanak gyorsasagara utal6 jellemz6. A kar mozgéasanak
sokszinlis€ge miatt ezt a jellemz6t igen nehéz pontosan meghatarozni. A robotgyartok vagy a
végrehajtoelem maximalis sebességét vagy pedig az iziiletek maximalis forgasi sebességét

adjak meg. Altaldban az értéke 0...2500 mm/s kozott valtozik.
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Ciklusid6

A ciklusidd, egy adott feladat elvégzésének ideje. Ez, a sebességen kiviil fiigg a robot
egyeb jellemzoitdl és az elvégzendo feladattol is. Példaul az ivhegesztés varratanak elkészi-
tése sokkal tobb 1ddt vesz igénybe, mint egy ponthegesztés.

A terheléstol két okbol fiigg a ciklusidd. El6szor a robotkar nagyobb terhelés esetén va-
lamivel lassabban gyorsul illetve lassul. Méasodszor a nagyobb terhelések tehetetlensége tul-

lendiilést okoz a megallasoknal, ami rontja a mozgas pontossagat.

Lecsengési idd
Egy-egy mozzanat befejezése utan a robot végrehajtéeleme még rovid ideig tovabb mo-

zog, vagy leng. A lecsengési id0 tehat az az 1d6, mely alatt a végrehajtd nyugalomba jut.

Pontossag

A pontossag megmutatja, hogy a robot a végrehajtd elemet a tér egy kijelolt pontjaba mi-
lyen pontosan tudja elhelyezni. Minden egyes iziiletnél keletkezik a mechanikai kialakitasok
miatt egy kis hiba. Bar ezek a hibak az egyes pontokban igen kicsik, az dsszhatdsuk mar sza-

mottevo lehet.

Felbontéképesség

A felbontoképesség alatt azt a legkisebb elmozdulést értjiik, melyet a robot még érzékelni

tud.

Ismétlési pontossag

Az ismétlési pontossag azt mutatja meg, hogy a robot egy korabban mar megtalalt pontba

hany ezred mm eltéréssel tud visszamenni.

Alkalmazkoddéképesség

A robotok minden mozdulatdban van egy kis hiba. A feladatok elvégzése soran ezért va-
lamilyen modon a hibékat kompenzalni kell. Az alkalmazkodoé képesség erre a kompenzald
mozgasra utal.

A kompenzalasnak két mddja hasznalatos:

1. passziv kompenzalas
2. aktiv kompenzalas

A passziv kompenzalas soran a pontatlansagbodl keletkezd fesziiltséget a csuklo rugalmas-
saga nyeli el.

Az aktiv kompenzalas folyaman érzékelok, nyalasmérd bélyegek jelzik a vezérlének a
csuklora hato fesziiltségeket. Ezt a motorok kompenzaljak.
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A robotok f6 egységei

1. alapzat,

2. karrendszer,

3. munkavégzo eszkoz,
4. érzékelok,

5. mozgatoszerkezet,
6

. vezérlbegység.

Az alapzat
Az alapzat a robot szerkezetének bazisa, melynek két {6 tipusa:
1. rogzitett (padlora, falra, mennyezetre, masik gépre),

2. mozgo6 (sinrendszeren, futopalyan).

A karrendszer

A robotkar iziiletekkel (csuklokkal, csuszkakkal) dsszekapcsolt szegmensekbdl all,
mely az alapzathoz kapcsolddik. A feladata a munkavégzo eszkdz mozgatasa az adott térrész-
ben. A szegmensek merev részek, melyek iziiletekkel kapcsolodnak egymashoz. Ezek az izii-
letek teszik lehetévé a szegmensek adott iranyu, vagy adott tengely koriili mozgasat.

Az alapzathoz a derékon keresztiil kapcsolodd szegmenset kezddszegmensnek nevez-
ziik. Azt a karrészt viszont, amelyhez a csuklo altal a munkavégzé eszkoz kapcsolodik, végsd

szegmensnek hivjuk.
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A munkavégz6 eszkoz

A robotkar végsé szegmenséhez egy csuklon keresztiil kapcsolodik. Tipusai:

e megfogo, szoritd, (mely az emberi kezet utanozza)

e vakuumos tapaddkorong (sima, tiszta feliiletek pl.: tiveglap megfogasadhoz),

e clektromagnes (magnesezhetd anyagok (vas) megfogasahoz),

o szereldszerszam (pl.: csavarhuzo, dugdkulcs),

e ragasztotubus,

o festékszoro,

e AFI hegesztpisztoly,

e ponthegesztd szoritdopofa.

Amennyiben ndvelni szeretnénk a robot sokoldalusagat, akkor a szerszamot gy kell ki-

alakitani, hogy konnyen lepattinthat6 legyen a csuklorol és a helyébe egy masikat lehessen

rogziteni.
L] =
Lefujo Sorjazéd Ultrahangos kés Kétujjas megfogd | Haromujjas megfo-
20
Tobbszoros megfo- Vékuum tappancs Lézerszkenner Ponthegesztd AFI hegesztd

g0
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Az érzékelok

Az érzékel6-rendszer lehet a robot szerves alkotorésze, de gyakori az is, hogy elkiiloniil
tdle, és csak informaciot kiild a robotnak. Az informaci6 tovabbitasa elektronikus vagy elekt-
romechanikus uton térténhet. Fébb tipusai:

o végallast érzékeld elektromos mikrokapcsolo,
e akarrendszer helyzetét visszacsatold kodolok
e induktiv kozelitésérzékelo,

e magneses, REED- relés kozelitésérzékelo,

e kapacitiv kozelitésérzékelo,

o kiilonféle optikai kozelitésérzékelok,

e ipari kameras latorendszer,

e tapinto érzékeldk,

e tavolsagmérok.

Igen gyakori, hogy a robotnak éreznie kell a tdrgyakat. Ez a feladat a kiilonb6z6 tapin-
toérzékelok, eréérzékelok, kozelitésérzékelok segitségével valdsithatd meg. A fobb tipusok:

1. elektromechanikus mikrokapcsolo,
2. elemi, miniatiir érzékelok matrixba rendezve.

Van olyan eset, amikor nem elég azt tudni, hogy a megfogd megragadta a targyat, ha-
nem informéacidra van sziikségiink arrol is, hogy az adott targy a megfogdoban mozdulatlan.
Erre hasznalhatok a csuszasérzékelok. Fobb tipusai:

1. mégneses szegmensekkel ellatott gumigdrgd €s vele szemben egy méagneses érzé-
kelo,
2. fényvisszaverd szegmensekkel ellatott gumigorgd €s vele szemben egy optikai ér-

zékelo,

CsUszasérzékeldk
Szoritéerd-, és
kozelitésérzékelok
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A tavolsagméré rendszerek
Segitséglikkel a robot a targy pontos tavolsagat tudja meghatarozni. FObb tipusai:
1. ultrahangos tavméro,
2. lézersugaras tavméro.

Az ultrahangos tdvmérd kikiild egy impulzust, ami az érzékelendd targyrol visszavero-
dik. Az impulzus terjedési sebességének valamint a kibocsatas €s a visszaverddés kozotti id6
ismeretében a mikroprocesszor vagy mikrokontroller ki tudja szamitani a targy tavolsagat.

A lézeres tavolsagméro sokkal pontosabb eszkoz. Segitségével nanométernél kisebb ta-
volsagok is mérhetdk. Ez az érzékeld kibocsatott 1€zersugar visszaverddési idejével méri a
tavolsagot. Sajnos a kornyezeti hatasok példaul fiist, kdd, por és eso - kedvezatleniil befolya-

soljak a miikodését, szétszorjak, elnyelik a sugarat.

A mozgatészerkezet

A mozgatérendszer minden robotban harom f6 egységbdl tevodik dssze:
1. energiaforras,
2. a forrasenergiat mechanikaiva alakito egység,
3. amechanikai energiat tovabbito egység.
Az energiaforrasok:
1. pneumatikus (hengerek, vagy motorok mozgatéasa siiritett levegdével),
2. hidraulikus (hengerek, vagy motorok mozgatdsa nagynyomasu olajjal),
3. elektromos (elektromos szervomotorok vagy Iéptetémotorok).
Az energia eljuttatasa az iziiletekhez két modon lehetséges:
1. A motorokat a megfeleld iziiletekben helyezik el.

e A modszer eldnye, hogy nincs sziikség mozgastovabbitd fogaskerekekre,
csigakra, lancokra. Emiatt a robot felépitése egyszeriibb, kevesebb a telje-
sitményveszteség €s nagyobb pontossag érhetd el.

e A modszer hatranya, hogy amennyiben a motor nagytomegt, akkor a ro-
botkar robosztus lesz, s igy a mandverezd képessége romlik. A masik hat-
rany, hogy a mikddtetok viszonylag jelentos tomege komoly mechanikai
fesziiltségeket ébreszt a robot szerkezetében.

2. A motorokat az alapzatban helyezik el. A mozgast ekkor csigak, fogaskerekek va-
lamint lancok, fogazott szijak segitségével tovabbitjuk az iziiletekhez.

e A modszer eldnye, hogy el lehet kertilni az iziiletek nehézkes mozgésat.
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e A modszer hatranya, hogy 0sszetett feladat a mozgas tovabbitasa, ami no-
veli az alkatrészek szdmat €s a robot mechanikai bonyolultsagat ugyanak-
kor a robot pontossaga erdsen lecsokken. Az egyes alkatrészek kozott fel-
1€p6 surlddas noveli a teljesitményveszteséget.

Napjaink robotjainak legtobbjénél a két modszer kombinacidjat hasznaljak. A kisméret
miukddtetoket az iziiletekbe szerelik, novelve a pontossagot és csokkentve az energiavesztesé-
get. A nagyméretli miikodtetoket pedig az alapzatban helyezik el, megkimélve ezzel a robot
szerkezetét a tulzott igénybevételtdl s javitva a kar illetve az adott szegmensek mozgékony-

sagat.

A vezérlbegység

A vezérldegység iranyitja a berendezés 0sszes mozgasat. Fébb tipusai:
e mechanikus vezérlok (végallas-iitkozok, vezértarcsak, vezérdobok)
e pneumatikus vezérlés (pneumatikus szelepek, 1éptetdk),
¢ hidraulikus vezérlés (hidraulikus szelepek, 1éptetdk),
e c¢lektromechanikus, relés vezérlés,
e mikroprocesszoros vagy szamitogépes vezérlés.
Ma korszertinek csak a mikroprocesszorral vagy szdmitogéppel vezérelt robotok tekinthe-
tok, melyek utasitaskészlettel programozhatdk. Ezek fobb eldnyei:
e kisebb, mint barmely mas tipus,
e araviszonylag alacsony,

e konnyen programozhato,

A robot vezérlési modjai

A robotok a szerint is csoportosithatok, hogy a vezérléegység milyen modon végzi a
mozgésok iranyitasat. Eszerint két f6 tipust kiilonboztetiink meg:
1. pontvezérlésii robotokat,

2. palyavezérlésii robotokat.

Pontvezérlésii robotok

A pontvezérlés soran az ut egymast kovetd 1ényeges iranyvaltd pontjainak koordinatait

crer

iv/egyenes vonal menti, (esetleg harom pontra illesztheté korvonal menti). A robot minden

egyes szegmense mozog egészen addig, amig a végrehajtoelem el nem éri a kivant poziciot.
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A robotkar kapcsolatban van egy visszajelz6 rendszerrel. Ez a visszajelz6 rendszer jelet
kiild a vezérlé bemenetére, mely 6sszehasonlitasra keriil a kivanatos értékkel. Amikor a refe-
rencia jel megegyezik a visszacsatolo jelével, a szabalyzo kimenetén megsziinik a hibajel, igy
a mukodtetd leall. A robot tehat elérte a kivant pontot.

Ezt a rendszert zart hurkt szervomechanizmusnak nevezziik. Szervomechanizmus azért,
mert kis energiaval (jelado kimeneti fesziiltsége) iranyitunk egy nagy energiaju rendszert (a
hidraulikus mitkddtetd). A zart hurku kifejezés pedig arra utal, hogy visszacsatolés van a ki-

menet (a manipulator mozgasa) és a bemenet (a jelado fesziiltsége) kozott.

Palyavezérlésii robotok

A palyavezérlésii robotok esetében a végrehajtoelem mozgasanak utvonalat nagy adatsii-
riiséggel mentjiik el, tanitjuk be. Altalaban tanitas (felvétel) izemmodban kézzel mozgatjuk a
robotkart, a felvétel végét kdvetden ezt visszajatsszuk, ha kell, korrigaljuk.

A palyavezérlést akkor hasznaljak, amikor specialis uton kell mozgatni a végrehajtot.
Igen jo ipari példa a festd- €s az ivhegesztd robot vezérlése, a palyavezérlés segitségével
ugyanis barmilyen alak kovethetd. A rendszer egyetlen hatranya, hogy nagyobb memoriaka-

pacitast igényel.

Robotprogramozas

A robotprogramozas két nagy csoportra oszthato:
e ON-LINE,
e OFF-LINE.

Az ON-LINE programozas

Az ON-LINE programozas sordn magat a robotot programozzuk valamilyen tanit6 esz-
koz segitségével. A rendszer elénye, hogy a programoz6 szamitasba tudja venni a munkaterii-
leten elhelyezkedd targyakat és azonnal ellendrizni tudja a miikodést. A hatranya kiilondsen
ipari szempontbol jelentds, a programozas idejére a robotot le kell allitani, tehat ez alatt nem

termel. Az ON-LINE programozas modszerei:

Pontvezérlésii robotok programozasa
Ennek 1ényege, hogy a robotot a kezeld szdmitdgép, vezérlékonzol vagy kézi vezérlo-

késziilék segitségével tanitja meg a sziikséges mozgasokra. A tanitas soran a kezeld ponton-

crer

robotra vagy mellé rogzitett kezeldpult, mig a kézi vezérlokésziilék egy kisméretii, hordozhato
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billentylizet. A mozgaspontok rogzitése utan valamilyen programnyelven meg kell irni azt a

programot, amelyik kozli a robottal, hogy mit kezdjen az elézetesen letarolt pontokkal.

Palyavezérlési robotok programozasa
A programoz6 kézzel végigvezeti a robotkart az elvégzendd feladat itvonalan. A moz-

gés paramétereit ennek soran a robot vezérldegysége onalldan rogziti. Ehhez természetesen

sziikséges, hogy a programoz6 az adott feladat elvégzésében jaratos legyen (pl. hegesztésnél
tudja a hegesztés mozzanatait stb.). Ezzel a programozasi moddal igen bonyolult miikédések
is elérhetdk, de viszonylag nagy memoriakapacitas kell az utvonal paramétereinek rogzitésé-

hez.

Az OFF-LINE programozas

Ennek soran a programozé egy szamitdgép elbtt, szimulacids programmal, a robottol fiig-
getleniil fejleszti ki a miikddést iranyitd programot. Ezutan ezt a programot valamilyen mo-
viszont ilyenkor a valos kornyezetben ujra fel kell venni, illetve ellendrizni kell.

A legnagyobb eldnye ennek az eljarasnak, hogy a programozas illetve a programfejlesz-

tés alatt a robotot nem kell kikapcsolni.
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ER-4iA robotkar

Gyarto: FANUC (Japan), a robotkar tipusa: ER-4iA

A

e Tengelyek €s motorok szama: 6

e Motor tipusok: kiilonb6zo teljesitményi, fesziiltségii, frekvenciaju szervomotorok
e Teherbiras maximum: 4 kg

e Elfordulas maximum: +180°

e Vizszintes kinytlds maximum: 550 mm

e Fiiggdleges kinyulds maximum:-90 mm + 880 mm




Vezérld tipusa: R-30iB Mate Plus

Kezelés: iPendant érintéképernyds kézi konzollal

Latas: iRVision SC130EF2 fekete-fehér kamera

Bemenet, kimenet a robotkaron: 8 db digitalis bemenet és 8 db digitalis kimenet
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Bemenet, kimenet a vezérlon: 28 db digitalis bemenet és 24 db digitalis kimenet talalhato
a vezérld belsejében, ha kinyitott ajtoval szemben allunk, akkor a jobb kéz feldli oldalon 2 db

kék szinl csatlakozora kivezetve. Jelolésik: CRMASS és CRMAA9.

Szamitogépes halozat a vezérlon: 2 db Ethernet port a dobozon beliil. A két port nem le-
het egy hal6zaton. Egy robothoz egy PC csatlakoztathatd egyszerre (azonos halozat, fix IP

cimek). Magan a roboton fut egy web szerver, a PC-rd6l bongészovel (Edge ajanlott) be tu-

dunk Iépni. Egyenes Ethernet kabelt kell hasznalni.
.

Pneumatika: 2 db siiritett levegd betaplalasi lehetdség a robot talapzatan, tovabba 1+4 db
kivezetés a robotkaron.

Az AIRI talapzati csatlakoz6 csak egy sima csd, atvezeti a suritett levegot a robotkaron 1¢-
v6 AIR1 kimenetre, ami elektropneumatikus megfogonak biztosit tdplevegot.

Az AIR2 talapzati csatlakozo 4 db magnes-szelephez vezeti a stiritett levegdt, amik nem
komplementerbe allitva 4 db egyszeres miikddésii elemet, komplementerbe allitva 2 db kettds

mukodésu elemet vezérelhetnek.
T !
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A megfogé

Schunk EGP 40-NNB

Lokethossz allkapcsonként:...........ccceevveeiiieniieniienieeieeeee, 6 mm, (6sszesen 12 mm)
FOZORTO: e 35 N...140 N (allithato)
Tapfesziiltség és a kapcsolasi jelek fesziiltségei: .................. 24V

115 mm

TCP, vagyis a szerszam

2 db megfogo ujj beliil fogasléccel
Holtjatéktol mentes keresztgorgds csapagyazas
Hajtas fogasker¢k attétele

Szénkefe nélkiili DC szervomotor

Vezérlo elektronika csatlakozoval

DN B W N =

A megfogd oldalan egy kis ledugézott forgathatd potenciométerrel (3) allithatod be a szori-
toéero nagysaga %-ban.
A READY LED megfeleld tapellatast, az ERROR LED pedig figyelmeztetést vagy hibat

jelez.

A zarasi és a nyitasi jel is +24V, elméletileg a nyitds / zaras ideéig tartd impulzus is elég
lenne a miikodtetéshez (ennél rovidebb impulzus esetén részben mozdul a megfogd), valdja-
ban folyamatos kapcsolojelet ad ki a robot vezérlgje. A RO[7] és a RO [8] robot-kimenet
vezérli a megfogdt komplementerbe kotve, hogy ne lehessen egyidejiileg kétiranyi mozgatd

parancs.
Az ERROR LED

e Folyamatosan vilagit ,,til magas homérséklet” figyelmeztetésnél (magatdl kialszik,
ha a probléma megsziinik)

e Lassan villog ,,tul magas hdmérséklet hibanal”, (a hibat kiilon nyugtazni kell)

e Gyorsan villog, ha elakad a megfog6 két kapcsolasi helyzet kozott.

M8 4 1ds bajonet csatlakozd a megfigd oldaldn

Hiba nyugtazasa:

1

2.
3.
4.

Kapcsoljuk ki a robotot!

Varjuk meg, amig a megfogdé lehiil!
Kapcsoljuk be a robotot!

Nyissuk ki, majd csukjuk be a megfogot!
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R-30iB Mate Plus vezérlo

AUTO

Folyamatos
azemméd inditd

<250mmss =<1

T
a %
L 4 <

Folyamatos programfuttatas uzemmaod
Zarjuk be a robotcella ajtajat, csak igy lehetséges az AUTO maod!

A vezérlon a kulcsos kapcesolot forditsuk el AUTO modbal!

A Teach Pendant Teach kapcsoldjat forditsuk OFF allapotbal!

Nyomjuk le a RESET gombot a Teach Pendanton, erre kialszik a FAULT LED!
Nyomjuk be a vezérlon a z6ld folyamatos iizemmod indité nyomégombot, ekkor
a gomb zdlden vilagit. A gombot egy atlatszo, felhajthaté miianyag fedél védi a
véletlen benyomodastol.

Ha programoztuk, és ki van épitve, nyomjuk le a START digitalis input nyomo-
gombot! Ha nincs, azonnal indul a ciklus!

FIGYELEM! Ha nem programoztunk OVERRIDE értéket, akar 100% sebes-
séggel indulhat a robotkar, ami veszélyesen gyors lehet! (Ajanlott a 30%).
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T1 Tanitasi uzemmaoéd 1
e Nyitott ajté mellett is mikodik.

o 100% feliilirasi érték mellett csak 250 mm/s sebesség érhetd el.

e A vezérldn a kulcsos kapcsolot forditsuk el T1 modba!

e A Teach Pendant Teach kapcsolojat forditsuk ON allapotba!

e A DEADMAN kapcsolot tartsuk kozépso allasban!

e Nyomjuk le a RESET gombot a Teach Pendanton, erre kialszik a FAULT LED!

T2 Tanitasi Gtzemmod 2

e A program tesztfutdsa soran 100% feliilirds mellett a program teljes sebessége en-

gedélyezett. A tobbi megegyezik T1-el.

Vészstop nyomégomb

Ha lenyomjuk, a robot megall ott, ahol éppen tart.

Feloldas AUTO iizemmodban: a veszély elharitasa utan a vészstop gomb 6ra mutaté ja-

rasaval megegyez0 iranyu elforditasa (erre kipattan a gomb), majd a T gomb egyszeri

lenyomasa a Teach Pendanton (erre a Fault LED kialszik), majd a gomb egysze-
ri lenyomadsa a vezérlon. 4 robot ott folytatia a mozgdsat, ahol abbahagyta.
Feloldas T1 vagy T2 iizemmédban: a veszély elharitdsa utdn a vészstop gomb 6ra muta-

to jarasaval megegyez0 iranyu elforditasa (erre kipattan a gomb), majd a DEADMAN gomb

folyamatos kozépallasban tartdsa mellett a el gomb egyszeri lenyoméasa a Teach

SHIFT
Pendanton (erre a Fault LED kialszik), majd a . gomb folyamatos lenyomasa mellett a

-
\ﬁ gomb egyszeri lenyomdsa a. Teach Pendanton. 4 robot ott folytatia a mozgasat, ahol
abbahagyta.
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Fokapcsolé

- P

Piros allasban be van kapcsolva a vezérld, zold allasban pedig ki.

Ha a vezérld ajtajat ki szeretnénk nyitni az ott elhelyezett zarat egy széles, lapos csavarhu-
70 segitségével vizszintes allasba kell forditanunk, de az ajté csak akkor nyithato, ha a fokap-
csolot kikapcsoljuk, és tovabb forgatjuk a ,,Reset” iranyban, (vagy egy rejtett nyilason benyu-
lunk).

USB 2.0 csatlakozé

Kis miianyag ajt6 védi az USB 2.0 csatlakozot. PC-n megirt programunkat vihetjiik segit-
ségével at a vezérlore, vagy a vezérlorol a PC-re.
USB memoriakartya meghajté jele a vezérlon (UD1:\)
A vezérld képes olvasni ¢és irni a FAT vagy FAT32 tipust formézassal formazott pendrive-

kat. Ha a pendrive-t a vezérlén formazzuk, az FAT vagy FAT32 tipusura formdzhato.
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A kezelb konzol (Teach Pendant)

A Teach Pendant a robot program futtatdsara, programozasara, a program tesztelésére, a
beallitasok megvaltoztatasara, allapotok ellendrzésére szolgal. Ez a kapcsolat a kezel6 sze-
mély €s a vezérld berendezés kozott. Minden programozas és tesztelés a Teach Pendant se-

gitségével torténik. Erintéképrnydje 1024x768 pixel felbontasu.

Erinté
képernyd

Csuklo
beflzd

BLIST* |8

[ J~J-]=]0] ;
paoan| 93
i g

el -1-1-1-]

\ | + B |

Vészstop

A vészstop gomb mitkddése megegyezik a vezérld egység vészstop gombjaval.
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Deadman (halott ember) nyomégombok

Héromallast nyomoégombok, két teljesen azonos funkcioval, bal-, és jobbkezesek szama-
ra. Egyszerre elegendd az egyiket hasznalni. Felengedett, és teljesen lenyomott allasban vész-
leallitas torténik.

A robotkart tanitasi iizemben mozgatni, futtatni csak tgy lehet, ha folyamatosan az
egyik Deadman gombot kozépallasban tartjuk.

Programozni, szerkeszteni, f4jl miiveleteket végezni lehet nyomva tartas nélkiil is.

Ha elengedjiik a Deadman gombot, a felsé sorban vilagit a LED, kiirodik a
hibaiizenet, ¢és villog a veszélyt jelz6 felkialto jeles ha-
romszog.

Feloldas: folyamatosan nyomjuk k6zépallasba az egyik Deadman gombot, és lenyomjuk

egy pillanatra a T gombot.

Fault SRVO-003 Deadman switch released 0
1o VALAML LINE 0 [JEll ABORTED A 5

VALAML

Tanitasi méd be-, kikapcsold

A robot tanitdsdhoz, kézi mozgatasahoz, teszteléshez ennek a kapcsolonak bekapcsolt alla-

potban kell lennie. AUTO {izemmodba kapcsolaskor OFF allasba kell forditani!

USB csatlakozo

Kis miianyag ajto védi az USB 3 szabvanyu csatlakozot. Az USB 3 csatlakozohoz billen-
tylizetet, egeret ¢s USB pendrive-t (ami mérete lehet 32 MB-tél 1 GB-ig) csatlakoztathatunk.

A Teach Pendant képes olvasni és irni a FAT vagy FAT32 -re formazott pendrive-kat, de
itt formazni nem lehet.

Az USB meghajto jele a Teach Pendant-en (UT1:)
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Fontosabb kezelégombok a kezel6n

ES

PREV

Egy szinttel feljebb 1ép a meniirendszerben

F1 F2 F3 F4 F5

Az érintéképernyon folottiik megjelend feliratoknak megfeleléen mas-

mas funkciok.

NEXT

Ha a képernyd aljan jobbrdl megjelenik a ikon, a Next lenyo-
masaval ujabb funkciok hozhatok eld. Ismét lenyomva visszatér az ere-

deti képernyo.

.JE

Lenyomva a kék szinli gombok aktivak, felengedve a fehér szinii gom-

bok aktivak. A két SHIFT gomb egyenértékii, elég az egyiket nyomni.

_ﬁ_
=
=

Eldhoz egy tobbablakos meniivalasztékot.
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SELECT El6hozza a letarolt programokat, vagyis megnyitja a programok listajat.
— Barhol is jarunk, barmely képerny6t latjuk, visszavisz a legutobbi prog-
u ramunk szerkesztésének képernydjéhez.
DATA Kiilonféle regisztereket beallito ablakot nyit meg.
Megjeleniti a funkcidmentit, ahol elsdsorban kiilonféle robotkezelési
EFf?'l'l*lt parancsok adhatok ki (pl.: ABORT (ALL), vagyis minden futd program
leallitasa).
POWER LED | A robot bekapcsolt allapotat jelzi.
FAULT LED Ledllast jelez, pl.: ha nem nyomjuk le féliga DEADMAN gombot.

@)

O
Lenyomva megjelenitheti az ,,értesitések képernyét”, amikor a

villogd ikon megjelenik az allapotsoron.

Tobb képernyd kozott tudunk valtani (ha van), SHIFT-el egylitt megje-
leniti a képernyd felosztas mentit, ahol beallithatjuk, hany darab és mi-

lyen felosztasu képerny6t szeretnénk.

Kurzormozgaté gombok a programban torténd navigalashoz. w-tel
egylitt nyomva balra a sor elejére, jobbra a sor végére, folfele és lefele

pedig 10 sort ugrik.

Lépésenkénti tizemmod be-, kikapcsoldsa programfuttatdskor (beragados

kapcsold). A programfutast 1éptetni AUTO modban a vezérlon elhelye-

STEP
zett gomb lenyomaséval, T1 és T2 modban ﬁ nyomva tarta-
-
saval+ lﬁ lenyomasaval lehet.
Programfutas pillanat- 4llj. Egyszeri lenyomésara a robotmozgas megall
ott, ahol éppen tart. A programfutést folytatni AUTO moddban a vezérlon
HOLD

elhelyezett gomb lenyomasaval, T1 és T2 mddban M nyomva

-
tartasaval + @ lenyomasaval lehet.

+ FWDI

Eldre felé lefut a program, Step lizemmodban 1 1épést elére 1€p a prog-

ram

.
+

Hatra felé lefut a program, Step tizemmodban 1 1€pést hatra 1ép a prog-
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ram

COCRD

A gomb minden egyes megnyomadsakor kivélaszt egy koordinata

rendszert a kovetkezo sorrendben: JOINT, WORLD, TOOL, USER.

Ha ezt a gombot lenyomjuk, mikézben Mbe van kapcsolva, megjele-

nik egy sarga hatterti kis menii a koordinatarendszer megvaltoztatasa-

hoz. Itt nem csak valasztani, de értéket bevinni is lehet!

Mozgéscsoportokban lehet véltani. Jelenleg nem hasznaljuk.

+%

Robot mozgasi sebességének novelése a kovetkezd sorrendben:
"VFINE", "FINE", "1%, ... 100%".
5% alatt egy szazalékaval, 5% folott 6t szdzalékaval.

A"VFINE", "FINE" csak 1épésenkénti modot biztosit!

Ya

Robot mozgasi sebességének csokkentése a kovetkezd sorrendben:
"VFINE", "FINE", "1%, ... 100%".
5% alatt egy szazalékaval, 5% folott 6t szdzalékaval.

A"VFINE", "FINE" csak 1épésenkénti modot biztosit!

Bevitt adatok, parancsok elfogadasa.

m

SET

Hibak és hibatizenetek torlése.

BACK
SPACE

Visszatorlés a szovegben.

A kurzort arra a sorra mozgatja, amely sorszamat beirjuk.

+ T+l CT+

-
[ -
=
-

15

~)

E

JOINT koordinata rendszerben a hat iziilet (= J1...J6) forgatasa.

DEE CEEDRE
5

WORLD, TOOL, USER koordinata rendszerben X, Y, Z tengelyek

menti mozgatas.
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)

-

R

ZEE
§%)

5

WORLD, TOOL, USER koordinata rendszerben X, Y, Z tengelyek

kortili forgatas.

=[]
IE
5l

Egyszerii segitség jelenithetok meg,

M-el riasztasi sorokat bemutatd képernyd jelenik meg.

i

Megjeleniti a robotkar aktudlis koordinatait. Valaszthato kiilonféle koor-

dinata-rendszer, s6t 4D is.

o .

Megjeleniti, (s6t beallithato) a robot I/0 allapotait.
STATUS Rengeteg féle robot paraméter kijelezhetd (pl.: memoria allapotok).
1Y Rengeteg féle bedllitasi allapot jelenithetd meg vele.

Nem hasznalatos.

Meghivhat egy elézbleg altalunk irt makro programot (pl.: megfogo nyi-

tasa).

H EE

Meghivhat egy eldzd6leg altalunk irt makro programot (pl.: megfogo za-

rasa).
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Ablakok beallitasa a kezelon

Ablakok szamanak beallitasa

gombok egyiittes lenyomasaval sok lehetdség koziil valaszthatunk. Altalaban

az egy (Single) ¢és a két (Double) a legelterjedtebb.

DISPLAY 1

1 Single

2 Double

3 Triple

4 TreeView

5 Single Wide

6 Double Horizontal
7 Triple Horizontal

8 Help/Diagnostics »

S NEXTE

Két ablak esetén a baloldaliban futtathatjuk a programunkat, mig a masikban pl. ellendriz-

hetjiik a valtozok, regiszterek pillanatnyi értékeit.

PAKOLGAT [} DATA Registers
1/28

: rr L[ -
2: //UTOOL_NUM=1 R[ 2: 1=0
3: //UFRAME_NUM=0 R[ 3: 1=0
4: RO[1l:megfogo]=J R[ 4: 1=0
5:J7 @P[1] 100% FINE R[ S: 1=0
6: UFRAME NUM=1 R &: 1=0

Valtas az ablakok kozott, vagyis melyik legyen aktiv

gomb tobbszori lenyomasaval. Az aktiv ablak kerete sotétebb.

PAKOLGAT ® W] DATA Registers L]
1r28 1/200

R 20 1 -
2: //UTOOL_NUM=1 R[ 2: 1=0
3: //UFRAME_NUM=0 R[ 3: 1=0
4: RO[1:megfogo]=JHH R[ 4: 1=0
5:J @P[1] 100% FINE R[ &5: 1=0
€: UFRAME_NUM=1 R[ é&: 1=0
7:J P[2] 100% CNT100 R[ 7: 1=0
8:L P[3] 100mm/sec FINE R[ 8: 1=0
9 RO[1:megfogo]=('RO[1l:megfogo]) R[ 9: 1=0
10: CALL PICK Press ENTER
11:L P(2] 100mm/sec FINE
12: UERAME NUM=0
13:J @P[1] 100% FINE # SIM STATUS 178
14: UFRAME_NUM=2 RO[ 11U [megfogo ]
15:J P([4] 100% CNT100 RO[ 2] U [ ]
l1é:L P([5] 100mm/sec FINE RO[ 3]0 [ ]
17:J P[4] 100% CNT100 RO[ 4] U [ 1
18: UFRAME_NUM=0 RO[ 517U [ ]
19:J P[6] 100% FINE RO[ €] U [ ]
20: UFRAME_NUM=3 RO[ 710U [ ]
21:J P[7] 100% CNT100 RO[ 8] U [ ]

Sorted by port number.

Csak a bal oldali ablak tartalma futtathato!

Valtas futtathato programok kozott
Ha mindkét ablakban futtathaté program van, és mivel csak a bal oldals¢ futtathato, de

¢én a jobboldalit szeretném futtatni, meg kell 6ket cserélni!



Erre val6 a 0 ] hatasara megjelend ablak 9. pontja @ EDIT<-->EDIT
=3

100mm/sec FINE
//UTOOL_NUM=1 DISPLAY 1

//UFRAME_NUM=0
= RO[l:mf:gfnqn]’

2
: 1 Single
5:J @P[1] 100% FINE 2 Double
13
i
8

: UFRAME_NUM=1 =
:J P[2] 100% CNTL00 3 Triple

:L P[3] 100mm/sec FINE -
9: RO[Limegfogol={!Ro[1:m{% TTEEViEw

10: CALL PICK

11:L P[2] 100mm/sec FINE 5 Slngle Wide

12: UFRAME _NUM=0 6 Double Horizontal
13:J BP[1] 100% FINE - -

14: UFRAME_NUM=2 7 Triple Horizontal

15:J P[4] 100% CNT100 = z
16:L P[5] loomvsec Fie |8 Help/Diagnostics  p
17:J P[4] 100% CNT100

18: UFRAME_NUM=0 9 EDIT<-->EDIT
19:J P[6] 100% FINE - —

20: UFRAME_NUM=3 Lrraa

21:7 P[7] 100% CNT100 I

Egyéb megjelenitési lehetéségek
A kijelz0 jobb felsd részén felvaltva megjelend ikonokkal van lehetdség a betiimé-

ret novelésére, majd visszadllitasara.

o
Az ikoncsoport kozépso elemével elbhozhatd egy helyi menii, ahol a ,,4D
Edit Node Map”-ot valasztva, megjelenithetd a robot 4D képe. A kép

ROTATE

nagyithato-kicsinyithetd, mozgathato, forgathato.

B-] Production Monitor

J/UTOOL,_NUM=1 DISPLAY 1 Related Views 1

]
2
3: //UFRRME NIM=0 1 Related Views 1 4D Edit Node Map
4: RO[1l:megfogo]=Jll
§:J @P[1] l00% FINE
€: UFRRME_NUM=1
7:J P[2] 100% CNT100
8:L P[3] lo0mm/sec FINE
%: RO[l:megfogo]=('RO[1l:megfogo])
10: CALL PICK
11:L P[2] l00rm/sec FINE
12: UFRAME NUM=0
13:7 @P[1] 100% FINE
14: UFRAME NUM=2
15:J P[4] 100% CNT1l00
16:L P[S] l0Omm/sec FINE
17:7 P[4] 100% CNT100
18: UFRAME_NUM=0
18:J P[€] l00% FINE
20: UFRAME_NUM=3
21:J P[7] l00% CNT100

A [l ikon az aktiv ablakot teljes képerny6sre teszi, mig a helyette megjelend E ikon tjra

felosztja a képernyot.
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Kezdeti beallitas (Initial Setup)

A kijelz6 bal als6 részén 1évo ikonrﬂ kattintva egy soklépéses varazslo indul el.
Ezt gj cella létrehozasakor célszerti hasznélni.

Az 1idvozl6 képernyd és néhany figyelmeztetés utan itt beallithato a régid (Amerika, Eurd-
pa, Azsia), az 1d6zona, a datum, az 1do, a haldzati beéllitasok, az alapértelmezett szerkesztd
feliilet (egyszerti, vagy ikonos), tovabba olvashato egy egyszerti leiras az alapvetd hasznalat-
rol.

Ezen tullépve az End of Arm Tooling (EOAT) beallitasaba Iéphetiink. Ebben olyan ele-
meket allit be, mint a szerszam tipusa (megfogd vagy vakuum-tappancs) a szerszam-
kozéppont pozicidja (TCP), a szerszam tomegkozéppontja €s az 1/0 jelek a robothoz csatla-

koztatott szerszamhoz.

vo SZINSZERINT LINE 19 PAUSED
Initial Setup
Introduction A
1 Introduction Welcome tO
v
2 Safety
Considerations FA N U c

1HMI Guided Setup

A step-by-step guide to setting up your rebot using
FANUC's intuitive setup Guides.

Press NEXT STEP to begin or MORE INFO for more
. et
Total steps: 11

Befejezve a bedllitast egy ikonos kezeldfeliilethez jutunk, ahol a SETUP ikonnal visszake-

riitlhetiink az el6zd feliletre.

B & B

SANSZERINT SELECT PROG CREATE PROG

MONITOR

BACKUP TUTORAL

Legegyszertibben kilépni beldle a TEACH sor adott programjara mutatva, vagy a
SELECT PROG. ikonra mutatva lehet.

EDIT SELECT |
A Teach Pendant-on az u vagy a \—J gomb lenyomasa ennél is jobb megoldas.

33



Allapot ablak a kezelén

LED ikonok

A kijelz0 tetején 1évo két sort allapotablaknak nevezziik. Ebben az ablakban nyolc vissza-

jelzd lampa, riasztés jelzés, tovabba mozgasi sebesség % jelenik meg.

1/0 PROBA LINE 0 ABORTED I8 A 100

e Busy: zdlden vilagit, ha a robot mukodik.
e Run: zolden vilagit, ha a robotprogram fut.

STEP

e Step: sargan vilagit, ha a 1épésenkénti programfutas kapcsolot bekapcesoltuk.

I/0O: z6lden vilagit, alkalmazas-specifikus

. o ... |HOLD ,
Hold: pirosan vilagit a programmegszakitas gomb lenyomadsakor.

Prod: z6lden vilagit, alkalmazas-specifikus
Fault: pirosan vilagit hiba, riasztas esetén.
TCyec: sargan vilagit, alkalmazas-specifikus

Riasztas sor
A LED-ek utani felsd sor az aktudlis riasztast mutatja. Példankban a DEADMAN kapcsold

nincs kozépallasban.

SRVO-003 Deadman switch released

Statusz sor

PROBA LINE 0 ABORTED

e FElsoO helyen a betoltott program nevét latjuk (PROBA)

e Ezt kdveti, hogy hanyadik programsorban all a kurzor (LINE 0)

e Ezt koveti a kivalasztott lizemmod (T2)

e Ezt koveti a program jelenlegi allapota (ABORTED, vagyis megszakitott)

e Ezt kdveti az aktudlis koordinatarendszer (TOOL)

Villogé haromszog

0 ~
Valamilyen hibara, hidnyossagra figyelmeztet. A billentytizet - O, J gombjat le-

nyomva tudhatunk meg részleteket.
Sebesség feliiliras értéke

S

A robotkar sebessége hany szdzalékra van lecsdkkentve.
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Figyelmezteto ablak

A sarga szinli figyelmeztetd ablakoknal nem lehet érintéssel valasztani, nyugtazni, helyet-

te a kurzormozgatd nyilakat gg és az kell hasznéalnunk.

Ez legtobbszor akkor lathatd, ha nem attol a sort6l szeretnénk futtatni a programunkat,

ahol legutobb megszakitottuk.

PAUSED 1/4
IE:c P[1] 100% FINE
2:L @
31, The cursor is on a different
[End] line from where the program
PAUSED [2].

Are you sure you want to run
from this line ?

[ YES ] NO
FCTN Menu
Jel Funkcio
ABORT ALL Megszakitja az osszes futé vagy sziineteltetett programot. Ha

lefagyna a program, ez fontos!

Disable FWD/BWD . r— .
SHIFT j SHIFT BWDI
Letiltja a +H ¥ 0vagy a + robotkarmozgatasi le-

hetdségeket. Ujra engedélyezéshez meg kell, nyomja az FCTN
gombot, és ismét kivalasztani a Disable FWD/BWD lehetdséget.

RELEASE WAIT Programfutaskor a programban 1évd varakozasi feltételek feliilbi-

ralasa (amikor pl. a robot az 1/0 feltételek teljestilésére var).

QUICK/FULL MENU Vilt a (MEN] lenyomasakor megjelend teljes vagy rovidebb menii-
lista kozott.

SAVE Menti az aktudlis programot, (amit egyébként automatikusan ugy
is megtesz).

PRINT SCREEN A Teach Pendant képernydjét menti TPSCRN.LS néven az

UD1:\ meghajtoba helyezett pendrive gyokér konyvtaraba. Min-
den képernydmentést ebbe a fijlba ir hozzaflizéssel. Ezt megnyit-
hatjuk pl.: Jegyzettombbel. Ezzel egy id6ben ugyanide
TPSCRN_DATUM IDOPONT.PNG néven képet is készit.
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PRINT Az aktualis teljes programot az alapértelmezett eszkdzre menti
program_name.ls néven. Ezt megnyithatjuk valamilyen szoveg-
szerkesztével pl.: Jegyzettombbel. A robot alapértelmezetten a
UD1-be helyezett pendrive gyokér konyvtaraba menti a *.Is
fajlt.

UNSIM ALL I/O Letiltja az 6sszes szimulalt I/O jelet.

CYCLE POWER Ujrainditja a vezérlt. Ha a TP engedélyezve van, megjelenik egy
panel, amely megkérdezi, hogy biztosan akarjuk-e.

ENABLE/DISABLE Engedélyezi vagy letiltja az opcionalis HMI meniiket TELJES

HMI MENUS ¢s GYORS menii mddban.

REFRESH PANE Frissiti az oldalt az aktiv ablakban.

@ +nyomégomb kombinaciok

Kombinacio

Funkcio

@ + MENU

Megjelenit egy ikonos rendszerti tobb ablakos meniirendszert

@ + SELECT

A bal oldali ablaktabldban a SELECT meniit, a jobb oldali ablak-
tablaban pedig a 4D képet jeleniti meg.

@ + EDIT

A bal oldali ablaktabldban az EDIT képet, a jobb oldali ablaktab-
laban pedig a 4D képet jeleniti meg.

@ + DATA

A bal oldali ablaktablaban a DATA képernyét, a jobb oldali ab-
laktablaban pedig a 4D képet jeleniti meg.
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@ + FCTN Megjeleniti a kapcsolddd nézet meniit, ha elérhetd.
DISPLAY 1 Related Views 1
1 Related Views 1 4D Edit Node Map
@ + POSN A 4D csomoéponttérképen jeleniti meg a robot helyzetét.
@ + Mozgatogom-
bok
@

i3
Ha az éllapotsorban villog a jelzd, akkor a gomb megnyoma-
saval és elengedésével megjelenik az ALLAPOT - értesitések

képernyd.

ROBOT Notifications
A Payload Configuration Not Complete

Payload number is 0 which ind jon is not lete. Please set payload configuration|

& Ref. Pos. for Quick Mastering Not Set
Reference position for quick mastering has not been set yet. Set reference position for quick mastery
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Rendszeriizenetek, naplok, riasztasok

Tobbféleképpen tudjuk megnézni a kiilonféle naplozott eseményeket.

1 UTILITIES

»

2 TEST CYCLE

3 MANUAL FCTNS
4 ALARM
51/0

I

6 SETUP

7 FILE

v vilv

— ] |9 USER

ALARM 1
1 Alarm Log

2 Motion Log

3 System Log

4 Appl Log

5 Password Log

Az egylk modszer a |MENU| 5 NexT --

tési teriiletére koppintas (Roboguid-ban bal kattintas)

scomios | {jtvonal, a masik a Teach Pendant értesi-

PROG-048 Shift released while running (S

SZINSZERINT LINE 19 gpj PAUSED [Ble)i]

Ha éppen nincs aktiv riasztds a There are no active alamms. jjzenetet kapjuk.

[ TYPE ] [ VIEW ] HIST RES_1CH

meniibdl véalaszthatunk. A idérendben mutatja a

bejegyzéseket. A az aktiv riasztasokat mutatja, a torli azt a sort, amin allunk.

Az idOrendi listaban lathatjuk azt is, mikor nyomtuk le a gombot.

20/100

19 SYST-045 TP enabled in AUTO mode
20 RE S E
21 SYST-045 TP enabled in AUTO mode

p¥. SYST-042

2308
24 SRVO-012 Power failure recovery
25 INTP-127 Power fail detected

26y S EYAIDEADMAN defeated

¥l R E S E

28 TPIF-282 Shared iPendant:

B e 5 e

[ TYPE ]

A ugyanazt a valasztékot hozza, mint ha a |

1 Alarm Log: az éppen aktiv riasztasokat mutatja
2 Motion Log: a mozgassal kapcsolatos riasztasokat mutatja

3 System Log: a rendszerszintii riasztasokat mutatja

4 Appl Log: az applikaciok riasztasait mutatja

5 Password Log: a jelszo kezelés riasztasait mutatja

DEADMAN defeated

127.0.0.1

VENU| modszert valasztottuk volna.

6 Comm Log: a kommunikécids csatorndk riasztsait mutatja

| VIEW |

A

VIEW 1
1 Show Cause

2 Hide Cause

3 Wide

ikon lenyomaséval valaszthatunk [ "em=

nem, sz¢les, vagy normal megjelenités legyen-e.

DETAIL

A

listahoz.
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A leggyakoribb hibakédok és jelentésuik

INTP-105 (%s,%d) Run request failed

A program nem indithat6 el

INTP-127 power failure detected

Aramsziinet érzékelve

INTP-248 (%s, %d) MACRO failed

A makr6 parancs nem hajthat6 végre

INTP-250 (%s, %d) Invalid uframe number

Az UFRAME szdma nem érvényes

INTP-251 (%s, %d) Invalid utool number

A munkaeszkdz szama érvénytelen

INTP-252 User frame number mismatch

Felhasznaloi keretszam nem egyezik

INTP-253 Tool frame number mismatch

Szerszam keretszam eltérés

INTP-447(%s,%d) Parentheses mismatch

Rossz zaro6jel kombinacio

JOG-007 Press shift key to jog

A 1éptetéshez nyomja meg a shift gombot!

JOG-010 Jog pressed before shift

A robot egyik kézi mozgatasi billentytijét a SHIFT
billentyli lenyomasa el6tt lenyomtak

MACR-013 MACRO execution failed

A makr6 nem hajthato végre

MACR-016 The macro is not completed

A makro végrehajtdsa megszakadt

MOTN-017 Limit error (G:1, A:1)

A megadott pozici6 kiviil esik a k6zds mozgathato
tartomanyon

MOTN-018 Position not reachable

A pozicié nem érhetd el

MOTN-019 In Singularity

A kért pozicio kozel van a szingularitashoz (J4 és J6
parhuzamos)

MOTN-063 Position config change (G :)

A robot nem tud elmenni a kivant pozicioba.

PROG-048 Shift released while running (prog)

A SHIFT billentyiit felengedték, mikdzben a program
T1 vagy T2 moédban futott

SRVO-003 or SRVO-234 Deadman switch release

Deadman kapcsol6 elengedve

SRVO0-062 BZAL alarm (G :x A :x) or SRVO-084
BZAL alarm

A jelad6 akkumulatorai alacsony fesziiltségliek, vagy
a kddold kabel le van vélasztva

SRVO-012 power failure recovery

Aramsziinet helyreallitasa

SRVO-080 OVC alarm

A szervo hajtas altal szdmitott aram meghaladja a
megengedett értéket

SRVO-160 Panel/external E-stop

A vezérl6 vészleallitd gombjat vagy a kiilsé vészlealli-
td6 gombot megnyomtak

SRVO-161 Fence open or Deadman switch released

A Deadman gombot elengedték, vagy a robot keritése
nyitva van

SRVO-162 Deadman/Fence or Panel/External E-stop

A Deadman gombot elengedték, vagy a robot védo-
burkolata (kerités) nyitva van, vagy a vészleallito
gombok valamelyikét megnyomjak

SRVQO-230 or SRVO-231 Chain (1 or 2) abnormal

Megszakadt a vészleallitd aramkor 1. csatorndja (24
V) vagy 2. csatornaja (0 V)

SRVO0-324 Disturbance excess

Elérte egy adott csukld nyomatékhatarat

SYST-003 TP is enabled

A TP engedélyezve van

SYST-009 Safety Fence is open

A biztonsagi kerités nyitva van

SYST-017 Single-step operation effective

A STEP mdd be van kapcsolva

SYST-042 Deadman defeated

Deadman gomb benyomva

SYST-043 TP disabled in T1/T2 mode

A TP le van tiltva van T1/T2 mdodban

SYST-045 TP enabled in AUTO mode

A TP engedélyezve van AUTO modban

39




A Roboguide szoftver

A Roboguide szoftver LE%E

I egy olyan szimulacios program, ami segit a robotprogra-

mozas tanulasaban. Megirhatjuk benne a programjainkat virtualis Teach Pendant segitségé-

vel, szimuladlhatjuk a robotcellat, a mozgéasokat, a programunkat, illetve le is menthetjiik mii-

viinket pl.: USB tarolora. Ezt az USB tarolot attéve a valds robot UD1: meghajtdjaba, betolt-

hetjiik programunkat, vagyis offline programozhatunk. Azonban minden esetben ujra kell

tanitanunk a kereteket (userfame, toolframe) a poziciokat, pozicioregisztereket!

Uj cella létrehozasa

Uj robotcella készitése a File > New Cell Gitvonalon, vagy a New Cell E ikon segitsé-

gével lehetséges, ami elindit egy 1étrehozasi varazslot.

Project

Tools

File Edit Viewm Cell Robot Teach Test-Run
| = NewCel
£* Open Cell
Restore Cell Save Point
B Workeell Creation Wizard X

Step 1 - Workcel Name

Wizard Navigator Enter a name for the new warkcell
1. Workeell Name: Name: andingPROS
2 Robet Creation Method = |

Existing Workcells

Ea
:— m..la Motion Groups: R A felajanlott dj
7: Robat Options it i programnév, ami
8: Summary L atirhata

HandingPRO3

HandingPROS

HandingPRO# (2)

A Kijelalt
cella
torlése

A varazsld
lépései

Delete ltem

“ey A | quename. If is already
L) warkcells, thetextwillturm red and you will not be SOIE10 Continue

A kovetkezd
lépés
e

FANUC Gancel

Window

Help

& Workeell Creation Wizard

FANUC

Step 2 - Robot Creation Method
Wizard Navigator Az Ujnév | select the method to create & robot.
1: Workcell Name )
Iskola robot (@ Create s new robot with the default HandlingPRO conlig

ks

Uj cella
alapbeallitasokkal

Ujcellaa
legutobbi
beallitasokkal

O lastused gPRO cor

O Create a robot from a file backup.

b

Uj cella
mentés fajlbcl

B Workeell Creation Wizard X

Step 3- Rebot Saftware Version
Wizard Navigator i be robot
1: Workcell Name V/9.40 - R-20B Pus, 5.40164.25.03 (V.40P726 TDFS/26)
VS.30 - R-308 Plus, 8.3 [\

V9.10.- R-308 Pus, 8.10242.
VEI0.-RIE | E30BTE

Iskolsi rabot
2: Robot Creation Method

Create from scratch (V8.30PY63 7DC3/63)

3 Robot Software Version VE20 - R-308 8.20217 35.04 (VB .20P/35 TOC235)

4: Robot Application/Tool VB13-R30B 813261505 (VE 139115 TDDWIS) E

5: Group 1 Robot Model VB10-RIUB 8101343204 (VB.10PA270C12) Vezérlgszoftver
6. Additional Motion Groups VIZ0-RAMA |, 770131.57.02 (VI.TOPIST TDATIST) valasztés

7: Robot Options

8: Summary

Controller: o

=3 Therear L $i0ns ofthe
() i Youwshio

FANUC Gancel

& Workcell Creation Wizard

Iskolai robot

2: Raobot Creation Method
Create from scratch

3 Robot Software Version

FANUC

40

®

Step 4 - Robot Apglicaton/Tool
Select the Application/Tool package to be loaded
ArcTool (HS41) Defaut Eost
HandingTool (H552)

CAD Library

=

LR ArcTeol (HS74)
LR HandingTo
LR PainfTool (N,
LR Tool (HS48)
MATE SpofTook (HE73) Detaul
PainfTool (N. A ) (H598)
SpotTook- (HSG0)

Eoat history
Szerszamvalasztas

@ Set Eoal Inter

This listrepresents all ofthe Applicaion/Tools that are valid for th e process and controler
L) versionyouhavessiectsd




E Wiorkeell Creation Wirard

FANUC

O Adv. Constant Path (4831
[JAdvanced DCS Package (R858)
[JADVLP Path Cir (RBD6)

v

[ show il roiot software apfons

the selections.

required
changed

Cancel |

gPRO, are disabled and th

Hext>

=i Memory Sizes:

| | & Workesll Creation Wizard %
Step 5 - Group 1 Robot Model Step & - Addtional Moton Graups
Wizard Navigator Select the primary robot model forthis controller Wizard Navigator Select i it
| 1: Workeell Name [ Showthe rabot model varisiion rames | 1: Workcell Name [] Showtherobat model variation names
Iakolsi obot Iskolai obet —
2: Robot Creation Method Tine Order um  Description b 2: Robot Creation Method Type Order Num  Groups Descripton L
lc""“ ""5:’“‘ ) " Robot 788 CRAAL J:C""“ ""s"d"“"*‘ i’ dPundetned  KETT tAny) 1-Axis Serve Postioner Compact type (508 type. 1000k
v!aman ware Version B° Robot K787 CR-15i4 vaman o o Fostoner  HETT 2 1-xis Servo Postiner Compact type (Soid type, 1000k
- AP B Robot K788 CR-35iA 4 R A i Teal Prostoner  HETT 3 1-Auxis Servo Postioner Compact type (Sold type, 1000k
HandingTool (H552) B Robot  Haz2 Culting Tool Robotkar HandingTool (H552) @PPostoner  HETT 4 1-Axis Servo Postioner Compact type (Sokd type, 10000
5: Group 1 Robot Model " Aokt %6 OR-38/8L vélasztasa 5: Group 1 Robot Model dundefned  HeTe (Any) -xis Servo Postioner Compact type (Soid type. 15008 ¥
6: Additional Motion Groups Aao IDAS K maox Hiomk ER-4A (H76D) " i
i Dusl Drive A i
; Robot Options - - & Axes ;t Additional Motion Groups i . Trpe Order Num
General Posiioner 8: Summary . Tovabbi segédelemek
nspendentAxes pen vélasztésa
LM FiberSCAN CRW (aona) (Egyenidre ugorjuk at!)
LR Wate 200D = X (none}
LR Mate 2000645 bt L Pt (none}
= 7 X (none)
[0 Add Extended Axis | Set axis later ~ B % (none}
< >
(3 Thislistcontains group 1 based =Y Thish far group 1 you
L) havemadesofar. Please select one. L) havemadescfar. Please selectone.
FANUC R B | B | e | FANUC s || [ e
" workeell Creation Wizard X || & Workesll Creation Wizard *
Step 7 - Rebt Options: Step 8 - Summary
Wizard Navigator Choose robot software options ‘Wizard Navigator Review your choices before finishing the wizard
1: Workcell Name: Software Options | Languages Advanced | 1: Workeell Name A
Iakolai obot Iskolai obet Process: HandlingPR(
2 Robot Creation Method @® Sort by Name 2: Robot Creation Method -~ Workcell Name: Iskolai robo
Create from scratch O So by Order Number, Create from scratch ~ Virtual Flobot Controller: V9.3
3 Robat Software Version < 3: Robot Software Version - Applicat : Handi
V9,30 A Ascil Program Loader (R736) -y iz o u:nd‘;r_nd, ingToc
4 ion/ Tool MAPC kterface (RE41) 4: Robot Application/Tool ' Group 1: ER-4iA (H760) Bsszegzes
HandingTool (H552) [J2D Guidance Pius (R305) n o HandingTool (H552) /- Robot Options: 9
5: Group 1 Fobot Modc! [C]30A Guidance Plus (RS03) Egyéb beéllitasi 5: Group 1 Rabot Model - User Selected
ER-4A (HT60) [130L Guidance Plus (R906) lehetéségek ER-4A (H76D) - FRL Params (RE&1)
6: Additional Motion Groups [J30V Guidance Plus (R302) (Egyenlére ugorjuk at!) 6: Additional Mation Groups. =~ Auto-Selected for Basic Simulation:
inone) ] Pty Lmor (5504) one) — Ascil Program Loader (RT96)
7: Robet Options. Do pebiscn 7- Rabot Options PC Interface (R641)
8: Summary Dm&f g"“ﬂ o Ses summary page Virtual Robot (FVRC)
WETH 8: Summary - Robot Languages:
[JAcewacy Package (RB11) Basic Dictionary [English) [H521)

FANUC

your

Alapbeallitasokkal egy eléggé talméretezett haromujjas megfogot kapunk. A baloldali

fa-struktiraban (UT:1(Eoatl)) ezt meg is talalhatjuk. Jobb egérgomb helyi meniijében tordl-

hetjiik

=)--mf; HandiingPRO Workeel
&-FH Robot Controllers
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g
S-- 8% Tooling

"~ N

g Programs.
GP:1-ER4iA

Add Link 3
Add Vision Sensor Unit 3
Clear 3jaw_Gripper Values

Rename 3jaw_Gripper

Torlés

Move [none] to Folder

Tooling Library
Load Tooling “3jaw_Gripper"
Save Tooling “3jaw_Gripper”

Create Tool

A varazslo negyedik 1épésében a Set Eoat later valasztasaval szerszdm nélkiili robot lesz

a kiindulés. A kis z6ld gomb a robotkar végén a TCP-t jeloli.
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A robot mozgatasa

Joint Jog Tool ikont & bekapcsolva, és a robotra kattintva a robotkar forgastengelyei
koriil mozgathat6 a kis zold kalapéacs-szerli iveket egérrel megragadva. A sarga szinii iv és
kalapacs szingularitasi hibat jelez.

A Joint Jog Tool kikapcsolasa utan a TCP-t jelképezo kis zold gombre kattintva megje-

lennek a derékszogii koordinata tengelyek, amelyeknél fogva mozgathato, forgathato a robot-

kar.

Nézetek

7B 08B onoka legfontosabb nézeteket adjik. Az elsd az éppen ki-
jelolt objektumot a képerny6 kdzepére hozza. A harmadik foliilnézet +Z, a negyedik jobbné-
zet +Y, az 6todik balnézet -Y, hatodik eldlnézet +X, a hetedik hatulnézet -X képet ad. Menii-
b6l még egy izometrikus térbeli nézet is valaszthato [ kemetic | pontos beallitasokhoz a
nézeti kép jobb, mint a 3D.
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Szingularitas

Egy megadott pontban a robot két vagy tobb tengelyének tengelyvonala egybeesik, ami
kiszamithatatlan robotmozgast és sebességeket eredményez. BTN 023BREFTCIE,

Ebbdl a kezeld kozremiikodése nélkiil nem tud kilépni, ezért a robotkar megall.

A robotnak kétféle szingularitdsa van:

e Kar szingularités

e (Csuklo szingularitas

A kar szingularitas akkor kovetkezik be, ha a hatodik tengely kozéppontja egy vonalba

esik az els6 tengely vonaléval.

A csuklo szingularitas abban az esetben fordul eld, ha a 4. s a 6. tengelyek vonala esik

egy egyenesre, vagyis az J5 0°-ban van.

Current Position, GP: 1 - ER-4iA x
Grow |GP: 1-ER-4iA ]

Joint
ngz 91[__0.000/aeg vz 0.000ldeg u3[__ 0.000/deq
Ouser  J4[__ 40.000/deg @ u.ouulueg)us[ -30.000] deg
V() K

Megoldas: J5 értékét allitsuk el (pl.: 6°-al), és oda rogzitsiink pontot!
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Program csomoépont térkép beallitasai (Program Node Map Settings)

A Program Node Map panelon beéllithatjuk, milyen adatok, segédvonalak jelenjenek meg

a robotkar mellett. Elérés: View > Program Node Map

Mozgasi sebességek

—

:1 Program Node Map Setting

Pontokat beszekotd
vonalak

=8 Scoment Speeds
Pasition Connector Lines

N 4

Pozicidadatok csoport
aktivaldsa

Positions 2P [2] CNT100 ;

Triadok (kis xyz
koordinatatengetyek)

- Triads

B Line Numbers

Wonalak sorszamai

B Position Number

'L!

Poziciok sorszamai

ST —
Tooling CAD
© None

(O At Selecteded Position
(O) At All Positions

Term Type P[1] CNT100;
B Motion Options
5 Pasiticn Data

Pozicitk koordinatai
XYEZWPR

OK | Cancel Aoy

A robotkar mozgatasa a TCP pont vonszolasaval

Ugy kell rakattintani a TCP-t jel516 zold kis gémbre, hogy a szines koordinatatengely-
harmas jelenjen meg.

Vékony séarga kerettel és a koordinatak megjelenitésével lathatjuk, hol van a TCP a va-
lasztott origbhoz képest.

A bal egérgombbal megfogva valamelyik tengely kozepét, a jelolt X, Y, Z az iranyba
mozgathatd, a tengelyek végét megfogva a jelolt X, Y, Z tengelyek koriil forgathato a TCP.
Vonszolas kdzben az elmozdulds mm-ben, az elfordulas *~-ban egy ablakban olvashaté, a bal
egérgombot nyomva és egy értéket beirva, Entert iitve pontosan allithato.

A CTRL + bal egérgomb segitségével mindharom irdnyba egyszerre elmozdithat6 a

TCP.
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TCP mozgatas pontos értékek bevitelével
Ha be van kapcsolva a View mentipontban a Status Bar ¢s a TCP van kijelolve, alul az

értesitési terlileten kozvetleniil megadhatjuk, hovd mozduljon a TCP.

File  Edit Cell Robot Teach Test-Run Project Tools Window Help

Status Bar ”

Vilaszthatunk kilonboz6 koordinatarendszerek kozott.

Cartesian (UF:1)
Gartesian (Workcell Ori
JOINT

Ha az elmozduldsok novekményeit ismerjiik vagy kiszamitjuk, valasszuk a ,,Relative
(Tool)” lehetdséget! Beirva az értéket a ,,MoveTo” gombbal oda tudjuk mozgatni a TCP-t, ha
hibaztunk, a ,,Move Back” gombbal visszafel¢ is tudunk mozogni. Ha beallitottuk a pont

megfeleld helyzetét, a Teach Pendant-on rogzithetjiik azt.

» & | Relative (Tool) v|X[ -500]Y | 5002 | 0.0 W | 00| P | 00/ R| 00| | MoveTo | |Move Back

POSN
Ugyanezek a beallitasok elérhetéek a Teach Pendnt gombjanak lenyomasaval is.

fgy esetleg konnyebb rogziteni a kivalasztott pontot.

Current Posttion, GP: 1 - ER-4iA X
Group GP: 1 - ER-4iA
J1 -1.705 deg J2 -13631 deg J3 __-12.767 deg
J4 -0.121 deg J5_ -75.362 deg JB _—H.-’- 860 deg

';_:41‘ Config: NUT,0,0,0

@Toal X 0.000(mm Y | 20.000/mm Z |  0.000|mm
OJoint  W| 0000|deg P | 0.000|deg R |  0.000|deg

Oxyz
(O USER

MoveTo Move Back Clear
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El6zébleg felvett pontok vonszolasa

Amennyiben a Program Node Map feliileten bekapcsoltuk a Position Connector Lines,
a Positions, ¢és a Position Number visszajelzését, ki tudjuk jeldlni a pontokat jelld kis poty-
tyoket.

Megragadva a kis tengely-jeleket (triddokat) x,y,z irdnyban, mig CTRL + bal egérgomb-
bal tetszdleges helyre vonszolhatjuk a pontokat. Ezzel a programban 1évé elmozgatott pontok
koordinatai is valtoznak!

Ha a tengelyhdrmas vonszolas kozben piros szinii lesz, oda mar nem ér el a robotkar!

Figyelem! A pontok vonszoldsaval csak a helyzetiiket valtoztatjuk, az orientacidéjukat
nem, a SHIFT billentyli lenyoméasaval tudjuk a pontot xyz tengelyek koriil forgatni.

A View > Quick Bars > Teach panelt bekapcsolva, ha kijeloliink egy pontot, a MoveTo
gomb lenyomasaval odamozgathatjuk a robotkart.

A Tachup gombbal a kijeldlt pontot athelyezhetjiik az éppen aktualisan all6 robotkar

TCP pontjaba. Teach Pendant alapu programozasnal a Record és az Assist nem aktiv.

Pont orientacidjanak beallitasa

Ha kijeldliink egy mar felvett pontot (a példaban P[2]) akar a robot terében

1:J P[1] 100% FINE
2:J3 P[H] 100% FINE

, akar a Teach Pendant képerny¢jén [End] a sorszamra

124
kattintva, megjelenik a Teach Pendant aljan a Position ikon. Erre kattintva megje-

lennek a kijelolt pont koordinatéi, €s orientacioi, és at is irhaték.

Koordinatak Orientacick

Z -466.644 mm R -180.000 deg
1: P[1] 100% FINE
2:J @4Pa] 100% FINE

[End]
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Roboguide RUN Panel
Segitségével lejatszhatunk egy robotmozgast, illetve 2D *.avi, vagy 3D *.rg3d felvételt

készithetiink rola. A 2D felvétel a legtobb ismert video lejatszoval, mig a 3D felvétel a
Roboguide 3D Player lejatszhatoval utolag visszanézheto.

Az alabbi abran a Roboguide RUN Panel segitségével lathatunk egy lejatszasi képet.
Megfeleld beallitasok mellett lathatoak a pontok, az 6ket 6sszekotd egyenesek, €s , kiszoro-

z0tt” vonallal a mozgaspalya képe.
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A Roboguide program ikonsoraban talalhatoéak a RUN Panel legfontosabb kezel6gomb-

jai az alabbiak szerint:

" AVIvagy 3D
videofelvétel
keszitése a

mozgasrdl

Mozgds
lejatszasa

Azonnali

Megszakitas leallitas

Hiba %
tdrlése

A ,,RUN panel megnyitasa” ikonnal egy részletesebb, beallitasi lehetdségeket is tartal-

Valtas AVl vagy 3D
kozott

Run panel
meqgnyitasa

mazo panel nyithatdé meg az alabbiak szerint. Itt magyarazatokkal lathatjuk el a legfontosabb

beallitasi lehetdségeket.

AVl vagy 3D Valtas AVI
videofelvétel ég 3D Mozgds
a

o Hiba
inditasa, kozott lejétszas Szunet fif Megszakitas torlése
ledllitasa a
mozgasrol
Run P!
e,
Record Run Hold Abort Reset
Elapsed -
Simulation Time ‘ -

[ Simulation Rate N
Synchronize Time
[] synchronize Time

A mozgas

5| i . .
Slow Medium akadozasmentessége

Run-Time Refresh Rate (updates/sec)

Csak ha ki van

jeldlve, akkor latjuk 1 5 10 30 125
a robotkar
mozgasat | Display -
"Ned] Refresh Display [] Hide Windows
[ Collision Detect [~] Set View During Run
[[] TaughtPath Visible [] showJointCircles
Ty
Ha be van jelélve, a program
folyamatosan ismétlddve fut. \ Control -

[] Abort on Fault
[] Post Collision and Cable Break to Controlier

Run Program In Loop

Mozgaspalya

adatgy(ljtés I Collection -
N Collect Profile Data (also enables pick/place animations)
/| Collect TCP Trace f
__.__,O Show Lines Only
(O show Lines and Triads

how During Run
[]To0 Mozgaspalya megjelenitése futas
= o kizben

TCP nyomwonal
kivetése

Kovetés csak
vonallal
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Roboguide 3D Player

ROBOGUIDE
30 Player

A szoftvercsomag része, de kiilon program a Roboguide 3D Player alkalmazas, amit el-
inditva kitallozhatjuk, és lejatszhatjuk 3D robotmozgas-felvételeinket. Csak a mozgést lathat-
juk, segédinformaciokat nem, de térben tudjuk forgatni, nagyitani, kicsinyiteni a cellat.

A fajlok helye, kiterjesztése:

C:\Users\FFelhasznélonev\Documents\MyWorkceells\Robotprogram fajlnéev\RG3DPlayer\
Felvétel egyediazonosito\*.rg3d

Az alabbi abran a Roboguide 3D Player segitségével lathatunk egy lejatszasi képet.

| o IDS_LABEL_APP_NAME - proba - Bl 2
| IDS_MENU_FILE IDS_MENU_VIEW IDS_MENU_HELP
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Egérfunkciok

3D World Mouse Commands

ikonnal bekapcsolhat6 és kikapcsolhatd usz6 panel, mint segitség.

Nézeti kép funkciok Objektum (pont tiad) funkciék Mozgatas funkciék
BAL vonszolas a
) ) M(?zgatm, forgatni | tengelyt (mozgat) Objektum felulete- CTRLASHIFT+BAL klikk
3D forgatas JOBB vonszolas objektumot egy vagy tengelyvéget re mozgatni a -
, az objektumon
tengely mentén (forgat) megragad- | TCP-t
va
CTRL+JOBB
Fol, le, balra, vonszolas Mozg:.atm objektu- CTRL+,BAL Objek,tulrr} 'elere CTRIAALT+BAL klikk
obbra vagy mot tobb tengely vonszolas a ten- vagy atlojara az obicktumon
J GORGO lenyomés | mentén gelyt megragadva mozgatni a TCP-t )
és vonszolas
Forgatni objektu- SHIFT+BAL . .
Nagyit, kicsinyit GORGO forgatas mot egy tengely vonszolas a ten- Obj ekturp csucsara CTRL+ALT+SHIFT+BAL
o mozgatni a TCP-t klikk az objektumon
koriil gelyt megragadva
. . Objektum kozepé- .
Kijelolés BAL klikk Objektum tulaj- | 1) BAT Klikk | re mozgatni a CTRL+ALTFBAL klikk
donsagai TCP-t az objektumon

Robot-mozgastér megjelenitése

#=i  Invisible
@J UTool Zero
555 Current UTool

ikonok segitségével.

A fehér jel nem mutat mozgasteret, a rozsaszin a szerszam nélkiili, a tiirkiz a szerszam-

mal egyiitt kialakulé mozgasteret mutatja.
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Uj szerszam felvétele

Uj szerszam felvételéhez jobb egérgombbal kattintas az Eoatl-en, majd az alabbi kivalasztés.

=@ Library
-y HandlingPRO Workcel . ﬂ;m EOATs
- Rovot Controters | E:g 'F":’""" | B g chanferings
P e = ile @03y cutters
=] E c1 -wa. Add Link N I Deﬁni{ionl:cno s S8 oo
L e Add Vision Sensor Unit  » = ] ; 2
o = \ 0% i t] i
& EEIEEES Clear Eoat1 Values i # 36005-2003
E‘m Tooling Cylinder ] ?‘ 36005
a1 Rename Eoat1 Sphere i ?’ anw_anppuuet Faw_Gripper

Ha elmozditottuk volna a virtualis Teach Pendanton allitsuk a robotot alapallasba!

Current Position, GP: 1 - ER-4iA X
Growp | GP: 1-ER-4iA vJ

8';0","; a 0.000]deg 2 0.000/deg 43 0.000]deg

Quser  J4[___0.000]deg us[ -90.000/deg v&[__90.000]deq

MoveTo | [ Config:NUT,0,0,0

. gomb, majd beallitds, majd MoveTo gomb.
Elsdre altalaban sem a méret sem, a pozicié nem megfeleld. Kattintunk kett6t a megfogon,

a felbukkano panelon a Link CAD fiilon allitsuk a méretet minden iranyban 0.3-ra, a tomeget
1 kg-ra, a poziciot pedig ugy, hogy kdzépen, egyenesen alljon a szerszdm! A haromujjas meg-

fogdén a kozépso rész és a 3 db megfogo elemet kiilon-kiilon kell lekicsinyiteni!

o 3jaw_Gripper, UT: 1 (Eoat1) ==
General Motion Calibration
Link CAD Parts Simulation

Appearance
CADFile [C:ProgramDataiFANUCIROBOGUD! | 53| &R

(A visible [ ]

DI WireFrame o /yncparent Opaque

Location Scale

[osen san

scaev

MM scalez | 0.30000

[ vomfees Physical Characteristics

[ooo0]aes s kg
0.000| deg

] Show callisions
[0 Lock All Location Values
[] Ignore mouse contol

!
El
El

A v s N o< x

a oK | | cancsl Help

Ha pontosan beallitottuk a szerszamot, pipaljuk ki a ,,Lock All Location Values” négyze-
tet, nehogy késébb véletleniil elmozditsuk! Ekkor a zold tengelyek pirossa valnak. Szintén
nem csak a kdzépso részen, hanem az ujjakon is meg kell ezt tenni!

A szerszamon egyet kattintva a mozgatas a tengelyek huzéasaval torténik XYZ irdnyokban,

¢s a tengelyek végét megfogva forgathatjuk XYZ tengelyek kortil.
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TCP beallitasa

%) HandiingPRO Workcel
& E3 Robot Controliers

= E g@g PFOQFII'I'B

| GP:1-ER4A

&% Tooling
et
-# . Eoatl-en, megnyilik egy beallitd panel. Az

Kettdt kattintva az
UTOOL fiilon ki kell pipalni az Edit UTOOL jelolénégyzetet, Z mogé beirni a kivanatos
értéket (115 mm), majd Apply!

(% UT:1 (oot GP: 1- ER-4iA Rabot Controllert [ |

Feature Prog Settings Feature Pos Dfts  App/Ret
Feature Pos Offsets  Colision Avoidance  Calibration
General Trace UTOOL  MoveTo Pats  Simulation

uToOL

x [ oooolmm [ EditutooL
[ ool

Use Current Triad
mm Location

0.000 |deg

0.000|deg

A T = N <

0.000|deg

al [ ok || cancel | [ Appy | [ Hep |

Megjelenik a TCP-t jel6l6 zold gomb, tovabba a koordinata tengelyek, amelyeket meg-
fogva tudom mozgatni a robotkart!
Ha olyan helyre vonszolom a robotkart, amit mar nem ér el, a TCP piros lesz! Ilyenkor

toljuk vissza, amig ismét zold szinli nem lesz!
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WORLD koordinata-rendszer

Barhogy all a robotkar, a koordinata tengelyek mindig ugyanarra mutatnak

TOOL koordinata-rendszer

Felfelé mutatva a robotkar, a koordinata tengelyek ugyanugy allnak, mint WORLD ese-
tén. Lefelé mutatva viszont a Z és az X orientacidja a robotkarral egylitt megfordul.

Ha viszont P értékét 180°-ra allitjuk, lefelé mutatva ugyanazok az iranyok maradnak, mint

a WORLD esetén.

Feature Prog Settings Feature Pos Dfits App/Ret
Feature Pos Offsets Collision Avoidance Calibration
General Trace UTOOL MoveTo Pats  Simulation

uTooL
[ 0.000lmm EAEdituTooL
[ soulom
Use Current Triad
mm Location

0.000|deg

180.000|deg

0.000|deg

ok | [ cancel | | apply Help
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Munkaasztal létrehozasa
Jobb kattintas a Fixtures (berendezési targyak) feliratra, majd Add Fixture,

CAD Library, majd a listabol pl.: a table.

= ﬂ Library
#-{% EOATs

CAD Library
Single CAD File P
Muttiple CAD Files T pas
[--%3 HandlingPRO Workcell =
Cylinder
Bm Robot Controllers a [#-7¢ vision_dot_pattem_calibration

e — & 48 Chai

E Hactinan Delete [none] Container &-ff* Others

B Fictures Rename [none] Add New Fixtures Folder @ Pats pl.: tableos.

Ez altalaban tl nagy, és nincs jo helyen, allitsuk be!

H tableds =]

General Calibration Parts  Simulation
Appearance

Name [table0s ]
caoms o mamreaeos] 5

T )
[ visibie [ ]

[ wire Frame

Transparent Opaque
Location Scale
mm o Scalex
[Czomo00[mm  seaiev
M ez

[ show robot coliisions
-0 000
% [ Lock All Lacation Values

m] ol

@l [ ok || cance | [ Aoy | | Hep

Ha végeztiink, zarjuk le az asztal mozgatdsanak lehetdségét is (Look All Location
Values)!

A koordinata-tengelyek pirosra valtanak.
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Munkadarab létrehozasa
Jobb kattintas a Parts (alkatrészek) feliratra, majd Add Part, CAD Library, majd a lis-

tabol a workpiece.

B"ﬁ Library
CAD Library ] Em EOATs
Single CAD File -5+ Fodures
=515 HandlingPRO Workcel Muttiple CAD Files ® ‘
- Robot Controllers = EE‘
- - [ [ =Robot Controlier1 Cyfinder =
e Machines PRI : Sphere
vl g Container
H table0S Delete PartRack
L Rename PartRack Add New Fixtures Folder

Ez altalaban tal nagy, €s nincs jo helyen, allitsuk be a megfelelé méretet, majd Apply!

@ cylinder
General
Appearance

MName | cylinder |

CADFile [CaProgrambata\FANUCIROB0GUD || 23 | &7
Type CAD Color. | -
v

[[] wire Frame

Transparent Opaque

Physical Characteristics Scale

ScaleZ

- Parts are special objects in thatthey are only

1 visibleonthe part rack orwhen assigned to
fixtures ortooling. They cannotbe freey
dragged aroundthecel

a ‘ OK ‘.Cancel App Help
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A munkadarab hozzarendelése az asztalhoz
Kett6t kattintunk az asztalon, a megjelend panel Parts fiilén bejeldljiik a munkadarabunk

jelolénégyzetét, majd Apply! Ezutan kipipaljuk az Edit Part Offset jelolonégyzetet, majd

vonszolassal beallitjuk a munkadarab kivanatos helyzetét, majd Apply.

(Cams =

General _Calibration Simulation
Paris The number of Parts.

1@ pnger munkadarab v
Add Delete

Part Offset
[] Edit Part Offs:

52.883 mm

60.000 mm

209.259 mm

Y
4
w 0.000 deg
p 0.000 deg
R

0.000/deg

(@ No Part v
MoveTo| |Record
Visible at Teach Time
Visible atRun Time
< > Show collisions

al oK cancel | | 2oy | [ Heip

Folosleges tarol6 lap eltiintetése
Ha lekicsinyitjiik a cellankat, latszik az eredeti munkadarab tarol6 lap.

000|mm  Z mm

3183.000 mm

X

¥

z 100.000| mm
W 0.000| dag
P 0.000| deg
R

000|deg

=
0 e

a8 apecial o

@ youta view parts before assigning them. Itwill
be hidden automatically when the cell is
running.

[B] [ ox || cancer| | 2opy | [ Hew |

Kattintsunk kettot a tarol6 lapon, a megjelend panelon vegylik ki a pipat a Visible eldl,

majd Apply!
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Tobb azonos munkadarab elhelyezése az asztalon (paletta)

Az asztalra kettt kattintva a Parts fiilon nyomjuk le az Add ikont! Allitsuk be hany

oszlop, hany sor, hany réteg legyen, tovabba allitsuk be az osztasokat!

T
 tabledS ==
General Calbration Simulation
Pai The number of Parts
M@ n
Export

Part Offset
[] Edit Part Offset

X 92.883 mm § Place Parts X
80.000 mm Place Menu

209.259 mm

Y
z

w 0.000|deg
P 0.000|deg
R

0.000 deg

[ visible at Teach Time
[ visible at Run Time

a ok | | cancel 3 | Heip | Cancel | [ reip.

Uframe definialasa
Kattintsunk kettét az (UF:1) elemen (az UF:0-ra nem lehet, mert az a WORLD koordi-

nata-rendszert jelenti). A megjelend panelen elnevezhetjiik, atszinezhetjiik, az
Edit Uframe bekapcsolasaval vonszolassal elhelyezhetjiik a kivant helyre és d6lésszoggel,

majd Apply! A megfelel6 iranyok miatt hasznaljuk a USE Current TCP Location lehetdsé-

get, majd Apply!
17 UF: 1 (UFramet), GP: 1 - ER-4iA, Robot Contr... [sam|
General
Appearance
Name  [UFramei |
Attached &7 GP: 1- ER-4iA
-~ iy HandingPRO Workcel Color ‘:”o
- Robot Controtiers
=B UFrame Data
T U2 Eoet2) g UFrame
¥ UT:3 (Eoat3) w “9 -
T U4 (Eoatd) P “g InvertZ Around: o
¥ uT:5 (Eoats)
¥ UT:6 (Ecaté) R deg Use Current TCP
¥ UT:7 (Eoatr) Location
T uT:8 (Eoatd)
¥ ut:9 (Evats)
T UT:10 (Eoatin)
-1 UserFrames
&) UF:0 (o Frame) ‘@l | ok | [ cancel | [ Appy Help
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Move to
Roboguide-ban van arra lehetdség, hogy a robotkar barhol is all, raalljon a talcan 1évo

munkadarabra. Ennek feltételei:

A TCP tengelyei ugyanugy alljanak, mint a munkadarab tengelyei. Ha nem igy lenne, a
munkadarabot addig kell forgatni, mig ez nem teljesiil. Pl.: ha a Z tengely forditva all a mun-
kadarabon, alulrél probalja megfogni, ami nem lehetséges, ezért a TCP kis piros gombbé val-

tozik, és elvalik a szerszamtol.

0 L
b= ==

A megfogohoz hozzé legyen rendelve a munkadarab, vagyis a Parts fiilon ki van pipal-
va a munkadarab jelolénégyzete. Ezen kiviil Z Offszet ugyanannyi kell, hogy legyen, mint a
TCP.

Az asztalhoz is hozzé legyen rendelve a munkadarab, vagyis a Parts fiilon ki van pipal-
va a munkadarab jelolonégyzete.

Egyébként a panelokon latszik a mésik hozzéarendelés is a MoveTo folott.

Ha minden rendben, nyomjuk meg a MoveTo gombot barmelyik panelon, és a robot az

asztal megfeleld helyére megy!

# UT:1 (Eoat), GP: 1 - ER-4iA, Robot Controller! = tableds

Feature Prog Settings Feature Pos Dfts App/Ret G ap  Pats  Simulation
Feature Pos Offsets Colision Avoidance Calibration The number of Parts

Parts
e UTOOL MoveTo Pais  Simuation M@ cylinder
Parts The number of Parts. [
&8 cyinder 1 Add_| [Delete
Add |

Export

Export
Part Offset

e [] Edit Part Offset
[ Edit Part Offset 39.053 mm

k el L 112,958/ mm

X
Y
¥ 0.000 mm z 305.137 mm
w 180.000 deg
w 0.000 deg
P 0.000 deg
R

P 0.000|deg
6.045 deg

R 0.000 deg

e —
(| ¥ Robot (Eoatl)

Visibleat Teach Time [ Visible at Teach Time
[ visible at Run Time [A visible atRun Time
a oKk || cancel | | Help a ok | [ cancel | [ Zpp Help
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A meniik kozott van a Move To ikon, ami el6hoz egy eszkoztarat.
Ha kivalasztjuk a Face ikont, majd rékattintunk egy feliiletre (pl.: asztallap) a
robotkar oda mozog. Ugyanigy az Edge egy kivalasztott élre vagy atlora, a
Vertex egy kivalasztott sarokra, a Center a kdzéppontba mozgatja a robot-
kart. A Part a kivalasztott alkatrészre mozgat, ha tobb lehetdség van, felajanl-

ja a valasztast.

Please select b3

cylinder @ Robot Controller 1 GP- 1-ER-&A UT_ 1 (Eoat 1)
cyinder @ UT. 1 (Eoat1):3aw_Gripper
cyinder @ UT: 1 (Eoat1):Jaw_Gripperjaw

o] [ et |

Az elsd négy lehetdség egyébként elérhetd billentylizet-egér kombinaci-

oval is (lasd elébb), a Part pedig csak a fentebb leirt beallitdsok utan miukodik.
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A Teach Pendant a Roboguide-ban

A virtualis Teach Pendant be-, ¢s kikapcsolasa a ' ikonnal torténik.

Néhany apro eltéréssel teljesen megegyezik a valos tanitd eszkozzel, az eltérések:

& Robot Controller] v VALAMI3 ~ OI A Idf'lil I X|
B0 8 O

1. A robotvezérld nevét mutatja, tobb vezérld esetén lenyilo listabol valaszthatunk.

2. A betoltott program nevét mutatja, tobb program esetén valaszthatunk.
3. [ |

Be-, és kikapcsolja a TP nyomdogomb részét.

Be-, és kikapcsolja a szdmitogépiink bizonyos billentyli-kombinacidit az adat-
bevitelhez (pl.: Q gomb = Shift-X). A TP képernydjének sarga kerete az 6sszeren-
delés kikapcsolt allapotat mutatja.

Bl W E R (T2 @

A S D F G

] i &5 s
2) 92) :JI: 195) w8 || J‘;,
) ) )

Y | (x 1’2 | S B

Kérdésre valaszolas utan tobbféle modon Gjra indithatd a vezérld

ROBOGUIDE

Select a method to restart the controller.

Controlled Start Cancel

6. I

vagy nem.

Beallithato, hogy a TP minden megnyitott ablak felett legyen a PC képernyon,

S
7. A ikonnal valthatunk és 12| iizemmod kozott, szimulacidban nincs

T1 tizemmod.
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8. ” ikonnal, (ami nem ugyanaz, mint a E] nyomogomb) bekapcsolhatunk egy
panelt, ahol kiilonféle koordinatarendszerekben adhatunk meg értékeket, a MoveTo
ikon lenyomasaval a robotkar odadll. A ,,Relative” gombbal ndvekményes mozgas-

palya-megadas lehetséges, pl.: egyenesekbdl és korivekbol palya kirajzolésa.

Current Position, GP: 1 - ER-4i& |
Group | GP:1-ER-4iA

J1 -5.402 deg J2 -8.366 deg J3 -1.953 deg
J4 -3.950 deg J5_ -85.244 deg J6 5.196 deg

R Config: NUT,0,0,0

O Tool X 0.000 mm Y 0.000 mm Z 0.000 mm

O Joint W 0.000 deg P 0.000 deg R 0.000 deg
Qxyz
() USER

MoveTo Move Back Clear

9. A gombot nem

=

ell folyamatosan nyomni, kapcsoléként miikodik.

:]E

T
e Bt

(J3)
-Z +Z
10. WESW SN RN SN sombokat nem kell folyamatosan nyomni, kapesoléként
miikddnek.

11. Mivel a SHIFT kapcsolo, gyakran elfeledkezhetiink, hogy be van kapcsolva, a TP
tébb meniipontja nem miikddik ilyenkor, hidba kattintunk ra! Ilyenkor kapcsoljuk ki

a SHIFT-et!
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Fajlkezelés
Fajlok listaja

A meglévo programok listdja a = gomb lenyomasaval nyilik meg.

998980 bytes free 4/9

No. Program name Size

1 -BCKEDT- [ 0/ 132 ]
2 DROP [ 6/ 348 ]
3 GETDATA MR [ 2/ 286 1
4 [ 27/ 1160 ]
5 PICK [ 6/ 348 ]
6 REQMENU MR [ 2/ 262 ]
7 SENDDATA MR [ 2/ 288 ]
8 SENDEVNT MR [ 2/ 224 ]
9 SENDSYSV MR [ 2/ 274 ]

Fajl megnyitasa
Fel-le kurzor gombokkal "CH tudjuk kivalasztani a megnyitando f3jlt, majd az
gombot kell lenyomnunk.

Képernyo lapozas tobb lehetéség esetén

ikon segitségével lapozhatunk képernyok kozott, (még egyszer lenyomva vissza-
1ép).

Sziirés fajltipusokra (TYPE)

[ TYPE ]
- gomb segitségével tudunk sziirni.

TYPE 1

1 Recent

2 Al

3 Collections

4 TP Programs

5 Macro

6 Cond

A ,,Recent” a legfrissebbeket mutatja, az ,,All” az 6sszest, a ,,TP Programs” az altalunk

Teach Pendant segitségével irt, a ,,Macro” a makrd programokat sziiri, mutatja.

Uj program létrehozasa (CREATE)

Lenyomva a Create gombot, megkérdezi, mi legyen az 0j program neve. Valasszuk az

Options/Keybord lehetséget, majd alatta a KEYBOARD Ilehetdséget!
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A programnévnek 1-36 karakterbdl kell allnia. Minden programhoz egyedi nevet kell ren-
delni.

Ha 36 karakter nem jelenithetd meg, akkor a programnév utolso karaktere ,,>” - példaul az
~ABCDEF>" - ebben a helyzetben, a teljes programnév a prompt sorban jelenik meg.

A karakterek alfabetikus karakterek, szdmok 0-t6l 9-ig. A program neve nem kezdédhet

szammal! Szimbdlum csak aldhtzas _ lehet! A at jel @ és a csillag * nem hasznélhat6!

——— Create Teach Pendant Program ———
Program Name :

— End —-

Alpha input 1

Words

Alpha input 1 T
Enter program name Wwords s

Upper Case Options/Keybd
Lower Case
Options'IKEde

Megjelenik egy érint6képernyds billentyiizet, ahol bevihetjiik a nevet. Magyar ékezetes

karaktereket ne hasznaljunk!
EXIT az elfogadas, Esc az elvetés, C a teljes eddig bevitt karakterek torlése, BS az utolsé

karakter torlése.

Software keyboard x

Current String:

Current String:

[l
J

[IE1[=1[=1
LILL;LL

o[- [+ |+

EXIT

]

vagy

EDIT
Ha elfogadjuk és gombot litiink, vagy az - ikonra koppintunk, az j program

készitéséhez jutunk.

DETAIL
Ha - ikont valasztjuk, egy beallitasi képerny6hoz jutunk.
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Program name :

1 PROBA

2 Sub type: [None 1
3 Comment: [ 1
4 Group mask: Dbt e i |
5 Write protect: [OFF 1
6 Ignore pause: [OFF 1
7 Stack size: [ 500 1
8 Collection: [ 1

[CHOICE]
Itt a ,,Sub type: (None)” az egyszerii TP programot jelenti, de a - ikont le-

nyomva, egyéb programtipust is valaszthatunk.

2 Collection
3 Macro

4 Cond

A ,,Comment” mezdbe magyarazatot irhatunk. A magyarazat 1-16 karakterbdl allhat, a
karakterekre ugyanazok vonatkoznak, mint a névnél.

A ,,Group mask” TP program esetén maradjon a fenti dbra szerinti!

Ha a ,,Write protect” ON, a fajlunk irasvédett lesz, de ekkor nem tudjuk majd szerkesz-

teni, ezért ezt itt nem célszerl atallitani! (A tobbit lasd késobb...)

END PREV NEXT

Az END ikonnal befejezhetjiik a paraméterezést, PREV,
NEXT ikonokkal 1épegethetiink eldre, hatra, ha nem fériink ki egy képernyore.

Program torlése (DELETE)

Fel-le kurzor gombokkal TH tudjuk kivalasztani a térlend6 fajlt. A program megkérdezi,

YES NO

hogy térdlje-e Pelete OK 2 yilagzthatunk: . FIGYELEM: torléssel a

programunk végleg elvész!

Jellemzék megjelenitése (ATTR)

Kivalaszthatjuk, hogy a fajl neve mellett még mi jelenjen meg a listdn: magyarazat, véde-
lem, utolsé modositas, méret, masolasi forras, vagy csak a név.

ATTR 1
1 Comment

2 Protection

3 Last Modified

4 Size

5 Copy Source

6 Name Only
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Masolas (COPY)

Ez tényleg egy masolatot készit mas néven (nem vagdlapra masol)! Ha egy programot to-

vabb akarunk fejleszteni, de a régi valtozatra is sziikségiink van, ezt hasznaljuk! A parancs

COPY
kiadasa elott ra kell allni a kérdéses fajl nevére, majd lenyomni a - ikont!

—-—— Copy Teach Pendant Program 1/1

From:
PROBA
To:
EroBa
Alpha input 1
0ld value: PROBA Words

Upper Case

Lower Case
Options/Keybd

Mutatja a régi nevet, ¢és kéri az 0j nevet. Ugyantgy virtudlis billentytizettel vihetjiik be.

A fajl részletes paramétereinek beallitasa (DETAIL)
Ugyanoda jutunk, és ugyanugy jarhatunk el, mint amit az 01 fjl 1étrehozasanal lattunk,

csak egy meglévo fajlra alkalmazzuk. Itt mar van értelme az irdsvédelem beéllitasanak.

Betbltés (LOAD)

LOAD
- ikon lenyomasara behivhatunk egy programot gy is, hogy begépeljiik a ne-
vét.

——— Load Teach Pendant Program —-—

Program Name:

Alpha input 1
Enter program name Words

Upper Case

Lower Case

Options/Keybd

Mentés mashova, mas néven (SAVE AS)

SAVE AS
- ikon lenyomasara nem csak a f4jl nevét, hanem a mentés helyét is beallithat-
juk.
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From Path: 17
MD:\

From Filename:

PROBA.TP

To Device: fupi: ||
To Directory:

\

To Filename:

PROBA.TP

A példaban MD:\ a robot kdzponti tarhelye, PROBA.TP a f3jl neve, UD1:\ a vezérl6 ol-
dalan 1évé USB meghajto, a fijlnév marad PROBA.TP
Az UD1:\ az alapértelmezett, de eldtte tegyiink megfeleléen formézott pendrive-t a nyi-

lasba, kiilonben hibatizenetet kapunk!

[CHOICE]
Ha a cél van kijel6lve, a - ikonnal vélaszthatunk mas célt egy felugro listarol:

1 FROM Disk (FR:)

2 Backup (FRA:)

3 RAM Disk (RD:)

4 Mem Card (MC:)

S Mem Device (MD:)

6 USB Disk (UD1:)

7 USB on TP (UT1:)

CHANGE
Ha az 0j f3jlnév van kijeldlve, a - ikonnal atnevezhetjiik a mar ismertetett mo-

don.

A ikonnal tudjuk végrehajtani a mentést.

Nyomtatas (PRINT)

PRINT
A - ikonnal tudjuk a programot .LS kiterjesztéssel elmenteni, ami egy jegyzet-
tombi tarsitassal késObb olvashatd. A nyomtatas elétt még van lehetdségiink atnevezni a fajlt.

A robot a UD1-be helyezett pendrive gyokér konyvtaraba menti az .LS fajlt.
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Meghajté valtasa
MENU 1

1 UTILITIES » 1
2 TEST CYCLE 1 FROM Disk (FR:)
3 MANUAL FCTNS

2 Backup (FRA:)

4 ALARM »

3 RAM Disk (RD:)
51/0 »
6 SETUP y 4 Mem Card (MC:)

hd

UTIL 1
FILE 1 . =
A - N— e
- A 2 Format 6 Console (CONS:)

] |9 USER 2 File Memory i 3 Format FAT32 7 USB Disk (UD1:)
MENU 0 -- NEXT -- 3 Auto Backup 4 Make DIR 8 --next page-- ‘ 1 A
L ) utvonalon va-

lasszuk vagy a robot MD: meghajtdjat, vagy a vezérlén 1évé UD1: USB csatlakozot!

[DIR]
Miutan valtott a program, felszoélitast kapunk, hogy a - ikon megérintésével gene-
raljunk tartalomjegyzéket. Sajnos e nélkiil nem latjuk a meghajté tartalmat!

Press DIR to generate directory

Konyvtarmiiveletek
Legylink abban a meghajtoban, ahova a konyvtarat 1étre akarjuk hozni! pl.: UD1:
UDL:\*_* 1/37
1 PAKOLGAT LS 2675
2 PAKOLGAT TP 436
3 TPSCRN LS 1394
4 VALAMT <DIR>

[DIR] . L. , v , . Lo g
A - tartalomjegyzék ikonnal valasszuk a *.* lehetdséget, mert igy minden f3jl, és

Directory Subset 1/5
0 Bibntias

2*KL

minden konyvtar latszik!

3= CE

4 *.TX

5 *1sS

6 *.DT

7 *.PC

8 --next page--

A konyvtarat a <DIR> jelzi. Belemenni a konyvtarba a kurzormozgatok segitségével, ki-

jeloléssel, majd -el lehet.

4 VALAMI <DIR>

Azt, hogy a kdnyvtarban vagyunk, a folsé sorban az utvonal jelzi: UD1:\VALAMI\*.*

UD1:\VALAMI\* _* 1/33
| (Up one level) <DIR>

Egy szinttel visszalépni az (UP one level) <DIR> sorra navigalédssal, majd az -el le-
het.
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Ne tévesszen meg minket, hogy 32 sorban felsorolja a kezeldprogram a kiilonféle fajlfor-

matumokat segitségképpen.

Konyvtarat tordlni a sor kijeldlésével , majd a

]
ikonnal lehet.

A program megkérdezi, hogy biztosan tordlni szeretnénk-e, valaszolhatunk ra YES vagy

NO.

YES NO
Delete UD1:\VALAMI2?

CoPY
Konyvtarat masolni nem lehet, a - lenyomaésakor erre kapunk is figyelmeztetést.

Directory is not processed

VIEW] B et , .
A - ikonnal haromféle képernydnézet koziil valaszthatunk: normal, csak a név,

sz¢€les.
VIEW 1
1 Normal
2 Name Only
3 Wide

A valédi roboton 1évé .TP program biztonsagi mentése USB adathordo-
zora
Helyezziik az USB adathordozot a vezérlén 1évé UD1: nyilasbal

=
i) l
———, majd gomb lenyomadsa utan E gombokkal vélasszuk ki a menteni ki-

vént programot, pl.: | ENSCIRCNS !

SAVE AS
- lenyomasa utan lathatjuk, hova szeretne menteni a program.

From Path: 173
MD:\
From Filename:

PAKOLGAT.TP

To pevice: o1: )
To Directory:
N

To Filename:
PAKOLGAT.TP

-
Hakell, a lenyomasaval valthatunk meghajtot.
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1 FROM Disk (FR:)

2 Backup (FRA:)
3 RAM Disk (RD:)

4 Mem Card (MC:)

5 Mem Device (MD:)

7 USB on TP (UT1:)

Végiil nyomjuk meg a ikont! Ha mar 1étezik a fajl a meghajton, megkérdezi,

. YES NO
Overwrite?

hogy foliilirja-e. . Eldonthetjiik, hogy mit akarunk

Valédi roboton megirt *.TP program attoltése Roboguid-ba

1. A.TP program mentése a robotrol a Pendrive-re
e Helyezziink egy megfelelden formazott (FAT32) pendrive-t a robot UD1:\ nyi-

lasaba!

All 1003356 bytes free
No. Program name Comment
1 -BCEKEDT-
GETDATR
PROOBRAAR
REQMENU

... : 2
o = majd "0 gombokkal valasszuk ki a fajlt: *

SZINSZERINT |

BEEE B

sAavEAs [ ;e y , r .
o - ikonnal 1épjiink be a mentés masként almentibe!

[CHOICE] [ , L. ., ,
e Hakell, a ikonnal valasszunk masik meghajtot, de alapértelmezetten az
From Path:
MD:\
From Filename:
SZINSZERINT.TP
To Device: []
To Directory:
N
., To Filename: , . .. 7.
UD1:\ van felajanlva semszennm.z2 (esetleg at is nevezhetjiik a fajlt)!

. ikonnal mentsiik el a .TP f4jlt a pendrive-re!
2. A .TP program betoltése pendrive-rol a Roboguid-ba
e Helyezziik a .TP programot tartalmazo pendrive-t a szdmitogép valamelyik USB

nyilasaba!

Ej Robot Controllers
5 BP I 1 - Robot Controllert

SZINSZERINT
- 6P ER4A
. . Jobs
e A bal oldali struktardban keressiik meg a Files ikont, és (B8] Varables , €S
valasszuk az Add lehetdséget!

e Tallozzuk ki a .TP f4jlt a pendive-n, majd nyomjuk meg a Megnyitas gombot!
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Files

e A megjelend 0j fajlnéven | C@sasmarr Kattintsunk ré jobb egérgombbal, majd

valasszuk a Load lehetdséget!
o ts)
e Most mar a virtualis Teach Pendant-on a =¥ gombot lenyomva a wla gombok-
kal kitallozhat6 az 0j . TP fajl, gombbal betdlthetd a programozé konzolba!
FIGYELEM! MOST CSAK A PROGAMOT VITTUK AT, A KERETEKET, A PON-
TOKAT, REGISZTEREKET, POZICIOREGISZTEREKET NEM!

Valédi roboton megirt pozicidregiszterek attoltése Roboguid-ba

3. A pozicidregiszterek mentése a robotrol a Pendrive-re

e Helyezziink egy megfelel6en formézott (FAT32) pendrive-t a robot UD1:\ nyi-

lasabal!
1 UTILITIES 3 =
2 TEST CYCLE 2 File Memory
3 MANUAL FCTNS 3 Auto Backup
4 ALARM [
5 1/0 rio
6 SETUP Y21
7e B
WLD
FG
1 |9 USER
o MENU|Jo—mexT- utvonalon tallozzuk ki a POSREG f3jlokat!
111 POSREG VA 0
112 POSREG VR 0

e A .VR apozici6 regisztereket tartalmazza, mig a .VA ezek valamilyen szoveg-

szerkesztoben megjelenithetd formatumat. A .VA soron allva a ikont le-

nyomva ellendrizhetjiik, hogy jo pozicio regisztereket akarunk-e masolni.

[*POSREG*] SPOSREG Storage: SHADOW Acce
[1,1] = 'alul"

Group: 1 Config: NUT, 0, 0, O

X< 393.908 Y= 149.373 Z: 169

W: -82.744 P: 80.222 R: 115
[1,2] = 'fent"

Group: 1 Config: NU T, 0, 0, O

Xz 409.150 Y- 117.696 Z: 373

W: 77.040 P: 84.513 R: -84
[1,31 "' Uninitialized

[1,4]1 = "' Uninitialized
Continue displaying?

o B A YES ikonnal folytathatjuk az ellenérzést, a NO ikonnal visz-

szaléphetiink az el6z6 képernyore.

e .VRsoron dllvaa ikonnal kezdeményezhetjiik a mésolast!

From Path: 1/3
MD:\

From Filename:

POSREG.VR

To Device: []

To Directory:
\

To Filename:
POSREG.VR
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A ikonnal allitsuk a mentés helyét UD1:-re, majd a ikonnal

mentsiik is el a fajlt!

4. A POSREG.VR program betoltése pendrive-rél a Roboguid-ba

Helyezziik a POSREG.VR programot tartalmaz6 pendrive-t a szamitogép vala-
melyik USB nyilasaba!

-1} HandingPRO Workcsll

SZINSZERINT
B8 [GP 1 -ERMIA

i

| R

A bal oldali strukturdban keressiik meg a Files ikont @ variables !

| Dﬁ
ﬁ View as Text
Ha mér van ott egy régebbi POSREG.VR f3jl, vegyiik el! = ttysa

Jobb egérgombbal kattintva a ,,Files”-en valasszuk az Add lehetdséget!
Tallozzuk ki a POSREG.VR fjjlt a pendive-n, majd nyomjuk meg a Megnyitas

gombot!

% - _ Files
A megjelend Gj fajlnéven = . @ POSREGVR kattintsunk ra jobb egérgombbal, majd
valasszuk a Load lehetdséget!

Ellenérzésképpen a Roboguide virtualis Teach Pendantjan nyomjuk le a 2A™)

TYPE 1

1 Registers

2 Position Reg
3 String Reg

- 4 KAREL Vars
[ AYPE 1 I , ez . r 7
gombot, a ikonnal valasszuk a [5¥AREL Posns pozicioregisztert, €s néz-

ziik meg, hogy a megfeleld értékek jottek-e at!

PR[ 1:alul 1=R
PR[ 2:fent 1=R

Felhasznaléi keretek atvitele a valésagos robot és a Roboguide kozott

Az elébb leirt modszerrel az alabbi két fajlt kell &tmozgatni a valésagos robot és a

Roboguide kozott:

FRAMEVAR.VR a felhasznaloi keretek (egy vagy tobb) elnevezéseit viszi at

SYSFRAMEL.SV a felhasznaloi keretek koordinatait viszi at. A sysframe.sv betoltéskor

(load) a Roboguide ¢s a robot is ujrainditast kér.

SYSFRAME.VA a felhasznaloi keret koordinatainak olvashat6 formatuma (nem kell

atmasolni, de ebben meg lehet nézni, ellendrizni lehet).

71



Mentéskor, ha mar 1étezik a fajl a kivalasztott meghajton (UD1:), megkérdezi, hogy feliil-

irja-e.

10 beallitasok megjegyzések (Comment) atvitele a valésagos robot és a
Roboguide kozott

Az elobb leirt modszerrel az alabbi fajlt kell atmozgatni a valdsagos robot ¢s a Roboguide
kozott:

DIOCFGSV.IO az IO beallitasokat és megjegyzéseket viszi at. Betoltéskor (load) a
Roboguide ¢s a valos robot is Gjrainditast kér.

Mentéskor, ha mar 1étezik a fajl a kivalasztott meghajton (UD1:), megkérdezi, hogy feliil-

irja-e.
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Roboguide-ben irt program betoltése a robotba USB-rél
A Roboguide mentési helye altaldban: Dokumentumok > My Workcells > a cella neve,

amin dolgoztam > SavePoints > a szerkesztés datuma > Robot 1

Itt kell kivalasztani a *.tp fajlokat és a pendrive gyokér konyvtaraba masolni.

A Robot_1 mappdaban is van egy virtualis UD1 mappa, de ez természetesen nem alkalmas
a valoédi eszk6zok kozotti fajlok mozgatasara, csupan a virtudlis Teach Pendanton a virtualis
meghajto valtasra valo!

A robot UD1: nyildsaba kell behelyezni a pendrive-t.

1
L oiries . I

2 TEST CYCLE 1 FROM Disk (FR:)
3 MANUAL FCTNS 2 Backup (FRA:)
4 ALARM » 3 RAM Disk (RD:)
200 4 4 Mem Card (MC:)
i d] FiE 1 — 1 5 Mem Device (MD:)
1 File — 6 Console (CONS:)
2 Format =
19 USER 2 File Memory Pyl 7 UsB Disk (UD1:)
(MENY) [o—wexr— SO e m uton valasszuk

ki a meghajtot, amirdl be szeretnénk olvasni!

Directory Subset 1/5

3

2 *.KL

3 *.CF

4 *7X
Sl B | 4
6 *.DT ‘j
-
ki o il uton lathatova tessziik a fajlokat, majd. gombokkal kije-

16ljiik a betoltendd f3jlt.

Pl.: 2 PAKOLGAT TP 436

LOAD .
- ikon rakérdezés és dontés utan :0@d UD1:\PAKOLGAT .TP?

megprobalja betdlteni.

Ha mér benn van a memoérigban, 9P1 = \PAKOLGAT.TP already exists

OVERWRITE SKIP CANCEL

valaszthatunk, hogy feliilirja, kihagyja, vagy mégsem akarjuk.

FIGYELEM! MOST CSAK A PROGAMOT VITTUK AT, A KERETEKET, A PON-
TOKAT, REGISZTEREKET, POZICIOREGISZTEREKET NEM!

Ezzel a modszerrel a megfeleld fajlokat kivalasztva atvihetok keretek, pontok, regiszterek,

pozicioregiszterek, 10 bedllitasok is. Kereteknél, 10 beallitasoknal a robot Ujrainditast kér.
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A valédi roboton Iévé minden fajl biztonsagi mentése USB adathordozé-

ra

Helyezziik az USB adathordozdt a vezérlon 1évé UD1: nyilasba.

-

|MENU

1 UTILITIES »

2 TEST CYCLE

3 MANUAL FCTNS

4 ALARM »

51/0 »

6 SETUP »
| |9 usER

0 -- NEXT --

FILE 1
1 File

2 File Memory

3 Auto Backup

UD1: meghajtot!

[BACKUP]
- ikon lenyomasa utan valasszuk az ,,All of above” lehetOséget

A kiilso tarold mentés elotti torlésére kérdez ra a program, az esetleges fajl keveredések

UTIL b §
1 Set Device

2 Format

3 Format FAT32

4 Make DIR

1 FROM Disk (FR:)

2 Backup (FRA:)

3 RAM Disk (RD:)

4 Mem Card (MC:)

5 Mem Device (MD:)

6 Console (CONS:)

8 --next page-- uton valasszuk ki az

elkeriilése végett célszerii lehet a hattértarolot torolni.

Delete UD1:\ before backup files?

BACKUP 1

1 System files

2 TP programs

3 Application

4 Applic.-TP

5 Error log

6 Diagnostic

7 Vision data

8 All of above

9 Maintenance data

0-- NEXT --

FIGYELEM! Ha YES-t valasztunk, minden a Pendrive-n 1év6 adatunk torlodik!
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Parancsszerkeszto (Edit Command)
Az EDCMD ikon érintésével jutunk az tizemmodba, ekkor ikonja megvaltozik, jobb feliil
egy piros E jelenik meg, ezért, ha még egyszer megérintjiik, kilépiink az tizemmodbol. Alabb

lathatok a meniipontok.

EDCMD 1 EDCMD 2

1 Insert 1 Icon Editor
2 Delete 2 Color
3 Copy/Cut 3 10 Status
4 Find
5 Replace
6 Renumber
7 Comment
8 Undo
r_’]( 9 Remark
[EDCMD] (Sl o) O -- NEXT -- 0 -- NEXT --
1 . po . |PREV
Almentibdl feljebb 1épni a baloldalon 1évo gombbal lehet.

Ures sor beszurasa (Insert)

A parancs kiadasa el6tt ra kell allni a sor elejére! A sor FOLE szir be! Ha kivalasztjuk,
megkérdezi, hogy hany sort. Billentylizetrél beirhatjuk, majd ENTER, de ha csak egy sort
akarunk, elég az ENTER.

How many line to insert ? :l

Sor torlése (Delete)

A parancs kiadasa el6tt rd kell allni a sor elejére! Egyszerre CSAK EGY SORT torolhe-

tiink! Megkérdezi, hogy toroljiik-e. Igennel valaszolva a sor torlodik.

Delete line(s) 2

Masolas / kivagas (Copy / Cut)
A parancs kiadésa el6tt ra kell allni a sor elejére! Ha kivalasztjuk a Copy/Cut meniit,

megjelenik a kivalasztas (SELECT) lehetdség. Tobb egymast kovetd sort a kurzormozgatd
nyilakkal tudunk kijeldlni.

g uln il: //UTOOL NUM=1
SELECT Move cursor to select range g p: //UFRAME NUM=0

Ezutéan kell valasztanunk, hogy mésolds (COPY) vagy kivagas (CUT).
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Annak a sornak az elejére kell allni, ami f6l¢ akarunk beilleszteni. Ezutan tudjuk kivalasz-

tani a beilleszt (Paste) lehetdséget. Erre figyelmeztet is.

=

Paste before this line ? . PASTE

Lenyomva a beillesztés gombot, harom féle mod, és a ,,mégsem” koziil valaszthatunk.

=

g
sl 4:J P[L...] 100% FINE (gak a paramétereket szurja be, a poziciot nem.

el
ge-l

il 5:J @P[1] 100% FINE Pozicidt és paramétereket is beszur.

6:J @P[8] 100% FINE (Jjnozicioként veszi fel a poziciot.

X
CANCEL _ BV Eose

Amikor olyan sort szarunk be, amiben nincs pozicid, a harom féle beillesztés egyenértéki.

Keresés (Find)

Megnyilik egy menti, abbdl valasztva egy almenti, végiil megkérdezi a sorszdmat (index)

Select Find menu 1/2 || Select Find item 1/2
1 Registers 1DO[ ]

2 I/O 2DI1[ ]
3 IF/SELECT 3RO[ ]
4 WAIT 4RI[ ]
5 JMP/LBL 5GO[ ]
6 Miscellaneous 6 GI[ ]
7 CALL 750[ ]

8 --next page--

8 --next page--

Enter index value

Beirva, majd ENTER-t iitve megkeresi a keresett értéket. 227 RO @1=(tro[1])
A NEXT gombbal a kovetkez6 talalatra ugrik, az EXIT befejezi a keresést.
2 L

NEXT EXIT

Csere (Replace)

Eldszor azt kell megmondanunk, hogy mit cseréljen. Megnyilik egy menti, abbdl valaszt-

va egy almenii, végiil megkérdezi a sorszamat (index), majd ENTER.
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Select Replac menu 1/1 Select Replac item 1/2

1 Registers 1Dof ]
2 Motion modify 201 ]
31/0 3RO[ 1]
4 JMP/LBL 4RI ]
S CALL 5GO[ 1]
6 TIME BEFORE/AFTE 6GI[ ]

780[ 1]

8 --next page--

Most meg kell mondanunk, hogy mivé cserélje. Megnyilik egy menii, abbol valasztva egy

almenti, végiil megkérdezi a sorszamat (index), majd ENTER.

Select Replac menu 1/1] Select Replac item 1/2
1 Registers 1DO[ ]

2 Motion modify 2DI1[ ]
31/0 3RO[ ]
4 JMP/LBL 4RI[ ]
5 CALL S5GO[ ]
6 TIME BEFORE/AFTE 6GI[ ]
7S0[ 1
8 --next page--

Ezutan valasztanunk kell, hogy minden talalatot cseréliink (ALL), vagy csak azt, ahol a
kurzor all (YES). A NEXT gombbal Iéphetiink a kovetkezd csere helyére. EXIT kiléptet az

uzemmodbol.

Ujra sorszamozas (Renumber)

Ha esetleg sziikség lenne ra, Gjrasorszamozza a programot. Megkérdezi, hogy jra sor-

szamozza-e, YES gombra meg is teszi.

Renumber OK ?

Magyarazat (Comment)

Minden valtozohoz rendelheté egy Comment, ami ezzel a paranccsal megjelenitheto,
vagy még egyszer kiadva eltiintethetd a programban.

RO (11

Comment nélkiil: 4* Commenttel: 4= RO[1:megfogo]={lll

Mégsem (Undo)

Az utolsé egy darab miivelet visszavonhaté. Ki is irja, mi volt az. URdo? (Paste) vy

laszthatunk, igen, vagy nem.
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Még egyszer kiadva a parancsot, a visszavonast vonja vissza, vagyis Redo. Redo?

Megjegyzés (Remark)

A // jel utani sor nem hajtodik végre.

f: //vuroon NuM=1
A parancs kiadasa eltt ra kell 4llni a sor elejére! 27 //UFRAME NUM=0

A parancs kiadéasa utan felszolit a sorok kijeldlésére.
Select lines to remark or unremark

: //UTOOL_NUM=1
Kurzormozgatd nyilakkal tudunk tobb sort kijeldlni. Z: //UFRAME_NUM=0

REMARK megjegyzéssé alakit, UNREMARK ujra végrehajtand6 sorra tesz.

A 24 : UTOOL NUM=1

REMARK UNREMARK -  UFRAME NUM=0

Ikon alapu szerkeszté6 maod (Icon Editor)

Egy masik kinézeti programszerkesztot hoz eld, amibdl az EDIT COMMAND parancs
masodik képernyc'ij én 1évé EXIT ICON paranccsal 1éphetiink ki.

NEW
E EDIT COMMAND

ADD TOUCHUP
" MOVE POINT POINT

A = &

= ®

TOGGLE INPUT CUSTOM TOOLBAR

Szin megjelenitése (Color)

Az 1/0 célértékek hatterét szinezi. ON zold, OFF piros. Még egyszer kiadva a parancs el-

veszi a hattérszineket. 3: RO[1]1=0FF 3: ro[ 110N

10 allapot (IO Status)

A programsorban megjeleniti, hogy az aktudlis IO milyen allapotban van éppen. Még egy-

szer kiadva a parancs elveszi az allapot kijelzését.

3: roll:EN-BR

78



Koordinatarendszerek

Tanitas kozben a kivalasztott koordinatarendszer hatdrozza meg, hogyan fog mozogni a

robotkar. A koordinatarendszerek a kovetkezok:

JOINT

Kiilon-kiilon mozgatja a robot egyes tengelyeit (J1...J6).

WORLD

Derékszogii rendszer, mozgatja a robotot x, y vagy z irdnyba, €s elforgatja x(w), y(p) és
z(r) tengelyek koriil. Az orig6 a robot J2 tengelyének a kozéppontja, +Z mindig felfelé

mutat.
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TOOL (szerszam koordinata rendszer)

Derékszogii rendszer, mozgatja a robotot x, y vagy z irdnyba, €s elforgatja x(w), y(p) és
z(r) tengelyek koriil. +Z fordul a robotkarral, az abran ezért lefelé mutat. Az origé a ro-

botkar pereme, amire a szerszamokat fel kell szerelni.

Az alapértelmezés nem megfeleld a késébbiekben, mert a peremre még szerszamot fo-

gunk szerelni, ezért ezt az értéket el kell majd tolni a szerszdm hosszaval (TCP)!
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TCP eltolas, UTOOL

Tool Center Point, vagyis a szerszam kozéppontja. Ez bizonyos tavolsagban van a pe-
remt6l, és ahhoz, hogy helyesen mozogjon a robotkar, ezt be kell allitani. A Schunk EGP 40-
NNB megfogénal ez Z= 115.

Beallitasa:

A MENU gombot lenyomva valasszuk a SETUP>Frames lehetoséget!

Vo AAA_DEMO LINE 0 asorTeD EEIEN
Prog Select
MENU 1
1 UTILITIES 1 Prog Select
vrd Select
2 TEST CYCLE 2 ZDT Client Host Comm
ser Alarm
3 MANUAL FCTNS 3 Menu Utiity ~ ————Passwor ds
or Table
4 ALARM b {4 General
Pendant Setup

G Logic

2 1/Q il 5 Coll Guard

6
esume Offset

F-FHE i F-Mee

sume Tol.
8 iRVision || 8 Ref Position —
Epace fnct.
9 USER 9 Port Init s
Interface
0 -- NEXT -- 0 — NEXT - =4
NEXT --

Menu Favorite

r_‘l‘

o) v oo G o]

A |OTHER| gombot lenyomva van lehetdség a Tool Frame kivalasztasara. 10 db bealli-
tast van lehetdség definidlni. A sziikségtelenek kijelolés utan torolhetok a CLEAR gombbal.

SETUP Frames ® =[H
Tool Frame / Direct Entry 1/10
X Y Z Comment
il o.0 0.0 115.0 [Gripper 1
2 0.0 0.0 0.0 [Eoat2 1
3 0.0 0.0 0.0 [Eoat3 1
4 0.0 0.0 0.0 [Eoat4 1
S 0.0 0.0 0.0 [Eoat5 1
6 0.0 0.0 0.0 [Eoat6 1
7 0.0 0.0 0.0 [Eoat7 1
8 0.0 PSS 0 [Eoat8 1
9 0.0 .0 [Eoat9 1
10 0.0 ERSHSEIN 0 [Eoatl0 1
2 Jog Frame
3 User Frame
4 Cell Frame
S Cell Floor

DETAIL |OTHER | CLEAR SETIND

A DETAILT valasztva a kijelolt sor szerkeszthetd. Schunk EGP 40-NNB megfogonal
Z oszlopéba irjunk be 115-6t, majd iissiink ENTER-t!, (Esetleg irjunk magyaréazatot pl.:
Gripper).
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SETUP Frames # = [H
Tool Frame Direct Entry 4/7
Frame Number: 1

1 Comment: Gripper
2 Nex 0.000
3 x: 0.000
1z
5 wW: 0.000
6 P: 0.000
T R: 0.000
Configuration: NDB, 0, 0, O
Active TOOL S$MNUTOOLNUM[1] = 1

[TYPE]  [METHOD] FRAME

Ezt a beallitast a mozgatashoz, tanitashoz kiilon aktivalni kell!

A hasznalni kivant Tool Frame kivalasztadsahoz nyomjuk meg a SETIND billentyiit, irjuk
be a kivant felhasznaloi keret szamat, és nyomjuk meg az ENTER billentyiit. Ez beallitja az
aktiv szerszdmkeretet a kivant keretszamra.

Ha nem cseréliink szerszamot a roboton, ezt csak egyszer kell a felszerszamozaskor
beallitanunk!

Nyomjuk meg CLRIND gombot, ha torolni szeretnénk a jelenleg hasznalatra kivalasztott
felhasznaloi keret szamat. Ekkor nem lesz aktiv keretiink, 0jra fel kell venni valamelyiket

aktivnak.

Programsor Utool valtasra

-

= *

SLSBIN  chetOséget, majd a masodik kép-

Programunk egy iires soran allva valasszuk a
ernyon az Offset Frames lehetdséget, ezutdn a UTOOL_NUM=, majd a Constant lehetdsé-

get! Végiil irjuk be a billentylizetrdl a kivant keret szdmat és ENTER!

1/28
Offset/Frames 1/1 o
1 OFFSET CONDITION 5

Tnetgction 3/3

Instruction 2/3
Offset

Instruction 1/

1 Skip
1 Registers =
—————— 2 Payloa
21/0 Y ITOR/MON. END 2 UFRAME_NUM=... i CnnsEmt
————————— 3 Offset/Frames
3 IF/SELECT fs] =
/7 4 Multiple control 3 UTCC”-_NUM*- we 3 AR[ }
4 WAIT INOSE
W 5 Program control ; 4 UFRAME] ]=...
ec— 6 MACRO
ALL :
———————7 FOR/ENDFOR 5 eroo'—[ ]_' ..
7 Miscellaneous t page--
8 --next page--

8 --next page--

Eredmény: 1= UTOOL NUM=1
Ha a robotunk a programfutéas soran tobb szerszamot hasznal, ezeket a valtasokat a prog-

ramunk megfeleld soraiban kell elhelyezni.
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UFRAME (felhasznaléi koordinatarendszer)

Derékszdgii rendszer, mozgatja a robotot x, y vagy z iranyba, és elforgatja x(w), y(p) és
z(r) tengelyek koriil. Az origé a felhasznalé altal tetszdleges helyre (pl.: munkaasztal sar-
ka) definialt.

AKKor van jelentosége, ha egy vagy tobb munkasik ferdén all a robot alapjahoz ké-
pest!

Ha nem allitjuk be a felhasznaloi keret helyét és tajolasat a program létrehozésa elott, a
felhasznaloi keret a WORLD (UFRAME_NUM=0) koordinatarendszerének helyét és tajola-

sat fogja hasznalni.

Uj felhasznaloi keret 1étrehozasa, meglévo beallitasa, torlése

A MENU gombot lenyomva vélasszuk a SETUP>Frames lehetdséget!

/o
Prog Select

1 UTILITIES 1 Prog Select
2 TEST CYCLE 2 ZDT Client Host Comm
)ser Alarm
3 MANUAL FCTNS 3 Menu Utility
or Table
4 ALARM »|| 4 General
endant Setup
5 Coll Guard
Logic
esume Offset
FHE ¥iF-Mucre
Tol.
8 iRVision »|| 8 Ref Position
Kpace fnct.
9 USER 9 Port Init
Interface
0 -- NEXT -- 0 -- NEXT --

SHIFT @

A |OTHER| gombot lenyomva van lehetdség a User Frame tipus kivalasztasara.

83



SETUP Frames ® =[H
User Frame / Direct Entry 1/9
X ¥ Z Comment
1J1360.0 -1268.1-179.3 [Munkaall fra>]
2 1381.7 386.7 -556.6 [UFrame2
-0 1056.9 -506.8 [Munkaallcmas>]
.0 [UFrame4 1
.0 [UFrame5 1
.0 [UFrameé 1
.0 [UFrame?7 1
.0 [UFrame8 1
.0 [UFrame$9 1

CENO e W

0.0
0.0
0.0 0.0
0.0 0.0
0.0 0.0
0.0
0.0

[ TYPE ] DETAI |OTHER | CLEAR SETIND

9 db beallitast van lehetdség definialni. A sziikségtelenek kijeldlés utan tordlhetok a
CLEAR gombbal (YES megerositést igényel).

Ha j keretet akarunk létrehozni, alljunk ra egy tires sorra!

A IMETHOD| gombbal ki kell valasztanunk, milyen modszert akarunk hasznalni (hdrom
pont felvételével, négy pont felvételével, vagy kdzvetlen koordinatadk bevitele). Valasszuk a

harom pont lehetéséget!

SETUP Frames ]
User Frame Three Point 1/4
Frame Number: 1

I}
=)

X: 1360.0 Y: -1268> Z: -179.3
W: -20.0 P: 0.2 R: -0.1

Comment : Munkaall framel
Orient Origin Point: UNINIT
X Direction Point: UNINIT
Y Direction Point: UNINIT

METHOD 1

1 Three Point

2 Four Point
3 Direct Entry

A DETAIL gombbal lathatjuk a részleteket, tudunk belépni a szerkesztobe.

e A kurzorral valasszuk ki az Orient Origin Point sort!

e Mozgassuk a robotot az 0j origdba, majd nyomjunk SHIFT+ RECORD-ot!

e Vilasszuk ki az X Direction Point sort!

e Mozgassuk a robotot abba az iranyba, amit +X —nek szeretnénk, majd nyomjunk
SHIFT+ RECORD-ot! (A kdnnyebb kezelhetdség érdekében +X irdnya minél in-
kabb hasonlitson a WORLD +X iranyhoz!)

e Vilasszuk ki az Y Direction Point sort!

e Mozgassuk a robotot az el6zére merélegesen abba az iranyba, amit +Y —nak sze-
retnénk, majd nyomjunk SHIFT+RECORD-ot! (Szintén WORLD +Y kozeli!)

MOVE_TO Nyomjuk meg ezt a gombot a rogzitett pozicidra 1épéshez. Vigylik a kurzort
a kivant pontra, és nyomjuk meg a MOVE_TO gombot a SHIFT billentytivel egyiitt. A robot
raall az elézdleg rogzitett pontra.

FRAME Ha lenyomjuk megkérdezi, milyen sorszdmu keretet akarjuk latni. (Hasznalata-

hoz tudni kell fejbdl a keretek sorszamat.)
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shift

vo S 5ol )GFRM|

SETUP Frames
User Frame
Frame Number: 2

Y Direction Point: UNINIT

Point Recorded

[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE_TO RECORD

Ezt a beallitast a mozgatashoz, tanitashoz kiilon aktivalni kell!

A hasznalni kivant felhasznaloi keret kivalasztasahoz nyomjuk meg a SETIND billentytit,
irjuk be a kivant felhasznaloi keret szdmat, ¢s nyomjuk meg az ENTER billentytit. Ez beallit-
ja az aktiv felhasznaloi keretet a kivant keretszamra.

Nyomjuk meg CLRIND gombot, ha torolni szeretnénk a jelenleg hasznalatra kivalasztott
felhasznaloi keret szamat. Ekkor nem lesz aktiv keretiink, 0jra fel kell venni valamelyiket

aktivnak.

Egyszerii koordinatarendszer valtas a kezelon a tanitashoz

COORD

A koordinatarendszer megvaltoztatdsdhoz nyomjuk meg egymas utan tobbszor a

gombot a konzolon. A valasztott koordinata-rendszer a képernyd jobb felsé sarkaban jelenik

meg.

Fault

Fault 7]
5o PAKOLGAT LINE 0 ABORTED A 10%

PAKOLGAT LINE 0 ABORTED [EfE®)

PAKOLGAT +_ = [H J PAKOLGAT
.. /2 TooL N Tool (.=10) 1
|1 - J 1
2: //UTOOL_NUM=1 2: //UTOOL_ NUM=1 -
3: //UFRAME_NUM=0 3: //UFRAME_ NUM=0
4: RoO[1:0pen Gripper)]={ll 4: Ro[1l:0pen Gripper]={ill
5:J @P[1] 100% FINE 5:J @P[1] 100% FINE
6: UFRAME_NUM=1 6: UFRAME NUM=1
7:3 P[2] 100% CNT100 7:3 P[2] 100% CNT100
8:L P[3] 100mm/sec FINE 8:L P[3] 100mm/sec FINE
9: RO[1l:0Open Gripper]=(! 9: RO[1l:0pen Gripper]=(!
: RO[1:0pen Gripper]) : RO[1l:0Open Gripper])
10: CALL PICK 10: CALL PICK

Jog Coordinate System (press and hold to set)

TOUCHUP IGFRM WORLD ToOoL USER

uly

ﬁ + == esetén, valasztéklista jelenik meg, amik kdzott kurzormozgatokkal E
tudunk 1épkedni. Itt, ha kell, atirhaté az UFRAME sorszama.

A (~=10) azt jelenti, hogy 10 lehetdségiink van.
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Ett6l még nem valt at a robot az uj koordinata-rendszerre futtataskor. Vagy a fen-

tebb emlitett SETIND modszert kell alkalmaznunk, vagy irnunk kell erre egy program-

sort, és azt le is kell futtatnunk (a ©= UFRAME NUM=1 o1 clejére allunk, majd nyom-

juk le a DEADMAN + M + ij gombokat!) !

Programsor Uframe valtasra

-

=i

Programunk egy iires soran allva valasszuk a ISl chet6séget, majd a masodik kép-
ernyon az Offset Frames lehetdséget, ezutin a UFRAME_NUM=, majd a Constant leheto-
séget! Végiil irjuk be a billentytizetrdl a kivant keret szamat és ENTER!

1/28

''''' iction 3/3

Instruction 2/3
Offset

Instructi 1,

etcton 3 1 skip OND O

1 Registers o
—————— 2 Payloa

21/0 £t ITOR/MON. END 2 UFRAME_NUM=... i CnnsEmt
————————— 3 Offset/Frames

3 IF/SELECT fs] B
/7 4 Multiple control 3 UTOOL_NUM—.“ 3 AR[ ]
4 WAIT INOSE
W 5 Program control ; 4 UFRAME[ ]=. .
—6 = 6 MACRO

ALL _

—————— 7 FOR/ENDFOR 5 "JTOOL[ ]_' ..

7 Miscellaneous t page--
——— 8 --next page--

8 --next page--

Eredmény: 6: UFRAME NUM=1
Ha a robotunk a programfutas soran tobb munkasikot hasznal, ezeket a valtasokat a prog-

ramunk megfeleld soraiban kell elhelyezni.
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Robot I/0

Robot kimenetek: RO[1]... RO[8] a robot karjan font 1évé kimenetek

e RO[1]... ROJ4] pneumatika szelepek.

e Ha nincsenek komplementerbe allitva, 4 db egyszeres miikodésti munkahenger kothe-
t0 rajuk, egyenként ON-ba kapcsolva Oket, a munkahengerek pozitiv mozgast végez-
nek, OFF-ba kapcsolva negativ mozgast végeznek.

e Ha komplementerbe vannak allitva, 2 db kettés miikodésii munkahenger kothetd rajuk,
a paratlanokat ON-ba kapcsolva, a munkahengerek pozitiv mozgast végeznek, OFF-
ba kapcsolva negativ mozgést végeznek.

e ROJ5]... RO[8] 24V elektromos kimenetek (RO[7]... RO[8] van jelenleg bekotve)

o NS - |
Megjelenités: - gomb megnyomasa a kezelon, vagy =5 > 1/0. A ikonnal

sokféle I/0 koziil valaszthatok, jelen esetben a Robeot-ot kell valasztani!

TYPE 1
1 Cell Intface 1 Link Device
2 Custom 2 Flag
3 Digital
4 Analog
5 Group
6 Robot
7 UoP
8 SOP
9 Interconnect
0 -- NEXT -- 0 -- NEXT --

INfOUT
A bemenet és a kimenet megjelenitése kozott a - gomb valt. Kijeldlve egy sorban

egy statuszt gomb bekapcsolja, gomb kikapcsolja 6t. Alapesetben csak a

kimenetek kapcsolhatok, a bemenetek kapcsolgatasahoz be kell kapcsolni a szimulaciot!

1/0 Robot Out + [HH1/0 Robot Out

#  SIM STATUS 1/8 # SIM STATUS /8
RO[ 1] U L 1 RO[ 11 U [open Gripper 1
RO[ 2] O [ 1 RO[ 2] U [Close Gripper 1
RO[ 3] U [ ) rRO[ 3] U [ 1
RO[ 4] U [ 1 RO[ 4] U [ ]
RO[ 5] U E ] RO[ 511U [ 1
RO[ 6] U [ ] ROL 6] U [ 1
RO[ 7] U [ ] rol 71 [ 1
RO[ 8] O [ ] - [ 1

RO[ 8] U

[TYPE] U SIMULATE UNSTM >

Ha az ,,U” betiin allunk, megjelenik a SIMULATE (szimulalom) ¢s az UNSIM (nem

szimuldlom) lehetdség, vagyis szimulalhatom barmely kimenet, vagy bemenet ON / OFF

értékét. Ez jol johet programteszteléskor, amikor még nem allnak készen a hardver elemek.
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DETAIL

A kivalasztott soron allva hatdsara megjelennek a beallithato részletek.

Port Detail 1/3 Port Detail 1/3

Robot Dig. Output [ 1] Robot Dig. Input [ 6]

1 comment: |

2 Polarity: NORMAL

1 Conment:

2 Polarity: NORMAL
3 Complementary: FALSE[ 1 - 2]
3 sSkip when simulated: FALSE

[TYPE] PRV-PT NXT-PT

A Comment-ben elnevezhetem pl.: [ON_Open]. Az RO[7]-t nevezziik el [ON_Open]-
nek, Az RO[8]-t nevezziik el [ON_Close]-nek!

A BN ikonnal a kovetkezé RO-ra ugorhatok, azt is elnevezhetem. -Vel vissza-
léphetek.
2 Polarity: .Ez azt jelenti, ha ON, akkor van kimeneti 24V, ha OFF,

akkor OV. Alul a ikonokkal atallithato inverzzé, ekkor ha OFF, akkor van

kimeneti 24V, ha ON, akkor 0V.
Az egymas utani RO-k (pl. az 7 és a 8) beallithatok komplementernek, vagyis amikor az
egyik ON, akkor a masik OFF ¢s forditva. A komplementer beéllitas csak a paratlan sorsza-

mu kimeneteken lehetséges. Ha kurzorral rajta 4llok a FALSE (hamis) feliraton,

3 Complementary: [ 7 - 8] megjelenik alul a g RS lehetdség,

atallithatom TRUE (igaz) éllapotra.
A polaritas és a komplementer atallitasa utan a valtoztatas érvénybe lépéséhez Gjra

kell inditani a robotot!
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Altaldnos célu digitélis bemenetek és kimenetek DI/DO

A bemenetekre 24 V-os kiilonféle érzékeldket, szenzorokat, nyomdégombokat kothetiink.

A kimenetekre 24 V-os fogyasztokat, lampakat, motorokat kothetiink (figyelve a terhelés-
re). Elindithat, megallithat példaul egy szallitoszalagot, vagy egy CNC megmunkal6 gépet,
esetleg egy masik robotot.

Az R-30iB Mate alaplapi vezérld sszesen 28 db bemeneti és 24 db kimeneti ponttal ren-

delkezik az alabbi cimtartomanyokban.

Range

o DI[101-120], altalanos célu digitalis bemenet
e DOJ[101-120] altalanos célu digitalis kimenet
o DI|81-88] valaszthato célu digitalis bemenet

e DOJ[81-84] valaszthato célu digitalis kimenet

Rack

A rack jelzi az I/O modul tipusat. PL.:
48 = R-30iB Mate alaplap (CRMA15, CRMA16)

Slot

R-30iB Mate alaplap (CRMA15, CRMA16) esetén a szam mindig 1.

Beallitas, kezelés
Teljesen megegyezik a RI/RO-val az alabbi eltéréssel.

CONFIG

Alul megjelenik a ikon, amit lenyomva megnézhetjiik, melyik RACK, SLOT,

RANGE aktiv.(Esetleg torolhetjiik, bar a robot ujraindulasakor ujra felismeri.) A

ikon lenyomasaval juthatunk vissza a statusz értékekhez.

4 SIM STATUS 1/512 1/0 Digital Out

pol 11[ER [ 1 1/8
po[f 2] U0 [ 1 ] RANGE RACK SLOT START STAT.
po[ 3] U [ 1 1 po[llE- &l [} il 21 X3
Do[ 4] U [ ] 2 Dpol 9- 18] 0 1 29
Do[ 51 U0 [ 1 3 po[ 17- 201 1] 1 37 Ilsigs
DOl 6] U [ 1 4 Dpo[ 21- 24] 0 0 0 UNASG
pol 71U [ 1 5 Do[ 25- 64] 0 2 1 FXSE
po[ 8] U [ ] 6 DO[ 65- 104] [} 3 illnCTT
P ! : 8 Dof 455321 0 o 0 oums
po[ 10] © [ 1 [ - 1 [} [} 0 UNASG
Dol 11] U [ 1

Sorted by port number. Davice Mame! = Dnihomm

[ TYPE ] CONFIG IN/OUT SIMULATE UNSIM EEE [TYPE] MONITOR IN/OUT DELETE e
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A felszerelt periférias eszkozok:

Tarolo érzékeld (ON, ha van a taroloban) DI[101]

Fémérzékelé (ON, ha fém) DI[102]

Fehér-fekete érzékeld (ON, ha fehér) DI[103]
- nyomégomb (OFF, ha lenyomjuk) DI[104]
- nyomégomb (ON, ha lenyomjuk) DI[106]
| Z61d lampa (ON esetén vilagit) DO[103]
| BROSIEMPE (ON esetén vilagit) DO[104]

Bemenetek és kimenetek megjelenitése a Roboguide-ban
A Tools menii I/O Panel Utility pontjaban be- és kikapcsolhat6 a panel.

ools’y Window  Help
“HandlingPRO1" Folder

Modeler

Plug In Manager

Diagnostics
Escape TP Program Utility
Handling Support Utility

| 170 Panel Utili

Kivalasztasakor felugrik egy panel, ami arra kér, kattintsunk a feliratara!

1/0 Panel - X

TIPS — T
i€ gease click herehaddmnrilori% 1i0s. > )

Rakattintva megjelenik egy beallito feliilet

%" 1/O Panel Setup *
Monitoring Signals Add 1/O Signals
Chat  Name Number  Controller Controller Robot Controller1 e

=

M

10 Sl %J%m
F

Add 1/0 Signals from TP Programs

ength
Add

Robot Controller | Robot Controler1 v
TPPrograms | G@GETDATA
CZREGMENU
3} SENDDATA
EF SENDEVNT
IF} SENDSYS
2 AnaB v
< >
[] Find Sub Pwamse [ oAk |
View Options
[] Resizable I/0 Panel
< > [] Display /0 buttons of GIGO

I REI‘I‘!DEi All Clear [ Export II Import | @Hir*simdofwa’ﬁmlin@

T o | BT

1. Melyik vezérlore vonatkozzon (alapesetben az éppen hasznalt)
2. 1/O kivalasztasa (a legjellemzébbek: RI, RO, DI, DO)
3. Az I/O sorszamanak beirasa (pl.. 103)
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4. Az elozé szamtdl kezdve hany darab I/0 legyen (3-at valasztva: 103, 104, 105)

5. Hozzéadja a baloldali sotétsziirke teriilethez a kivalasztott 1/0-kat

6. Kivalaszthatunk egy TP programot, ha abban van egy vagy tobb I/0, automatikusan a
baloldali sotétsziirke teriiletre teszi.

7. Alprogramokhoz is hozzdrendelhetiink

8. Az elkészitett I/O paneliink egérrel atméretezhetd lesz

9. A GI/GO csoport be- és kimenetek is valaszthatok lesznek

10. Villogo jel a varakozaskor

11. Bedllitasaink alkalmazésa

12. OK, beallitas befejezése

" 1/0 Panel Setup X
Monitoring Signals Add 10 Signals
Chat MName  MNumber  Controller Centreller Robot Controller1 vl
O o 106 Robot Cortroller! | g Nome NorberLengh
Wlosess o U ][]
[ |
Add I/0 Signals from TP Programs
Robot Controller | Robot Controller] v
TP Programs | G2} REQMENU

IF} SENDDATA

Z} SENDEVNT
GF} SENDSYSV
B s
v
< >
[] Find Sub Programs | Add
View Options

[ Resizable /0 Panel
[] Display 1/0 buttons of GIGO

< >
‘ﬁl‘ L»@-J Export o [ Blink signal of waiting line.

OK || Cancel || apply || Hew

13. A hozzaadott I/O-k, sorok kijeldlheték
14. A kijelodlt sorok fol-le mozgathatok

15. A kijelolt sor tordlhetd

16. Minden sor torlése

A bedllitasok utan a kovetkezd panel jelenik meg:

- Vv X
(1.8 e ]
W add)
Robot Controller1 g
—
DI[108]
'\?’/’
DO[104]

1. Visszatérés a beallité panelhoz

2. Részletek megjelenitése

91



3. A kivalasztott I/O-k megjelenitése
4. Tovabbi kezel6gombok megjelenitése
A részletes nézeten a megjegyzések €s a tovabbi kezeldgombok is lathatoak, illetve az ér-

telmezéshez irt kis program mutatja az 6sszefiiggéseket.

8 1: LBL[1]
R — o 2: 1IF DI[106:%261d gomb]=ON,
* D e E? : JMP LBL[1]
3: DO[104:Piros lampa]=ON
Robot Controller1 4: WAIT 1.00(sec)
Input  Comment Output Comment L= DO[104:Piros lé.mpa]=0FF
. 6: WAIT 1.00(sec)
Zold gomb Piros lamp
- Lo g ]Tres Bmes 7: JMP LBL[1]
[End]

Megjegyzések:

e A kikapcsolt Input kapcsol6 sziirke szinli -li , a bekapcsolt zold szinti W,

szint valtoztatni jelenleg nem lehet.

e A kikapcsolt Output lampa sziirke szini , a bekapcsolt zold szini. ,
szint valtoztatni jelenleg nem lehet.

e Az Input kapcsold, nem nyomdgomb, ezen jelenleg valtoztatni nem lehet.

e Az Output ldmpa is be-, kikapcsolhato egérrel, de ezt a futd program feliilirja.

e Ha ezeket az I/0-kat hasznaljuk, nem kell a Teach Pendant-on az I/O-kat szimu-
lalni.

e A panel régziteni is tud I/O allapotokat, s6t idédiagramot is tud rajzolni beldle.
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DCS (Dual Check Safety) biztonsagi zéna

A DCS biztonsagi zona gondoskodik arrél, hogy a robot ne tudjon atjutni a cella falan.
Egy DCS derékszogli pozicidellendrzd zonat egy téglatest atloja segitségével allithatunk
be, amely a zona bal felsd pontjatol (Point 1) a jobb alsé pontig (Point 2) fut.

Egy zo6na sok kiilonb6zd, egyszerii zonabdl is dsszeallithato, igy dsszetettebb zonakat is

r
létrehozhatunk.
DCS
Cartesian position check
Wo. 1 Status:
1 Comment:
2 Enable/Disable: ENABLE
3 Method: Working zone(Diagonal)
4 Group: 1
5 Target model 1: Robot model
& Target model 2: Uzer model 1
7 Target model 3: DISABLE
E Base frame: User Frame
Pozition (mm):
Current Point 1 Point 2
5K 487.9 750.0 -250.0
10 ¥ 27.8 =280.0 280.0
11 Z 65.0 200.0 =330.0
12 Stop type: Stop Category 1
13 Speed check: <DETRATL>
14 Disabling imput: —[ 0O: 1
15 Use Stop Position Prediction: Yes
. -
Utkozés

Mozgatva a robotkart a zona felé egy adott pillanatban a robot megall, és tobbé nem lehet

mozgatni semmilyen iranyba, kivéve elfelé a DCS biztonsagos zona hataratol.

SRVO-402 DCS Cart. pos. imit(No.1:Ed Ce

A TP a kovetkezo hibaiizenetet adja:

Kioldas

A robot hibaallapotbo6l vald kioldasahoz nyomjuk le EGYSZERRE a

RESET o=
gombokat mindaddig, miga " ?  LED ki nem alszik, és a mo-

DEADMAN+ w +

torok hangja nem hallhat6. Ezutan 1éptessiik el a robotot a zona hataratol a
+Y
2]
smr +Z
DEADMAN+ + E gombokkal!

Biztonsagi rendszer ellendrzése

MENU>Next az els6 oldal aljan>System >DCS
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Safe I/0 connect:
Joint position check:
Joint speed check:
Cart. position check:

Cart. speed check:
Tl mode speed check:
User model:

Tool frame:

User frame:
Stop position prediction:

HOWUDOUN e WN

=

1/18

18 féle biztonsagi dolgot ellendriz a vezérld. Ahol piros hatterti - jeldlés van, ott ép-

pen letiltasi allapot van.

Menjiink a kurzorral a derékszdgli koordinatarendszer pozicid ellenérzésre (Cart.

Position check:), majd az DETAIL-Ial 1épjiink be!

DCS
Cartesian position check

No. G M Status

JENABLE 1
DISABL
DISABL
DISABL
DISABL
DISABL
DISABL
DISABL
DISABL

[
[
[
[
[
[
[
[

wedaUaWwN
el

DETAIL

Process time factor (Max.1000):
Comment
[Ed Cell Frame

I
=

1/32
19

Az 4bran 32 féle tiltott teriilet lehetne, de csak az elsé van engedélyezve (ENABLE).

DETAIL lenyoméaséaval beléphetiink a részletekhez.

NEXT>Wiev ikonokkal megnézhetjiik a biztonsagi teriiletet X-Y, X-Z, Y-Z vetiiletek-

ben:

Enable/Disable
Method:

1 Eons
2 ENABLE
3 Working zunelni
4 Group: 1
5 Target model 1:
&
7
8

Robot mode
Target model 2: Toal change
Target model 3: DISABLE
Base frame: User Frame 3 o
Position(mm) = L
Current Point 1 Point 2
9
10
11
12
13
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Base {rame:
Position (mm) :
Current
X 501.9
Y 2ET.E
= 167.5

Stop bype:
Speed check:

2 T 5
<DETAIL>



Itt médosithatjuk az értékeket. Ha az el6z6 ablakon egy iires sort valasztottunk, 0j bizton-
sagi cellat vehetilink fel. A PREV gombbal kettdt visszalépve, az APPLY gombbal fogadjuk
el a valtoztatasokat.

A rendszer megkérdezi, hogy ,,Code number (master): ----, ahova be kell irni a mester-
kodot, ezt beirva, megjelenik egy masodik ablak, ahol nyomjuk meg az (OK) billentytit!

A - azt jelenti, hogy a valtoztatasok érvénybe Iéptetéséhez tjra kell inditanunk a

robotot!
A BIZTONSAGI ZONAT NE KAPCSOLJUK KI!
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Robotkar mozgatasa

El6szor a

nyomo6gomb tobbszori lenyomasaval valtsunk a megfeleld koordinata-

rendszerbe! Kezdetnek megfeleld a -~ JOINT | a _WORLD | yaoy a' TOOL  Mozgataskor figyel-

jik meg a mozgasok kozti 1ényeges kiilonbségeket!
A DEADMAN + SHIFT + MOZGATOGOMBOK segitségével tudjuk a robotkart

mozgatni.

majd %), tegytik aktivva

b

Kapcsoljunk kétablakos iizemmodra (m +

a jobboldalit (_2_)), majd nyomijuk Ie a o gombot! Ezzel a jobb oldalon lathatova valnak

a robotkar aktualis pozicidi.

Alul valtsunk at kijelzésre, majd probaljuk mind a hat koordinatat nullara allitani,

kivéve a J5-0t, amit allitsunk 6°-ra (szingularitas elkertilése)!

Joint Tool: 1

Jl: .000 J2: .000 J3: .000
J4: .000 J5: 6.000 Jé&: .000

Uj pont felvétele

Alljunk Tool koordinata-rendszerbe!

i
A lenyomaséaval mentsiik el azt a pontot, ahol all a robotkar! Ekkor felugrik egy

menti, ahol a legutoljara hasznalt négy beallitas koziil valaszthatunk.

Select Motion 1/1

11 P[] 100% FINE

2 1 P[] 100% CNT100

3 L P[] 100mm/sec FINE

4 L P[] 100mm/sec CNT100
=

=

Ha most nem valasztunk, hanem lenyomjuk az BEEEEEE ikont, szabadon szerkeszthetjiik a

valasztékot.

Edit Default Motion

1:J P[] 100%

2:J P[] 100% CNT100

3:L P[] 100mm/sec FINE
4:L P[] 100mm/sec CNT1l00
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A mozgatasi parancssor

Feliiliras
BEB: 7 eép[s] 1loot cwTlo0
A sor elején az automatikusan kapott sorszam van. Ha k6zben nem mozgattam el a robot-

2]
*

kart BUSE ikonnal Gjra felvehetem ugyanezt a P9 pontot, de Gjra valaszthatok a négy féle

alapbeallitasbol.

M + BEEEE egyszerien feliilirja a P9 koordinatait valasztéklista nélkiil (ha kozben
nem mozdultam el, nem torténik valtozas).

A @ jel azt jelzi, hogy éppen ott all a robotkar, vagyis nem mozditottam el. Ha eltlinik a
@ jel, jelzi, hogy elmozditottam a robotkart lEB:7 ®rs) 1008 cwTio00

Uj sorszamu pont akkor keletkezik, ha barmely nem pontot meghatérozé soron allok (pl.:

iires sor, [END], egyéb parancssor). VIGYAZAT, FELULIRJA a sort! Ilyen soroknal a
st -
+ IEEEEE nem miukodik.

A mozgas tipusa

Amennyiben a parancssor mozgastipusan all a kurzor 28:8 EB[%] 1008 QIT100 eoiele-

=
nik a ikon, lenyomva megjelenik egy vélasztéklista és modosithatjuk mozgasunkat.

Motion Modify 1/1
1 Joint

2 Linear

3 Circular

4 Circle Arc

Joint 29’:5 P[9] 100% CNT1lO0

A robotkar az altala optimalisnak (legkdnnyebben kiszamolhato) tartott Gton jut el a pont-
ba (ez altalaban valamilyen iv). Bar a neve ugyanaz, ez mas, mint a JOINT koordinata-

rendszer!

Ccal pozicid

Start pozicié Példa 1: J P[1] 100% FINE
P 2: J P[2] 70% FINE

97



Linear 22:@ P[9] 3000mm/sec CNT100

A robotkar egyenes mentén jut el a pontba (vagy egy tengely koriil fordul a szerszam).

P2

/' cél pozicié

.
P2
cél pozicia

Paldaul: 1: J P[] 100% FINE
2: L P[Z] S00mmisec FINE P1

P1 L - példaul: 1: J P[1] 100% FINE
Start pozicié Start pozicié

2: L P[] Gidegised> FINE.
Circular
A robotkar mozgasa korivet ir le a kezd6 pont, az dtmeneti pont €s a végpont kozott.
Programozaskor a harom pontot vegyiik fel J vagy L tipusura, majd a kozépsot allitsuk at

C tipusura.

1:J P[l] 100% CNT100

B:5 21 1008 awTi00 =B BR:1 e(1] 3000mm/sec FINE
2:J P[2] 100% CNT100 . p[,..] 3000mm/sec CNT100 2:C P[2]
3:J @P[3] 100% CNT100 3:J @P[3] 100% CNT100 : G@P[3] 3000mm/sec FINE

A példaban az 1. sorban P1 a kezddpont. A 2. sorban 1év6 P2 mozgastipusat kell megval-
toztatni C tipusra, majd megmondani a végpont koordinatajat (a példaban P3).

Ezutan torolhetjiik az eredeti 3. sort (akar maradhat is, gy sem mozdul, bar a programfu-
tast lassitja).

A végpont sorszdmozasa ekkor eltlinik, P3 mogotti paraméterek a teljes korivre fognak
vonatkozni. K6rmozgasnal a pontkdzelités legyen FINE tipusu!

Teljes kort két félkorbol rakjunk ossze!

epP3
Cél pozicio

P2
Kézbensé pozicié

Példaul: 1: J P[1] 100% FINE
2. C P[2]
: P[3] 500mm/sec FINE

e P1
Start pozicié

A mozgas sebessége

J tipusnal
1%...100%-ban kell megadni (a szam csak egész lehet). Lehet eiiebet is valasztani, ha a

— 2 sec

=]
mértékegységen all a kurzor, és IS (de nem célszerti). * ™s=°
Valtoztatni ugy kell, hogy a kurzorral raallok az értékre, beirom a szamértéket, majd

ENTER gombot nyomok.
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L és C tipusnal

Imm/sec...2500mm/sec-ban kell megadni (a szam csak egész lehet) .Lehet egyebet is va-

=]
lasztani, ha a mértékegységen all a kurzor, ¢s IESEEIM (de nem célszer(, kivéve a forgast).

2 cm/min

3 inch/min

4 deg/sec

5 sec

6 msec
Viltoztatni ugy kell, hogy a kurzorral rdéllok az értékre, beirom a szamértéket, majd

ENTER gombot nyomok.
A mozgas pontkozelitése

FINE

A robotkar eléri a célpontot és egy pillanatra megall. A programfutas csak akkor 1ép a ko-

vetkezd sorra, ha ez a pillanatnyi megéllas megtortént.

CNT0...100

A robotkar altaldban nem éri el a célpontot, csak megkozeliti €s nem all meg. A program-
futas mar a megkozelitéskor tovabblép a kdvetkezd sorra. CNTO esetén el is €ri a pontot,

CNT100 esetén elég nagy ivben elkeriili.

CNT O
CNT 50
CNT 100

Iy
=
ko
P1 Start pozicié NL_]

Valtoztatni a tipuson ugy kell, hogy a kurzorral raallok az értékre, BESEESSIE majd valasz-

2 Cnt

Viltoztatni az értéken ugy kell, hogy a kurzorral rdallok az értékre, beirom a szamértéket,

téklista.

majd ENTER gombot nyomok.
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Egyéb mozgas-modositasok

=]
Amikor a programsor végén all a kurzor 19 2i11 13 Foelll , INGEESM hatasara sok

hasznos modositasi lehetdség nyilik meg. Talan kiemelném a késObb targyalando

Tool_Offset,PR[ lehetdséget, illetve a No option a torléshez.

Motion Modify 2/3

Motion Modify 3/3

Motion Modify 1/3
1 No option

1 Tool_Offset

1RO[ I=...

2 ACC 2 Tool_Offset,PR[ 2GO[ ]=...

3 Skip,LBL[] 3 TIME BEFORE 3A0[ ]=...

4 BREAK 4 Skip,LBL,PR 4 PTH

5 Offset/Frames 5 TIME AFTER

6 Offset,PR[ ] 6 DISTANCE BEFORE

7 Incremental 7 DO[ ]=...

8 --next page-- 8 --next page-- 8 --next page--
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Regiszterek (valtozék)

A regiszter egy egész szam vagy tizedes tort tarolasara szolgalo valtozo. 200 db regisz-

tert hasznalhatunk.

Ertékadas

R[i] = (érték) Ezzel az utasitassal adhatunk értéket a regiszternek. Az [i] a regiszter sor-
szadma, az érték lehet Constans, R[i ], PR[i,j ], DI[i], DO[i], RI[i] ROJi], és még tobb-
féle jel.

Miiveletek regiszterekkel

A regiszterek dsszeadhatdk, kivonhatok, szorozhatdk, oszthatok egymaéssal. Példaul:
1: R[2]=R[3]-R[4]+R[5]-R]6]

2: R[10]=R][2]*100/R[6]

Egy sorba legfeljebb 5 miivelet irhat6. A ,,+” €s ,,-” miiveletek egy sorban keverhetok,

nn

ugyanigy a ,,*” és ,,/” miiveletek is. A "+" €s "-"azonban nem keverhet6 "*" és "/" jelekkel.
Az RJi] = (érték) + (érték) utasitas két érték dsszegét tolti be egy megadott regiszterbe.
Az RJi] = (érték) - (érték) utasitas két érték kiilonbségét betdlti egy megadott regiszterbe.
Az RJi] = (érték) * (érték) utasitas két érték szorzatat tolti be egy megadott regiszterbe.
Az RJi] = (érté€k) / (érték) utasitas két értek hanyadosat tolti be egy megadott regiszterbe.
Az R[i] = (értek) MOD (érték) utasitas a hanyados maradékat (tizedespont utani értéket)
tolti be egy meghatéarozott regiszterbe.
Az RJi] = (érték) DIV (érték) utasitas két érték hanyadosanak egész részét tolti be egy
megadott regiszterbe.
Regisztereket hasznalhatunk példaul szamolasra.

R[1]=0 Ezzel a program elején lenullazzuk a szamlalot

R[1]=R[1]+1 gy tudunk egyesével szamolni

Regiszterek elnevezése, értékeinek megtekintése

Kapcsoljunk kétablakos iizemmadra (ﬁ + ﬁ, majd 2 Double ), tegyiik aktivvé a

jobboldalit (ﬁ), majd nyomjuk le a L gombot! Ezzel a jobb oldalon lathatéva vélnak a

. , L | TYPE | . . .,
regiszterek. Ha nem azokat latjuk, - ikonnal megnyithatunk egy mentit, ahonnan kiva-
laszthatjuk.
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TYPE 1
1 Registers
2 Position Reg

3 String Reg

4 KAREL Vars

5 KAREL Posns

Egymas alatt 1athatjuk a 200 db regisztert, ha a magyarazat helyére vissziik a kurzort, és

titlink, nevet adhatunk neki (nem kdtelezd, de bonyolultabb programnal jol jon).

DATA Registers
17200

R[ counter 1=
R[ 2t 1=0

A sor jobb oldalan leolvashatjuk a regiszter pillanatnyi értékét, a példaban ez 5.

Regiszter programsor bevitele

£,
Alljunk oda a kurzorral, ahova a programsort be akarjuk vinni, majd , lenyoma-
sa.
Vélasszuk utasitast! Pl.: Registers
Instruction 1/3
1 Registers
2 /o

3 IF/SELECT
4 WAIT

5 JMP/LBL
6 CALL

7 Miscellaneous

8 --next page--

Valasszunk muveletet! Pl. ha 0sszeadast szeretnénk: ...=...+...

REGISTER statement 1/1

Vélasszunk, mi keriiljon az elsé... helyére! Pl.: R[]

REGISTER statement 1/1
1R[]

2PR[ ]
3 PRIi,j
4 SR[ ]

8 --next page--

A megjelend programsorba 3 RIEEI=-..+... {ruk be az értéket,
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3: R[8]=R[Z}} I+... majd

Vélasszunk a masodik...helyre regisztertipust! Pl.: R]]

REGISTER statement 1/3
1R[]

2 Constant
300[ ]
40I1[ ]
SRO[ ]
6RI ]
760[ 1

8 --next page--

A megjelend programsorba 3¢ RIZ]=R 1. . JE irjuk be az értéket,

3: R[2]=R[7}} I*---majd

Vilasszunk a harmadik...helyre konstanst! Pl.: Constant

REGISTER statement 1/3

2 Constant

300[ ]
4DI[ ]
SRO[ ]
6RI[ ]
760[ 1]

8 --next page--

A megjelend programsorba #* RIEI=R[7] BConstant] irjuk be az értéket,
3: R[2]=R[7]+2} majd

A végeredmény: 3: RIZ]=R[7]+2
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Pozicioregiszterek
Amig a PJi] jeli egyszerii pozici6 csak egy, az aktualis program szamara elérhetd, addig a

PR[i] jelii pozicioregiszter minden robotprogram szdmara elérhetd (és természetesen a felel6t-

len feliilirasaval minden ezt hasznalo programot el is ront).

Poziciéregiszter létrehozasa

Kapcsoljunk kétablakos iizemmodra (M ), tegyiik aktivva

a jobboldalit (LCEL)), majd nyomjuk Ic a LAt gombot! Ezzel a jobb oldalon l4thatévé vélnak

. . , L | TYPE | . .
a pozicioregiszterek. Ha nem azokat latjuk, - ikonnal megnyithatunk egy meniit,

ahonnan kivalaszthatjuk. 100 db pozicioregisztert hasznalhatunk.

TYPE i

1 Registers

2 Position Reg

3 String Reg

4 KAREL Vars

5 KAREL Posns

A sorszam utani mezdben el is nevezhetjiik a pozicioregisztert, ez programozasnal hasz-
nos lehet. A jobb oldalon a ,,R” azt jelenti, hogy ez a pozicioregiszter mar rogzitve lett, mig a

,» ¥ azt jelenti, hogy még nem létezik.

DATA Position Reqg

PR[ l:Alaphelyzet 1=
PR[ 2: 1

Ha mar létezik a pozicioregiszter (az ,,R” jelzi), raallunk a kurzorral a ,,R” jelre, és a w

MOVE_TO [ . ., . .
billentylikombinécioval a robotot oda tudjuk mozgatni.

A ﬁ billentylikombinécioval feliil tudjuk irni arra a pontra, ahol a robotkar

éppen all, ha mar 1étezik ,,R”, és létre tudjuk hozni, ha még nem létezik ,,*”.

A gombbal billentylizetrdl is bevihetjiik a koordinatékat, de ehhez persze tud-

nunk kell, a térbeli elhelyezkedést. Elsésorban Offset beallitasanal hasznos.

PR[1] UE:F UI:F

Jl J4 €.34€ deg
J2 22.444 deg J5 -52.983 deg
J3 -34.233 deg Jé€ -182.991 deg

PR[ 1l:Alaphelyzet
PR[ 2:
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A szamértékre raallva a billentytizetrdl bevihet6 az 1j szam, majd gombbal tovabb-
DONE
léphetiink a kdvetkezdre. A - ikonnal tudjuk a valtoztatasokat véglegesiteni. Ilyenkor

-
természetesen mar nem kell a .

[REPRE]
A - ikonnal tudunk koordinatarendszert valtani.

REPRE 1

1 Cartesian

Ha valtunk, megjelenik egy figyelmeztetés: ,,A pozicidadatok az aktiv felhasznaloi és esz-

kozkeretekkel modosulnak. Eléfordulhat, hogy ezek a keretek nem ugyanazok a keretek, ame-

lyeket a pozicidregiszter rogzitésére hasznaltak.”

modified with

CANCEL CONTINUE

CLEAR
A - ikon lenyomasa torli a kijeldlt pozicidregisztert.

Pozicidregiszter bevitele a programsorba
A programban raallok arra a poziciora, amit at szeretnék alakitani pozicioregiszterré.

2:7 ee[B] 100% cwT100

el [enyomasara megjelenik egy ment, ahol kivalaszthatom a PR[] pontot.

Motion Modify 1/1

1P[]

Ha a PR][] —t valasztjuk, megjelenik a beviteli rész, és alul egy ujabb meniisor.
2:7 er{NEE 1oo% cwrioo 2:3 PR{R(EMI] 1o0% cwTioo

123 ; =

DIRECT INDIRECT [CHOICE] POSITION

Alapértelmezetten a DIRECT az aktiv, ami egy szamérték bevitelét varja. Az
INDIRECT egy regiszter értéket var, a CHOICE visszavisz a P[] és a PR][] kozotti valtas-

hoz.
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Ha még nem 1étezd pozicidregiszter szamot adunk meg, a szam piros hattérrel jelenik
meg.

2:7 pPrif) 100% cwT100

I
A ikonnal ekkor billentylizetrdl, koordinatdk megadasaval felvehetd az 0j pozi-

cidregiszter.
PR[3] UE:F UI:F CONF:NDB 000
o
Y oARAAAA_AAd mm P AAKKAA_KEK deg
Z AhkhAN hhK mm R ANkAAk _Akk  ds

1: R[l:counter]=R[l:counter]+l
rH 13N 100% CNTLO00

3: R[8]=R[7]+Constant
d

Megfogasi helyzet programozasa Tool_Offset segitségével
Altalaban a munkadarab megfogasa, vagy elengedése el6tt (kb. 50 mm-el) célszerti egy

pontot felvenni a célpozici6 f6lott, ahonnan a megfogo lassan tudja megkdzeliteni a célt. Ezt a
kovetkezOképpen a legegyszeriibb:
Allitsunk be egy pozicidregisztert Z=-50 értékre (a példaban PR[3])!

PR[3] UF:F UTI:F CONF:NDB 000
AR o v 0.000 deg
¥ 0.000 mm P 0.000 deg
4 -50.000 mm R 0.000 GEi
PR[ 1: =R

PR[ 2: 1=R

EAEHr gds felect MR
Vigyiik a robotot 6vatosan fogasba, jegyeztessiik meg ezt a pontot!
3:L @PR[2] 100mm/sec FINE
Masoljuk be ezt a sort még egyszer az eredeti f61¢! rjuk at a paramétereit gyorsabb moz-

gasra, tovabba egészitsiik ki a Tool Offset, PR[3] lehetdséggel!

2:L @PR[2] 1000mm/sec FINE
Tool_Offset,PR[3:Fogis felett]

Z. = -50 csak akkor mukodik helyesen, ha az aktiv koordinata-rendszertinkben +Z lefelé
mutat (TOOL rendszer). (Ha WORLD rendszert hasznalunk, a +Z felfelé mutat, ezért itt

+50-et kell programoznunk.)
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Egyszerii robotparancsok
Cimkeutasitas (LBL][i])
LBL]i], ahol i sorszam, P1.: LBL[1], (i értéke 1-t6] 32766-ig terjedhet).

A programban egy hely megjelolésére szolgal, ahova majd lehet ugrani.

Instruction 1/3

1 Registers

21/0

3 IF/SELECT
4 WAIT

5 JMP/LBL

6 CALL JMP statement 1/1
7 Miscellaneous 1IMP LBL[ ]
STESMN ~ & -rext page-- > el >1: tLiEE sorszam bevitele (pl.. 4) >

ENTER] ,
- Eredmény: 1: LBL[4]

Ugras cimkeutasitasra (programon belul) (JMP LBL[i])
JMP LBL][i], ahol i sorszam, Pl.: JMP LBL[1], (i értéke 1-t61 32766-ig terjedhet).
Utasit, hogy hanyas cimkére ugorjon a program.

Instruction 1/3

1 Registers

21/0
3 IF/SELECT
4 WAIT

6 CALL JMP statement 1/1
7 Miscellaneous 1IMP LBL[ ]
e R > [zratd >5: oup LBL (B sorszam bevitele

(pl. 4)> Eredmény: 5: JMP LBL[4]

A példaban az 6tddik programsorhoz érve a program atugrik az elsd sorra, igy 1étrehozha-

td egy végtelen ciklus.

Programhivasi utasitas (ugras masik programra) (CALL)
A CALL PROGRAMNEY utasitas a vezérlést egy masik, a programnévben megnevezett

program vagy makro els6 sordba adja at. Amikor a meghivott program elér az END utasitas-

hoz, a vezérlés visszakertil a hivo program CALL uténi soréra.
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Instruction 1/3

1 Registers
21/0

3 IF/SELECT
4 WAIT

5 JMP/LBL

6 CALL CALL statement 1/1
E 7 Miscellaneous 1 CALL program
=
[INST ] >

e sl > == , ami utdn megjelenik egy mar létezd program-

PAKOLGAT

PICK
PROBA
lista = mecrstze , amibol tudunk valasztani.

STRINGS
Ha még nem létezik a meghivand6 program, a - ikonnal a szovegbeviteli részhez

jutunk, ahol begépelhetjiik a programnevet. Ne felejtsiik el késébb 1étrehozni a most megadott

nevii programot! Az eredmény pl.: 6 CALL PAKOLGAT

Program vége utasitas ([END])

A program végrehajtasat ez az utasités leéllitja, majd a program az els sorra ugrik. Ha
egy programot egy masik programbol hivunk meg CALL utasitassal, END hatasara a vezér-

1és visszakeriil a masik program CALL utasitasat koveto sorra.

Instruction 1/3

1 Registers
21/0

3 IF/SELECT
4 WAIT

5 JMP/LBL
ca sitement i1
7 Miscellaneous 1 CALL program
]
[INST] > |8 --next page-- > B AZ eredmeny: g- END

Feltételes elagazas ugrassal (IF)

Egy feltételes elagazasi utasitas elagazast hoz létre a program egyik helyérdl a masikra, ha
valamilyen feltétel teljesiil. Osszehasonlitja a regiszterben tarolt értéket egy masik értékkel, és

ha az 6sszehasonlitasi feltétel teljesiil, végrehajtja a feldolgozast, ugrik valahova.

IF (valtozd) (operator) (érték) (  ugrds )

R[] J — > i:/—l\llandé i:JMP LBL[i]
L~ >=

RIil CALL (program)

Pé¢lda: 7: IF R[1] = R|2], JMP LBL[1] vagyis ha az R[1] regiszter érté¢ke egyenld az
R[2] regiszter értékével, az LBL[1] cimkéjii sorra ugrik.
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Az eljaras nem csak regiszterrel, hanem bemenetek és kimenetek értékeivel is miikodik,

bar ott a binaris mivolta okdn kevesebb relacio lehetséges!

IF (variable) (operator) (value) (processing)
DO[ i ] t: L ON EJMP LBL[i]
DI[i] <> __ OFF CALL (program)
RO[T] — DOJ ]
RI[T] — DI[ ]

— RO[ i ]

— RI[i]

Pé¢lda: 11: IF DI[103] = ON, CALL PROGRAM2 vagyis ha az DI[103] bemenet be van
kapcsolva, meghivja a PROGRAM2 nevii programot.

IF utasitasban egyetlen soraban tobb feltétel is megadhato a logikai operatorok AND ¢€s
OR hasznalataval. Tiltva van az AND ¢és OR logikai operatorok egyiittes hasznalata! Legfel-

jebb 5 feltétel adhatd meg egy parancssorban.

1 Registers 1IF ci=e 1R[]
21/0 20F ...<>... 200[ ]
4 WAIT 4IF ...<=... 4RO[ ]
5 JMP/LBL SIF .5 SR ]
6 CALL P 6GO[ ]
éE' 7 Miscellaneous 71IF (...) 7GI[ ]
MENETE: [INST ] > |8 --next page-- > |8 --next page-- > |& --next page-- > 6: IF DI I-] —S o5 o >
IF statement 1/2
20n
3 off IF statement 1/1
sDI[ ] 2 CALL program 1
6 RO[ ] 3 CALL program()
7RI ] 4 AND
6: IF DI[103I =00 Goe > ENTER > |8 --next page-- >5: IF DI[103]=- - > [s0r >

Software keyboard X

Current String:

[proGRAM:]
]

[ E|E

B EENE
S =]
_me | >6: IF DI[103]=H,CALL PROGRAM2

IF_THEN / ELSE / ENDIF utasitascsoport

Az IF_THEN utasitast az ELSE ¢és az ENDIF utasitassal harmasaval hasznaljuk. Ha a
feltétel teljesiil, az IF_ THEN utasitas alatti sorok végrehajtasra keriilnek az ENDIF-ig, gy
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hogy az ELSE utasitas alatti sorok nem keriilnek végrehajtasra. Ellenkezd esetben, vagyis ha

a feltétel nem teljesiil, az ELSE ¢s az ENDIF kozotti sorok keriilnek végrehajtasra.
Példa: Ha az IF_THEN utasitas feltétele a 3. sorban teljesiil (DI[1]=0ON), a 4. és 5. sor

végrehajtasra keriil. Az ELSE sornal a végrehajtas az ENDIF sorra ugrik, a 7. €s 8. sor nem

keriil végrehajtasra.

Ha az IF_THEN utasitas feltétele a 3. sorban nem teljesiil (DI[1]={0IH), a végrehajtas az

ELSE sorra ugrik,a 4. és 5. sor nem kertiil végrehajtasra. Ezt kdvetden az ELSE utasitasok

alatti sorok végrehajtasra kertilnek.

: L P[1] 100mm/sec FINE : L P[1] 100mm/sec FINE
: L P[2] 100mm/sec FINE : L P[2] 100mm/sec FINE
: IF (DI[1]=ON) THEN IF (DI[1]=ON) THEN
: L P[3] 100mm/sec CNT100 : L P[3] 100mm/sec CNT100
: L P[4] 100mm/sec CNT100 : L P[4] 100mm/sec CNT100
ELSE :| ELSE
7: L P[5] 100mm/sec CNT100 : L P[5] 100mm/sec CNT100
8: L P[6] 100mm/sec CNT100 : L P[6] 100mm/sec CNT100
ENDIF ENDIF
10: L P[7] 100mm/sec FINE : L P[7] 100mm/sec FINE
11: L P[8] 100mm/sec FINE : L P[8] 100mm/sec FINE
A 4
IF statement 2/2 Mixed Logic 1/4
1 Registers 1IF (...) THEN
21/0 2 ELSE 201 ]
4 WATT 4 SELECT R[ ]=... 4R[]
5 JMP/LBL 5 <select> =... 5F[]
6 CALL 6 <select>ELSE 6 On
g 7 Miscellaneous 7 Off
MENETE: [INST] > |8 --next page-- > |8 --next page-- > |8 --next page-- > 6: IF (DI [-] ) THEN >

6: IF (pr[103]] 1) THEN >> 6:

1(
2pI[ ]
3po[ ]
4R[]
SF[1]

7 off

8 --next page--

m

ILL.: S

=2
n

T1

> 6:

Instruction 1/3

1 Registers
21/0

3 IF/SELECT
4 WAIT

B
IF (DI[103]]] THEN >>

1 DIV

2 MOD

4 <>

5<

6 <=

Tl

8 --next page--

IF (DI[103]=N) THEN

2 BSE
3 ENDIF

IF statement 2/2

LTF (...) THEN

4 SELECT R[ ]=...

5 JMP/LBL

5 <select>

6 CALL

6 <select>ELSE

7 Miscellaneous

8 --next page--

8 --next page--

5z

IF statement 2/2

1TF (...) THEN

2 ELSE
3 ENDIF
4 SELECT R[ J=...

5 <select> =...

6 <select>ELSE

8 --next page--

ELSE VAGY ENDIF
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Varakozas utasitas (WAIT)

A varakozasi utasitas arra szolgal, hogy leallitsa a program végrehajtasat egy meghataro-

zott ideig, vagy amig egy feltétel, feltételcsoport nem teljestil.

Idovel megadott varakozas
Altalaban a munkadarabok elengedése vagy megfogasa utan hasznaljuk, hogy biztosan a

taroloba essen a munkadarab, mieldtt a robotkar elindul visszafelé, illetve biztos legyen a

’
megfogas.
Instruction 1/3 Wait statements 1/1
1 Registers 1 WAIT ... (sec)
21/0 2 WAIT ...=...
3 IF/SELECT 3 WAIT ...<>...
5 JMP/LBL 5 WAIT ...<=...
6 CALL 6 WAIT ...>...
= 7 Miscellaneous 7 WAIT ...>=...
=]
SUSIBI ~ | & --next page-- > |8 WAIT (...) > 6: WAIT (sec) >

6: wart 0.2f] (sec) (¢rték megadasa tizedespont hasznalataval) > >

5: WAIT .20 (sec)

Feltételes varakozas
Példaul akkor hasznaljuk, ha a tarolobdl kifogy a munkadarab, a robotkar leall, feltoltjiik a

tarolot, de addig varakozik a robot, amig a Start nyomogombot le nem nyomjuk.

Instruction 1/3 Wait statements 1/1 Wait statements 1/3

1 Registers 1R[]
21/0 2D0[ ]
5 JMP/LBL SRI[ ]
6 CALL 6 GO[ ]
e 7 Miscellaneous 7 WAIT ...>=... 7GI[ ]
[INST ] > |8 --next page-- > |8 WAIT (...) > |8 --next page-- > 6: WAIT DI [-] e >

6: WAIT DI[106]] 1=... >>>6: WAIT DI[106]=(N

Az On+ felfuto ¢élre ad thjelet, az Off- lefutd élre ad tiijelet!

Feladat: Egy atrakas soran, ha kifogy a tarolobol a munkadarab, a robot alljon le, és csak,
ha 0jbol érzékel munkadarabot a tdroloban, és ha lenyomjuk a Start gombot, kezdjen Gjra
pakolni!

A DI[101] sorszamu kapus optikai érzékeld akkor ad jelet, ha van munkadarab a tarolo-
ban, a start gomb DI[106] sorszamu és NO tipusu, akkor ad jelet, ha lenyomjuk.

Megoldas (mozgasok nélkiil):

waIT DI[101]=Jll 28D o1[104]-000

155
2; LBL[1]
[End]
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Mozgatott teher beallitasa (PAYLOADIi])

Nagyobb terhek mozgatasakor fontos azok tomege, tomegkdzéppontja, inercianyomaté-
kai. Ezeket egy kiilon feliileten, adott sorszam alatt beallithatjuk, majd programbdl hivatkoz-

hatunk r4, pl.:

Instruction 2/3

2 Payload
3 Offset/Frames

4 Multiple control

5 Program control

6 MACRO

E’ 7 FOR/ENDFOR PAYLOAD statement 1/1
=]
SR = [¢ --rext page-- o 1 PAYLOADI...] ~ 4: PpavroaD ] - ENTER > 4: PAYLOADI[7]

Sebesség felulbiralas megvaltoztatasa (OVERRIDE)

+95

100
A |:, gombokkal akarmekkorara allitottuk be a sebesség feliilbiralasat (pl.: ), ha
a programban kiadjuk ezt az utasitast, feliilirja. Ha az elsd sorok valamelyikében kiadjuk a
4: OVERRIDE=25% parancsot, a véletleniil nagy sebességen felejtett robotkart induldskor

lelassitja az adott értékre.

Instruction 1/3 Miscellaneous statements 1/ Miscellaneous statements 1/

21/0 2 UALM[ ] 2 Constant
3 IF/SELECT 3 TIMER[ ] 3 AR[ ]
5 JMP/LBL 5 Remark
6 CALL 6 Message
EE' 7 Parameter name
[INST ] > |8 --next page-- > |8 --next page-- > >

4: OVERRIDE-LIERN - 4: oOverriDE=25f] - V- 4: OVERRIDE=25%

Megjegyzés (REMARK)

A programok jobb megértése végett magyaraz6 sorokat szurhatunk be. A sor elején egy
felkialto jel all, ha be van kapcsolva a ,,Colour” funkcio, a hattérszin sarga. 32 db magyar
¢kezet nélkiili karakter lehet (* @ is lehet).

1 Registers 1RSR[ ]
21/0 2 UALM[ ]
3 IF/SELECT 3 TIMER[ ]
4 WAIT 4 OVERRIDE
6 CALL 6 Message

EE. 7 Miscellaneous 7 Parameter name
[SUSIS ~ | --next page-- > |8 --next page-- > 4: !_ > 4: !Kettes bemenet

Létezik nyelvfiiggd megjegyzés is, de mivel a robot nem tud magyarul, ez egyenértékii a

1 MAX_SPEED

megjegyzéssel .

Felkialto jel helyett -- jel lathato a sor elején 4: -—-Kettes bemenet
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FOR / ENDFOR ciklusparancsok
A FOR / ENDFOR egy olyan utasitaspar, amely megismétli a ciklust a FOR ¢és

ENDFOR utasitdsokon beliil meghatarozott szamban.

FOR (hurokszamlalo) = (kezdeti érték) TO (célérték)
L RI[i] Allandé Allandé
RI[i] R[i]
ARi] AR[i]

Ha TO helyett DOWNTO utasitast hasznalunk, visszafelé szamol. Az allandok értéke
-32767...32766 kozott lehet. A ciklust az ENDFOR zarja, ha kifelejtjiik, hibat jelez a prog-
ram. Maximum 10 db FOR / ENDFOR egymaésba agyazhatd. A kovetkezd példaban a FOR /

ENDFOR koz6tti rész 6tszor végrehajtodik, csak utana Iép a 7. sorra.

FOR R[1]=1 TO 5
: L P[1] 100mm/sec CNT100

: L P[2] 100mm/sec FINE

: L P[3] 100mm/sec CNT100
ENDFOR

: L P[4] 100mm/sec CNT100

— oW NP

[End

A kovetkezd példa egymasba dgyazott ciklusokat mutat. Ugyeljiink, hogy mas legyen a
két ciklusvaltozo (R[1], R[2])!

1 FOR R[1]=1] TO 5 <+
2: L P[1l] 100mm/sec CNT100

3: FOR R[2]=5 DOWNTO 1

4: L P[2] 100mm/sec FINE

5: L P[3] 100mm/sec CNT100

6: ENDFOR <+
7: L P[4] 100mm/sec CNT100

8 ENDFOR 4+
1

[End
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Instruction 2/3

1 Skip

2 Payload
3 Offset/Frames

4 Multiple control

5 Program control

6 MACRO FOR statement 1/1

i=| 7 FOR/ENDFOR 1 FOR
MENETE: [ﬁlq N . |© --next page-—- > 2 ENDFOR >~ 5: FOR R[.]:_ e TO o | >

FOR statement 1/1

iy

1 Constant
2R ]
5: FOR R[B. ]J=-.. TO ... >> FOR R[S]‘—‘. TO ... > 3AR[]

S5: FOR R[8]-[ENEERE 70 ... > 5: FoR R[8]1=0f] TO: - - >>

FOR statement 1/1

= 1TO
5: FOR R[81=0 [ ... >>> FOR R[81-0 70 [ -

FOR statement 1/1

1 Constant

EEE ~ 5: FOR R[8]=0 TO ~5: FOR R[81=0 To 2] - By

EREDMENY: 5: FOR R[8]=0 TO 2
A FOR az RJi] értékét kezdetire allitja, 0 kezdeti érték esetén nulldzza, tehat nem sziiksé-

ges kiilon nullazas sor!
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Makro

A Makré éltalaban egy rovid program, amelyet gyakran ismétlodo funkciok végrehajtasa-
ra haszndlnak, pl.: bizonyos Teach Pendant gombok lenyomasara akkor is végrehajtodik, ha
egyebként a roboton egy mozgasprogram sem fut éppen. A Makroé program barmely masik
robotprogrambol is meghivhato.

Léteznek rendszerszintli Makrok, amik elére meghatarozottak, €s a felhasznal6 nem mo-
dosithatja 6ket. Ezeket "S" betii jelzi a Menu>>Setup>>Macro Gtvonalon elérhet6 Macro
Setting képernyd jobb szélén.

150 db kiilonféle makrot hasznalhatunk, de ebbol vannak rendszerszint(i makrok is.

115/150
Instruction name Program Assign
106 [ 1L == 0]
107 [ 1L == 0]
108 [ 1L g==1T 0]
109 [Send Event ] [SENDEVNT] ——[ 01s
110 [Send Data ] [SENDDATA] ——[ 0]s
111 [Send SysVar ] [SENDSYSV]—[ 0]s
112 [Get Data 1 [GETDATA ]1——I[ 0l1s
113 [Request Menu ] [REQMENU ]——[ 01s
1

114 [ [ 1--I 0]

£ . . m . .
Feladat: Irjunk egy olyan programot, ami —J‘ nyomdgomb egyszeri lenyomasara ki-
nyitja a megfogot, masodszori lenyoméasara becsukja!

Ugyanugy kell a programot megirni, mint barmely mas programot. EJ, majd ,

majd nevezziik el, pl,: Nyit_Zar névre, majd !

ROBOT NYIT_ZAR =l
1/6
BR: 17 (20(7:0n_Open]=Bl) THENW
2: RO[7:0n_Open]
3: ELSE
4: RO[7:0n_Open]=jlil
S: ENDIF
[End]
A program:
1 UTILITIES »| 1 Prog Select
2 TEST CYCLE 2 ZDT Client
3 MANUAL FCTNS 3 General
4 ALARM »| 4 Frames
51/0 >
6 Ref Position
7 FILE »| 7 Port Init
8 Ovrd Select
7 |9 USER 9 User Alarm
Alakitsuk programunkat Makréva! MM [o-next - o {itvonalon a beallitasi

képerny6hoz ,,Macro Setting” jutunk.
Az ,Instruction name” oszlopban adnunk kell nevet a Makroénak, ami nem feltétlentil
kell, hogy ugyanaz legyen, mint az elébb megirt program neve, most legyen: Nyit Zar Mac

Instruction name Program Assign
1 [Nyit_Zar Mac ][ 1==I 0]
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Lépjiink a ,,Program” oszlopba, a ikonnal nyissunk meg egy listat, és valasszuk ki

az elobb megirt programunkat, majd =

NYIT ZAR
BROG2
SZINSZERINT

Az ,,Assign” oszlopban vélasszuk ki a Makré tipusat! Ehhez alljunk az oszlopra, majd

nyomjuk meg a ikont, és valasszunk a listabol!

a

UK[]a
ooL | ghfer

UK [2] ans
- 2

2 UK 1ove ol
35U
UK [4)

4 MF SETUP suHan
5sp J—
&6DI | FOS STATUS

UK [7]

and d

7RI 7] UK 8] UK [5]
and an
sU[7 sup  SUls

a

a

a

HIBIEIE

8 --next page--

A SU jelentése, hogy SHIFT gombot is le kell nyomni, az UK pedig, hogy csak magédban
a valasztott gombot. A sorszam jeldli a gombot a fenti dbra alapjan, ami 1...7 lehet. Egy
gombhoz csak egy makro rendelhetd, ha mar foglalt, a meglévot tegyiik mas sorszamra, vagy

toroljiik, ha mar nem kell.

Instruction name Program Assign
1 [Nyit_Zar Mac ] [NYIT_ZAR]UK[ 1]

Megjegyzés:
e Alapesetben az UK nem vélaszthat6, csak a SU, az UK-hoz meg kell valtoztat-

nunk a ,,Gropm mask” értékét a késobbiekben leirt modon.

bl b
e Az MF tipus beallitasa esetén =420 lenyomasara az 1...10 sorszamu, 2.1 le-
nyomasara 11...20 sorszamt makrok koziil valaszthatunk egy meniibdl, a kiva-

lasztottat kijelolve SHIFT +EXEC lenyomasaval futtathatunk.

Instruction
IlINyit Zar Mac

Press SHIFT-EXEC(F3) to run program
A programok listajaban a Makr6 tipusu programok kiterjesztése MR. A makrok beallita-
sait (Macro Setting) viszont a SYSMACRO.SV tartalmazza.
3 NYIT ZAR MR [ 1

Ebben a beéllitaisban még a DEADMAN nyomoégomb lenyomadsa is sziikséges a miikodte-

téshez. Ha a Makréban nincs mozgas-utasitas, ezt ki is kapcsolhatjuk. Ehhez a &5 lenyoma-

, , . , . DETAIL . . e ’
saval valasszuk ki a Makroé programunkat, majd a - ikonnal menjiink a részletekhez!
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2 8ub t}pe: [Macro ]
3 Comment: [ ]
4 Group mask: | EA AR SAAS

A feliileten az 1 karaktert ki kell cserélni* ka-

rakterre a lenti lehetdségekkel , majd END!

A Roboguid-ban leellendrizhetjiik a helyes miikodést, ha bekapcsoljuk a megosztott panel

TooL
jobb oldalan a robot kimenetek megjelenitését, és a Teach Pendanton nyomogatjuk a —!—J

gombot.

ROBOT NYIT ZAR ] ROBOT 1/0 Robot Out B F

1/6 # SIM STATUS 1/8

IR: 1r (Ro[7:0n Cpen)-fll) THENW RO[ 1] U [ ]

2: Ro[7:0n_open]=jil} RO[ 2] U [ ]

3: ELSE RO[ 3] 7T [ ]

4: RO[7:0n_Open]={lf RO[ 4] U [ ]

S: ENDIF RO[ 5] U [ ]

[End] RO[ €] 70U [ 1

RO[ 7] 7T [On_Open ]

RO[ 8] U [ ]

Makré meghivasa masik programbdl

Instruction 1/3

1 Registers
21/0

3 IF/SELECT
4 WAIT

5 JMP/LBL

6 CALL CALL statement 1/1
7 Miscellaneous 1 CALL program

|
A megfeleld soron allva majd (8 nextpage majd 2 Ene
9

Ha nem egy TP programot akarunk meghivni, hanem egy Makrot, az ikonok koziil azt

kell lenyomnunk , majd a megjelend lenyilo listabdl kitalloznunk, majd
ENTER.

6/17

GETDATA

REQMENU

SENDDATA
SENDEVNT
SENDSYSV

Az eredmény: 6: CALL NYIT ZAR
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Szin szerinti valogatas feladat
Az alabbi abran a robot felszerszamozasa, beallitott pozicioregiszterei, 10-i, lathatoak:

PR[10:Home]

M

v

?0[1041 | DI[104] | DIf1086] s

[
! Programfutas
keszeniel [N —
visszajelzé

A pozicioregisztereket a valos roboton, ha még nincsenek felvéve, vegye fel, a

Roboguide-ban toltse be kiilsé forrasbol!
A felhasznaloi kereteket, ha még nincsenek felvéve, vegye fel, a Roboguide-ban toltse

be kiils6 forrasbol!
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Készitse el az alabbi mozgas programjat!

Kezdeti bedllitasok:
e A szerszamkeretet allitsuk be az 1. sz. szerszamra (Z=115)!
A koordinata-rendszert allitsuk be World tipusra!
A sebesség feliilirast allitsuk be 30%-ra!
A robot nyissa ki a megfogot!
A piros visszajelz6 lampa vilagitson, a zold nem!
A robot vegye fel a HOME poziciot (J, CNT100)!
Mozgas:
e A robot varakozzon addig, amig teszilink a tdrozoba munkadarabot, és amig lenyomjuk
a start gombot!
Ha elindul a robot, a piros lampa kialszik, a z61d 1ampa bekapcsol!
Menjen a robot a tarol6 f61¢ 60 mm-el (J, CNT100)
Lassan kozelitsen a tarolora (L, FINE)
Fogja meg a munkadarabot!
Emelje ki a munkadarabot a tarolé f6lé 60 mm-el (J, CNT100)
Menjen a robot az 1. atrako f61¢ 60 mm-el (J, CNT100)
Lassan kozelitsen az 1. atrakora (L, FINE)
Engedje le a munkadarabot!
Menjen a robot az 1. atrako f6l€¢ 60 mm-el (J, CNT100)
Forduljon méasik fogéasra a robot az 1. atraké f6l6tt 60 mm-el (J, CNT100)
Lassan kozelitsen az 1. atrakora (L, FINE)
Fogja meg a munkadarabot!
Emelje ki a munkadarabot z 1. atraké folé 60 mm-el (J, CNT100)
Menjen a robot a 2. atraké fo6lé 60 mm-el (J, CNT100)
Lassan kozelitsen a 2. atrakora (L, FINE)
Engedje le a munkadarabot!
Menjen a robot a 2. atraké fo6lé 60 mm-el (J, CNT100)
Forduljon masik fogésra a robot a 2. atrako folott 60 mm-el (J, CNT100)
Lassan kozelitsen a 2. atrakora (L, FINE)
Fogja meg a munkadarabot!
Emelje ki a munkadarabot a 2. atraké f61¢ 60 mm-el (J, CNT100)
Vigye el a robot a munkadarabot a szinvizsgalati ponthoz!
Ha fehér szinii, az alaphelyzeten keresztiil vigye a fehér tarolo folé, ott engedje el,
majd ismét menjen az alaphelyzetbe!
e Ha fekete szinii, az alaphelyzeten keresztiil vigye a fekete tarolo f6lé, ott engedje el,
majd ismét menjen az alaphelyzetbe!
e Ha még van munkadarab a taroldban, vegye ki a kdvetkezdt, ha nincs, kapcsolja ki a
z61d lampét, kapcsolja be a piros lampat, €s ugorjon a program elejére!
Tesztelje, finomitsa a programjat!
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A hasznalt pozicioregiszterek beallitasai (a valosagos roboton felvéve):

[1,10] = 'MaczikHOME'

Group: 1 Config: NUT, 0,0, 0

X: 360816 Y: 782 Z: -69.480
W: -179.014 P: 2.898 R: 1.185
[1,11]= '"MacTarolo'

Group: 1 Config: NUT,0,0,0

X: 452315 Y: 153952 Z: -275.832
W: -179.522 P: 2296 R: 6.166
[1,12] = 'MacAtrakol’

Group: 1 Config: NUT, 0,0, 0

X: 507.274 Y: -35.284 Z: -262.284
W: 177.517 P: 254 R: -89.288
[1,13] = 'MacAtrakoFord'

Group: 1 Config: NUT, 0,0, 0

X: 506471 Y: -35.237 Z: -280.519
W: -179.781 P: 2490 R: -.060
[1,14] = 'Atrko2'

Group: 1 Config: FUT,0,0,0

X: 359.296 Y: -42.605 Z: -257.014
W: -167.058 P: -73.170 R: 18.855
[1,15] = 'Atrako2Ford'

Group: 1 Config:NUT,0,0,0

X: 370.840 Y: -38.337 Z: -244.265
W: 175.863 P: 16.219 R: -21.480
[1,16] = 'Szinvizsgal'

Group: 1 Config:NUT,0,0,0

X: 446.822 Y: -142.687 Z: -263.314
W: -179.216 P: 3.593 R: -20.632
[1,17] = 'Feher'

Group: 1 Config:NUT,0,0,0

X: 219.212 Y: 87.965 Z: -185.883
W: -179.014 P: 2.899 R: 1.186
[1,18] = 'Fekete'

Group: 1 Config:NUT,0,0,0

X: 219.211 Y: 205303 Z: -185.891
W: -179.020 P: 2.898 R: 1.196
[1,19] = 'Fem'

Group: 1 Config:NUT,0,0,0

X: 219.171 Y: -20.205 Z: -185.913
W: -179.016 P: 2907 R: 1.187
[1,20] = 'Folotte'

Group: 1 Config: ND B, 0,0, 0

X: 0.000 Y: 0.000 Z: 60.000
W: 0.000 P: 0.000 R: 0.000
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Egy lehetséges megoldas TP programja:

1: UTOOL NUM=I ;
UFRAME NUM= O
OVERRIDE=30% ;
RO[7:ON :Megfog6 On Open]=ON ;
DO[104:ON :Piros lampa]=ON ;
6: DO[103:0OFF:Zold lampa]= OFF
7:J PR[10:MaczikHOME] 100% CNT100 ;
8: WAIT DI[101:OFF:Mdb.érzékel6]=ON AND DI[106:OFF:Start gomb]=ON ;
9: LBL[1];
10: DO[104:ON :Piros lampa]=OFF ;
11: DO[103:0FF:Z6ld lampa]=ON ;
12:J PR[11:MacTarolo] 100% CNT100 Offset,PR[20:Folotte] ;
13:L PR[11:MacTarolo] 800mm/sec FINE ;
14: RO[7:ON :Megfogd On Open]=OFF ;
15:J PR[11:MacTarolo] 100% CNT100 Offset,PR[20:Folotte] ;
16:J PR[12:MacAtrako1] 100% CNT100 Offset,PR[20:Folotte] ;
17:J PR[12:MacAtrako1] 20% FINE ;
18: RO[7:ON :Megfogd On Open]=ON ;
19:J PR[12:MacAtrako1] 100% CNT100 Offset,PR[20:Folotte] ;
20:J PR[13:MacAtrakoFord] 100% CNT100 Offset,PR[20:Folotte] ;
21:L PR[13:MacAtrakoFord] 800mm/sec FINE ;
22: RO[7:ON :Megfogd On Open]=OFF ;
23:J PR[13:MacAtrakoFord] 100% CNT100 Offset,PR[20:Folotte] ;
24:J PR[14:Atrko2] 100% CNT100 Offset,PR[20:Folotte] ;
25:J PR[14:Atrko2] 20% FINE ;
26: RO[7:ON :Megfog6 On Open]=ON ;
27:J PR[14:Atrko2] 100% FINE Offset,PR[20:Folotte] ;
28:J PR[15:Atrako2Ford] 100% CNT100 Offset,PR[20:Folotte] ;
29:L PR[15:Atrako2Ford] 800mm/sec FINE ;
30: RO[7:ON :Megfogd On Open]=OFF ;
31: WAIT .50(sec) ;
32:J PR[15:Atrako2Ford] 100% FINE Offset,PR[20:Folotte] ;
33:J PR[16:Szinvizsgal] 100% FINE ;
34: IF (DI[103:OFF:Fehér érzékeld]) THEN ;
35:J PR[10:MaczikHOME] 100% CNT100 ;
36:J PR[17:Feher] 100% FINE ;
37: RO[7:ON :Megfogd On Open]=ON ;
38:J PR[10:MaczikHOME] 100% CNT100 ;
39: ELSE ;
40:J PR[10:MaczikHOME] 100% CNT100 ;
41:] PR[18:Fekete] 100% FINE ;
42: RO[7:ON :Megfog6 On Open]=ON ;
43: ENDIF ;
44:J PR[10:MaczikHOME] 100% CNT100 ;
45: IF DI[101:0FF:Mdb.érzé¢kel6]=ON,JMP LBLJ[1] ;
46: DOJ[103:0FF:Zold lampa]=OFF ;
47: DO[104:ON :Piros lampa]=ON ;
/END
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Fém-nem fém szerinti valogatas feladat
Készitse el az alabbi mozgas programjat!

Kezdeti beallitasok:

A szerszamkeretet allitsuk be az 1. sz. szerszamra (Z=115)!
A koordinata-rendszert allitsuk be World tipusra!

A sebesség feliilirast allitsuk be 30%-ra!

A robot nyissa ki a megfogot!

A piros visszajelz6 lampa vilagitson, a zold nem!

A robot vegye fel a HOME poziciot (J, CNT100)!

Mozgas:

A robot varakozzon addig, amig tesziink a tarozoba munkadarabot, €¢s amig lenyomjuk
a start gombot!

Ha elindul a robot, a piros lampa kialszik, a z6ld lampa bekapcsol!

Menjen a robot a tarolo f6l¢ 60 mm-el (J, CNT100)

Lassan kozelitsen a tarolora (L, FINE)

Fogja meg a munkadarabot!

Erzékeld segitségével dontse el a robot, hogy fém, vagy nem fém alkatrész van a taro-
l6ban!

Emelje ki a munkadarabot a tarol6 fo6l¢ 60 mm-el (J, CNT100)

Ha fém, az alaphelyzeten keresztiil vigye a fém tarolo folé, ott engedje el, majd ismét
menjen az alaphelyzetbe!

Ha nem fém, az alaphelyzeten keresztiil vigye a nemfém tarold folé, ott engedje el,
majd ismét menjen az alaphelyzetbe!

Ha még van munkadarab a taroloban, vegye ki a kdvetkezdt, ha nincs, kapcsolja ki a
z61d lampét, kapcsolja be a piros lampat, €s ugorjon a program elejére!

Tesztelje, finomitsa a programjat!
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Egy lehetséges megoldas TP programja:

UTOOL NUM=1 ;
UFRAME NUM=0 ;
OVERRIDE=30% ;
RO[7:ON :Megfog6 On Open]=ON ;
DO[104:ON :Piros lampa]=ON ;
6: DO[103:0FF:Zold lampa]= OFF
7:J PR[10:MaczikHOME] 100% CNT100 ;
8: WAIT DI[101:OFF:Mdb.érzékel6]=ON AND DI[106:OFF:Start gomb]=ON ;
9: LBL[1];
10: DO[104:ON :Piros lampa]=OFF ;
11: DO[103:0FF:Z6ld lampa]=ON ;
12:J PR[11:MacTarolo] 100% CNT100 Offset,PR[20:Folotte] ;
13:L PR[11:MacTarolo] 800mm/sec FINE ;
14: RO[7:ON :Megfogd On Open]=OFF ;
15: IF (DI[102:OFF:Fém érzékelé]) THEN ;
16:J PR[11:MacTarolo] 100% CNT100 Offset,PR[20:Folotte] ;
17:J PR[10:MaczikHOME] 100% CNT100 ;
18:J PR[19:Fem] 100% FINE ;
19: RO[7:ON :Megfogd On Open]=ON ;
20:J PR[10:MaczikHOME] 100% CNT100 ;
21: ELSE;
22:J PR[11:MacTarolo] 100% CNT100 Offset,PR[20:Folotte] ;
23:J PR[10:MaczikHOME] 100% CNT100 ;
24:J PR[17:Feher] 100% FINE ;
25: RO[7:ON :Megfog6 On Open]=ON ;
26: ENDIF ;
27:J PR[10:MaczikHOME] 100% CNT100 ;
28: IF DI[101:0FF:Mdb.érzékel6]=ON, JMP LBL[1] ;
29: DO[103:0FF:Zold lampa]=OFF ;
30: DO[104:ON :Piros lampa]=ON ;
/END

DN B W ==
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Palettazasi feladat FOR / ENDFOR segitségével

Feladat: A 3x3-as tarolobol egyenként szedje ki a robot a munkadarabokat, tegye bele
egy jelképes tokmanyba, varakozzon 3 masodpercet (jelképes megmunkalasi 1d6), majd vegye
ki a tokménybdl és tegye vissza a taroloba ugyanoda, ahonnan kivette!

A hasznalt regiszterek elnevezése, ellendrzése

Lépjiink be a regiszterek koz¢ a (AT gombbal, ha kell, a gombbal valtsunk a re-
giszterek oldalara, és a késdbbi konnyebb érthetéség kedvéért nevezziik el R[21] és R[22]

[ 21:X valtozo 1=0
regisztereket, tovabba ellendrizziik, hogy 0 az értékiik! R[ 22:Y valtgzo 1=0
Uj pozicioregiszterek felvétele

TYPE 1

Ezt kdvetden szintén a gombbal valtsunk a pozicioregiszterekhez! EEESERERNN,
majd vegyiik fel a még eddig fel nem vett hianyz6 pozicioregisztereket!

A FR[10:MaczikHOME] &g g PR[20:Folotte]l mjr az el6z6 programjainkbdl meglévdek, marad-
janak!

Az tjonnan felveend§ poziciéregiszterek: ER[21:Talcasltolas] PR[22:Talca]
PR[23:Tokmany]

A PR|21] Talcaeltolas minden értékét kézi beirassal nullara allitjuk.

PR[6] UF:F UT:F CONF:NUT 00-1
X 0.000 mm W 0.000 deg
Y 0.000 mm P 0.000 deg
Z 0.000 mm R 0.000 deg

A PR|22] Talca a 3x3 tarolo robothoz legkdzelebb esd csticsanal, behelyezett munkada-
rab helyzetében legyen! Erintéfogassal vegyiik fel!

A PR|23] Tokmany a jelképes tokmanyba behelyezett munkadarab helyzetében legyen!
Erint6fogassal vegyiik fel!

UFRAME 4 létrehozasa

A robotot allitsuk WORLD koordinata-rendszerbe! Mivel a tarolo ferde, ezért a harom-
pontos modszerrel hozzunk 1étre egy UFRAME 4-et, olyan mdédon, hogy az origd a tarold
fels6 csticsa legyen, a robottdl nézve balra lefelé legyen az Y tengely, ra merélegesen jobbra
lefelé nézve legyen az X tengely (jobb kéz rendszer)!

Bedllitas utan valtsunk Uframe 4 koordinata-rendszerre, és ellendrizziik is le, hogy a ro-
bot a most Iétrehozott koordinatarendszer szerint mozog-e!

Ha X-et és Y-t véletleniil felcseréljiik, a PR[20] értékénél a Z=-60, vagyis eldjelet kell
valtanunk!
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TALCATOTOKMANY
Hozzuk létre a TALCATOTOKMANY nevii programot, amiben a robot felszedi a mun-

kadarabokat a palettardl és behelyezi a tokmanybal!

BR: 'rFelszedés a Talcarl
2: UFRRME NUM=4
3:Jd PR[22:Talca] 100% CNT100 Tool Offset, PR[20:Folotte]
: Offset,PR[21l:Talcaeltolas]
4:1. PR[22:Talca] l00mm/sec FINE Offset,PR[21l:Talcaeltolas]
i RC-['T:-:Hngcgé on -G-pen]=-
6: WAIT .20 [sec)
T:J PR[22:Talca] 100% CNT100 Tool Offset,PR[20:Folotte]
: Offset,PR[2]1:Talcaeltolas]
8: UFRAME NUM=0
9:J @PR[10:MaczikHOME] 100% CNT100
10: !Berakas a tolkmanyba
11:d PR[23:Tolmany] 100% CHNT100 Tool Offset, PR[20:Folotte]
12:L PR[23:Tokmany] 100mm/sec FIHNE
13: RO[7:[ifll:¥=gf0g0 On Open]=fill

14: WAIT .20 (sec)
15:J PR[23:Tokmany] 100% CNT100 Tool Offset,PR[20:Folotte]
[End)]

A felkialto jellel kezd6do, sarga hatterti sorok csak megjegyzések, segitik a megértést, el
is hagyhatoak.

A masodik sorban mivel a talca a ferde sikon van, UFRAME_NUM=4 beallitasa sziiksé-
ges!

A harmadik sorban a PR[22] talca poziciot kozelitem meg. A Tool Offset kiegészités ar-
ra vald, hogy a felszedési pozicio f6l6tt 60 mm-ig gyorsjarattal, CNT-vel menjen a robot. Az
Offset arra valo, hogy a robot maga szdmolja a ciklusok alapjan a helyzeteket.

A negyedik sor majdnem ugyanaz, mint a harmadik, de lassabb a mozgéas, FINE tipusu, és
nincs Tool Offset kiegészités, amitdl a robot lassan rakozelit a fogasra. Célszerti a harmadik
sort masolni, majd 4talakitani.

Az 6todik sorban a megfogd megfogja a munkadarabot, a hatodik sorban var 0,2s-ot a biz-
tos fogéas miatt.

A hetedik sor teljesen megegyezik a harmadik sorral, masoljuk! Hatasara Gjra a tarolo folé
60 mm-el keriil a robot, de mér fogja a munkadarabot.

A nyolcadik sorban alljunk vissza WORLD koordinata rendszerre, majd a kilencedik sor-
ban a biztonsag kedvéért kiildjiik a robotot a HOME pozicioba!

A program masodik felét célszerli szintén masolassal 1étrehozni, majd amit kell, kicserél-
ni: a megjegyzés szovegét, A PR[22]-t mindenhol PR[23]-ra, az RO[7]-et ON-ra. Mivel a

tokmany mindig ugyanott van, az Offset-re nincs sziikség, toroljik!
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TOKMANYTOTALCA
Hozzuk lIétre a TOKMANYTOTALCA nevii programot, amiben a robot felszedi a mun-

kadarabokat a tokmanybdl és behelyezi a paletta megfeleld részébe!

=

as a8 as

[
DLDEEI-—JL‘A’\M»I‘-‘-MM!
L= =]

TL=af
12:L
13=
14:
15240

[Endi

'Kiszedés tokmanybol
UFRLME NUM=0
WAIT 3.00({sec)

PE[23:Tokmany] 100mm/sec FINE
Eo[7:fll:¥=gfogd on Cpen] -l
WAIT .20 {3ec)

PR[23:Tokmany] 100% CNT100 Tool Offset, PR[20:Folotte]
@PR[10:MaczikHOME] 100% CNTl00

'Lerakéas talcara
UFRLME NUM=4

PR[22:Talca] 100% CNT100 Tool Offset,PR[20:Folotte]
Offset, PR[21:Talcarltolas]

PR[22:Talca] 1l00mm/sec FINE Offset,PR[21:Talcasltolas]
EO[7:ll: ¥=gfogd on Open]-ll
WAIT .20 (sec)

PR[22:Talca] 100% CNI100 Tool Offset,PR[20:Folotte]
Offset,PR[21:Talcaeltolas]

Mivel a mozgas az el6z0 tiikorképe, a legegyszeriibben akkor jarunk el, ha a

TALCATOTOKMANY programot két részletben atmasoljuk, elejére a masodik részét, vé-

gére az elsé részEét, majd atirjuk a megjegyzéseket, kicseréljiik RO|[7] értékeit.

PALETTAZ

Hozzunk létre egy foprogramot, a neve legyen ,,PALETTAZ”! SELECT > CREATE >
PALETTAZ az alabbi médon!

BR: vroon moe-1

2: OVERRIDE=30%

3: UFREME NUM=0

4:J RPR[10:MaczikHOME] 100% CNT100
5: RO[7:fll:M=0fogd On COpen]-HH
6: PFR[2]1,1:Talcaeltolas]=(0)

7: PR[2]1,2:Talcaeltolas]={0}

8: lO0szlopciklus

9: FOR R[22:¥ waltozo]=1 TO 3
10: !Sorciklus

11: FOR E[21:X waltozo]l=1 TO 3
12: 'Megfogasck meghivasa
13: CALL TALCATOTOEMANY
14: CALL TOEMRNYTOTRLCR
15: !X eltolas
16: PRE[21,1:Talcaeltolas]=PR[2]1,1:Talcaeltolas]+51l
17: ENDFOR
18: !Reset x eltolas
18: PR[21,1:Talcaeltolas]=(0)
20: 'Y eltolas
2l: PR[2]1,2:Talcaeltolas]=PR[2]1,2:Talcaeltolas]+51
22: ENDFOR
23: TUFEAME NUM=0
24:J QRPR[10:MaczikHOME] 100% CNTI100
[End]
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A talcaeltolas alaphelyzetbe hozasanak modja:

Instruction 1/3 REGISTER statement 1/1 Mixed Logic 1/2 Mixed Logic 2/2
1 PRIij]

1 Registers ¥ oome 1D0[ 1
21/0 2 = 2R[] 2u0[ ]
3 IF/SELECT 3z 3FL] 3ROl ]
4 WAIT . SR, 4GOo[ 1 4 TIMER[ ]
5 JMP/LBL e 5s50[ ]
6 CALL 6 ...=...DIV... 6 A0[ ]
g 7 Miscellaneous 7 ...=...MOD... 7 Parameter name

€: PR[21,1l:Talcaeltolas]=(0)
Eredmények: 7: PR[2]1,2:Talcaeltolas]=(0)

Az els6 szam a pozicioregiszter szama, a masodik szam szabadsagfokot jeldli.
Szam Jelentés

1 X

2 Y

3 V4

4 x(W)
5 y(p)
6 7(1)

A feladatban a PR[21] pozicidregiszter X és Y értékét nullazzuk, hozzuk alaphelyzetbe.
Ezutan létrehozzuk az Y iranyt oszlopciklust egytél haromig, azon beliil egy X iranya
sorciklust szintén egyt6l haromig, hiszen 3x3-as tarolonk van.
8: !'Oszlopciklus
9: FOR R[22:Y waltozo]=l1 TO 3
10: !Sorciklus
11: FOR R[zl::x_valto'_‘:o]_zl I0 3
Hozzunk létre két programhivast, az elsd talcardl a tokmanyba pakolast, mig a mésodik a
tokmanybdl a talcara pakolast fogja leirni. Ahhoz, hogy ezeket a programokat be tudjam hiv-

ni, elézdleg létre kellett hoznom!

12: !'Megfogasok meghivasa
13: CALL TALCATOTOEKMANY
14: CALL TOKMANYTOTALCA

Az X iranyu eltolast a tarolonak megfelelé 51mm-re allitom, majd ENDFOR utasitassal
zarom a bels6 ciklust.
Ezt kdvetden nullazni kell a belso eltolast, kiilonben a masodik sor nem az elsd poziciobol
indulna.
Az Y iranyu eltoldst a tarolonak megfelelden szintén 51mm-re allitom, majd ENDFOR
utasitassal zarom a kiilsé ciklust.
A végén WORLD koordinata-rendszerre allok, €s HOME helyzetbe kiildom a robotot!
Megjegyzések
e Ha az oszlopokat és sorokat fel akarjuk cserélni, akkor a foprogramban kell a belsé
¢s a kiilso ciklus valtozoit (PR[21,1] és PR|[21,2]) felcserélni, €s természetesen
PR|21,2] kell nullazni.
e Ha a paletta osztdsai kiillonbozdek, a programban a névekményeken kell valtoztat-

ni X vagy Y iranyban, vagy mindkét iranyban.
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Az egész programban csak 5 db pozicidregiszter van, ha a programot attessziik a
robotra, csak ezeket, tovabba az UFRAME koordinatarendszert kell beallitani, és
mar futhat is a program.

Ha t6bb tarold rekesz van a palettan, a ciklusok TO értékét kell megvaltoztatni X

vagy Y iranyban, vagy mindkét iranyban.

Yy [
PR[21.2]\
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Felhasznalt irodalom
e FANUC Robot series R-30+B/R-30+B Mate/R-30+B Plus/R-30+B Mate Plus/ R-

30+B Compact Plus/R-30+B Mini Plus CONTROLLER OPERATOR’S MANUAL

(Basic Function)
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