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Copyright © 2017-2018 OnRobot A/S. Minden jog fenntartva. A kiadvany egyetlen része sem
reprodukalhaté semmilyen formaban vagy médon az OnRobot A/S el6zetes irasbeli engedélye
nélkil.

A jelen dokumentumban megadott informaciok a kozzététel id6pontjdban meglévé legjobb
tuddsunknak megfelel6en pontosak. E dokumentum és a termék kozott eltérések lehetnek,
ha a terméket mddositottak a kiadas datumat kdvetben.

Az OnRobot A/S nem véllal semmilyen felelésséget a jelen dokumentumban el6forduld
barmilyen hibaért vagy hianyossagért. Az OnRobot A/S semmilyen esetben nem tehetd felelGssé
a dokumentum hasznalatabdl eredd, személyeknek okozott vagy tulajdonban bekoévetkezett
veszteségekért, sériilésekért vagy karokért.

A jelen dokumentumban szerepl6 informdcidk kulon értesités nélkiil megvaltoztathatok. A
legujabb verzié megtalalhaté weboldalunkon: https://onrobot.com/.

A kiadvany eredeti nyelve angol. Minden mas elérhet6 nyelvi verzié az angol szoveg alapjan
készilt.

Minden védjegy a megfelelS tulajdonosok tulajdonat képezi. Az (R) és a TM jelzéseket nem
alkalmaztuk.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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1 Eldszo

1.1 Célkozonség

Ez a dokumentum azon integratorok szamadra készilt, akik komplett robotalkalmazasokat
terveznek és telepitenek. Az érzékel6vel dolgozd személyeknek a kdvetkez6 elvart
szakértelemmel kell rendelkezniiik:

1. A mechanikai rendszerek alapveté ismerete

2. Azelektronikus és elektromos rendszerek alapveté ismerete

3. Avrobotrendszerek alapvetd ismerete
1.2 Rendeltetésszeril hasznalat

A robotok végeffektorara felszerelhet6 érzékel6 erSk és nyomatékok mérésére lett
kifejlesztve. Az érzékel6 a megadott mérési tartomanyon beliil haszndlhatd. Az érzékel6
tartomanyon kivili hasznalata helytelen haszndlatnak mingsiil. Az OnRobot nem vdllal
felelGsséget a helytelen haszndlatbdl eredé semmilyen karért vagy sérilésért.

1.3 Fontos biztonsagi figyelmeztetés

Az érzékel6 egy részben kész berendezés, és kockazatértékelésre van szilkség minden olyan
alkalmazasnal, amelynél az érzékeld felhasznalasra keriil. Fontos, hogy a kezelGszemélyzet az
Osszes itt leirt biztonsagi el6irdst betartsa. A biztonsagi utasitdsok csak az érzékelGre
korlatozédnak, és nem terjednek ki a teljes alkalmazas biztonsagi dvintézkedéseire.

A teljes alkalmazast ugy kell megtervezni és telepiteni, hogy megfeleljen azon orszag
szabvanyainak és elGirasainak, ahol az alkalmazast telepitik.

1.4 Figyelmeztet6 szimbolumok

VESZELY:

Ez egy nagyon veszélyes helyzetet jelez, amely - ha bekdvetkezik - sériiléshez
vagy haldlhoz vezethet.

FIGYELMEZTETES:

Ez elektromos veszélyhelyzet lehetséges el6forduldsat jelzi, amely - ha
bekovetkezik - sériilést vagy a berendezés kdrosodasat okozhatja.

FIGYELMEZTETES:

Ez egy potencidlisan veszélyes helyzetet jelez, amely - ha bekovetkezik -
sérilést vagy a berendezés komoly karosoddasat okozhatja.

VIGYAZAT:

> P PP

Ez egy olyan helyzetet jelez, amely - ha bekovetkezik - a berendezés
karosoddsahoz vezethet.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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MEGJEGYZES:

Ez tovabbi informdcidkat, példaul tippeket vagy ajdnlasokat tartalmaz.

1.5 Tipografiai konvenciok
Ebben a dokumentumban a kdvetkezé tipografiai szabalyokat hasznaljuk.

Tablazat 1: Konvencidk

Courier betdtipus Fajlelérési utak és fajlnevek, programkdd, felhasznalé altal
bevitt és szamitdgép altal kiadott adatok.

Délt betli Hivatkozasok és szoveges képfeliratok jelolése szovegben.

A felhasznaldi feliilet elemei, beleértve a gombokon és

Félkovér betlitipus e ) D
menlopcidkban megjelend szoveget.

Félkévér, kék betiitipus Kilsé linkek vagy belsé kereszthivatkozasok.

<CsUcsos zarojelek> Valtozénevek, amelyeket valds értékekkel vagy
karakterlancokkal kell helyettesiteni.

1. Szamozott listak Egy eljaras [épései.
A. Betlirendes listak Képfeliratok magyarazata.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2 Elso lépések

2.1 A szallitma

ny tartalma

A Universal Robots OnRobot HEX érzékel6készlet mindent tartalmaz, ami az OnRobot
eré/nyomatékérzékel§ UR robothoz valo csatlakoztatasahoz sziikséges.

Az OnRobot

Universal Robots (UR) készletnek két valtozata létezik, melyek kozil az érzékeld

hardververziéjatél fugg6en kell valasztani.

2.1.1 OnRobot (OptoForce) UR Kit (v1)

Az OnRobot

(OptoForce) UR Kit v1 tartalma a kovetkez6:
OnRobot (OptoForce) 6 tengelyes eré/nyomatékérzékels (HEX-E v1 vagy HEX-H
v1 véltozat)

OnRobot (OptoForce) Compute Box

OnRobot (OptoForce) USB-meghajtd
A-adapter

tulterhelés-dugd

érzékeld kabel (4 tlis M8 - 4 tlis M8, 5 m)
Compute Box tdpkabel (3 tlis M8 — szabad vég)
Compute Box tapegység

UTP-kabel (RJ45 - RJ45)

USB-kabel (Mini-B / Type A)

PG16 kabel tdomszelence

mUianyag zsdk, amelynek tartalma:

M4x12 csavar (2 db)

1. kabeltarté

2. M6x30 csavar (2 db)
3. M6x8 csavar (10 db)
4. M5x8 csavar (9 db)
5. M4x8 csavar (7 db)
6.

7.

M4 alatét (8 db)

2.1.2 OnRobot UR Kit (v2)

Az OnRobot

UR Kit v2 tartalma a kovetkez6:

1. OnRobot 6 tengelyes erd/nyomatékérzékeld (HEX-E v2 vagy HEX-H v2 véltozat)

2. OnRobot Compute Box

3. OnRobot USB-meghajté

OnRobot © 2018

www.onrobot.com
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11.
12.
13.
14.
15.
16.

A2-adapter

érzékel6 kabel (4 tls M8 - 4 tlis M8, 5 m)
Compute Box tdpkabel (3 tlis M8 — szabad vég)
Compute Box tdpegység

UTP-kabel (RJ45 - RJ45)

PG16 kabel tdmszelence

m(ianyag zsak, amelynek tartalma:
kabeltartd beépitett csavarral

M6x8 Torx csavar (6 db)

M5x8 Torx csavar(9 db)

M4x6 Torx csavar(7 db)

M6 aldtét (6 db)

M5 aldtét (9 db)

MEGJEGYZES:

Elsé lépések 9

2018. szeptember kozepétdl az USB kabel (Mini-B / Type A) nem szerepel az
OnRobot UR v2 készletben, de sziikség esetén kiilon megvasarolhatd.

2.2 Az érzékeld leirasa

2.2.1 HEX-E v1 és HEX-H v1

Az érzékel6 egy érzékelbtestbél, egy adapterbdl és egy tulterhelés-dugdbdl all. Az érzékel6
kabelcsatlakozdja, a kdbeltartd és a referenciakeret jel6lései az érzékel6testen taldlhatok. A
szerszam kozvetlenil az érzékelGtesthez van rogzitve a szerszamfogado fellleten. Az

érzékel6t az adapter rogziti a robotszerszam karimajahoz.

OnRobot © 2018

www.onrobot.com
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Tulterhelés-dugd * . .
= = e L Szerszamfogado
feliilet

Referenciakeret jelolései

Erzékeld
kabelcsatlakozoja

Adapter, robotinterfész

2.2.2 HEX-E v2 és HEX-H v2

Az érzékel6 egy érzékelbtestbél, egy adapterbdl és egy tulterhelés-dugdbdl all. Az érzékel6
kdbelcsatlakozdja, a kdbeltartd, a porvéds tomités, a sorozatszdm és a referenciakeret
jelolései az érzékelStesten talalhatdk. A szerszam kdzvetlenil az érzékelStesthez van
rogzitve a szerszamfogado fellileten. Az érzékelSt az adapter rogziti a robotszerszam

karimajahoz.

Szerszamfogado

Tulterhelés-dugo
felulet

Erzékeld
kabelcsatlakozoja

Adapter, robotinterfész

Referenciakeret jelolései

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.3 Felszerelés

Csak az érzékel6hoz mellékelt csavarokat hasznadlja. A hosszabb csavarok karosithatjak az

érzékel6t vagy a robotot.

2.3.1 HEX-E v1 és HEX-H v1

Az érzékeld felszerelésekor kovesse az alabbi eljarast:

1.

Rogzitse az A-adaptert a robothoz a négy M6x8 csavarral. Alkalmazzon 6 Nm-es
meghuzasi nyomatékot.

Rogzitse az érzékel6t az adapterhez az 6t M4x8 csavarral és az M4 alatétekkel.
Alkalmazzon 1,5 Nm-es meghtzasi nyomatékot.

Rogzitse a kabelt az érzékel6hoz a kabeltartdval egy M4x12 csavarral és M4
alatéttel. Alkalmazzon 1,5 Nm-es meghuzdasi nyomatékot.

Er6sitse a dugdt az érzékel6hoz egy M6x30 csavar segitségével. Alkalmazzon 6 Nm-
es meghuzasi nyomatékot.

Jelmagyardzat: 1 — robot szerszdmpereme, 2 — A-adapter, 3 — M6x8 csavarok, 4 —
M4x8 csavarok, 5 — tulterhelés-dugd, 6 — M6x30 csavar,
7 — érzékelG, 8 — M4 alatét, 9 — M4x12 csavar, 10 — kabeltartd

Rogzitse a szerszamot az érzékel6hoz a szerszam gyartdjanak utasitasai szerint.

A tulterhelés-védelem nem mikddik teljesen, ha a szerszdm nem sik
felUleten csatlakozik az érzékel6hoz.

2.3.2 HEX-E v2 és HEX-H v2

Az érzékeld felszerelésekor kovesse az alabbi eljarast:

1.

Rogzitse az A2-adaptert a robothoz a négy M6x8 Torx csavarral és M6 alatétekkel.
Alkalmazzon 6 Nm-es meghuzdasi nyomatékot.

Rogzitse az érzékel6t az adapterhez az 6t M4x6 csavarral. Alkalmazzon 1,5 Nm-es
meghuzasi nyomatékot.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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3. Rogzitse a kabelt az érzékel6hoz a kdbeltartdval egy M4x12 csavarral. Alkalmazzon
1,5 Nm-es meghuzdasi nyomatékot.

Jelmagyardzat: 1 — robot szerszdm pereme, 2 — A2-adapter, 3 — M6 alatét,
4 — M6x8 Torx csavarok, 4, 5 — érzékel8, 6 — M4x6 Torx csavarok,
7 —kdbeltarté

4. Rogzitse a szerszamot az érzékel6hoz a szerszam gyartéjanak utasitdsai szerint.

MEGJEGYZES:

A tulterhelés-védelem nem m(ikodik teljesen, ha a szerszam nem az I1SO
9409-1-50-4-M6 szabvanynak megfelel6 fellilettel csatlakozik az érzékel6hoz.

2.4 Kabelcsatlakozasok
Az érzékel6 csatlakoztatasakor kdvesse az aldbbi eljarast:

1. Csatlakoztassa a 4 tlis M8 kabelt (5 m hosszu) az érzékel6h6z. Gondoskodjon réla,
hogy a kdbelen 1év6 lyukak illeszkedjenek az érzékel6n talalhato csatlakozo
tuskéihez.

MEGJEGYZES:
Ne forgassa el a kdbelt, csak a csatlakozé reteszelését forgassa el.

2. Akdbelt kabelrogzit6kkel rogzitse a robotra.

MEGJEGYZES:
Gy6z6djon meg réla, hogy a csukldk koril elegendd extra kabelhossz all
rendelkezésre a hajlitdshoz.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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3. Helyezze a Compute Box egységet az UR robot vezérlGszekrényének kozelébe, vagy
azon beliilre, és csatlakoztassa a 4 t(is M8 érzékel6 kabelt. A mellékelt
kabeltdmszelence hasznalataval lehet a kabelt bevezetni az UR vezérlGszekrényébe.

4. Csatlakoztassa a Compute Box Ethernet-csatlakozéjat az UR vezérl6 Ethernet-
csatlakozdjahoz a mellékelt UTP-kabel segitségével.

5. A3 tlis M8 kdbel (1 m hosszu) hasznalataval biztositson dramellatast a Compute Box
szdmdra az UR vezérl6dobozdbdl. Csatlakoztassa a barna vezetéket a 24 V-hoz, a
fekete vezetéket a 0 V-hoz.

Aram Konfiguralhato Konfiguralhato
bemenetek kimenetek
PWR | H 24V H 24V | A oV | ov |

GND | W Clo m | Cl4 | CO0O = Co4 | m

24V |} 24V | m 124V | W ov | m ov u

oV n Cl1 B CI5 u co1 | m Co5 | m

24V |H [ 24V | A ov | m oV [ ]

C12 m | Cl6 | CO2 = CoO6 | m

24V | [ 24V | A ov n ov |

CI3 m | Cl7 | CO3 = co7 | m

« sz

6. Alkalmazza a megfelel halézati bedllitdsokat mind a Compute Box egységre, mind
az UR robotra. A Compute Box alapértelmezett IP-cime 192.168.1.1, a
megvaltoztatasahoz lasd:

2.5 UR kompatibilitas

Gy6z6djon meg réla, hogy a robotvezérls legaldbb a PolyScope 3.5 verzidjaval rendelkezik
(3.7 verzidig tamogatott).

A 3.7-es Polyscope verzid esetén van egy ismert hiba mely szerint a Mentés opcié néha nem

jelenik meg. Erre a megoldas, hogy ilyenkor a Mentés masként opcié hasznélata.

2.6 URCap bévitmény telepitése

Az OnRobot példak feltoltéséhez és az OnRobot URCap bévitmény telepitéséhez kévesse az
aldbbi eljarast:

1. Helyezze be az OnRobot USB-meghajtdt a Tanité fliggelék jobb oldalan taladlhato
USB-csatlakozodaljzatba.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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UNIVERSAL
ROBOTS

L UNIVERSAL ROBOTS

2. Megjelenik egy parbeszédablak, amely engedélyt kér az OnRobot példak és az
URCap fajl programs/OnRobot UR Programs mappaba torténd dtmasolasara.

ould you like to copy OnRobot files onto the rohot?l

Erintse meg az Install pontot a folytatashoz.

3. Aztan valassza a Robot beallitasa opciét a fomeniibdl, majd aURCaps opciot.

4. Erintse meg a + jelet az Gjonnan masolt OnRobot URCap féjl kikereséséhez. A fijl a
programs/OnRobot UR Programs mappéban taldlhaté. Erintse meg a Nyitas
gombot.

5. Ezutdn a rendszert Ujra kell inditani, hogy a médositasok életbe lépjenek. Erintse

meg az Ujraindités gombot, majd varja meg a rendszer Ujraindulasat.

Robot beallitasa @

Roboat inicializalasa ‘ URCaps

Alktiv URCaps

NgE @® FT-OnRebot

Frissités

URCap informacic

Halézat

Id6

‘ Jelszo beallitasa
‘ URCaps

Képernyd kalibralasa ‘

‘ Vissza ‘ ‘ s | |

6. Inicializalja a robotot.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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MEGIJEGYZES:

« sz

s

Folytassa az URCap bévitmény beallitasa mdvelettel.

s

2.7 URCap bévitmény bedllitasa

Viélassza a Telepités filet, majd vélassza az OnRobot F/T-bedllitdsa menipontot. A
kovetkezé képernyd jelenik meg:

OnRobot F/T-beallitasa

Varjon néhany masodpercet, amig a szoftver automatikusan felderiti a rendelkezésre all6

OnRobot érzékel6t. A homokdra g ikon azt jelzi, hogy a felderités még folyamatban van.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Miutan befejezte, kivalasztja és automatikusan leteszteli az elsé talalt eszkdzt, majd a
kovetkez6 képernyd jelenik meg:

 cait () Hand Guide[J 12508 €CCC @

Telepités Mozgas | VO | Naplé

TCP konfiguralas OnRobot F/T-beallitasa
eI Feiszereies — @robot
Eszkéz Felszerelés Kézelités

Talapzat
I/O beallitasa lKlg\gai%sszf%tt IP-cim Osszes funkeié engedélyezése
. . Eszlelt eszkdzik
eé Biztonsag illapot ~
0K 192168.1.1 - HEXEAL1OS |v| o
Waltozok
Sorozatszam Atfedés engedélyezése
MODBUS HEXEAL0S
Tartsa lenyomva a kézivezérlést
Funkciok Erzékeld rendszer egészségi allapota engedélyezd gombot
0K
Lagy atmenet Kezivezerlés idotaliepés: [ 0]s

Compute Box verzio
Szallitoszalag kibvetése | 4,0.1

EtherNet/IP UR Robot IP
182168.1.102
PROFINET
UR Robot alhalozati maszk
OnRobot F/T-beallitasa | 255.255.255.0

Alapértelmezett
program

A nem mentett valtoztatadsok elvesznek djrainditaskor

El Betdltés/mentés

A o ikon azt mutatja, hogy az eszkoz elérhet6, és az automatikus teszt sikeres volt, igy az
eszkdz haszndlatra kész.

Ha a szoftver nem talalt eszkdzt, vagy hiba tortént az automatikus teszt soran, akkor hiba

0 ikon jelenik meg. A hibaelharitashoz lasd az URCap bdvitmény beallitasi hiba szakaszt.

MEGJEGYZES:

~
A felderités manudlisan Ujraindithaté az Gjrainditas ~~ ikon megérintésével.

2 _

Ha tobb eszkdz all rendelkezésre, az el6z6leg kivalasztott eszkoz
megvaltoztathaté az Eszlelt eszk6z6k legdrdiilé menii hasznalataval.

A csatlakoztatott eszkoz allapota és alapinformacioi a bal oldalon lathatdk:

Kivalasztott IP-cim: Ez mutatja a kivélasztott eszkéz IP-cimét. A gyari

alapértelmezett bedllitas a Compute Box esetében 192.168.1.1.
I:\IIapot: Itt vagy az OK szoveg, vagy hibas m(ikodés esetén a hibalizenet lathaté.
Sorozatszam: Az OnRobot eszkéz sorozatszama.

Erzékel6 rendszer allapota: Itt vagy az OK sz6veg, vagy hibas m(ikddés esetén a

hibalizenet lathaté.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Compute Box verzio: A Compute Box szoftververzidja. Ennek meg kell egyeznie az

URCap verzidjaval. Ha ez nem egyezik meg, frissitse a Compute Box egységet.

Az UR robot aktudlis hdlézati beallitdsainak megjelenitése segiti a hibaelharitast hiba esetén:

UR Robot IP: Ez mutatja a robot aktudlis IP-cimét. A Compute Box gyari

alapértelmezett bedllitasat haszndlva ennek 192.168.1.x értéknek kell lennie.

UR Robot alhalozati maszk: A robot aktudlis alhalézati maszkja. A Compute Box

gyari alapértelmezett bedllitasat hasznalva ennek 255.255.255.0 értéknek kell lennie.

A kézivezetés bedllitasai a bal alsé sarokban talalhatok:

Tartsa lenyomva a kézivezetést engedélyezé gombot jel6I6négyzet: Ha be van
jelolve (alapértelmezett érték), akkor a kézivezetést engedélyezé gombot
folyamatosan nyomva kell tartani a kézi irdnyitds kozben. Ha nincs bejel6lve, a
kézivezetés az engedélyez6 gomb megnyomasaval indithatd el, és az engedélyezé
gomb Ujbdli megérintésével dllithatd le.

Kézivezetés idotillépés: A beallitott idSkorlat (masodperc) elteltével a kézivezetés

automatikusan leall. Az alapértelmezett érték a 0, ami az idGkorlatot végtelenre
allitja be.

MEGJEGYZES:

A készllék bedllitasa utan a modositasokat az aktuadlis telepités részeként el

kell menteni a H Betoltés/Mentés gombbal.

A beépitett sugd el6hivasdhoz érintse meg a kérddijel ikont.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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3 Az URCap bdévitmény hasznalata

3.1 OnRobot visszacsatolas-valtozok

Ez a fejezet egy példaprogramon keresztlil mutatja be az egyszer(i funkcidkat. A program
megmutatja, hogyan lehet adatokat kiolvasni az OnRobot érzékel6bdl, és hogyan lehet az
érzékelS eré/nyomaték értékeit nullazni.

1. Kattintson a Robot programozasa gombra.

| obot programozsea

2. Kattintson az Ures program gombra.

3. Vdlassza a Szerkezet fulet.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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4. Nyomja meg a Varakozas gombot, nehogy a program végtelen ciklusba keriljon.

Valassza a Varakozas parancsot a programstrukturaban.
Valassza a Parancs fiilet.

Allitsa be a Varakozas értékét 0,01 méasodpercre.

O N o wu

Nyomja meg a lejatszas gombot a program végrehajtasahoz.

evérakezés masodpern

9. Vdlassza a Valtozdk fulet.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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@ Fajl @ Hand M.u 11:28:23 cccc @

Program rTeIepités rMuzgés /O | Naplo |

<névtelens Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

WV Robotprogram Tarlés

»o= Varakozas: 0,01 Valozs = I Eridk
F3D 0.13995
Fx 0.00000
Fy -0.02500
Fz -0.13769
T3D 0.00178
T -0.00132
Ty 0.00099
Tz -0.00067
bFT [-0.00342, -0.02843, 0.136595, 0.00130, 0.00098, 0.00073]
of_return 0
tFT [0.00000, -0.02500, -0.13769, -0.00132, 0.00098, -0.00067]

Ralr] <> |

Szimulacié
& ﬁ Eldzi Tovabb
Oomrne [ [W]swots o s || o |

Az erGértékek és a nyomatékértékek lathatdk. Ezeket a valtozékat barmely programban
hasznalhatja.

Ezek a valtozok korulbelll 125 Hz-es frekvenciaval automatikusan frisstilnek:

e F3D: A 3D erévektor hossza F3D = négyzetgydk (Fx* +Fy? +Fz2) (N)

e Fx: Az er6vektor X irdnyban, newtonban (N) kifejezve

e Fy: Az er6vektor Y irdnyban, newtonban (N) kifejezve

e Fz: Az er6vektor Z irdnyban, newtonban (N) kifejezve

e T3D: A 3D nyomatékvektor hossza: T3D = négyzetgydk (Tx? +Ty? +Tz2) (Nm)
e Tx: Nyomaték X irdnyban, newtonméterben (Nm) kifejezve

e Ty: Nyomaték Y iranyban, newtonméterben (Nm) kifejezve

e Tz: Nyomaték Z irdnyban, newtonméterben (Nm) kifejezve

e DbFT: Az alap koordinatarendszerben kiszamitott er6 és nyomatékértékek egy
témbben abrazolva, newtonban (N) és newtonméterben (Nm) kifejezve

e of_return: az OnRobot parancsok eredményének tarolasara hasznalatos valtozé

e tFT: A szerszam koordinatarendszerben kiszamitott er6 és nyomatékértékek egy
tdmbben dbrazolva, newtonban (N) és newtonméterben (Nm) kifejezve

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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3.1.1 A szerszamko6zéppont (TCP) pozicidjanak hatasai

A nyomatékok kiszamitdsa a szerszdmkdzéppont alapjan torténik, vagyis a mért erdk altal
kifejtett nyomaték kiszamitasa a szerszamkozéppontra, nem az érzékel6 felliletére vetitve

torténik. A TCP elhelyezkedésének a mért nyomatékra gyakorolt hatdsat az aldbbi dbran
|athatja.

TCP
TCP

i

.
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3.2 OnRobot Hand Guide eszkoztar

Az UR robot bekapcsoldsa utan a PolyScope kezd6képernydje lathatd. 20 mésodperc
elteltével, ha aktivdlva van, a jobb felsé sarokban megjelenik az OnRobot Hand Guide
eszkoztar.

(€ Hand G"“’E’olyScope robot felhasznaldi felillet ©

Kerjik, valasszon

‘ Program futtatasa ‘

UNIVERSAL
ROBOTS rer—

‘ Robot beallitasa ‘

‘ Robot leallitasa ‘

MEGJEGYZES:

Normalis jelenség, ha a rendszerinditas kdzben sarga figyelmeztetd jelzés

@H--‘ “""' [athaté néhany masodpercig. Ha nem tlnik el, ellenérizze a
készillék bedllitasait az URCap boévitmény beallitasa képernyén.

Az eszkoztar funkcidinak aktivalasahoz érintse meg az eszkoztar barmely pontjat. Az

eszkoztar kinyilik, és megjelennek a rendelkezésre allé tengelyek, az engedélyezés ‘Q‘ gomb,

b= gomb.

a nullazas }”H gomb és az igazitas tengelyekhez

Egy tengely kivalasztasahoz nyomja meg a megfelel§ elemet. A kdvetkezd példdban az X és Y
elemek vannak kivalasztva az X és Y tengelyek mentén (sikban) torténé mozgas
korlatozasara:

@ Hand Gui:leu &:

&

o8] & O ol

MEGJEGYZES:

A hasznalt koordinatarendszer a Szerszam koordinatarendszer.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



s

Az URCap bévitmény hasznalata 23

Barmely kivalasztott tengely deaktivalasdahoz nyomja meg az elemet Ujra.

MEGJEGYZES:

A kézivezetés alatt lehetdség van a tengelyek aktivaldsara és deaktivalasara.

Az UR robot kézivezetésének elinditasahoz el6szor gy6z6djon meg réla, hogy nem érinti a
. . . , , , (]

szerszamot, majd nyomja meg és tartsa nyomva az engedélyezés ‘o‘ gombot. A gomb egy

homokéra ‘8‘ ikonra valt, amig a kézivezetés inicializalasa folyik. Varja meg, amig az

engedélyezés ‘O‘ gomb zoldre valt, és vezesse kézzel a robotot az OnRobot ujjérzékelGjének
segitségével.

MEGJEGYZES:

Ugyeljen arra, hogy ne érintse meg a szerszamot, miel6tt a kézivezetést

aktivdlja (az engedélyezés ‘Q‘ gomb zoldre valt), maskilonben a robot
rendellenesen viselkedhet (pl. a robot barmilyen kiils6 eré alkalmazasa nélkdl

mozoghat). Ebben az esetben nyomja meg a nullazé }”B“{ gombot, mikdzben
nem érinti a szerszamot.

Gy6z6djon meg rdla, hogy nem hasznalja a nullazas H’“{ gombot, amikor
hozzdér a szerszamhoz.

Az UR robot kézivezetésének ledllitdsahoz engedje el az engedélyezés ‘Q‘ gombot.
Kozvetlenil a kézivezetés hatastalanitdsa utan az engedélyezés ‘O‘ gomb 1 masodpercig

hatastalan lesz, és homokdra ‘E‘ ikonra valt.

MEGJEGYZES:

Kérjuk, az optimalis felhaszndléi élmény érdekében mindig allitsa a robot
sebességcsuszkajat 100%-ra, mikozben a kézivezetést hasznalja.

A nullazas }HH gombot akkor kell hasznalni, amikor a szerszam tajolasa megvaltozik
kézivezetés kdzben, igy a gravitacid hatdsai vagy a robot terhelésében bekdvetkezé
valtozasok semlegesithet6k.

A tengelyhez rogzités ey gomb elforgatja a szerszam koordinatarendszer tengelyeit,
azokat az alap koordinatarendszer legkdzelebbi tengelyeihez igazitva, figyelmen kiviil hagyva
a negativ vagy pozitiv irdnyokat. Ez lehet6vé teszi a felhasznalé szamara a szerszam pontos

vizszintes vagy fligg6leges bedllitasat a kézivezetés utan.
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3.3 OnRobot URCap parancsok

3.3.1 F/T Koézéppont

A robotot az adott tengely mentén mozgatja, amig az akadalyba nem Utkozik. Az Gtkozés utan
Ujabb Utkozésig az ellentétes irdnyba halad. Ezutdn a robot kiszdmitja a két Utkozési pont
kozotti tavolsag felét, és ebbe a pontba mozog.

MEGJEGYZES:

Barmely eré/nyomaték-eltolds térléséhez hajtson végre egy

F/T Nulléazds parancsotazF/T Szab&lyzéas parancs kezdetén, és
gy6z6djon meg réla, hogy a szerszdm nem érintkezik semmilyen targgyal az
F/T Szabalyzas inditdsa el6tt, mert ellenkez6 esetben a parancs esetleg
nem mikodik megfelel6en.

& Fajl 16:57:19 CCCcC O
Program rTeIepités rMozgés /O | Naplo |
OnRobot_HEX Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

=T Upont | «

= F/T Alkatrész beilleszte ™| T
= F/T Rogzités és elforg F/T Kozeppont

= F/T Doboz beillesztése Parancs neve
= FI Kieépport I @robot
W FIT Keresés
=FT L:Jtpont Tengel Keresésitavolsag Koordinata-rendszer
=rm {rpone mn e ]
= FIT Utpont -
¥ F/T Mozgatas [v] Abszolat
= FfT Utvonal Fx Ty Tz
W F/T Mozgatas
=FT Utgvamal N Him hm

W F/T Szabalzas

='arakozas: 1.0 Keresés sebessége (A, B) Gyorsitas
W F/T Szabalyzas mmjs mm/s?

=‘arakozas: 1.0

¥ FT védelem —| Mozgas sebessége (C) Lassitas
o ¥ Move) mm;s 1200| mm/s?
o Waypoint_1 ) P . _ a ERET
= F/T Alkatrész beilleszt Figyelmeztetés Iétrehozasa, amikor eléri a korlatértéket

= F/T Alkatrész beilleszt
= F/T Rogzités és elforg
= F/T Rogzités és elforg
= F/T Rogzités és elforg
= F/T Doboz beillesztése

= |F/T Kézéppont -
4] I [ »]

© valsdi robot IE E Sebesség A N 00% | $®Elozo || Tovabb B |

Tengely: Meghatarozza, hogy az X, Y vagy Z tengely mentén vagy forgd mozgassal (RX, RY
vagy RZ) torténik-e transzlacidos mozgds. Csak egy tengely lehet kivalasztva.

Keresési tavolsag: A kiinduldsi ponttdl vald tavolsag; meghatdrozza, hogy a parancs milyen
tdvolsagra mozgathatja a robotot (mindkét irdnyban). Gondoskodjon arrél, hogy elég nagy
legyen, maskiilonben a robot nem taldlja meg a megfelel6 kozéppontot.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Er6/nyomaték korlatértékek (Fx, Ty, Tz): Ez a detektdlasi hatarérték. A tengely beallitasa
meghatarozza a rendelkezésre allé F/T-értékeket, amelyek hatarértékként hasznalhatok.

Abszolut jel6l6négyzet: Ha ez be van jeldlve, a rendszer az eré vagy a nyomatékérték
el6jelét is ellenrzi, nem csak a nagysagat.

MEGJEGYZES:

Egyszerre csak egy F/T-opcid lehet aktiv. A hasznalatban [évé opcid
megvaltoztatasahoz toérélje az el6z6t (a mez6 tartalmdanak torlésével), majd
allitsa be az Ujat.

Keresés sebessége (A, B): A mozgds sebessége itkozés keresése kdzben.

MEGJEGYZES:

Kemény (itkozési felliletek (példaul fémfellletek) esetében ajanlatos minél
lassabb sebességet alkalmazni a keresési fazisban, ezaltal elkeriilhet6k a
robot és a szerszam lendilete miatti tulfutasok.

Mozgas sebessége (C): A mozgasi sebesség, miutan a kozéppont kiszdmitdsa megtortént, és
a robot az adott pont felé mozog.

Gyorsitas: A mozgas gyorsulasi paramétere (kdz6s paraméterek az A, B és C szakaszokon).
Lassitds: A mozgas lassulasi paramétere (k6zos paraméterek az A, B és C szakaszokon).

Koordinata-rendszer: A mozgatashoz és az érzékel6 adatkiolvasasahoz egyarant hasznalatos
koordinatarendszer. Bedllithaté Alap vagy Szerszam koordinatarendszerre (az UR
referenciakereteinek megfelelGen).

Figyelmeztetés létrehozasa (...): Ha engedélyezve van, megjelenik egy (blokkold) felugré
Gizenet, amint a robot eléri vagy tullépi a bedllitott korlatokat (nem sikeriilt megtalalni a
kozéppontot). Ha a kozéppont megtalalasa sikeriilt, akkor nem jelenik meg figyelmeztetés.

Ha le van tiltva, akkor nem jelenik meg felugré izenet, de a felhasznalé a parancs
visszatérési értéke alapjan barmilyen hibat kezelhet.

A visszatérési értékekre vonatkozdan lasd: F/T K6zéppont parancs visszatérési értékek.
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3.3.2 F/T Szabalyzas

Az F/T Szabalyzas parancs f6 célja, hogy konnyen kezelhet6 funkcidkat biztositson az
alkalmazasprogramozék szdmara, akik er6vezérelt alkalmazasokat fejlesztenek, mint példaul
a polirozas, csiszolds vagy koszoriilés. Ezen alkalmazdsok nagy részénél sziikséges lehet a
mozgasok kozben allandé eré, illetve nyomaték kifejtése egy meghatarozott iranyban.

A parancs megprobadljaaz F/T Szabalyzéas alatti parancsok végrehajtasa kdzben
allanddan tartani a beallitott er§/nyomaték-értékeket a megfelels tengelyek mentén vagy
koril. AzF/T Szabalyzas parancs nem vezérli az olyan irdnyu er6ket, amelyek a
szerszam mozgasi irdnyaba esnekaz F/T Mozgatds, azF/T Keresés ésaz F/T
Utvonal parancsok haszndlata alatt.

MEGJEGYZES:

Az UR beépitett Mozgatas parancsai nem hasznalhaték az F/T
Szabalyzas parancs alatt. Ha a robotot az erészabdlyzas alatt szeretné
mozgatni, haszndlja inkdbb az F/T Mozgatés vagyF/T Keresés
parancsot.

MEGJEGYZES:

Barmely er6/nyomaték-eltolds térléséhez hajtson végre egy

F/T Nulléazds parancsotazF/T Szab&lyzéas parancs kezdetén, és
gy6z6djon meg réla, hogy a szerszdm nem érintkezik semmilyen targgyal az
F/T Szabalyzas inditdsa el6tt, mert ellenkez6 esetben a parancs esetleg
nem mikodik megfelelGen.

Q Fajl 16:57:06 CCCC O
Program rTeIepités r Mozgas | /O | Naplo |

OnRobot_HEX Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
BeforeStart = . .
= Varakozas: 1.0 F/T Szabalyzas
= poseli=get_actual_tc .
Robotprogram arancs neve
= F/T Nullizas L ] ' robot
= F(T Terhelés beallitas
Y FT Kefesés Megfelelési tengely Keordinata-rendszer

=F/T Utvonal Alap -

¥ £/ védelem lad £ lnl % l |

¢V FT Szabalyzas |=—
¢ ¥ BT Mozgatas

= F/T Utpont CIFy Oy
= F/T Alkatrész beilleszt
= F/T Rigzités és elforg
= F/T Doboz beillesztése Fz Ot
= F/T Kiizéppont ljl M

W F/T Keresés

= F/T Utpont | | [specialis bedllitdsok megjelenitése
= F/T Utpont
=F/T Utpont P nov. F
W F/T Mozgatas 1
= F[T Utvonal
W F/T Mozgatas P now. T
= F/T Utvonal 1

W [F/T Szabalyzas

=Vvarakozas: 1.0 | —

<E||

[]

© valodi robot |E| li‘ Sebesség ———_J100% ‘ 4 Elozd H Tovabb 5 |
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Megfelelési tengely Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz: A kivalasztott tengely, amelynek megfelelének kell
lennie. Ha egy tengely engedélyezett (megfelels), akkor a tengely mentén/kériil a mozgas
er6/nyomaték-vezérelt, egyébként (nem megfelels) pozicidvezérelt. Az engedélyezett
tengely szabalyzasa Ugy torténik, hogy a beallitott er6/nyomaték-érték allandé legyen.
Legaldbb egy megfelelési tengelyt ki kell valasztani.

Koordinata-rendszer: A mozgatashoz és az érzékelS adatkiolvasasahoz egyarant hasznalatos
koordinatarendszer. Beadllithaté Alap, (Alap),
(Szerszam) koordindtarendszerre (az UR referenciakereteinek megfeleléen). Az egyéni

Szerszam, Egyéni Egyéni
koordindtarendszerek a bazis koordinatarendszerbdl és az adott Roll, Pitch és Yaw
értékekbdl kerilnek kiszamitasra. Az Egyéni (Alap) koordinata rendszer esetében a TCP
tdjolasdnak beolvasasa gomb is haszndlhato a koordindtarendszer tajolasanak
meghatarozasahoz az aktudlis TCP-tajolas alapjan. Az adott tajolds teszteléséhez a Szerszam

elforgatasa erre a tajolasra [TART] gomb hasznalhato.

o

P nov. F: Az erGszabalyozét ennek az ardnyos erGsitési paraméternek a hasznalataval
hangolhatja. Ha barmilyen tulfutas vagy vibrdcié el6fordul, probalja csokkenteni az erésités
értékét (pl.: 0,5.)

s

P nov. T: A nyomatékszabalyozét ennek az aranyos erdsitési paraméternek a hasznalataval
hangolhatja. Ha barmilyen tulfutds vagy vibracid el6fordul, prébalja csokkenteni az erGsités
értékét (pl.: 0,5.)

Specidlis beallitasok megjelenitése jelol6négyzet: Ha be van jel6lve, akkor tobb lehet&ség
valik elérhetévé:

o Fajl ccce @
Program rTeIepités rMozgés /O | Naplo |
OnRobot_HEX Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

16:57:08

BeftoreStart
=‘/arakozas: 1.0

= poseli=get_actual_tc
Robotprogram
= F/T Nullézés
= F/T Terhelés beallitas
W F/T Keresés
= F[T Utvonal
W FT Védelem
¢ ¥ F/T Szabalyzas
¢ ¥ FT Mozgatas
= FT Utpont
= F/T Alkatrész beilleszt
= F/T Rogzités és elforg
= F/T Doboz beillesztése
= F/T Kizéppont
W FIT Keresés
= FT Utpont
=F/T Utpont
=FT Utpont
W F/T Mozgatas
= F[T Utvonal
W FIT Mozgatas
= F[T Utvonal
W FIT Szabalyzas
=\arakozas: 1.0
v

4 0 D

-

F/T Szabalyzas

Farancs neve

Megfelelési tengely

[CIFx (AL

Specialis beéllitasck megjelenitése

P néw. F I név. F D niv.

@robot

[~]
Piteh () Yaw (Z)
o|° [ 0

Koordinata-rendszer
[Eavéni (alap)
Roll (%)
Lo

o

| TCP tajolasanak beolvasasa |

| Szerszam elforgatésa erre a tajolasra [TART] |

b [P

G valédi robot

|E| li‘ Sebesség ———_J100%

‘ 4@ Elozo H Tovabb 5 |

I nov. F: Az er6szabalyozot ennek az integrald erGsitési paraméternek a hasznalatdval

hangolhatja. Ha barmilyen tulfutas vagy vibrécié fordul el6, prébalja csékkenteni az erGsités

értékét.
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I ndv. T: A nyomatékszabalyozét ennek az integrald erdsitési paraméternek a hasznalataval
hangolhatja. Ha barmilyen tulfutas vagy vibracié fordul elG, prébalja csokkenteni az erGsités
értékét.

D nov. F: Az er6szabalyozét ennek a differencidlis erdsitési paraméternek a hasznalataval
hangolhatja. Ha barmilyen tulfutas vagy vibrdcié fordul elG, prébalja csokkenteni az erbsités
értékét.

D nov. T: A nyomatékszabalyozét ennek a differencidlis erésitési paraméternek a
hasznalataval hangolhatja. Ha barmilyen tulfutas vagy vibracio fordul el6, prébalja

77 7.

csokkenteni az er@sités értékét.

Ennek a parancsnak nincs visszatérési értéke.

Irdnyelvek a PID eré/nyomaték-szabalyozé bedllitasaihoz:

A PID eré/nyomaték-szabalyozo folyamatosan kiszamolja az érzékel6 altal mért
eré/nyomaték-hiba értékét, 6sszehasonlitjaazt az F/T Szabalyzdas parancs altal
beadllitott értékekkel, és a hiba alapjan korrigalja azokat.

P nov. : Az aranyos kifejezés olyan korrekcidt eredményez, amely ardnyos az aktualis
hibaértékkel. Ennek a paraméternek a ndvelése a kévetkez6 hatasokkal jar: gyorsabb
reakcio, tulreagdlas, kisebb hiba, stabilitdsromlas.

I nOv. : Az integrald kifejezés olyan korrekcidt eredményez, amely aranyos a korabbi
hibas értékek nagysagaval és id6tartamaval. Ennek a paraméternek a névelése a
kovetkez6 hatasokkal jar: gyorsabb reakcid, tulreagalds, kisebb hiba, stabilitasromlas.

D nov. : A differencialis kifejezés olyan korrekciot eredményez, amely aranyos a korabbi
hibaértékek gérbéjének meredekségével vagy valtozasi sebességével. Ennek a
paraméternek a ndvelése a kovetkez6 hatdsokkal jar: kisebb tulreagalas,
stabilitasndvekedés.

Ha az er6szabalyozas tul lassu, vagyis a szerszam idénként elhagyja a felliletet ahelyett,
hogy folyamatosan hozzaérne, prébalja meg névelni a P nov. és | ndv. értékeket.

Ha az er6szabalyozas tulreagalja a valtozasokat, vagyis az eszk6z visszapattan a
felszinrGl, prébalja csokkenteni a P ndv. (vagy D nov., ha az nagyobb mint 1) értékeket.

Ha az er6szabalyozas tulsdgosan lassan reagdl a valtozasokra, azaz er6s nyomast fejt ki a
felliletre érintés utan, prébalja meg az I nov. értéket csdkkenteni.
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Fészabalyként ajanlott haszndlandé értékek:

P nov. <5
I n6v. < 0,25

Dnov.<1

S

AP nov./ I nov. ardnya =10

Az alapként hasznalhaté hangolasi értékek:
Pnov.F=1,In6v.F=0,1, Dnov. F=0,3

Pnov.T=0,2,In6v.T=0,Dnov.T=0

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Az URCap bévitmény hasznalata 30
3.3.3 F/T Kotegelés
Az F/T Kotegelés parancs a kotegelés és szétbontds funkcionalitast tartalmazza.

Tipus: F/T Kotegelés és F/T Szétbontas kozotti valaszto.

3.3.3.1 F/T Kotegelés

Az F/T Kotegelés parancs megkisérli megkeresni a rakat tetejét, majd végrehajtja a
felhasznalo elhelyezési szekvencidjat (példaul kinyitja a megfogot), majd kilép. Szamon tartja
a rakatolt elemek szamat, igy kénnyen kezelhet6, ha a rakat megtelt. Valtozé vastagsagu
elemeket is kezel.

MEGJEGYZES:

Barmely eré/nyomaték-eltolds térléséhez hajtson végre egy
F/T Nullézéas parancsotaz F/T Kotegelés parancs kezdetén, és
gy6z8djon meg rola, hogy a szerszam nem érintkezik semmilyen targgyal az
F/T Kotegelés inditasa el6tt, mert ellenkez6 esetben a parancs esetleg
nem mukodik megfelelGen.

Q Fajl 16:54:19 CCCC O

Program | Telepités | Mozgas | /0 | Naplé |
OnRobot_HEX_Stacking| Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok

¥V BeforeStart - S
=varakozas: 1.0 F/1 I(otegeles
= stack_pose=Point_1 .
= destack_pose=Point_z| Parancs neve Tipus
¥ Robotprogram [ | [FT Kéiteq [~] ! robot
= F/T Nullazas
= stack_items:=0 Koordinata-rendszer
= destack_items=0 |Nap |"
T Hurok 1- O B
t é,lr;: < s{z:f)r ta . o Elemszam valtozd
? /T Szétbontas kezdd pozicid [SP) [stack items [~]
[ :"Flfﬁgras |Stad(_pose (pl.: ite 1 frjen it 1 0+ a Befi
dteg 8120000 AToz6 pl.: item_1: frjon item_1 := 0+t a Before
= Eldugras (e pIPo 2 @ &) G Dl Start-ba)
= F/T Nullazas - |
= stack items:=0 engel a . N .
— Kezdés SP-nél Befejezés SP-nél
= destack_items:=0 o o !
W Hurok 1-szor a a a " =5 o
7 4~ W F/T Szatbontés Maximalis tavolsag (D) Elem vastagsaga (1) Elemek maximalis szama
= Eléugras i itlu 5
L FI‘L;(Moteg‘ Sebesség Gyorsitas Lassitas
ougras [ 30/ mmis 1200| mm/s? 1200] mm/s?
Erd korlatértéke Nyomaték korlatértéke Mozgas szorzdja
Figyelmeztetés |étrehozasa a korlatértékek tillépésekor
] Il D

© valsdi robot |E| E Sebesség =————1_N00% ‘ € Elozo H Tovabb 5 |

Koordinata-rendszer: A mozgatashoz és az érzékelS adatkiolvasdsdhoz egyarant hasznalatos
koordinatarendszer. Bedllithaté Alap vagy Szerszam koordindtarendszerre (az UR
referenciakereteinek megfelelGen).

Kezd6 pozicio (SP): A kiinduldsi pozicié megadhatd egy allanddéval — példaul
pll,2,3,4,5, 6] —vagy egy valtozéval. Ennek magasabbnak kell lennie, mint a teljes
rakatmagassag.

Elemszam valtozé: A valtozd, amelynek haszndlataval nyomon kovethetd, hany elemet
sikeriilt elhelyezni a rakaton. irja be ide a korabban megadott valtozé nevét, és allitsa be 0-
ra. (Pl.: Haszndljaaz item 1 := 0 beépitett UR hozzarendelés parancsot a program
Before Start szekcidjaban).
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Tengely: A tengely (X, Y vagy Z), amelynek mentén a rakatolds végrehajtodik.

Kezdés SP-nél: Ha engedélyezve van, akkor a parancs végrehajtdsa a kezd6 pozicidra (SP)
valé lépéssel indul.

Befejezés SP-nél: Ha engedélyezve van, akkor a parancs a végrehajtas végén a kezdé
pozicidra (SP) lép.

Maximalis tavolsag (D): A ledllasi tavolsag a megadott tengely mentén. Ezt a kezdd
poziciotdl (SP) kell mérni, és nagyobbnak kell lennie, mint a rakat teljes mérete. Az eldjel
hatdrozza meg a haladasi irdnyt az adott tengely mentén.

Elem vastagsaga (i): A rakat elemeinek vastagsaga.

Elemek maximalis szama: Meghatarozza, hogy hany elemet lehet egymasra rakni, vagyis
hany egymasra helyezett elem teszi teljessé a rakatot.

Er6 korlatértéke: Az litkozésérzékelés erGkorlatja a rakat tetejének megtaldlasahoz.

Nyomaték korlatértéke: Az litkozésérzékelés nyomatékkorlatja a rakat tetejének
megtaldldsahoz.

Sebesség: A rakat tetejének keresése kdzbeni mozgas sebessége (m/s, rad/s).

MEGJEGYZES:

Kemény (itkozési felliletek (példaul fémfellletek) esetében ajanlatos minél
lassabb sebességet alkalmazni a keresési fazisban, ezaltal elkertilhet6k a
robot és a szerszam lendilete miatti tulfutasok.

Gyorsitds: A mozgds gyorsulasi paramétere.
Lassitds: A mozgas lassulasi paramétere.

Mozgas szorzdja: Megadja, hogy az adott sebesség és eré/nyomaték-korlatérték
hanyszorosa legyen érvényben, mikézben a robot nem a rakat tetejét keresi, hanem a
kiindulasi ponttél/ponthoz mozog.

Figyelmeztetés létrehozasa (...): Ha engedélyezve van, megjelenik egy felugré (blokkold)
Uzenet, ha a kovetkez8 elem nem taldlhatd, vagy a rakat tele van.

Ha le van tiltva, akkor nem jelenik meg felugré lizenet, de a felhasznalé a parancs
visszatérési értéke alapjan barmilyen hibat kezelhet.

A visszatérési értékekre vonatkozdan lasd: F/T Kotegelés parancs visszatérési értékek.
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3.3.3.2 F/T Szétbontés

AzF/T Szétbontés parancs megkisérli a rakat tetejét megkeresni, majd végrehajtja a
felhasznald felszedési sorrendjét (példaul bezarja a megfogdt). Szamon tarja, hogy hany
elem lett eltavolitva a rakatrdl, igy konnyen kezelhetd, ha a rakat tires. Valtozo vastagsagu
elemeket is kezel.

MEGJEGYZES:

Barmely eré/nyomaték -eltolas torléséhez hajtson végre egy F/ T
Nullézés parancsotaz F/T Kotegelés parancs kezdetén, és gy6z6djon
meg réla, hogy a szerszam nem érintkezik semmilyen targgyal az ¥/ T
Kotegelés inditasa el6tt, mert ellenkezd esetben a parancs esetleg nem
mikodik megfelelGen.

O Fajl 16:5411 CCCC O

Program | Telepités | Mozgas | /0 | Naplé |
OnRobot_HEX_Stacking] Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
¥ BeforeStart

=\arakozas: 1.0 F/T I(otegelés

= stack_pose=Point_1

= destack_pose=FPoint_g| Parancs neve Tipus R
¥ Robotprogram [ | [FT szétbontas [=] i robot

=F/T Nullazas

= stack_itemsi=0 Koordinata-rendszer
= destack_items:=0 [Alap [~]
W Hurok 1-
? é‘lr; S,Z%r x N L Elemszam valtozd
? /T Szetbontas Kezd pozicié (SP) [destack items [~]
v :"F‘;L;gras |deStaCk7pose (pl.: ite 1; Irj [ 1 0-t 3 Befi
oteg I pIL, 2, 0, 0, 0, 0] vagy valtozd [Flba (L= fun IEfj=ln) (=l 65 (ohs B EE R
= Elfugras (plpIL, 2,0, 0.0, 1vagy ) Start-ba)
= F/T Nullazas = |
= stack_items=0 ETEE g 2 S a
— Kezdés SP-nél Befejezés SP-nél
= destack_items:=0 u u !
¥ Hurok 1- A 5 g 5 G R o
¢ 8 éjr;ﬁ stézt?:)rontés Maximalis tavolsag (D) Elem wvastagsaga (i) Elemek maximalis szama
= Eléugras | mm
L ET :iOteg, Sebesség Gyorsitas Lassitas
Elougras mm/s 1200] mm/s? 1200] mmys?
Erd korlatértéke Nyomaték korlatértéke Mozgas szorzdja

Figyelmeztetés |étrehozasa a korlatértékek tullépésekor

‘Ell 1] D

© valsdi robot @ E Sebesség =————=l J100% ‘ 48 Elozo H Tovabb 5 |

Koordinatarendszer: A mozgatdshoz és az érzékel6 adatkiolvasasahoz egyardnt haszndlatos
koordinatarendszer. Bedllithaté Alap vagy Szerszam koordinatarendszerre (az UR
referenciakereteinek megfelel6en).

Kezd6 pozicid (SP): A kiindulasi pozicié megadhato egy allandéval — példaul
p[0.1,0.2,0.3,0.9,0.8,0.7] —vagy egy valtozéval. Ennek magasabbnak kell
lennie, mint a teljes rakatmagassag.

Elemszam valtozo: A valtozd, amelynek haszndlataval nyomon kovethetd, hany elemet
sikeriilt eltavolitani a rakatrdl. irja be ide a kordbban megadott valtozd nevét, és allitsa be 0-
ra. (Pl.: Haszndljaaz item 1 := 0 beépitett UR hozzarendelés parancsot a program
Before Start szekcidjaban).

Tengely: A tengely (X, Y vagy Z), amely mentén a lebontas mivelet végrehajtédik.
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Kezdés SP-nél: Ha engedélyezve van, akkor a parancs végrehajtdsa a kezdd pozicidra (SP)
valo lépéssel indul.

Befejezés SP-nél: Ha engedélyezve van, akkor a parancs a végrehajtas végén a kezdé
pozicidra (SP) lép.

Maximalis tavolsag (D): A ledllasi tavolsag a megadott tengely mentén. Ezt a kezdd
poziciotdl (SP) kell mérni, és nagyobbnak kell lennie, mint a rakat teljes mérete. Az elGjel
hatdrozza meg a lebontas haladasi irdanyat az adott tengely mentén.

Elem vastagsaga (i): A rakat elemeinek vastagsaga.

Elemek maximalis szama: Meghatarozza, hogy hany elemet lehet lebontani, vagyis hany
elem lebontasaval driil le a rakat.

ErSkorlat értéke: Az (itkozésérzékelés erSkorlatja a rakat tetejének megtalalasahoz.

Nyomatékkorlat értéke: Az litkozésérzékelés nyomatékkorlatja a rakat tetejének
megtaldldsahoz.

Sebesség: A rakat tetejének keresése kozbeni mozgas sebessége.

MEGJEGYZES:

Kemény (itkozési felliletek (példaul fémfellletek) esetében ajanlatos minél
lassabb sebességet alkalmazni a keresési fazisban, ezaltal elkerilhet6k a
robot és a szerszam lendilete miatti tulfutasok.

Gyorsitds: A mozgds gyorsulasi paramétere.
Lassitas: A mozgds lassuldsi paramétere.

Mozgas szorzdja: Megadja, hogy az adott sebesség és eré/nyomaték-korlat hanyszorosa
legyen érvényben, mikdzben a robot nem a rakat tetejét keresi, hanem a kiindul3si
ponttdl/ponthoz mozog.

Figyelmeztetés létrehozasa (...): Ha engedélyezve van, megjelenik egy felugré (blokkold)
Uzenet, ha a kdvetkezd elem nem taldlhato, vagy a rakat (res.

Ha le van tiltva, akkor nem jelenik meg felugré izenet, de a felhasznalé a parancs
visszatérési értéke alapjan barmilyen hibat kezelhet.

A visszatérési értékekre vonatkozdan lasd: F/T Kotegelés parancs visszatérési értékek.
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3.3.4 F/T Ro6gzités és elforgatés

ElGsz0r poziciondlja a foglalatba beillesztend6 targyat a megfelel6 irdnyban és kozel a
foglalat bemenetéhez. A végleges pozicid és tdjoldsaz F/T Rogzités és elforgatés
parancs altal lesz helyesbitve. A targyat az el6re meghatarozott erGhatarértékig probalja
meg betolni, amig az a megadott beillesztési mélységet el nem éri, majd szlikség esetén
maddositja a tajolast.

MEGJEGYZES:

Fontos, hogy a TCP (szerszamkdzéppont) beadllitasa a targy csicsahoz
igazodjon.

MEGJEGYZES:

Barmely eré/nyomaték-eltolds térléséhez hajtson végre egy F/T
Nulléazas parancsotaz F/T Rogzités és elforgatéds parancs
kezdetén, és gy6z6djon meg rdla, hogy a szerszdm nem érintkezik semmilyen
targgyalaz F/T Rogzités és elforgatds inditdsa el6tt, mert
ellenkezé esetben a parancs esetleg nem miikodik megfelel6en.

D Faijl 16:57:15 CCCC O
Program rTeIepl’tés r/Mozgés /0 | Naplé ‘

OnRobot HEX Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
W F/T Vedelem -
¢ W F/T Szabalyzas || ~ ta - 2

SV o vomaetas F/T Rogzites es elforgatas

= F/T Utpont FParancs neve Tipus 5

= F(T Alkatrész beilleszt [ | [Eqyéni [+] i robot

= F/T Rogzités és elforg

= F/T Doboz beillesztése || Tengelybeni X  [¥]Y [WRX WIRY [¥|RZ megfelelés
= F/T Koézéppont

W F/T Keresés Toléerd Tawvolsag (d)
=F/T Utpont N mm
= F/T Utpont
= F/T Utpont Nyomaték korlatértéke Elforgatas (a)

W F/T Mozgatas Wm :
= F/T Utvonal

W F/T Mozgatas
= F[T Utvonal =

W FIT Szabalyzas
=Varakozas: 1.0
W FIT Szabalyzas
=\arakozas: 1.0
W BT Vvédelem
¢ W Move|
o Waypoint_1
= F/T Alkatrész beilleszt
= F/T Alkatrész beilleszt
= F/T Rogzités és elforg
=|F/T Rogzités és elforg]

] 0 Tr] || Specidlis bedllitasok megjelenitése
Figyelmeztetés |étrehozasa, ha a korlatértéket nem érte el
. Sebesség m——— J100% Elozd Tovabb
@ valadi robot IE E‘ shesseg | ® || hd ‘

Tengelybeni X, Y, RX, RY, RZ megfelelés jelol6négyzetek: A beillesztés a szerszam
koordinatarendszer Z tengelye mentén térténik. Barmely pozicionalasi hiba elfogadasahoz a
fennmarado tengelyek (X és Y a transzlacidhoz, illetve X, Y és Z a rotacidhoz) beallithatok
szabad mozgasra.

Tolderd: Az er6nek az a célértéke, amely a targy foglalatba torténé dvatos benyomasahoz
alkalmazandd.
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Tavolsag (d): A kiindulasi ponttdl mért tavolsag a Z tengely mentén (a szerszam
koordinatarendszerében).

Nyomaték korlatértéke: Az elforgatasi fazis alatt ez a hatarérték a mozgas befejezésére
szolgal. Minél alacsonyabb a hatarérték, anndl évatosabb az elforgatas.

Elforgatas (a): Az elforgatas szoge a szerszam koordinatarendszer Z tengelye korl.

Specialis beallitasok megjelenitése: Ha be van jeldlve, akkor tobb opcid valik elérhetévé:

Q Fajl 16:57:16 CCCC O
Program | Telepités | Mozgas | 10 | Naplé |
OnRobot HEX Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozék |

% W [l Szabalyzas -

¢V Mozaatas T /T Rogzités és elforgatas

= F/T Utpont

= F(T Alkatrész beilleszt Parancs neve Tipus B
= F/T Rogaités és elforg [ | [Eqyéni [~] f robot
= F/T Doboz beillesztése
= F/T Kézéppont Tengelybeni [¥] x ¥ RX RY RZ megfelelés
W FIT Keresés =

= [T Utpont Toléerd Tévolsag (d)

=P Crport g A

= F/T Utpont
T AT Mozgiltés Nyomaték korlatértéke Elforgatas (a)

S G [ oajtm e
W F/T Mozgatas I el Pl A P

E-JFIEIT U?\:onal Erdvaltoztatasi ellendrzési pont Nyomatékcél ellendrzési pont
¥ F/T Szabalyzas 2 £ | %

=Varakozas: 1.0 Erévaltoztatasi cél Nyomatékcél
W F/T Szabalyzas TN i

=Varakozas: 1.0
v %Th\.';édejlem Elforgatasi sebesség O Egyéni érték hasznalatz a
? ove, 0,573|°/s nyomatékcélként

o Waypoint_L [ 0373 ¥

= F(T alkatrész beilleszt Nivekmény

= F/T Alkatrész beilleszt 0.25
= F/T Rogzités és elforgi—|
= F/T Rogzités és elforg
=|F/T Rogzités és elforg) -

] I T o] Specidlis bealltédsok megjelenitése
Figyelmeztetés |étrehozasa, ha a korlatértéket nem érte el
& IZO El6zd Tovabb
@ valadi robot IE li‘ EELEE Y LoZH | « || » ‘

Erévaltoztatasi ellendrzési pont: Amikor a targy a foglalat aljahoz kozelit, az ,, litk6zés
ellendrzés” funkcié aktivalédik. A targy kdzelségére vonatkozd hatarértéket a Tavolsag
szazalékdban kell megadni.

Nyomatékcél ellendrzési pont: Az elforgatasi fazis soran, amikor az Elforgatas (a) szoge
meghaladja a bedllitott szazalékos értéket, a nyomatékcél-ellenérzés aktivalédik.

Erévaltoztatasi cél: A behelyezés kbzben, miutan az Erévaltoztatasi ellendrzési pont
szazalékosan megadott Tavolsag értékét elérte, az erGellenbrzés aktivalodik. Az eré
ellenérzése annak figyelésére szolgal, hogy a csatlakozé a foglalat aljaig be van-e nyomva. Ez
egy tovabbi er6korlattal dllithatd be, amely az Erévaltoztatasi cél mez6ben megadott érték.
A foglalat aljaig torténd benyomast akkor érjik el, ha az erd értéke egyenld vagy meghaladja
a Nyoméeré + az Erdvaltoztatasi cél értékét.
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Nyomatékcél: A bedllitott nyomatékérték, amelynek elérésekor az elforgatas leall.

Egyéni érték hasznalata a nyomatékcélként: Jel6lje be egyedi nyomatékcél
bedllitdsdhoz.

Elforgatasi sebesség: Az elforgatas sebessége az elforgatasi fazis alatt.

Novekmény: Az F/T-szabalyozas ndvekményparamétere. Az alapértelmezett érték 0,5. Minél
kisebb az érték, anndl pontosabb a bedllitott nyomderd szabdlyozasa.

Figyelmeztetés létrehozasa (...): Ha engedélyezve van, megjelenik egy felugré (blokkold)
Gizenet, ha a behelyezés sikertelen volt.

Ha le van tiltva, akkor nem jelenik meg felugré lizenet, de a felhasznalé a parancs
visszatérési értéke alapjan barmilyen hibat kezelhet.

A visszatérési értékekre vonatkozodan lasd: F/T Rogzités és elforgatas parancs visszatérési
értékek.
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F/T Védelem

Az F/T Védelem alatt elhelyezett 6sszes UR parancs végrehajtasa megtorténik, de a robot

megdll, ha valamelyik érzékelt érték eléri a beadllitott hatdrértéket. Az erékorlatozas

Osszekapcsolhatd egy kilsé 1/0 jellel (pl.: stop if Fz>5 AND digital_in[7] == True).

MEGJEGYZES:

Barmely eré/nyomaték-eltolas torléséhez hajtson végre egy F/T
Nullézés parancsotaz F/T Védelem parancs kezdetén, és gy6z6djon
meg réla, hogy a szerszam nem érintkezik semmilyen targgyal az ¥/ T
Védelem inditdsa el6tt, mert ellenkez6 esetben el6fordulhat, hogy a
parancs nem all le a megadott er6/nyomaték-korlatértéknél.

& Fajl 16:57:10 CCCC O
Program | Telepités | Mozgas rlfTr Naplé |
0OnRobot_HEX Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozék |
posel=get_actual tc a
Robotprogram 4
Robotprogr |F/T Védelem
= F(T Terhelés beallitas Parancs neve
V P Keresis — robot
= F/T Utvonal . R ) L ) . N
¥ F/T Védelem AVédelem parancs hasznalhatd a robot leallitédsara Utkozés esetén. Eszleli, ha az eré vagy a

nyomaték eléri a korlatértéket, mikdzben a robot a Védelem parancs ala helyezett

T F/T Szabalyza
7 T Szabalyzas parancsokat hajtja végre,

¢ ¥ F/T Mozgatas

= HT UtPO”t Adja meg a leallitasi FT-korlatot (nulla értékek nem lesznek figyelembe véve)
= F(T Alkatrész beilleszt
= F/T Rigzités és elforgi=— Koordingta-rendszer
= F/T Doboz beillesztése Alap [«]
= F/T Kézéppont
W FIT Keresés shart s a
. FIT korlatérték v
= FIT Utport T [v] Abszoldt
=F/T Utpont Fx F Fz F3D
=F/T Utpont N b N N 50| N
v et [ 4 [« D
=F/T Utvonal Tx T Tz T3D
v rmomass | [ o —l [ gm -
= F/T Utvonal
W FIT Szabalyzas [[]specidlis beallitasok megjelenitése

=\arakozas: 1.0
W F/T Szabalyzas
=Varakozas: 1.0

¥ [EiT védelem| = |
4] [ ¥

° valddi robot

@ E‘Sebesség 1 hoo% | @ Elozo || Tovabb 5 ‘

Koordinata-rendszer: A mozgatashoz és az érzékelS adatkiolvasasahoz egyarant hasznalatos
koordinatarendszer. Bedllithaté Alap vagy Szerszam koordinatarendszerre (az UR
referenciakereteinek megfelel6en).

Eré/nyomaték korlatérték: Ez a detektalasi hatarérték. Az Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D
rendelkezésre all6 lehetdségek kozil tobb is beallithatd. Amennyiben ezek barmelyikének
értéke eléri a beallitott kiiszobértéket, az kivaltja a leallitast. A nulla értéket a rendszer
figyelmen kiviil hagyja.

Ha az Abszolut opcid engedélyezve van, akkor nem fontos, hogy a megadott érték
pozitiv vagy negativ (pl.: stop if |Fz| > = 3), ellenkezb esetben az eljel hatarozza
meg a kiszobérték-kalkulacio madjat

(pl.: stop if Fz > =3 or stop if Fz <= -3)
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Specidlis beallitasok megjelenitése: Ha be van jeldlve, akkor tobb opcid valik elérhetévé:

Q Fajl 16:56:45 CCCC 0
Program rTeIepl'tés rMuzgés /0 | Naplo ‘

OnRobot_HEX Parancs rGrafika rszerkezet rvéltnzék
BeforeStart = | .
=varakozés: 1.0 F/T Védelem

= posel:=get_actual_tc .
Robotprogram arancs neve

= FIT hulézés L | robot
= F/T Terhelés beallitds

A Avédelem parancs hasznalhats a robot ledllitéséra utkozés esetén, Eszleli, ha az erd vagy a
W FIT Keresés P oy

nyomaték eléri a korlatértéket, mikdzben a robot a Wédelem parancs ala helyezett

= F/T Utvonal o v

~ parancsokat hajtja végre,

W [T védelem

¢ WV F/TSzabalzas |==| Adja meg a leallitasi FT-korlatot (nulla értékek nem lesznek figyelembe véve)
¢ W F/T Mozgatas

Koordinata-rendszer
Alap | - |

= F/T Utpont

= F/T Alkatrész beilleszt
= F/T Rogzités és elforg
= F/T Doboz beillesztése F/T korlatérték Abszolt
= F/T Kozéppont

W F/T Keresés Fx F Fz F3D
LT Grpont ] -l - s
=FT Utpont —
= F/T Utpont Tx lel Tz T3D

WV F/T Mozgatas ljl b6 i lj| A il
= F/T Utvonal

W F/T Mozgatas Specialis beallitasok megjelenitése

= F[T Utvonal
W F/T Szabalzas [[] Az erd/nyomaték-korlatértéken feldl, akkor is alljon I... digital_in[ ] =

=varakozas: 1.0 ||

K S I B
S]] = |

o, [IDIR] s —ow e L

Ha az Az F/T korlatokon feliil... opcié engedélyezett, a rendszer a beéllitott digitalis I/0
értéket is figyeli, és amint teljestl a feltétel (az er6/nyomaték-korlatérték mellett), a robot
leall. (pl.: stop if Fz>5 AND digital_in[7] == True).

Ennek a parancsnak nincs visszatérési értéke, és ledllitja a programot, ha az érzékelt érték
eléri a hatarértéket.
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3.3.6 F/T Doboz beillesztése

ElGszor helyezze el a targyat a furat bemenetének kozelében, és dontott (a) iranyban inditsa
el a mozgatast. Ez az objektumot az A fazisban az el6re meghatarozott tengely mentén
mozgatja (példaul Z), ha a furat pereme nem talalhaté. Opcionalisan a B fazisban
megkereshetd egy masik él (példaul a furat oldala). Az a fazisban a tajolas megvaltozik, ugy,
hogy a targy a furathoz igazodik (a felhasznalénak kell bedllitania a megfelel6 szoget). Végil
a targy beillesztésre keril (az A fazisban meghatdrozott tengely mentén) a fennmaradé
beillesztési mélységig. Ha az érzékelt érték tullépi az F/T-korlatértéket, a rendszer
figyelmeztetést general.

MEGJEGYZES:

Fontos, hogy a TCP (szerszamkozéppont) beadllitasa az alkatrész csicsahoz
igazodjon.

MEGJEGYZES:

Barmely eré/nyomaték-eltolds térléséhez hajtson végre egy

F/T Null&zéas parancsotazF/T Doboz beillesztése parancs
kezdetén, és gy6z6djon meg rdla, hogy a szerszdm nem érintkezik semmilyen
targgyalaz F/T Doboz beillesztése inditasa el6tt, mert ellenkezé
esetben el6fordulhat, hogy a parancs nem all le a megadott er6/nyomaték-

korlatértéknél.

o Fail 16:57:18 CCCC O
Program rTeIepités rl\-‘lozgés rUTr Naplo ‘
OnRobot_HEX Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozék |
¥ V¥V /T Mozgata -
= F/T Utpont T H 4

= F/T Alkatrész beilleszt F DOboz beI"eSZtese
= F(T Rogzités és elforg Parancs neve
=F[TDobozbeilestése | [ | ? robot
= F/T Kézéppont
VAT Ke[esés Belllesztési mélység Koordinata-rendszer

= [T Utpont : mm |Alap |v‘

=FT Utpont

= F/T Utpont Erd korlatértéke Nyomaték korlatértéke Erd szorzdértéke
v 7 Hozgaras N m

= F[T Utvonal B . B
¥ F/T Mozgats Sebesség Gyorsitas Lassitds

= F/T Utvonal mm/s 1200| mm/s? 1200| mm/s?
W F/T Szabalyzas

=\arakozés: 1.0 X ¥ Z
L A o S — [ 55l

=varakozas: 1.0 . . 2
W FTvédelem B
¢ ¥ Move) [ ofmm [ omm [ ofmm

o Waypoint_1 RY RY a7
= F/T Alkatrész beilleszt [+ 4 o N N
= F/T Alkatrész beilleszt lj' Ijl
= F/T Rogzités és elforg
= F/T Régzités és elforg Figyelmeztetés |étrehozasa, ha a korlatértéket nem érte el
= F/T Rogzités és elforgi |
=|F/T Doboz beillesztése «
< i 1]
3 Iﬁ El6zé Tovabb

o e el IE li‘ Sebesség 100% | «a || » ‘

Beillesztési mélység: A kiinduldsi ponttél mért tavolsag az A fazisban meghatdrozott tengely
mentén.
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Koordinata-rendszer: A mozgatashoz és az érzékelS adatkiolvasasahoz egyarant hasznalatos
koordinatarendszer. Bedllithaté Alap vagy Szerszam koordindtarendszerre (az UR
referenciakereteinek megfelel6en).

Erd korlatértéke: Az erSkorlat értéke az él detektalasahoz.
Nyomaték korlatértéke: A nyomatékkorlat értéke a tajolas beallitasahoz.

Er6 szorzoértéke: Az él detektaldsahoz tartozo erGkorlat értékét meg kell szorozni ezzel az
értékkel a végsé beillesztés erékorlatjanak kiszamitasahoz.

Sebesség: A mozgas sebessége behelyezés kozben.

Gyorsitas: A mozgas gyorsulasi paramétere.
Lassitds: A mozgas lassulasi paramétere.

A: Az A mozgas relativ koordinatai.

B: A B mozgas relativ koordinatai.

o: Az a elforgatas relativ szogei.

Figyelmeztetés létrehozasa (...): Ha engedélyezve van, megjelenik egy felugré (blokkold)
lizenet, ha a behelyezés sikertelen volt.

Ha le van tiltva, akkor nem jelenik meg felugré Gizenet, de a felhasznalé a parancs
visszatérési értéke alapjan barmilyen hibat kezelhet.

A visszatérési értékekre vonatkozoéan lasd: F/T Doboz beillesztése parancs visszatérési
értékek.
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3.3.7 F/T Alkatrész beillesztése

ElGsz0r poziciondlja a furatba beillesztend6 tlskét vagy csapot a megfelel6 irdnyban és a
furat bemenetének kozelében. A végleges poziciot és tdjolast a rendszeraz /T
Alkatrész beillesztése parancs altal korrigdlja. Ez az el6re meghatarozott
erGhatdrértékig probalja betolni a tiiskét, és sziikség esetén mddositja a tajolast. Megall, ha
a megadott beillesztési mélységet elérte.

MEGJEGYZES:

Fontos, hogy a TCP (szerszamk&zéppont) beallitasa az alkatrész csicsahoz
igazodjon.

MEGJEGYZES:

Barmely eré/nyomaték-eltolds térléséhez hajtson végre egy

F/T Nullézéas parancsotazF/T Alkatrész beillesztése
parancs kezdetén, és gy6z6djon meg rdéla, hogy a szerszdm nem érintkezik
semmilyen targgyalaz F/T Alkatrész beillesztése inditdsa el6tt,
mert ellenkezd esetben el6fordulhat, hogy a parancs nem all le a megadott
eré/nyomaték-korlatértéknél.

& Fajl

16:57:12 CCcccC O

Program r/TeIepités rMozgés 110 | Naplé |
OnRobot HEX
S=HT Terheles bealifas] .
W FiT Keresés
= FT Utvonal
W F(Tvédelem
¢ W FT Szabalyzas

Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

F/T Alkatrész beillesztése

Parancs neve

¢ V¥ F/T Mozgatas

@robot

= F/T Utpont Tolderd
= FT alkatrész beilleszt N
= F/T Rogzités és elforg - .
= F/T Doboz beillesztése Min. melység
= FIT Kozéppont lj| mm

W FiT Keresés

C Max. mélysé
=FT Utpont yseg
= F/T Utpont —| [ 200/mm
= F/T Utpont B 2 e
W FIT Mozgatas TuIIe[femNero
= KT Utvonal
W F/T Mozgatas y AT . A
= F/T Utvonal || Specialis beallitasok megjelenitése

WV FIT Szabdlyzas Figyelmeztetés |&trehozasa sikertelen beillesztés esetén
=Varakozas: 1.0
W F/T Szabalyzas
=Varakozas: 1.0
W FTwédelem

¢ W Move|

o Waypoint_1
= F/T Alkatresz beilleszts -

q il D

o Valadi robot

@ IESebesség = o0% | € Elozd || Tovabb = |

Tolderd: Az er6nek az a célértéke, amely a targy foglalatba torténé dvatos benyomasahoz
alkalmazandé.

Min. mélység: A kiindulasi ponttdl mért minimalis tavolsag a Z tengely mentén (a szerszam
koordinatarendszerében), amelynél a beillesztés sikeresnek tekinthetd.

Max. mélység: A kiindulasi ponttél mért maximalis tavolsag a Z tengely mentén (a Szerszam
koordinatarendszerben), amely beillesztés soran elérhetd.
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Tullépési er6: Ha ez a paraméter be van allitva, a Min. mélység elérése utan egy , litk6zés”, a
nyomoers novekedése varhato (pl. egy bepattand csatlakozas zarédasa). Ez a paraméter azt
a tovabbi erét adja meg, amely a beillesztési Tolderd értékén feltl a minimalis és a maximalis
mélység kozott megengedett.

Specidlis beallitasok megjelenitése jelol6négyzet: Ha be van jel6lve, akkor tobb lehet&ség
valik elérhetévé:

D Fajl 16:57:13 CCCC O
Program rTeIepités rMozgéS |/I,’T|/ Naplo |
OnRobot_HEX Parancs | Grafika | Szerkezet | valtozék |

W FIT Kereses -

= KT Utvonal 4 H 4
v o F/T Alkatrész beillesztése
¢ W F/T Szabalyzas Parancs neve .

R T | — - robot

=FT Utpont [~

= F/T alkatrész beilleszt Tolderd Erénévekmeény Megfelelés vagy korlat
= F/T Régzités és elforg - N -
= FIT Doboz beillesztése Fx T
= F/T Kizéppont Min., mélység Nyomatéknovekmeany
W FiT Keresés E mm 0.2

= FT Utpont o o [ Fy [¥] Ty

= F/T Utpont Max. mélység Idétallépés

Zben || toomm = o
V FIT Mozgatas Tullépési erd Warhato sebesség = [CE

= [T Utvonal ljl i
W KT Mozgatas ljl 3

= KT Utvonal . il s . .
W F/T Szabalyzas Specialis beallitdsok megjelenitése

='irakozas: 1.0 Figyelmeztetés |etrehozasa sikertelen beillesztés esetén
W F/T Szabalyzas

=Varakozds: 1.0
V FT wédelem [
¢ ¥ Move)

& Waypoint_1
= FIT Alkatrész beilleszt
= F/T Alkatresz beilleszts =
| 1] | | ]
& liv El6zo Tovabb

o - @ Ii‘ Sebesség 100% | -« || » |

P

Er6novekmény: Az erGszabalyozas aranyos erGsitési paramétere a nyoméer6hoz és
oldaliranyu er6khoz a megfelel§ tengelyeken.

Nyomatéknovekmény: A megfelel6 tengelyek nyomatékszabalyozasanak ardnyos erdsitési
paramétere.

IdGtullépés: A teljes beillesztési funkciéo maximalis megengedett id6tartama. Ha nullara van
allitva, akkor ezt a kilépési kritériumot a rendszer figyelmen kivil hagyja.

Varhato sebesség: A beillesztés varhatéd minimalis el6rehaladasi sebessége. Ha ez a
paraméter be van allitva, és a beillesztés lassabb (itemben halad, a rendszer megszakitja a
folyamatot, és az sikertelennek mingstl. Ha nullara van allitva, akkor ezt a kilépési
kritériumot a rendszer figyelmen kivil hagyja.

Megfelelés vagy korlat (Fx, Fy, Tx, Ty, Tz): A kivalasztott tengely, amelynek megfelelének
kell lennie. Ha egy tengely engedélyezett (megfelels), akkor a tengely mentén/koriil a
mozgas er6/nyomaték-vezérelt, egyébként (nem megfeleld) pozicidvezérelt. Az
engedélyezett tengely szabalyzasa gy torténik, hogy a bedllitott er6/nyomaték-érték
allandé legyen. Legaldbb egy megfelelési tengelyt ki kell valasztani.

Figyelmeztetés létrehozasa (...): Ha engedélyezve van, megjelenik egy felugré (blokkold)
lizenet, ha a behelyezés sikertelen volt.
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Ha le van tiltva, akkor nem jelenik meg felugré lizenet, de a felhasznalé a parancs

visszatérési értéke alapjan barmilyen hibat kezelhet.

A visszatérési értékekre vonatkozdan lasd: F/T Alkatrész beillesztése parancs visszatérési

értékek

F/T Mozgatéas

AzF/T Mozgatds parancsaz F/T Utpont paranccsal egyiitt hasznalhaté a robot

mozgatdsara egy utat bejarva, vagy az /T Utvonal paranccsal a robot mozgatasara egy

Utvonal mentén, és a meghatarozott er6/nyomaték-korlatértékek elérésekor torténé

azonnali megallitasra (mozgas megszakad). Ebben az esetben figyelmeztetés generalhatd. Ha

a mozgas eléri az utolso Utpontot, akkor az sikeres.

& Fajl

MEGJEGYZES:

Barmely eré/nyomaték-eltolds térléséhez hajtson végre egy F/T
Nullazds parancsotaz F/T Mozgatéas parancs kezdetén, és gy6z6djon
meg réla, hogy a szerszdm nem érintkezik semmilyen targgyal az ¥/ T
Mozgatéas inditdsa el6tt, mert ellenkezé esetben el6fordulhat, hogy a
parancs nem all le a megadott er6/nyomaték-korlatértéknél.

Program | Telepités | Mozgas | /O | Naplo |

Py

16:57:01 CCCC O

OnRobot_HEX

1/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok

BeforeStart
=‘arakozas: 1.0
= posel:=get_actual_tc
Robotprogram
= F/T Mullazas
= F/T Terhelés beallitas
W FIT Keresés

= F/T Utvonal
W FTvédelem
¢ ¥ KT Szabalyzas

¢ ¥ F/T Mozgatas

= F/T Utpont

= F/T aAlkatrész beilleszt
= F/T Rogzités és elforg
= F/T Doboz beillesztése
= F/T Kézéppont
W F/T Keresés

= F/T Utpont

= FIT Utpont

= F/T Utpont
v

= FIT Utvonal
W F/T Mozgatas

= F/T Utvonal
W FIT Szabalyzas

I |F/T Mozgatas

=Varakozas: 1.0
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-

Parancs neve

Koordinata-rendszer

@robot

|Alap

=]

| Utpont hozéadasa |

Sebesség

[ sojmms
Gyorsités

[] Specidlis beallitasok megjelenitése
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Az F/T Mozgatas parancs végrehajtasahoz érintse meg az Utpont hozzdadasa gombot

egy F/T Utpont parancs gyermek-csomépontként valé hozzaaddsahoz. Ugyanigy tébb

Utpont is hozzaadhaté. Utpont térléséhez hasznalja a Szerkezet fiilon valaszthaté Torlés

gombot.

Masik lehetéségként az F/T Utpont vagy F/T Utvonal parancsok adhatdk hozza az

F/T Mozgatés parancs gyermek-csomdpontjaként a Szerkezet fiil segitségével.
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Sebesség: A mozgatds kozbeni sebességkorlat. A mozgatas allandd transzlacids sebességgel
torténik. Ha az utvonalon vagy a palyan éles valtasok fordulnak el az irany vagy a tajolas
vonatkozasaban, a robot tényleges sebessége a megadottnal kisebb lehet, de dllandé marad
a teljes Utvonalon vagy a palyan.

Gyorsitas: A mozgas gyorsitasi és lassitasi paramétere.

Koordinata-rendszer: A mozgatashoz és az érzékelS adatkiolvasasahoz egyarant hasznalatos
koordinatarendszer. Bedllithaté Alap, Szerszam, Egyéni (Alap),Egyéni
(Szerszéam) koordinatarendszerre (az UR referenciakereteinek megfeleléen). Az egyéni
koordinatarendszerek a bazis koordinatarendszerbdl és az adott Roll, Pitch és Yaw
értékekbdl kerilnek kiszamitasra. Az Egyéni (Alap) koordinatarendszer esetében a TCP
tajolasanak beolvasasa gomb is hasznalhato a koordinatarendszer tajolasanak
meghatarozasahoz az aktudlis TCP-tdjolas alapjan. Az adott tdjolds teszteléséhez a Szerszam
elforgatasa erre a tajolasra [TART] gomb hasznalhato.

Specialis beallitdsok megjelenitése jelol6négyzet: Ha be van jeldlve, akkor tobb lehetGség
valik elérhet6vé:

Q Fajl 16:57:03 CCCC O
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Y FIT Ker:esés kKoordinata-rendszer
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oV I;f”T Szabalyzas  |=—| sebesség |Roll (X)Ol i |P|tch (\(;)o ‘Yaw (Z()) .
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= F/T Rogaités és elforg mmys?

= F/T Doboz beillesztése |
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= F/T Utpont Specidlis beéllitasck megjelenitése
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= F/T Utpont 1 M e g s T
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= F/T Utvonal ik bl Fz F3D
W F/T Szabslyzas [ on b [ dn [ dw
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i s | I - - -
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F/T korlatérték Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D: Ez a detektalasi hatarérték. Az Fx, Fy, Fz, Tx,
Ty, Tz, F3D, T3D rendelkezésre all6 lehetéségek koziil tobb is bedllithatd. Amennyiben ezek
barmelyikének értéke eléri a beallitott kiiszObértéket, az kivaltja a leallitast. A nulla értéket a
rendszer figyelmen kivil hagyja.

Ha az Abszolut értékek hasznalata opcié engedélyezve van, akkor nem fontos, hogy
a megadott érték pozitiv vagy negativ (pl.: |Fz| > = 3), ellenkez6 esetben az elgjel
hatarozza meg a kiiszobérték-kalkulacié modjat.

(pl.: Fz>=3 or Fz<=-3)

Figyelmeztetés létrehozasa (...): Ha engedélyezve van, megjelenik egy felugré
(blokkold) tizenet, ha a robot nem éri el a célpoziciét (a mozgatas sikertelen). Ha a
mozgatas sikeres, akkor nem jelenik meg figyelmeztetés.

Ha le van tiltva, akkor nem jelenik meg felugré lizenet, de a felhasznalé a parancs
visszatérési értéke alapjan barmilyen hibat kezelhet.

A visszatérési értékekre vonatkozdan lasd: F/T Mozgatas parancs visszatérési értékek.
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3.3.9 F/T Utvonal

Az F/T Utvonal parancsaz F/T MozgatésvagyazF/T Keresés paranccsal egyitt
egy utvonal rogzitésére és visszajatszasara hasznalhaté.

Q Fajl 16:54:40 CCCC O
Program | Telepités | Mozgas | /0 | Naplé |

OnRobot_Path Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok
W Robotprogram -
¢ V /1 Mozgatas F/T Utvonal

= F/T Utvonal

Farancs neve Tipus
| | [Relativ [~] @robot

Utvonal azonosité:

‘Uj régeités... ‘v‘

‘ Utvonalrégzités elinditésa ‘

g\s}?fﬂﬁﬁiﬁm [ ] 1] sebesseg =——=Cnoox | 4 Eozo || Tovabbm |

Tipus: Ha Relativ van kivalasztva, akkor az Utvonal visszajatszasa a rogzitéskori abszolut
pozicid helyett a szerszam aktudlis pozicidjatdl kezdddik. Ha Abszolat van kivalasztva, az
eszkoz az eredeti kiinduldsi pontra ugrik, és onnan jatssza vissza az utvonalat.

Utvonal azonosité legordiild lista: Listazza a Compute Box altal tarolt 6sszes Utvonal
azonositéjat. Az Utvonal-azonositét a rendszer akkor rendeli hozza az dtvonalhoz, amikor azt
a felhasznéld elmenti. Ha nincs rogzitett nem mentett Gtvonal, az Uj rogzités... elemet
kivalasztva rogzithet Uj Utvonalat. Ha van egy rogzitett, de nem mentett Utvonal, akkor egy
Nincs mentve elem van a listaban.

MEGJEGYZES:

Csak egy nem mentett Utvonal létezhet, és ez felllirodik egy Utvonal rogzités
elinditasakor, amikor az Utvonal Nincs mentve van kivalasztva.

A kijel6lt atvonal torlése gomb: Véglegesen torli az aktudlisan kivalasztott Utvonalat a
Compute Box Utvonal-azonosité legordiild listdjabal.

MEGJEGYZES:

Ne toroljon olyan Gtvonalat, amelyet barmely mas F/T Utvonal parancs
hasznal.
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Utvonalrogzités elinditasa gomb: Elinditja az Gtvonalrogzitést a kézivezetési funkcid
automatikus engedélyezésével.

Utvonalrogzités leallitasa gomb: Leallitja a kézivezetési funkciot, és eltarolja a felvételt a
memoaridban. Nem tarolja véglegesen az Utvonalat.

Mozgatas az utvonal kiindulasi pontjara [TART] gomb: Az Utvonal kezdd pozicidjaba
mozgatja a szerszamot. Csak akkor hasznalhaté, ha az Utvonal nem relativ.

Utvonal-visszajatszas elinditadsa gomb: Visszajatssza az Gtvonalat, még akkor is, ha az nincs
mentve, csak a memaridban tarolédik.

Utvonal-visszajatszas leallitdsa gomb: Leallitja az Gtvonal visszajatszasat.

Utvonal elmentése gomb: EImenti a nem mentett Gtvonalat a Compute Box egységre.

MEGJEGYZES:

Az utvonal rogzitésekor végzett transzlacidos mozgasokhoz kapcsolddé
elforgatasok 2,8 fok/mm-re vagy kisebbre vannak korlatozva, mivel a
nagyobb sebesség azt eredményezné, hogy a robot az Utvonalat nagyon
alacsony transzlacids sebességen jatszana vissza. A transzlaciés mozgas
nélkuli elforgatas ezért nem rogzithet6 utvonalként.

MEGJEGYZES:

A visszajatszott Utvonal maximalis hibaja az eredeti rogzitett mozgashoz
képest legfeljebb 1 mm lehet.

Ennek a parancsnak nincs visszatérési értéke.
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3.3.10 F/T Keresés

AzF/T Keresés parancsaz F/T Utpont paranccsal egyiitt hasznédlhaté a robot
mozgatasara egy utat bejarva, vagy az F/T Utvonal paranccsal a robot mozgatéaséra egy
Utvonal mentén, és a meghatarozott er6/nyomaték-korlatértékek elérésekor torténd
azonnali leallitasra (targy megtaldlva). Ha a mozgas eléri az utolsd Utpontot vagy az utvonal
végpontjat, a keresés sikertelen (a targy nem taldlhatd), és egy figyelmeztetés generdlddik.

MEGJEGYZES:

Barmely eré/nyomaték-eltolds térléséhez hajtson végre egy

F/T Nulléazds parancsotaz F/T Keresés parancs kezdetén, és
gy6z6djon meg rdla, hogy a szerszdm nem érintkezik semmilyen targgyal az
F/T Keresés inditasa el6tt, mert ellenkez6 esetben el6fordulhat, hogy a
parancs nem all le a megadott er6/nyomaték-korlatértékeknél.
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Az F/T Keresés parancs végrehajtasahoz érintse meg az Utpont hozzaadasa gombot
egy F/T Utpont parancs gyermek—csomdpontként térténd hozzaaddsdhoz. Ugyanigy tébb

Utpont is hozzaadhaté. Utpont torléséhez hasznalja a Szerkezet fiilon valaszthatd Torlés

gombot.

Mdsik lehet8ségként az F/T Utpont vagyazF/T Utvonal parancs adhaté hozza az

F/T Keresés parancshoz gyermek-csomépontként a Szerkezet fiil segitségével.
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Sebesség: A mozgas sebessége az litkdzés keresése kdzben. A mozgatas allandd transzlacids
sebességgel torténik. Ha az Utvonalon vagy a palyan éles valtasok fordulnak el az irany vagy
a tdjolas vonatkozasaban, a robot tényleges sebessége a megadottndl kisebb lehet, de
allandé marad a teljes Utvonalon vagy a palyan.

MEGJEGYZES:

Kemény (itkozési felliletek (példaul fémfellletek) esetében ajanlatos minél
lassabb sebességet alkalmazni a keresési fazisban, ezaltal elkeriilhet6k a
robot és a szerszdm lendilete miatti tulfutasok.

Gyorsitas: A mozgas gyorsitasi és lassitasi paramétere.

F/T korlatérték Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D: Ez a detektalasi hatarérték. Az Fx, Fy, Fz, Tx,
Ty, Tz, F3D, T3D rendelkezésre all6 lehet&ségek kozil tobb is beallithatd. Amennyiben ezek
barmelyikének értéke eléri a beallitott kiiszObértéket, az kivaltja a leallitdst. A nulla értéket a
rendszer figyelmen kivil hagyja.

Ha az Abszolut értékek haszndlata opcié engedélyezve van, akkor nem fontos, hogy a
megadott érték pozitiv vagy negativ (pl.: |Fz| > = 3), ellenkez6 esetben az eldjel
hatdrozza meg a kiiszobérték-kalkulacié madjat,

(pl.: Fz>=3 or Fz <=-3)

Koordinata-rendszer: A mozgatashoz és az érzékelS adatkiolvasdsdhoz egyarant hasznalatos
koordinatarendszer. Bedllithaté Alap, Szerszam, Egyéni (Alap), Egyéni
(Szerszam) koordindtarendszerre (az UR referenciakereteinek megfeleléen). Az egyéni
koordinatarendszerek a bazis koordinatarendszerbdl és az adott Roll, Pitch és Yaw
értékekbdl kerilnek kiszamitasra. Az Egyéni (Alap) koordinatarendszer esetében a TCP
tdjolasanak beolvasasa gomb is haszndlhato a koordindtarendszer tajolasanak
meghatarozasahoz az aktudlis TCP-tdjolas alapjan. Az adott tdjolds teszteléséhez a Szerszam
elforgatasa erre a tajolasra [TART] gomb haszndlhaté.

Figyelmeztetés létrehozasa (...): Ha engedélyezve van, megjelenik egy felugré (blokkold)
Uzenet, ha a robot elérte a célpoziciét, vagy (itkozés kdvetkezett be (azaz a keresés
sikertelen). Ha a keresés sikeres, akkor nem jelenik meg figyelmeztetés.

Ha le van tiltva, akkor nem jelenik meg felugré izenet, de a felhasznalé a parancs
visszatérési értéke alapjan barmilyen hibat kezelhet.

A visszatérési értékekre vonatkozéan lasd: F/T Mozgatas parancs visszatérési értékek.
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3.3.11 F/T Utpont

Az F/T Utpont parancsaz F/T Mozgatas vagyazF/T Keresés paranccsal egyitt
haszndlhato a robot mozgatdsahoz egy Ut mentén. Haromféle Utponttipus (Rogzitett, Relativ
és Valtozo) lehetséges, amelyek barmilyen kombindcidja hasznalhatd.

MEGJEGYZES:

Ne hasznaljon egymast kévet6 F/T Utpont parancsokat, amelyek
ugyanabbanaz F/T Mozgatés parancsban csak elforgatdsokat
tartalmaznak. Hasznaljon egynél tobb F/T Mozgatés parancsot
transzlaciés mozgasok nélkiili elforgatasok végrehajtasdhoz.

Tipus: Az Utpont tipusa. Bedllithaté Rogzitett, Relativ vagy Valtozd értékre
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Cél TCP-pdz: Az utpont altal felvett pozicid a robot Utjan. Ez egy csak olvashaté mezd, és az
Aktuadlis TCP-p6z beolvasasa gomb hasznalatdval tolthetd fel.

Torlés gomb: torli a Cél TCP-pdz mez6 tartalmat.

AktualisTCP-pdz beolvasasa gomb: Betdlti az aktudlis TCP-koordinatakat a Cél TCP-pdz
mez6be.

A robot pdzba mozgatasa [TART] gomb: A robotot a Cél TCP-p6z mez6ben beallitott
pozicidba mozgatja, ha a gomb be van nyomva. Amint a felhasznalé elengedi, a robot megall.
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Valtozé: Az Utpont altal felvett pozicid a robot Utjan. Egy valtozo definidlhatja a célpoziciot.

A véltozot elGszor létre kell hozni.
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Relativ X, Y, Z, RX, RY, RZ: A tavolsagok az elforgatasok, amelyek ehhez az Utponthoz

tartoznak az el6z6 robotpozicidhoz képest.

Ennek a parancsnak nincs visszatérési értéke.
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3.3.12 F/T Nullazas

Az F/T Nullazéas parancs az RG2-FT ujjérzékel6 eré/nyomaték-korlatértékeinek
nulldzasdra hasznalhaté.
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Ennek a parancsnak nincs visszatérési értéke.
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3.3.13 F/T Terhelés beallitasa

AzF/T Terhelés bedllitéasa parancs Uj hasznos terhelés beallitdsara és a TCP-
beadllitasok egy parancson bellli megvaltoztatasara hasznalhaté.

A parancs végrehajtasanak engedélyezéséhez be kell jel6lni vagy a TCP-t, vagy a hasznos
terhelést.
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= F/T Nullazas |—| beOt
=|F/T Terhelés beallités

V F/T Keresés [v] TCP beallitasa Hasznos terhelés beallitasa
= F/T Utvonal Eltolds Elfordulds RPY-ben ljl kg
5 RX
¥ FIT Védelem ] ljl s [[]sdlypont beélltasa a TCP-re

9 W F/T Szabalyzas =
mm ljl ? ljl mm

¢ W F/T Mozgatas
=FT Utpont
= FIT Alkatrész beilleszt
= F/T Rogzités és elforg
= FIT Doboz beillesztése CZ
= F/T Kézéppont mm
W FiT Keresés
= FT Utpont
= KT Utpont —
=FT Otpont
W KT Mozgatas
= KT Utvonal
W F/T Mozgatas
= FT Utvonal
W F/T Szabalyzas
=Varakozas: 1.0 —

e L

© valsdi robot @ Ii‘ Sebesség =l _J100% | € Elozo || Tovabb B |

1L

TCP beallitasa jel6l6négyzet: Ha be van jeldlve, a telepitési TCP-beallitdsokat a rendszer
felllirja az adott értékekkel.

Eltolas X, Y, Z: A TCP transzlacids értékei a szerszamperemhez (vagy az ujjhegy
kozéppontjahoz) viszonyitva.

Elfordulds RPY RX, RY, RZ: A TCP elforgatasi értékei a szerszdmperemhez (vagy az
ujjhegy kdzéppontjahoz) viszonyitva.

Hasznos terhelés beallitasa jel6l6négyzet: Ha be van jeldlve, akkor a telepitési hasznos
terhelést és sulypontbeallitasokat a rendszer fellilirja az adott értékekkel. A hasznos
tehernek a teljes sulyt magaban kell foglalnia, beleértve a megfogot is.

CX, CY, CZ: A sulypont koordinatai a szerszamperemhez viszonyitva.

Sulypont beallitasa a TCP-re jelol6négyzet: Ha be van jel6lve, a CX, CY, CZ értékeket a
beadllitott TCP-eltol3s adja.

Ennek a parancsnak nincs visszatérési értéke.
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3.4 Alkalmazasi példak

3.4.1

3.4.2

3.4.3

Utkdzésérzékelés
Az itkozésérzékelést a kbvetkez6 parancsokkal lehet végrehajtani:

1. F/T Keresés: Jelenlét-érzékeléshez hasznalhatd. Keresi a targyat, és megall, ha
megtalalta. Ha a targy nem taldlhatd, figyelmeztets (izenetet ad. Ha egy targy pozicidja
valtozik, a pozicid pontos meghatdrozasahoz is haszndlhato.

2. F/T Mozgatés: Er6/nyomaték-korlatozott mozgasokhoz hasznalhatd. Hasonlé az UR
Mozgas parancsahoz, de beépitett er6/nyomaték-korlatozassal m(ikodik, és tamogatja a
relativ eltolas tipusu paramétereket (példdul 1 cm vagy 1 hiivelyk elmozdulds a Z tengely
mentén).

3. F/T Védelem: Barmelyik UR paranccsal kombinalva korlatozhatja a kifejtett erét,
illetve nyomatékot. A beallitott hatarértékeket parhuzamosan figyeli a felhasznalo altal
adott programkoddal, és ha a beallitott hatarértékeket elérte, megdllitja a robotot.

Aprograms/OnRobot UR Programs mappa tartalmaz egy
OnRobot_Collision_Detection Example.urp nev( (itk6zésészlelési UR példaprogramot.

Kozéppontérzékelés

A finom érintkezGk segitségével a robot egy furat geometriai kozéppontjadba poziciondlhatd.
Fényes fém targyakkal is mikodik, ami altaldban nem lehetséges kamerdval mikodé
megoldasoknal.

Aprograms/OnRobot UR Programs mappa tartalmaz egy
OnRobot_Centerpoint_Detection_Example.urp nev( (itk6zésészlelési UR példaprogramot.

Polirozas és csiszolas

Minden polirozasi vagy csiszolasi feladatnal nagyon fontos, hogy az el6re meghatarozott erd
értéke allandod legyen. Ez a feladat az eré/nyomaték-korlatértékek-szabalyzasi funkcidink
segitségével valdsithatd meg, amelyhez a kdvetkez6 két parancs haszndlata sziikséges:

1. F/T Szab&lyzéas:Eza parancs hasonld az UR beépitett Eré parancsahoz, de az
OnRobot pontosabb eré/nyomatékérzékelGjét hasznalja bemenetként, hogy kivald
eredményt érjen el még alacsony er6k esetébenis. Az F/T Szabalyzas megprébdlja
fenntartani a meghatdarozott eré6-, illetve nyomatékértéket a megfelel6nek beallitott
tengelyeken. A nem megfeleld tengelyek poziciévezéreltek (csak az F/T Mozgatés
parancs altal).
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2. F/T Mozgatés: Haszndlhatd a robot pozicionaldsdra (mozgatas) a nem megfeleld
tengely mentén/koril az F/T Szabalyzas parancsban.

A programs/OnRobot_UR_Programs mappa tartalmaz egy
OnRobot_Plastic_Partingline_Removal_Example.urp nev( Utkozésészlelési UR
példaprogramot.

3.4.4 Palettazas

Az 6vatosan kezelend6 targyak palettazasa nehézséget jelenthet. A rugalmas kartondobozok
egymas mellé helyezése tobbet kovetel egy egyszerd, fix alakzatban vald pozicionaldsnal. Az
UR beépitett palettdzd parancsdtaz F/T Keresés parancsunkkal kombindlva barki
kénnyen megoldhatja ezeket a nehézséget jelenté feladatokat.

ElGszor allitsa be az UR beépitett Raklap parancsat a sziikséges alakzat eléréséhez.
Gondoskodjon arrdl, hogy a pozicidk kicsit tdvolabb legyenek, mint a leend6 végpozicié. Ez
lehet6vé tesziaz F/T Keresés parancs szamara, hogy a szomszédos elemet egy finom
érintéssel megtaldlja, alkalmazkodva barmilyen pozicionalasi hibahoz.

 Fajl 16155115 CCCC O

Program |’Te|ep|’tés rMozgés 110 | Napld ‘
OnRobot_Palletizing Ex( Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
W BeforeStart

¥ Robotprogram F/T Keresés
1Y Movel Parancs neve
o PickWP
='|nsert your pick seque l:l @ fObOt
¢ o2 Raklap
¢ ¥ Mintdzat: Doboz Koordinata-rendszer
@ alst_Corner_2 ‘ Utpont hozzdadasa ‘ Alap

® aznd_Corner_2
@ adrd_Corner 2 | sehesség

® adth_Corner 2 mm/s

@ aSth_Corner_2
® a6th_Corner_2 | Gyorsitas

o a7th_Corner_2 mm/s?
o aBth_Corner_2

¢ ¥ PalletSequence
@ Approach_2

@ PatternPoint_2 Figyelmeztetés |étrehozasa, ha a korlatértéket nem érte el
= F/T Nullazas
¢ ¥ FIT Keresés

= FfT Utpont FIT korlatérték Abszoldt értékek hasznalatas

='Insert your plac Fx 3 Fz F3D

=\Vdrakozas: 1.0 bl

s Bxit_2 [_dw N [ on L

™ T T T30
4] i ] [»
. Sebesség =————=1_h00% Elozo Tovabb

@ valédi robot @ Iil sbesseg | « H » |

Sziikség esetén egynél tobb F/T Keresés is hasznalhatd az elem vizszintes és fligg6leges
beigazitasara.

Gondoskodjon arrél, hogy csak az F/T Keresés parancs bemeneti
paramétereinek relativ eltoldsu tipusat hasznalja, hogy mindig relativ legyen
a mintahoz viszonyitva.

Tovabbi informacidkat lasd itt: F/T Keresés.

Aprograms/OnRobot UR Programs mappa tartalmaz egy
OnRobot_Palletizing_Example.urp nev(i Gtkdzésérzékelési UR példaprogramot.
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3.4.5 Csap behelyezése

3.4.6

3.4.7

A tlskék vagy csapok szlk nyildsokba torténd behelyezése nem valésithaté meg
hagyomanyos pozicidalapi megolddsokkal. Még kamerds rendszereknél sincs megbizhaté
megoldas.

A pontos OnRobot F/T-érzékel6 ésaz F/T Csap behelyezése parancs segitségével
barki kdnnyen és megbizhatdéan megoldhatja azokat a feladatokat, amelyek preciz
illeszkedést igényelnek.

A programs/OnRobot_UR_Programs mappa tartalmaz egy
OnRobot_Pin_Insertion_Example.urp nev( Gtkdzésérzékelési UR példaprogramot.

Doboz beillesztése
Egy téglalap alaku targy téglalap alaku nyilasba torténé behelyezése gyakori feladat, példaul

egy autéradioé behelyezése a rddidkeretbe, vagy az akkumuldtor behelyezése a telefonba.

Az F/T Doboz beillesztése parancs segitségével barki konnyen megoldhatja ezeket
a feladatokat.

Aprograms/OnRobot UR Programs mappa tartalmaz egy
OnRobot_Box_Insertion_Example.urp nev( Gtkozésérzékelési UR példaprogramot.

Roégzités és elforgatas

A pontos OnRobot F/T-érzékel6 ésaz F/T Rogzités és elforgatés parancs
segitségével barki konnyen és megbizhatéan megoldhatja azokat a feladatokat, amelyek
bajonettzaras 0sszeszerelést igényelnek.
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4 Terminusok jegyzéke

Compute Box Az OnRobot érzékel6hoz biztositott egység. Végrehajtja az
OnRobot altal kialakitott parancsok és alkalmazasok
haszndlatahoz sziikséges szamitdsokat. Az érzékel6hoz és a
robotvezérl6hoz kell csatlakoztatni.

OnRobot Data Az OnRobot altal Iétrehozott adatmegjelenitési szoftver az
Visualization érzékeld dltal szolgaltatott adatok megjelenitésére. Windows

operacios rendszerre telepithetd.
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Rovidités Magyarazat

DHCP Dynamic Host Configuration Protocol
DIP Dual in-line package

F/T Force/Torque

ID Identifier

IP Internet Protocol

IT Information technology
MAC Media access control

PC Personal Computer

RPY Roll-Pitch-Yaw

SP Starting Position

SW Software

TCP Tools Center Point

UR Universal Robots

URCap Universal Robots Capabilities
USB Universal Serial Bus

uTpP Unshielded twisted pair
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6 Fuggelék

6.1 A Compute Box IP-cimének mddositasa

Az érzékeld IP-cimének megvaltoztatasahoz csatlakoztasson egy laptopot vagy egy kiilsé

szamitégépet az OnRobot Compute Box egységhez.

1.

Gy6z6djon meg réla, hogy a késziilék nincs bekapcsolva. Csatlakoztassa egymashoz
a késziléket és a szamitdgépet a mellékelt Ethernet-kabellel.

Ha a késziilék gyari alapbeallitas allapotaban van, folytassa a 3. 1épéssel. Ellenkezd
esetben Ugyeljen arra, hogy a 3. szamu DIP-kapcsolét bekapcsolt (ON) allasba, a 4.
szamu DIP-kapcsolét kikapcsolt (OFF) allasba kapcsolja.

Kapcsolja be a késziléket a mellékelt tapegységet hasznalva, és varjon
30 masodpercig, amig a késziilék kezdeti betbltése befejezédik.

Nyisson meg egy webbdngész6t (az Internet Explorer ajanlott), és navigaljon a
http://192.168.1.1 cimre. Megjelenik az idvozlGképernyé.

Kattintson a Configuration elemre a fels6 meniiben. A kbvetkezd képerny6 jelenik
meg:

| (@ OnRobot Web Client x ‘ |

6.
7.

@I’ obot ,, DEVICES CONFIGURATION PATHS UPDATE

Configuration

This page allows the configuration of the network settings of the device.

CAUTION
Incorrect settings may cause the device to lose network connectivity.

The new network configuration values will not be stored unless the DIP-
switch is in OFF (down) state.

Enter the new settings For the device below:

MAC address bB:27:eb:84:54:78

Network mode Static IP +

IP address 192.168.1.1 ra

Subnet mask 255.255.255.0 7
\( SAVE )

Copyright © 2018 OnRabot A/S [ info@onrobot.com

Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark

Valassza a Static IP opciét a Network mode legordiil6 meniibdl.

irja 4t az IP-cimet.
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8. Allitsa a 3. szdmu DIP-kapcsolét kikapcsolt (OFF) &llasba.

9. Kattintson a Save gombra.

10. Nyisson meg egy webbongészGt (az Internet Explorer ajanlott), és navigdljon a

7. 1épésben megadott IP-cimre.

6.2 A Compute Box szoftverének frissitése

Lasd a Compute Box ismertetdjét.

6.3 Szoftver eltavolitasa

1. Azel6z6leg telepitett OnRobot UR programfajlok eltavolitdsahoz valasszon az alabbi
lehetdségek kozil:

a.

Tavolitsa el a fajlokat és a mappat a Tanité fliggelék Torlés opcidjanak hasznalataval
valamely fajlkezelési m(ivelet soran (példaul Program betoltése, Program mentése).

Mdsolja dtaz uninstall. sh fajlt az USB-meghajtérdl egy Uj USB-meghajtdra,
nevezze at az urmagic OnRobot uninstall.sh névre, és dugja be az USB-
meghajtét a Tanité fliggelékbe. A parancsfajl biztonsagi masolatot készit az USB-
meghajtéra, majd véglegesen térliaz OnRobot UR Programs mappat az UR
egységroél.

2. Az URCap bévitmény eltavolitasa.

Lépjen a PolyScope Udvozl6 képernyGjére.
Kattintson a Robot beallitasa lehet&ségre.

Kattintson az URCaps bedllitasa lehetGségre, és keresse ki az
FT - OnRobot elemet az aktiv URCaps listaban.

Kattintson a képerny6 aljan levé ,,-” jelre az eltavolitashoz.

Inditsa Ujra a robotot.
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6.4 Visszatérési értékek

Azok az OnRobot parancsok, amelyeknek visszatérési értékiik van az of return valtozoét

frissitik, ha a parancs befejezésre kerl. Ez a globalis valtozé haszndlhaté az UR If beépitett
feltételes kifejezésekkel (példaul: if of return == 1 akkor tegyen valamit).

6.4.1 F/T Kodzéppont parancs visszatérési értékek

0
1

99

Sikeresen megérkezett a kozéppontba.

Az elsG hatar keresése sikertelen volt. A mozgas elérte a tdvolsagi hatarértéket.

A masodik hatdar keresése sikertelen volt. A mozgas elérte a tavolsagi hatarértéket.
Nem tudta elérni a kozéppontot. A szerszam Uitkdzott a mozgas kdzben.

A keresés a feltételek miatt nem lett elinditva.

A masodik keresés a feltételek miatt nem lett elinditva.

Ne adjon meg egynél tébb irdnyparamétert.

6.4.2 F/T Ro6gzités és elforgatéas parancs visszatérési értékek

0

11
12
21
22
99

A Rogzités és elforgatds hiba nélkil végrehajtddott.
Az Ry tajolasi kozéppont keresése sikertelen volt.
Az Ry tajolasi kozéppont keresése sikertelen volt.
Az elforgatas sikertelen volt, itk6zés tortént.

Az elforgatas érintkezés nélkil végz6dott.

Paraméterhiba.

6.4.3 F/T Doboz beillesztése parancs visszatérési értékek

0
1

A doboz beillesztése hiba nélkil végrehajtédott.

Az els6 irdny keresése sikertelen volt. A mozgas elérte a tavolsagi hatarértéket.

A masodik irany keresése sikertelen volt. A mozgas elérte a tdvolsagi hatarértéket.
A visszabillentési m(ivelet sikertelen volt. Utkézés tortént.

A billentési mivelet sikertelen volt. Utkdzés tértént.

A doboz a beillesztési allapot alatt megakadt az X-tengely iranyu kbzéppontositas
alatt! Ellenérizze a poziciot és a tdjolast.

A doboz a beillesztési allapot alatt megakadt az Y-tengely irdnyu kozéppontositds
alatt! Ellenérizze a pozicidt és a tajolast.

A doboz a beillesztési allapot alatt megakadt az Z-tengely irdnyu kdzéppontositas
alatt! Ellenérizze a pozicidt és a tdjolast.

A doboz nem illeszthet6 a pozicidba, tul sok ttkozés tértént. Ellendrizze a poziciot és
a tajolast.
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6.4.4 F/T Alkatrész beillesztése parancs visszatérési értékek

0 Az Alkatrész beillesztése parancs elérte a maximalis tavolsagot.

1 Az Alkatrész beillesztése parancs minimalis beillesztési mélységnél tortént litkozés
utan ledllt.

2 The Alkatrész beillesztése parancs minimalis beillesztési mélység utan megakadt. A

beillesztés lassabb a szlikségesnél.

3 Az Alkatrész beillesztése parancs minimalis beillesztési mélység utan megakadt. A
beillesztés lassabb a szlikségesnél.

4 Az Alkatrész beillesztése parancs minimalis beillesztési mélység utan id6tullépés
miatt leallt.

5 Az Alkatrész beillesztése parancs minimalis beillesztési mélység el6tt idStullépés
miatt leallt.

6 Az Alkatrész beillesztése parancs minimalis beillesztési mélység utan leallt a tul

magas oldalirdnyd er6k/nyomatékok miatt a nem megfelel§ tengelyeknél.

7 Az Alkatrész beillesztése parancs minimalis beillesztési mélység elétt ledllt a tul
magas oldalirdnyd er6k/nyomatékok miatt a nem megfelel§ tengelyeknél.

8 Az Alkatrész beillesztése parancs paraméterhibas.

6.4.5 F/T Mozgatéas parancs visszatérési értékek

0 A mozgds a bedllitott hatarértéknél nagyobb erd vagy nyomaték észlelése nélkil ért
véget.
1 A mozgas a bedllitott hatarértéknél nagyobb eré vagy nyomaték észlelése miatt

fejez6dott be.

3 A mozgas nem indithatd el a beadllitott hatarértéket meghaladé erd vagy nyomaték
miatt.
11 A mozgas nem indithaté el, mert a Compute Box egységen nincs rogzitett utvonal a

kivalasztott azonositoval.

12 A mozgas nem indithaté el, mert nincsenek rogzitett Utpontok ehhez az Utvonalhoz.
13 A mozgds nem indithatd el, mert az Utvonal-azonositéhoz tartozé Gtvonalfajl tres.
14 A mozgas nem indithatd el, mert az Utvonalfdjl sérilt.
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6.4.6 F/T Keresés parancs visszatérési értékek

0

11

12
13
14

A keresés sikeresen befejez6dott, mert a bedllitott hatarértéknél nagyobb eré vagy
nyomaték volt észlelhetd.

A keresés a bedllitott hatarértéknél nagyobb erd vagy nyomaték észlelése nélkil ért
véget.

A keresés nem indithatd el a beallitott hatarértéket meghaladd er6 vagy nyomaték
miatt.

A keresés nem indithaté el, mert a Compute Box egységen nincs rogzitett itvonal a
kivalasztott azonositoval.

A keresés nem indithaté el, mert nincsenek régzitett itpontok ehhez az dtvonalhoz.
A keresés nem indithato el, mert az Utvonal-azonositohoz tartozé atvonalfdjl tires.

A keresés nem indithaté el, mert az Utvonalfajl sérilt.

6.4.7 F/T Kdtegelés parancs visszatérési értékek

A rakatolds lehetséges visszatérési értékei:

0

4
5

A rakatolds egy iteracids ciklusa befejez6dott.
Az iteracids szamlalo tul van a maximumon: a rakat tele van.
A rakatolas sikertelen. A kovetkezé elem nem talalhatd.

A rakatolds nem indithato el a bedllitott hatarértéket meghaladd eré vagy nyomaték
miatt.

A kovetkez6 elemhez torténé mozgas sikertelen volt, ltkozés tortént.

A kiindulasi ponthoz torténé mozgds sikertelen volt, titkdzés tortént.

A lebontas lehetséges visszatérési értékei:

A lebontas egy iteracids ciklusa befejez6dott.
Az iteracids szamlalo tul van a maximumon: a rakat Ures.
A lebontasi mUivelet sikertelen. A kovetkez6 elem nem taladlhato.

A lebontas nem indithaté el a beallitott hatarértéket meghaladé eré vagy nyomaték
miatt.

A kovetkez6 elemhez torténé mozgas sikertelen volt, litk6zés tortént.

A kiindulasi ponthoz torténé mozgas sikertelen volt, Gtkozés tortént.
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6.5 Hibaelharitas

6.5.1 URCap bévitmény beallitasi hiba

Harom lehetséges oka lehet a hiba 0 ikon megjelenésének.
1. Ha az Eszlelt eszkozok legordiilé meniiben a ,NEM TALALHATO ESZKOZ!”
hibalizenet jelenik meg, a hibaelharitdshoz lasd: ,Nem talalhato eszkoz”.

2. Ha az OnRobot eszkozok keresése sikeres, de az UR Robot IP ,,N/A” szGveget mutat,
a hibaelharitast lasd: UR Robot IP ,,N/A”.

3. Haaz OnRobot eszkozt keresése sikeres, és az UR Robot IP is érvényes IP-cimet
mutat, akkor a hibaelharitast lasd: Az eszk6z megtaldlhaté és az UR rendelkezik IP-
cimmel.

6.5.1.1 , Nem taldlhatd eszkoz”

Ha az Eszlelt eszk6zok legordiilé meniiben a ,NEM TALALHATO ESZKOZ!” hibaiizenet

jelenik meg, ellenérizze a Compute Box és az érzékels felé mené csatlakozasokat, majd
prébdlja Ujrainditani a Compute Box egységet.

60 masodperc elteltével (ha a Compute Box mindkét allapotjelzé LED-je zoldre valt) prdbalja

~
meg kézzel megismételni a felderitést a frissités ~/ ikon megérintésével.

6.5.1.2 UR Robot IP ,N/A”
Ez a hiba akkor fordulhat el8, ha az UR Robot halézati konfiguracidja nincs bedllitva.

szerint:

1. Nyomja meg a Robot beallitasa gombot.

iand G"""u?olyScope robot felhasznalsi feliilet €

Kérjlik, valasszon

‘ Program futtatasa ‘

UNIVERSAL
ROBOTS prr——

‘ Robot beallitasa ‘

‘ Robot leallitasa ‘

2. Nyomja meg a Halézat gombot.
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3. Haaz UR halézata le van tiltva:

4. Ha az OnRobot eszkdz kozvetlenil csatlakozik az UR robothoz, valassza a DHCP
lehet&séget, és nyomja meg az Alkalmazas gombot. Az OnRobot kioszt egy IP-cimet.

5. Ha az OnRobot eszkéz nem kozvetleniil kapcsolddik az UR robothoz, ellendrizze,
hogy az OnRobot eszkdz ugyanahhoz a halézathoz (router, switch stb.) van-e
csatlakoztatva, mint az UR robot, vagy forduljon a halézati rendszergazdahoz.

6. Ha DHCP vagy statikus IP-cim van kivalasztva, és a probléma tovabbra is fennall,
forduljon a halézati rendszergazdahoz.

(Liynd cuidel]  Robot beallitasa o
Robot inicializalasa ‘ Halozat
Valassza ki a haldzati modszerét
Nyelv @ pHcP
a‘ Statikus-cim

Frissités @ Lstiltott halozat

9€ nem csatlakozik halézathoz!
Halozati részletes beallitasai

Képernyd kalibralasa
Alhalézati maszk:

Alapértelmezett &tjérd:
Haldzat

Preferalt DNS kiszolgéld:

Ido Alternativ DNS kiszolgalé:

‘ Jelszo beallitasa

‘ IP cim

Alkalmazas

URCaps

‘ Vvissza ‘

DHCP Gzemmadd esetében, miutan a szerver kiosztotta a megfelel6 IP-cimet az UR robotnak,
kapcsoljon Statikus cim Gzemmadba (az UR robot IP-cimének ugyanannak kell maradnia), és
nyomja meg az Alkalmazas gombot. Az IP-cim most rogzitve van, és nem valtozik késébb.

Végiil kezdje el6lr6l az URCap bévitmény beallitasa mvelettel.

6.5.1.3 Az eszk6z megtaldlhatd és az UR rendelkezik IP-cimmel
Ez a hiba akkor fordulhat el8, ha a robot és az eszk6z nem ugyanabban az alhalézatban
talalhatd.

A probléma megoldasahoz kovesse az aldbbi |épéseket:

1. Ha az OnRobot eszkdz nem kapcsolddik kdzvetleniil az UR robothoz, akkor
ellendrizze, hogy a 3. szamu DIP-kapcsold kikapcsolt (OFF) dllapotban van-e a
Compute Box egységen, ahogyan az az aldbbi abran lathato:
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2. Haa DIP-kapcsold bekapcsolt (ON) allapotban van, kapcsolja kikapcsolt (OFF) allasba,
majd inditsa Ujra az OnRobot eszkozt (a tapfesziiltség kikapcsolasaval), és ismételje
meg az URCap bévitmény bedllitasa szakasz |épéseit.

Ha a probléma tovabbra is fennall, kbvesse az aldbbi eljarast:
1. Nyissa meg az UR robot Haldzat oldalat az UR Robot IP ,,N/A” részben mar
ismertetett modon.
2. Modositsa az alhalézati maszkot ,,255.0.0.0” értékre.

3. Nyomja meg az Alkalmazas gombot.

Zipond euits[]  Ropot beallitasa )

Robot inicializalasa

‘ Halozat

Valassza ki a haldzati madszerét

@ DHcP
’ Statikus-cim
@ Letittott halézat

Nyelv

Frissités

o Haldzat csatlakoztatva,
Jelszo beallitasa

Halozati részletes beallitasai

‘ Képernyd kalibralasa ‘

IP cim 192.168.1.102
Alhalézati maszk: 255.255.255.0
Alapértelmezett atjard: 192.168.1.1
Halézat
Preferalt DNS kiszolgslé: 192.168.1.1
1do Alternativ DNS kiszolgald: 0.0.0.0

‘ Vissza ‘

P

Végiil kezdje Ujra az URCap bdévitmény bedllitasa mvelettel.

6.5.2 Tul kozel a szingularitashoz

Ha kézivezetés kozben a szerszam tul kozel keril a kozvetlendl a robot talapzata felett vagy
alatt lev6 hengeres térhez, figyelmeztetd lizenet jelenik meg.

OnRobot - Kézi vezérlés

A szerszamtarcsa tul kozel van az alap Z-tengely
szingularitashoz. A kézi vezérlés biztonsagos madban.

| Program leallitasa || Folytatas

A Program leallitasa gomb megnyomasaval kikapcsolhatja a kézivezetési funkciot. A
Folytatas gomb megnyomasa atkapcsol biztonsagi médba, ami megakadalyozza, hogy a
szerszamperem a kézivezetési funkcié kézben a kdzvetleniil a robot talapzata felett vagy
alatt lev6 hengeres térhez. Ett6l a tért6l 10 mm-re elmozdulva a biztonsagi méd kikapcsol,
Ujra lehet6vé téve a mozgdst minden irdnyban.
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MEGJEGYZES:

A biztonsdag és a pontossag érdekében a kézivezetési mdd nagyobb
tdvolsagban tartja a szerszdamperemet a hengeres tért6l, mint amit az UR
robot fizikai lehet6ségei megengednek. A szerszdmperem kozelebb
mozgathatd a PolyScope Move lapjan lev6 bedllitasok vagy a mozgatasi
parancsok segitségével.

6.5.3 Figyelmeztetd jel a Hand Guide savon
(72\pand Guide [§

Ha az OnRobot eszkdz nem mikddik megfeleléen, egy figyelmeztet6 lizenet jelenik meg.
Ismételje meg az URCap bdvitmény beallitasa |épéseit.

6.5.4 ,socket_read_binary_integer: idétullépés”

Ha barmely parancs tébb mint 2 masodpercig fut, a socket_read_binary_integer:
idotallépés bejegyzés jelenik meg a Log lapon.

Ez nem befolydsolja a program robot altali végrehajtasat.

6.5.5 ,Socket vectorStream megnyitasa sikertelen.”

Ha a robotvezérlé nem tud csatlakozni a Compute Box egységhez, a ,Socket vectorStream
megnyitasa sikertelen.” hibalizenet jelenik meg.

OnRobot - Kommunikacios hiba

® vectorStream socket megnyitédsa sikertelen, Gydzédjin meg
rola, hogy a Compute Box mUkddik, &s ellendrizze az allapotat
az OnRobot Beallitas oldalon a Telepités fllén.

| Program leallitasa || Folytatas

Ebben az esetben gy6z6djon meg rdla, hogy a Compute Box csatlakozik-e a robotvezérléhoz
és be van-e kapcsolva.

6.5.6 Az Utvonal visszajatszas lassabb a vartnal

El6fordulhat, hogy az F/T Utvonal parancs haszndlata esetén a rogzitett Utvonal nem
elég sima az emberi ligyességi korlatok miatt. Ezekben az esetekben a robot csak nagyon
lassu sebességgel tudja visszajatszani az Utvonalat. A probléma elkeriilése érdekében
probadlja meg ujbdl rogziteni az Gtvonalat hatarozott, egyenletes mozgasokkal a lehet§
legkisebb transzlacids és elforgatasi sebességingadozas mellett. Ezenkivil prébalja meg
elkerilni azokat az utvonalrogzitéseket, amelyek transzlacids elemeket nem tartalmazo
elforgatasokat tartalmaznak.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Fiiggelék 68

6.5.7 ,Hiba szama -2” Gutvonalmentéskor

Ha Ures Utvonalat rogzitett, az Utvonal mentése sordn a ,,Hiba szama: -2” hibalzenet jelenik
meg.

e

@ Error number: -2

Ebben az esetben gy6z6djon meg arrdl, hogy a robot végez mozgést az Utvonalrogzitési
funkcid inditasa és leallitasa kozott.

6.5.8 ,Hiba szama -3” utvonalmentéskor

Ha az utvonal nem tarolhaté a Compute Box egységen, mert nem elegendé a tarhely, az
,Hiba szama -3” hibalizenet jelenik meg.

B

@ Error number: -3

Ebben az esetben tordlje a kordbban felvett, de mar nem hasznalt rogzitett Utvonalakat.

6.5.9 ,Ismeretlen érzékelGtipus”

Ez a hibalzenet akkor jelenik meg, ha a Compute Box nem ismeri fel a csatlakoztatott
OnRobot eszkozt.

Ismeretlen érzékel&tipus.
Olvassa el a Compute Box OnRobot USB-meghajton talalhato
leirasat.

| Program leallitasa || Folytatas

Ebben az esetben gy6z6djon meg réla, hogy megfelel6 a kapcsolat a Compute Box és az
OnRobot eszkoz (érzékel6) kdzott.
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6.5.10 ,Az érzékel6 nem valaszol.”

Ez a hibalizenet akkor jelenik meg, ha a Compute Box felismerte a csatlakoztatott OnRobot
eszkozt, és késbbb az eszkdzkapcsolat megszakadt.

OnRobot - Erzékelshiba

Az érzékeld nem valaszol,
Kapcsolja ki a Compute Boxot, egy sértetlen kabellel
csatlakoztassa az érzékeldt a Computer Boxhoz, és kapcsolja

be a Compute Boxot, Ha a hiba fennmarad, 1&pjen
kapcsolatba a kereskedovel.

| Program leallitasa || Folytatas

Ebben az esetben gy6z6djon meg réla, hogy megfelel6 a kapcsolat a Compute Box és az
OnRobot eszkoz (érzékel6) kdzott.
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6.6 Nyilatkozatok es tanusitvanyok

CE/EU Declaration of Incorporation (original)

According to the European Machinery Directive 2006/42/EC annex Il 1.B.
The manufacturer:

OnRobot A/S
Teglvaerskvej 47H
DK-5220, Odense 5@
Denmark

+45 53535737

declares that this product:

Type: Industrial 6-axis Force/Torque sensor
Model: HEX-E and HEX-H
Serial number from: HEXEB0O1 and HEXHBOO1

is partly completed machinery according to 2006/42/EC. The product must not be put into
service before the complete machine is in full compliance with all essential requirements of
2006/42/EC. A comprehensive risk assessment must be carried out for each application as
part of ensuring that all essential requirements are fulfilled. All essential requirements must

be assessed. Instructions and guidance provided in the HEX user manual must be followed.

Technical documentation compiled according to 2006/42/EC annex VIl part B is available to

national authorities upon request.

The product is in conformity with, and CE marked according to, the following directives:

2014/30/EU — Electromagnetic Compatibility Directive (EMC)
2011/65/EU — Restriction of the use of certain hazardous substances (RoHS)
2014/35/EU — Low Voltage Directive (LVD)

Iy

Nicolae Gheprghe Tuns

RD Director

Odense, October 17, 2018
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.
¢ LN

Declaration of EMC test result

Y,

T-Network client

OnRobot Hungary Kft.
Aradiu. 16.

1043 Budapest
Hungary

Product identification

OnRobot HEX Force/Torque Sensor
S/N: HEXEX005 with CB1807B018
Manufacturer

OnRobot A/S

Technical report

T-Network Project EMC-180926/1, OnRobot HEX Force/Torque Sensor and Compute Box EMC Test Report,
dated 17 July 2018

Standards/Normative documents

EN 61000-6-2:2005
EN 61000-6-4:2007+A1:201 1

T-Network has evaluated the products in various measurements, and the results verify the product’s
EMC compliance.

T-Network Kft.
Ungvar u. 64-66.
1142 Budapest
Budapest, 05 October 2018 T ¢N Hungary
(= ek B8 Tel. +36 1 460 9000
\ AN / Ungvar u. 64-66. 1142 Budapest, Hungary Fax +36 1 460 9001
) l\( Registration num.: 12005222-2-42 E-mail; tnetwork@tnetwork.hu
Sandor Tatar Web: http://www.tnetwaork.hu
Laboratory Leader
T-Network Kft.
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_ = . pa— Report Mo.: SHES 180600601401
Date of issue: 2018-09-25

TEST REPORT
Product name................... . 6-axis Force/Torque Sensor
Product model. ................. : HEX-Ew2
Product description..............  Sensor
Electrical Rating ..................: -
Applicant............................ OptoForce Ltd.
Address ..............................  Aradi utca 16 1043 Budapest Hungary
Manufacturer .....................:  OptoForce Ltd.
Address .............................  Aradiutca 16 1043 Budapest Hungary
Testing Laboratory .............: SGS-CSTC Standards Technical Services (Shanghai) Co., Lid.
Address ... MNo. 588 West Jindu Rd, Xingiao Town, Songjiang District, Shanghai,
CHINA
Number of Samples received: 1
2018-08-31

2018-09-08 to 2018-09-09
IP67 (as client’s requirement)
IEC 60529 Clause 13.6 & Clause 14.2.7

Pass

The submitted sample complies with the clauses examined.

Prepared and checked by: Reviewed by:
,Z_sz.} Hum
Lewis Hua Lucy Wang

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Fliggelék 73

6.7 Kiadasok

Kiadas Megjegyzés

2. kiadas Dokumentum atstrukturalva.
Fogalomdefiniciék hozzdadva.
Roviditések jegyzéke hozzdadva.
Flggelék hozzdadva.

Célkozonség hozzaadva.
Rendeltetésszer(l hasznalat hozzaadva.

SzerzGi jogi, védjegy-, elérhet6ségi adatok, eredeti nyelvre
vonatkozo informacidk hozzdadva.

Az F/T Mozgatas, az F/T Keresés, az F/T Csap behelyezése és az F/T
Szabdlyzas parancsok viselkedése megvaltozott.

F/T Utpont parancs hozzdadva.
F/T Mozgatas (Ctrl) parancs térolve.

Alkalmazasi példa hivatkozasok hozzaadva az UR
példaprogramokhoz.

3. kiadas Hand Guide eszkoztar koordindtarendszer korrigalva Szerszam
opcidra.

A TCP-tdjolas korlatozasaval kapcsolatos megjegyzés hozzaadasa.
Kézivezetés tengelyaktivalasi korlatja torolve.

Az Utponttipus hasznalataval kapcsolatos pontositas hozzaadasa.

4. kiadas TCP-tajolds korlatozasa eltdvolitva.
5. kiadas F/T Keresés and F/T Mozgatas parancsok visszatérési értékei
frissitve.

Utvonalrogzitési szakasz torolve.

F/T Utvonal parancs hozzdadva.

F/T Csatlakozd beillesztése szakasz torolve.

F/T Csatlakozd beillesztése visszatérési értékek szakasz torolve.

Az F/T Mozgatas parancs és az F/T Keresés parancsrol sz616 részek
az allando visszajatszasi sebességre vonatkozé informacidkkal és Uj
képernybéképekkel frissitve.

Az F/T Szabalyzas parancsrdl sz616 részek frissitve az irdny szerinti
erd szabalyzasi korlatozasaval.

Szerkesztési valtoztatasok.

6. kiadas Utvonal-visszajatszasi pontossag hozzaadva.

A Program folytatasa programrészben megjelend , A program
m(ikodése kdzben hiba Iépett fel” szovegli lizenet atkerdlt a
Program ledllitasa programrészbe, igy a programfutas
szlineteltetése és folytatdsa mar nem valt ki riasztast.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Fliggelék 74

<7z

hozzaadva.

A socket_read_byte_list(): id6tullépés napléelem a
socket_read_binary_integer: id6tullépés elemre médosult,
viselkedése mdédosult.

A ,Socket vectorStream megnyitdsa sikertelen.” szakasz hozzdadva
a Hibaelharitas részhez.

A Csatlakozé beillesztése rész torolve.
Az Utvonal visszajatszasa lassabb a vartnal rész hozzaadva.

A csak elforgatasos Utpontok korlatozas hozzadva.

7. kiadas Szerkesztési valtoztatasok.

8. kiadas Az F/T Utvonal parancsrél szo16 részbe bekeriilt a transzlacios
korlatra es6 maximidlis elforgatas.

Az Utvonal mentése részbe bekeriilt az ,Hiba szdma -2” és az ,Hiba
szama -3” hiba ismertetése.

Szerkesztési valtoztatasok.

9. kiadas Fontos biztonsagi figyelmeztetés hozzaadva.
Figyelmeztetés szimbdlumok hozzdadva.
Képerny6képek frissitve.

A Kabelcsatlakozasok részbe bekerilt az érzékel kabelének
elforgatasara vonatkozdé megjegyzés.

10. kiadas HEX v2 informacié hozzaadva.

11. kiadas Az F/T Kotegelés és az F/T Szétbontdas parancsokrdl szolo részek
Ossze vonva az F/T Kotegelés parancsrél sz6l6 részbe.

Az F/T Kotegelés és az F/T Szétbontas parancsok visszatérési
értékeirdl szolo részek 6ssze vonva az F/T Kotegelés parancs
visszatérési értékeirdl sz616 részbe.

Képerny6képek frissitve.

12. kiadas USB-kabelrél sz616 informacio frissitve.
URCap bdvitmény beallitasa frissitve.
Kézivezetés ikonja frissitve.

A Hibaelharitas rész frissitve.

A hibalizenetek frissitve.
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