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Onsodz 5

Telif hakki © 2017-2018 OnRobot A/S. Her hakki saklidir. Bu yayinin higbir bolimii, OnRobot
A/S’nin 6nceden yazil izni olmaksizin herhangi bir bicimde veya yolla ¢cogaltilamaz.

Bu belgede saglanan bilgiler, yayinlandigi tarihte sahip oldugumuz en iyi bilgiler cercevesinde
dogrudur. Baski tarihinden sonra Uriinde degisiklik yapilmasi halinde bu belge ile Griin
arasinda farkhliklar olabilir.

OnRobot A/S. bu belgedeki hatalar veya eksiklikler icin herhangi bir sorumluluk kabul etmez.
Hicbir durumda, OnRobot A/S. bu belgenin kullanimindan kaynakh olarak kisi veya esyalarin
ugradigi kayip veya zararlardan sorumlu tutulamaz.

Bu belgedeki bilgiler 6nceden bildirilmeksizin degistirilebilir. En son strimi web sitemizden
bulabilirsiniz: https://onrobot.com/.

Bu yayinin orijinal dili ingilizcedir. Sunulan diger diller ingilizceden gevrilmistir.

Tum ticari markalar kendi sahiplerine aittir. (R) ve TM simgeleri dahil edilmemistir.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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1 Onsoz

Onso6z 6

1.1 Hedef Kitle

Bu belge, komple robot uygulamalari tasarlayan ve monte eden kisiler icin hazirlanmistir.

Sensorle galisan personelin asagida belirtilen uzmanliklara sahip olmasi beklenmektedir:

1. Mekanik sistemlerde temel bilgi

2. Elektronik ve elektrik sistemlerinde temel bilgi

3. Robot sisteminde temel bilgi

1.2 Kullanim Amaci

Sensor, bir robotun ug¢ elemanina monte edilerek kuvvetleri ve torklar 6lgmek igin

tasarlanmistir. Sensor, belirtilen 6lgim araliginda kullanilabilir. Senséri araliginin disinda

kullanmak yanhs kullanim olarak kabul edilir. OnRobot, yanlis kullanimdan kaynaklanan hasar

veya yaralanmalardan sorumlu degildir.

1.3 Onemli giivenlik uyarisi

Sensor kismen tamamlanmis makinedir ve sensorl iceren her bir uygulama igin bir risk

degerlendirmesi gereklidir. Bu belgedeki tim glvenlik talimatlarina uyulmasi 6nemlidir.

Guvenlik talimatlari sadece sensorle sinirhdir ve uygulamanin tamaminin glivenlik nlemlerini

kapsamaz.

Uygulamanin tamami, uygulamanin kuruldugu Glkenin standartlarinda ve yonetmeliklerinde

belirtilen glivenlik gerekliliklerine uygun olarak tasarlanmali ve kurulmalidir.

1.4 ikaz Sembolleri

> BB P

TEHLIKE:

Onlenmedigi takdirde yaralanma veya 6liimle sonuglanabilecek ¢ok tehlikeli
bir duruma isaret eder.

UYARI:

Onlenmedigi takdirde yaralanmaya veya ekipmanin hasar gérmesine neden
olabilecek potansiyel olarak tehlikeli bir elektrik durumuna isaret eder.

UYARI:

Onlenmedigi takdirde yaralanmaya veya ekipmanin énemli bir hasar
gdrmesine neden olabilecek potansiyel olarak tehlikeli bir duruma isaret
eder.

DiKKAT:

Onlenmedigi takdirde ekipmana zarar verebilecek bir duruma isaret eder.

OnRobot © 2018
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NOT:

1.5 Tipografik Kurallar

Onsoz 7

ipuclari veya éneriler gibi ek bilgileri gdsterir.

Bu belgede asagidaki tipografik kurallar kullaniimistir.

Tablo 1: Kurallar

Courier Metin

Dosya yollari ve dosya adlari, kod, kullanici girisi ve bilgisayar
cikisl.

italik metin

Alintilar ve goriintl metin kutucucuklari.

Kalin metin

Digmelerde ve meni segeneklerinde goriinen metin dahil Ul
(kullanici araylizti) 6geleri.

Kalin, mavi metin

Dis baglantilar veya i¢ capraz referanslar.

<aclili ayraglar>

Gergek degerler veya karakter dizisi ile degistirilmesi gereken
degisken isimleri.

1. Numaralandiriimis listeler

Bir prosediriin adimlari.

A. Alfabetik listeler

Gorinti belirtme agiklamalari.

OnRobot © 2018
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2 Baslarken

Baglarken 8

2.1 Teslimat Kapsami

Universal Robots OnRobot HEX Sensor Kit’de, OnRobot kuvvet/tork sensoriini UR
robotunuza baglamak icin gereken her sey bulunmaktadir.

Sensorin donanim sirimiine bagli olarak OnRobot Universal Robots (UR) Kitinin iki stirim

bulunmaktadir.

2.1.1 OnRobot (OptoForce) UR Kit (v1)

OnRobot (OptoForce) UR Kit v1’in icinde sunlar bulunmaktadir:

N o v ok w N e

OnRobot (OptoForce) 6 eksenli kuvvet/tork sensori (degisken HEX-E v1 veya

HEX-H v1)

OnRobot (OptoForce) Compute Box
OnRobot (OptoForce) USB siirliclisu

Montaj pargasi - A

glvenlik tapasi

sensor kablosu (4 pimli M8 - 4 pimli M8, 5 m)
Compute Box gi¢ kablosu (3 pimli M8 - agik uclu)
Compute Box glic kaynagi

UTP kablosu (RJ45 - RJ45)

USB kablosu (Mini-B — Tip A)

PG16 kablo rakoru

sunu iceren plastik torba:

kablo tutucu

M6x30 vidalar (2 adet)
M6x8 vidalar (10 adet)
M5x8 vidalar (9 adet)
M4x8 vidalar (7 adet)
M4x12 vidalar (2 adet)
M4 rondela (8 adet)

2.1.2 OnRobot UR Kit (v2)

OnRobot UR Kit v2’in iginde sunlar bulunmaktadir:

1. OnRobot 6 eksenli kuvvet/tork sensori (degisken HEX-E v2 veya HEX-H v2)

2. OnRobot Compute Box

3. OnRobot USB siiriiciisi

OnRobot © 2018
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L O N o un s

12.
13.
14.
15.
16.

Montaj pargasi - A2

sensor kablosu (4 pimli M8 - 4 pimli M8, 5 m)
Compute Box gli¢ kablosu (3 pimli M8 - acik uglu)
Compute Box gli¢ kaynagi

UTP kablosu (RJ45 - RJ45)

PG16 kablo rakoru

. sunu iceren plastik torba:

11.

kablo tutucu, entegre vidal
M6x8 Torx vidalar (6 adet)
M5x8 Torx vidalar (9 adet)
M4x6 Torx vidalar (7 adet)
M6 rondela (6 adet)

M5 rondela (9 adet)

NOT:

Baglarken 9

Eyltl 2018’in ortasindan itibaren USB kablosu (Mini-B — Tip A) OnRobot UR
Kiti v2'de verilmemektedir, ancak gerekirse ayri olarak satin alinabilir.

2.2 Sensor Agiklamasi

2.2.1 HEX-E vl ve HEX-H v1

Sensor bir sensor gévdesi, bir montaj pargasi ve bir glivenlik tapasindan olusur. Sensoér kablo

konnektori, kablo tutucu ve referans gergeve igin isaretler sensér gévdesindedir. Alet, alet

ara biriminde dogrudan sensér gévdesine baglanir. Sensér, montaj parcasi ile robot alet
flansina sabitlenir.

OnRobot © 2018
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Baglarken 10

Gilvenlik Tabnasi

Referans cercevesi isaretleri FZaN

Sensor kablosu
konnektoru Kablo tutucu

Montaj Parcasi

2.2.2 HEX-E v2 ve HEX-H v2

Sensor bir sensor gévdesi ve bir montaj pargasindan olusur. Sensor kablo konnektér, kablo
tutucu, toz kecesi, seri numarasi ve referans cerceve icin isaretler sensor govdesindedir. Alet,
alet ara biriminde dogrudan sensor gévdesine baglanir. Sensér, montaj parcasi ile robot alet

flansina sabitlenir.

Givenlik Tapasi

Alet Flangi

Seri numarasi

Sensor kablosu
konnektoru Kablo tutucu

Montaj Parcasi

Referans cergevesi isaretleri

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Baslarken 11
2.3 Montaj

Sadece sensorle birlikte verilen vidalari kullanin. Daha uzun vidalar sensére ya da robota
zarar verebilir.

2.3.1 HEX-E vl ve HEX-H v1
Sensori monte etmek igin su islemleri izleyin:
1. Montaj pargasi A'yl dort adet M6x8 Vida ile Robota sabitleyin. 6 Nm sikma torku
kullanin.

2. M4 rondelali bes adet M4x8 vida ile Sensorii montaj pargasina sabitleyin. 1.5 Nm
stkma torku kullanin.

3. Kabloyu, bir adet M4x12 vida ve M4 rondelayla Kablo Tutucuyla birlikte Sensére
sabitleyin. 1.5 Nm sikma torku kullanin.

4. Bir adet M6x30 Vida ile glivenlik tapasini Sensore sabitleyin. 6 Nm sikma torku
kullanin.

Acgiklama: 1 — robot alet flansi, 2 — Montaj Parcasi A, 3 - M6x8 vidalar, 4 — M4x8
vidalar, 5 — glivenlik tapasi, 6 — M6x30 vida, 7 — sensoér, 8 -M4 pul,
9 — M4x12 vida, 10 — kablo tutucu

5. Aleti, alet Gireticisinin talimatlarina gére Sensore sabitleyin.
A Alet sensore duz bir yiizeyle birlestirilmemis ise asiri yik korumasi tam
olarak calismaz.

2.3.2 HEX-E v2 ve HEX-H v2
Sensori monte etmek icin su islemleri izleyin:
1. Montaj Pargasi A2’yi M6 pullu dort adet M6x8 Torx Vida ile Robota sabitleyin. 6 Nm
stkma torku kullanin.

2. Bes adet M4x6 vida ile Sensorii montaj parc¢asina sabitleyin. 1.5 Nm sikma torku
kullanin.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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3. Kabloyu, bir adet M4x12 viday ve Kablo Tutucuyla birlikte Sensére sabitleyin. 1.5 Nm
stkma torku kullanin.

Acgiklama: 1 — robot alet flansi, 2 — Montaj Parcasi A2, 3 — M6 vidalar, 4 — M6x8 Torx
vidalar, 5 — sensor, 6 — M4x6 Torx vidalar, 7 — kablo tutucu

4. Aleti, alet Ureticisinin talimatlarina gére Sensore sabitleyin.

NOT:

Alet sensore ISO 9409-1-50-4-M6 standardinda tanimlanan bir ara birimle
birlestirilmemis ise asiri yiik korumasi tam olarak ¢alismaz.

2.4 Kablo Baglantilari
Sensorii baglamak igin su islemleri izleyin:

1. 4 pimli M8 kablosunu (5 metre uzunlugunda) sensére baglayin. Kablonun deliklerinin
sensordeki konnektoriin pimleri ile ayni hizaya geldiginden emin olun.

NOT:
Kabloyu dondlirmeyin, sadece konnektor kilidini dondirdn.

2. Kabloyu kablo baglari ile robota sabitleyin.

NOT:
Biikme icin birlesme yerlerinin etrafinda yeterli uzunlukta kablo
oldugundan emin olun.

3. Compute Box’i, UR robot kontrol panosunun yakininda veya icinde bir yere
yerlestirin ve 4 pimli M8 sensor kablosunu baglayin. Kabloyu UR Kontrol panosuna
yonlendirmek icin temin edilen kablo rakorunu kullanabilirsiniz.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Baglarken 13

4. Verilen UTP kablosuyla Compute Box’in Ethernet ara birimini UR kontrol biriminin
Ethernet ara birimine baglayin.

5. Compute Box’a UR’nin kontrol kutusundan enerji vermek i¢in 3 pimli M8 kablosunu
(1 m uzunlugunda) kullanin. Kahverengi kabloyu 24 V’ye ve siyah kabloyu 0 V'ye

baglayin.

Glg Yapilandirilabilir Yapilandirilabilir
Girisler Cikiglar

PWR 24V H 24V W ov | ov

GND Clo m(C4 ® COO | m CO4

24V 24V H 24V W ov | ov

ov Cl1 m | C5 =§ CO1 | m CO5
24V H |24V N ov | ov
Cl2 m Cle N CO2 = Ccoe6
24V H |24V A ov | ov
CI3 m | Cl7 N co3 | m COo7

Daha fazla bilgi icin UR’nin belgelerine bakabilirsiniz.

6. Hem Compute Box’a hem de UR robotuna dogru ag ayarlarini uygulayin. Varsayilan
Compute Box IP adresi 192.168.1.1'dir; degistirmek icin bkz.

2.5 UR Uyumlulugu

Robot kontrol biriminin en az PolyScope 3.5 slriime sahip oldugundan emin olun (3.7’ye

kadar galisir).

PolyScope siirlim 3.7 lizerinde bilinen bir hata vardir, Kaydet segcenegi bazen dogru sekilde

gorintilenmemektedir. Bu durumda, ¢6ziim yolu olarak lutfen Farkh kaydet secenegini

kullanin.

2.6 URCap Plugin Kurulumu

OnRobot 6rneklerini yiklemek ve OnRobot URCap plugin’ini yiiklemek igin su siireci takip

edin:

1. OnRobot USB siiriiciisiinii Elle Ogretme Kumandasinin sag tarafindaki USB yuvasina

takin.

OnRobot © 2018
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2. OnRobot érneklerini ve URCap dosyasini programs/OnRobot UR_Programs
klasoriine kopyalamaya devam etmek icin izninizi isteyen bir ileti iletisim penceresi

gorintdalenir.

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

Devam etmek i¢in Install diigmesine dokunun.

3. Ardindan ana mentden Robot Ayarlari segcenegini ve ardindan URCaps Kurulumu

secenegini belirleyin.

4. Yeni kopyalanan OnRobot URCap dosyasina gz atmak icin + isaretine dokunun.

programs/OnRobot UR_ Programs klasériinde bulunabilir. A¢ digmesine

dokunun.

5. Buislemden sonra, degisikliklerin gegerli olmasi igin sistemin yeniden baslatiimasi

gereklidir. Yeniden Baslat diigmesine dokunun ve sistemin yeniden baslatilmasini

bekleyin.

Robot Ayarlari

@

Robotu baslat

Dil

Guncelle

Parola Ayarla

Ekrani Kalibre Et

Ag

Zaman

URCaps

‘ Geri

6. Robotu c¢alistirin.

URCaps

Etkin URCaps

@® FT-0onRobot

URCap Bilgileri

L+ ]

OnRobot © 2018
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NOT:
URCap kurulumu hakkinda daha fazla bilgi icin UR belgelerine bakin.

URCap Plugin’ini Kullanma islemine devam edin.

2.7 URCap Plugin Kurulumu

Kurulum sekmesini secin ve OnRobot FT Ayarlari secenegini secin. Asagidaki ekran gosterilir:

OnRobot KT Ayarlan |

Yazilim mevcut OnRobot sensoriinii otomatik olarak bulurken birkag saniye bekleyin. Kum

saati g simgesi bulma isleminin hala devam ettigini gosterir.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Tamamlandiginda, bulunan ilk aygit secilir, otomatik olarak test edilir ve asagidaki ekran

gosterilir:
& Dosya @ Hand M.u 17:09:20 CCCC 9
Kurulum Hareket Ettir | G/C | Gunlak ‘
TCP Yapilandirmasi OnRobot KT Ayarlari
Aygit Monte etme Yakinlik ! robOt

Montaj \ygi Monte etme ¥akinh
G/C Ayarlan fgefli%g IlPIadreS| Tum dzellikleri etkinlestir
e,g, Giivenlik Durum Bulunan aygitlar P

0K 192168.1.1 - HEXEAL1OS |v| o
Degiskenler

Seri numarasi Grtismeyi etkinlestir
MODBUS HEXEA108

El kilavuzu etkinlestirme digmesini

= g
Ozellikler Sensor sistemi saghi basil tutun

0K
Diizgiin Gegis El kilavuzu zaman asimi: ljl s

Compute Box surama
Tasiyic Takibi 4.0.1
EtherNet/IP UR Robot IP’si

182168.1.102
PROFINET

UR Robot alt ag maskesi
OnRobot KT Ayarlan 255.255.255.0
Warsayilan Program Kaydedilmemis degisiklikler yeniden baslatildiktan sonra kaybolacaktir

El Yiikle/Kaydet

Tamam o simgesi aygitin bulundugunu ve otomatik testin basarili oldugunu gosterir,
boylece aygit kullanima hazirdir.

Hicbir aygit bulunmazsa veya otomatik test sirasinda bir hata olustugunda, bir hata 0
simgesi gorintilenir. Sorun giderme igin bkz. URCap Plugin Setup error.

NOT:

~
Bulma islemi, yenileme ~~ simgesine dokunarak maniel olarak yeniden
baslatilabilir.

Birden ¢ok aygit mevcutsa, 6nceden segilen aygit, Bulunan aygitlar acilir
menisi kullanilarak degistirilebilir.

Bagli cihazin durumu ve temel bilgileri solda gosterilmistir:

Secilen IP adresi: Bu, segilen aygitin IP adresini gésterir. Compute Box'taki fabrika
varsayilan ayarlarini kullanildiginda deger 192.168.1.1 olacaktir.

Durum: Bu, Tamam iletisini veya bir ariza durumunda hata mesajini gosterir.
Seri Numarasi: OnRobot cihazinin seri numarasi.

Sensor sistemi saghigr: Bu, Tamam iletisini veya bir ariza durumunda hata mesajini

gosterir.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Baslarken 17

Compute Box siiriimii: Compute Box'in yazilim strimadur. Bu, URCap strimi ile

eslesmelidir. Eslesmiyorsa, Compute Box’1 glincelleyin.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Baglarken 18

Bir hata durumunda sorun gidermeye yardimci olmak icin UR robotunun gecerli ag ayarlari
gosterilir:

UR Robot IP'si: Bu, robotun gecerli IP adresini gosterir. Compute Boxtaki fabrika

varsayilan ayarlari kullanildiginda deger 192.168.1.x olmalidir.

UR Robot Alt ag maskesi: Robotun gegerli alt ag maskesidir. Compute Box'taki
fabrika varsayilan ayarlari kullanildiginda deger 255.255.255.0 olmalidir.

El Kilavuzu ayarlari sol altta bulunur:

El Kilavuzunu Etkinlestirme Diigmesini Basili Tutun onay kutusu: isaretlenmis ise

(varsayilan deger) El kilavuzu etkinlestirme diigmesine, elle yénlendirme sirasinda
siirekli olarak basilmasi gereklidir. isaretlenmemisse, etkinlestirme diigmesine
basilarak elle yonlendirme baslatilabilir ve etkinlestirme diigmesine tekrar basilarak
durdurulabilir.

El Kilavuzu Zaman Asimi: Ayarlanan zaman agimi degerinden (saniye cinsinden)
sonra, elle yonlendirme otomatik olarak durdurulur. Varsayilan deger 0’dir; bu deger,
zaman asimini sonsuz olarak ayarlar.

NOT:

Aygiti kurduktan sonra, H Yikle/Kaydet dugmesi ile degisikliklerin gecerli
kurulumun bir parcasi olacak sekilde kaydedilmesi gerekir.

Yerlesik yardim icin soru isareti simgesine dokunun.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



URCap Plugin’ini Kullanma 19

3 URCap Plugin’ini Kullanma

3.1 OnRobot Geri Bildirim Degiskenleri

Bu bolimde 6rnek bir program lizerinden basit 6zellikler gosterilmistir. Program, OnRobot
sensorinden nasil veri alinacagini ve sensériin Kuvvet/Tork degerlerinin nasil sifirlanacagini

gostermektedir.

1. Robotu Programla diigmesine tiklayin.

| Robotu Programla

2. Bos Program (zerine tiklayin.

Bos Program

3. Yapi sekmesini segin.
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4. Programda sonsuz dongliden kaginmak icin Bekle diigmesine basin.

_' Degiskenler

Program yapisindaki Bekle komutunu segin.
Komut sekmesini segin.

Bekleme siiresini 0.01 saniye olarak ayarlayin.

® N o

Programi ylritmek icin Yirit digmesine basin.

e Bekle saniye

9. Degiskenler sekmesini secin.
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& Dosya @ Hand M.u 10:51:37 CCCC 9
Program rKurqum r Hareket EW Gunlak |
=unnamed= Komut | Grafik | vapi | Degiskenler |
V¥ Robot Programi Temizle
= Bl Degisken ~ | Defer
F3D 0.12997
Fx 0.00000
Fy 0.02500
Fz -0.12754
T2D 0.00489
T -0.00058
Ty -0.00463
Tz 0.00149
bFT [-0.00322 0.02181, 0.12B08, 0.00062, -0.00458, -0.00158]
of_return 0
tFT [0.00000, 0.02500, -0.12754, -0.00058, -0.00463, 0.00148]

Sl > |

Sirme  [SINDE]—o KN

Kuvvet degerleri ve Tork degerleri gortinir. Bu degiskenleri herhangi bir programda

kullanabilirsiniz.
Bu degiskenler yaklasik 125Hz oraninda otomatik olarak giincellenir:

e F3D: 3 boyutlu kuvvet vektériiniin uzunlugu F3D = karekok (Fx? +Fy? +Fz2) (N)
e Fx: X yonlnde kuvvet vektori, Newton cinsinden (N)

e Fy:Y yoninde kuvvet vektori, Newton cinsinden (N)

e Fz: Zyoninde kuvvet vektori, Newton cinsinden (N)

e T3D: 3 boyutlu tork vektériiniin uzunlugu T3D = karekok (Tx? +Ty? +Tz2) (Nm)
e Tx: Xyoniinde Tork, Newton Metre cinsinden (Nm)

e Ty: Yyoniinde Tork, Newton Metre cinsinden (Nm)

e Tz:Zyoninde Tork, Newton Metre cinsinden (Nm)

e DbFT: Newton (N) ve Newton Metre (Nm) cinsinden bir dizide Temel Koordinat
sisteminde hesaplanan kuvvet ve tork degerleri

e of_return: OnRobot komutlarinin giktisini saklamak icin kullanilan degisken

e tFT: Newton (N) ve Newton Metre (Nm) cinsinden bir dizide Alet Koordinat
sisteminde hesaplanan kuvvet ve tork degerleri
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3.1.1 TCP Konumunun Etkileri

Torklar, Alet Merkez Noktasina gore hesaplanir; yani ol¢lilen kuvvetlerin uyguladigi tork,
sensor ylziinde degil, Alet Merkez Noktasinda hesaplanir. Asagidaki sekilde TCP yerlesiminin
Olgllen tork Uzerindeki etkilerini gorebilirsiniz.

.
TCP

i

"~
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3.2 OnRobot Hand Guide Arag¢ Cubugu

UR robotunu agtiktan sonra, PolyScope baslangi¢ ekrani gérindr. 20 saniye sonra,
etkinlestirildiyse, OnRobot Hand Guide Ara¢ Cubugu, sag Ustte goruntilenir.

E) Hand G"“‘u’olyScope Robot Kullanici Arabirimi ©

Liitfen secin

‘ Programi Calhistir ‘

UNIVERSAL
ROBOTS e

‘ Robot Ayarlan ‘

‘ Robotu kapat ‘

NOT:

On yiikleme sirasinda birkag saniye boyunca sari uyari sinyalinin

@'“‘ “""' olmasi normaldir. Eger ortadan kalkmiyorsa, URCap Plugin
Kurulumu béliminde cihaz ayarlarini kontrol edin.

Arac cubugunun islevlerini etkinlestirmek icin ara¢ cubugunun herhangi bir noktasina

I
dokunun. Arag gubugu genisler ve mevcut eksenler, etkinlestirme ‘O‘ digmesi, sifir }”B“{

B} goriniir.

digmesi ve eksenlere ayarla digmesi

Bir eksen segmek icin uygun 6geye basin. Asagidaki 6rnekte, hareketi X ve Y ekseni
(dGzlemsel) boyunca kisitlamak icin X ve Y 6geleri segilmistir:

@ Hand Guideu ﬁﬁ'

Iy

NOT:

Kullanilan koordinat sistemi Alettir.
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Secilen herhangi bir ekseni devre disi birakmak icin 6geye tekrar basin.

NOT:

Elle yonlendirme sirasinda eksenleri etkinlestirmek veya devre disi birakmak
mumkiindur.

UR robotunu yénlendirmeye baslamak icin, dncelikle alete dokunmadiginizdan emin olun ve
. . - . | -
daha sonra etkinlestirme digmesine ‘O‘ basin ve basili tutun. El kilavuzu baslatilirken digme

I
kum saati ‘E‘ simgesine donusur. Etkinlestirme ‘O‘ digmesinin yesile donmesini bekleyin ve
OnRobot parmak sensoériniin yardimiyla robotu elle kullanin.

NOT:

El kilavuzu etkinlestiriimeden once alete dokunmadiginizdan emin olun

(etkinlestirme ‘(D‘ digmesi yesile doner), aksi takdirde robot anormal
davranabilir (6rn. robot herhangi bir harici kuvvet uygulanmadan hareket

edebilir). Bu durumda, alete dokunmuyor iken snﬁrka“{ digmesine basin.

Alete dokunurken sifir %Bh{ diigmesini kullanmadiginizdan emin olun.

UR Robotunu elle yonlendirmeyi durdurmak icin etkinlestirme ‘Q)‘ diigmesini serbest birakin.
Elle yonlendirmeyi devre disi biraktiktan hemen sonra, etkinlestirme ‘Q)‘ digmesi 1 saniye

devre disi birakilir ve bir kum saati ‘E‘ simgesine dondsur.

NOT:

En iyi kullanici deneyimini saglamak icin el kilavuzunu kullanirken robotun hiz
kaydiricisini daima % 100 degerine ayarlayin.

S|f|r}”ah{ diigmesi, elle yonlendirme sirasinda alet yonlendirme degistirildigi zaman kullanilir,
boylece agirlik merkezinin etkileri veya robotun yikindeki degisiklikler notralize edilebilir.

Eksenlere ayarla e Y digmesi, alet koordinat sisteminin eksenlerini, negatif veya pozitif
yonleri dikkate almadan temel koordinat sisteminin en yakin eksenleriyle ayni hizaya
getirecek sekilde dondirir. Bu, elle yonlendirdikten sonra kullanicinin aleti hassas bir sekilde

yatay veya dikey bakacak sekilde ayarlamasini saglar.
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3.3 OnRobot URCap Komutlari

3.3.1

F/T Merkez

Robotu, bir engel buluncaya kadar verilen eksen boyunca hareket ettirir. Carpismadan sonra,
baska bir carpismaya ulasilana kadar zit yéne dogru hareket eder. Bundan sonra robot iki sinir
noktasinin ortasini hesaplar ve o noktaya hareket eder.

NOT:

Herhangi bir kuvvet/tork ayarini iptal etmek icin F/T Kontrol komutunun
baslangicinda bir F/T Sifir komutu uygulayinve F/T Kontrol
komutunu baslatmadan dnce aletin herhangi bir nesneye temas
etmediginden emin olun; aksi halde komut diizgtin ¢alismayabilir.

& Dosya 16:14:07 CCCC O
Program rKurqum r Hareket Ettir W Ginlik |
OnRobot_HEX Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
=TT Ara Nokt| o

= F/T Parca Yerlestir fT
= F/T Sabitle ve D&ndir F M erkez
= F/T Kutu Yerlestirme Komut ad =
= A1 e R | robot
V F[T Ara

= F[T &ra nokta Eksen Arama mesafesi Koordinat sistemi

= 1T ara noita * o] o [remel ]

= F/T Ara nokta —
¥ F/T Hareket ettir Mutlak

= F/T Yol

. Fx Ty Tz

W F/T Hareket ettir

=F/T Yol i i i
W FIT Kontrol

= Bekle: 1.0 Arama Hizi (& B) Hizlanma
W F/T Kontrol mmy/s mm/s?

= Bekle: 1.0
¥ F/T Koruma —| Hareket Hiz (C) Yavaslama
% W Hareket Ettir | [ 30/mmss 1200] mm/s?

@ Waypoint_1 o .

= F/T Parca Yerlestir Limite ulasildiginda uyan olustur
= F/T Parca Yerlestir
= F/T Sabitle ve Dondr
= F/T Sabitle ve Dondir
= F/T Sabitle ve DEndir
= F/T Kutu Yerlestirme
= F/T Merkez -
4] i D

T MEIC T

Eksen: X, Y veya Z ekseni boyunca bir 6teleme hareketinin mi yoksa bir dondiirme hareketinin
mi (RX, RY veya RZ) uygulanacagini tanimlar. Sadece bir eksen segilebilir.

Arama mesafesi: Baslangi¢ noktasindan itibaren, komutun robotu ne kadar uzaga
taslyabilecegini belirten mesafe (her iki yonde). Yeterince biyilk oldugundan emin olun, aksi
takdirde dogru merkez noktayi bulmayacaktir.

Kuvvet/tork limitleri (Fx, Ty, Tz): Bu algilama limitidir. Eksen ayarla, limit olarak
kullanilabilen mevcut kuvvet/tork degerlerini tanimlar.

Mutlak onay kutusu: isaretlenmis ise, sadece biiyiikliik degil kuvvet veya tork degeri
isareti de kontrol edilecektir.
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NOT:

Bir seferde kuvvet/tork seceneklerinden sadece biri aktif olabilir. Kullanilani
degistirmek icin bir 6ncekini temizleyin (alanin igerigini silin) ve ardindan
yenisini ayarlayin.

Arama Hizi A, B: Carpisma ararken hareket hizi

NOT:

Robotun ve aletin momentumundan dolayi hedef asmalarini dnlemek igin
arama asamasinda hizin daha yavas olmasi sert temas ylzeyleriyle (metal
ylzeyler gibi) calisirken daha iyidir.

Hareket Hizi C: Merkez nokta bir kez hesaplandiginda ve o noktaya dogru hareket
edildigindeki hareket hizi.

Hizlanma: Hareketin hizlanma parametresi (A, B ve C bélimindeki paylasilan parametreler).

Yavaslama: Hareketin yavaslama parametresi (A, B ve C bolimiindeki paylasilan
parametreler).

Koordinat sistemi: Hem hareket hem de sensdr okumasi igin kullanilan koordinat sistemi.
Temel veya Alet olarak ayarlanabilir (UR'nin referans cergevelerine gore).

Uyari olustur (...): Etkinlestirilirse, ayarlanan limitlere ulasildiginda veya bu limitler
asildiginda bir acilir mesaj (engelleme) goriinlir (merkez nokta bulunamadi). Merkez nokta
bulunursa, hicbir uyari gértintiilenmez.

Devre disi birakilirsa, hicbir acilir mesaj gosterilmez, fakat kullanici, komutun getiri degerine
gore olasi hatalari dikkate alabilir.

Getiri degerleri igin bkz. Getiri Degerler
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F/T Kontrol komutunun ana amaci, parlatma, zimparalama veya taslama gibi kuvvet

kontrolli uygulamalar gelistirmek isteyen uygulama programcilarina kolay kullanimli islevler
saglamaktir. Bu uygulamalarin blyk bir alt grubu, hareketler sirasinda kuvvet/torku belirli
bir ydonde sabit tutmayi gerektirebilir.

Komut, F/T Kontrol altindaki komutlar ylratilirken, ayarlanan kuvvet/tork degerlerini
uyumlu olacak sekilde ayarlanan eksenler boyunca/etrafinda sabit tutmaya calisir. F/T
Kontrol komutu, F/T Hareket Ettir, F/T Ara ve F/T Yol komutlarini
kullanarak aletin hareket ettigi yondeki kuvvetleri kontrol etmez.

NOT:

UR’nin yerlesik Hareket Ettir komutlari, F/T Kontrol altinda kullanilamaz.
Robotu kuvvet kontrolii altinda hareket ettirmek icin, bunun yerine £/ T
Hareket Ettir yadaF/T Ara komutunu kullanin.

NOT:

Herhangi bir kuvvet/tork ayarini iptal etmek icin F/T Kontrol komutunun

baslangicinda bir F/T Sifir komutu uygulayinve F/T Kontrol
komutunu baslatmadan 6nce aletin herhangi bir nesneye temas
etmediginden emin olun; aksi halde komut dizgiin ¢alismayabilir.

& Dosya

Program | Kurulum | Hareket Ettir [ G/C | Gunluk |

16:13:54

cccec @

OnRobot_HEX

Baslatma Oncesi -
= Bekle: 1.0
= posel:=get_actual_tc
Robot Programi
= F/T Sifir
= F/T Yilkii Ayarla
W RIT Ara
= F/T Yol
W F/T Koruma
¢ ¥ BT Kontrol =
¢ W F[T Hareket et
= F/T Ara nokt|
= F/T Parga Yerlestir
= F/T Sabitle ve Dondir
= F/T Kutu Yerlestirme
= F/T Merkez
W F/T Ara
=F/T Ara nokta
=F/T Ara nokta |
= F/T Ara nokta
W F/T Hareket ettir
=F(T Yol
W F/T Hareket ettir
=F/T Yol
¥ FT Kontral
=gekle: 1.0

e i i i

Q)

Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

" | F/T Kontrol

Kornut adi

Uyumlu eksen Koordinat sistemi

@robot

e O Temel
LIFy LTy
Fz Tz

|| Gelismis segenekleri géster
0 kazang F

—

0 kazang T
1

o Gergek Robot

@ E He =——=1_hoo%

| 4 Geri H lleri = |

Uyumlu eksen Fx, Fy, Fz, TX, TY, TZ: Uyumlu olmasi gereken eksen secimi. Bir eksen
etkinlestirilirse (uyumlu), bu eksen boyunca/etrafinda hareket, kuvvet/tork kontrolltdiir;
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aksi halde (uyumlu olmayan) konum kontrolli olarak yapilir. Etkinlestirilmis eksen,
ayarlanmis kuvvet/tork degerini sabit tutmak icin kontrol edilir. En az bir uyumlu eksen
secilmelidir.

Koordinat sistemi: Hem hareket hem de sensdr okumasi igin kullanilan koordinat sistemi.
Temel, Alet, Ozel (Temel) Ozel (Alet) olarakayarlanabilir (UR'nin referans
cercevelerine gore). Ozel koordinat sistemleri, temel koordinat sisteminden ve verilen
Yuvarlama, Aralik ve Sapma degerlerine gére hesaplanir. Ozel (Temel) koordinat sistemi igin,
gecerli TCP’nin yonlendirmesiyle koordinat sisteminin yoniini belirlemek icin TCP yonelimini
al digmesini kullanmaniz da mimkiindir. Verilen yénlendirmeyi test etmek icin, Aleti bu
yonelime dondiir [BASILI TUT] diigmesi kullanilabilir.

P Kazang F: Kuvvet kontrol birimi bu oransal kazang parametresi ile ayarlanabilir. Herhangi
bir asma veya titresim meydana gelirse, kazang¢ degerini azaltmayi deneyin (6rn. 0.5).

P Kazang T: Tork kontrol birimi bu oransal kazang¢ parametresi ile ayarlanabilir. Herhangi bir
asma veya titresim meydana gelirse, kazang degerini azaltmayi deneyin (6rn. 0.5).

Gelismis parametreleri goster onay kutusu: isaretlenirse daha fazla secenek kullanilabilir

hale gelir:
& Dosya 16:13:56 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
OnRobot_HEX Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

Baslatma Oncesl a
= Bekle: 1.0 - | { I
= poseli=get_actual_tc F KontrOI
Robot Program Komut ad .
=Fsic I | (@)robot
= F/T Yuku Ayarla
Y z-,r:ﬁ—riol Uyumlu eksen Koordinat sistemi
¥ FIT Koruma [CIFx T [Gzel (Teme) (=]
¢ W F/T Kontrol 5 Yuvarlama (X)  Aralik () Sapma (Z)

¢ W F/T Hareket et~ | | 0|° | 0| s | ol

= FJT Ara nokt L] Fy Ty

= F(T Parga Yerlestir | TCP yénelimini al |
= F/T Sabitle ve Déndir
= F/T kutu Yerlestirme F T-
= F/T Merkez o /T2 | Aleti bu yonelime déndur [BASILI TUT] |
W FIT Ara

=F/T Ara nokta o L

= F/T Ara nokta | Gelismis segenekleri gdster

=F/T Ara noktg 0 kazang F E kazang F T kazang F
W F/T Hareket ettir | ll ‘ Ol | Ol

= F/T Yol
¥ FIT Hareket ettir 0 kazanc T E kazang T T kazang T

AN L [ d [ 9
W FIT Kontrol

=Bekle: 1.0
W F/T Kontral -
<] 0 0

ﬁ Geri ileri

@ Gergek Robot IE IE‘ A2 M | € H > |

I Kazang F: Kuvvet kontrol birimi bu entegral kazang parametresi ile ayarlanabilir. Herhangi
bir asma veya titresim meydana gelirse, kazang degerini azaltmayi deneyin.

I Kazang T: Tork kontrol birimi bu entegral kazang parametresi ile ayarlanabilir. Herhangi bir
asma veya titresim meydana gelirse, kazang degerini azaltmayi deneyin.

D Kazang F: Kuvvet kontrol birimi bu Tiirevsel kazan¢ parametresi ile ayarlanabilir. Herhangi
bir asma veya titresim meydana gelirse, kazan¢ degerini azaltmayi deneyin.
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D Kazang T: Tork kontrol birimi bu Tirevsel kazang parametresi ile ayarlanabilir. Herhangi bir
asma veya titresim meydana gelirse, kazang degerini azaltmayi deneyin.

Bu komutun getiri degeri yoktur.

PID kuvvet/tork kontrol birimi ayarlarina yonelik talimatlar:

PID kuvvet/tork kontrol birimi, F/T Kontrol komutu ile ayarlanan degerlerle
karsilastinldiginda, sensor tarafindan olctilen kuvvet/tork hata degerini strekli olarak

hesaplar ve bu hataya gore diizeltmeyi uygular.

P Kazang: Oransal terimi, gegerli hata degeri ile orantili bir diizeltme Uretir. Bu
parametrenin artirilmasi, asagidaki etkilere sahiptir: daha hizli tepki, asiri tepki, daha
disuk hata, kararlilik bozulmasi.

I Kazang: Entegral terimi, gecmis hata degerlerinin hem biytkligi hem de siresi ile
orantili bir diizeltme Uretir. Bu parametrenin artirilmasi, asagidaki etkilere sahiptir: daha
hizli tepki, asiri tepki, daha diistk hata, kararlilik bozulmasi.

D Kazang: Tlirev terimi, gegmis hata degerlerinin egimi veya degisen hizi ile orantili bir
diizeltme Uretir. Bu parametrenin artirilmasi, asagidaki etkilere neden olur: daha az asiri
tepki, kararhlik artisi.

Kuvvet kontrolli ¢ok yavassa, yani alet siirekli olarak ylizeye dokunmak yerine zaman
zaman ylzeyden ayriliyorsa, P Kazang ve | kazang degerlerini ylkseltmeyi deneyin.

Kuvvet kontroli degisikliklere asiri tepki veriyorsa, yani alet ylizeyden sigriyorsa, P
Kazang degerini (veya 1’in lizerinde ise D Kazang) azaltmayi deneyin.

Kuvvet kontrolii degisikliklere ¢cok yavas tepki veriyorsa, yani dokunduktan sonra ylizeye
sert bir sekilde bastirmaya devam ediyorsa, | Kazang degerini azaltmayi deneyin.
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Kural olarak, su degerlerin kullanilmasi énerilir:

1. PKazang<5

2. |Kazang<0,25

3. DKazang<1

4. P Kazang/|Kazan¢=10
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Ayarlama icin temel olarak kullanilabilecek degerler sunlardir:

P Kazan¢F =1, 1 Kazang F=0.1, D Kazang F=0.3

P Kazan¢T=0.2, 1 Kazan¢ T=0, D KazangT=0

3.3.3 F/T Istifleme

F/T Istifleme komutu istifle ve istiften ayir islevini icerir.

Tip: F/T Stack ve F/T Destack arasindaki segici.

3.3.3.1 F/T Yidin

F/T Yiginkomutu yiginin en Gstlinl aramaya galisir ve ardindan kullanicinin yerlestirme

dizisini yaratir (6rnegin kavrayicinin agilmasi) ve ardindan ¢ikis yapar. Yigin dolu oldugunda

kullanimi kolay hale getirecek sekilde, kag 6genin istiflendigini izler. Ayni zamanda degisen

oge kalinligina sahip 6gelerle calisir.

NOT:

Herhangi bir kuvvet/tork ayarini iptal etmek icin F/T Yidin komutunun
baslangicinda bir F/T Sifir komutu uygulayinve F/T Yigdin komutunu
baslatmadan 6nce aletin herhangi bir nesneye temas etmediginden emin
olun, aksi halde komut diizglin ¢alismayabilir.

& Dosya

Program rKurqum rHareket Ettir | G/C Gunluk|

16:11:12 CCCC O

OnRobot_HEX_ Stacking|

¥ Baslatma Oncesi
=Bekle: 1.0
= stack_pose=Point_1
= destack_pose=Foint_2
¥ Robot Programi
=F/T sifir
= stack_items:=0
= destack_items:=0
¢ W Dongu 1 sureleri
- W BT Yigindan ayir
= Acllan Pencere
¢ ¥ FTYign
= Acilan Pencere
=F/T Sifir

Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

F/T istifleme

Komut adi Tip

| | |FIT Yigin

Koordinat sistemi
[Temel [+]

Ode numarasi degiskeni

@robot

Baslangig pozisyonu (SP)

[stack items

=]

|stack_pose
(6rn.: p[1, 2, 0, 0, 0, 0] veya degisken)

(&r.: 6ge_1. oge_l.= 0 degerini Baslangic
Gncesine koy)

=stack_itemsi=0 Eksen 0 f—
- SP'den basla SP'de Bitir
= destack_items:=0 : o o o
vD 1 I .
7 4 J?%Yl@sl:l;ea:lylr Maks. mesafe(D) Ode kalinhid (i) Maks. d§e saysi
= Agilan Pencere i _ mrm
¢V ;ﬁ Y'lgm Hiz Hizlanma Yavaslama
Agllan Pencere mm/s 1200] mm/s? 1200 mm/s?
Kuwet limiti Tark limiti Hareket carpani
Limitler asildi@inda uyan olustur
4 i D
Q4[] <> |
Benzetim -
e [t ][ ] e =00 EX=BE~TN

o Gergek Robot

OnRobot © 2018

www.onrobot.com



URCap Plugin’ini Kullanma 31

Koordinat sistemi: Hem hareket hem de sensor okumasi igin kullanilan koordinat sistemi.
Temel veya Alet olarak ayarlanabilir (UR'nin referans gergevelerine gore).

Baslangig pozisyonu (SP): Baslangi¢ pozisyonu, p[1,2, 3, 4,5, 6] gibi bir sabit ile veya bir
degisken ile tanimlanabilir. Tam yiginin en st degerinden daha yiliksek olmasi gereklidir.

Oge numarasi degiskeni: Kag 6genin basariyla istiflendigini izlemek icin kullanilan degisken.
Daha &nce tanimladiginiz ve 0 olarak ayarladiginiz degisken adini buraya girin. (Orn.:
Programinizin Baslamadan Once bdliimiinde yerlesik UR Atama komutunu 6e 1 :=0
kullanin).

Eksen: istiflemenin gerceklestirildigi eksen (X, Y veya Z).

SP’den bagla: Etkinlestirilmis ise, komut, ylirlitme baslangicinda Baslangi¢ pozisyonuna (SP)
giderek baslar.

SP’de Bitir: Etkinlestirilmis ise, komut, ylirlitme sonunda Baslangi¢ pozisyonuna (SP) giderek
cikis yapar.

Maks. mesafe (D): Tanimlanan eksen boyunca durma mesafesi. Baslangi¢ pozisyonundan
(SP) dlguiliir ve yiginin tamaminin biiyiikligiinden daha fazla olmasi gerekir. isaret,
istiflemenin verilen eksen boyunca hangi yonde gergeklestirildigini tanimlar.

Oge kalinhigi (i): istiflenen 6gelerin kalinhig.

Maks. 6ge sayisi: Kag 6genin istiflenebilecegini, boylece istiflenmis kag 68enin yigini
tamamlayacagini tanimlar.

Kuvvet limiti: Yiginin en Gstlin bulmak icin carpisma algilamasina yénelik kuvvet limiti.
Tork limiti: Yiginin en Gstlin bulmak icin carpisma algilamasina yonelik tork limiti.
Hiz: Yigin en Ustln( ararken hareket hizi. (m/s, radyan/s)

NOT:

Robotun ve aletin momentumundan dolayi hedef asmalarini 6nlemek igin
arama asamasinda hizin daha yavas olmasi sert temas yuzeyleriyle (metal
ylzeyler gibi) calisirken daha iyidir.

Hizlanma: Hareketin hizlanma parametresi.
Yavaglama: Hareketin yavaslama parametresi.

Hareket ¢arpani: Robot yiginin en Ustiini aramadiginda ancak baslangig
noktasina/noktasindan hareket ettiginde verilen hiz ve kuvvet/tork limitinin kag kez
kullanildigini tanimlar.
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Uyari olustur (...): Etkinlestirilirse, bir sonraki 6ge bulunmazsa veya yigin doluysa bir agilir
pencere (engelleme) gorinr.

Devre disi birakilirsa, hicbir acilir mesaj gosterilmez, fakat kullanici, komutun getiri degerine
gore olasi hatalari dikkate alabilir.

Getiri degerleri igin bkz. F/T Istifleme Komutu Getiri Degerleri

3.3.3.2 F/T Yigindan Ayir

F/T Yidindan Ayir komutu yiginin en Ustlinl aramaya galisir ve ardindan kullanicinin
alma dizisini yaratir (6rnegin kavrayicinin kapatiimasi). Yigin bos oldugunda kullanimi kolay

hale getirecek sekilde, ka¢ 6genin ayrildigini izler. Ayni zamanda degisen 6ge kalinligina sahip
ogelerle calisir.

NOT:

Herhangi bir kuvvet/tork ayarini iptal etmek icin F/T Yi1&in komutunun
baslangicinda bir F/T Sifir komutu uygulayinve F/T Yigdin komutunu
baslatmadan 6nce aletin herhangi bir nesneye temas etmediginden emin
olun, aksi halde komut diizglin calismayabilir.
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Koordinat sistemi: Hem hareket hem de sensdr okumasi igin kullanilan koordinat sistemi.

Temel veya Alet olarak ayarlanabilir (UR'nin referans gcergevelerine gore).

Baslangig¢ pozisyonu (SP): Baslangi¢ pozisyonu,p[0.1,0.2,0.3,0.9,0.8,0.7] gibi
bir sabit ile veya bir degisken ile tanimlanabilir. Tam yiginin en (st degerinden daha yiksek
olmasi gereklidir.
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Oge numarasi degiskeni: Kag 6genin basariyla yigindan ayrildigini izlemek icin kullanilan
degisken. Daha 6nce tanimladiginiz ve 0 olarak ayarladiginiz degisken adini buraya girin.
(Orn.: Programinizin Baslamadan Once béliimiinde yerlesik UR Atama komutunu 6ge 1 :=
0 kullanin).

Eksen: Ayrilmanin gerceklestirildigi eksen (X, Y veya Z).

SP’den bagla: Etkinlestirilmis ise, komut, ylirlitme baslangicinda Baslangi¢ pozisyonuna (SP)
giderek baslar.

SP’de Bitir: Etkinlestirilmis ise, komut, ylirlitme sonunda Baslangi¢ pozisyonuna (SP) giderek
¢ikis yapar.

Maks. mesafe (D): Tanimlanan eksen boyunca durma mesafesi. Baslangi¢ pozisyonundan
(SP) 6lciiliir ve yiginin tamaminin biiyiikliigiinden daha fazla olmasi gerekir. isaret, ayrilmanin
verilen eksen boyunca hangi yonde gerceklestirildigini tanimlar.

Oge kalinhigi (i): istiflenen 6gelerin kalinhig.

Maks. 6ge sayisi: Ka¢ 6genin ayrilabilecegini, boylece ayrilmis kag 6genin yigini bosaltacagini
tanimlar.

Kuvvet limiti: Yiginin en Gstlini bulmak igin ¢carpisma algilamasina yonelik kuvvet limiti.
Tork limiti: Yiginin en Gstlini bulmak igin ¢arpisma algilamasina yonelik tork limiti.
Hiz: Yigin en Ustlni ararken hareket hizi.

NOT:

Robotun ve aletin momentumundan dolayi hedef asmalarini 6nlemek igin
arama asamasinda hizin daha yavas olmasi sert temas ylzeyleriyle (metal
ylzeyler gibi) ¢alisirken daha iyidir.

Hizlanma: Hareketin hizlanma parametresi.
Yavaslama: Hareketin yavaslama parametresi.

Hareket garpani: Robot yiginin en Gstlini aramadiginda ancak baslangic
noktasina/noktasindan hareket ettiginde verilen hiz ve kuvvet/tork limitinin kag kez
kullanildigini tanimlar.

Uyari olugtur (...): Etkinlestirilirse, bir sonraki 6ge bulunmazsa veya yigin bossa, bir agilir
pencere (engelleme) gorinr.

Devre disi birakilirsa, hicbir acilir mesaj gosterilmez, fakat kullanici, komutun getiri degerine
gore olasi hatalari dikkate alabilir.

Getiri degerleri icin bkz. F/T Istifleme Komutu Getiri Degerleri
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ilk 6nce yuvaya yerlestirilmesi gereken nesneyi dogru yonde ve yuva girisine yakin bir yerde
konumlandirin. Son konum ve yonlendirme, F/T Sabitle ve Dondiur komutuyla
diizeltilecektir. Onceden tanimlanmis kuvvet limiti ile nesneyi tanimlanan yerlestirme
derinligine ulasilana kadar itmeye ¢alisir ve ardindan gerekirse yénlendirmeyi ayarlar.

NOT:

NOT:

TCP (Alet Merkez Noktasini), nesnenin ucunda ayarlamak énemlidir.

Herhangi bir kuvvet/tork ayarini iptal etmekicin F/T Sabitle ve
Dondiir komutunun baglangicinda bir F/T Si1fi1r komutu uygulayin ve
F/T Sabitle ve Dondiir komutunu baslatmadan dnce aletin herhangi
bir nesne ile temas halinde olmadigindan emin olun, aksi halde komut

diizglin ¢alismayabilir.
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Eksenlerde X, Y, RX, RY, RZ uyum onay kutulari: Yerlestirme, Alet koordinat sisteminin Z
ekseni boyunca gergeklestirilir. Herhangi bir konumlandirma hatasina gore ilerlemek igin,
kalan eksenler (6teleme icin X ve Y ve dondirme icin X, Y ve Z) serbestce hareket edecek

sekilde ayarlanabilir.

itme kuvveti: Nesneyi yuvaya hafifce itmek icin kuvvet kontrolii amaciyla kullanilan kuvvet

hedefi.

Mesafe (d): Baslangi¢c noktasindan Z ekseni boyunca olan mesafe (Alet koordinat

sisteminde).
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Tork limiti: Dondiirme asamasinda, hareketi sonlandirmak icin bu limit kullanilir. Limit ne
kadar distk olursa dondiirme o kadar daha dikkatli olur.

Dondiir (ar): Alet koordinat sisteminin Z ekseni etrafinda dénme agisi.

Gelismis segenekleri goster: Etkinlestirilirse, daha fazla secenek kullanilabilir hale gelir:

& Dosya 16:14:05 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
0OnRobot_HEX Komut | Grafik | Yapi | Defiskenler |
¢ W F/T Kontral -
P vimHareket e BT Sabitle ve Dondlir
= F/T &ra nokt
= F/T Parca Yerlestir Komut adi Tip =
= F(T Sabitle ve Déndir | ‘ [Bzel [~] 7 robot
= F/T Kutu Yerlestirme
‘;Fﬂ— Merkez Eksenlerde [w]x ] Y [WIRX [w|RY [v|RZ uyum
F/T Ara =
=FT Ara nokta Itme kuweti Mesafe (m)
= F/T Ara nokta N mm
=F/T &ra nokta - I (T
W F(T Hareket ettir Tork limiti Dandur (o
=F/T Yol Nm .
W F/T Hareket etti O IR a L
mflr:ﬁa\l,’sl St etr Su orandan sonra kuwvet dedisikligini kontrol et: Su dederden sonra tork hedefini kontrol et:
W F/T Kontrol . % %
v ?frazlélriréllo Kuwet degisim hedefi Tork hedefi
1N Nm
=Bekle: 1.0 -
W FfT Koruma Dénme hizl o B
9 W Hareket Ettir) 0,573 /s [] Tork hedefi igin dzel deder kullan
o Waypoint_1
= F/T Parca Yerlestir Kazang
= F/T Parga Yerlestir -
= F/T Sabitle ve Déndir—|
= F/T Sabitle ve Déndir
= F(T Sabitl Déndur_~
1 |'rT 8 \me ve Jon |u:|— Gelismis segenekleri géster
Limite ulasiimadiginda uyan olustur
ﬁ Geri lleri
G Gergek Robot IE Ii‘ IR Hala | “ H hd ‘

Su orandan sonra kuvvet degisikligini kontrol et: Nesne yuvanin altina yakin olduktan
sonra, “carpma kontroli” etkinlestirilir. Mesafe degerinin ylizdesi tarafindan, nesnenin ne
kadar yakin ayarlanmasi limiti.

Su degerden sonra tork hedefini kontrol et: Dondiir () agisinin ayarlanan ylzdesinden

sonraki dondirme asamasi esnasinda, tork hedef kontroli etkinlestirilir.

Kuvvet degisim hedefi: Yerlestirme sirasinda, Mesafe degeri ylizdesini Su orandan sonra
kuvvet degisikligini kontrol et degerine ulasildiktan sonra, kuvvet kontroli etkinlestirilir.
Kuvvet kontroli, konnektdriin yuvanin altina itilip itilmedigini izlemek igin kullanilir. Bu,
Kuvvet degisim hedefi degeri olan ilave bir kuvvet limiti ile ayarlanabilir. Kuvvet degeri itme
kuvveti + Kuvvet degisim hedefi degerine esit oldugunda veya bu degeri astiginda, yuvanin
tabanina itme degerine ulasilir.

Tork hedefi: Dondiirme asamasini durduracak ayarlanmis tork degeri.
Tork hedefi igin 6zel deger kullan: Ozel bir tork hedefi ayarlayabilmek icin isaretleyin.
D6énme hizi: D6nme asamasi sirasindaki donme hizi.

Kazang: Kuvvet ve tork kontroliiniin kazan¢ parametresi. Varsayilan deger 0,5'dir. Deger
ne kadar kiclk olursa, ayarlanan itme kuvvetinin kontroli de o kadar dogru olur.
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Uyari olustur (...): Etkinlestirilirse, yerlestirme basarili olmazsa, bir agilir pencere mesajl
(engelleme) gorintilenir.

Devre disi birakilirsa, hicbir acilir mesaj gosterilmez, fakat kullanici, komutun getiri degerine
gore olasi hatalari dikkate alabilir.

Getiri degerleri i¢in bkz. F/T Merkez Komutu Getiri Degerleri
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F/T Koruma
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F/T Koruma altina konulan her UR komutu yiirdtilir, fakat ayarlanan limitlerden birine
ulasildiginda robot durur. Kuvvet sinirlama, harici bir G/C sinyali ile karistirilabilir (6rn. Fz> 5
VE digital_in [7] == True ise durdur).

NOT:

Herhangi bir kuvvet/tork offset degerini iptal etmek i¢cin /T Koruma
komutunun baslangicinda bir F/T Sifir komutu uygulayinve F/T

Koruma komutunu baslatmadan dnce, aletin herhangi bir nesneye temas
etmediginden emin olun, aksi halde komut, verilen kuvvet/tork limitinde
durmayabilir.
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Koruma komutu ¢arpisma meydana gelmesi halinde robotu durdurmak igin kullanilabilir,
Robot, Keruma komutu altinda bulunan kemutlan yirtturken, ayarlanmis bir kuwet ya da tork

limitine ulasilp ulasilmadiin algilar.

Durdurma kuwetitork limitini belirtin (sifir degerleri ihmal edilecektir)
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Koordinat sistemi: Hem hareket hem de sensdr okumasi igin kullanilan koordinat sistemi.
Temel veya Alet olarak ayarlanabilir (UR'nin referans cergevelerine gore).

Kuvvet/tork limiti: Bu algilama limitidir. Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D mevcut
seceneklerinden birden fazlasi ayarlanabilir. Bu durumda, bu degerlerden herhangi biri
ayarlanan esige ulasmissa, durma tetiklenir. Sifira esit degerler ihmal edilir.

Mutlak secenegi etkinlestirildiginde, girilen degerin pozitif mi yoksa negatif mi oldugu
onemli degildir (6rn: |Fz| > = 3 ise durdur), aksi halde isaret, esigin nasil hesaplandigini
tanimlar (6rn. Fz > = 3 ise durdur veya Fz <= -3 ise durdur)
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Gelismis segenekleri goster: Etkinlestirilirse, daha fazla segcenek kullanilabilir hale gelir:
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Kuvvet/tork limitlerine ek olarak... etkinlestirilmisse, ayarlanan dijital G/C de izlenir ve kosul
karsilandiginda (kuvvet/tork limiti ile birlikte) robot durdurulur. (6r.: Fz>5 VE digital_in[7] ==
Dogru ise durdur).

Bu komutun getiri degeri yoktur ve limitlere ulasildiginda programi durdurur.
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3.3.6 F/T Kutu Yerlestirme

ilk olarak nesneyi deligin girisine yakin bir yerde konumlandirin ve egimli bir ydnlendirmeden
(a) baslayin. Deligin kenari bulunmazsa, nesneyi A asamasinda, 6nceden tanimlanmis eksen
boyunca (6rnegin Z) hareket ettirir. istege bagli olarak, B asamasinda baska bir kenar
bulunabilir (6rnegin deligin yan tarafi). a asamasinda, yonlendirme, nesne delikle ayni hizaya
gelecek sekilde degistirilir (kullanici, dogru agiyi ayarlamalidir). Son olarak, nesne (A
asamasinda tanimlanan eksen boyunca) kalan yerlestirme derinligine kadar sokulmaktadir.
Kuvvet ve tork limitlerinin asilmasi durumunda bir uyari olusturulur.

NOT:

TCP (Alet Merkez Noktasini) pargcanin ucunda ayarlamak énemlidir.

NOT:

Herhangi bir kuvvet/tork ayarini iptal etmek icin Kutu Yerlestirme
komutunun baslangicinda bir F/T Sifir komutu uygulayin ve Kutu
Yerlestirme komutunu baslatmadan dnce aletin herhangi bir nesneye
temas etmediginden emin olun, aksi halde komut verilen kuvvet/tork
limitinde durmayabilir.
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Program rKurqum r Hareket Ettir | G/C | Gunluk ‘
OnRobot HEX Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
§ W F/T Hareket ef] o
= F/T &ra nokt H
I—— F/T Kutu Yerlestirme
= F/T Sabitle ve Déndir Komut adi 5
= FIT Kutu Yerlestirme C ] ‘ robot
= F/T Merkez
W F/T Ara ‘Yerlestirme derinligi Koordinat sistemi
=FT Ara nokta mm Temel -
=F/T Ara nokta Ijl | | ‘
= F/T Ara nokta Kuwvet limiti Tork limiti Kuwet carpani
W FIT Hareket ettir N Nm
= F/T Yol
W F/T Hareket ettir Hiz Hizlanma Yavaslama
= F/T vol mmis 1200| mmys? 1200| mm/s?
W F/T Kontrol
=Bekle: 1.0 A ¥ z
veiron ) A [ gm — [ 15l
=Bekle: 1.0 3 . .
W FfT Koruma B
¢ W Hareket Ettir) ljlmm ljlmm ljlmm
= FT Pl:’;' : 5;r?<ec:"lr;t$7t]i-r’ o i i iz
= F/T Parga Yerlestir ljl Ijl
= F/T Sabitle ve Dondir
= F/T Sabitle ve Déndir Limite ulasiimadiginda uyan olustur
= F/T Sabitle ve Déndur |
= F(T Kutu Yerlestirme |
<« i [¥]

IE |E| Hiz =———{_l1o0% | 4@ Geri H ileri Bp ‘

o Gergek Robot

Yerlestirme derinligi: Baslangi¢ noktasindan A asamasindaki tanimlanan eksen boyunca olan
mesafe.

Koordinat sistemi: Hem hareket hem de sensér okumasi igin kullanilan koordinat sistemi.
Temel veya Alet olarak ayarlanabilir (UR'nin referans gergevelerine gore).

Kuvvet limiti: Kenar algilama igin kuvvet limiti.
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Tork limiti: Yonlendirme ayarlamasi igin tork limiti.

Kuvvet garpani: Son yerlestirme icin kuvvet sinirini hesaplamak icin kenar algilama igin
kuvvet limiti bu degerle carpilir.

Hiz: Yerlestirme sirasinda hareket hizi.

Hizlanma: Hareketin hizlanma parametresi.
Yavaslama: Hareketin yavaslama parametresi.
A: A hareketinin goreli koordinatlari.

B: B hareketinin goreli koordinatlari.

o: a dondlrmesinin goreli agilari.

Uyari olustur (...): Etkinlestirilirse, yerlestirme basarili olmazsa, bir agilir pencere mesajl
(engelleme) goriintilenir.

Devre disi birakilirsa, hicbir acilir mesaj gosterilmez, fakat kullanici, komutun getiri degerine
gore olasi hatalari dikkate alabilir.

Getiri degerleri i¢in bkz. F/T Merkez Komutu Getiri Degerleri
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3.3.7 F/T Parca Yerlestir

ilk 6nce delige yerlestirilmesi gereken pimi ya da saplamayi dogru yénde ve yuva girisine
yakin bir yerde konumlandirin. Son konum ve yénlendirme, /T Parca Yerlestir
komutuyla diizeltilecektir. Pimi, tanimlanan yerlestirme derinligine ulasilana kadar itmeye
¢ahsir ve ardindan gerekirse yonelimi ayarlar. Tanimlanan yerlestirme derinligine
ulasildiginda durur.

NOT:

TCP (Alet Merkez Noktasini) parcanin ucunda ayarlamak 6nemlidir.

NOT:

Herhangi bir kuvvet/tork ayarini iptal etmek icin Parca Yerlestir
komutunun baslangicinda bir F/T Sifir komutu uygulayinve Parca
Yerlestir komutunu baslatmadan dnce aletin herhangi bir nesneye
temas etmeden emin olun, aksi halde komut verilen kuvvet/tork limitinde

durmayabilir.
Q Dosya 16:14:00 CCCC O
Program r/Kurqum rHareket Ettir | G/C | Gunluk |
OnRobot HEX Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

B F/T VUkU Byarta -
WV FT Ara H

e F/T Parca Yerlestir
W F/T Koruma Komut adi 5
G | — - robot

¢ 7 F/T Hareket et

= F/T Ara nokt [tme kuwweti

= FIT Parca Yerlestir -5 N
= F/T Sabitle ve Dondir
= F/T Kutu Yerlestirme Min derinlik
= FIT Merkez lj| mm
W FIT Ara T,

= F/T Ara nokta LLE) CInll

= F/T Ara nokta = (o)

= F/T Ara nokta
W F(T Hareket ettir G ku:'fetl

= F/1 Yol [ d
v Z‘I};;{_a;slket ettir || Gelismis secenekleri géster
¥ FIT Kontrol [¥] verlestirme basansiz oldugunda uyan elustur

= Bekle: 1.0
W FIT Kontrol

= Bekle: 1.0
W F/T Koruma
¢ W Hareket Ettir)

° Waypoint_1
= F/T Parca Yerlestir -
(] Ii v
Hiz =—————A_h 0% Geri ileri

o Gergek Robot |E| IE‘ = | @ || ® |

itme kuvveti: Parcayi, delige hafif hafif itmek Gizere kuvvet kontrolii igin kullanilan kuvvet
hedefi.

Min derinlik: Yerlestirmeyi basarili olarak degerlendirmek icin Z ekseni boyunca (Alet
koordinat sisteminde) baslangic noktasindan gereken minimum mesafe.

Maks derinlik: Yerlestirmenin erisebilecegi, Z ekseni boyunca (Alet koordinat sisteminde)
baslangi¢c noktasindan maksimum mesafe.
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Asma kuvveti: Min derinlige ulasildiktan sonra, bu parametre ayarlanirsa, bir “carpma”, itme
kuvvetinde bir artis beklenir (6rnegin, kavrayarak yerlesen bir birlesme yerini kapatmak gibi).
Bu parametre, itme kuvvetinin Ustiine eklenecek, minimum ve maksimum derinlikler
arasinda yerlestirmenin izin verdigi ilave kuvvettir.

Gelismis parametreleri géster onay kutusu: isaretlenirse daha fazla secenek kullanilabilir

hale gelir:
Q Dosya 16:14:01 Cccc O
Program | Kurulum | Hareket Fttir | G/C | Gunlik |
OnRobot_HEX Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
W FIT Ara =
= F/T Yol | H
@ o1 Komnma F/T Parca Yerlestir
¢ % F/T Kontrol Komut adi .
A Gk I | — | @)robot
= F/T Ara nokt——]
= F/T Parga Yerlestir [tme kuwweti Kuwet kazane Uygunluk veya Limit
= F/T Sabitle ve D&ndir N
= FIT Kutu Yerlestirme - - Fx Tx
= FIT Merkez Min derinlik Tork kazanci
v FTare [ omm
= F(T Ara nokta _ Fy [¥] Ty
= F/T Ara nokta Maks derinlik Zaman asimi
= [T Ara nokta _3 mm ljl s
v Z‘I};;a\:’glket ettir Asma kuwveti Beklenen hiz 2 12
W F/T Hareket ettir ljl iy ljl s
v :"'I'Fgo\r:(t)rl'o\ Gelismis segenekleri gister
= Bekle: 1.0 [¥] Yerlestirme basansiz oldugunda uyarn olustur
W F/T Kontrol
= Bekle: 1.0
W FT Koruma [
¢ W Hareket Ettir]
& Waypoint_1
= FT Parga Yerlestir
= F/T Parga Yerlestir -
[ 1l IO
Hiz = h 00% Geri ileri
@ Gercek Robot |E| Ii‘ = | ® || » |

Kuvvet kazanci: itme kuvveti icin kuvvet kontroliiniin oransal kazang parametresi ve uyumlu
eksenlerdeki yan kuvvetler.

Tork kazanci: Uyumlu eksenler igin tork kontroliiniin oransal kazang parametresi.

Zaman agimi: Tim ekleme islevi igin izin verilen maksimum siire. Sifir olarak ayarlanirsa, bu
cikis kriteri ihmal edilir.

Beklenen hiz: Yerlestirmenin ilerlemesi beklenen minimum hiz. Bu parametre ayarlanmissa
ve yerlestirme daha yavas bir sekilde ilerliyorsa, kesintiye ugrar ve basarisiz olarak kabul
edilir. Sifir olarak ayarlanirsa, bu gikis kriteri ihmal edilir.

Uygunluk veya Limit (Fx, Fy, Tx, Ty, Tz): Uyumlu olmasi gereken eksen segimi. Bir eksen
etkinlestirilirse (uyumlu), bu eksen boyunca/etrafinda hareket, kuvvet/tork kontrolltdur;
aksi halde (uyumlu olmayan) konum kontrolli olarak yapilir. Etkinlestirilmis eksen,
ayarlanmis kuvvet/tork degerini sabit tutmak icin kontrol edilir. En az bir uyumlu eksen
secilmelidir.

Uyari olustur (...): Etkinlestirilirse, yerlestirme basarili olmazsa, bir agilir pencere mesaji
(engelleme) goriintilenir.
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Devre disi birakilirsa, hicbir acilir mesaj gosterilmez, fakat kullanici, komutun getiri degerine
gore olasi hatalari dikkate alabilir.

Getiri degerleri icin bkz. F/T Parca Yerlestirme Komutu Getiri Degerleri

F/T Hareket Ettir

F/T Hareket Ettir komutu, robotun bir yol boyunca hareket ettirilmesiicin F/T Ara
Nokta komutuyla birlikte veya robotu bir yol boyunca hareket ettirmek ve tanimlanan
kuvvet/tork limitlerine bir kez ulasildiginda durdurmak icin (kesintiye ugrayan hareket) /T
Yol ile birlikte kullanilabilir. Bu durumda bir uyari olusturulabilir. Hareket son ara noktasina
ulasirsa, hareket basarili olur.

NOT:

Herhangi bir kuvvet/tork ayarini iptal etmek icin F/T Hareket Ettir
komutunun baslangicinda bir F/T Sifir komutu uygulayinve F/T
Hareket Ettir komutunu baslatmadan 6nce aletin herhangi bir nesne
ile temas halinde olmadigindan emin olun, aksi halde komut verilen
kuvvet/tork limitinde durmayabilir.

& Dosya 16:13:49 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

OnRobot_HEX l/Knmut |/Grafik rYapl rDegiskenler
Baslatma Oncesi - .
= Bekle: 1.0 F/T Hareket ettir
= posel:=get_actual_tc . -
Robot Programi (=L E=]
e — - robot
= F/T Yiki dyarla
W BT Ara Koordinat sistemi

= F/T Yol | Ara nokta ekle | [Temel [~

W F/T Koruma
¢ ¥ FT Kontrol = Hz

7 ¥ F/T Hareket et mm/s

= F/T Ara nokt]
= F/T Parga Yerlestir Hizlanma
= F/T Sabitle ve Dondir mm/s
= F/T Kutu Yerlestirme
= F/T Merkez
¥ FIT Ara
=F/T Ara nokta [ Gelismis secenekleri goster
= F/T Ara nokta
= F/T Ara nokta
W FIT Hareket ettir
= F/T Yol
W F[T Hareket ettir
= F/T Yol
W F/T Kontrol
= Bekle: 1.0 |

4] I ]
O Gercek naber MCICIES

F/T Hareket Ettir komutunu galistirmak icin Ara Nokta Ekle digmesine basarak F/ T
Ara Nokta degerini bir alt diiglim olarak ekleyin. Ayni sekilde daha fazla ara noktalar

eklenebilir. Bir ara noktayi kaldirmak icin, Yapi sekmesi Sil diigmesini kullanin.

Alternatif olarak, F/T Ara NoktaveyaF/T Yol, Yapi sekmesi kullanilarak, F/T

Hareket Ettir komutunun alt diglimi olarak eklenebilir.
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Hiz: Hareket halinde hareket hizi limiti. Hareket, sabit bir 6teleme hizinda gerceklestirilir.
Rota ya da yolda yon veya yonlendirme bakimindan keskin degisiklikler varsa, robotun
gercek hizi belirtilenden daha az olabilir, ancak rota ya da Yol boyunca yine de sabittir.

Hizlanma: Hareketin hizlanma ve yavaslama parametresi.

Koordinat sistemi: Hem hareket hem de sensdr okumasi igin kullanilan koordinat sistemi.
Temel, Alet, Ozel (Temel) Ozel (Alet) olarakayarlanabilir (UR'nin referans
cercevelerine gore). Ozel koordinat sistemleri, temel koordinat sisteminden ve verilen
Yuvarlama, Aralik ve Sapma degerlerine gére hesaplanir. Ozel (Temel) koordinat sistemi igin,
gecerli TCP’nin yonlendirmesiyle koordinat sisteminin yoniini belirlemek icin TCP yonelimini
al digmesini kullanmaniz da mimkiindir. Verilen yénlendirmeyi test etmek icin, Aleti bu
yonelime dondiir [BASILI TUT] diigmesi kullanilabilir.

Gelismis secenekleri géster onay kutusu: isaretlenirse daha fazla secenek kullanilabilir hale
gelir:

& Dosya 1613:51 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
OnRobot HEX fKumut | Grafik | yapi | Degiskenler |

Basglatma Oncesi o .
= Bekle: 1.0 F/T Hareket ettir
= poseli=get_actual_tc " -
Robot Programi 00LE =] =
e — - robot
= F/T Yuki Ayarla
W F/T Ara Koordinat sistemi
v = FIT Vol | Ara nokta ekle | [Gzel (Temel) [~]

F/T Koruma
4% FIT Kontrol e Yuvarlaorlnoa x) |Aral\k(‘;r)o ‘Sapmaoi%)

§ W F/T Hareket et 50| mmis

= F/T Ara nokt]

= F(T Parga Yerlestir Hizlanma | TCP yonelimini al ‘
= F/T Sabitle ve Dondir mm/s?
= F/T Kutu Yerlestirme | Aleti bu yonelime dondur [BASILI TUT] ‘
= F/T Merkez
W BT Ara

= F[T Ara nokta Gelismis segenekleri géster

= F/T &ra nokta .

v

= F/T Ara nokta Limitler asildiginda uyar olustur
W F[T Hareket ettir

= F/T Yol FIT Limiti [¥] Mutlak dederler kullan
W FIT Hareket ettir

= F/T Yol 22 b Fz F3D
 EIT Kortrol [ on N L Lo

= Bekle: 1.0 — T T Tz T3D
il v | — -l -

ﬁ Geri

° Gergek Robot |E| IE‘ IRE2 Lo s
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F/T Limiti Fx,Fy,Fz,Tx,Ty,Tz,F3D,T3D: Bu algilama limitidir. Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D
mevcut seceneklerinden birden fazlasi ayarlanabilir. Bu durumda, bu degerlerden herhangi
biri ayarlanan esige ulasirsa, durma tetiklenir. Sifira esit degerler ihmal edilir.

Mutlak degerler kullan secenegi etkinlestirilirse, girilen degerin pozitif mi yoksa
negatif mi oldugu 6nemli degildir (6rn. |Fz| > = 3), aksi halde isaret, esigin nasil
hesaplandigini tanimlar (6rn.: Fz > =3 veya Fz <=-3)

Uyari olustur (...): Etkinlestirilirse, hedef konuma ulasilmamissa (hareket basarili
degil) bir agilir pencere (engelleme) goriintilenir. Hareket basarili olursa, uyari
goriantilenmez.

Devre disi birakilirsa, hicbir acilir mesaj gosterilmez, fakat kullanici, komutun getiri
degerine gore olasi hatalari dikkate alabilir.

Getiri degerleri icin bkz. F/T Parca Yerlestirme Komutu Getiri Degerleri
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3.3.9 F/T Yol

F/T Yol komutu, bir Yolu kaydetmek ve yeniden ylritmek icin F/T Hareket Ettir
veya F/T Ara komutuyla birlikte kullanilabilir.

& Dosya 16,11:33 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
OnRobot_Path Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
¥ Robot Prograrm
¢V AT Hareket ettir F/T YOI
= FT Yol ‘ - -
omut ad ip
[ | [Goreceli (] @robot
Yol Kimligi:
‘Yeni kaydet... ‘v‘
‘ Segili Yolu il ‘
‘ Yol Kaydini Baslat ‘
‘ Yol Baslangig Moktasina Git [BASILI TUT] ‘
‘ Yol Tekrar Ylrdtmeyi Baslat ‘
‘ Yolu Kaydet ‘
Q| —r |
g ii::ﬁr;obot IE"EHED He ===l 100% | 4 Geri H ileri B |

Tip: Goreli segilirse, Yol, kaydedildigi mutlak konum yerine Aletin gercek konumundan
baslayarak tekrar yirttultr. Mutlak secilirse, Alet orijinal baslangi¢c noktasina gider ve Yolu
oradan tekrar ylrtar.

Yol Kimligi acilir listesi: Compute Box tizerinde kayitli tim Yollarin tanimlayicilarini listeler.
Yol kaydedildiginde, yola bir Yol Kimligi atanir. Kaydedilmis kayitsiz bir yol yoksa, Yeni
kaydet... 6gesi vardir; yeni bir yol kaydetmek icin bunu segin. Kaydedilmemis kayitlh bir Yol
varsa, Listede Kayith Olmayan bir 6ge vardir.

NOT:

Yalnizca bir adet kaydedilmemis Yol var olabilir ve Kayith Olmayan Yol
seciliyken, Yol kaydi baslatilarak lizerine yazilir.

Segili Yolu Sil diigmesine basin: Compute Box’tan Yol Kimligi acilir listesinde su anda segili
yolu kalici olarak siler.

NOT:

Herhangi bir diger F/T Yol komutunun kullandigi bir Yolu silmeyin.
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Yol Kaydini Baglat diigmesi: El Kilavuzu islevini otomatik olarak etkinlestirerek, bir Yol
kaydetmeyi baslatir.

Yol Kaydini Durdur diigmesi: El Kilavuzu islevini durdurur ve kaydi bellege saklar. Yolu kalici
olarak kaydetmez.

Yol Baglangi¢ Noktasina Git [BASILI TUT] digmesi: Aleti Yolun baslangi¢c konumuna tasir,
sadece yol goreli degilse kullanilabilir.

Yol Tekrar Yiiritmeyi Baslat digmesi: Kaydedilmemis ve sadece hafizada saklanmis olsa bile,
Yolu yeniden ylrutdr.

Yol Tekrar Yiiriitmeyi Durdur diigmesi: Yolu tekrar ylrtitmeyi durdurur.

Yolu Kaydet diigmesi: Kaydedilmemis Yolu Compute Box’a kaydeder.

NOT:

Yol kaydindaki 6teleme hareketleri ile ilgili donme hareketleri, daha biyik bir
oran, Robotun yolu ¢ok disik bir 6teleme hizinda tekrar yliritmesine neden
olacagindan en fazla 2,8 derece/mm veya daha azi ile sinirlidir. Oteleme
hareketi olmadan dénme hareketi, bu nedenle Yol olarak kaydedilemez.

NOT:

Yeniden yiritilen Yolun ilk kaydedilen hareketle kiyaslandiginda maksimum
hatasi 1 mm'ye kadar olabilir.

Bu komutun getiri degeri yoktur.
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3.3.10 F/T Ara

F/T Ara komutu, robotun bir yol boyunca hareket ettirilmesiicin F/T Ara Nokta
komutuyla birlikte veya robotu bir Yol boyunca hareket ettirmek ve tanimlanan kuvvet/tork
limitlerine ulasildiginda durdurmak icin (nesne bulundu) F/T Yol ile birlikte kullanilr.
Hareket son ara noktaya veya yolun son noktasina ulasirsa, arama basarili degildir (nesne
bulunmaz) ve bir uyari olusturulur.

NOT:

Herhangi bir kuvvet/tork ayarini iptal etmek icin /T Ara komutunun
baslangicinda bir F/T Si1fir komutu uygulayinve F/T Ara komutunu
basglatmadan 6nce aletin herhangi bir nesneye temas etmediginden emin
olun, aksi halde komut verilen kuvvet/tork limitinde durmayabilir.

O Dosya 16:13:44 CCCC O
Program rKurqum rHareket Ettir | G/C | Ganlak ‘

OnRobot HEX fKumut | Grafik | yapi | Degiskenler |
Baslatma Oncesi -
= Bekle: 1.0 F/T Ara
= poseli=get_actual_tc . -
Robot Programi omut adi
ST s — - robot
= F/T Yuku Ayarla
¥ FTAra Koordinat sistemi

= F/T Yol | Ara nokta ekle | [Temel [~]

W F/T Koruma
¢ W FIT Kontrol = Hz

7 ¥ BT Hareket et mms

= F/T Ara nokt]
= F(T Parga Yerlestir Hizlanma
= F/T Sabitle ve Dondiir| mmjs?
= F/T Kutu Yerlestirme
= F/T Merkez
WV FIT Ara
= F[T Ara nokta Limite ulasilmadifinda uyan olustur
= F/T Ara nokta
= F/T &ra nokta

¥ F/T Hareket ettir FAT Limiti Mutlak degerler kullan
v ?;ga\:’zlket ettir B b = F3D
=FT vol o i o N
W F/T Kontrol Tx T Tz T
cpetelo i own [ owm [ gwm [

i i L
© Gercek Robot 10 ] ] +e ==——=Cn00%

F/T Ara komutunu g¢alistirmak icin Ara Nokta Ekle diigmesine basarak F/T Ara Nokta
degerini bir alt dUgiim olarak ekleyin. Ayni sekilde daha fazla ara noktalar eklenebilir. Bir ara

noktayi kaldirmak igin, Yapi sekmesi Sil diigmesini kullanin.

Alternatif olarak, F/T Ara Noktaveya F/T Yol, Yapi sekmesi kullanilarak, F/T Ara

komutunun alt diglimi olarak eklenebilir.

Hiz: Carpisma ararken hareket hizi. Hareket, sabit bir 6teleme hizinda gergeklestirilir. Rota ya
da yolda yon veya yonlendirme bakimindan keskin degisiklikler varsa, robotun gercek hizi
belirtilenden daha az olabilir, ancak rota ya da Yol boyunca yine de sabittir.

NOT:
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Robotun ve aletin momentumundan dolayi hedef asmalarini dnlemek igin
arama asamasinda hizin daha yavas olmasi sert temas ylizeyleriyle (metal
ylzeyler gibi) calisirken daha iyidir.

Hizlanma.: Hareketin hizlanma ve yavaslama parametresi.

F/T Limiti Fx,Fy,Fz,Tx,Ty,Tz,F3D,T3D: Bu algilama limitidir. Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D
mevcut seceneklerinden birden fazlasi ayarlanabilir. Bu durumda, bu degerlerden herhangi
biri ayarlanan esige ulasirsa, durma tetiklenir. Sifira esit degerler ihmal edilir.

Mutlak degerler kullan secenegi etkinlestirilirse, girilen degerin pozitif mi yoksa negatif
mi oldugu 6nemli degildir (6rn. |Fz| > = 3), aksi halde isaret, esigin nasil hesaplandigini
tanimlar (6rn.: Fz>=3 veya Fz <=-3)

Koordinat sistemi: Hem hareket hem de sensdr okumasi igin kullanilan koordinat sistemi.
Temel, Alet, Ozel (Temel) Ozel (Alet) olarak ayarlanabilir (UR'nin referans
cercevelerine gore). Ozel koordinat sistemleri, temel koordinat sisteminden ve verilen
Yuvarlama, Aralik ve Sapma degerlerine gére hesaplanir. Ozel (Temel) koordinat sistemi igin,
gecerli TCP’nin yonlendirmesiyle koordinat sisteminin yonini belirlemek icin TCP yonelimini
al diigmesini kullanmaniz da mimkiindir. Verilen yonlendirmeyi test etmek icin, Aleti bu
yonelime dondiir [BASILI TUT] diigmesi kullanilabilir.

Uyari olustur (...): Etkinlestirilirse, hedef konuma ulasildiginda veya zaten g¢arpisma
oldugunda (boylece arama basarili olmazsa) bir acilir pencere (engelleme) gorintdlenir.
Arama basarili olursa, higbir uyari gérintilenmez.

Devre disi birakilirsa, hicbir acilir mesaj gosterilmez, fakat kullanici, komutun getiri degerine
gore olasi hatalari dikkate alabilir.

Getiri degerleri icin bkz. F/T Parca Yerlestirme Komutu Getiri Degerleri
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3.3.11 F/T Ara Nokta

F/T Ara Nokta komutu, robotu bir rota boyunca hareket ettirmek icin F/T Hareket
EttirveyaF/T Ara komutuyla birlikte kullanilir. Herhangi bir kombinasyonda
kullanilabilecek ¢ tip ara nokta vardir (Sabit, Géreceli ve Degisken).

NOT:

Ayni F/T Hareket Ettir komutunda sadece donisler iceren ardisik
F/T Ara Noktalar kullanmayin. Oteleme hareketleri olmadan
dondirmeler yapmak igin birden fazla F/T Hareket Ettir komutu
kullanin.

Ara nokta tipi: Ara noktanin tirii. Sabit, Goreceli veya Dedisken olarak

ayarlanabilir.
& Dosya 16:13:45 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir [ G/C | Gunluk |
OnRobot_HEX Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
Baslatma Oncesi L= |
= Bekle: 1.0 F/T Ara nokta

= posel:=get_actual_tc

Robot Programi Komut ad) Tip
= FT Sifir 9 [ | [sabit ~] @robot

= F/T Yilkii Ayarla

W RIT Ara
=F/T Yol Hedef TCP pozisyonu

W F/T Koruma

¥ KT Kontrol = Temizle
¢ W F[T Hareket et

= F/T Ara nokt|

= F/T Parga Yerlestir

= F/T Sabitle ve Dondir

= F/T Kutu Yerlestirme

= F/T Merkez

W FIT Ara

B=F/T Ara nokta

=F/T Ara nokta |
= F/T Ara nokta

W F/T Hareket ettir
=F/T Yol

W F/T Hareket ettir
=FT Yol

W F/T Kontraol
=gekle: 1.0 —

K i
B

@ Gergek Robot IE Ii‘ He ==——— J100% | 4 Geri H ileri = |

Meveut TCP pozisyenunu al H Rebotu pezisyena gbtur [BASILI TUT] ‘

Hedef TCP pozisyonu: Robot rotasindaki ara nokta tarafindan temsil edilen konum. Salt
okunur bir alandir ve Mevcut TCP pozisyonunu al diigmesi kullanilarak doldurulabilir.

Temizle diigmesi: Hedef TCP pozisyonu alaninin igerigini siler.

Mevcut TCP pozisyonunu al diigmesi: gecerli TCP koordinatlarini Hedef TCP pozisyonu
alanina yerlestirir.

Robotu pozisyona gotiir [BASILI TUT] digmesi: diigmeye basilirsa, robotu Hedef TCP
pozisyonu alaninda ayarlanan pozisyona gotirtr. Serbest birakildiktan sonra robot durur.
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& Dosya 16:13:46 CCCC 0
Program | Kurulum | Hareket Ettir [ G/C | Gunluk |

OnRobot_HEX Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
Baslatma Oncesi L= |
= Bekle: 1.0 F/T Ara nokta

= posel:=get_actual_tc

Robot Programi Komut adi Tip -
= FIT Sifir [ | [Dedisken [~] ? robot

= F(T Yiiki Ayarla

W FIT Ara
= F/T vol Dedisken
W F/T Koruma
¢ W KT Kontrol = posel A
¢ ¥ F/T Hareket et
= F/T Ara nokt

= F/T Parga Yerlestir
= F/T Sabitle ve Dondir
= F/T Kutu Yerlestirme
= F/T Merkez
W FIT Ara

=F/T Ara nokta
»=F/T Ara nokta

= F/T Ara nokta
W F/T Hareket ettir

=F[T Yol
W F/T Hareket ettir

=F/T Yol
W FIT Kontrol

=gekle: 1.0 —
4 1] [»]
S|l - |

e et [ [0 1 [ ] e =—==Crr00% | ®ceri | ilerim |

Degisken: Robot rotasindaki ara nokta tarafindan temsil edilen konum. Bir degisken hedef
pozu tanimlayabilir. Degiskenin ilk dnce yaratilmasi gereklidir.

& Dosya 16:13:47 CCCcC 0
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C [ Gunlik |

OnRobot_HEX Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
Baslatma Oncesi L= |
= Bekle: 1.0 F/T Ara nokta

= poseli=get_actual_tc

Robot Programi Komut ad| Tip
= F/T Sifir ¢ [ | [Goreceli [~] @robot

= F/T Yuku Ayarla
W FIT Ara

=F/T Yol X
W BT Koruma
¢ W F/T Kontrol = ljl

§ V¥ F/T Hareket et RX

= FJT Ara nokt

= F/T Parga Yerlestir ljl
= F/T Sabitle ve Déndir
= F/T Kutu Yerlestirme
= F/T Merkez
W FIT Ara

=FT Ara nokta

= F/T Ara nokta
B=F/T Ara nokta
W FIT Hareket ettir

¥ z
_ Jmm [ 10mm
RY RZ
e [ d°

mm

o

= F/T Yol
W F/T Hareket ettir

=FT Yol
W FIT Kontrol

=Bekle: 1.0 —
i Ii Dl |
Q|4 <> |

Sovae (] ——on KN

Goreceli X, Y, Z, RX, RY, RZ: 6nceki robot konumuna kiyasla, bu ara noktanin temsil ettigi

mesafeler ve dondirmeler.

Bu komutun getiri degeri yoktur.
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3.3.12 /T Saifair

F/T Sifir komutu RG2-FT parmak sensori kuvvet/tork degerlerini sifirlamak igin
kullanilabilir.

& Dosya 16:13:28 CCCC 9
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
OnRobot_HEX l/Knmut | Grafik | vapi | Degiskenler
¥ Baslatma Oncesi | ~ |
=Bekle: 1.0 F/T Sifir

= posel:=get_actua

¥ Robot Program Komut adi
o~ Esi — robot
= F/T YUkl Ayarla

¢ W FTA&ra
= FT Yol Sifir kemutu OnRobot Sensdrinun Kuwet ve Tork dederlerini sifirlamak icin kullanilabilir. Ayrica,
¢ W F/T Koruma OnRobot Compute Box'in IP adresini gdsterir,

¢ W F/T Kontrol =
¢ W F/T Hareke
=FTAran Gegerli IP: 192,168,100,129
= FT Par¢a Yerlestir
= F/T Sabitle ve Dén
= F/T Kutu Yerlestirm o OnRobot Sensoril IP adresi ayarlanmis.
= F/T Merkez

¢ T KT Ara
= [T Ara nokta
=FTAra nokta ||
= [T Ara nokta
¢ W F/T Hareket ettir

= FT Yol
¢ W F/T Hareket ettir

= F/T Yol
¢ W FT Kontrol

= Bekle: 1.0 —
[ Il D
Q4]

S T TR ——
@ Gergek Robot

Bu komutun getiri degeri yoktur.
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3.3.13 F/T Yikii Ayarla

F/T Yukt Ayarla komutu yeni bir tasima kapasitesi ayarlamak ve tek bir komuttaki TCP

komutlarini degistirmek icin kullanilabilir.

Komutun yiritilmesini saglamak tizere ayarlanmak i¢in ya TCP veya Tasima kapasitesinin
kontrol edilmesi gerekir.

d Dosya 16:13:30 CCCC O

Program | Kurulum | Hareket Fttir | G/C | Gunlik |
OnRobot_HEX Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
V¥ Baslatma Oncesi | =

=gekle: 1.0 |F/T Yiki Ayarla

1L

..:. TCP'yi ayarla Yidk agirhgin ayarla
¢ ¥ F/T Koruma . IRXII 5 ] Agirhik Merkezini TCP'ye Ayarla
= FT Ara n|
mm ljl ° ljl mm
= F/T Kutu Yerlestir
= F/T Ara nokta
¢ W FIT Hareket ettir
= F/T Yol
I o

= poseli=get_actua
¥ Robot Programi &l @rDbOt
e W FTAra
9 W F/T Kontrol = Cx
= F/T Parca Yerlestir
= F/T Merkez mm
= F[T Ara nokta
= F/T Yol
¢ % F/T Kontrol
. | 'I;
g

= F(T Sifir
= F/T vol Mesafe ayar RPY'de diénme ljl kg
¢ ¥ F/T Hareke
mm [ o [ ofmm
= F/T Sabitle ve Déni
¢ W FTAra
= F/T Ara nokta
§ W F/T Hareket ettir
= Bekle: 1.0 —
° Gercek Robot

|E| IEH'Z W) | € Geri || ileri B |

TCP’yi ayarla onay kutusu: isaretliyse, kurulum TCP ayarlarinin tizerine verilen degerler
yazilir.

Mesafe ayariX, Y, Z: alet flansina (veya parmak ucu merkezine) gére TCP’nin 6teleme

degerleri.

RPY’de D6nme RX, RY, RZ: alet flansina (veya parmak ucu merkezine) gére TCP’nin
dénme degerleri.

Yik agirhgini ayarla onay kutusu: isaretliyse, kurulum Tasima Kapasitesi ve Agirlik Merkezi
ayarlarinin tzerine verilen degerler yazilir. Tagima kapasitesi, kavrayici dahil olmak tGzere
toplam agirlik olmalidir.

CX, CY, CZ: Alet flansina gore Agirhk Merkezinin koordinatlari

Agirlik Merkezini TCP’ye Ayarla onay kutusu: isaretliyse, CX, CY, CZ degerleri ayarlanan
TCP payina gore verilir.

Bu komutun getiri degeri yoktur.
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3.4 Uygulama Ornekleri

3.4.1 Garpigsma Algilama

Carpisma algilama asagidaki komutlarla uygulanabilir:

1. F/T Ara:Varlk tespitiicin kullanilabilir. Bir nesneyi arar ve bulundugunda durur. Nesne
bulunamazsa bir uyari mesaji verir. Bir nesnenin konumu degisiyorsa, tam yerini kolayca
belirlemek icin de kullanilabilir.

2. F/T Hareket Ettir:Kuvvet/tork sinirli hareketler icin kullanilabilir. UR’nin Hareket
Ettir komutuna benzer, ancak yerlesik kuvvet/tork sinirlamasi vardir ve géreli ofset tipi
parametreleri destekler (6r.: Z ekseni boyunca 1 cm veya 1 in¢ hareket ettir).

3. F/T Koruma: Uygulanan kuvveti/torku sinirlandirmak icin herhangi bir UR komutu ile
birlikte kullanilabilir. Ayarlanan limitleri, kodunuza paralel olarak izler ve ayarlanan
limitlere ulasildiginda robotu durdurur.

programs/OnRobot UR Programs klasériinde su isimde bir carpisma algilama érnek
UR programi bulunmaktadir: OnRobot_Collision_Detection Example.urp.

3.4.2 Merkez Nokta Algilama

Hafif temaslarin yardimiyla, robot bir deligin geometrik merkez noktasina
konumlandirilabilir. Ayrica, kamera tabanli ¢6ziimlerle genellikle imkansiz olan parlak metal
nesnelerle ¢alsir.

programs/OnRobot UR Programs klasériinde su isimde bir carpisma algilama 6rnek
UR programi bulunmaktadir: OnRobot_Centerpoint_Detection_Example.urp.

3.4.3 Parlatma ve Zimparalama

Herhangi bir parlatma veya zimparalama isi igin 6nceden tanimlanmis kuvvet degerini sabit
tutmak cok 6nemlidir. Bu is, asagidaki iki komutun kullaniimasini gerektiren kuvvet/tork
kontrol fonksiyonlari ile yerine getirilebilir:

1. F/T Kontrol:Bukomut, UR'nin yerlesik Kuvvet komutuna benzer, ancak disiik
kuvvetlerle bile milkemmel sonug elde etmek icin OnRobot daha hassas kuvvet/tork
sensorin bir giris olarak kullanir. Kuvvet/tork kontrolti, uyumlu olacak sekilde
ayarlanmis eksenlerde tanimlanan kuvveti/torku sabit tutmaya ¢alisir. Uyumlu olmayan
eksenler konum kontrollidiir (sadece F/T Hareket Ettir komutuyla).

2. F/T Hareket Ettir:Robotu, F/T Kontrol icinde uyumlu olmayan eksen
boyunca/etrafinda kontroli konumlandirmak (hareket ettirmek) icin kullanilabilir.

programs/OnRobot UR Programs klasoriinde su isimde bir carpisma algilama 6rnek UR
programi bulunmaktadir: OnRobot_Plastic_Partingline_Removal _Example.urp.
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3.4.4 Paletleme

Dikkatlice aktarilmasi, tasinmasi gereken nesneleri paletlemek zor bir is olabilir. Esnek karton
kutularin yan yana yerlestirilmesi, sabit bir 6riintiideki basit bir konumlandirmadan daha
fazlasini gerektirir. UR'nin yerlesik paletleme komutunu F/T Ara komutumuzla birlikte
kullanarak bu zorlu isler kolayca ¢ozebilir.

ilk olarak, gerekli ériintiiyli elde etmek icin UR’nin yerlesik Palet komutunu ayarlayin.
Konumlarin, son konum olacak konumdan biraz daha ileride oldugundan emin olun. Bu, F/T
Ara komutunun herhangi bir konumlandirma hatasina gore hareket edecek sekilde hafif bir
temasla komsu 6geyi bulmasini saglar.

d Dosya 16:12:11 CCcC O

Program | Kurulum [ Hareket Ettir | G/ | Gunlik |
OnRobot_Palletizing_Ex| Komut r’Grafik Yap1 | Degiskenler
¥ Baslatma Oncesi

¥ Robot Programi F/T Ara
9 W Hareket Ettir L CEEINETT
o PickWpP
=Insert your pick seque l:l @ beOt
4 o% Palet
¢ ¥ Model: Kutu Koordinat sistemi
vasoomer2 | [ wanomacte |

® a2nd_Corner_2
® a3rd_Corner_2 Hiz

@ adth_Corner_2 50| mmys
@ a5th_Corner_2
@ atth_Corner_2 Hizlanma

o a7th_Corner 2 mm/s?

@ aBth_Corner_2
¢ V¥ PalletSequence

@ Approach_2

o PatternPoint_2 Limite ulasiimadidinda uyan olustur

= F/T sifir
V FIT Ara
! = FIT Ara nokta|| F/T Hmiti Mutlak dederler kullan
= Be e 1o Plact bl Fz F3D
s Bit_2 [_dw N [ 9w N
I I T2 3D
4] i | [»
— e e |
© Gercek Robot @ |i| Hiz 100% @ m

Gerekirse, 6geyi yatay ve dikey olarak hizalamak icin birden fazla F/T Aramasi kullanilabilir.

Oriintiiye her zaman uymak icin F/T Ara komutunun giris parametrelerinin
yalnizca goreceli offset tipini kullanin.

Daha fazla bilgi icin bkz. F/T Ara

programs/OnRobot UR Programs klasériinde su isimde bir carpisma algilama 6rnek
UR programi bulunmaktadir: OnRobot_Palletizing Example.urp.
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3.4.5 Pim Yerlestirme

Pimleri veya saplamalari dar deliklere yerlestirmek, geleneksel konum tabanli ¢éziimlerle
saglanamaz. Kameralarla bile saglam bir ¢6zim bulunamaz.

Hassas OnRobot F/T sensoriive F/T Pim Yerlestirme komutunun yardimiyla, hassas
montaj gerektiren isleri, herhangi biri kolayca ve saglam bir sekilde ¢ozebilir.

programs/OnRobot UR Programs klasériinde su isimde bir carpisma algilama 6rnek
UR programi bulunmaktadir: OnRobot_Pin_Insertion_Example.urp.

3.4.6 Kutu Yerlestirme
Dikdortgen bir nesneyi dikdortgen bir delige yerlestirmek yaygin bir istir; drnegin bir arag
radyosu diizenegini radyo braketine takmak veya bir pili telefona takmak gibi.

F/T Kutu Yerlestirme komutunun yardimiyla herkes bu isleri kolayca ¢ozebilir.

programs/OnRobot UR Programs klasériinde su isimde bir carpisma algilama 6rnek
UR programi bulunmaktadir: OnRobot_Box_Insertion_Example.urp.

3.4.7 Sabitle ve Dondiir

Hassas OnRobot F/T sensériive F/T Sabitle ve D&ndiir komutunun yardimiyla,
siingli gibi takilan montaj gerektiren isleri herkes kolayca ve saglam bir sekilde ¢ozebilir.
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4 Terimler Sozliigii

Compute Box Sensor ile birlikte OnRobot tarafindan saglanan bir birim.
OnRobot tarafindan uygulanan komutlari ve uygulamalari
kullanmak icin gerekli hesaplamalari yapar. Sensére ve robot
kontrol birimine bagh olmasi gerekir.

OnRobot Veri Sensor tarafindan saglanan verileri gérsellestirmek icin OnRobot
Gorsellestirme tarafindan olusturulan veri gorsellestirme yazilimi. Windows
isletim sistemine yiiklenebilir.
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Kisaltma Agilimi

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 Tool Center Point

UR Universal Robots

URCap Universal Robots Capabilities
USB Universal Serial Bus

UTP Unshielded Twisted Pair
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6 Ek

6.1 Compute Box’in IP'sini Degistirme

Sensoriin IP adresini degistirmek igin dizlistl bilgisayarinizi veya harici kisisel bilgisayari
OnRobot Compute Box’a baglayin.

1. Cihazin agik olmadigindan emin olun. Cihazi ve bilgisayari verilen Ethernet kablosuyla
baglayin.

2. Cihaziniz fabrika varsayilan ayarlarindaysa, 3. adima gegin. Aksi halde, DIP anahtari
3’ ON (ACIK) konumuna (yukari) ve DIP anahtari 4’tG OFF (KAPALI) konumuna (asagi)
getirdiginizden emin olun.

3. Aygita saglanan gl kaynagindan gli¢ verin ve aygitin on yliklemesi igin 30 saniye
bekleyin.

4. Bir web tarayicisi agin (Internet Explorer 6nerilir) ve http://192.168.1.1 adresine
gidin. Karsilama ekrani gérintilenir.

5. Ust taraftaki meniiden Configuration 6gesine tiklayin. Asagidaki ekran goriintilenir:

| © OnRobot Web Client x[]

@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 Vd
Subnet mask 255.255.255.0 7
4 ™\
\ SAVE )
. S

Copyright © 2018 OnRobot A/S [<] info@onrobot.com

Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark

6. Network mode acilir menisiinden Statik IP se¢cenegini segin.

7. IP adresini diizenleyin.

8. DIP anahtari 3'l kapali konumuna getirin.

9. Save digmesine tiklayin
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10. Bir web tarayicisi agin (Internet Explorer 6nerilir) ve 7. adimda belirlenen IP adresine
gidin.
6.2 Compute Box lizerindeki yazilimi giincelleme

Compute Box Agiklama belgesine bakin.

6.3 Yazilim Kaldirma
1. Onceden kopyalanmis OnRobot UR program dosyalarini kaldirmak (silmek) icin asagidaki
secenekler arasindan se¢im yapin:

a. Dosya islemi sirasinda El Kumandasinin Sil secenegini kullanarak dosyalari ve klasori
kaldirin (6rnegin, Programi Yiikle, Programi Kaydet)

b. uninstall.sh dosyasini USB siricisiinden yeni bir USB siricisline kopyalayin
urmagic_OnRobot uninstall.sh olarak yeniden isimlendirin ve El
Kumandasina baglayin. Dosya, USB siirliclisiine bir yedek kopya olusturur ve daha
sonra OnRobot UR Programs klasériini UR'den kalici olarak siler.

2. URCap plugin’ini kaldirin.
a. PolyScope Karsilama ekranina gidin.
b. Robot Ayarlari sayfasina tiklayin.

c. URCaps Kurulumu (izerine tiklayin ve aktif URCaps listesinde
FT - OnRobot 6gesini bulun.

d. Kaldirmak igin alttaki - isaretine tiklayin.

e. Robotu yeniden baslatin.
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6.4 Getiri Degerleri

Getiri degerlerine sahip olan OnRobot komutlari, komut ¢ikisindan sonra of return

degiskenini glinceller. Bu genel degisken, UR’lerin yerlesik T kosullu ifadeleri ile birlikte

kullanilabilir (6rnegin: 1f of return == 1 bir seyler yapin).

6.4.1 F/T Merkez Komutu Getiri Degerleri

0

99

Basariyla merkez noktaya ulasti.

ilk sinir aramasi basarisiz oldu. Hareket, mesafe limitine ulast!.
ikinci sinir aramasi basarisiz oldu. Hareket, mesafe limitine ulasti.
Merkez noktasina ulagilamadi. Alet hareket sirasinda garpisti.
Kosullar nedeniyle arama baslatiimadi.

Kosullar nedeniyle ikinci arama baslatiimadi.

Birden fazla yon parametresi tanimlamayin.

6.4.2 F/T Sabitle ve Doéndiir Komutu Getiri Degerleri

0

11

12

21

22

99

Sabitle ve Dondir hata olmadan bitti.

Ry’nin Yonlendirme merkez noktasl aramasi basarisiz oldu.
Ry’nin Yonlendirme merkez noktasl aramasi basarisiz oldu.
D6nme basarisiz oldu, ¢carpisma meydana geldi.
Dondlirme temas etmeden sona erdi.

Parametre hatasi.

6.4.3 F/T Kutu Yerlestirme Komutu Getiri Degerleri

0

Kutu Yerlestirme hata olmadan bitti.

ilk ydn aramasi basarisiz oldu. Hareket, mesafe limitine ulasti.
ikinci ydn aramasi basarisiz oldu. Hareket, mesafe limitine ulasti.
Geri yatirma hareketi basarisiz oldu. Carpisma meydana geldi.
Egme hareketi basarisiz oldu. Carpisma meydana geldi.

X ekseni merkez isaretlemesi esnasinda kutu yerlestirme durumunda sikisti! Konumu
ve yoni kontrol edin.

Y ekseni merkez isaretlemesi esnasinda kutu yerlestirme durumunda sikisti! Konumu
ve yonu kontrol edin.
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Z ekseni merkez isaretlemesi esnasinda kutu yerlestirme durumunda sikisti! Konumu
ve yoni kontrol edin.

Kutu yerine yerlestirilemiyor, cok fazla carpisma meydana geldi. Konumu ve yonii
kontrol edin.

6.4.4 F/T Parca Yerlestirme Komutu Getiri Degerleri

0

Parca Yerlestirme komutu maksimum mesafeye ulasti.

Parca Yerlestirme komutundan, minimum yerlestirme derinliginden sonraki bir
¢arpmada cikis yapild.

Parga Yerlestirme komutu, minimum yerlestirme derinliginden sonra sikisti.
Yerlestirme, gerekenden daha yavas.

Parca Yerlestirme komutu, minimum yerlestirme derinliginden énce sikisti.
Yerlestirme, gerekenden daha yavas.

Parca Yerlestirme komutundan, minimum yerlestirme derinliginden sonra zaman
asimi ile gikis yapildi.

Parca Yerlestirme komutundan, minimum yerlestirme derinliginden dnce zaman
asimi ile gikis yapildi.

Parca Yerlestirme komutundan, minimum yerlestirme derinliginden sonra uyumlu
olmayan eksenlerde ¢ok ylksek yan kuvvetler/torklar nedeniyle ¢ikis yapildi.

Parca Yerlestirme komutundan, minimum yerlestirme derinliginden dnce uyumlu
olmayan eksenlerde ¢ok yiiksek yan kuvvetler/torklar nedeniyle ¢ikis yapildi.

Parga Yerlestirme komutunun bir parametre hatasi var.

6.4.5 F/T Hareket Ettir Komutu Getiri Degerleri

0

11

12

13

14

Hareket, belirlenen limitten daha biyuk bir kuvvet veya tork tespit edilmeden sona

erdi.

Hareket, belirlenen limitten daha biyik bir kuvvet veya tork tespit edildigi icin sona

erdi.

Hareket, belirlenen limiti asan bir kuvvet veya tork nedeniyle baslatilamiyor.
Hareket baslatilamiyor glinki segili kimlikle Compute Box lizerinde kayith bir Yol yok.
Hareket baslatilamiyor ¢linkl bu Yolda kayith bir nokta yok.

Hareket baslatilamiyor ¢linki bu Yol Kimliginde bulunan Yol dosyasi bos.

Hareket baslatilamiyor ¢linki yol dosyasi bozuk.
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Ara Komutu Getiri Degerleri

Arama, ayarlanan limitten daha blyik bir kuvvet veya tork tespit edildigi icin
basariyla sona erdi.

Arama, ayarlanan limitten daha biyik bir kuvvet veya tork tespit edilmeden sona
erdi.

Arama, ayarlanan limiti asan bir kuvvet veya tork nedeniyle baslatilamiyor.
Arama baslatilamiyor clinki secili olanla Compute Box lizerinde kayitli bir Yol yok.
Arama baslatilamiyor ¢linkii bu Yolda kayith bir nokta yok.

Arama baslatilamiyor ¢linkii bu Yol Kimliginde bulunan Yol dosyasi bos.

Arama baslatilamiyor ctinki Yol dosyasi bozuk.

Istifleme Komutu Getiri Degerleri

Yigin getiri degerleri:

0

4

5

istiflemenin bir yinelemesi tamamlandi.

Yineleme sayaci maksimum degerin Gzerinde: Yigin dolu.

istifleme basarisiz. Sonraki 6ge bulunamadi.

istifleme, belirlenen limiti asan bir kuvvet veya tork nedeniyle baslatilamiyor.
Bir sonraki 6geye hareket basarisiz oldu, bir carpisma meydana geldi.

Baslangi¢ noktasina hareket basarisiz oldu, bir carpisma meydana geldi.

Yigindan ayirma getiri degerleri:

0

Ayirmanin bir yinelemesi tamamlandi.

Yineleme sayaci maksimum degerin Gzerinde: Yigin bos.

Yigindan ayirma basarisiz. Sonraki 6ge bulunamadi.

Yigindan ayirma, ayarlanan limiti asan bir kuvvet veya tork nedeniyle baslatilamiyor.
Bir sonraki 6geye hareket basarisiz oldu, bir carpisma meydana geldi.

Baslangic noktasina hareket basarisiz oldu, bir carpisma meydana geldi.
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6.5 Sorun giderme

6.5.1 URCap Plugin Kurulum hatasi

Hata 0 simgesinin gésterilmesinin Ug olasi nedeni vardir.
1. Bulunan aygitlar acilir menisiinde sorun giderme igin “Aygit bulunamad!” hata
mesaji goruntilenirse, bkz. “Aygit bulunamad”.

2. OnRobot aygit(lar)i basarili bir sekilde bulduysa, ancak UR Robot IP’si sorun giderme
icin “N/A” gosteriyorsa, bkz. UR Robot IP’si “N/A”.

3. OnRobot aygitlarinin her ikisi de basaril bir sekilde bulundugunda ve UR Robot IP’si
gecerli bir IP adresi gosteriyorsa, sorun giderme icin bkz. Aygit bulundu ve UR’nin IP’si
var.

6.5.1.1 “Aygit bulunamad”

Bulunan aygitlar acgilir menisiinde sorun giderme igin “Aygit bulunamad!” hata mesaji
gorintilenirse Compute Box ve sensor ile baglantilari kontrol edin, ardindan Compute Box'i
yeniden baslatmayi deneyin.

~
60 saniye sonra (Compute Box’'in her iki durum LED’i yesile dondiigiinde), yenileme ~/
simgesine dokunarak aygit bulmayi manuel olarak tekrarlamaya calisin.

6.5.1.2 UR Robot IP’si “N/A”

UR Robotunun Ag Yapilandirmasi ayarlanmamis oldugunda bu hata meydana gelebilir.
Sorunu ¢6zmek icin, asagidakileri yaparak, UR Robotunun Ag Yapilandirmasini kontrol edin:

1. Robot Ayarlari diigmesine basin.

(iand G""’u’olyScope Robot Kullanici Arabirimi ©

Liitfen segin

‘ Programi Cahstir ‘

UNIVERSAL
ROBOTS e

Robot Ayarlan

Robotu kapat

2. Ag Kurulumu diigmesine basin.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Ek 65

3. UR agidevre disiysa:

4. OnRobot aygiti, UR robotuna dogrudan bagliysa, DHCP’yi se¢in ve Uygula diigmesine
basin. OnRobot servisi bir IP atar.

5. OnRobot aygiti UR robotuna dogrudan bagl degilse, OnRobot aygitinin UR Robot ile
ayni aga (yonlendirici, anahtar vb.) bagh olup olmadigini kontrol edin veya Ag
Danismanina danisin.

6. DHCP veya Statik Adres segili ise ve sorun devam ediyorsa Ag Yoneticinize danigin.

Divandcoide[] oot Ayarlan @
Robotu baslat ‘ Ag
Ag yonteminizi segin
o @ pHcP
a‘ Statik Adres

Gincelle Qo Af devre digi birakildi

9€ Bir aga bagh degil!

Parola Ayarla Ayrintil ag ayarlari:

IF adresi

Alt ag maskesi:

Warsayllan ag gecidi:
Ag

Tercih edilen DNS sunucusu:

Zaman Alternatif DNS sunucusu:

Uygulayin

Ekrani Kalibre Et ‘
URCaps ‘

‘ Geri ‘

Bir DHCP durumunda, UR robotuna uygun IP adresi atandiktan sonra Statik adres moduna
gecin (UR robotunun IP adresi ayni kalmalidir) ve Uygula diigmesine basin. IP adresi artik
sabittir ve daha sonra degismez.

Son olarak URCap Plugin Kurulumuile bastan baslayin.

6.5.1.3 Aygit bulundu ve UR’nin IP’si var

Bu hata, robot ve cihaz ayni alt agda olmadiginda meydana gelebilir.
Sorunu ¢6zmek icin su prosediri izleyin:

1. OnRobot aygiti UR Robotuna dogrudan bagh degilse, DIP Anahtari 3’lin asagidaki
sekilde gosterildigi gibi Compute Box lzerinde kapali olup olmadigini kontrol edin:

2. DIP Anahtari acik durumdaysa, kapali konuma getirin, ardindan OnRobot aygitini
yeniden baslatin (glict keserek) ve URCap Plugin Kurulumu bolimindeki adimlarn
tekrarlayin.

Sorun hala devam ediyorsa, su yordami izleyin:
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1. UR Robot IP’si “N/A” bélimiinde agiklanan UR robotunun Ag Kurulumu sayfasini agin.
2. Alt ag maskesini “255.0.0.0” olarak degistirin.

3. Uygula diigmesine basin.

t ad maskesi: 255.255.255.0

En sonunda URCap Plugin Kurulumu ile bastan baslayin.
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Merkeze Cok Yakin

Elle yonlendirme sirasinda, alet robot tabaninin hemen Ustlinde veya altinda bulunan
silindirik hacme ¢ok yakin yonlendirilirse, uyari mesaji goérintilenir.

OnRobot - Elle Yonlendirme

Takim flansi, Temel Z ekseni merkezine ok yakin, Elle
Yanlendirme, Guvenli modda,

Programi Durdur || Devam

Programi Durdur digmesine basildiginda El Kilavuzu islevi devre disi kalir. Devam et
digmesine basildiginda Glvenli Moda gecer ve bu da alet flansinin, El Kilavuzu fonksiyonu ile
robot tabaninin hemen Ustiindeki veya altindaki silindirik hacme dogru hareket etmesini
onler. Bu hacimden 10 mm uzaga hareket etmek, Glvenli Modu kapatir ve yeniden her
yonde hareket etmeyi saglar.

NOT:

Guvenlik ve dogruluk icin, El Kilavuzu modu alet flansini, silindirik hacimden
UR robotunun fiziksel olarak yapabileceginden daha uzak bir mesafede tutar.
Alet flansi, PolyScope Move sekmesi veya hareket ettir komutlarini
kullanarak daha yakina tasinabilir.

Hand Guide Cubugundaki uyari isareti
(7i\tand cuide[§

OnRobot aygiti diizglin galismiyorsa, bir uyari isareti gortintiilenir. URCap Plugin Kurulumu
adimlarini tekrarlayin.

“socket_read_binary_integer: zaman asimi”

Herhangi bir komut 2 saniyeden fazla calisiyorsa Giinliik’'te socket_read_binary_integer::
zaman agimi girisi goriintilenir.

Bunun robot tarafindan program yiiritilmesi izerinde higbir etkisi yoktur.
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“Soket vectorStream agilamadi.”

Robot Kontrol Birimi Compute Box’a baglanamazsa, “Soket vectorStream acilamadi.” hata
iletisi gorintulenir.

Soket vectorStream agilamad. Compute Box'in calsir
durumda eldugundan emin olun ve Kurulum Sekmesinden
OnRobot Kurulum sayfasindaki durumu kontrol edin,

Programi Durdur || Devam

Bu durumda, Compute Box'in Robot Kontrol Birimine bagli oldugundan ve agik oldugundan
emin olun.

Yol Tekrar Yiiriitme Beklenenden Daha Yavas

F/T Yol komutunu kullanirken, kaydedilen Yol insan el becerisinin sinirlari nedeniyle akici
olmayabilir. Bu durumlarda robot, Yolu sadece ¢ok yavas bir hizda tekrar uygulayabilir. Bu
sorunu 6nlemek i¢in, 6teleme ve dondiirme hizlarinda olabildigince kiicik degisimler iceren
glvenli akici hareketlerle Yolu yeniden kaydetmeyi deneyin. Ayrica, 6teleme unsurlari
olmayan dondirmeler iceren Yollari kaydetmekten kaginin.

Yol Kaydetmede “Hata numarasi -2”

Bos bir Yol kaydedilmisse, yolu kaydetmeye calisirken “Hata numarasi: -2” hata mesaji
gorintalenir.

BT

@ Error number: -2

Bu durumda, robotun yol kayit fonksiyonunun baslatiimasi ve durdurulmasi arasinda hareket
ettirildiginden emin olun.

Yol Kaydetmede “Hata numarasi -3”

Bir Yol, Compute Box lizerinde yeterli depolama alani olmadigindan dolayi kaydedilemezse,
“Hata numarasi -3” hata mesaji gérintulenir.

e

@ Error number: -3

Bu durumda, artik kullanilmayan daha 6nceden kaydedilmis yollari silin.
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6.5.9 “Bilinmeyen sensor tipi”

Compute Box bagli OnRobot aygitini taniyamazsa bu hata mesaji gosterilir.

OnRobot - Sensor hatasi

Bilinmeyen sensdr tipi.
OnRobot USE sdrlclsiindeki Compute Box Aglklamasina
bakin,

Programi Durdur || Devam |

Bu durumda, Compute Box ve OnRobot aygiti (sensor) arasindaki baglantinin iyi oldugundan
ve dogru aygitin bagh oldugundan emin olun.

6.5.10 “Sensor yanit vermiyor.”

Compute Box bagl OnRobot cihazini tanidiysa ve ardindan aygit baglantisi kaybolduysa, bu
hata mesaji gosterilir.

OnRobot - Sensidr hatasi

Sensdr yanit vermiyor,

Compute Box' kapall konuma getirin, senséri hasarsiz bir
kablo kullanarak Compute Box'a baglayin ve Compute Box'
aclk konuma getirin, Hata devam ederse daditiciniz ile
iletisime gecgin.

Programi Durdur || Devam

Compute Box ve OnRobot aygiti (sensor) arasindaki baglantinin iyi durumda oldugunu ve
dogru aygitin bagli oldugunu kontrol edin.
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6.6 Beyanlar ve Sertifikalar

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)

Nicolae Gheorghe Tuns
RD Director
Odense, October 17, 2018
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Declaration of EMC test result

A&F

Y,
TP

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
( . g ek Tel. +36 1460 9000
\ /’L/\I 7 Ungvar u, 64-66 1142 Budar st 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
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6.7 Baskilar

Baski Agiklama

2. Baski Belge yeniden yapilandirildi.
Terimler S6zligu eklendi.
Kisaltmalar Listesi eklendi.
Ek ilave edildi.
Hedef kitle eklendi.
Kullanim amaci eklendi.
Telif Hakki, Ticari Marka, iletisim bilgileri, kaynak dil bilgisi eklendi.
F/T Hareket Ettir, F/T Ara, F/T Pim Yerlestirme ve F/T Kontrol
komutlarinin davranisi degisti.
F/T Ara Nokta komutu eklendi.
F/T Hareket Ettir (Ctrl) komutu kaldirildi.
Ornek UR programlarina uygulama érnek referanslari eklendi.

3. Baski Hand Guide Ara¢ Cubugu koordinat sistemi Alete gore diizeltildi.
TCP Yonlendirme sinirlamasi hakkinda not ekledi.
Elle yonlendirme eksen etkinlestirme limiti kaldirild.
Ara nokta tiirt kullanimi hakkinda agiklama eklendi.

4. Strim TCP Yonlendirme sinirlandirmasi kaldirildi.

5. Striim F/T Ara ve F/T Hareket Ettir komutu donis degerleri glincellendi.
Yol Kaydi bolimi kaldirild.
F/T Yol Komutu bolimu eklendi.
F/T Konnektor Yerlestirme boluma gikarild.
F/T Konnektor Yerlestirme D6nlis Degerleri bolimu cikarildi.
F/T Hareket Ettir Komutu ve F/T Ara Komutu bdlimleri, sabit tekrar
yuritme hiz bilgisi ve yeni komut ekran gérintdleri ile giincellendi.
F/T Kontrol Komutu bolimu, yonsel kuvvet kontrol sinirlamasi ile
glncellendi.
Editoryal degisiklikler.

6. Baski Yol tekrar yiritme dogrulugu eklendi.
Program Devami lizerindeki “Calisan programda bir hata olustu”
bolimi, Program Durdurma lizerindeki “Calisan programda bir hata
olustu” boélimiine degistirilerek duraklayan ve devam eden
programin uyari Uretmemesi saglandi.
TCP Konumunun Etkileri Bolimu eklendi.
socket_read_byte_list(): zaman asimi glinlik 6gesi,
socket_read_binary_integer: zaman asimi olarak degistirildi,
davranis degisti.
Sorun Giderme boéliimiine “Soket vectorStream agilamadi.” eklendi.
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Konnektor Yerlestirme bolimi kaldirild.
Yol Tekrar Yiritme Beklenenden Daha Yavas bolimi eklendi.

Yalnizca dondiirme ara noktalari igin sinirlamalar eklendi.

7. Baski Editoryal degisiklikler.

8. Baski F/T Yol Komutu bolimine her 6teleme limiti icin yol kaydi
maksimum déndirme eklendi.

Yol Kaydetme (zerine “Hata Numarasi -2” ve Yol Kaydetme Uizerine
“Hata Numarasi -3” eklendi.

Editoryal degisiklikler.

9. Baski Onemli Giivenlik Bildirimi eklendi.
Uyari Sembolleri eklendi.
Ekran gorintileri glincellendi.

Kablo Baglantilari bélimiine sensér kablosunu déndirmeye karsi
uyari notu eklendi.

10. Baski Hex v2 bilgisi eklendi.

11. Baski F/T Yi8in Komutu ve F/T Yigindan Ayir Komutu bélimleri F/T
istifleme Komutu bélimiyle birlestirildi.

F/T Yigin Komutu Getiri Degerleri ve F/T Yigindan Ayir Komutu Getiri
Degerleri F/T istifleme Komutu Getiri Degerleri béliimiyle
birlestirildi.

Ekran gorintileri glincellendi.

12. Baski USB kablo bilgileri glincellendi

URCap Plugin kurulumu giincellendi
El Kilavuzu simgeleri giincellendi

Sorun giderme boélimi giincellendi

Hata mesajlari giincellendi
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