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1 A ROBOTOK RESZEI

A robotok harom {6 egységbdl allnak:
o Vezérlo
e Robot
e Teach Pendant

1.1 VEZERLO

A vezérld iranyitja a robotot és ebben talalhato a hardver és a szoftver, igy ez nevezhetd a robot
»agyanak”. A vezérlohoz kell csatlakoztatni az alkalmazott robotot és a Teach Pendant-et.
Ebben az egységben talalhatoak még a kommunikécios kartydk csatlakozoi és a kiilonbozo
kimenetek és bemenetek csatlakozoi is.

A vezérloben talalhatd szoftver hatdrozza meg a robot iranyitasahoz sziikséges paramétereket,
iranyitja a robotban talalhat6 motorokat, olvassa a szenzorokat, vezérli az egyéb elemeket, stb.

Ciklusindité gomb

Harom allasu kapcsolo Vészleallitd gomb

Halozati kapcsolo

USB port

A vezérlon talalhato eszk6zok szerepe:
e Haldzati kapcsold — ezzel tudjuk dram ald helyezni a rendszert.
e Hérom allasu kapcsold — lizemmod valasztasara hasznéalhato. Valaszthato tizemmodok:
o Automatikus — teljes sebességgel futtathatdo a program ciklikusan. Ebben az
esetben nincs lehetdség a robot manuélis mozgatasara.
o Csokkentett sebességli manualis (T1) — manualisan mozgathaté a robot vagy
tesztelhetdek programok, de csak csokkentett maximalis sebességgel.
o Teljes sebességii manualis (T2) — szintén manualis mozgatasra vagy programok
tesztelésére hasznélhato, viszont teljes sebesség is elérhetd.
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o Vészledllito gomb — vészhelyzet esetén barmikor megszakithato a robot mitkddése.

e (Ciklusindito6 gomb — automatikus tizemmodd esetén ezzel a gombbal elindithato a
program ciklikus futtatésa.

e USB port — pen drive csatlakoztatasara hasznalhato, példaul backup készitésére vagy
program masolasara.

1.2 ROBOT

A robotok szegmensekbdl és csuklokbol allo mechanikai eszk6zok, amelyekhez valamilyen
effektor csatlakozik. Az effektor lehet valamilyen megfogo, hegesztd, festo, stb.

A csuklok lehetnek rotacios €s transzlacids csuklok, melyeket altalaban szervd motorok
hajtanak, és egymastol fiiggetleniil mozgathatok. A transzlacids csuklok a csukld tengelye
mentén végeznek haladd mozgast, mig a rotacios csuklok forgd mozgast tesznek lehetové a
csukl6 tengelye kortil.

1.3 TEACH PENDANT

A Teach Pendant a robot kezeléséhez és programozasahoz hasznalhato, tehat ez az interfész a
robot és a felhasznalo kozott. Lehetové teszi a robot manualis mozgatasat, programok irasat és
programok tesztelését.

A Teach Pendant tartalmaz egy képerny6t, vészleallito gombot, illetve a mozgatashoz és
programozashoz felhasznalhat6 gombokat.
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A Teach Pendant-en talalhat6 gombok funkcioja:
1. Teach Pendant Enable kapcsold — Teach Pendant engedélyezése.
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Menu gomb — képernyémenii megnyitasa.
Select gomb — program lista megnyitasa.
Data gomb — regiszter lista megnyitasa.
Function (Fctn) gomb — funkcié menii megnyitasa.
Cursor gombok — kurzor mozgatasa.
Step gomb — 1éptetéd mod bekapcesolasa/kikapesolasa.
Hold gomb — program megallitasa.
Enter gomb — belépés a kivalasztott pontba.
. Forward (FWD) gomb — a program léptetése a kovetkezo sorba.
. Coordinate (COORD) gomb — koordinatarendszer valtasa.
. Override gombok — sebesség valtoztatasa.
. Jog gombok — robot mozgatasa teach modban.
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A kék gombok csak a Shift gomb lenyomasa esetén lesznek aktivak, mig a félig fehér félig kék
gomboknal megvaltozik az adott gombok funkcidja. Példaul a meniiben a kurzor gombok
segitségével egyesével tudunk mozogni a Shift gomb lenyomasa nélil, mig a Shift
lenyomasaval lapozni tudunk a meniiben.



2 ROBOTOK MOZGATASA

A robotok mozgatasa (jogging) a Teach Pendant segitségével torténik.

A folyamat soran a Teach Pendant engedélyezve kell, hogy legyen, és a vezérlon talalhatod
haromallast kapcsoldt manudlis tizemmodra kell allitani (T1 vagy T2 allas). Az tizemmoddok
koziil természetesen a csokkentett sebességii mod (T1) a biztonsadgosabb.

A mozgatas a jog gombok segitségével torténik, viszont a Teach Pendant hatsé oldalan talalhato
un. Deadman Switch-ek koziil az egyik folyamatosan be kell, hogy legyen nyomva. Ezek a
Deadman Switchek haromallastt gombok, melyeknél csak a kozépsd allas teszi aktivva a
motorokat. Ennek biztonsagi szerepe van, mivel a gomb elengedésével gyorsan tudunk reagalni
vészhelyzet esetén, a benyomott allas pedig akar valamilyen vészhelyzet hatasara létrejott
goresot is jelenthet a felhasznalonal. A gomb elengedésével a robot hiba mddba kertil, melyet
a Reset gomb segitségével tudunk megsziintetni.

Deadman
switch

A mozgatas torténhet tobb koordinatarendszer szerint. A JOINT koordinatarendszer
csuklonkénti mozgatast tesz lehetévé. Ebben az esetben példaul a +J1 gomb pozitiv iranyban
mozgatja az elsd csuklodt, a -J1 pedig negativ iranyba.

OFFSET EX LINE 0 BUTO ABORTED [eeRsys 100%



A t6bbi koordinatarendszernél az elsé harom sor gomb segitségével (J1-J3) az X, Y és Z mentén
végziink haladd6 mozgast, mig a kovetkezé harom sor (J4-J6) forgd mozgast tesz lehetoveé a
harom tengely koril. A  koordinatarendszerek pozicidjukban kiilonboznek. A
vildgkoordinatarendszernél (WORLD) a robot alapjanal felvett koordinatarendszer szerint
mozgunk, mig példaul TOOL koordinatarendszer esetén a szerszam alapjan felvett
koordinatarendszer szerint torténik a mozgas.

OFFSET EX LINE 0 B ABORTED -

oFFSET_EX LINE 0 il aBORTED

A USER koordinatarendszereket a felhaszndldo Onélloan hatdrozza meg. Ilyen
koordinatarendszerekbdl maximum 9 definidlhaté. Ha nincs definidlva egy ilyen
koordinatarendszer sem, akkor a robot a WORLD koordinatarendszert fogja alkalmazni.

A koordinatarendszerek kozott a COORD gomb megnyomasaval tudunk valtani.

2.1 PROGRAM KIVALASZTASA

Adott program megnyitasahoz el6szor a program listat sziikséges el6hozni, melyet a Select
gomb segitségével tehetiink meg.

A listan a kurzor gombok segitségével mozoghatunk.



STep Hald Fault

& 170 Prod Teye ABC LINE 0 T2 ABORTED
Select A1 et
68E012 bytes free 6/37

No. Program name Comment

1 -BCKEDI- [ 1
2 AAR_DEMO [Example Frogram ]
3 AR CHK [Check Start OK ]
4 AA HOME [Move Home 1
5 2A OVRD [Set OVRD Fat S5lo]
6 [ ]
7 ABORTIT [ABORT PRODUCTIION]
8 BB CHK DCS [Check DCS Setup ]
9 DSP_WEBF [Display web page]
10 GETDATA [Get PC Data 1

11 HAND CLOSE
12 HAND OPEN
13 HAND_TOG [

14 LISTMENU [LIST MENU MACRO

[ ]

]

]

]

15 MENUTEST [Example menus 1
]

a]

]

]

BEBEER

16 OFFSET_EX [
17 OPERMENT [Entry Menu Macr
18 PICK CYL [
19 PLACE CYL [
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A kivalasztott program megnyitasahoz pedig az Enter gomb megnyomasa sziikséges, amely
utan a Teach Pendant képernydjén megjelenik a program. Automatikus inditasra pedig ez valik
kivalasztott programma.

lENTER}

2.2 PROGRAM ELINDITASA

A programok auto modban valo elinditasa el6tt fontos, hogy eltiintessiink minden akadalyt a
robot kdrnyezetébdl.

A program inditasahoz eldszor be kell allitani az auto modot, melyhez a vezérlén a harom allast
kapcsolot automatikus lizemmodba kell allitani, a Teach Pendant-en az eszkdzt nem
engedélyezett modra a kapcsold segitségével.

A vezérl6n a ciklusindité gomb megnyomasaval pedig elindul a kivélasztott program.

A program adott beallitas esetén megkérdezheti, hogy minden eszkdz a megfeleld helyen van-
e. Ebben az esetben csak akkor fog elindulni ha az F2 gombot megnyomjuk a Teach Pendant-
en. Az F2 gomb segitségével ugyanugy meg is allithatjuk a program futasat a ciklus utan.



2.3 ATOOL CENTER POINT (TCP)

A konnyebb mozgatds érdekében fontos a Tool Center Point (TCP), azaz a szerszam
kozéppontjanak a beallitdsa. Ez a pont Iényegében egy relativ pozicid az utolsé csukld végéhez
viszonyitva. Altalaban az effektor ,,munkapontjat” definidljuk ennek a pontnak, példaul egy
megfogo vagy egy ivhegesztd pisztoly kozéppontjat. A kovetkezd abran néhany példa lathatod
a TCP helyzetére (a koordinatarendszerek a TCP koordinatarendszerét reprezentaljak, mig a
z61d pontok jelolik a TCP helyét).

\. \
\\\ \ Z
‘ JUI —J@
/ >

—F—
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z

Fontos tulajdonsaga, hogy egyszeriisiti a pontok felvételének folyamatat. Példaul, lehetdségilink
van a végpont koriili forgatdsra, ami definialt TCP esetén a szerszdm végpontja koriil fog
torténni.

Jelentds szerepe van még a mozgas tervezésénél is. Az egyenes vonall, vagyis linearis
mozgatas esetén a szerszam veégpontja az esetek tobbségében gérbe mentén mozogna, mivel a
mozgas tervezése a TCP alapjan torténik.

Linearis mozgas tervezésére nem beallitott és ballitott TCP esetén a kovetkezé abrakon
lathatoak példak.



A TCP helye kihat a futas kézbeni mozgasra is, mivel a vezérl szoftvere ez a pont alapjan
hatarozza meg a sebességeket. Ha nem lenne beallitva, akkor a szerszdmunk végpontjanak a
sebessége nem lenne linearis, mivel a robot végpontjat alkalmazna a tervezés soran.
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2.3.1 ATCP BEALLITASA

A TCP megfeleld beallitasa biztositja, hogy a szerszdm koordinatarendszere a szerszam
tengelyeinek megfelelden van meghatarozva.

Mozgatas el6tt mindig le kell ellendrizni, hogy be van-e allitva a megfelelé TCP. A pillanatnyi
TCP a SETIND funkcioval allithato be.

Busy -_-
Q) S b

= 1 e AAA_DEMO LINE 0 T2 ABORTED
SETUP Frames

Tool Frame / Direct Entry 3710
X Y A Comment

1 0.0 0.0 115.0 [EGP40 ]
2 -.0 38.6 228.5 [Eoat2 ]
A o.0 0.0 0.0 [Eoat3 ]
4 0.0 0.0 0.0 [Eoat4 ]
5 0.0 0.0 0.0 [Eoats ]
6 0.0 0.0 0.0 [Eoaté ]
7 0.0 0.0 0.0 [Eoat? ]
g 0.0 0.0 0.0 [Eoats ]
9 0.0 0.0 0.0 [Eoat9 1
10 0.0 0.0 0.0 [EoatlO ]

Active TOOL S$MNUTOOLNUM[1l] = 1

[ TYPE ] DETAIL [OTHER ] CLEAR ( SETIND

A TCP tanitasara tobb modszer 1étezik.
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HAROM PONTOS MODSZER

A TCP beallitasanak legegyszeriibb modja a harom pontos modszer. Ennek 1ényege, hogy a
pontot hdrom kiilonbodz0 iranybdl érintjlik. A pontok felvételére a kovetkezd dbran lathatod egy
példa.

all ’-_f"'“"
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HAT PONTOS MODSZER

A harom pontos mddszer csak akkor hasznalhatd, ha a szerszam egyenes €s egy vonalban van
az utolsoé csukld feddlapjaval. Ellenkezd esetben viszont a szerszam koordinatarendszere nem
lenne megfeleld, mivel a tengelyek nem lennének a szerszdm végpontjahoz igazitva.

A hat pontos mddszer segitségével a koordinatarendszer orientacidja is megadhat6. Ennél az
eljarasnal az elsé harom pont megegyezik az el6z6 modszernél alkalmazottakkal. A tobbi pont
rogzitéséhez eldszor be kell allitani a szerszam végpontjat tigy, hogy a vilagkoordinatarendszer
X tengelyére merdleges legyen.

13



Ezutan azokban az irdnyokban kell mozogni, amelyekben szeretnénk, hogy a

koordinatarendszer tengelyei legyenek. Eldszor X iranyban mozditjuk el és vesziink fel egy
pontot, majd a Z tengely iranyaban.

DIRECT LIST MODSZER

Ennél a moédszernél a TCP koordinatarendszerének meghatarozasdhoz minden poziciot és

orientaciét manualisan adunk meg. Az eléz6 eljarasokhoz képest ez sokkal gyorsabb és
egyszerlibb, viszont ismerniink kell hozza a szerszam dimenzioit.
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3 PROGRAMOZASI ESZKOZOK

Ipari feladatok esetén altalaban az a cél, hogy a robotok ugyanazt a mozgassorozatot végezzék
Gjra és Gjra. Igy, egyszer készitiink egy programot, majd a robot allandéan ezt a munkat végzi.
Ez a munkat nagyon kiszamithatova €s egyben nagyon hatékonnya teszi.

3.1 UJPROGRAM LETREHOZASA

Uj program létrehozasahoz elészor mindenképp manualis iizembe helyezziik a robotot (célszerli
a T1 modot alkalmazni), majd engedélyezziik a Teach Pendant miikodését.

Ezutan a Select gomb segitségével megnyitjuk a programlistat, majd megnyomjuk az F2
,Create” funkcidogombot. Elészor be kell irni a program nevét, majd megnyomni az Enter
gombot, amely utan megjelenik az 1j iires programunk.

3 Bus Step Ecld Pault
o ecoume 0 12 ssomren [EEERR 100% re S0l :--: [P =c it o z2 azorr=n [EEER 100%
~ 7 [iZlrnc ~ 7 [
= :
[ TveE ] | Qmmm_q DELETE MORITOR [ATTR ] > POINT TOUCHIE >

3.2 POZICIOK ROGZITESE

Két lehetéség van pozicid rogzitésére miutan megfeleld helyre mozgattuk a robotot.
Az els6 lehetdség a Shift gomb €s a Point funkcidgomb egy idében torténd megnyomasaval

lehetséges.
ARC A g

[\ POINT /p | | ICUCHUE | =

Teach
Prey - P
Mars | | Gelect || Edit || Daim For ||

Exl




Ilyenkor a poziciot egy adott mozgashoz adja hozza, amely Joint mozgasnak lesz beallitva. A
masik lehetdségnél csak a Point gombot nyomjuk meg, és megnyilik egy ablak amelyben
kivalaszthatjuk a mozgas tipusat.

ABC A7 b

o
1 J P[] 100% FINE
2 J P[] 100% CNT100
3 L P[] 100mm/sec FINE
4 L P[] 100mm/sec CNT100

P —

"= | I E=NEE

Két pont felvételével példaul a kdvetkezd abran lathatd egyszerti programot kapjuk.

Buay SteEp Hald Faulz 10%
o C { T T i) )
= 10 Prod Toye BRBC LINE O T2 ABCRTELD [Eyesifs
ABC ~ 1 [=
3,3
1:J P[1] 100% FINE
2:J @P[2] 100% FINE
[End]
POINT TOUCHUP >

A koédban talalhato ,,@” azt jeloli, hogy a robot jelenleg abban a pozicioban talalhato.
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3.3 PROGRAM TESZTELESE MANUALIS MODBAN

Az el6z0 két mozgasbol allo program teszteléséhez célszerti eldszor egy alacsonyabb
sebességkorlatot beallitani az Override gombok segitségével, hogy nem vart mozgas esetén a
robot ne okozzon kart. Alacsonyabb sebességnél a felhasznaloénak tobb ideje van reagélni és

megallitani a robotot.

step | Hald | Faals
S, Prod ey TZ ASORIED Riwie

EBC LINE O

[

— . _—!':ED'I ) - | -
Tev | |
Manu | | Ss M Edt { Dsts Fe

1:7 B[1] 1003 FTNE o
:7 §°[2] 100% FINE T J L‘
= QJWJT
PfTrH anc e || ttem [: |‘-‘ﬂ‘
ElEdES

POINT | | | | TOUCHUP | >

A biztonsagosabb teszteléshez fontos még a 1épésenkénti futtatasi mod beallitasa. Ezt a Teach
Pendant-en talalhat6 Step gomb segitségével tehetjiik meg. Ilyen modban a program futasa
1épésenként, gombnyomasra torténik.

Tea

ch o
|| Nexd
Seect || Ede ‘ Dats Fon || (ERM ! ‘

L:J P[l] LOD} FINE :,,,‘
2:J BP[2] 100% FINE

er

wy G2 EIED

I s \
\wf@mu o

- EIEE

L]

s ) R

o | T EDE

S el ma AN

POINT | | | | e | R

A futtatashoz a Deadman Switch-et be kell nyomni megfeleld allasba €s ugy tartani, illetve a
Shift gombot szintén folyamatosan benyomva tartva megnyomni a FWD gombot.

Ha ugy véljiik, hogy a program biztonsagosan fut, akkor megndvelhetjiik a sebességet és
visszadllithatjuk a 1épésenkénti modot is folyamatosra.
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3.4 MOZGAS VALTOZTATASA

Alapesetben a mozgas joint (J) tipust. Ez gy modosithato, hogy a kurzort az adott mozgashoz
vissziik, majd megnyomjuk a ,, Type” funkcié gombot. Igy négy kiilonboz6 mozgastipus koziil
valaszthatunk.

A joint mozgas sordn az utvonal nem feltétleniil egyenes, a szerszam orientacidja mozgas
kdzben pedig nincs meghatarozva.

A mozgas atéllithato linearis (L) mozgasra. Illyen mozgas esetén a TCP egy egyenes mentén
mozog, ¢s orientacidja nem valtozik.

Ha a kurzorral a mozgas sebességére mozgunk, akkor a Type gomb segitségével a sebesség
modositasara van lehetdségiink. Joint mozgas esetén %-ban adhaté meg a sebesség, mig linearis
mozgasnal mm/s-ban.

s:

1/3
BE:. ér[1] 100mm/sec FINE
2:1L P[2] 100mm/sec FINE
[End]

KOR ALAKU MOZGAS

A joint és linear mozgasok mellett 1étrehozhatunk kor alakti mozgast is (Circular motion).
Ebben az esetben sziikségiink van egy segédpontra is az a pont mellett amelybe el szeretnénk
jutni. A szoftver ilyenkor egy koriv alaku palyat fog tervezni ugy, hogy a kezddponttol a
segédponton keresztiil haladva jussunk a végpontba.

Ilyen mozgés 1étrehozasara eldszor egy elézdekben emlitett mozgastipust kell 1étrehozni, majd
azt modositani Circular (C) tipusi mozgasra. Mivel igy a segédpont még definidlatlan,
sziikséges még a masodik sorban taldlhatd segédpont beallitasa is.

3.5 MEGJEGYZESEK BESZURASA

Annak érdekében, hogy masok konnyebben megértsék az altalunk készitett programot, fontos
a kodot megfeleld megjegyzésekkel ellatni.

Eldszor egy 0 sor beszurasara van sziikség, melyhez elészor az F6 (Next), majd az F5
(EDCMD) gombokat kell megnyomni, és végiil kivalasztani az ,,Insert” opciot. Ekkor a Teach
Pendant-en megjelenik egy kérdés, hogy hany sort szeretnénk beszurni. Az érték megadasa utan
az Enter gomb hat4sara megjelennek az 0j sorok.

Ez a folyamat utan az F1 (INST) gombot kell megnyomni, majd kivalasztani a ,,Miscellaneous”
meniipontot a felugré menii masodik lapjan. Az Gjabb lehetéségek koziil a ,,Remark”-ot kell
vélasztani. Az Enter megnyomasa utan be kell irni a megjegyzést, majd a becsukashoz Gjra az
Enter-t kell megnyomni. A megjegyzéseket tartalmazo sorok felkialtojellel (!) kezdédnek.
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4/4
- l: !Input your first Comment
1 Registers skip i ICE. VREG 2:L @P[1] 100mm/sec FINE
ol offset

B 3 paylosd - e 3:L P[2] 100mm/sec FINE
3 IF/3ELECT |-F FREG ——

4 pffsec/Prames [End]
4 WATT 1limion Detact

& Multiple control
5 qup/LEL ITOR/MON, ERD

e lick Detect
[}

GALE 7 Progrom contral rext page-—

7 Palletizing p=xt page=——

B -—next page——

e —

( [ IMST | I) [EDCUD] >

Megjegyzéseket a poziciokhoz is hozzdadhatunk, amely szintén megkonnyitheti a kod
miitkodésének kés6ébbi megértését. Illyenkor a kurzort a pozicidhoz vissziik, majd megnyomjuk
az Enter-t, beirjuk a megjegyzést, és Gjra megnyomjuk az Enter-t.

5/5
!Input your first Comment
:L @P[1:Positionl] 100mm/sec FINE
!Input your second Comment
:L P[2:Position?] 100mm/sec FINE

P

(=1

3.6 USER FRAME TANITASA

A User Frame (UFrame) egy derékszogii koordinatarendszer amely szintén a robot mozgatasat
¢s a pontok felvételét konnyiti meg. Ezt a koordinatarendszert a robot munkateriiletén kell
felvenni. Kiilondsen akkor fontos, ha a felillet amin dolgozunk nem parhuzamos a
vilagkoordinatarendszerrel. A User Frame meghatdrozasa ¢és beallitasa utan a robot lineéris
mozgatdsa a megadott koordinatarendszer szerint torténik.
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A User Frame megadasara harom pont felvétele sziikséges. Eldszor a koordinatarendszer
origdjaba kell mozditani a TCP-t. A méasodik pontot a tervezett koordinatarendszer X tengelyén
kell felvenni, a harmadikat pedig az X és Y tengelyek altal meghatarozott sikon. Fontos, hogy
mindharom pont felvétele ugyanabban a magassagban legyen, tehat, a tervezett
koordinatarendszer szerinti Z tengelyen mindhdrom esetben nulla magassdgban legyiink. A
vezérlon futd szoftver ennek a hdrom pontnak a segitségével egyértelmiien meg tudja hatarozni
a koordinatarendszer elhelyezkedését a vildgkoordinatarendszerhez képest. Szintén fontos,
hogy a minél nagyobb pontossag elérése érdekében hasznaljunk nagy tavolsdgokat a mozgasok
soran.

A User Frame felvétele utan az F5 (Setlnd) gomb megnyomasaval tudjuk kivalasztani, hogy ez
legyen az aktiv User Frame.

A programok készitése soran is sziikséges a User Frame-ek valtdsa. A programba valo
beillesztéshez eldszor az F1 (INST) gombot kell megnyomni, majd az ,,Offset/Frames” opciot
kivalasztani, végiil pedig az ,,UFRAME_NUM”-ot, és a programba beirni a szamat amit tanitas
soran megadtunk.
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PAUSED 1729
'Example
Defiming—UErame
:\\UFRAME NUM=6§
:L P[l:Above Pick 1] 250mm/sec FINE
:L P[2:Pick Pos 1] 250mm/sec FINE
'Gripping the Pin
RO[7:0pen Gripper]=0FF
'Making sure the gripper engages
WAIT .30(sec)
10:I. P[1l:Above Pick 1] 250mm/sec FINE
11:L. P[3:Above Pick 2] 250mm/sec FINE
12:1. P[4:Release Pos 2] 250mm/sec FINE
13: !'Releasing the Pin
14: RO[7:0pen Gripper]=0N
15:1. P[3:RAbove Pick 2] 250mm/sec FINE
16: !Calling a predefined program
17: CALL AR HOME
18: WAIT 2.00(sec)
19:1. P[3:Rbove Pick 2] 250mm/sec FINE
20:L P[5:Pick Pos 2] 250mm/sec FINE

[ INST ] | I |

3.7 OFFSET ES POSITION REGISTER

Az offset valamilyen eltolast ad hozza egy adott pozicidhoz. A Position Register (PR) egy
valtozokat tartalmaz6 memoria, amelybe a poziciok és offsetek helyezhetok.
A poziciok megadédsa torténhet az értékek manualis megadasaval, vagy a robot adott

crer

KDCO*—IONU‘#-(.A)N.

[Type]-nal Position Reg-et kell beallitani, és végiil kivalasztani a regisztert amelybe a poziciot
szeretnénk menteni.
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TESTZ LINE 0 T2 RAEORTED

1'-"-‘.
ER |
R[] &
EFRL
=

L3

F%:

B

ER]

B

R

B!

Y 1R
BR | 1=k
BRI 1-R
Fress E'\Z“IE'-'.
(\\ [ TYEE ] _‘D MOVE_TO | EECCHD | BOSITICH | CLELR |

Teach

= - SEEE =

'!!'L’H LT

Priy

=
B |~ EaE

Példaul amikor szeretnénk felemelni egy targyat a robot segitségével, akkor tobb pontra van
sziikséglink ugyanazokkal az X és Y koordinatakkal, és csak a Z-ben kiilonboznek. Ilyen esetre
nagyon hasznos az offset hasznélata. Az offset-et szintén a PR-ben adjuk meg manualisan. Az
emlitett példa esetén csak a Z koordinatanal sziikséges értéket megadni, a tobbinél pedig nullat
kell beallitani.

DATA Position Reg 7 PR[3] UF:F UI:F CONF:NDB 000
X 0.000 mm W [NNEE deo
— ¥ 0.000 mm P 0.000 deg
Z 5.000 mm R 0.000 deg
= o ]
FRE 5IFCSZ Offser Ex E;i
ER[  6: 1=+
FR[ T: ]
B[ &: =
PR[ 9: =
ER[ 10: =
PR[ 11:R1 Maater DR =
PR[ 12
ER[
wR[ 1423
DE[ 15:83
ER[ 16:C3
Enter valus

CONE DCHE [REFRE]
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Programozas soran hasznalhat6ak a PR-ben talalhato értékek. El6szor régziteni kell egy pontot
az eddigiekben emlitett mdédon, majd a kurzorral a mozgésban talalhaté pozicidra kell mozogni.

172
1:L @P:!I 100mm/sec FINE
[End]

Ezutan a Type-ot at kell allitani PR-re, és végiil a Choice funkcio gomb segitségével
kivalasztani mely értéket szeretnénk hasznalni.

1/2
1:1L EEJE§] 100zm/sec FINE
[Endl

Motion Modify 1

1 P[]

2 PR[ 1]

& ——next page—-

1:1 [EENEH] 100mm/sec FINE

[CHOICE]

3.8 SOROK TORLESE A PROGRAMBAN

Egy sor torléséhez a tordlni kivant sorra mozgunk a kurzorral, majd az EDCMD (F5) gombot
megnyomjuk, és kivalasztjuk a Delete pontot. A program erre megkérdezi, hogy biztosan
szeretnénk-e torolni a sort, €s ha igen, akkor ezt a YES (F4) gombbal tehetjiik meg.

A kovetkezd két abran tires sor torlésének folyamatéra lathato példa. Az iires sor nem hat ki a
programunkra, mivel nem tartalmaz parancsot.
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ADVANCED PROG EX A g

4/7
1: UFRAME NUM=1
2:L GP[1] 100mm/segmmis Ehee 2
3:L P[2] 100mm/sclm b feem manes
5:L RP[3] 100mm/se
6:L RP[4] 100mm/se’ “F*
[End] 4 Find
5 Replace
6 Eenumber
T Comment
& Tndo
9 Remark 0 -- NEKT --
0 -- HEXT --
[ INST ] | | | | | EDCMD | | >
ADVANCED PROG EX ~
a/7

1: UFRAME NUM=1
2:L RP[1] 100mm/sec FINE
3:L @P[2] 100mm/sec FINE

5:L @P[3] 100mm/sec FINE

6:L @P[4] 100mm/sec FINE
[End]

Delete line(s) 7

I | (s ) w

3.9 FOR TO FUGGVENY

Ahhoz, hogy programunk egy mozgast vagy miiveletet tobbszor is elvégezhessen egymas utan,
hasznalhatjuk a ,,For to” fliggvényt.

Eldszor az ismételni kivant sorok folé berakunk egy lires sort, majd megnyomjuk az INST
gombot, kivalasztjuk a FOR/ENDFOR pontot a meniiben, majd a FOR opciot.
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ADVANCED PROG EX

Instruction 1

1 Begisters b - -

z 1f0 3 Tool Off=et
load - FFSET I

3 IF/SELECT i 4 LOCK PREG 2 ENDFCR [ 2 ] 100mn
fset)’FIamees el etect i

4 WAIT allision Detec
P 3] 100mn

3 JME/LEL 5 r
SION a

6 CALL 7 Stick Detect ) L 4 ] 1 001".“
ogram contr rext page—-

7 Palletizing B —-next page--
next pag

& -—next page—— i

[ INST ] | | | | [EDCMD] | >

Ezutan kivalasztunk egy regisztert, amelybe a ciklusvaltozo értékét fogjuk helyezni.
Vigyaznunk kell, hogy a regisztert ne hasznalja egyik programunk sem. Sziikséges még két
érték megaddsa, amelyek meghatarozzak, hogy a valtozo mely értéktdl mely értékig valtozzon.
Mindketténél adhatunk meg konstansot vagy valamilyen regisztert amely tartalmazza a
hasznalni kivant értéket.

FOR statement 1

1 Constant
2 R[] )

3 AR[ ]

FOR R[32]=1 TO 10

Az abran lathat6 példaban a regiszter értéke 1-t6l 10-ig fog valtozni, és minden ismétlésnél 1-
el fog novekedni a valtozo értéke.

A regisztereknél szintén megadhatdé valamilyen azonositd, amely a regiszterlistaban és a
programban is megjelenik. Ennek bedllitasahoz eldszor a Data gomb segitségével megnyitjuk
a regiszterlistat, majd atnevezziik a regisztert.
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LN JV. ]—L

R[ 31: 1=0
NN ForTo Value Ex [BER
R[ 33: 1=5
™r A . T =N

3/7

1: UFRAME_HUM=1

2: FOR R[32:ForTo Value Ex]=1 TO 10
IE:L ¢P[1] 100mm/sec FINE

4:1, @P[2] 100mm/sec FINE

5:L @P[3] 100mm/sec FINE

6:1L @P[4] 100mm/sec FINE
[End]

[ INST ] | | | | [EDCMD] | >

A ,,For to” ciklus miikodéséhez még sziikség van egy ENDFOR beillesztésére is, amely a
parancssorozat végét fogja mutatni. A hozzaadas menete megegyezik a FOR beillesztésével.
A regiszterek pillanatnyi értékét miikodés kozben is figyelhetjiik. Ehhez célszerii a képernyot
két részre osztani, mely a Shift és a Disp gombok egyidejli megnyomaséaval lehetséges. Az aktiv
képerny6t a hozzdadas utan a Disp gomb segitségével valtoztathatjuk.

DATA Begist=ca == |3l
B/ 327200

: OFRRME_HTM=1

: FOR R[32:ForTo Value Ex]=1 TD 10

BP[1l] 10(mm/sec EINE

S e G P
HHHH

B3 B2 RD ORX B3 PR3 RS
0 =1 e A s A R

| (Exd])

HForTo Value Ex

M m M D oD DD DD DD D

1
1
1
1
3 1
1
1
1
1
1

LI | T T
CoOFFRFoCoDDD

Preas ENIER

I] [ INST | [EDCHD] >
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3.10 IF FUGGVENY

Az ,if” fiiggvény segitségével feltételt helyezhetiink a programunkba. Ha a feltétel igaz, akkor
a program végrehajtja a feltételben megadott miiveletet, ha nem, akkor pedig a kovetkezd
parancssorra ugrik.

Példaul létrehozhatunk egy programot amely az el6z6 részben bemutatott ,,For to”
ciklusvaltozdjanak paratlan értékére meghiv egy adott masodlagos programot, paros érték
esetén pedig egy masikat. Ehhez sziikségiink van egy masik regiszterre is, amelybe a
ciklusvaltozoé kettével valo osztas utani maradékat helyezziik, ugyanis ez felvaltva fog nullas
¢s egyes értékeket eredményezni.

ADVANCED PROG EX

g8s12
1: !UFrame Set
2: UFRAME NUM=1
o 'Loop Instruction
4 OR R[32:ForTo Value Ex]=1 TO 10
5: !Setting R33
6: R[33:If Value Ex]=R[32:ForTo Value Ex] MOD 2
7: 1If Commands
‘: IF R[33:If Value Ex]=0,CALL ADVANCED PROGRAM PART1
9: IF R[33:If Value Ex]=1,CALL ADVANCED PROGRAM PART?2
10: !End of For loop
11: ENDFOR
[End]

3.11 JUMP LABEL

Programozas soran lehetdségiink van ugrasok alkalmazasara jump parancsok segitségével. A
Jump LBL parancs egy a programban definialt cimkéhez ugrik.

A parancs beillesztés¢hez az F5-6t (INST) kell megnyomni, majd a JMP/LBL opciot
kivalasztani.

ADVANCED PROGRAM PART1

11/11

1: JMP LBL[1]

2: 1BL[Z2]

3:1L PR[45:Pos4 Adv Prog Ex] 100mm/sec FINE
4: JMP LBL[3]

5: LBL[1]

6:L PR[44:Po33 Adv Prog Ex] 100mm/sec FINE
7:1L PR[43:PosZ Adv Prog Ex] 100mm/sec FINE
8:1L PR[42:Po3l Adv Prog Ex] 100mm/sec FINE
9: JMP LBL[2]
10: LBL[3]

[End]
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3.12 FINE ES CNT FUGGVENYEK

A programok felgyorsithatok ha a mozgasokban a CNT fliggvényt alkalmazzuk a FINE helyett.
Ennek hatdséara a robot nem fog elmenni teljesen a megadott pontig, csak annak kdrnyezetéig,
majd megallas nélkil folytatja a kovetkezé mozgast.

A CNT melletti paraméter értéke 0-100 tartomanyban lehet, és azt jelképezi, hogy mennyire
kozelitse meg a robot a pontot. A CNTO miikodése megegyezik a FINE miikodésével. A
CNT100 esetén pedig tigy fogja megtervezni a palyat, hogy maximalis sebességel tudjon végig
mozogni a palyan. A CNT hatasa tehat fiigg a sebességtol. Minél nagyobb a sebesség, annal
nagyobb lesz a hatasa.

ADVANCED PROGRAM PARTI1

5/5
42:Posl ARdv Prog Ex] 100mm/sec CNI100
43:Po32 Adv Prog Ex] 100mm/sec CNI100
44:Pp33 Adv Prog Ex] 100mm/sec CNTI100

PR [
PR[
PR
PR[45:Pos4 Adv Prog Ex] 100mm/sec CNT100

3.13 WAIT FUGGVENY

A Wait parancs segitségével lehetdségiink van a programunkba varakozast is berakni. Ez a
fliggvény egy regiszter vagy konstans segitségével megadott 1d6t fog varni, majd a program a
kovetkezd sorban talalhatd paranccsal fogja folytatni a futast.

ADVANCED PROGRAM PARTI1

6/6

1:1 PR[42:Posl Rdv Prog Ex] 1000mm/sec CNT100
2:L PR[43:Pos2 RAdv Prog Ex] 1000mm/sec CNT100
3:L PR[44:Pps3 Adv Prog Ex] 1000mm/sec CHNI1Q00
4:1. PR[45:Pos4 Rdv Prog Ex] 1000mm/sec CNT100
5: WAIT 2.00(sec)

[End]

3.14 INPUT/OUTPUT

A 1/0-k a robotoknal mas eszkdzokkel vald kommunikaciora hasznalhatoak, igy nagyon
fontosak ha a robot nem egyediil, hanem periféridkkal egyiitt miikodik. A robot informaciot
kaphat szenzoroktdl vagy kamerdktdol a bemeneteken keresztiil, vagy parancsot kiildhet
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motoroknak vagy mas robotoknak a kimeneteken keresztiil. P¢ldaul a robot kiildhet egy jelet a
masik robotnak miutan befejezte a munkat egy adott munkadarabon.
A 1/0-knak tobb tipusa van:

e Digital I/0 — digitalis jelek.

e Group I/0 — csoportositott jelek. Ezek ketté vagy tobb digitalis jelet tartalmaznak.

Segitségiikkel példaul kiildheté vagy fogadhat6 binaris formaba alakitott szam.

e Analog I/O — analdg jelek.
A 1/0-k listajanak megnyitasahoz el6szor a meniit kell megnyitni, majd az I/O opcidt
kivalasztani. A kimenetek és bemenetek listaja kozott az F3 (IN/OUT) funkcid gomb
segitségével valthatunk. Az elemek egy adott értéktdl, példaul 101-t6l indulnak. Az Item
gombbal egy adott elemre ugorhatunk.

A kimenetek értékét ezen a képernydn valtoztathatjuk, a bemenetek esetén pedig figyelhetjiik
a valtozasokat.

A bemeneteket szimulalhatjuk is. Ehhez a kurzort a Sim-re kell vinniink, majd megnyomni az
F4 Simulate gombot.

A kimeneteket és bemeneteket természetesen a programokban is hasznalhatjuk. A kovetkezo
abran egy példa lathatdé amelyben ,If” fliggvények segitségével a program kiilonb6zo
bemenetek hatasara kiilonb6zd miiveleteket végez.
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I O EX A1 R
1/16
: !5et UFrame
2: UFRAME_NUM=1
3: LBL[1]
4: OVERRIDE=10%
5: IF DI[10l1:Switch 1]=0N,CALL ADVANCED PROGRAM PART1
6: IF DI[102:5witch 2]=0N,CALL ADVANCED PROGRAM FRART1
7: IF DI[103:5witch 3]=0N,CALL ADVANCED PROGRAM PRRT2
G: IF DI[104:5witch 4]=0N,CALL ADVANCED PROGRAM PART2
9: IF DI[105:Switch 5]=0N,CALL AR HOME
10: 1IF DI[106:5witch 6]=ON,CALL AR HOME
11: IF DI[107:Switch 7]=0N,JMP LBL[2]
12: 1IF DI[108:Switch 8]=0N,JMF LBL[2]
13: WAIT .10 (sec)
14: JMP IBL[1]
15: LBL[2]
[End]
[ INST ] [EDCMD] >

A kimeneteket pedig a kovetkez6 abran lathato példa szerint kell hasznalni, melyben az 6sszes

hasznalt kimenetet kikapcsolt modba allitjuk.

DO SET OFF A g

9/9
1 !Setting Outputs OFF
2 DO[102:LED 2]=OFF
< DO[103:LED 3]=OFF
4: DO[104:LED 4]=OFF
5: DO[105:LED 5]=OFF
6: DO[106:LED 6]=OFF
7: DO[107:LED 7]=OFF
8: DO[108:LED 8]=OFF
[ INST ] [EDCMD]
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3.15 TOBB PROGRAM PARHUZAMOS FUTTATASA

Lehetdségiink van tobb program parhuzamos futtatdsara, mely nagyon hasznos lehet ha példaul
a robot mozgatasa mellett kiils6 felszerelést is szeretnénk vezérelni.

Ennek beallitasahoz eldszor a programunkba be kell illeszteni egy Run parancsot, amely majd
a masik programot elinditja. Ehhez az INSTR gombot kell megnyomni, majd a lista masodik
lapjan az 6todik elemet, azaz a Multiple Control-t kivalasztani, és beallitani a masik program
nevét.

Ha ez a 1épés utan elinditjuk a programunkat, akkor a Teach Pendant-en a kdvetkezd hibat
fogjuk latni: ,,PROG-040 Already locked by other task”. Ennek megoldasahoz a Run
parancsban hasznalt programok Group Mask-jat kell modositani ,,0”-rol ,,*”-ra. Ez az F2 Detail
gomb megnyomasaval lehetséges.

Program name:
1 REGISTER TO BINARY

Sub Type: [None
Comment: [
Group Mask: IR et b et

Write protect: [OFF
Ignore pause: [OFF
Stack size: [ 500

=] & N s L R
[ —

3.16 KULONBOZO STOP TiPUSOK

A FANUC robotoknal kiilonb6zé STOP-ok allnak rendelkezésre, amelyeket kiilonb6zd elvek
alapjan kell hasznalni.

A Stop-oknak 3 kategoriaja van (az IEC 60204-1-t kdvetve):
e 2. kategodrias stop — kontrollalt stop, amelynél a stop utan az aktuatorokon (esetiinkben
motorokon) tovabbra is rendelkezésre all a tap.
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e 1. kategorias stop — kontrollalt stop, amelynél a stop utan az aktudtorokon nincs tovabb
tap.
e 0. kategorias stop — azonnali stop, amely elveszi a tapot az aktuatorokrol.
Az 1. és 0. kategorias stopoknal a folytatashoz el kell tavolitani a stop okat (elengedni az E-
Stop gombot, becsukni a kaput, sth.) és meg kell nyomni a reset gombot.

VESZLEALLITO (E-STOP)

Vészhelyzetekben kell hasznalni, példaul ha ember van veszélyben vagy a robot {itkdzni fog
mas targyakkal. Tehat, a {6 célja karok és sériilések elkeriilése. Ez 0. kategorias stop.

DEADMAN SWITCH ELENGEDESE

A robot mozgatasa vagy a program tesztelése soran a Deadman Switch-nek k6zépsé allasban
kell lennie. Mivel ennek a gombnak a célja szintén a felhasznald és a kdrnyezé eszkdzok
megvédése, ez is 0. kategorias stop.

NYITOTT KERITES

A robotok altaldban egy cellaban talalhatdak, igy korbe vannak keritve valamilyen keritéssel.
Ezek lehetnek valddi keritések, de akar fénysorompok is. Amikor ezek segitségével érzékeljiik,
hogy valaki a robot munkaterébe Iépett, akkor a robotnak meg kell allnia. Viszont ilyen esetben
a robotnak van valamennyi ideje a megallasra, mivel a személynek sziikséges valamennyi id6
amig olyan kdzel ér a robothoz ahol az mar el is éri. A normak szerint ez az id6 1 masodperc.

Ezis 1. kategorias stop, mivel a celldba valo belépés nem jelent direkt veszélyt arra a személyre.

HOLD

A Teach Pendant-en talalhatdé Hold gombot hasznalhatjuk kontrollalt megallasra annak
érdekében, hogy példaul a robot beallitasaiban kicseréljiink valamit.

A Hold megnyomadsanak hatasara a robot megall, viszont nem ad hibaiizenetet, igy elindithato
abbol a poziciobol ahol megallitottuk.

Ez 2. kategoérias stop.
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4 PROGRAMOZAS ROBOGUIDE KORNYEZETBEN

FANUC robotokhoz a programok készitésére ¢és a szimulaciok végzésére rendelkezésre all a
ROBOGUIDE kornyezet. Ennek a szoftvercsomagnak a segitségével teljes robotcellakat
valosithatunk meg akar tobb robottal, futészalagokkal, szenzorokkal, kamerakkal, kdrnyezeti
elemekkel, stb.

Az elemek mozgathatok, és igy képesek vagyunk kamerdk vagy mas szenzorok miikodésének

crcr

4.1 ABESZERZETT ROBOTOK MODELLJEI

A beszerzett robotok koziil az M-1iA/0.5A tipusu delta robot és a CR-4iA tipusu kollaborativ
robotok modelljei megtalalhatéak a programcsomagban és igy alkalmazhatdak programozasra,
viszont az SR-3iA SCARA robot annyira uj terméke még a FANUC-nak, hogy ennek modellje
még nincs az alkalmazhatd robotok listajaban a szoftverben.

Az M-1iA/0.5A és CR-4iA robotok modelljei az alabbi abrakon lathatoak.

33



A FANUC SCARA robotjainak programozasa el is tér a tobbi modellnél alkalmazott maodtol.
A SCARA robotok manudlis kezelése €és programozasa tabletokon keresztiil torténik, mig a
tobbi tipusnal a megszokott Teach Pendant-et kell hasznalni.

4.2 A BESZERZETT ROBOTOK ALKALMAZASI TERULETEI

A SCARA és delta tipust robotok tipikusan n. pick and place alkalmazasokban hasznaltak,
azaz valamilyen targyak athelyezésére. Ennek oka, hogy a konfiguraciojuk alapjan a
munkateriikben rendkiviil gyorsan tudnak mozogni. Péld4ul ha futészalagrol valamilyen kisebb
targyakat kell valamilyen tarolora pakolni, akkor ezeknek a konfiguracioknak az alkalmazasa a
legcélszeriibb.

A CR-4iA tipust robot munkatere sokkal nagyobb, mivel ezek hat rotacios csukloval
rendelkeznek. Ezek a konfiguraciok kiilonbozo feladatokra hasznalhatoak megfeleld effektorok
alkalmazaséaval, mint példaul festés, hegesztés, stb. Viszont anyagmozgatasra is széles korben
hasznaltak, mivel ilyen konfiguraciokbodl nagy teherbirast modellek is 1éteznek.

4.3 A ROBOGUIDE FELHASZNALOFELULETENEK ELEMEI
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File Edit View Cell Robot Teach Test-Run Project Took Window Help
HOisd o o ?

Bl -m-Bs & -1 0200 2F0FP & ¢ &g
QAR 4 & 8 g - |m B

s pia | C @

= Robot Controllers.
=B €:1- Robot Coniroler!
] programs
w8 G 1-M-1ADSA

H{ sensor v

ROBOGUDE  Faverites.
[B Robot Controlier1 2 < No robot ermors > 5100z GP: 1-M-HA/05A [T

A szoftvercsomag szdmos opciot biztosit a felhasznalofelilleten amely megkonnyiti a
programozas folyamatat.

4.4 MENUPONTOK

A fémeniiben talalhatd opcidk a kovetkezd dbran lathatdak.

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

Az egyes meniipontok funkcioi:

o File — cellak létrehozasara és mentésére, illetve 1étez6 cellak megnyitasara talalhatoak
ebben a csoportban opciok.

e Edit — Iépések visszavonasa, illetve masolasi, vagasi és beillesztési opciok.

e View — kiilonb6z6 ablakok lathatosaganak beallitasa és zoomolasi lehetdségek.

e Cell —kiilonb6z6 cellaelemek hozzaadasa.

e Robot — Teach Pendant megnyitasa, a robot mozgatasahoz hasznalhat6 eszk6zok, a
kameréak beallitasahoz hasznalhaté bongészé megnyitdsa, vezérld ujrainditasa, stb.

e Teach — Teach Pendant-es ¢és szimulacidos programok Ilétrehozasa, illetve a
programokban hasznalhat6 egyes miiveletek.

e Test-Run — futtatasi opciok beallitasa.

e Project — a projekt fajljainak kezelése.

e Tools — plug-in-ek, 1/0-k és kiils6 eszk6zok beallitasai.

e Window — vizualizaciés opciok.

e Help — programozast segité dokumentumok megnyitasa.
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A meniiben talalhat6 programozas soran gyakran hasznalt opcidk a meniisor alatt ikonként is
megtalalhatoak.

Az 4bran is megjelolt fontosabb pontok a kovetkezok:

1.

Uj cella létrehozasa (New Cell), 1étezé cella menyitasa (Open Cell) és cella mentése
(Save Cell).

Undo ¢és Redo.

Teach Pendant megnyitasa.

Ciklus inditasa (Cycle Start), futtatas megszakitasa (Hold), futtatas megallitasa (Abort),
hiba mod megsziintetése (Fault Reset), azonnali megallitas (Immediate Stop).
Jogginghoz hasznalhat6 koordinatarendszerek valtasara alkalmazhatd gyorsment (Jog
Coordinates Quick Bar) megnyitasa.

Pontok meghatarozasahoz hasznalhato gyorsmenii (Move To Quick Bar) megnyitasa.
Zoomolasi opciok.

Robot munkaterének (Work Envelope) megjelenitése.

Csuklok mozgatasara szolgéalo eszkoz (Joint Jog Tool) megjelenitése.

. Kiilonb6z6 nézetek beallitasa.

. Megfogd becsukasa és kinyitasa (Open/Close Hand).
. Tavolsag mérésére alkalmas eszkéz megnyitasa.

. Egérfunkciokat kijelz6 ablak megnyitésa.
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TEACH PENDANT

A robot kezelése teljes mértékben szimuldlhaté a szoftverben talalhato Teach Pendant
segitségével, melynek kinézete és gombjainak funkciodja is megegyezik a valddival.

'.'- HandlingPROS - Robot Controlier1

1/O
Select
MENU 1
1 UTILITIES
2 TEST CYCLE

UTILITIES 1

2 Hints

le entry shift

3 MANUAL FCTNS

3 iRCalibration

up Exchg

4 ALARM

4 Robot Condition

51/0

5 Prog Adjust

6 SETUP

6 Program Shift

7 FILE

7 Mirror Image Shif

8 Tool Offset

9 USER

9 Frame Offset

0 -- NEXT --

0 -- NEXT --

| v

Menu Favorites (press and hold to set)

%)

=
&
=

IZTER
£

R)

E
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KOORDINATARENDSZEREK VALTASARA ALKALMAZHATO GYORSMENU

A gyorsmenii tartalmaz ikonokat a kiilonb6z6 koordinatarendszerek valtasara és a mozgasok

tipusanak valtasara.

cooro E
Jog Coord

World

Tool

B

User

)

Joint

2

JogFrm

Modifiers
(=
%

Teach Tool

)
\ay
Joint

L

Ny

Linear
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PONTOK MEGHATAROZASAHOZ HASZNALHATO GYORSMENU

Ebben a csoportban talalhatdéak olyan opciok amelyek valamilyen feliileten segitenek a pontok
felvételében (lap kozepe — Face, él — Edge, sarokpont — Vertex, stb.), a Move To Target pedig
a robotot egy el6zdleg felvett ponthoz (Target) mozgatja.

Move To H
Surface

Face

Edge
Vertex

Arc Ctr.
Object
Part
TP Point

(€

None

Target

MoveTo

Tlon'
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A ROBOT MUNKATERE

A robot munkaterének kijelzésével konnyebben meghatarozhatjuk, hogy hova kell helyezni a
térben egy adott eszkdzt.
A munkatér kijelezhetd a robothoz hozzécsatolt szerszdmot figyelembe véve, de nélkiile is.
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CSUKLOK MOZGATASARA SZOLGALO ESZKOZ

A Joint Jog Tool aktivalasaval konnyen tudjuk az egér segitségével valtoztatni az egyes csuklok
koordinatait.
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EGERFUNKCIOKAT KIJELZO ABLAK

Kiilonb6zo6 billentylikombinacidokkal az egér szamos funkciot ellathat. Ezek megtanuldsaig
nagy segitséget nyujthat ennek az ablaknak az aktivalasa.

3D World Mouse Commands

View

[CTRL] + [ALT] + LE

[CTRL] + [ALT] + [SHIFT] + LEFT-Click

[SHIFT] + [ALT] + LEFT-Click

45 A CELLAK ELEMEI

A cella elemeinek egyszerli attekintésére a Cell Browser segitségével van lehetdségiink, mely
alapesetben az ablak bal oldalén talalhato.

&« » 95 | g
Back ~ Fwd add | E & @

= mjy HandlingPRO Workcell
Robot Controllers
- A c¢:1-Robot Controllert
Eh] Programs
58 GP:1-M-1iA/0.5A
[J) Files
Jobs
' EJ@]Vaariables

: ﬁ Machines

Fixtures
D Parts
m Obstacles
MK Workers
@ Profiles
Dimensions
= II:@II Targets
L@ T
&% Target Groups
S¢S cables
% External Devices
R 4D Edit Views
n(( Sensor Units
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451 ROBOT VEZERLOK

A Robot Controllers csoportban talalhatéak a celldhoz hozzaadott vezérlok és a hozzajuk

tartozo robotok és programok. Egy adott robotnal megtekinthetdek még a felvett Tool és User
koordinatarendszerek, illetve a robothoz csatolt elemek.

i Robot Controllers
Programs
&

g

.. ¥ Tooling
-1 UserFrames
.. Space Check
P Dressouts

Targetg

H..

Jobs
i) B Variables

SZERSZAM HOZZAADASA A ROBOTHOZ

Szerszdm hozzaadasahoz a robot csoportjan beliil a Tooling csoportot kell lenyitni, majd az
UT:1-nél az Add Link opcidt kell véalasztani. Beépitett modell kivalasztasa esetén a CAD

Library ponton beliil keresiink megfeleld elemet. A modellek kozott talalunk megfogokat,
hegesztdpisztolyokat, vakuumos megfogokat, stb.
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452 EGYEB ELEMEK

A celldkban a robotokon kiviil taldlhaté elemek kiillonbozé kategoridkba sorolhatok a
funkciojuk alapjén:

e Gépek (Machine)

o Alkatrészek (Fixtures)

e Munkadarabok (Parts)

e Akadalyok (Obstacles)

e Munkasok (Workers)
Az alkatrészek beillesztésénél nagyon fontos figyelni, hogy a megfeleld tipusba soroljuk be.

GEPEK (MACHINE)

Sok alkalmazasban sziikséges, hogy a robot valamilyen alkatrészt egy gépbe helyezzen, majd a
miivelet befejezése utan a robot azt kivegye a gépbdk, és adott helyre helyezze.

A ROBOGUIDE tartalmaz ilyen gépekr6l modelleket CAD fajlok formajaban, de sajat
modelleket is beilleszthetiink. Ezeknél az eszk6zoknél altalaban animécio is hasznalhatd a gép

ajtajanak becsukasara.

. |
) alpha-T14iFla @

General Calibration Parts  Simulation
Appearance
Name  |aipha-T14FFla |

CAD File |C:ProgramData\FANUCIROBOGUD|| 23 | &R

Typelﬁ—CAD ~ | Color: ’EHO
]

[ visible

[ Wire Frame Transparent Opaque
Location Scale

x| Emwilan sotex

v [ oowjmm seaey

z [ esonofmm ooy,

w [ omlas

o [ ool

= deg [[] Show robot collisions | -

[[] show selfcollisions
[[] Lock All Location Values

[[] 1anore mouse control

E, | ok || cancel | Apply Help

ALKATRESZEK (FIXTURES)

Az alkatrészek csoportba olyan eszk6zok tartoznak, amelyekre szeretnénk munkadarabokat
helyezni. Ennek programozas soran van fontos szerepe, mivel a munkadarabokat
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automatikusan hozzarendelhetjilk ilyen alkatrészekhez, majd szimulacid készitése soran
egyszerlien megadhatjuk, hogy vegyen fel rola vagy helyezzen rd egy munkadarabot.

Ilyen eszk6zok a futdszalagok, aszalok, palettak, polcok, sth. A beépitett CAD fajlokon kiviil
itt is alkalmazhatunk sajat modellt.

MUNKADARABOK (PARTS)

A munkadarabok azok az eszk6zok amelyeket a robot segitségével mozgatni szeretnénk. A
beépitett modellek kozott talalhatoak példaul gépkocsialkatrészek is, de egyszerl testeket is
létrehozhatunk, mint példaul egy kockat vagy egy hengert. A munkadarabnak a dimenzidja
mellett megadhat6 a tomege is, amelyet a szimulacidé majd figyelembe fog venni.

A munkadarabok alkatrészekhez vald hozzarendelésével tobb masolat fog 1étrejonni a
munkadarabbdl. Fontos, hogy a munkadarabot a robothoz is hozza kell adni ha szeretnénk
mozgatni.
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¥ Pallet_Cart01 =

General Calibration Parts  Simulation
Parts. The number of Parts.
M@ boxt

Part Offset
[ Edit Part Offset

el

2 v s N <

[ visible at Teach Time
[ visible atRun Time

AKADALYOK (OBSTACLES)

Az akadalyok olyan eszkozok amelyekkel a robot mozgéas soran nem fog kapcsolatba 1épni.
Ilyen eszko6zdk a keritések, kameradllvanyok, vezérlddobozok, stb. Ezeknek szimuléacio soran

nincs szerepiik, viszont élethiibbé teszik a cellat.
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MUNKASOK (WORKERS)

A robotok kdrnyezetébe munkasokat jelképezd modelleket is elhelyezhetiink, hogy a cella még
valosagosabb legyen. A szimulaci6 soran az akadalyokhoz hasonldan nincs szerepiik.

E Worker1 @

General
Appearance

Name |Worker1 |

Color Cloth I:l E Pants - Ii
Shoes - & Heimet |:| )
(] visible  Skin |:| O|

[] wire Frame "
Transparent Opaque

Location Size

R deg [] show robot coliisions

[[] Lock All Location Values

é ‘ OK Cancel ‘ Apply

4.53 SZENZOR EGYSEGEK

A ROBOGUIDE tobb tipusu szenzor hozzaadasat teszi lehetové a Cell Browser-ben, a Sensor
Units pont alatt:
e 2D kamera (2D Camera)
e 3D Iézer szenzor (3D Laser Vision Sensor)
e 3D teriiletérzékeld (3D Area Sensor)
A szenzorok mellett [dmpat is hozzaadhatunk a cellankhoz.
Ezek szimulalasaban a FANUC iRVision plug-in segit.



4.6 PROGRAMOK LETREHOZASA

A ROBOGUIDE szoftvercsomag segitségével két tipusti programot hozhatunk 1étre:
e Teach Pendant programok
e Szimulaciés programok

4.6.1 TEACH PENDANT PROGRAMOK

A Teach Pendant alapu programok 1étrehozasa ugyanugy torténik mint valos robotok esetén,
mivel a Teach Pendant minden funkciojat tudjuk alkalmazni a szimulacids kdrnyezetben.
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A robot mozgatasa is ugyanugy megvaldsithatd ezen keresztiil az el6z6 fejezetekben leirtak
szerint.

4.6.2 SZIMULACIOS PROGRAMOK

A szimulacioés programokat a Simulation Program Editor segitségével hozhatjuk létre, amely a
Teach meniipont Add Simulation Program opcidjaval nyithaté meg.

t, Simulation Program Editor - Robot Controller! - PROG_1
~L x| & B B8 .8 .
Record Toeuchup MoveTo Forward Backward Inst MNone MNone

- v o X | e @

Ezzel a mddszerrel nagyon gyorsan készithetiink szimulacids programot, amellyel meg tudjuk
figyelni a cella miikodését, viszont ez a program nem t6lthetd ré a robotra.
Szamos egyszertisitést tartalmaz, kiilonosen a munkadarabok mozgatasa esetén.

Pontokat a Record opcidval rogzithetiink, amelynél a kvetkezé mozgéasokat hozhatjuk 1étre a
gombra kattintva:

=~ x| & . B

Record vr Touchup MoveTo Forward
J P[...] 100% FINE
J P[...] 100% CNT100 3
L P[...] 2000mm/sec FINE
L P[...] 2000mm/sec CNT100

Aproach - J P[...] 100% FINE
Retreat - L P[...] 2000mm/sec FINE

A mozgasokat modosithatjuk is az ablakban.
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t&, Simulation Program Editor - Robot Controller! - PROG_1 [

Lk G.‘-),

-
Record  Touchup MoveTo Forward Backward Inst

a - i » b4 d"a

(No OFFSET)  «

cli=ll TR GP: 1 - CR-4i&

Representatio @ Joint @ O User

- -
L
MNone MNone

-

I uimlul of of o

X

360.000 ¥ 0.000pulud F4  306.041 iy
Ll -180.000 L] P -90.000 L R 0.000 Ll

Az Inst opcidval kiillonbozo parancsokat adhatunk a programhoz.

- . € . € .
Inst MNone MNone
Pickup

Drop
PAYLOADI[1]

WAIT 0.10(sec)
WAIT 0.50(sec)
WAIT 1.00(sec)
WAIT 2.00(sec)

LBL[1]
JMP LBL[1]
CALL ...

DO[1]=0N
WAIT DI[1]=ON

WAIT DI[1]=0ON TIMEQUT LBL[1]
IF DI[1]=ON,JMP LBL[1]

IF DI[1]=ON,CALL ...

FORR[1]=1TO1
ENDFOR

SetViewPoint Screenl, 0.00(sec)

A Pickup paranccsal egy munkadarabot felvehetiink egy alkatrészrdl, a Drop parancs
segitségével pedig letehetjiik azt egy masikra.

A Move To gomb segitségével nem kell minden alkalommal beallitani az adott poziciokat,
hanem példaul egyszeriien abba a pozicidba tudunk ugrani a robottal amelyben felvehetjiik a
dobozt a futészalagrol.
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t - 1

None No

€ .

MoveTo
W00 2P4 (UT:1)1HE

"7..

Forward Backward Inst

% FINE [,5,1 @Pallet_Cart01 (UT:1)

A Pickup parancs beillesztésénél be kell allitani, hogy mely munkadarabot szeretnénk honnan
felemelni és mely megfogoval.

3: Pickup ( | @ box1 v|)

From ( | 14 Makitech_MMC-DR57-P75_W500_2P4 |y

with (| ¥ GP:1-UT:1 (Eoat1) <))

A Drop parancs esetén szintén be kell allitani a paramétereket.

6: Drop( | box v|)

me[l'!'GP:1—UT:1 (Eoat1) v|]

On (| Pallet_Carto v|)

A kovetkezd abran lathatd egyszerii program el6szor elmegy alappozicidoba, majd odamegy a
futészalaghoz és felveszi a dobozt, felemeli kicsit az litkozések elkeriiléséért, odamegy a
palettdhoz és leteszi a dobozt, majd visszatér az alappozicidba.

: J P[ 1] 100% FINE

2;
3
4
-
6:
T

J P[ 2] 100% FINE
Pickup ("box1’) From ("Makitech_MMC-DR57-P75_W500_2P4’) With ("GP: 1- UT: 1 (Eoat1)’)
J P[ 3] 100% FINE

J P[ 4] 100% FINE

Drop ("box1") From ('GP: 1- UT: 1 (Eoat1)’) On ('Pallet_Cart01’)

velrepebebele

J P[ 5] 100% FINE
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JOGI NYILATKOZAT

Ez a dokumentum az Eurdpai Unié pénzigyi tamogatdsdval valésult meg. A dokumentum tartalmaért
teljes mértékben a Visoka tehnicka Skola strukovnih studija - Subotica vallalja a felelGsséget, és az
semmilyen korulmények kozott nem tekintheté az Eurdpai Unid és / vagy az Iranyitd Hatdsag
allasfoglalasat tlikr6z6 tartalomnak.





