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Bevezetés

« A tananyag elsdsorban a tanszéken talalhaté ipari robot tulajdonsagaival,
vezérlorendszerével, koordinatarendszereivel és programozasaval foglalkozik.

« A szukséges elméleti ismeretek megszerzésén felul a tananyag tartalmaz
kuilonbozo6 gyakorlati feladatokat is.

« Az eloadas- es a gyakorlati anyagot osszeallitotta: Ronai Laszlo, PhD hallgaté

9 Az EMBERI EROFORRASOK MINISZTERIUMA UNKP-18-3 KODSZAMU Uj NEMZETI
KIVALOSAG PROGRAMJANAK TAMOGATASAVAL KESZULT.
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Ajanlott irodalom

Jaszkai T., Olasz A.: Fanuc LR Mate 200iC Teach Pendant programozas,
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék, 2011

Kulcsar B.. Robottechnika, LS| oktatdkozpont

Fanuc Robot series: R-30iA Mate Controller = Maintenance Manual, FANUC
Robotics America Inc.

Fanuc Robot LR Mate 200iC: Mechanical Unit — Operator’s Manual, FANUC
Robotics America Inc.

Fanuc Robot series: R-30IA Mate Controller, LR Handling Tool — Operator’s
Manual, FANUC Robotics America Inc.
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Robotok csoportositasa, szingularis helyzetek

Fanuc LR Mate 200iC ipari robot altalanos tulajdonsagai

Tematika
Robotok torténelmi attekintése
Megfogok csoportositasa
1. Specifikaciok
2.  Munkatér
3. Elkerités
4. Szogtartomanyok

Miskolci Egyetem

4 Robot programozas



Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Tematika

R30-iA vezérldegység ismertetése
Fontosabb tulajdonsagai
Blokkdiagram

5
6
7. FObb részei
8. Vészstop bekotés
9

Biztonsagi kerités bekotés
10. Hegesztés esetére a bekotés, TP és Ethernet bekotése
11. Perifériak bekotése (CRMA15 és CRMAL16), labkiosztasok
12. Robot funkcidk miikodtetési jogai

Robotkar ismertetése, tengelylimitek szoftveres beallitasa
Ellendrzések és karbantartasok
Biztonsagi eldirasok, intézkedések
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Tematika

9. Megfogo6- és kiegészito egység felszerelése
1. Terhelés megadasa szoftveresen

2. Kar terhelések szoftveres beirasa

10. Fanuc LR Mate 200iC masterelése

1. Zero position masterelés
2. Quick masterelés
3. Single-axis masterelés

4. -Bevitt adatok alapjan torténo masterelés

11. Robot programozasi lehetoségek osztalyozasa (Online, Offline)
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Tematika

12.
13.
14.
15.
16.

17.

Teach Pendant hasznalataval torténo programozas

Koordinatarendszerek ismertetése

Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék @

Koordinatarendszerek beallitasa (USERFRAME, TOOL, JOG FRAME)

Bemenetek és kimenetek

Programozas

Uj program irasa

Mozgasi utasitasok bemutatasa
Regiszterek

Utasitasok és paraméterezéseik

a & b ke

Egyéb lehetbéségek
Gyakorlati feladatok
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Robotok torténelmi attekintése

Karel Capek i -~ 2
.,

- Maga az elnevezés a cseh ,robota” (1921) kifejezésbol adoéodik, amelynek
jelentése munka (szolgamunka).

« Az ipari robot: Tobb tengellyel rendelkez6, szabadon programozhat6é, monoton
fizikal munkara tokéletesen alkalmas szerkezet, amely szenzorral kiegészitett
megfogoval-, vagy mas gyartéeszkozzel felszerelhet6. Anyagmanipulalasi és
technologiai feladatokra egyarant hasznalhaté. (VDI 2860 — 1981)
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Robotok torténelmi attekintése

 Isaac Asimov: A robotika harom torvénye (1942)

1. A robotnak nem szabad kart okoznia az emberben, vagy tétlenul tirnie, hogy
emberi lény barmilyen kart szenvedjen.

2. A robot engedelmeskedni tartozik az emberi lények utasitasainak, kivéve, ha ezek
az utasitasok az els6 torvény eloirasaiba utkoznének.

3. A robot tartozik sajat védelmérdl gondoskodni, amennyiben ez nem utkozik az
els6 vagy masodik torvény barmelyikének eldirasaiba.
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Robotok torténelmi attekintése

« UNIMATE: Az els6 programozhatoé ipari robot, amelyet 1954-ben mutattak be.
« 1978: A Puma robot = Programmable Universal Machine for Assembly

« 1980-as évektol kezdve rohamos fejlodésnek indult a robotipar.

Robot programozas
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Robotok torténelmi attekintése

* Napjainkban szinte mindenhol megtalalhatjuk a robotokat
« Haditechnika
« Urtechnika
« Egészséglgy
» Szorakoztaté elektronika
» |par (szerelési-, gyartasi-, technolégiai folyamatoknal)
 stb.
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Robotok torténelmi attekintése

 Robotokat milyen esetekben alkalmazhatnak:
« Emberre veszélyes feladatok elvégzésére pl. Atomeromii.
* Nagy ismétlési pontossagot megkoveteld feladatok esetére pl. valamely termék tomeggyartasara.

« Ember szamara nem kivant munkak elvégzése.
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Robotok csoportositasa

« Kinematikai lanc szerint
* Végrehajtandé feladat tipusa
« Szabadsagi fokok szama

* Vezérlés tipusa

* Energetikai egység

« Kinematikai struktura
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Kinematikai lanc szerinti osztalyozas

« Kinematikal lanc szerint
« Nyilt kinematikai lanc R/' R/' R/'
o Zart kinematikai lanc Pos

) ~ 7
(7

R |
=

. Allvany
Allvany

o
~
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Vegrehajtando feladat szerinti osztalyozas

* Direkt kinematikai feladat: Eloirjuk a csukloszogeket, és ezekbol megkaphato
a megfogo helyzete és orientacidja. - Denavit Hartenberg-féle paraméteres
leiras

*s=f(q)

* Inverz kinematikai feladat: A megfogd helyzete és orientacidoja adott, és ezek

fuggvényében meghatarozzuk a csuklészogeket:
q=fT1(s), ahol s jelenti a vilagkoordinatak vektorat, mig q a
csuklékoordinatakat.
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Szingularis helyzetek

A robotra nem irhato elo tetszoleges sebességi allapot.

Két forgastengely egybeesik = szingularis lesz

Az inverz kinematikai feladatnak lehet, hogy nincsen, vagy akar végtelen
szamu megoldasa van.

Ax = b , ahol x jelenti a csukloszogeket, mig A a konfiguraciét irja le, b a
megfogo poziciojat irja le.

x = A~1b > szingularis a helyzet, ha det(4) =0
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Also- és felso konyokallasok

Also konyokallas Felso konyokallas
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Kinematikai kenyszerek

A robotok kinematikai kényszerekbdl épllnek fel.

Ezen kényszerek lehetnek egy-, két-, harom, vagy tobb szabadsagfokuak.

1 szabadsagfoku kényszerek lehetnek:

e Csavar, csuklo 2> R
e Csuszka> P

2 szabadsagfoku kényszerek lehetnek:

e Csuszo csuklo

« Kardancsuklé
3 szabadsagfoku kényszerek lehetnek:

e Gombcsuklo

Miskolci Egyetem 19 Robot programozas



Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Szabadsagi fokok szama szerinti osztalyozas

Z

* Az ipari robotok altalaban 6 szabadsagi fokkal rendelkeznek. T, I

* Arobotkar els6 harom tagja szerint szokasos osztalyozni:
* RRR > Emberi kézhez hasonlé
« RRP = SCARA tipusurobot
« RPP - Hengeres robot (HKR)
 PPP > Kartéziuszi robot (DDKR)

Rz
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Megfogok
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End effector

» Segitseégevel lehet a kornyezettel interakcioba lepni:

« Szerszam - technoldgiai folyamat elvégzése

+ Megfogd > szerelés, munkadarab manipulalasa
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End effector

 Megfogok megfogasi elv alapjan torténo csoportositasa
« Elektromos > elektromagnessel torténé megfogas
« Suritett levegovel - gyakran hasznaljak pl. vakuumos megfogo
 Mechanikus - parhuzampofas, fogo tipus, 3 pontos megfogo

Schunk Grippers: Product Overview, SCHUNK GmbH & Co. KG, 2016
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Megfogok reszei

ErzékelSk
- Erzékeldk lehetnek: erémérdk, slip szenzorok
« Szenzorokat a megfelelo megfogas
teljesitéséhez/érzékeléséhez hasznalunk. Megiogo »| Mozgato
szerkezet egység
* Megfogo pofak: lehetnek egyszeru feluletekbal,
de lehetnek olyanok is, amelyek bonyolult
geometriaval készulnek munkadarab specifikus
esetekre. Megfogo
pofak
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Fanuc LR Mate 200iC ipari robot
altalanos ismerteto
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Fanuc LR I\/Iate 2001C Ipari robot

6 szabadsagi fokkal rendelkezik (RRR)
Munkatere egy csonkolt félgomb
Maximalis kinyulasa: 704 mm

Maximalis terhelhetéség: 5 kg
(ebbe beleértendo a megfogo szerkezet is)

Szerkezet megfogo nélkuli tomege: 27 kg
Ismétlési pontossag: 0,02 mm
Mechanikus fékek az 0sszes csuklonal

Megengedett paratartalom: 75 %, vagy kevesebb
(kis ideig kb. 1 hénapig 95 %)

Megengedett homérséklet: 0 — 45 °C
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« Arobot munkatere:
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Fanuc LR I\/Iate 200|C |par| robot
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Fanuc LR I\/Iate 2001C Ipari robot

« Arobot munkatere feliilnézetbol:

R246 )

Opciokeént /
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|genyelheto -
N _h-‘_\_‘_‘___‘_‘ -
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\\—1 80°
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V- = i
' —170° \ , M5

- _ R704 /
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\ i
csatlakozdoknak fenntartva
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» "~ - J5
\J3 \ . {

\ J4
Csuklé | Megengedett szogelfordulas | Megengedett szogsebesség \
J1l +170° (+180° igényelhet6) 350°/sec
J2 +100° 350°/sec
J3 +194° 400°/sec
J4 +190° 450°/sec
JS +120° 450°/sec
J6 +360° 720°/sec
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SN

Robot csatlakozasi
vezeték/Foldeles

Z
Z

Robot programozas

MfKapcﬁ /
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Fanuc LR Mate 200iC ipari robot
vezerloegysegenek ismertetese
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A vezerloegyseg fontosabb tulajdonsagai
A méretei: 470(Sz) x 320(Mé) x 400(M) -=> oldalegység nélkul
Megengedett homeérseéklet: 0 — 45 °C

Megengedett paratartalom: 75 %, vagy kevesebb
Tapellatas: 1 fazis (230 V AC)
Teljesitmény: 500 W

CPU: Tobbprocesszoros architektiura (mozgas, kommunikacioé stb.)

Képfeldolgozé rendszer tamogatasa (iRVision)
24 digitalis kimenet (24 VDC), 28 digitalis bemenet

Tomege: 55 kg

Erintéképernyds Teach Pendant tamogatasa
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s

@DVPQ g

IIIIIII Fokaposols

Kulcsos kapcsolo

Automata uzemmod
inditasa

Vészstop
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Tobb vezérloegység esetén

470

30C

* A tetején 4 db. M10 rogzitécsavar
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R-30iA vezerloegyseg blokkdiagramja

10 eszkézok |

Alaplap

—I Operatori panel

RS-232-C ‘

E-stop egység

E-stop jel |

Tapegység .
N

Ventillator |

TP |

Jelado

@—

Robot

—IMegszakité |-‘-| MCC |-0- SZ,?rY(,),
erosito
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Fanuc LR Mate 200iC ipari robot vezérloegyseége
Megszakito

Miskolci Egyetem
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Vezerloegyseg reszel
« Alaplap
* Mikroprocesszor, perifériak aramkorei, memoaria, operatori panel vezérlé aramkorei

« A kozponti CPU vezérli a szervo mechanizmust és a pozicionalast.

/0 NYAK (Fanuc 1/0 egység Model-A)

* /O egységekkel torténé miveletekre

« Sok I/O tipus valaszthaté > A Fanuc I/O Link-el csatlakoznak

E-Stop és az MCC egységek

« Vészstop rendszer vezérlése > el6toltése a szervo erdsitonek, magneskapcsolék (MCC)

Tapegység
« AC = kiulonboz6 szinti egyenfesziltségek (DC) eléallitasa > +25V, +5V, +3,3V, +24 V/E, ¥15V

Hatlapi nyomtatott aramkori lapka

« Vezérlé NYAK-ok felhelyezésére
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Vezerloegyseg részei
 Teach Pendant

* Online robotprogramozashoz
+ Vezérloegység statusza kijelzésre kerul az egység LCD kijelz6jén

 Szervo erosito
« Szervomotor vezérlése, fékezés vezérlés
 Jeladd mukodtetése, stb.

* Operatori panel
* Robotstatusz indikalas, operatorok indithatjak a programot

« Gombok és LED-ek kapnak rajta helyet, USB interfész talalhaté rajta - soros interfész (kiilsd
egységhez)

« Memoriakartya csatlakoztatasi lehetéség = adat-visszaallitas
» Iranyithatja az E-vészstoppot is

* Transzformator
« AC - AC atalakitas a vezérloegység szamara
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Vezerloegyseg részei

* Ventilator, hocserélo

* Vezérl6 belso6 részének megfelelé hdmérsékleten tartasara.

+ Megszakito

A vezérlo belsejében, ha meghibasodas van, avagy nem megdfelelé a bemeneti jelszint, akkor
nagy aramok lehetnek. > A bemeneti feszlltség erre van rakoétve, hogy megvédje a
vezérldegységet a tularamoktol.

 Regenerativ ellenallas

« A szervomotor elektromotoros erejének lemeritéséhez
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Vezerloegyseg csatlakozasi pontjai

Teach
Pendant || kapcsolé

Folyamat I/O Master Folyamat 1/O
CNC: Slave Slave

N - o =INES © M- i <<n~| e

3 (7)(7)%% hnaoh SMJDlA/S %E‘SEL]_

@ Wwww <4< n JD1B =t B

O W w L L g O (/I') a |2 230V
E-stop panel ¥ Alaplap 2 PE
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C

Vezérloegyseég csatlakozasi pontjai a robot fele

R-30IA

CRFS8 (Jelad6)

CNJx (Motor power)

CNGx (GND)
CRRS88

Szervo erosito

Miskolci Egyetem

Nem tartozéka a kabel
az alapfelszereltségnek
Robot
Megfoqo
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41 Robot programozas



Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Fanuc LR Mate 200iC ipari robot kulso vészstop bekotése

Vészstop gomb Kiilsé vészstop

bekotési terminalja

* A kulso vészstop miikodtetése esetén:

A szervo tapegység kikapcsol, és a robot

azonnal megall.

- Kapcsolé bekotése helyett, ha pl. relét .\I\I_O EES1
alkalmazunk, akkor csatlakoztassunk egy I

! O EES11

I 24 \/ DC

0,1A

szikraoltot is.

« A terminalok nem hasznalata esetén

I
kozositsiik egy jumper segitségével a ‘\I\I_O EES2
medgfeleld pontokat.
(

y EES21
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Fanuc LR Mate 200iC ipari robot kulso biztonsagi kapu bekotése

« A biztonsagi kapu: Biztonsagi kapu
- A biztonsagi kapu kinyitasa esetén biztonsagosan bekotése

megall a robot (a robot AUTO médban van).

« Az érintkez6k nyitott allapota esetén a mozgé Yy EAS1
robot folyamatosan lassit, majd megall és a szervo \F(
tapegység kikapcsol. |

« Betanitasi uzemmodokban (T1 és T2) nem szamit, | O EAS1]
ha a kaput kinyitjak. | 24V DC

« Relé hasznalata esetén szikraoltdo bekotésérol | ) E AS2 0,1A
gondoskodjunk. \F(
e A terminalok nem hasznalata esetén kozositsuk
e
|

egy jumper segitségével a megfelelé pontokat. ) EAS?21
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+ A terminalok gyarilag kozositve vannak jumper-ekkel.

g « Amennyiben hasznalni akarjuk valamelyik lehetoséget,
! akkor tavolitsuk el a jumper-eket.
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) TP ~_Veszstop
A Teach Pendant bekotése P

E-stop egység

5
t

u
.<eq
1N
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Folyamat I/O panel MB Hegeszto berendezéshez a
vezetek
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

. Kivezetés
Foldelés

Ethernet kabel
csatlakozasi pont
RJ-45
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

A robothoz tartozé6 perifériak bekotése

CRMA16

—\— ( . T
2\ mpE o @
o~ c f@ @5) ?. i

L/
- s
- o
1
; o [
. i —
pr—
< o
| 2
]

\

CRMA15 Perifériakhoz a vezeték
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Periférias eszkoz interfész (CRMA 15 és 16)

« Az R-30iA vezérlo tartalmazza az interfészt, amelynek 28 bemenete és 24
Kimenete van

ROC
Periféria A1
CRMA 15
CRMA 16 Periféria A2
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CRMA 15 es 16

CRMA 15 A1l

Miskolci Egyetem

interfész

Gépészmérnoki és Informatikai Kar
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

A B
01 +24F +24F
02 +24F +24F
03 SDICOM1 | SDICOM2
04 oV oV
05 In1 In 2
06 In 3 In"4
07 In5 In 6
08 In 7 In 8
09 In 9 In 10
10 In 11 In 12
11 In 13 In 14
12 In 15 In 16
13 In 17 In 18
14 In 19 In 20
15 Out1l Out 2
16 Out 3 Out 4
17 Out 5 Out 6
18 Out 7 Out 8
19 ov ov
20 DOSRC1 DOSRC1

50

CRMA 16 A2
interfész

©

A B
01 +24F +24F
02 +24F +24F
03 SDICOM3
04 ov ov
05 In 21 In 22
06 In 23 In 24
07 In 25 In 26
08 In 27 In 28
09
10 Out 9 Out 10
11 Out 11 Out 12
12 Out 13 Out 14
13 Out 15 Out 16
14 Out 17 Out 18
15 Out 19 Out 20
16 Out 21 Out 22
17 Out 23 Out 24
18
19 ov ov
20 DOSRC2 DOSRC2
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

R-30iA vezérlo 2 mod: 1/O link mester és szolga

« Mester mod (1/0 link master)
« Csatlakozé6: M-JD1A/S-JD1B

« Szolga méd (1/0 link slave) = mesterhez csatlakozik pl. CNC egység
» Csatlakoz6 mester oldal: M-JD1A/S-JD1B
« Csatlakozé szolga oldal: S-JD1A - egyéb I/O link szolga eszk6zhoz

» Gyarilag: LR tool = Slave, LR handling tool = mester

« A méd megvaltoztatasahoz a $IOMASTER valtozé értékét kell atallitani, majd
vezerlo ki- és bekapcsolasa szukseges
* 1. mester

« 0: szolga
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U

/O kiosztas

» Asszociacio a fizikai és logikai jelek kozott

Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

* 1/O kiosztasnak 7 tipusa lehetséges (alapbol automatikusan torténik a kiosztas)
* None, Full, Full (szolga), Full (CRMA16), Egyszerii, Egyszeri (szolga), Egyszeri (CRMA16)

» Gyarilag: LR tool 2 Simple (Slave) és az LR handling 2 Simple (CRMA16)

Név UOP tipusa I/0 eszkoz
None nincs -
Full Osszes /O link-mester
Full (szolga) Osszes /0 link szolga
Full (CRMA 16) Osszes Periférias eszkoz interfész CRMA 15 és CRMA 16
Simple Egyszeru I/O link mester
Simple (szolga) Egyszeri I/O link szolga
Simple (CRMA 16) Egyszeru Periférias eszkoz interfész CRMA 16

Miskolci Egyetem

52

Robot programozas




UOP allokaciok

- Két tipusa van: egyszeru (Simple), osszes (All)

« UOP: specialis periféria I/O, pl. RESET, BATALM stb.

Gépészmérnoki és Informatikai Kar

« Automatikus UOP allokacié megvalasztasa -
elozo I/O kiosztast torli!!!

Screen selection gomb megnyomasa
O-NEXT - 6 SYSTEM
F1 [TYPE] megnyomasa > Config

Kurzor mozgatasa az ,,UOP auto assigment” sorhoz = F4 [CHOICE]

Tipus kivalasztasa: Full (szolga), vagy Simple (szolga) =2 $IOMASTER=0, mas esetben

$IOMASTER=1
Clear ALL /O > F4 [YES]

Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék @

38
39
40
41
42
43
44
45
46
47
48

,»,Cycle power to apply new UOP assignment” - vezérl6 ki- és bekapcsolasa

Miskolci Egyetem
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47/48
Set if Sim. Skip Enabled: DOJ[ 0]
Set when prompt displayed: DO[ 0]
WAIT for DI rangs: DI 0 - 0]
WAIT for DI time: 0.00 sec
WAIT for DI output: DO[ 0]
Signal if OVERRIDE = 100 DO [ 0]
Hand brocken : <*GROUPS*>
Remote/Local setup: Local
External I/fO(ON:

UOP aute assignmenq: Simple (CRMALG) I
Multi Program Selecdttomn: y y

Alapbeallitas

MNone

Full

Full (53lawve)
Full (CEMLlg)
Simple

Simple (S lawve)

1
2
3
4
o
&

Simple (CRMALE)
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

UOP allokaciok

« Simple esetben GPIO-k szama megnovekszik, mig a spec. I/O szam lecsokken

« UOP statuszok - Menu =2 1/O

UI[1] IMSTP Logikai 1 mindig

Z > UI[11] RSR3/PNS3 Elérheté PNS3
Ul[2] HOLD Elérheto

L = Ul[12] RSR4/PNS4 Elérheté PNS4

UI[3] SFSPD Logikai-l mindig

: UI[13] RSR5/PNS5 Nincs allokacioé
Ul[4] CSTOPI Kiosztva a RESET-hez

) = Ul[14] RSR6/PNS6 Nincs allokacidé
UI[5] RESET Elerheto

; ~ UI[15] RSR7/PNS7 Nincs allokacié
Ul[6] START Elérheto

. . .. UI[16] RSR8/PNS8 Nincs allokacié
UI[7] HOME Nincs allokacio

; > UI[17] PNSTROBE Kiosztva a START-hoz
UI[8] ENBL Elérheto

X ,, UI[18] PROD _START | Nincs allokacioé
UI[9] RSR1/PNS1 | Elérheté PNS1
UI[10] RSR2/PNS2 | Elérheté PNS2
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UOP allokaciok

« Simple eset

Gépészmérnoki és Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

UOJ[1] CMDENBL Elérhet6
UOI[2] SYSRDY Nincs allokacioé
UQO[3] PROGRUN Nincs allokacio
UO[4] PAUSED Nincs allokacio
UOI[5] HELD Nincs allokacio
UO[6] FAULT Elérheté
UOI[7] ATPERCH Nincs allokacioé
UOI8] TPENBL Nincs allokacio
UOJ[9] BATALM Elérhet6
UO[10] | BUSY Elérheto

Miskolci Egyetem
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C

UO[11] | ACK1/SNO1 | Nincs allokacié
UO[12] | ACK2/SNO2 | Nincs allokacié
UO[13] | ACK3/SNO3 | Nincs allokacio
UO[14] | ACK4/SNO4 | Nincs allokacié
UO[15] | ACK5/SNO5 | Nincs allokacio
UO[16] | ACK6/SNOG6 | Nincs allokacié
UO[17] [ ACK7/SNO7 | Nincs allokacio
UO[18] | ACK8/SNOS8 | Nincs allokacio
UO[19] | SNACK Nincs allokacié
UO[20] | RESERVE Nincs allokacio

Robot programozas




UOP allokaciok

« Simple esetben az alabbi megkotések vannak

« RSR nem hasznalhaté az egyszeri allokacio esetén
« CSTOPI és a RESET egy jelként van kiosztva

« APNSTROBE és a START egy jelként van kiosztva

Miskolci Egyetem

Gépészmérnoki és Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék @
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Uo|
Uo[
uo[
uo[
uo [
Uo[
Uo[
uo|
Uo|
Uo|
Uo[

#
1]
2]
3]
4]
3]
6]
7]
8]
9]
10]
11]
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UOP allokacidk
« Az alabbi

Gépészmérnoki és Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

kiosztas a Full

(CRMA 16) esetet mutatja:

Miskolci Egyetem

CRMA 15 A1
interfész

A B
01 +24F +24F
02 +24F +24F
03 SDICOM1 | SDICOM2
04 WY oV
05 uI[1] uI[2]
06 UI[3] uI[4]
07 uI[5] ul[6]
08 uI[7] uI[8]
09 uI[9] UI[10]
10 UI[11] UI[12]
11 UI[13] UI[14]
12 UI[15] UI[16]
13 UI[17] UI[18]
14 DI119 DI120
15 UOo[1] uo[2]
16 uo[3] uo[4]
17 uo[5] uo[6]
18 uo[7] uo[8]
19 oV oV
20 DOSRC1 | DOSRC1

57

©

A B
01 +24F +24F
02 +24F +24F
03 SDICOM3
04 ov ov
05 DI81 DI82
06 DI83 D184
07 DI85 DI86
08 DI87 DI88
09
CRMA 16 A2| 10 uofg] | wo[10]
interfész 11 UO[11] UO[12]
12 UO[13] UO[14]
13 UO[15] UO[16]
14 UO[17] uQO[18]
15 UO[19] UQO[20]
16 D081 D082
17 D083 D084
18
19 ov ov
20 DOSRC2 DOSRC2
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

CRMA 15 labkiosztasa: Simple (CRMA 16)

» A perifériak és robot kozotti kommunikaciora
« SDICOML1: DI101-DI108 kivalaszthato, hogy mi legyen a
kozos (GND, +24 V)

« SDICOM2: DI109-DI120 kivalaszthaté, hogy mi legyen a
kozos (GND, +24 V)

- DOSRC1 és DOSRC2 - 24 V szolgaltatasa a
kKimeneteknek

Miskolci Egyetem 58

G,

A B

01 24F 24F
02 24F 24F
03 SDICOM1 | SDICOM2
04 oV oV
05 DI101 DI102
06 DI103 DI104
07 DI105 DI106
08 DI107 DI108
09 DI109 DI110
10 DI111 DI112
11 DI113 DI114
12 DI115 DI116
13 DI117 DI118
14 DI119 DI1120
15 DO101 DO102
16 DO103 DO104
17 DO105 DO106
18 DO107 DO108
19 ov ov
20 DOSRC1 DOSRC1
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

A B
V4 . , . 01 24F 24F
CRMA 16 labkiosztasa: Simple (CRMA 16) 2 | ar | o
L o o 03 SDICOM3
» A perifériak és robot kozotti kommunikaciora 04 ov ov
05 XHOLD RESET
« SDICOM3: XHOLD, RESET, START, ENBL, PNS1-4 - " AR —y
kivalaszthato, hogy mi legyen a kozos (GND, +24 V) 07 PNS1 PNS2
« DOSRC2 > 24V szolgaltatasa a kimeneteknek 22 PSS | PR
« FAULT RESET: Kiils6 reset = bemenet 10 DO109 DO110
« XHOLD: Ideiglenes stop = bemenet 11 DO111 DO112
« ENBL: Miikodés engedélyezett > bemenet 1 DOLLS o114
13 DO115 DO116
* PNS1-PNS4: Program sorsz. valasztas - bemenet 14 DO117 DO118
« CMDENBL: Automatikus miikodés kézben = kimenet = 15 DO119 DO120
+ FAULT: Alarm > kimenet = = 16 | CMDENBL | FAULT
: _A 17 BATALM BUSY
- BATALM: Elem fesziiltségszint alacsony kimenet ‘ L e
« BUSY: Miikodés kdzben - kimenet 19 oV oV
20 DOSRC2 | DOSRC2
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Bemenetek bekotése

Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

+21F

[ CREMA15 (A1.A2.B1.B2)

Vevooldali rész

CRAMATS (ASD)

CRMALS (B5)

CRMATS (A6)

CRNMA15 (B6)

CRMAIS !ﬁBlJ_riii

(robotvezérlo)
0] —1 Vv

DLOL 5 3.3k —|:|—f
DI102 RV .
DI103 RV ’
DI1O4 —— RV ’

DIT20 RV |

SDICON?2 RV i

CRMNALS (B3)

Miskolci Egyetem
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OV

Perifériak
-»
[ ]
9
(£ 'Y
|
»

y

Iitese

r

SDICOM-ok kozos
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

. Perifériak
] am I 4 DOSRC1
Kimenetek bekotéese "a\\ g ]
— A O—)24 oV (—
CRMA1L5 (A20/B20) szabélyozo ¢ tw
A maximalis kimeneti aram 0,2 A Meghajto aramkér

DV Terhelé
DO101 —4{\ [ A e

CRMALS (A15) | 1 . J
- Relé

IR
[“‘\
.

CRMA15 (B15)

DO102 — DV Terhelées ———»
AarlA 1 ré | CRMA15 (A16)
Vezeérlooldaliresz . T b (A16 =y I
arlo | CRMA15(B16)
(rObOtvezeﬂO) DO10L — | DV 2 Terheles
o | CRMAL5 (A17)
DO105 DV Terheles ®
o ' CRMAL5 (B17)
DO106 —— DV Terhelés
o ' CRMA15 (A18)
DO107 —— DV Terhelés
. ' CRMAL5 (B18)
DO10s —— DV Terhelées —F

CRMAL> (A1B1Al0BlO) | |
0V 1
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

01 DI101 19 SDICOM1
02 DI1102 20 SDICOM2
- Simple (CRMA 16) esete R — | femiesen | |er | potos
04 DI1104 22 Di117 38 DO106
« 50 polusu Honda csatlakozoval > CRMAL1S esetében o5 |  Dpuos 23 DI118 39 | DO107
06 DI1106 24 DI119 40 DO108
07 DI107 25 DI120 41 | Nem haszn.
- 08 DI108 26 | Nem haszn. 42 | Nem haszn.
e s ' 09 DI109 27 Nem haszn. 43 Nem haszn.
10 DI110 28 | Nem haszn. 44 | Nem haszn.
D | 11 DI111 29 oV 45 | Nem haszn.
12 DI112 30 oV 46 | Nem haszn.
13 DI113 31 DOSRC1 47 | Nem haszn.
14 DI114 32 DOSRC1 48 | Nem haszn.
15 DO115 33 DO101 79 e
16 DO116 34 DO102 . e
17 ovVv 35 DO103
18 ovVv 36 DO104
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

01 XHOLD 19 SDICOM3
02 RESET 20 Nem haszn.
. Simple (CRMA 16) esete o e e Il KA L
04 ENBL 22 Nem haszn. 33 Nem haszn.
50 polusu Honda csatlakozoval > CRMA16 esetében  jos | pnsi 23 | Nemhaszn. | [39 | Nem haszn,
06 PNS2 24 Nem haszn. 40 Nem haszn.
07 PNS3 25 Nem haszn. 41 DO109
. 08 PNS4 26 DO117 42 DO110
e s : 09 Nem haszn. 27 DO118 43 DO111
10 Nem haszn. 28 DO119 44 DO112
D | 11 Nem haszn. 29 oV 45 DO113
12 | Nem haszn. 30 oV 46 DO114
13 Nem haszn. 31 DOSRC?2 47 DO115
14 Nem haszn. 32 DOSRC?2 48 DO116
15 [ Nem haszn. 33 CMDENBL 49 24 F
16 | Nem haszn. 34 FAULT 50 24 F
17 oV 35 BATALM
18 oV 36 BUSY
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

P cha M [© *
G % F — . ; -
= ~
T P [ |
<(|@ 0 0 .
d ° -.g e e A 200
Atalakité\:CRMASS és CRMA59
Miskolci Egyetem 64
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

te 200iC ipari robot funkcidinak mikodtetesi jogai

* A kovetkez6 tablazat mutatja a biztonsagi keritésen kivuli tevékenységeket, amelyeket csak bizonyos

fél végezhet:

Tevékenység

Be-, kikapcsolasa a ROC-nek

Uzemméd kivalasztas (T1, T2 és AUTO)

Operator

Helyi, vagy tavoli méd kivalasztasa

Robotprogram kivalasztasa Teach Pendant-tal

Kils6 egységgel valé robotprogram kivalasztasa

Operatori panelrdl robotprogram inditasa

Teach Pendant hasznalataval robotprogram elinditasa

Hibajelzés megsziintetése az operatori panelrél

Hibajelzés megsziintetése a Teach Pendant egységgel

Teach Pendant-on adatbeallitas

Betanitas Teach Pendant-tal

Vészstop az operatori panellel

Vészstop a Teach Pendant-tal

Vészstop a biztonsagi kapu kinyitasaval

Operatori panel karbantartasa

Teach Pendant karbantartasa

Programozé | Karbantarté mérnok

Miskolci Egyetem
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Fanuc LR:Mate 200iC [par!
robotkar ismertetése
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

I~
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

A robotkar és a vezerloegyseg csatlakoztatasa P

| iy "
~
/ ) bl
Y) / - -V

Jel- és tapkabel -
g

o

Jel- és

Miskolci Egyetem
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Tengelylimitek beallitasa

* Arobot mozgastartomanyanak korlatozasa
* Munkateruletbeli megkotések
» Kabelhosszak

« Utkozések elkeriilése érdekében
« Szoftveresen megoldott lesz, hogy ne legyen utkozeés, szakadas.

« A muiikodési tartomany lesziikitése kihat a robotra - elozéleg betanitott pontok,
sthb.
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Tengelylimitek beallitasanak lepeéesei

1
2
3.
4

MENU elérése

System Axis Limits

SYSTEM lehetéség kivalasztasa | A?{Eum
[

F1, [TYPE] megnyomasa
»AXIS limits” rész kivalasztasa 2

1. A O-val jelolt részek jelzik, hogy azok a tengelyek
nincsenek

WO~ AP WN =

Kurzor célra mozgatasa

Uj limitérték megadasa
. _y  ers . ™ | [ TYPE]
5, és 6 lépések megismétiése a kivant limitek

megadasahoz

Vezérlo kikapcsolasa, majd bekapcsolasa
Miskolci Egyetem 70

GROUP

1
1
1
1
1
1
1
1
1

-150.00
-60.00
-70.00

-170.00

-110.00

-360.00

0.00
0.00
0.00

LOWER

C

JOINT 100%

UPPER
150.00
75.00
50.00
170.00
110.00
360.00
0.00
0.00
0.00
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Ellenorzések eés karbantartasi
teendok
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Napi szintu ellenorzések

« Arendszer hasznalata elott ellenorizzuk azt, hogy nincsen-e rajta seérulés.

- Bekapcsolas elott

» Suritett levegé hasznalata esetén a manométer ellenorzése (szukséges nyomas
rendelkezésre all-e).

 Pneumatikus vezetékek, csatlakozasok szivargas ellendrzése.
 Pneumatikus sziirék ellenoérzése.

« Bekapcsolas utan
* Rezgések, abnormalis zajok, motorok melegedésének ellendrzése.
» Stop pozicidok nem-e valtoztak a korabban felvettekhez képest.
» Perifériak megfelelé miikodésének ellendrzése.

» Fékek ellen6érzése - Tapellatas megsziinése utan a megfogoé 2 mm-t ,,esik”.
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Napi szintu ellenorzések

* A napi szintl teendok kozeé tartozik a rendszer tisztitasa.

« Ez fugg az adott munkakornyezettol.

« A technologiai miveletek soran keletkezett hulladékok-,
lerakodasok eltavolitasa a munkatérbol/robotrol.

* A csukldk kozelében lévo pontok

Robot programozas
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Elso 1 honap utani ellenorzéesek

« 320 uzemorat elerve:
« A vezérloegyseg, illetve arobot csatlakozasi vezetékeinek ellenorzése.

« A Teach Pendant kabel ellen6érzése, hogy esetleg nincs-e
megcsavarodva valahol.
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

3 honap utani ellenorzesek

« A 960 uzemorat elérve a kovetkezd teendoket legalabb egyszer ajanlatos
elvégezni:

* A vezérloegység, illetve a robot csatlakozasi vezetékeinek ellenorzése.

» Vezérloegység szellozoéventilatorainak ellenérzése - amennyiben koszos, a
robot kikapcsolasa utan meg kell tisztitani.

« A napi teendoknel részletezett tisztitasi miiveleteket ajanlott végrehajtani.
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Az elsO negyedeves ellenorzesek

* A kulls6 focsavarok utanhuzasa (amennyiben szukséges)
* Megfogét rogzité csavarok

* Robotot rogzitoé csavarok

- Kabelek épségének ellendrzése.

« A robothoz csatlakoztatott vezetékek, csatlakozasok
teljes koru ellenorzése.

5

{
{ %\ 3
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

1 éves ellenorzések

* A 3840 uzemorat elerve:
« A nagyobb kulso rogzitocsavarok ellenorzése.
* Tovabbi meghuzasa a kuls6 féocsavaroknak (amennyiben szukseéges).
« Backup elemek cseréje - TP kijelzi azok esetleges alacsony toltottségét.

« A cserét ajanlott bekapcsolt rendszer mellett megtenni, hogy ne kelljen
masterolni (lasd késobb).
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Masfél eves ellenorzések

« Az uzemido eléri az 5760 orat

« Kulso6 backup elemek kicserélése (amennyiben van ilyen egység csatlakoztatva robothoz).
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4 éves ellenorzések (LR Mate 200iC eseteére)

« Az uzemido eléri, vagy meghaladja a 15360 uzemérat

* LR Mate 200iC/5WP, 5F robotok esetében 2 évente ajanlott ezt a karbantartast elvégezni (Az
uzemora eléri, vagy meghaladja a 7680 uzemérat).

* Tengelyek, hullamhajtémiivek zsirzasa = A zsirzas elvégzéséhez fel kell venni
a kapcsolatot a gyartoval.
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Biztonsagi eloirasok,
intéezkedeéesek
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A robotot kezelo szemelyzet

* Operator
 Arobot be- és kikapcsolasa

* Program inditasa az operator panelrol

* Programozé

* Arobot mikodtetése
+ Betanitas/programozas a biztonsagi keritésen belul

 Karbantarté mérnok

* A robot mukodtetése
« Betanitas/programozas a biztonsagi keritésen belul
« Karbantartas (beallitasok, szerelés, alkatrészcsere)

Operator nem dolgozhat a biztonsagi keritéesen belul!
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Biztonsag

A robot rendszert (cellat) ugy kell megtervezni és kivitelezni, hogy barmely alkatrészének
- akar villamos, mechanikai, pneumatikus, vagy hidraulikus - el6re lathaté
meghibasodasa ne befolyasolhassa a biztonsagi rendszert, illetve a rendszer
biztonsagos allapotban alljon meg! (,,Failure to safety”)

Megfelel6 biztonsagi racsot/védelmet kell kiépiteni (EN ISO 10218)

Kockazatelemzéssel meg kell hatarozni a védendo terulet sziikkséges nagysagat,
figyelembe véve az ellendrzési és karbantartasi feladatokat is.

A robot mozgé részei és a kornyezete kozott megfeleld tavolsagnak kell lennie.

T2 moédban legalabb 0,45 méternek kell szabadon lennie a robot és kornyezete kozott.
Ahol ez nem all rendelkezésre, biztonsagi eszkozt kell alkalmazni, hogy a robot mozgasa
megalljon, ha utkozésveszély lép fel
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Biztonsag

A kezelopanelt biztonsagos teruleten kell elhelyezni:

A biztonsagi racson kivul legyen, belulrol ne legyen elérheto
Konnyen lathaté és elérhet6 helyen legyen

Ahol a kezelo biztonsagosan, zavartalanul hasznalhatja (pl. nem targonca/daru
utvonala)

Lehetoleg ugy, hogy a kezeld belassa a munkateret (pl. van-e ott valaki)
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Biztonsag

Ha a kezelonek a robothoz kapcsolédé miiveleteket kell végeznie (pl. munkadarab be- és
kivét) segédberendezés sziikséges, hogy a kezelonek ne kelljen a munkatérbe nyulnia!

Figyelembe kell venni egy esetleges aramszunet hatasat is! (munkadarab elejtése,
biztonsagi berendezések miikodése)

A rendszer leallitasa, vagy aramtalanitasa nem teremthet veszélyes helyzetet!
Ha az operator nem bizonyosodhat meg réla, hogy a munkatérben nem tartézkodik senki:
- lathaté/hallhaté jelzést kell adni mielott a robot mozogni kezd

- A munkatérben tartézkod6 személy szamara lehetoséget kell biztositani,hogy a
rendszert megallitsa, illetve kimenekuljon!
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Biztonsag

A vészstop utani alaphelyzetbe allitas/ujrainditas elvégezhet6 legyen a munkatéren
kivulrol.

UL szabvany megfeleloséghez sarga/borostyan fényjelz6 (CL36.1/UL1740) telepitése
szukséges (SYSRDY, vagy PROGRUN kimenet).

Megfeleld megvilagitas szukséges a munkatérben, figyelembe véve a

karbantartas/atvizsgalas esetét is. A megvilagitas nem teremthet veszélyes helyzetet (pl.
elvakitas).

Ha a robot tavolrél is mikodtetheto (pl. halézaton), meg kell oldani, hogy helyben tilthaté
legyen a tavvezérlés (varatlan tavmuikodtetés ne okozhasson vészhelyzetet)
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Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Biztonsagi eszkozok

Vészstop gomb
Megnyomasara a robot azonnal megall.
Kulso vészstop gomb (vezérlo E-Stop panelre kotheto).

Uzemméd valaszté kapcsolo (kulcsos)
- AUTO

A kezelopanel engedélyezett

Program indithaté a kezel6panel START gombjaval, vagy periférié 1/0-val
Biztonsagi kerités engedélyezett

Teljes mozgasi sebesség engedélyezett
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Biztonsagi eszkozok

- T1: Test Mode 1
- Program csak a Teach Pendant-rol indithaté
- A mozgas sebessége 250 mm/s-re limitalt

- Biztonsagi kerités inaktiv!

- T2: Test Mode 2 (opcionalis)
- Program csak a Teach Pendant-rél indithaté
- Teljes mozgasi sebesség engedélyezett!

- Biztonsagi kerités inaktiv!
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Biztonsagi eszkozok

- ,DEADMAN” kapcsold
- Ha a Teach Pendant engedélyezett, a ,,DEADMAN” kapcsolo
engedélyezi a robot mozgatasat (legalabb az egyiket kozépso
allasban kell tartani)

- A ,,DEADMAN” kapcsol6 elengedése, vagy megszoritasa
megallitja a robot mozgasat.

Robot programozas
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/

Biztonsagi eszkozok

!

_ Biztonsagi kerités

- Ellen kell allnia az elore lathaté erohatasoknak

LA

- Nem lehetnek éles sarkok és egyéb veszélyes elemek

- Meg kell akadalyoznia a bejutast a veszélyes teriletre (kivéve
reteszelé megoldasok)

- Rogzitett poziciéoban kell lennie, amely csak szerszamok
segitségével valtoztathatoé

- Csak a szuikséges minimalis takarast ad a folyamat
medfigyeléséhez

- Megfeleld biztonsagi tavolsagot biztosit a veszélyes zénatol

- Védofoldre (PE) kell kotni az aramutések elkeruilése miatt
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Megfogo felszerelese
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Felfogato felulet

* Por- és folyadék védelem minimalis
80
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Felfogato felulet

» Por- és folyadék védelem esetén

M3 = megfogé csovezéséhez, bekotéséhez
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Egyseég felszerelése a robotra

« Arobot felfogatasi feluletére felerositett egységgel nem szabad végezni megmunkalasi

muveletet!

« A felerésitheté tomeg < 1 kg
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Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Terheles megadasa szoftveresen

MOTION PERFORMANCE JOINT 10%

A [MENUS] © 6 SYSTEM - F1 [TYPE] megnyomasa Group1

N PAYLOAD[kg] Comment
5.00
A MOTION kivalasztasa > MOTION PERFORMANCE

0.00
0.00
0.00
0.00
0.00
0.00
0.00
0.00
0.00

10 kulonboz6 terhelés adhaté meg
Kurzor mozgatasa a kijelolt részhez - F3 [DETAIL] '
Megjelenik a MOTION PAYLOAD SET képernyo

—
o

Active PAYLOAD number =0
[ TYPE] GROUP DETAIL ARMLOAD SETING >
IDENT >
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Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék @

Terheles megadasa szoftveresen

A terhelés tomege megadhato.
A tomegkozéppont is megadhaté.

Tehetetlenségi nyomatékok is
beirhaték.

kg-force - kilopond, 1 kgf = 9,81'N

1
1 Nm = 981 kg-force-meter

1
9,81-100

1kgem? = kgfcms?

CAD/CAM szoftverben eloallithato.

Miskolci Egyetem

Szerszam

Tomegkozéppont

XPC §
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Jz

ZPC

MOTION PAYLOAD SET JOINT 100%
Group 1
Schedule No[  1]:[Comment ]
1 PAYLOAD [kg] 5.00
2 PAYLOAD CENTER X [cm] -28.33
3 PAYLOAD CENTER Y [cm] 0.00
4 PAYLOAD CENTER Z [cm] 27.78
5 PAYLOAD INERTIA X [kgfcms 2]  56. 84
6 PAYLOAD INERTIA Y [kegfems 2]  59.39
7 PAYLOAD INERTIA Z [kgfems™2] 15.10

[TYPE] GROUP NUMBER DEFAULT HELP

X

Robot
— felfogatasi
felulete
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Robot felfogatasi
felulete
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Terheles megadasa szoftveresen

Ertékek beallitasa

Uzenet jelenik meg: ,,Path and Cycle time will change, Set it?”

F4 [YES], vagy F5 [NO] lehetoségek

F3 [NUMBER] = MOTION PAYLOAD SET képernyd

Tobb beirashoz F2 [GROUP] lehetoség alkalmazasa

El6z6 oldal visszahivasa > MOTION PERFORMANCE - F5 [SETIND]

Kivant terhelés szamanak megadasa > ez lesz aktiv

Miskolci Egyetem 97 Robot programozas



Kar terhelések megadasa

A MOTION PERFORMANCE listaban F4 [ARMLOAD]

Két lehetoség:

« ARM LOAD AXIS #1 - J2 tengelyen lévé terhelés
« ARM LOAD AXIS #3 = J3 tengelyen lévo terhelés

Nyugtazas utan: ,,Path and Cycle time will change,
Set it?”

F4 [YES], vagy F5 [NO] lehetoségek

Beiras utan vezerloegység ki-, majd bekapcsolasa
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MOTION ARMLOAD SET
Group 1

1 ARM LOAD AXIS #1 [kg]

2 ARM LOAD AXIS #3 [kg]

[ TYPE ] GROUP

Robot programozas

JOINT 100%

0.00
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Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék @

Fanuc LR Mate 200iC ipari robot
masterelése/nullpont felvetele

Miskolci Egyetem 99 Robot programozas



Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Masterelés

A robot esetében gyarilag elvégzett mivelet.

A jeladoé altal kerul meghatarozasra a robot aktualis pozicidja.

Nem szukséges a nullpontfelvételt megtenni napi rendszerességgel.

Tobbféleképpen végezhetunk masterelést:

Jelolék hasznalataval, szemmel - Zero-position mastering
Gyors masterelés = Quick mastering

Tengelyenkénti masterelés - Single-axis mastering

Bevitt adatok alapjan torténé masterelés - Mastering data entry

Masterel6 eszk6z hasznalataval (gyarilag elvégzett) > Fixture position mastering

A tovabbiakban az elso 4 technika kerul ismertetésre.
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C elem 4 db.

_ Mianyag konzollal
- kihuzhatok az elemek

Motorcsere esetén

Jelado cseréje utan 'Védélap

Kabelcsere esetén " 2.db. M4x12 csavar

Backup elemek lemerulése esetén (4 db. C
(Baby) elem)

Takarélap

« A TP-n figyelmeztet a rendszer alacsony 4 db. Max12

toltottség esetén.

 Elemcserét bekapcsolt rendszer esetén
kell elvegezni, hogy ne kelljen masterelni!

 Kulsé elemtarté egység bekotésére is
lehetoség van.
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Felkeszules a mastereles elvegzesere

* Ariasztasok megszuntetése pl. egy motorcserét kovetoéen

A kovetkezo hibauzenet: ,,Servo 062 BZAL”, vagy a ,,Servo 075 Pulse mismatch”
jelenhet meg

1.

S R

A menuben -2 ,,Screen selection” lehetéoség valasztasa

[0 NEXT] megnyomasa > és a [6 SYSTEM] valasztasa

F1 [TYPE] megnyomasa > [SYSTEM variable] kivalasztasa

A kurzor elhelyezése a ,$MASTER_ENB” - 1 beirasa - [ENTER] megnyomasa
F1 [TYPE] megnyomasa - [Master/Cal] valasztasa

A masterelés tipusanak kivalasztasa a [Master/Cal menubol]
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Felkeszules a mastereles elvegzesere

* A kovetkezo hibauzenet: ,,Servo 062 BZAL” megszuntetése

1.

A0 Eal

A menuben - ,,Screen selection” lehetoség valasztasa
[0 NEXT] megnyomasa és a [6 SYSTEM] valasztasa
F1[TYPE] megnyomasa - [Master/Cal] valasztasa

F3 [RES_PCA] megnyomasa, majd F4 [TRUE]

Vezérlo kikapcsolasa, majd ujbéli bekapcsolasa
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Nullpont felvetel (Zero Position-Mastering)

 ,Szemmel” torténo muvelet
« A 0° beallitasa minden tengely eseteéere

 Minden tengelyhez fel van rogzitve a jelolo,
amelyek segitségével lehet felvenni a
megfelelo poziciot.

 Nem a legpontosabb lehetoség, hiszen
szemreveételezéssel torténik a beallitas.
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I

Nullpont felvetel lépései

A MENUS lehetoség megnyomasa
NEXT kivalasztasa, majd SYSTEM lehetéség
F1, [TYPE] megnyomasa

[Master/Cal] kivalasztasa, ezutan a kovetkezé menu
fogad minket =2

Robot mozgatasa a pozicidkba, de eldtte (Brake
Control) megszuntetése

L Rendszervaltozok beallitasa

$PARAM_GROUP.SV_OFF _ALL:FALSE
$PARAM_GROUP.SV_OFF_ENBJ[*]:FALSE (az 6sszes tengelyre)

Vezérléegység ki-, majd bekapcsolasa

A (2) lehet6ség kivalasztasa - Zero Position Master
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SYSTEM Master/Cal JOINT 10%

[« )0 I SV S B

FIXTURE POSITION MASTER
ZERO POSITION MASTER
QUICK MASTER

SINGLE AXIS MASTER

SET QUICK MASTER REF
CALIBRATE

Press 'ENTER' or number key to select.

[ TYPE ] LOAD RES PCA

DONE
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Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Nullpont felvetel lépései

7. Ezutan F4, [YES] megnyomasa

8. A masterelés automatikusan végbemegy. Alternativ megoldas - kikapcsolasa, majd
bekapcsolasa a vezérldnek = bekapcsolas utan auto pozicionalas

SYSTEM Master/Cal JOINT 10%

FIXTURE POSITION MASTER

ZERO POSITION MASTER

QUICK MASTER

SINGLE AXIS MASTER

SET QUICK MASTER REF

CALIBRATE
Press 'ENTER' or number key to select.

Ul WM

[ TYPE ] LOAD RES PCA DONE
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N\~ J1jelolése
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—J2 jelolése
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J6 0°-0s
pozicidja

I el

TN

—— J4 jelolése g ’
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Gyors masterelés (Quick Mastering)

Felhasznal6 altal meghatarozott pozicioban elvégezheto.

A megdfelel6 szamolasi érték a jeladd szogsebességbodl, illetve szogelfordulasabdl keril
meghatarozasra - 1 korulfordulas alatt.

Az abszolutértéke a szogelfordulasnak egy korulfordulas esetén nem fog elveszni = ezt a
tényt hasznalja fel.

Gyarilag elvégzett - ha minden rendben van, akkor ne allitsuk.

A robotot lehetetlen felhasznalé-specifikus poziciéra allitani - Quick Master
* Impulzus szamlalasi érték elveszett, mely a backup elemek alacsony toltottsége miatt is bekovetkezhet.

* Nem hasznalhaté a Quick Master, ha a jeladé cserélve lett, vagy a masterelési adat elveszett a vezérl6egységbél.

Erdemes valamilyen jel616t hasznalni, a szemiink helyett.
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Quick Master referencia pozicio felvetele

1. SYSTEM lehetoség kivalasztasa SYSTEM Master/Cal JOINT 10%
. , 1 FIXTURE POSITION MASTER
2. [Master/Cal] kivalasztasa 2 ZERO POSITION MASTER

3 QUICK MASTER
4 SINGLE AXIS MASTER

3. (Brake Control) megszuntetése, majd referencia |5 SET_QUICK MASTER REF
6 CALIBRATE

pOZiCi()ba é"ités Press 'ENTER' or number key to select.

4. ,quick master ref?” [NO], kurzor allitasa a SET
QUICK MASTER REF, majd ENTER megnyomasa ->
utana F4 YES [ TYPE ] LOAD RES PCA DONE

= A robot szétszedése, vagy javitasa esetén a referencia
poziciot nem lehet felvenni = Nullpont felvétel
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Quick Masterelées lepeéesei

[Master/Cal] képernyd megjelenitése

(Brake Control) megszuntetése, majd  referencia
pozicioba allitas

,Quick master?” [NO], kurzor allitasa a QUICK MASTER

majd ENTER megnyomasa -2 utana F4 YES - ,,Quick
mastering data is memorized”

CALIBRATE lehet6ség, majd ENTER megnyomasa

Kalibracio utan F5 megnyomasa
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SYSTEM Master/Cal JOINT 10%

(o) WG - VAN S I o

FIXTURE POSITION MASTER
ZERO POSITION MASTER
QUICK MASTER

SINGLE AXIS MASTER

SET QUICK MASTER REF
CALIBRATE

Press 'ENTER' or number key to select.

[ TYPE ] LOAD RES PCA

DONE
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Single-axis masterelés

 Tengelyenkénti masterelésre

SYSTEM Master/Cal JOINT 10%

* A masterelési pozicio felhasznalo-specifikus 1 FIXTURE POSITION MASTER
3 QUICK MASTER

- Ez a lehetdség akkor hasznalhatd, ha csak egy |5 Ser ovrek masrer R
6 CALIBRATE

tengely master adatal tﬁntek el Press 'ENTER' or number key to select.

* Pl. egy jelado cseréje miatt

[ TYPE ] LOAD RES PCA DONE

Miskolci Egyetem 113 Robot programozas



Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Single-axis masterelés lepesei

SINGLE AXIS MASTER JOINT 10%
SYSTEM lehet6ség kivalasztasa 1/9
ACTUAL POS (MSTR POS) (SEL) [ST]
= r 25.255 0.000 0 2
[Master/Cal] kivalasztasa o (00000 (0 3]
J3 -50.000 ( 0.000) (0) [2]
A (4) Iehetaség hasznélata J4 12.500 ( 0.000) (0) [2]
J5 31.250 ( 0.000) (0) [0]
« A kovetkezo képernyé jelenik meg 2> Jé  43.382 ¢ 0.000) (0) [0]
El 0.000 ( 0.000) (0) [2]
o Zlen s : TN E2 0.000 ( 0.000) (0) [2]
SEL oszlophoz pozicionalni a kurzort, majd 1 érték 23 0. gD C 0.000)  (0) 2]
beallitasa a kivant tengely(ek) mastereléséhez A GROUP  ExE
(Brake Control) megszuntetése, majd referencia 5/9
r ,II, , (0.000) (0) [2]
pozicioba allitas (0.000)  (0) [2]
Tengelyadatok beirasa a masterelési pozicioban - SINGLE AXIS MASTER JOINT 30%

5/9
J5 31.250 (0.000) (0) [2]

J6 43.382 (90.000) (0) [2]

GROUP EXEC
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Single-axis masterelés lepesei

F5 EXEC megnyomasa > masterelés végrehajtasa

« SEL 0O-ra lesz utana atallitva
Visszalépés [Master/Cal] menube

CALIBRATE kivalasztasa - F4 [YES] ,,Positioning
performed”

Ezutan F5 [DONE] megnyomasa
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GROUP EXEC

SINGLE AXIS MASTER JOINT 30%
1/9
ACTUAL AXIS (MSTR POS) (SEL) [ST]
Jl 25.255 0. 000 0 2
72 32223 R o) 13
J3 -50.000 (0.000) (0) [2]
J4 _12.500 (0.000) (0) [2]
J5 . .0.000 (0.000) (0) [2]
J6 ~90.000 (90.000) (0) [2]
E1  0.000 (0.000) (0) [2]
E2  0.000 (0.000) (0) [2]
E3  0.000 (0.000) (0) [2]

Robot programozas
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C

Bevitt adatok alapjan tortéeno masterelés

MENUS megnyomasa > NEXT = SYSTEM
F1, [TYPE] - [Variables] kivalasztasa

Mastering adat megvaltoztatasa

« $DMR_GRP.$MASTER _COUN _=> —az adatok ebbe
rendszervaltozoba keruilnek mentésre

$DMR_GRP kivalasztasa

SYSTEM Variables JOINT 10%
13 SDME GRP DME GRPT
14 SENC STAT [2] of ENC STATT

[ TYPE ]
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SYSTEM Variables

JOINT 10%

SAP USENUM [12] of Byte

1/98
1 SAP MAXAX 536870912
2 SAP PLUGGED 4
3 SAP TOTALAX 16777216
4
5 SAUTOINIT 2
6 SBLT 19920216
[ TYPE ]

SYSTEM Variables

SDMR GRP [1]
SMASTER DONE
$0T MINUS

$0T PLUS

SMASTER COUN
S$REF DONE
SREF POS
SREF COUNT

$BCKLSH SIGN

o =1 N Wk

[ TYPE ]

JOINT 10%

FALSE
[9] of Boolean

[9] of Boolean

FALSE

[9] of Real

[9] of Integer
[9] of Boolean

TRUE

Robot programozas
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[9] of Integer

FALSE
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Bevitt adatok alapjan tortéeno masterelés

$MASTER_COUN kivalasztasa, majd a masterelési R 2L Lo
- SDMR GRP [1] .SMASTER COUN 1/9
adatok beirasa 1 [1]
2 [2] 10223045
, 3 [3] 3020442
PREV gomb megnyomasa 4 [4] 304055030
5 [5] 204977089
P y Yy Parg 7 & [6] 2035490
SMASTER_DONE valtozé TRUE-ra allitasa 7 [7] 0
8 [8] 0
- . , - vz 9 [8] 0
Positioning képernyén - CALIBRATE (6) lehetéség,
majd F4 [YES] megnyomasa
SYSTEM Variables JOINT 10%
F5 [DONE] SDMR GRP [1] 1/8
1 SMASTER DONMNE TRUE
2 S0T MINUS [9] of Boolean
[ TYPE ] TRUE FALSE
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Kalibralas

* A csuklok megmozgatasa

SYSTEM Master/Cal JOINT 10%

FIXTURE POSITION MASTER
ZERO POSITION MASTER
QUICK MASTER

SINGLE AXIS MASTER

SET QUICK MASTER REF
CALIBRATE

[Master/Cal] kivalasztasa, ezutan a kovetkezé6 menu fogad | FPress 'ENTER' or number key to select.
minket =

5. 6 CALIBRATE

1. A MENUS lehetéség megnyomasa
NEXT kivalasztasa, majd SYSTEM lehetoség

[« )0 I SV S B

2
3. F1,[TYPE] megnyomasa
4

[ TYPE ] LOAD RES PCA DONE
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Fanuc LR Mate 200iC ipari robottal egyuttmiikodo rendszer

=
| o
it
i /s ‘
3 ” g Robot
_— // ":. V

P —— 9 - 4 7

8

* Intelligens palettaz6-rendszer:

PC

y
#

Paletta

Ejto tarolo

Rexroth-kompakt
egyseég
Kapcsolo6 panel

~ Induktiv
érzékeld
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Robotok programozasa

« Azon utasitasok oOsszessége, amelyek segitségével a robot egy
meghatarozott feladatot hajt végre.

« Két fo tipusa van a programozasnak:
* Online - kozvetlenul programozzuk a robotot

« Offline = kozvetten programozunk

« Ezen eljarasok tovabbi csoportokra bonthatok.
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Robotok programozasa

 Programozasi lehetoségek fa-diagramja

Programozasi lehetoségek

|

[

Online programozas

Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék @

A
( \

Offline programozas

\

(

\

Teach Pendant Programozas betanité- Szoveges

hasznalataval berendezéssel

Szimulaciés programmal

programozas (Roboguide)
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Robotok programozasa

« Szimulaciés program hasznalata >Roboguide

« CAD modellek importalhatok 4:::::;?"%” -

+ Zart forraskéd
. Tébbféle Fanuc robot tAmogatasa N S

- HandlingT ool [H552)

5: Group 1 Robot Model

i LR Mate 200iC (H803)

6: Additional Motion Groups
. [none)

7: Robot Dptions

.. See summary page

8: Summary

Application Tool: HandlingT ool
Robot Model:

‘i Group 1: LR Mate 200iC (H809)
¥irtual Robot Controller: ¥7.30
Memory Sizes:

~-FROM: 32 MB

CMO0S: 2 MB
DRAM: 32 MB
170 Configuration:

‘... Set up for simulation

Rnhnt | annuanes-

l/: Here are all the selections you've made in the wizard. Make sure
everything is correct for your simulation, then press Finish to apply
them.

FANUC
Robotics

| Firesh | Help
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Robotok programozasa

A palya definialasa

Egy programblokk

e 1 ] N e
[0 -] conFig: [
90,0001

Zal 235,000 [

W "’_ g P - eg R 0,000 25
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 Ponthegesztés elvégzése a
szimulacios programban
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Teach Pendant hasznalataval
torteno programozas
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LR Handling Tool

 Munkadarabok mozgatasara tervezett specialis szoftver
* A megfelelé mikodéshez szukséges paraméterek beallitasa

* A robotvezérlo tartalmazza, altala:

« Beallithaté a rendszer munkadarab manipulalasra

Program hozhaté létre

Teszt mikodése a programnak kivitelezheto

Automata mukodés

Statusz kijelzés vagy monitorozas
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A rendszer bekapcsolasa

1. Foékapcsolo elforditasa * Cdokd=
2. Munkater ellendrzése \°S WIHHHIHTITIT

s 2w

il I

e nmzwnryac e

3. Uzemmoad kivalasztasa:

« AUTO: A megirt program automata \
futtatasara, a maximalis elérheto
sebesség mellett (a biztonsagi korok

aktivak). <250mm/s ﬂ

« T1: Betanitdas, a 'mozgasi sebesség 2 100%
korlatozasa mellett, Dead Man kapcsoloé
kozépso allasa esetén mikodtetheto a
robot, a biztonsagi korok nem aktivak.

« T2: Betanitdas, a mozgasi sebesség
korlatozasa nélkul, Dead Man kapcsolo
kozépso allasa esetén mikodtetheto.
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A TP részei

« Teach Pendant-al torténdé programozas:

LCD kijelzo
Vészstop
Betanitasi uzemmoéd kapcsoloé

"
'
_N
'ti.m
H
o (2
o

Funkciégombok
Futé program szunetelétetése
Tengelyek mozgatasa

Program elore-; illetve hatrafelé torténo futtatasa

E..@p
;
T

AEDABEa

Numerikus kezelogombok
KR rdsz. kivalasztasa

Futasi sebesség beallitasa
Miskolci Egyetem 128 Robot programozas

<> o alp]a

EEARANN Q3
EEIEIE([] 3

aRo|

L

VI




Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

A TP részei

« Teach Pendant hatulnézete

 Dead Man kapcsolo

« Harom allasa van, betanitasi uzemmodban a
kezeldonek/programozénak kozépsoé allasban kell
tartania.
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&
pu
1 UTILITIES

A TP fomeniije 7=

* A fomenu és részei: vl

4 ATARM S .
1 4 5 SETUER }1 gell Intface Z Flag i
. . Ué? FILE b‘2 CLIJ.SFDm 3 '
........ 2 3 Digital g
| ZIB : 4 hnalog 5
I urrLITIss e e Soow |
2 TEST CYCLE Leoints 2 TEST CYCLE % V% MEXT - & Robot i
3 MANUAL FCTNS SHEEON A0INAL 3 MANUAL FCTNS i e 8
3 Program shift & ANTARM 8 S0P g 6
AT AR i .
4. ALARM ’4 Mirror Image Shif i 9 Interconnect|g __ mEXT -« |
5 I/0 >5 Tool offset 5 1/0 >1 i STOEEE g 0 —— NEXT --
2 Motion Lo x
6 SETUP p6 Frame offset 6 SETUP }3 B LUZ ¥ WTTLITTES N
o 7 Group Exchi ()% )
82-7 FILE > L e :—8? FILE P 7. 2 TEST CYCLE
zn?i > B 5 Passvord Log | —— 3 MANUAL FCTNS
< 9 USER &L 9 USER 6 Conm Log — 4 ALARM >
| e B - - ' 1 UTILITIES 5 1/0 N
4 2 TEST CYCLE 6 SETUP w

3 MANUAL FCTNS

@
£7 FILE pl Prog Select  |pg pogic
§ 2 General

Resune Offset

P EEEERE Resume Tol.

5 I/0 ’ g S ey Space fnct.
6 SETUP > 0 -- NEXT -- 5 Ref Position |gosr Comm
b g Port Init Passwords
S riz ? ovea select
30'8: b 1 File 8 User Alarm
< 2 File Memory 9 Error Table —— NEXT —-
< 9 USER oo
LL 3 Auto Backup
O == NEXT == T
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A TP fomenuje —

« A fomenu és részei:

1 SELECT
2 EDIT

4 STATUS

5 POSITION

6 SYSTEM
§7 USER2
=8 BROWSER

q

O
—
P
<L
by - NExT --

&

- U

> R
s LITE

’1 Registers
2 Position Reg
3 Vision Reg

’4 Pallet register
S5 KAREL Vars

p 6 KAREL Posns

—

Miskolci Egyetem
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NEXT —

6.

|
1 SELECT

2 EDIT
%\3 DATA
%4 STATUS
POSITION

<

-

5
o]
7 USER2
8 BROWSER

SELECT

EDIT
DATA >

M1 Condition
Axis ,

1
2
SYSTEM >
3 Safety Signljl
USER2 4 Exec-hist £
BROWSER Ps Memory
4 6 Vision
0 -- NEXT -- g

1

2

3

4

5 POSITION

6 Version ID
7

8

8 Sys Timer

!9 Remote Diag O == NEXT ==

0 —-— NEXT —-

131

CR R ¥ T S R

Clock
Variables
Master/cGal
OT Release
Axis Limits
Config
Hotion

8.

- T
ﬁt 1 SELECT

2 EDIT

3 DATA >

4 STATUS >

5 POSITION

& SYSTEM >
L)%? USER2
:?é } BROWSER BROVSER
E g 1 Browser
L 2 Panel setup

0 -- NEAT --

1
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Koordinatarendszerek
Ismertetese
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Jobbkez-szabaly es W, P, R

« A yaW, Roll, Pitch 2 (W, P, R), egy térbeli mozgas 3 poziciéval
és 3 orientacioval irhaté le
« Orientacié megadasara

* A repuléstechnikabdl kerult atvételre

z+4 X

Roll+ | A

Pitch+

Yaw+ —
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UFRAME?2

UFRAME1
Y1
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Koordinatarendszerek ismertetése

« A TP-on talalhaté COORD billentyuvel lehet kivalasztani a koordinatarendszert, ezek:

1. WORLD: DDKR-beli vilag-koordinatarendszer (X, Y, Z, W, P, R), (elore meghatarozott),
a robot alapjahoz illesztve

TOOL: Szerszam-koordinatarendszer, lenet DDKR, vagy HKR (szerszamhoz kotott)
JOINT: csukléonkénti mozgatasra, nem valtozathaté meg (elore definialt)

JFRAME: nem gyakran hasznalt (hasonlé a USER-hez, ez is DDKR, ,,betanito KR”)

a k~r w0 D

USER: Felhasznalé-specifikus, a vilag-koordinatarendszer eltolt és elforgatott lehet
- programozas megkonnyitése érdekében
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Koordinatarendszerek
beallitasa
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Felhasznaloi koordinatarendszer

- DDKR KR, amely eltolt és elforgatott, ezzel megkonnyitve az adott feladatra
torténo programozast.

- Beallitasara tobbféele médszer ismeretes: harom-, négy pontos(3P, 4P), illetve
direkt bevitel.
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FeIhasznaI0| koordinatarendszer felvetele 3P
modszerrel

MENU - SETUP - FRAMES, majd ENTER megnyomasa

F3 [OTHER] = USER FRAME kivalasztasa 1 UTTLITIES v
2 TEST CYCLE

Uj UFRAME esetén a kurzort mozgassuk az ures mezore 3 MANUAL FCTNS

- ENTER

F2 [DETAIL] - ENTER megnyomasa
F2 [METHODE] = THREE POINT = ENTER megnyomasa

2 General

4 Macro
5 Ref Position
6 Port Init

A COMMENT lehetoségnél megjegyzés adhaté a 5l ovrd Setect

8 User Alarm

UFRAME-hez 5 Error Table
A kurzor raallitasa az ORIENT ORIGIN POINT-ra
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Felhasznalm koordinatarendszer felvetele 3P
modszerrel

8. A robot pozicionalasa a kivant origoba

9. SHIFT+F5 gombok egyuttes megnyomasaval a pont felvételre kerul

10. X DIRECTION POINT = majd a robot mozgatasa a kivant X tengely iranyaba
11.SHIFT+F5 gombok egyuttes megnyomasaval a pont felvételre kerul

12.Y DIRECTION-POINT = majd a robot mozgatasa a kivant Y tengely iranyaba
13. SHIFT+F5 gombok egyuttes megnyomasaval a pont felvételre kerul

14. A PREV gomb megnyomasa
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Felhasznalm koordinatarendszer felvetele
kozvetlen adatbevitellel

* A vilag-koordinatarendszerhez képesti munkater helyzetét pontosan ismerjuk, akkor
az kozvetlen médon is beviheto:

MENU = SETUP =2 FRAMES, majd ENTER megnyomasa
F3 [OTHER] > USER FRAME kivalasztasa e

1 UTILITIES
2 TEST CYCLE

Uj UFRAME esetén a kurzort mozgassuk az iires mezére = ENTER °§ e
F2 [DETAIL] & ENTER megnyomasa X o v
F2 [METHODE] = DIRECT ENTRY = ENTER megnyomasa

A COMMENT lehet6ségnél megjegyzés adhaté a UFRAME-hez
A munkatér adatainak beirasa 2 ENTER - PREV gomb megnyomasa

N o O kWD RE
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Felhasznalodi koordinatarendszer aktivalasa

F5 [SETIND] - UFRAME szamanak megadasa - ENTER megnyomasa
Ezutan aktiv lesz
SHIFT+COORD megnyomasa = UFRAME szamanak megadasa

Bezarashoz SHIFT+COORD ujra-, vagy a PREV megnyomasa szukséges

SETUP Frames

Tool Frame / Direct Entry 1/10
X Y 2 Comment

-.6 207.2 [3DL

-1.2 206.8 [PROBA

=1.1 206.9 [HATPONT

-1.9 207.9 [PROBA3p

.8 206.5 [PROBASp

-1.0 205.0 [DIRECT

0.0 205.0 [CALIBR2012

-1.0 205.0 [cal2

-1.0 205.0 [Calibr

0.0 0.0 [

|
1
=

2000000 OHN
I
=
w

SR ORR

oW om0 W
et et ot bt o et bt b b e

[y

[ TYPE ] |  DETAIL | |OTHER CLELR SETIND
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Szerszam koordinatarendszer

- DDKR KR, amelynek origdja a szerszam munkapontjaval (TCP — Tool Center
Point) egyezik meg
* Orientacioja megegyezik a szerszam orientaciojaval
- Beallitasara tobb lehetoség is adott
« Harom pontos (3P)

« Hat pontos (6P) = orientaciot is megadhatjuk

- Kozvetlen adatbevitel (DI)
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Szerszam koordinatarendszer felvétele 3P modszerrel

1. MENU - SETUP - FRAMES, majd ENTER megnyomasa

2. F3[OTHER] > TOOL FRAME kivalasztasa

3. Uj TOOL esetén a kurzort mozgassuk az iires mezére > ENTER

4. F2 [DETAIL] > ENTER megnyomasa '
5. F2 [METHODE] = THREE POINT = ENTER megnyomasa ““‘m .
6.

7

A kurzor raallitasa az APPROACH POINT 1-re I
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Szerszam koordinatarendszer felvétele 3P modszerrel

TCP mozgatasa a referencia pontra 2 SHIFT+F5

APPROACH POINT 2 SETUP Frames
, ., i i Tool Frame Three Point 1/4
10. Z tengely mentén ajanlott min. 250 mm-t mozgatni Frame Number: 6
11. JOINT KR-ben a 6. tengely elforgatasa min 90 °-kal z 32 :: 23 i 22

12. TCP mozgatasa a referencia pontra 2 SHIFT+F5

Approach point 1: UNINIT
13. APPROACH POINT 3 \¥roach point 2: UNINIT
Approach point 3: UNINIT

14. Eszkoz elmozgatasa a referencia ponttol
15. Csuklé elforgatasa X és Y tengelyek korul (WORLD)

16. TCP mozgatasa a referencia pontra - SHIFT+F5 -
PREV megnyomasa
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Szerszam koordinatarendszer felvétele 3P modszerrel

* A 3 pont felvételének maédja:
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Szerszam koordinatarendszer felvétele 6P modszerrel

1. MENU - SETUP > FRAMES, majd ENTER megnyomasa

2. F3[OTHER] > TOOL FRAME kivalasztasa

3. Uj TOOL esetén a kurzort mozgassuk az iires mezére > ENTER

4. F2 [DETAIL] = ENTER megnyomasa i R
5. F2 [METHODE] > SIX POINT - ENTER megnyomésa o
6.

7

A kurzor raallitasa az APPROACH POINT 1-re - hEa o
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11.
12.
13.
14.
15.
16.

Gépészmérnoki és Informatikai Kar

TCP mozgatasa a referencia pontra 2 SHIFT+F5
APPROACH POINT 2

Z tengely mentén ajanlott min. 250 mm-t mozgatni
JOINT KR-ben a 6. tengely elforgatasa min 90 °-kal
TCP mozgatasa a referencia pontra = SHIFT+F5
APPROACH POINT 3

Eszkoz elmozgatasa a referencia ponttél

Csuklé elforgatasa X és Y tengelyek korul (WORLD)
TCP mozgatasa a referencia pontra 2 SHIFT+F5
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Tool Frame Six Point
Frame Number: &

X: 0.0 Y: 0.0 2:
W: 0.0 P: 0.0 R:
B * 4 ¥ ¢ S 4 T 4w Wy ¥ AW eH
Approach point 1l: UNINIT
Approach point 2: UNINIT
Approach . point 3: UNINIT
Orient Origin Point: UNINIT
A Divection Point: UNINIT
2 Direction Point: UNINIT

Robot programozas
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Szerszam koordinatarendszer felvétele 6P modszerrel

17. Eszkoz beallitasa, ugy, hogy parhuzamos legyen az alap KR Z tengelyével

18. ORIENT ORIGIN POINT = SHIFT+F5

19. X DIRECTION = szerszam WORLD KR-ben torténé mozgatasa X-ben min. 250 mm-rel
20. SHIFT+F5

21. ORIENT ORIGIN POINT = SHIFT+F4 [MOVE TO] ->a robot kozvetlenul az origéba megy
22. Z DIRECTION POINT

23. Szerszam mozgatasa Z iranyba min. 250 mm-rel (WORLD) - SHIFT+F5 - PREV
megnyomasa
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kozvetlen beviteli modszerrel

1.
2.

MENU = SETUP > FRAMES, majd ENTER megnyomasa
F3 [OTHER] & TOOL FRAME kivalasztasa

Uj TOOL esetén a kurzort mozgassuk az lires mezére >
ENTER

F2 [DETAIL] & ENTER megnyomasa

F2 [METHODE] > DIRECT ENTRY-> ENTER
megnyomasa

A COMMENT lehet6ségnél megjegyzés adhaté a TOOL-
hoz

Szerszam adatainak beirasa > ENTER -2 PREV
megnyomasa
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék @
Szerszam koordlnatarendszer felvétele

1 UTILITIES
2 TEST CYCLE

3 MANUAL FCTNS

4 ATLARM >
S I/0

'1 Prog Select
2 General

9 4 Macro
0 -- NEXT -- 5 Ref Position
6 Port Init

7 Ovrd Select
8 User Alarm
9 Error Table
0f—= NEXT -~

Tool /Frame Direct Entry 1/7
Frame Number: 6

1

N s WON

Comment: '
X: 0.000
e 0.000
Y A 0.000
W: 0.000
P: 0.000
R: 0.000
Configuration: NDB,O, O, O

Robot programozas



Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Szerszam koordlnatarendszer felvetele
kozvetlen beviteli modszerrel

* Pl. a hegeszt6 pisztoly méretei ismertek,
igy a 6. csuklo homloklapjatdl
megadhatok y

« Példa: il AN

« X=0: Y=0; Z=150; W, P, R=0 |

Z=150 mm
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Szerszam koordinatarendszer aktivalasa

F5 [SETIND] = TOOL szamanak megadasa > ENTER megnyomasa
Ezutan aktiv lesz

SHIFT+COORD megnyomasa - TOOL szamanak megadasa

Bezarashoz SHIFT+COORD ujra-, vagy a PREV megnyomasa szukséges

SETUP Frames

Tacl Frame / Direct Entry 1/10
X Y 1 Comment

-.6 207.2 [3DL

-1.2 206.8 [PROBA

-1.1 206.9 [HATPONT
-1.9 207.9 [PROBA3p
-1.8 206.6 [PROBASE
-1.0 205.0 [DIRECT

0.0 205.0 [CALIBR2012
-1.0 205.0 [Cal2

-1.0 205.0 [Calibr

0.0 0.0 [
2 Jog Frame
3 User Frame

[

D000 O0MOHEN

oW -1Res W
e o

— e et e e et et

[

L TYPE ] DETAIL | OTHER | CLELR SETIND
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

JOG FRAME koordinatarendszer

« DDKR KR, amely lehet eltolt, elforgatott, hasonlé a USER-hez

» Ritkan hasznaljak

- Beallitasara tobb lehetoség is adott
« Harom pontos (3P)

« Kozvetlen adatbevitel (DI)
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modszerrel

Gépészmérnoki és Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék @

JOG FRAME koordinatarendszer felvetele 3P

MENU - SETUP = FRAMES, majd ENTER megnyomasa
F3 [OTHER] = JOG FRAME kivalasztasa

Uj TOOL esetén a kurzort mozgassuk az iires mezére = ENTER

F2 [DETAIL] 2 ENTER megnyomasa

F2 [METHODE] = THREE POINT - ENTER megnyomasa Lo
A COMMENT lehetoségnél megjegyzés adhaté a TOOL-hoz

A kurzor raallitasa az ORIENT ORIGIN POINT-ra
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MENU 1

1 UTILITIES >
2 TEST CYCLE
3 MANUAL FCTNS

5 I/0
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

JOG FWRAME koordinatarendszer felvetele 3P
modszerrel

8. A robot pozicionalasa a kivant origoba

9. SHIFT+F5 gombok egyuttes megnyomasaval a pont felvételre kerul

10. X DIRECTION POINT = majd a robot mozgatasa a kivant X tengely iranyaba
11.SHIFT+F5 gombok egyuttes megnyomasaval a pont felvételre kerul

12.Y DIRECTION-POINT = majd a robot mozgatasa a kivant Y tengely iranyaba
13. SHIFT+F5 gombok egyuttes megnyomasaval a pont felvételre kerul

14. A PREV gomb megnyomasa
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

JOG FRAME koordinatarendszer felvétele
kozvetlen adatbevitellel

» A vilag-koordinatarendszerhez képesti munkaeér helyzetét pontosan ismerjuk, akkor az
kozvetlen modon is beviheto:

MENU = SETUP =2 FRAMES, majd ENTER megnyomasa
F3 [OTHER] > JOG FRAME kivalasztasa f e

3 MANUAL FCTNS

4 ALARM >
S I/0

Uj UFRAME esetén a kurzort mozgassuk az iires mezére = ENTER
F2 [DETAIL] = ENTER megnyomasa

F2 [METHODE] - DIRECT ENTRY = ENTER megnyomasa

A COMMENT lehet6ségnél megjegyzés adhaté a JGFRAME-hez

N o O kWD RE

A munkatér adatainak beirasa 2 ENTER - PREV gomb megnyomasa
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

JOG FRAME koordinatarendszer aktivalasa

F5 [SETIND] = JOG FRAME szamanak megadasa > ENTER megnyomasa

Ezutan aktiv lesz
SHIFT+COORD megnyomasa - UFRAME szamanak megadasa

Bezarashoz SHIFT+COORD ujra-, vagy a PREV megnyomasa szukséges

SETUP Frames

Tool Frame / Direct Entry 1/10
X b 4 Comment

-.6 207.2 [3DL
-1.2 206.8 [PROBA

-1.1 206.9 [HATPONT
-1.9 207.9 [PROBA3p
-1.8 206.6 [PROBASp
-1.0 205.0 [DIRECT

0.0 205.0 [CALIBR2012
-1.0 205.0 [Cal?

-1.0 205.0 [Calibr

0.0 0.0 [

(S
O0OCOO@WOEN

o

[ ¥+ RN o B 6 Y O FY I S

=

SET

[ TY¥PE ] DETAIL | OTHER. | CLEALR SETIMND
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Bemenetek es kimenetek
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

I/0O tipusok

- GPIO > Altalanos célu ki- és bemenetek
 Digitalis ki- és bemenet
« Group ki- és bemenet (csoportositott)

« Analog ki- és bemenet

» Specialis I/O

« Periférias (UOP): User Operator Panel: Program Kkivalasztas, program elinditas, vagy megallitas, alarm allapot
feloldasa, stb.
* Rendszer operatori panel (SOP): System Operator Panel

. Robot I/0: RI[ ], RO[ ] & RI[1]-[8], RO[1]-[8]
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

I/O lehetosegek

# SIM STATUS 105/512
DI[ 100] =* * 4 [ ]
DI[ 101] U | ON [MF ]
DI[ 102] U ON [MF ]
DI[ 103] U~ | JON. [MF ]
1 UTILITIES b DI[ 104] U [MF ]
2 TEST CYCLE DI[ 103] U© [Szan ]
DI[ 106] U [Szenzor 1
3 MANUAL FCTNS DI[ 107] U [Automata ciklus ]
4 ATARM b ‘ DI[ 108] U [Pal gomb ]
e s )
5 AF A el | Link Device
$ Call Trtfoce DEL- £184. 1 : ,,] SIM STATUS 1/512
6 SETUPR [ 2 2 Flag i ’
Uﬂ 2 Custom P DI] 1] “ [ ]
£7 FILE 4 g h DI 2] * * [ ]
:EE 3 Digical 4 DI 3] * * [ ]
= 4 hnalog = ] 41 » H [ ]
q 5 USER 5 Group . TYPE il 1 Link Device 5] * i [ ]
LL 0 —— NELT - A i I El Intface 2 Flag 6] * % [ :
USTOLn
7 UOF =] 3 Digital El ?] * * [ ]
g S0F = 4 Inalog 5 8] * * [ ]
9 INterconnect|q __ pMEYT —- E zz;;‘: _ ]gi : : { }
0 -- NEXT -- s L 1 i . [ ;
& SOP 5
9 Interconnect |0 —- NEXT —-
0 == MEET.
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I/O beallitas/monitorozas

Gépészmérnoki és Informatikai Kar
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

A robot be- és kimenetei a negyedik csuklon lévo

csatlakozon keresztul érhetok el

C

I',-" 0 Robot 0Out

RO

A digitalis I/O-k a vezeérlon keresztul (CRMA15 és CRMA16)  rot

érhetok el

A MENU = 1/O0 . lehetéség megnyomasaval (F3 o

RO[
RO[
RO[
RO

RO

megnyomasaval lehet valtani a be- és kimenetek kozott)

Lehetoség van megjegyzések irasara, hogy konnyebben

azonositani lehessen az adott I/0O-t

A STATUS oszlop jelzi az adott I/O - allapotat (F4 és F5

funkcid billentytkkel lehet valtani)

Miskolci Egyetem
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| TYFE | | CONF I | IN/OUT |

n

1]
Z]
3]
4]
5]
6]
7]
8]

SIM STATUS l/8

oo aag

- — —

..g l'u ‘::l‘-’.l
D | e

— e - - - - -
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DI/DO konfiguracioja

A konfiguracio automatikusan Ki

valtoztathato

RACK: A rack szama

SLOT: I/0O modul szama

START PT: Fizikai csatlakozé szama

van

0Ssztva,

Gépészmérnoki és Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék @

de

Konfiguracioé valtoztatas esetén > NEXT - F2 [VERIFY]

Bemenetek szimulacidjara is van lehetéség < kurzor allitasa a SIM oszlopra

F4 [SIMULATE], vagy F5 [UNSIM]

Miskolci Egyetem
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I/0 Digital Out
1/5

RANGE RACK SLOT START STAT.
vo (- =0 0 0 0 UNASG
DO[ 8l- 84] 48 1 el CTIY
DO[ 85- 100] o 0 0 UNASG
DO[ 101- 120] 48 1 I CT TV
DO[ 121- 512] o 0 0 UNASG

o WN R
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

UOP allokaciok

« Specialis periféria (UOP): Program kivalasztas, program elinditas, vagy megallitas, alarm
allapot feloldasa, stb.

 Példaul:
 RESET

#  STATUS 3/20
« BATALM Uo[ 1] - [Cmd enabled ]
uo[ 2] % [ ]
- BUSY Uuo[ 3] Bl ]
uo[ 4] & [ ]
« FAULT vo[ 5] ]
. uo[ 6] ]
PNS vl 7] ]
Uo| 9] ]
« ACK uo[ 10] ]
Uo[ 11] ]

* stb.
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Operatori panel I/O

« Osszesen 16 db.

SI|
SI|
SI|
SI|
SI|
SI|
SI|
SI|
SI|
SI|
SI|

#
0]
1]
2]
3]
4]
3]
6]
7]
8]
2]
10]

STATUS 4/15

fi

ON [

[Fault reset
[Remote

N [Hold

[

[

[Cycle start

[

Il [CE/CR Select b0
[CE/CR Select bl

[

Miskolci Egyetem

be- és kimeneti lehetéség

Bt Bd  Bd  Bd  Bd e el d bed Bed

Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

SI1 2> FAULT_RESET

SI2 - REMOTE, taviranyitas, vagy helyi méd kivalasztasara

SI3 - HOLD, ideiglenes stop (normal esetben ON)

Sl4 és SI5 > USER#1 és 2

S16 & START, a kivalasztott program inditasara

SO0 - REMOTE_LED, ha a remote feltételek teljestilnek

SO1 - CYCLE_START/BUSY, ha egy aktiv folyamatroél van szé
SO2 - HOLD, ha ahold gomb benyomott / a HOLD bemenet aktiv
SO3 - FAULT _LED, ha hiba van, figyelmeztet

SO4 - BATTERY ALARM, alacsony toltottség esetén figyelmeztet
SO5 és SO6 > USER#1 és 2

SO7 - TPENBL , Teach Pendant engedélyezése
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Robot I/O

* A robot I/O segitségéevel a megfogok miikodtethetok,

I',-" 0 Robot 0Out

valamint a megfogora, vagy a robotra erositett S 1/8
RO 1] O [ ]
érzékelOk jelei a bementre kothetdk Rl o) v [ i
RO[ 4] U [ ON | ]
A 4. csuklon talalhaté  specialis csatlakozé i il © bl . }
o i ) RO[. 7] U . [ ]
segitsegevel hasznalhatok ROL 81 U l !

« Osszesen 8 db. Bemenet és 8db. Kimenet hasznalhaté fel
(tipusfliggo)
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

/O fontosabb beallitasi lehetoségei  rerwicarioee  some 105
e Polaritas: Digital Output: [ 1]
+ NORMAL: A jel, ha ON, akkor az aram megindul tComment = Lo
2 olari :
- INVERSE: A jel, ha OFF, akkor az aram megindul Folarity @ NORMAL
3 Complementary : FALSE [ 1 - 2]
* Lehetdség van simulated I/0O hasznalatara
* |/O konfiguralas:
[ TYPE ] PRV-PT NXT-PT

« MENU = I/O =2 F1[TYPE] = megdfeleld tipus kivalasztasa
 F3 =2 IN/OUT valtas, F2 - Config -> allokacidhoz, listahoz visszatérés F2 [MONITOR]

 Részletek képernydé elérése. NEXT - F4 [DETAIL], visszatéréshez a PREV gomb
megnyomasa szukséges
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Rack és Slot

« A Rack jelzi, hogy mi alkotja az I/0 modult
0 = Folyamat I/O PC board
« 1/16 = 1/0O egység modell A/B
« 32 2 1/O Link slave
* 48 - Periférias eszkoz interfész (CRMA 15, CRMA 16)

« A Slot jelzi az /0. modulok szamat, ami a Rack-et alkotja

* 1/0O Link slave és periférias eszkoz interfész esetében mindig 1

Miskolci Egyetem 166 Robot programozas



Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Referencia helyzet rogzitese

 Arobotot a kivant helyzetbe kell mozgatni, majd
1.

© ©o N o 0 A~ w0 D

REF POSN

1/3
No. Enb/Dsbl @Pos Comment
FALSE [ ]

MENU - SETUP 2 Ref_POSitiOFI - ENTER 2 Isp,BLE FALSE [ ]

. , ] _ ; Lo, 3 DISABLE  FALSE [ ]
Ki kell valasztani a felulirandé ref. poziciét > F3 [DETAIL]

Komment lehetéség van

Kurzor allitasa a DISABLE-re - F4 [ENABLE]

Kurzor mozgatasa a DO feliratra 2 F4 [RO], vagy F5 [DO] kivalasztasa

Kimenet szamanak megadasa - a robot ettél kezdve ebben a ref. helyen a megadott DO-t bekapcsolja
F4 [SIMULATE], vagy F5 [UNSIM]

Kurzor mozgatasa a zarojelekbe - tengelyenkénti tiirés megadas - SHIFT+F5 [RECORD megnyomasal]
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Programozas
Uj program létrehozasa

Miskolci Egyetem 168 Robot programozas



Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Uj program létrehozasa

SELECT megnyomas - F2 [CREATE] ] e | e || wowrmn | oy |

Program nevének megadasa

« Words -> elére beadllitott szavak kivalasztasa (F1-F5) - Config menuben lehet
megvaltoztatni

« Upper Case - Nagy betiik

« Lower Case =2 Kis betik Alﬁr:_lzqinrn.lt.
Hibas karakter torolheto a BACKSPACE megnyomasaval Epper EESE

anmer aseg
A program név megadasa utan 2> ENTER Options
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

|| ERINTE LINE 0 T1 ABORTED [fehng)

ERINTK LINE O T1 ABORTED [ujeNsi)

T I/0 Prod Tz

163150 bytes free 1/108
Program name Comment --- Create Teach Pendant Program ---

Al

A2

AGMS
AGMSAGMSG
AKKUERINTK
AKEVISSEA
ANG221
APROGI
BETUK

Program Name:

OWwoo-Jdn ;s WNnERE o
e e et et e bt et

[

Upper Case

Enter program name TR

Options

[LTTR ] | > RSR | PNS | STYLE | JOB | TEST |

[ TYPE ] | CREATE | DELETE | HONITOR
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Uj program létrehozasa

A program tulajdonsagok beallitasa - F2 [DETAIL]

Program detail

1l/6 228906 bytes free 13/18

Creation Date: 9-Jun-2010 No. Program name Comment
Modification Date: 10-Jun-2010 1 -BCKEDT- [ ]
Copy Source: 2 Al [ ]
A program neve 3 CALIBL ! )
Positions: TRUE Size: 214 Byte 4 GETDATA MR [Get PC Data ]
S HOME_IO [SET AT HOME I-0 ]
& JOBO1 [ ]

Program name:

1

Z Sub Type: [None ]

3 Conment: [ ]
Group Mask: (1L * * 2 % F_ *9

4 TUrite protect: [OFF ]

S Ignore pause: [OFF ]

6 Stack size: [ 300])
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

A program tulajdonsagok

A SUb Type 9 F4 [CHOICE] Program detail
- 1/6
i NONE 9 egyszeru program Creation Date: 9-Jun-2010
. . . L, .., Modification Date: 10-Jun-2010
« MACRO = fontos, tobbszor hasznalatos utasitasok makrova Copy Source:
alakitésa Positions: TRUE Size: 8l4 Byte
« Comment 2 megjegyzés Prograt nane:
, 1
« Group Mask > csoport maszk, mozgdé csoportot lehet > sub Type: (None ]
. . P PR . . 3 Connent: [ ]
aktivalni 1-el aktivalni, *-al deaktivalni Group Mask: (1w

4 UWrite protect: [OFF ]

 Write protect —>irasvédelem be-, kikapcsolasa (F4 [ON], F5 E Tenbve GEESE: (OTY ,
[OFF]) 6 Stack size: [ 300)

 Ignore Pause - Megszakitas figyelmen Kivul hagyasa

« Stack size - paraméterek és valtozéok atmeneti tarolasara
szolgalé memoriaterulet mérete adhaté meg
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

A programszerkeszto ablak

| ERINTK LINE 0 T1 ABORTED [Jfeisy]

Pun 1/0 Prod 8 T

1/33

UFRAME NUM=3
UTOOL NUM=6
CMD_ACK

PR[80: AKKUALAP] 100% FINE
20mm
PR[79:SEGED]=PR[56 : CELLAMEGF ]
PR[79,1:SEGED]=PR[79,1:SEGED] +
118

PR[79:SEGED] 100% FINE A NEXT gomb megnyomasaval elérheté:
PR[56: CELLAMEGF] 100% FINE
CMD_ACK
[ INST ] | | | | [EDCHD]
POINT | | | | TOUCHUP | >
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Letezo program modositasa/masolasal/toriése

 Modositashoz:
« SELECT - szerkeszteni kivant program kivalasztasa - ENTER

« Ha nem engedi kivalasztani, mert mas program szunetelve van ,Already locked by
another task”

« FCTN billentyli megnyomasaval - ABORT ALL kivalasztasaval megszakitjuk a program
futasat

« Masolas:
« SELECT - szerkeszteni kivant program kivalasztasa - ENTER
« F1[COPY] = uj program nevének megadasa - ENTER
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Letezo program modositasa/masolasal/toriése

 Torles:
« SELECT - szerkeszteni kivant program kivalasztasa - ENTER

- F3 [DELETE] = F4 [YES] ->torol (ha meggondoljuk magunkat kézben, akkor F5 [NO]
lehet6séget nyomjuk meq)

162982 bytes free 83/109
No. Program name Comment
79 PROBA201305 [ 1
80 PROBA201306 [ 1

81 REQMENU MR [Request PC Menu ]
82 RSR1 [
s ERENNNN |

84 RSRSTYLE [SZAKDOGA

— e e e e

85  SENDDATA MR [Send PC Data
86 SENDEVNT MR [Send PC Event
87 SENDSYSV MR [Send PC SysVar
88 SMILE [

Delete OK ?
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Programsorok beszurasa/torléese

« Beszuras:

« Programon belul - F5 [EDCMD], ha nem jelenik meg, akkor
elétte NEXT megnyomasa

EDCHMD

1 Insert

« INSERT lehetoség kivalasztasa

« Sorok szamanak megadasa < ENTER 3 Copy
4 Find
¢ Torles: 5 Replace
« Kurzor raallitasa a torlendo sor elé & Renumber
) ) - , 7 Corment
. F5 [EDCMD], ha nem jelenik meg, akkor elétte NEXT megnyomasa 4
nao

« DELETE lehetoség kivalasztasa

 Kurzor mozgatasaval a torlendé sorok kivalasztasa > F4 [YES]
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
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Programsorok masolasa

Masolas:

1. Kurzor beallitasa a masolando sor elé T

2. F5[EDCMD] megnyomasa - Copy 1 Insert

3. Masolando terulet kivalasztasa a kurzor segitséegeéevel :

4. F2[COPY] megnyomasa i :EZ

5. Kurzor beadllitasa a masolando teruletre (a masolas a kurzor elé 5 Replace
torténik) 6 Renurber

6. F5[PASTE] > beillesztés T onment

8 Undo

PREV gomb megnyomasaval kilép a masolasi médbdl
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A program inditasa

Betanitasi uzemmaodban:
A megfeleld program kivalasztasa a SELECT megnyomasa utan

Az egyik Dead Man kapcsolé kozépso allasban tortén6é mikodtetése+SHIFT
folyamatos nyomva tartasa

Ezutan FWD gomb megnyomasa

Lehetoség van a programsorok lépésenkénti futtatasara, enhez a STEP gombot kell
megnyomni

A program megallitasahoz el kell engedni a SHIFT, vagy a Dead Man kapcsolét
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Utasitasok
es parameterezeseik
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Mozgasi utasitasok megadasa

Default Motion 1

1 L P[] RB[...]mm/=sec FINE
2 J P[] 100% CNT100
A mozgas tipusa T et otias
Pozicio tarolasanak maodja 1. 2 13 4 5
Sebesség

J PR[2] 50% CNT100 ACC

Befejezési méd

Kiegészito beallitasok
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Mozgas tipusok

PROBA

l:! @P[l] 1l00mm/sec FINE

Harom valasztasi lehetoség van: [End)
d J = Joint Motion Modify 1
: 1 Joint

O L - Linear ST
O C = Circular 3 Circular
g

Utélagos modositas engedélyezett > F4 [CHOICE]

m -3 o
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Mozgas tipusok

Joint = Szogmozgas:.

A robot nem meghatarozott palyan mozog pontbhél pontba, az osszes
tengely egyszerre indul, és all meg.

Szerszam orientacidja valtozik.
Mozgas sebességet, vagy idotartamat (masodperc, ms) adhatjuk meg.
A valédi sebesség a leglassabb tengely sebességétol fugg.

J P[1] 75% FINE
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Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Mozgas tipusok

 Linear - Egyenes mentén torténé mozgas

« A TCP-t egyenes mentén fogja mozgatni, a szerszam orientaciojat
megorzi.

« A mozgas sebesseége megadhaté. mm/sec, cm/min, inch/min, °/sec, vagy
az idotartama adhaté meqg: sec, msec = F4 [CHOICE]

L P[3}]. 200 mm/s FINE
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Mozgas tipusok
e Circular - Korpalya mentén torténo mozgas
« ATCPDpl. P[1] = egy kozbensd P[2] pozicidn keresztiil P[3]-ba mozog korpalyan

« A mozgas sebessége megadhaté: mm/sec, cm/min, inch/min, °/sec, vagy az
idotartama adhaté meqg: sec, msec = F4 [CHOICE]

« Teljes kort két kormozgassal lehet P[3]

P[2]

C P[2] P[3] 200 mm/s FINE

P[1]
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Pozicio tarolasanak modja
Pont = program-specifikus
Pozicié regiszter = Osszesen 100 db. all rendelkezésre

A pont letrehozasa:

« Arobot mozgatasa a kivant helyre
« Utasitas létrehozasa pl. J @P[1] 100mm/s FINE = A @ jelzi, hogy a P[1] tarolja a robot
jelenlegi helyzetét

« Meglévo pozicid fellilirasa: A megfeleld utasitas elejére allunk a kurzorral, majd = SHIFT
F5 [TOUCH UP] megnyomasa (nem jelenik meg a TOUCH UP lehetéség, akkor = NEXT
megnyomasa)
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék @

DATA Position Reg

1/100
¥ 4 Y 4 V4 V4 V4 V4 = ggl ;}:2
Pozicio tarolasanak modja Al St &
PRI 5:ASETALD e
A pozicio regiszterek hasznalata (PR] ]): PRI 7:ASETALF I
PR[ 8: 1=R
 Taroljak az aktualis helyzetet és orientaciot (X, Y, e e
Z W P R) ER[ llégzégtta kam 1=R
 Globalisan hasznalhaték (max. 100 db.
definiadlasara van lehetoséq)
« A DATA gombot megnyomva =2°POS. REGISTER
lehet6ség valasztasaval‘érhetok el T S, T ey [
« Alistaban, ha * van, akkor az a regiszter hely még DATA Position Reg
szabad, ha R van, akkor foglalt ;RIZI UE=F _UT:F CONF:NDE 000
. . \ . . ; '.'.'*.':‘.’.'1':'.'.".':_'.0.':'.".': 00 w ******_*** deg
 AKkivant PR kivalasztasa utan SHIFT+F3 Y *EEEEr wEx opy P REEEEE_*rr dag
[RECORD] megnyomasaval felvehet6 az adott 2 ErplokikrE amr RokAterroerr: dag
Position Detail
he|yZEt PRI 1- ]=R
« Kézi adatbevitel esetén PR-re allas > F4 rer  z: [ - -
[POSITION] = értékek megadasa > F4 [DONE] ii: if :::
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Mozgas befejezésének modjai
 Egy adott pontot megkozelithet a robot, vagy érinthet:

« FINE - Arobot pontosan a célhelyzetben all meg, majd indul a kovetkezé pontra

« CNT - A robot megkozeliti a poziciot, nem all meg ott, hanem folytatja a mozgast a
kovetkez6 pontra.

A megkozelités pontossaga 0-100 kozott allithaté

CNTO=FINE

Példa: P[1]-bsl indu
J P[2
JP[3

200 mm/s CNT

200 mm/s CN

Miskolci Egyetem

P[3]
FINE/CNTO
CNT100 <
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Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Kiegészito beallitasok megadasa

Gépészmérnoki és Informatikai Kar @

« A kiegészito beallitas a mozgasi utasitas végen van - F4 [CHOICE]

» Torlése: F4 [CHOICE] = NO OPTION

Mot =3
o ool Offset,PR[ 33
2 Acc IME BEEFORE
. e 3 Skip,LBL[] feip, LEL, PR 5
. Faj tal . e KUALAP] O 20% FINE]
- 5 Offset/Frames ISTANCE BEFORE (U4] 20% FINE
§ offset,PRL 1 lorrspT 0 | HGE
, 7 Incremental’ L. page—— 'D'V'[_:p;"gﬂﬂ'ﬁ'i lampa]=0N
i Gyo rs u Ias (A CC) S 5 e page— - 8:J PR[80:AKKUALAP] 20% CNTO

9:J PR[76:AKKU1] 20% CNTO
10:J PR[77:AKKU5] 20% CNTO

Offset és Offset Condition (Eltolas és eltolasi feltétel) 11:3 PR[93:SZENZOR] 20% FINE

Select item

Offset PR[ ] (Eltolashoz hasznalt pozicioregiszter)

Tool-Offset és Offset Condition, Tool-Offset PR[ | (hasonlé az el6zokhoz, az

eltolast szerszam KR-ben végzi el)

PTH (A folyamatos mozgas végrehajtasat javitja CNT befejezésnél)
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
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Kiegészito beallitasok megadasa
 Gyorsulas (ACC)

 Novelni, csokkenteni lehet a robot gyorsulasat

« Szazalékosan lehet megadni = 50 %: adott sebesség elérése 2x annyi idot vesz
majd igénybe

« Példa: J P[6] 100% FINE ACC50

« Offset és Offset Condition (Eltolas és eltolasi feltétel)
« Megvaltoztatja a célpoziciot a PR[ |-ben tarolt értékkel
A sor végére beilleszteni 2 F1 [INST] = Offset/Frames
- Példa:
« 1. OffsetCondition, PR [10]
-  2:J P[4] 75% FINE Offset
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Kiegészito beallitasok megadasa
Az Offset PR][ ]

« Eltolasi feltetel nélkul, kozvetlenul az Offset parancs utan megadhaté
A sor veégeére beilleszteni = F1 [INST] - Offset/Frames
- Példa:
1: J P[3] 100% FINE
2: J P[4] 75% FINE Offset PR[1]
« Tool-Offset és Offset Condition, Tool-Offset PR][ |

Az eltolast szerszam-koordinatarendszerben veégzi el
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Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Kiegészito beallitasok megadasa

- APTH
 Rovid tavolsagok esetén javitja a mozgas végrehajtasat CNT befejezéseknél
 Beillesztése >F1 [INST] > PTH menupont
« Példa: J PR[12] 66% CNT75 PTH

« Skip, LBL[] és Skip Condition = utasitas végrehajtasanak feltétele meg van adva
« Afeltétel nem teljesul, akkor a LBL[ ] cimkére ugrik
. Kivalasztasa F4 [CHOICE]
 Példa:

Skip Condition DI[2] = ON

J P[2] 100% FINE

J P[3] 100% FINE Skip, LBL[1]

J P[4] 100% FINE

LBL[1]

J P[5] 100% FINE
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Regiszterek
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Regiszterek

DATA gomb megnyomasaval elérhetok

. Szamok, konstansok tarolasara R[20]=4 - A 20. regiszter értéke 4 lesz
Osszesen 200 regiszter tarolasara van lehetéség

Cimzése lehet kozvetlen, vagy kozvetett

~ - L4 /4 r_ = y - 1/200

Kozvetlen cimzés esetén beirjuk annak szameét pl. R[2] i:_ﬁﬁl
" p , 3: ]1=81
Kozvetett cimzés - R[R[5]]=6 4 £
6 1=22
7: 1=85

8: 1=1

G: 1=86

2 Pozsition Reg R[ 10: ]=6

3 Vision Reg R[ 11: ]=6

4 FPallet register

5 KAREL WVars
6 KAREL Fosns
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Regiszterekkel vegezheto muveletek

Osszeadas > R[]=...+...
Kivonés 9 R: = o -1\ 'EG '.':‘-;['EF!. statement 1
Szorzas > R[]="..... T
o LA PR S

Osztas 2 R[]=...[... o3 Wd

[ SRR T | A
Egész szam osztas> R[] =...DIV... 7 e..=.. HOD

= == ]
Maradékos osztas > R[] =...MOD.
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Regiszterekkel vegezheto muveletek

A sor beszurasakor kivalaszthatjuk a regiszter tipusat

Egy utasitason belul maximum 5 azonos miveletet lehet végezni
A miiveletek meghivasa 2> F1 [INST] - Register megnyomasaval
A muveleteknél konstans és regiszter egyarant megadhato

Kurzorral aregiszterre allva, annak szamat atirhatjuk > ENTER
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Pozicioregiszterekkel vegezheto miveletek

Mint a regisztereknél, ugy ezekkel is vegezheto mivelet
Pl. PR[3]=PR[1]+PR][2], vagy PR[1,2]=40 = PR Y értéke 40 lesz

PR[75,3:SEGED]=PR[75,3:SEGED]+25 > A 75. pozicidregiszter Z
koordinatajanak novelése 25-¢el
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Be- és kimenetek beillesztése

A robot- és a digitalis kimenetek irhatok, a bemenetek pedig
beolvashatok

/0O statement
I/0 statement 1 R[ 1=AI[ ]
1] I o Py |
R[ 1=(...)

A programon beliil > F1 [INST] megnyomasa  : =t i-..

4 R[ 1=RI[ 1]

m ” . ’ y p SQCEE 1=...
Kivalaszthatjuk a kivant tipust - pl. DOJ ] Y
o nent pone—- R

A ... részre allva az éertéket adhatjuk meg > T

2 gifse {,width)

4 R[ 1]

= (o]
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Tovabbi utasitasok
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Utasitasok listaja

F1 [INST] megnyomasa utan

Instruction 1 Instruction 2

Instruction

1 FEegisters 1 Hizcellaneous 1 Program control

2 IS0 2 Skip 2 MACRO

3 TELSELECT 3 Payload 3 Tool Offset

4 WAIT 4 Offset/Frames 4 LOCK PREG

5 JMP/LEL 5 Multiple control 5 MONITOR/MCHN. END

6 CALL 6 VISICHN 6 LOCKE VREG

7 Palletizing 7 Sensor Change 7 WOFFSET

R —-lext pacge—- 8 —-—hext page-- g ——-next page—-—
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

WAIT

A WAIT utasitas: Megallitja a
programfutast egy elore megadott ideig

 Tobbféleképpen lehet megadni 2>
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
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LBL[] és JMP LBL][ ]

Ez az un. feltétel nélkuli ugras a megadott 1: LBL[l:CIMKE]
’ ’ ’ ’ Z:J P[1l] 50% FINE
sorszamu cimkere 3:L @P[2] l00mm/sec FINE
4: JMP LELI[1]

F1[INST] = JMP/LBL
Cimke beszurasa: LBL, ugrashoz: JMP LBL e

= ” ” ” - & LEL[ 1]
Megjegyzés adhaté a cimkéhez - :

sorszamra allva 2> ENTER

i
5
&
~
=]
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CLLL statement

CALL utasitas

2z END l: LEL[1l:CIMKE]
3 Z:J P[l] S50% FINE
4 2 o~ 4 St 3:L @P[Z] 100mm/sec FINE
Segitsegevel a rendszer meghiv egy masik S s potie
programot, melynek vegrehajtasa utan folytatja [
a foprogram futasat - Szubrutin
F1 [INST] = CALL PROGRAM \
oprogram
Kivalasztani a meghivando programot CALL
i N i . P Szubrutin
Ceélszeri az olyan programreszletet kulon
megirni, ami a foprogramon belul tobbszor is Return
elo fog fordulni -
Foprogram
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Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

IF feltételes utasitas

IF statement

Feltétel figyelése, teljesulés esetén a

program végrehajtja a megadott LR s
utasitasokat :34 ?; :::;::.
F1 [INST] > IF/SELECT Sl
Listabdl kivalasztani a kivant tipust > ; fﬁn;;;';age__
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

SELECT utasitas

<gelect> A

<gelect>ELSE

A Cnyelv Switch case strukturajahoz hasonlo6

 Regiszter ertekének osszehasonlitasa mas
regiszterek, vagy konstansok étéekeivel 2
ettol fuggoen hajt vegre utasitasokat

. F1[INST]'> IF/SELECT

——next page—-—

P[l] 50% FINE
@P[Z] 1l00mm/sec FINE

[

SELECT R([1]=5,JMP LEL[Z]
=6 ,CALL SZIV

1
4
3: LEBL[Z]
4
S
& ELSE,CALL SHMILE
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék @

Megjegyzést lehet beszurni

F1[INST] = Miscellaneous = REMARK

A kurzort a ,,!” mogé kell mozgatni > ENTER

Szoveg beirasa, majd ENTER megnyomasa
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Miscellaneous statements

RSR[ ]

UALM[ ]
TIMER[ ]
OVERRIDE
Remark

Message

Parawmeter naae

W -] o 0 W W N s

--next page--
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

USER ALARM
1710

Alarm No. User Message
[1]: NINCS ANYAG ]
* Felhasznaldi hibajelzés: A TP ol f }
, ey - . . e [4]: [ ]
kepernyojén megjelenik a hibauzenet, (5101 )
[6]: [ ]
amely esetén a robot megall > RESET . ;
gombbal lehet folytatni a végrehajtast SR }
« Elérése: MENU > SETUP = USER e —
ALARM T
3 TIMER[ ]
A programba beillesztéshez 2> F1 [INST] o
- Miscellaneous = UALM[ ] e

8 —--next page--
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MESSAGE

* AZ UtaSitéS Végrehajtésa Utén Miscellaneous statements 1

megjelenik a TP kijelzojén, de a program 1 RSR[ ]
tovabbfut z :igé[ 1]
- A programba valo visszatéréshez - ; z::\:im
EDIT gomb megnyomasa szukséges DT
 Beillesztéshez: F1 [INST] > : ffz:itz;f_“e

Miscellaneous = Message lehetoség
kivalasztasa
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Miscellaneous statements 1
1 R3SR[ ]
2 UALM[ ]
3 TIMER[ ]
4 OVERRIDE
5 Remark
6
7
(=)

TIMER

Idoméro hozzaadasa:
F1 [INST] = Miscellaneous = TIMER[ ]

Message
Parameter naane

--next page--

Szogletes zardjelen belul az idomeéeré szamanak

megadasa > ENTER

START, vagy STOP, vagy RESET funkcidk 1- TIMER[1]=RESET

kivalasztasa Z: TIMER[1l]=START

Az id6zit6é aktualis értékét megtekinteni: 3:J @P[1l] 100% FINE
4:J @P[2] 100% FINE

MENU = [NEXT] = STATUS - PROGRAM TIMER 5: TIMER[1]=STOP
lehetoségnél lehet [End]
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OVERRIDE

Sebesség szabalyoz6: A maximalis

Miscellaneous statenments

sebesség megadott szazalékara allitja 1 RSR[ ]
y 2 UALM[ ]

be a robot sebesseget 3 TIMER[ ]
4 OVERRIDE

Beillesztés: F1 [INST] 2 Miscellaneous - OVERRIDE s

irjuk be a szazalékos értéket > ENTER el
7 Parameter name
8 ——-next page--
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Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

MAX_ SPEED

A rObOt maXiméIis sebQSSégét Iehet Mizscellaneous
megadni Joint , vagy Linear mozgasok 1 MAX_SPEED
esetén

Beillesztés: F1 [INST] -2 Miscellaneous (Next page) =2
MAX_ SPEED

Valasszuk ki a tipust (Linear, vagy Joint)

Irjuk be az értéket > ENTER
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PAYLOAD es ARMLOAD

A hasznos teher megadasa wrrm—
e » 3 Payload
Beallltasa: MENU 9 SYSTEM 9 PAYLOAD 4 Qffset/Frames
S Multiple control

Elore megadott Payload szamanak rogzitése - ENTER: VISION

SJensor Chandge

g —-next page—-

A robot 1. és 3. csukldjara adhaté meg a terhelées

Beallitasa: MENU - SYSTEM - Motion = F4 [ARMLOAD]

Tomegek belrasa 9 ENTER HOTION/ARMLOAD SET
1/2
Group 1
1 ARM LOAD AXIS #1 [kg)
Z ARM LOAD AXIS #2 [kgl 0.00
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Koordinatarendszer kivalasztasa

A programon belul megadhat6é a hasznalni
kivant koordinatarendszer

A programba torténo beillesztés: F1 [INST] -
Offset/Frames

Megfelelo parancs kivalasztasa (UTOOL,
UFRAME, UTOOL_NUM, UFRAME_NUM)

Megfelelo érték beirasa 2> ENTER

1
2
3
g
5
6
7

(=
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FNstre ey o2
Masraddansnus
Skip
Favload

Dffset/Frames
Multiple control
WISTION

SJensor Change

!
e
3
4
=
&
-
=]
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Offset/Frames 1
QFFSET CONDITION
UFRAME NUM=...
UTOOL NUHN=...
UFRAME[ ]=...
UTOOL[ ]1=...




Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

PAUSE es ABORT

A PAUSE utasitassal lehet szuneteltetni a program futasat -
folytatashoz start jel szukséges

Beillesztés: F1 [INST] > Program Control - Pause

Az ABORT utasitassal megszakithat6é a program végrehajtasa

Instruction 3

Beillesztés: F1 [INST] & Program Control > ABORT = SRR

2 MACRO

3 Tool Offset

4 LoOCKE PREG

5 MCNITOR/MON. END
6 LOCKE WREG

7 WOFFSET

8 —-next page-—-—
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Egyeb lehetosegek
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Rendszer valtozok ertéekének modositasa

MENU = 0 NEXT = 6 SYSTEM

F1 [TYPE]

Valtozok kivalasztasa

Ertékek beirasa, majd ENTER megnyomasa

Médositas utan vezérlot ki-, majd be kell

kapcsolni
Vannak olyan valtozok, amelyek
hierarchikusan vannak felépitve, ENTER

megnyomasaval a valtozéhoz tartozé tobbi
valtozo listaja jelenik meg, PREV..gombbal

vissza lehet térni az el6z6 menupontba
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SAAVM
$SABSPOS GRP
$ACC MAXLMT
$ACC MINLMT
$ACC PRE EXE
$ANGTOL
SAPPLICATION
$AP ACTIVE
$AP AUTOMODE
$AP CHGAPONL
$AP_COUPLED

C

1/613
AAVM T
ABSPOS GRP T
150
0
0
[9] of REAL
[9] of STRING[21]
6
FALSE
TRUE
[8] of APCOUPLED T
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Rendszer TIMER

 Elérése:
« MENU = 4 STATUS > F1 [TYPE] 2 Sys Timer

4 db rendszer timer elérhetod, ezek: 1/4
« On Power time - A rendszer bekapcsolt allapotanak mérésre
: sy L ey e gz GROUP : 1
« Servo on time = Miéta all készen a rendszer a miikodésre rimer tyfs \fotal (b} Lap(m)
- Running time - Program végrehajtasi idé 936.2 0.0[OFF]
- . , N 2 U , . Servo on time: 207.59 0.0[OFF]
« Waiting time - Varakozasi idé programfutas kozben
J Prog Rutning time: 113.1 0.0 [OFF]
Waiting time: 84 .4 0.0[OFF]

« Korido (Lap time) mérésre is lehetéség van
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Program végrehajtasi torténet

 Elérése: 200/200
P Li . Di i Stat.
« MENU = 4 STATUS = F1 [TYPE]  Exec-hist 131 axcgel o 11 D Dene
e . e e . 192 ANG221 10 FWD Done
« A SHIFT +F5 kombinacioval lehet torolni 193 ANG221 9 FWD I
_ 184 MF_ﬁlAMP 6 FWD Done
- Befejezett program esetében nem lathaté a 195 MF_4AMP 5 FWD Done
, i s moaue 4w 196 MF 4AMP 4 FWD Done
végrehajtasi torténet 197 MF ARMP 5 ey Bong
_ _ ) ) 198 MF_A4AMP 2 FWD  Done
« Maximum 200 bejegyzést tud rogziteni 199 MF 4AMP 1 FWD  Done
200 8 FWD  Done
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Memoriahasznalat allapot kijelzés

Elérése:
« MENU = 4 STATUS > F1 [TYPE] © Status memory

TPP - Program memoria

PERM -> Rendszer valtozok és regiszierek
tarolasara

SYSTEM = Rendszer szoftver szamara

TEMP - Ideiglenes memédriaterilet a
rendszer szoftver szamara

F2 [DETAIL] - részletes megjelenités
F2 [BASIC] - altalanos megjelenités
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Total Free
Pools  =———rmrrrrmrmsmrmrmsee
TPP 240.0KB 159 .3KB
PERM 954 .0KB 212 .0KB
SISTEM 6274.2KB 0.8KRB

SHADOW 1581.1KB 1419.5KB
TEMP 22587.7KB 6248.0KB

FR 31858.0KB 7785.0KB
Hardware - - —————————————————
FROM 32.0 MB {(T) DRAM
SRAM 1.0 MB {CHMOS)

Robot programozas
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158.8KB
209.9KB
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Makrok hasznalata

« Utasitasok sorat tartalmazza, amelyeket tobbszor is hasznal a robot, egy
utasitassal hivjuk meg (az adott makré nevével)

« 150 darab makré irasara van lehetéség 17150
Instruction name Program Assign

* Elérése > MENU - 6 SETUP - Macro 1 (I | 7 1MF [ gl]

2 [PNEU ON ] [PNEU ON ]MF[ 2]

* Erre jo példa a megfogok zarasa, illetve nyitasa 3 [PNEU_OFF ] [PNEU_OFF]MF[ 3]

4 [OPEN ] [MF_KINY>]MF[ 13]

 pneu_megfog_zar makro felépitése: > [CRELGPHCE | [MF_ZAR >IMF[ 14]

- — 6 [CMD ACK ] [MF_ACK 1MF[ 12]

+ RO[1] = OFF 7 [Referencing ] [MF_REFE>]MF[ 11]

8 [CLOSE EROS ] [MF ZAR >]MF[ 15]

* RO[2] =ON 9 [MIN 5mm ] [MF_MIN >]MF[ 16]

e WAIT ... 10 [Plus 5mm 1 [MF_PLUS>IMF[ 17]
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Password

Maximum 12 karakteres lehet
Menu = SETUP = Passwords

Eloszor INSTALL user-t kell létrehozni

Password szintek

 Install = Kezelheti a felhasznaldkat, jelszékat, mindenhez van hozzaférési joga

« Csak egy ilyen felhasznalét lehet hasznalni

Setup = Miiveleteket végrehajthat

Program = Miveleteket végrehajthat

Operator - Alapmiiveletek végrehajtasara

User-Defined - Felhasznalé altal definialt jogok
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Password

1.
Current user: Nobody
Current lewvel: OPERATOR
Default user timeout: 0 min
Timeout occurs in: 0 min
Log events: DISABRLE
Humber of users: 10

-—- Password for INSTALL -

Enter password: 'l !

Alpha input 1
Upper Case
Lower Case
0ld Value:

Punctuation

Options

Miskolci Egyetem
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Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék @

1/10
USERNAME PWD LEVEL TIME (min)
1 - INSTALL 620
2 * khkkhkkkkhkkikkkk 0
3 * khkkkkhtkhtditkik 0
4 * khkkhkkdkhkdthkitkik 0
5 * khkkhkkkkkkikkkk 0
6 * khkkhkkht kit dkit kit k 0
? * khkkhkkkkikkkkkk 0
8 * khkkkkht kit kit kit k 0
9 * khkkhkkdkkdtkhtkik 0
10 *  kkkkkkkkkkkkk 0
1/4
Current user: INSTALL
Current level: INSTALL
1l Default user timeout: m min
2 Timecout occurs in: 620 min
3 Log events: DISABLE
4 Number of users: 10
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Szamitogeéprol torténo monitorozas beallitasa

e Menu = SETUP - Host comm

* Arobot IP cimének a beallitasa
e Pl.192.168.1.150

 Megadhatok azon gepek IP cimei, amelyek jogosultak a roboton lévé programok
megtekintésére, a TP monitorozasara, stb.
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AUTO uzemmod
« Két tipus: Lokal- és taviranyitasos uzemmoad
» Lokal esetben SOP (Standard Operator Panel)-rol torténik a program futtatasa

« Remote moéd: Négyféele programvalasztasi lehetoség
Sys. Config/Program Select Mode

« RSR = A prg. név nem sokat arul el a programrol
« PNS = Pl. PNS0111 név se sokat mond
« STYLE - PNS név megkotés nélkil, tabla beallitasara van lehetéség (nevek és inputok szamai)

- OTHER - Talan a legjobb megoldas - START jel hatasara futtatja a kijelolt programot
* A program nevének beallitasa: $SHELL _WRK.$CUST_NAME rendszervaltozéval
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Remote condition

 Mas egység indithatja a programokat a roboton. A feltetelek:
« A TP engedélyezo kapcsolé OFF allasban
Taviranyitasi jel ON (SI[2])
SFSPD bemenet (Ul) = ON
ENBL (Ul) > ON
SRMT_MASTER (remote eszk6z meghatarozasara) valtozé értéke 0 kell, hogy legyen

Alarm allapot megszuntetése

Folyamatos mukodési méd kivalasztva
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RSR és PNS hasznalata
« Az RSR (Robot Service Request) csak Full (CRMA 16) esetén elérheto

« A PNS (Program Number Select) elérheto, de csak az els6 4 (alapesetben)

« Akkor alkalmazzuk oket, ha pl. egy PLC segitségével akarunk egy programot

kivalasztani és elinditani automata miukodés esetén :iogsciect S
1/11

frure _ RSR [ RSR]

¢ BeallltaSOk 1 RSR1 program number [ENABLE] [ 12]
2 RSR2 program number [ENABLE] [ 21]

- MIENU 9 SETUP 9 Prg Se'ect 3 RSR3 program number [ENABLE] [ 33]

4 RSR4 program number [ENABLE] [ 49]

’ 0

« Kurzor mozgatasa a prg. Select mode-hoz ¢ RSRE brerom mumber  [ENABLE] [ €0)

. . 7 RSR7 program number [ENABLE] [ 70]

e F4 [CHOlCE] > RSR, vagy PNS valasztasa 8 RSR8 program number [ENABLE] [ 80]

9 Job prefix [ RSR]

® I ALl 1 4 10 Base number [ 100]
F3 [DETAIL] = itt lehet allitani a paramétereket 11 Ackmowledue function [ TRUE]

12 Acknowledge pulse width (msec) [ 200]

[TYPE]
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RSR és PNS hasznalata
Az RSR (Robot Service Request) mukodeése

« Az alapszamot: $SHELL CFG.$JOB_BASE valtozéval is meg lehet adni

 Program szam = RSR_reg.szam + alapszam

* PI. RSR1=0N és az alapszam 100, akkor az RSR0112 programot inditja a

rendszer CA ¥ RPN
RSR [ RSR]

”, V. A . 1 RSR1 program number [ENABLE] [ 12]

Az RSR utan 4 szamjegyet kell megadni, 2 FSRZ progzam mumber  [mNABLE] [ 21
e . . 4 RSR4 program number [ENABLE] [ 49]
kulonben nem fog indulni a program 5 RSRS program mumber  [ENABLE] [ 50]

6 RSR6 program number [ENABLE] [ 60]

] 7 RSR7 program number [ENABLE] [ 70]

« ACK1-8 - kimenetek (Acknowledgement), o Job prefax | oer IR LRl
10 Base number [ 100]

az egyes RSR bemenetekhez 2> ISZ allithato I e o th (msec) | 300)

[TYPE]
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RSR és PNS hasznalata

A PNS (Program Number Select) miikkodése

PNSTROBE OFF - ON atmenete esetén PNS1-8(4) érétkeit a vezérlé beolvassa (2x, vagy
tobbszor, hogy stabil-e a jel)

A kapott binaris szamot atvaltja decimalisba

A szamot hozzaadja az el6z6leg beallitott alapszamhoz

Prog select JOINT 30%
 Kozben a Prg. sel. from TP OFF o 1/2
, , 1l Job prefix [ PNS]
* Prg. szam = PNS_Dbeolvasott + alapszam 2 Base number [ 100]
3 Acknowledge pulse width (msec) [ 200]
- PROD_START bemenet, ha aktiv > a kivalasztott
program elindul az 1. sortol [TYPE]
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Gyakorlati feladatok
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Vezérloegység bekapcsolasa
T1 uzemmod kivalasztasa
Vészstop gombok ellendrzése
Teach Pendant kézbevétele

Dead Man kapcsol6 kozépso allasban tartasa

A robotkar mukodési sebességének 5 %-ra allitasa
Reset gomb megnyomasa -2 KR kivalasztasa a Coord gombbal

SHIFT nyomva tartasa, majd a mozgaté gombok hasznalata
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2. feladat: UFRAME 3P modszerrel torteno felvétele

* [Egyszeri eltolas/elforgatas esete a WORLD KR-hez kepest

1. ORIENT ORIGIN POINT felvétele
2. X DIRECTION POINT felvétele ' v 4
3. Y DIRECTION POINT felvétele

Miskolci Egyetem v1 O1 Robot programozas



Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

1. ORIENT ORIGIN POINT felvetele
2. X DIRECTION POINT felvetele
3. Y DIRECTION POINT felvetele

Miskolci Egyetem 231 Robot programozas



Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

4. feladat: szerszam KR felvétele 3P modszerrel

« APPROACH POINT 1 rogzitése
« APPROACH POINT 2 rogzitése
« APPROACH POINT 3 rogzitése
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5. feladat: szerszam KR felvétele direkt beviteli moédszerrel

A példafeladatban egyedul Z koordinatat kell megmeérni pl. egy
toloméro segitségével, majd beirni a megfelelo helyre

Tool Frame Direct Entry 177
Frame Number: 6

1l Comment?®
X: 0.000
* 0.000

Y

Z: 0.000
W 0.000
s 0.000
R
c

SN e WON

. 0.000
onfiguration: NDEB, O, O, O
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6. feladat: A Line mozgasi utasitas pontok felvételével

« 3 pont felvétele, mindegyiket érintse a robot, pontok létrehozasaval

« A program strukturaja: P[3]
UFRAME_NUM=1-10-ig

UTOOL_NUM=1-10-ig

L @P[1] 200 mm/s FINE

L P[2] 60% EINE Robot
L P[3] 200.mm/s FINE

L @P[1] 20% FINE

P[2]

S e o A

P[1]

Miskolci Egyetem 234 Robot programozas



Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

7. feladat: A Line mozgasi utasitas pozicioregiszterek felvetelével

« 3 pont felvétele, mindegyiket érintse a robot, poziciéregiszterekkel

« A program strukturaja: PR[3]
UFRAME_NUM=1-10-ig

UTOOL_NUM=1-10-ig

L @PR[1] 200 mm/s FINE

L PR[2] 60% FINE Robot
L PR[3] 200 mm/s FINE

L @PR[1] 20% FINE

PR[2]

S e o A

PR[1]
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8. feladat: Koztes pont megadasa

« 3 pont felvétele, a kozbenso pontot a robotnak csak meg kell kozelitenie

« A program strukturaja: P[3]
1. UFRAME_NUM=1-10-ig @
2. UTOOL_NUM=1-10-ig M or2]
3. J @P[1] 200 mm/s.FINE )
_ Robot ‘
4. J P[2] 60% CNT100 ‘
5. J P[3] 200.mm/s FINE
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9. feladat: A Joint mozgasi utasitas pontok felvéetelevel

* A szerszampalya nem linearis

- A program struktaraja: P[3]

UFRAME_NUM=1-10-ig
UTOOL_NUM=1-10-ig

J @P[1] 200 mm/s FINE
J P[2] 60% FINE

J P[3] 200.mm/s FINE

J @P[1] 20% FINE

P[2

Robot

S e o A

Miskolci Egyetem 237 Robot programozas



Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

10. feladat: Korpalya beprogramozasa

« A program strukturaja:
UFRAME_NUM=1-10-ig
UTOOL_NUM=1-10-ig
C P[2] P[3] 70% FINE
C P[4] P[1] 70% FINE

A
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11. feladat: Teglalap alaku palya programozasa

« A program strukturaja:
UFRAME_NUM=1-10-ig
UTOOL_NUM=1-10-ig
1]
L P[2
L P[3
4]
L P[1

1.

N o oA W N

LP

LP

70% FINE

] 70% FINE
] 70% FINE

70% FINE

] 70% FINE

Miskolci Egyetem
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12. feladat: ,,Galopp” palya programozasa

« A program strukturaja:
UFRAME_NUM=1-10-ig
UTOOL_NUM=1-10-ig

L P[1] 70% FINE P[6]
L P[2] 70% FINE

C P[3] P[4] 70% FINE

L P[5] 70% FINE

C P[6] P[1] 70% FINE

P[1]

P[3]

N o ok w0 bdh e
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« A program strukturaja:

1. UFRAME_NUM=1-10-ig
UTOOL_NUM=1-10-ig

3. Megfogé nyit utasitas

4. J P[1] 70% FINE € alaphelyzetbe mozgas

5. JP[2] 70% CNT50

6. J P[3] 70% FINE

7. Megfogé zar utasitas

8. JP[2] 70% CNT50

9. JP[4] 70% CNT50

10. J P[5] 70% CNTO

11. Megfogo nyit utasitas

12. J P[1] 100% FINE < alaphelyzetbe mozgas
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14. feladat: Munkadarab megfogasa, majd athelyezése

» Pozicio regiszterekkel

« A program strukturaja:
1. UFRAME_NUM=1-10-ig
UTOOL_NUM=1-10-ig
Megfogo nyit utasitas
J PR[1] 70% FINE € alaphelyzetbe mozgas
PR[3:SEGED]=PR][2]
PR[3,3:SEGED]=PR][3,3:SEGED]+40
J PR[3] 70% FINE
J PR[2] 70% FINE
Megfogé zar utasitas
PR[3:SEGED]=PR[4]
PR[3,3:SEGED]=PR][3,3:SEGED]+40
J PR[3] 70% FINE
J PR[4] 70% FINE
Megfogé nyit utasitas
J PR[1] 100% FINE €« alaphelyzetbe mozgas
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15. feladat: Munkadarab manipulalasa érzéekelo hasznalataval

+ Afeladathoz egy induktiv szenzor all rendelkezésre, amellyel eldontheto, hogy a munkadarab fémes, vagy nem fémes

» A program strukturaja:

© O N o gk wDdPE

ol el e e e O i o =
© © N o g bk~ w DN PO

UFRAME_NUM=1-10-ig
UTOOL_NUM=1-10-ig

Megfog6 nyit utasitas

J P[1] 70% FINE < alaphelyzetbe mozgas
J P[2] 70% CNT50

J P[3] 70% FINE

Megfogo zar utasitas

J P[2] 70% CNT50

J P[4] 70% FINE P[1]
IF DI[106]=ON, JMP LBL[1]

J P[6] 70% CNT50 > fémes mdb. esetén

J P[7] 70% FINE

IMP LBL[2] P[‘S]
LBL[1] = nem fémes mdb. esetén

J P[8] 70% CNT50 P[G] ‘ ‘P[g] P[4]

J P[9] 70% FINE P[7] ®

LBL[2] = mindkét esetnél megfogo nyit és utana alaphelyzetbe allitas
Megfogo nyit utasitas
J P[1] 100% FINE < alaphelyzetbe mozgas

Miskolci Egyetem 243 Robot programozas



© © N Ok wDdE

I N L T o e
PO © o N o o R~ w NP O

Gépészmérnoki és Informatikai Kar @

UFRAME_NUM=1-10-ig
UTOOL_NUM=1-10-ig

DO[106]=0OFF

Megfogo nyit utasitas

J P[1] 70% FINE €< alaphelyzetbe mozgas
J P[2] 70% CNT50

J P[3] 70% FINE

Megfogo zar utasitas

J P[2] 70% CNT50

J P[4] 70% FINE

IF DI[106]=ON, JMP LBL[1] P[l]
J P[6] 70% CNT50 > nem fémes mdb. esetén
J P[7] 70% FINE

JMP LBL[2] p[8]

LBL[1] = fémes mdb. Esetén

DO[106]=0ON P4
3 P[8] 70% CNTS0 Pl6]l @ ‘P[9] £]
J P[9] 70% FINE P[7]‘

LBL[2] = mindkét esetnél megfogo nyit és utana alaphelyzetbe allitas
Megfogo nyit utasitas
J P[1] 100% FINE < alaphelyzetbe mozgas
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« Az el6zo6 feladatot egészitsuk ki egy JMP LBL[ ] és
egy WAIT utasitassal, hogy folyamatosan miikodjon

a megirt program

Miskolci Egyetem
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P[1]

P[8]

P[4
‘P[9] [4]

Pl6l @
Pl7] @
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Koszonetnyllvanltas

9 Az EMBERI EROFORRASOK MINISZTERIUMA UNKP-18-3 KODSZAMU Uj NEMZETI
KIVALOSAG PROGRAMJANAK TAMOGATASAVAL KESZULT.
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