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Bevezet®s

ÅA tananyag elsŖsorbana tansz®kental§lhat·ipari robot tulajdons§gaival,

vez®rlŖrendszer®vel,koordin§tarendszereivel®sprogramoz§s§valfoglalkozik.

ÅA sz¿ks®geselm®letiismeretek megszerz®s®nfel¿la tananyag tartalmaz

k¿lºnbºzŖgyakorlati feladatokat is.

ÅAz elŖad§s- ®sa gyakorlati anyagot ºssze§ll²totta: R·naiL§szl·,PhD hallgat·
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Aj§nlott irodalom

1. J§szkaiT., Olasz A.: Fanuc LR Mate 200iC Teach Pendant programoz§s,

Robert Bosch Mechatronikai Int®zetiTansz®k,2011

2. Kulcs§rB.: Robottechnika, LSI oktat·kºzpont

3. Fanuc Robot series: R-30iA Mate Controller ïMaintenance Manual, FANUC

Robotics America Inc.

4. Fanuc Robot LR Mate 200iC: Mechanical Unit ïOperatorôsManual, FANUC

Robotics America Inc.

5. Fanuc Robot series: R-30iA Mate Controller, LR Handling Tool ïOperatorôs

Manual, FANUC Robotics America Inc.
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Tematika

1. Robotok tºrt®nelmi§ttekint®se

2. Robotok csoportos²t§sa,szingul§rishelyzetek

3. Megfog·kcsoportos²t§sa

4. Fanuc LR Mate 200iC ipari robot §ltal§nostulajdons§gai

1. Specifik§ci·k

2. Munkat®r

3. Elker²t®s

4. Szºgtartom§nyok
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Tematika
5. R30-iAvez®rlŖegys®gismertet®se

5. Fontosabb tulajdons§gai

6. Blokkdiagram

7. FŖbbr®szei

8. V®szstopbekºt®s

9. Biztons§giker²t®sbekºt®s

10. Hegeszt®seset®rea bekºt®s,TP®sEthernet bekºt®se

11. Perif®ri§kbekºt®se(CRMA15 ®sCRMA16), l§bkioszt§sok

12. Robot funkci·kmŤkºdtet®sijogai

6. Robotkar ismertet®se,tengelylimitek szoftveres be§ll²t§sa

7. EllenŖrz®sek®skarbantart§sok

8. Biztons§gielŖ²r§sok,int®zked®sek
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Tematika

9. Megfog·- ®skieg®sz²tŖegys®gfelszerel®se

1. Terhel®smegad§saszoftveresen

2. Kar terhel®sekszoftveres be²r§sa

10. Fanuc LR Mate 200iC masterel®se

1. Zero position masterel®s

2. Quick masterel®s

3. Single-axis masterel®s

4. Bevitt adatok alapj§ntºrt®nŖmasterel®s

11. Robot programoz§silehetŖs®gekoszt§lyoz§sa(Online, Offline)
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Tematika
12. Teach Pendant haszn§lat§valtºrt®nŖprogramoz§s

13. Koordin§tarendszerekismertet®se

14. Koordin§tarendszerekbe§ll²t§sa(USERFRAME, TOOL, JOG FRAME)

15. Bemenetek ®skimenetek

16. Programoz§s

1. Đjprogram ²r§sa

2. Mozg§siutas²t§sokbemutat§sa

3. Regiszterek

4. Utas²t§sok®sparam®terez®seik

5. Egy®blehetŖs®gek

17. Gyakorlati feladatok
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Robotok tºrt®nelmi §ttekint®se

ÅMaga az elnevez®sa cseh Ărobotaò(1921) kifejez®sbŖlad·dik,amelynek

jelent®semunka (szolgamunka).

ÅAz ipari robot: Tºbbtengellyel rendelkezŖ,szabadon programozhat·,monoton

fizikai munk§ratºk®letesenalkalmas szerkezet, amely szenzorral kieg®sz²tett

megfog·val-, vagy m§sgy§rt·eszkºzzelfelszerelhetŖ. Anyagmanipul§l§si®s

technol·giaifeladatokra egyar§nthaszn§lhat·. (VDI 2860 ï1981)
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Karel Capek
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Robotok tºrt®nelmi §ttekint®se

ÅIsaac Asimov: A robotika h§romtºrv®nye(1942)

1. A robotnak nem szabad k§rtokoznia az emberben, vagy t®tlen¿ltŤrnie,hogy

emberi l®nyb§rmilyenk§rtszenvedjen.

2. A robot engedelmeskedni tartozik az emberi l®nyekutas²t§sainak,kiv®ve,ha ezek

az utas²t§sokaz elsŖtºrv®nyelŖ²r§saiba¿tkºzn®nek.

3. A robot tartozik saj§tv®delm®rŖlgondoskodni, amennyiben ez nem ¿tkºzikaz

elsŖvagy m§sodiktºrv®nyb§rmelyik®nekelŖ²r§saiba.
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Robotok tºrt®nelmi §ttekint®se

ÅUNIMATE: Az elsŖprogramozhat·ipari robot, amelyet 1954-ben mutatt§kbe.

Å1978: A Puma robotĄ Programmable Universal Machine for Assembly

Å1980-as ®vektŖlkezdve rohamos fejlŖd®snekindult a robotipar.
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Robotok tºrt®nelmi §ttekint®se

ÅNapjainkban szinte mindenhol megtal§lhatjuka robotokat

ÅHaditechnika

Åţrtechnika

ÅEg®szs®g¿gy

ÅSz·rakoztat·elektronika

ÅIpar (szerel®si-, gy§rt§si-, technol·giaifolyamatokn§l)

Åstb.
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Robotok tºrt®nelmi §ttekint®se

ÅRobotokat milyen esetekben alkalmazhatnak:

ÅEmberre vesz®lyesfeladatok elv®gz®s®repl. AtomerŖmŤ.

ÅNagy ism®tl®sipontoss§gotmegkºvetelŖfeladatok eset®repl. valamely term®ktºmeggy§rt§s§ra.

ÅEmber sz§m§ranem k²v§ntmunk§kelv®gz®se.
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Robotok csoportos²t§sa

ÅKinematikai l§ncszerint

ÅV®grehajtand·feladat t²pusa

ÅSzabads§gifokok sz§ma

ÅVez®rl®st²pusa

ÅEnergetikai egys®g

ÅKinematikai strukt¼ra
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Kinematikai l§nc szerinti oszt§lyoz§s

ÅKinematikai l§ncszerint

ÅNy²ltkinematikai l§nc

ÅZ§rtkinematikai l§nc
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V®grehajtand· feladat szerinti oszt§lyoz§s

ÅDirekt kinematikai feladat: ElŖ²rjuka csukl·szºgeket,®sezekbŖlmegkaphat·

a megfog·helyzete ®sorient§ci·ja. Ą Denavit Hartenberg-f®leparam®teres

le²r§s

ÅἻ █Ἱ

ÅInverz kinematikai feladat: A megfog·helyzete ®sorient§ci·jaadott, ®sezek

f¿ggv®ny®benmeghat§rozzuka csukl·szºgeket:

ÅἹ █ Ἳ , ahol ▼ jelenti a vil§gkoordin§t§kvektor§t,m²g▲ a

csukl·koordin§t§kat.
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Szingul§ris helyzetek

ÅA robotra nem ²rhat·elŖtetszŖlegessebess®gi§llapot.

ÅK®tforg§stengelyegybeesik Ąszingul§rislesz

ÅAz inverz kinematikai feladatnak lehet, hogy nincsen, vagy ak§rv®gtelen

sz§m¼megold§savan.

Å═● ╫ , ahol ●jelenti a csukl·szºgeket,m²g═a konfigur§ci·t²rjale, ╫a

megfog·poz²ci·j§t²rjale.

Å● ═ ╫Ąszingul§risa helyzet, haÄÅÔ═
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Szingul§ris helyzetek
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Als·- ®s felsŖ kºnyºk§ll§sok
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Kinematikai k®nyszerek

ÅA robotok kinematikai k®nyszerekbŖl®p¿lnekfel.

ÅEzen k®nyszereklehetnek egy-, k®t-, h§rom,vagy tºbbszabads§gfok¼ak.

Å1 szabads§gfok¼k®nyszereklehetnek:

ÅCsavar, csukl·Ą R

ÅCs¼szkaĄ P

Å2 szabads§gfok¼k®nyszereklehetnek:

ÅCs¼sz·csukl·

ÅKard§ncsukl·

Å3 szabads§gfok¼k®nyszereklehetnek:

ÅGºmbcsukl·
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Szabads§gi fokok sz§ma szerinti oszt§lyoz§s

ÅAz ipari robotok §ltal§ban6 szabads§gifokkal rendelkeznek.

ÅA robotkar elsŖh§romtagja szerint szok§sososzt§lyozni:

ÅRRRĄ Emberi k®zhezhasonl·

ÅRRPĄ SCARA t²pus¼robot

ÅRPPĄ Hengeres robot (HKR)

ÅPPPĄKart®ziuszirobot (DDKR)

Miskolci Egyetem 20 Robot programoz§s
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Megfog·k
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End effector

ÅSeg²ts®g®vellehet a kºrnyezettelinterakci·bal®pni:

ÅSzersz§mĄtechnol·giaifolyamat elv®gz®se

ÅMegfog·Ąszerel®s,munkadarab manipul§l§sa
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End effector
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ÅMegfog·kmegfog§sielv alapj§ntºrt®nŖcsoportos²t§sa

ÅElektromosĄelektrom§gnesseltºrt®nŖmegfog§s

ÅSŤr²tettlevegŖvelĄ gyakran haszn§lj§kpl. v§kuumosmegfog·

ÅMechanikusĄp§rhuzampof§s,fog·t²pus,3 pontos megfog·

Schunk Grippers: Product Overview, SCHUNK GmbH & Co. KG, 2016
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Megfog· 

szerkezet

£rz®kelŖk

Mozgat· 

egys®g

Megfog· 

pof§k

Megfog·k r®szei
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Å£rz®kelŖk lehetnek: erŖm®rŖk, slip szenzorok

ÅSzenzorokat a megfelelŖ megfog§s 

teljes²t®s®hez/®rz®kel®s®hez haszn§lunk.

ÅMegfog· pof§k: lehetnek egyszerŤ fel¿letekbŖl, 

de lehetnek olyanok is, amelyek bonyolult 

geometri§val k®sz¿lnek munkadarab specifikus 

esetekre.
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Fanuc LR Mate 200iC ipari robot
§ltal§nos ismertetŖ
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Å6 szabads§gi fokkal rendelkezik (RRR)

ÅMunkatere egy csonkolt f®lgºmb

ÅMaxim§lis kiny¼l§sa: 704 mm

ÅMaxim§lis terhelhetŖs®g: 5 kg

(ebbe bele®rtendŖ a megfog· szerkezet is)

ÅSzerkezet megfog· n®lk¿li tºmege: 27 kg

ÅIsm®tl®si pontoss§g: 0,02 mm

ÅMechanikus f®kek az ºsszes csukl·n§l

ÅMegengedett p§ratartalom: 75 %, vagy kevesebb

(kis ideig kb. 1 h·napig 95 %)

ÅMegengedett hŖm®rs®klet: 0 45 ÁC
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Fanuc LR Mate 200iC ipari robot

ÅA robot munkatere:

Miskolci Egyetem 27 Robot programoz§s

Oldaln®zet Elºln®zet



G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅA robot munkatere fel¿ln®zetbŖl:
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Pneumatikus 

csatlakoz·knak fenntartva

Fanuc LR Mate 200iC ipari robot

Opci·k®nt 

ig®nyelhetŖ
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A robot csukl·inak mozg§startom§nyai
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J1

J2

J3
J4

J5

J6Csukl·Megengedett szºgelfordul§sMegengedett szºgsebess®g

J1 ρχπЈ ρψπЈÉÇïÎÙÅÌÈÅÔě συπЈȾίὩὧ

J2 ρππЈ συπЈȾίὩὧ

J3 ρωτЈ τππЈȾίὩὧ

J4 ρωπЈ τυπЈȾίὩὧ

J5 ρςπЈ τυπЈȾίὩὧ

J6 σφπЈ χςπЈȾίὩὧ
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Fanuc LR Mate 200iC ipari robot biztons§gi elker²t®se
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Robot csatlakoz§si 

vezet®k/Fºldel®s

Kapcsol·
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Fanuc LR Mate 200iC ipari robot
vez®rlŖegys®g®nek ismertet®se
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ÅAm®retei: 470(Sz) x 320(M®) x 400(M)Ąoldalegys®gn®lk¿l

ÅMegengedett hŖm®rs®klet: 0 45 ÁC

ÅMegengedett p§ratartalom: 75 %, vagy kevesebb

ÅT§pell§t§s: 1 f§zis(230 V AC)

ÅTeljes²tm®ny: 500 W

ÅCPU: Tºbbprocesszorosarchitekt¼ra(mozg§s,kommunik§ci·stb.)

ÅK®pfeldolgoz·rendszer t§mogat§sa(iRVision)

Å24 digit§liskimenet (24 VDC), 28 digit§lisbemenet

ÅTºmege: 55 kg

Å£rintŖk®pernyŖsTeach Pendant t§mogat§sa
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A vez®rlŖegys®g fontosabb tulajdons§gai
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Fanuc LR Mate 200iC ipari robot vez®rlŖegys®ge
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FŖkapcsol·

Kulcsos kapcsol·

Automata ¿zemm·d 

ind²t§sa

V®szstop
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Vez®rlŖ elhelyez®se

Miskolci Egyetem 34 Robot programoz§s

Tºbb vez®rlŖegys®g eset®n

ÅAtetej®n4 db. M10 rºgz²tŖcsavar



G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

R-30iA vez®rlŖegys®g blokkdiagramja
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Alaplap

E-stop egys®g
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E-stop 
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Oper§tori panel

MCCMegszak²t·
Szervo 

erŖs²tŖ Robot
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Fanuc LR Mate 200iC ipari robot vez®rlŖegys®ge
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Szervo 

erŖs²tŖ

Kapcsol·

HŖcser®lŖ

V®szstop

I/O csatlakoz§sok

Megszak²t·

Alaplap
E-Stop
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Vez®rlŖegys®g r®szei
ÅAlaplap

ÅMikroprocesszor, perif®ri§k§ramkºrei,mem·ria,oper§toripanel vez®rlŖ§ramkºrei

ÅAkºzpontiCPU vez®rlia szervo mechanizmust ®sa poz²cion§l§st.

ÅI/O NYĆK(Fanuc I/O egys®gModel-A)

ÅI/O egys®gekkeltºrt®nŖmŤveletekre

ÅSok I/O t²pusv§laszthat·Ą A Fanuc I/O Link-el csatlakoznak

ÅE-Stop ®saz MCC egys®gek

ÅV®szstoprendszer vez®rl®seĄ elŖtºlt®sea szervo erŖs²tŖnek,m§gneskapcsol·k(MCC)

ÅT§pegys®g

ÅACĄk¿lºnbºzŖszintŤegyenfesz¿lts®gek(DC) elŖ§ll²t§saĄ +2,5 V, +5 V, +3,3 V, +24 V/E, Ñ15 V

ÅH§tlapinyomtatott §ramkºrilapka

ÅVez®rlŖNYĆK-ok felhelyez®s®re
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Vez®rlŖegys®g r®szei
ÅTeach Pendant

ÅOnline robotprogramoz§shoz

ÅVez®rlŖegys®gst§tuszakijelz®sreker¿laz egys®gLCD kijelzŖj®n

ÅSzervo erŖs²tŖ

ÅSzervomotor vez®rl®se,f®kez®svez®rl®s

ÅJelad·mŤkºdtet®se,stb.

ÅOper§toripanel

ÅRobotst§tuszindik§l§s,oper§torokind²thatj§ka programot

ÅGombok ®sLED-ek kapnak rajta helyet, USB interf®sztal§lhat·rajta Ą soros interf®sz(k¿lsŖ

egys®ghez)

ÅMem·riak§rtyacsatlakoztat§silehetŖs®gĄ adat-vissza§ll²t§s

ÅIr§ny²thatjaaz E-v®szstoppotis

ÅTranszform§tor

ÅACĄ AC §talak²t§sa vez®rlŖegys®gsz§m§ra
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Vez®rlŖegys®g r®szei
ÅVentil§tor,hŖcser®lŖ

ÅVez®rlŖbelsŖr®sz®nekmegfelelŖhŖm®rs®kletentart§s§ra.

ÅMegszak²t·

ÅA vez®rlŖbelsej®ben,ha meghib§sod§svan, avagy nem megfelelŖa bemeneti jelszint, akkor

nagy §ramoklehetnek. Ą A bemeneti fesz¿lts®gerre van r§kºtve,hogy megv®djea

vez®rlŖegys®geta t¼l§ramokt·l.

ÅRegenerat²vellen§ll§s

ÅA szervomotor elektromotoros erej®neklemer²t®s®hez
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Vez®rlŖegys®g csatlakoz§si pontjai

Miskolci Egyetem 40 Robot programoz§s

E-stop panel

Teach

Pendant

Perif®ri§k

E-stop 

kapcsol·
Ker²t®s

Alaplap
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R

S
3
2

E
E

S
1

E
E

S
1
1

E
E

S
2

E
E

S
2

1

E
A

S
1

E
A

S
1
1

E
A

S
2

E
A

S
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Folyamat I/O Master

CNC: Slave
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Slave

K¿lsŖ eszkºzEthernet
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Vez®rlŖegys®g csatlakoz§si pontjai a robot fel®

Miskolci Egyetem 41 Robot programoz§s

R-30iA

Robot

CRF8 (Jelad·)

Szervo erŖs²tŖ

CRR88

CNGx (GND)

CNJx (Motor power)
Megfog·

Nem tartoz®ka a k§bel 

az alapfelszerelts®gnek

EE
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Fanuc LR Mate 200iC ipari robot k¿lsŖ v®szstop bekºt®se

Miskolci Egyetem 42 Robot programoz§s

V®szstop gomb

EES1

K¿lsŖ v®szstop

bekºt®si termin§lja

EES11

EES2

EES21

ÅAk¿lsŖv®szstopmŤkºdtet®seeset®n:

ÅA szervo t§pegys®gkikapcsol, ®sa robot

azonnal meg§ll.

ÅKapcsol·bekºt®sehelyett, ha pl. rel®t

alkalmazunk, akkor csatlakoztassunk egy

szikraolt·tis.

ÅA termin§loknem haszn§lataeset®n

kºzºs²ts¿kegy jumper seg²ts®g®vela

megfelelŖpontokat.

24 V DC

0,1 A
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Fanuc LR Mate 200iC ipari robot k¿lsŖ biztons§gi kapu bekºt®se

Miskolci Egyetem 43 Robot programoz§s

EAS1

Biztons§gi kapu 

bekºt®se

EAS11

EAS2

EAS21

ÅAbiztons§gikapu:

ÅA biztons§gikapu kinyit§saeset®nbiztons§gosan

meg§lla robot (a robot AUTO m·dbanvan).

ÅAz ®rintkezŖknyitott §llapotaeset®na mozg·

robot folyamatosan lass²t,majd meg§ll®sa szervo

t§pegys®gkikapcsol.

ÅBetan²t§si¿zemm·dokban(T1 ®sT2) nem sz§m²t,

ha a kaput kinyitj§k.

ÅRel®haszn§lataeset®nszikraolt·bekºt®s®rŖl

gondoskodjunk.

ÅA termin§loknem haszn§lataeset®nkºzºs²ts¿k

egy jumper seg²ts®g®vela megfelelŖpontokat.

24 V DC

0,1 A
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Fanuc LR Mate 200iC ipari robot biztons§gi elemek bekºt®se

Miskolci Egyetem 44 Robot programoz§s

ÅAtermin§lokgy§rilagkºzºs²tvevannak jumper-ekkel.

ÅAmennyiben haszn§lniakarjuk valamelyik lehetŖs®get,

akkor t§vol²tsukel a jumper-eket.

E
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S
1

E
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S
1
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A Teach Pendant bekºt®se

Miskolci Egyetem 45 Robot programoz§s

TP

Szervo erŖs²tŖ

E-stop egys®g

V®szstop
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Hegeszt®s eset®re a bekºt®s

Miskolci Egyetem 46 Robot programoz§s

CRW11
Folyamat I/O panel MB HegesztŖ berendez®shez a 

vezet®k
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Ethernet k§bel kivezet®se

Miskolci Egyetem 47 Robot programoz§s

Fºldel®s

Ethernet k§bel 

csatlakoz§si pont

RJ-45

Rºgz²tŖ-f¿l
Kivezet®s
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A robothoz tartoz· perif®ri§k bekºt®se

Miskolci Egyetem 48 Robot programoz§s

CRMA16

CRMA15Alaplap Perif®ri§khoz a vezet®k
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Perif®ri§s eszkºz interf®sz (CRMA 15 ®s 16)

Miskolci Egyetem 49 Robot programoz§s

ÅAz R-30iA vez®rlŖtartalmazza az interf®szt,amelynek 28 bemenete ®s24

kimenete van

CRMA 15

CRMA 16

Perif®ria A1

Perif®ria A2

ROC
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CRMA 15 ®s 16

Miskolci Egyetem 50 Robot programoz§s

A B

01 +24F +24F

02 +24F +24F

03 SDICOM1 SDICOM2

04 0V 0V

05 In 1 In 2

06 In 3 In 4

07 In 5 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 Out 1 Out 2

16 Out 3 Out 4

17 Out 5 Out 6

18 Out 7 Out 8

19 0V 0V

20 DOSRC1 DOSRC1

A B

01 +24F +24F

02 +24F +24F

03 SDICOM3

04 0V 0V

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 0V 0V

20 DOSRC2 DOSRC2

CRMA 15 A1

interf®sz

CRMA 16 A2

interf®sz
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R-30iA vez®rlŖ 2 m·d: I/O link mester ®s szolga

Miskolci Egyetem 51 Robot programoz§s

ÅMester m·d(I/O link master)

ÅCsatlakoz·: M-JD1A/S-JD1B

ÅSzolga m·d(I/O link slave)Ąmesterhez csatlakozik pl. CNC egys®g

ÅCsatlakoz·mester oldal: M-JD1A/S-JD1B

ÅCsatlakoz·szolga oldal: S-JD1AĄegy®bI/O link szolga eszkºzhºz

ÅGy§rilag: LR toolĄ Slave, LR handling toolĄmester

ÅA m·dmegv§ltoztat§s§hoza $IOMASTER v§ltoz·®rt®k®tkell §t§ll²tani,majd

vez®rlŖki- ®sbekapcsol§sasz¿ks®ges

Å1: mester

Å0: szolga
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I/O kioszt§s

Miskolci Egyetem 52 Robot programoz§s

ÅAsszoci§ci·a fizikai ®slogikai jelek kºzºtt

ÅI/O kioszt§snak7 t²pusalehets®ges(alapb·lautomatikusan tºrt®nika kioszt§s)

ÅNone, Full, Full (szolga), Full (CRMA16), EgyszerŤ,EgyszerŤ(szolga), EgyszerŤ(CRMA16)

ÅGy§rilag: LR toolĄ Simple (Slave) ®saz LR handlingĄ Simple (CRMA16)

N®v UOP t²pusa I/O eszkºz

None nincs -

Full ¥sszes I/O link mester

Full (szolga) ¥sszes I/O link szolga

Full (CRMA 16) ¥sszes Perif®ri§s eszkºz interf®sz CRMA 15 ®s CRMA 16

Simple EgyszerŤ I/O link mester

Simple (szolga) EgyszerŤ I/O link szolga

Simple (CRMA 16) EgyszerŤ Perif®ri§s eszkºz interf®sz CRMA 16
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UOP allok§ci·k

Miskolci Egyetem 53 Robot programoz§s

ÅK®tt²pusavan: egyszerŤ(Simple), ºsszes(All)

ÅUOP: speci§lisperif®riaI/O, pl. RESET, BATALM stb.

ÅAutomatikus UOP allok§ci· megv§laszt§sa Ą

elŖzŖ I/O kioszt§st tºrli!!!

ÅScreen selection gomb megnyom§sa

Å0-NEXTĄ 6 SYSTEM

ÅF1 [TYPE] megnyom§saĄ Config

ÅKurzor mozgat§saaz ĂUOPauto assigmentòsorhozĄ F4 [CHOICE]

ÅT²puskiv§laszt§sa: Full (szolga), vagy Simple (szolga) Ą $IOMASTER=0, m§sesetben

$IOMASTER=1

ÅClear ALL I/OĄ F4 [YES]

ÅĂCycle power to apply new UOP assignmentòĄvez®rlŖki- ®sbekapcsol§sa

Alapbe§ll²t§s
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UOP allok§ci·k

Miskolci Egyetem 54 Robot programoz§s

ÅSimple esetben GPIO-k sz§mamegnºvekszik,m²ga spec. I/O sz§mlecsºkken

ÅUOP st§tuszokĄ MenuĄ I/O

UI[1] IMSTP Logikai 1 mindig

UI[2] HOLD El®rhetŖ

UI[3] SFSPD Logikai 1 mindig

UI[4] CSTOPI Kiosztva a RESET-hez

UI[5] RESET El®rhetŖ

UI[6] START El®rhetŖ

UI[7] HOME Nincs allok§ci·

UI[8] ENBL El®rhetŖ

UI[9] RSR1/PNS1 El®rhetŖ PNS1

UI[10] RSR2/PNS2 El®rhetŖ PNS2

UI[11] RSR3/PNS3 El®rhetŖ PNS3

UI[12] RSR4/PNS4 El®rhetŖ PNS4

UI[13] RSR5/PNS5 Nincs allok§ci·

UI[14] RSR6/PNS6 Nincs allok§ci·

UI[15] RSR7/PNS7 Nincs allok§ci·

UI[16] RSR8/PNS8 Nincs allok§ci·

UI[17] PNSTROBE Kiosztva a START-hoz

UI[18] PROD_START Nincs allok§ci·
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UOP allok§ci·k

Miskolci Egyetem 55 Robot programoz§s

UO[1] CMDENBL El®rhetŖ

UO[2] SYSRDY Nincs allok§ci·

UO[3] PROGRUN Nincs allok§ci·

UO[4] PAUSED Nincs allok§ci·

UO[5] HELD Nincs allok§ci·

UO[6] FAULT El®rhetŖ

UO[7] ATPERCH Nincs allok§ci·

UO[8] TPENBL Nincs allok§ci·

UO[9] BATALM El®rhetŖ

UO[10] BUSY El®rhetŖ

UO[11] ACK1/SNO1 Nincs allok§ci·

UO[12] ACK2/SNO2 Nincs allok§ci·

UO[13] ACK3/SNO3 Nincs allok§ci·

UO[14] ACK4/SNO4 Nincs allok§ci·

UO[15] ACK5/SNO5 Nincs allok§ci·

UO[16] ACK6/SNO6 Nincs allok§ci·

UO[17] ACK7/SNO7 Nincs allok§ci·

UO[18] ACK8/SNO8 Nincs allok§ci·

UO[19] SNACK Nincs allok§ci·

UO[20] RESERVE Nincs allok§ci·

ÅSimple eset
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UOP allok§ci·k

Miskolci Egyetem 56 Robot programoz§s

ÅSimple esetben az al§bbimegkºt®sekvannak

ÅRSR nem haszn§lhat·az egyszerŤallok§ci·eset®n

ÅCSTOPI ®sa RESET egy jelk®ntvan kiosztva

ÅA PNSTROBE ®sa START egy jelk®ntvan kiosztva
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UOP allok§ci·k

Miskolci Egyetem 57 Robot programoz§s

ÅAz al§bbikioszt§sa Full

(CRMA 16) esetet mutatja:

A B

01 +24F +24F

02 +24F +24F

03 SDICOM1 SDICOM2

04 0V 0V

05 UI[1] UI[2]

06 UI[3] UI[4]

07 UI[5] UI[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 UO[1] UO[2]

16 UO[3] UO[4]

17 UO[5] UO[6]

18 UO[7] UO[8]

19 0V 0V

20 DOSRC1 DOSRC1

A B

01 +24F +24F

02 +24F +24F

03 SDICOM3

04 0V 0V

05 DI81 DI82

06 DI83 DI84

07 DI85 DI86

08 DI87 DI88

09

10 UO[9] UO[10]

11 UO[11] UO[12]

12 UO[13] UO[14]

13 UO[15] UO[16]

14 UO[17] UO[18]

15 UO[19] UO[20]

16 DO81 DO82

17 DO83 DO84

18

19 0V 0V

20 DOSRC2 DOSRC2

CRMA 15 A1

interf®sz

CRMA 16 A2

interf®sz
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CRMA 15 l§bkioszt§sa: Simple (CRMA 16)

Miskolci Egyetem 58 Robot programoz§s

ÅA perif®ri§k ®s robot kºzºtti kommunik§ci·ra

ÅSDICOM1: DI101-DI108 kiv§laszthat·, hogy mi legyen a 

kºzºs (GND, +24 V)

ÅSDICOM2: DI109-DI120 kiv§laszthat·, hogy mi legyen a 

kºzºs (GND, +24 V)

ÅDOSRC1 ®s DOSRC2 Ą24 V szolg§ltat§sa a 

kimeneteknek

A B

01 24F 24F

02 24F 24F

03 SDICOM1 SDICOM2

04 0V 0V

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 DI120

15 DO101 DO102

16 DO103 DO104

17 DO105 DO106

18 DO107 DO108

19 0V 0V

20 DOSRC1 DOSRC1
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CRMA 16 l§bkioszt§sa: Simple (CRMA 16)

Miskolci Egyetem 59 Robot programoz§s

ÅAperif®ri§k®srobot kºzºttikommunik§ci·ra

ÅSDICOM3: XHOLD, RESET, START, ENBL, PNS1-4 Ą

kiv§laszthat·,hogy mi legyen a kºzºs(GND, +24 V)

ÅDOSRC2Ą 24 V szolg§ltat§saa kimeneteknek

ÅFAULT RESET: K¿lsŖresetĄ bemenet

ÅXHOLD: Ideiglenes stopĄ bemenet

ÅENBL: MŤkºd®senged®lyezettĄ bemenet

ÅPNS1-PNS4: Program sorsz. v§laszt§sĄ bemenet

ÅCMDENBL: Automatikus mŤkºd®skºzbenĄ kimenet

ÅFAULT: Alarm Ą kimenet

ÅBATALM: Elem fesz¿lts®gszintalacsonyĄkimenet

ÅBUSY: MŤkºd®skºzbenĄ kimenet

A B

01 24F 24F

02 24F 24F

03 SDICOM3

04 0V 0V

05 XHOLD RESET

06 START ENBL

07 PNS1 PNS2

08 PNS3 PNS4

09

10 DO109 DO110

11 DO111 DO112

12 DO113 DO114

13 DO115 DO116

14 DO117 DO118

15 DO119 DO120

16 CMDENBL FAULT

17 BATALM BUSY

18

19 0V 0V

20 DOSRC2 DOSRC2
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Bemenetek bekºt®se

Miskolci Egyetem 60 Robot programoz§s

VevŖoldali r®sz 

(robotvez®rlŖ)

Perif®ri§k
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Kimenetek bekºt®se

Miskolci Egyetem 61 Robot programoz§s

ÅAmaxim§liskimeneti §ram0,2 A

Vez®rlŖoldali r®sz 

(robotvez®rlŖ)

Perif®ri§k

Szab§lyozott
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Perif®ri§k oldal§r·l a csatlakoz§s

Miskolci Egyetem 62 Robot programoz§s

ÅSimple (CRMA 16) esete

Å50 p·lus¼Honda csatlakoz·valĄ CRMA15 eset®ben

01 DI101

02 DI102

03 DI103

04 DI104

05 DI105

06 DI106

07 DI107

08 DI108

09 DI109

10 DI110

11 DI111

12 DI112

13 DI113

14 DI114

15 DO115

16 DO116

17 0 V

18 0 V

19 SDICOM1

20 SDICOM2

21 Nem haszn.

22 DI117

23 DI118

24 DI119

25 DI120

26 Nem haszn.

27 Nem haszn.

28 Nem haszn.

29 0 V

30 0 V

31 DOSRC1

32 DOSRC1

33 DO101

34 DO102

35 DO103

36 DO104

37 DO105

38 DO106

39 DO107

40 DO108

41 Nem haszn.

42 Nem haszn.

43 Nem haszn.

44 Nem haszn.

45 Nem haszn.

46 Nem haszn.

47 Nem haszn.

48 Nem haszn.

49 24 F

50 24 F
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Perif®ri§k oldal§r·l a csatlakoz§s

Miskolci Egyetem 63 Robot programoz§s

ÅSimple (CRMA 16) esete

Å50 p·lus¼Honda csatlakoz·valĄ CRMA16 eset®ben

01 XHOLD

02 RESET

03 START

04 ENBL

05 PNS1

06 PNS2

07 PNS3

08 PNS4

09 Nem haszn.

10 Nem haszn.

11 Nem haszn.

12 Nem haszn.

13 Nem haszn.

14 Nem haszn.

15 Nem haszn.

16 Nem haszn.

17 0 V

18 0 V

19 SDICOM3

20 Nem haszn.

21 DO120

22 Nem haszn.

23 Nem haszn.

24 Nem haszn.

25 Nem haszn.

26 DO117

27 DO118

28 DO119

29 0 V

30 0 V

31 DOSRC2

32 DOSRC2

33 CMDENBL

34 FAULT

35 BATALM

36 BUSY

37 Nem haszn.

38 Nem haszn.

39 Nem haszn.

40 Nem haszn.

41 DO109

42 DO110

43 DO111

44 DO112

45 DO113

46 DO114

47 DO115

48 DO116

49 24 F

50 24 F
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Csatlakoz· §talak²t· panel

Miskolci Egyetem 64 Robot programoz§s

Ćtalak²t·: CRMA58 ®s CRMA59
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Fanuc LR Mate 200iC ipari robot funkci·inak mŤkºdtet®si jogai

Miskolci Egyetem 65 Robot programoz§s

ÅA kºvetkezŖt§bl§zatmutatja a biztons§giker²t®senk²v¿litev®kenys®geket,amelyeket csak bizonyos

f®lv®gezhet:
Tev®kenys®g Oper§torProgramoz·Karbantart· m®rnºk

Be-, kikapcsol§sa a ROC-nek

¦zemm·d kiv§laszt§s (T1, T2 ®s AUTO)

Helyi, vagy t§voli m·d kiv§laszt§sa

Robotprogram kiv§laszt§sa Teach Pendant-tal

K¿lsŖ egys®ggel val· robotprogram kiv§laszt§sa

Oper§tori panelrŖl robotprogram ind²t§sa

Teach Pendant haszn§lat§val robotprogram elind²t§sa

Hibajelz®s megsz¿ntet®se az oper§tori panelrŖl

Hibajelz®smegsz¿ntet®se a Teach Pendant egys®ggel

Teach Pendant-on adatbe§ll²t§s

Betan²t§s Teach Pendant-tal

V®szstop az oper§tori panellel

V®szstop a Teach Pendant-tal

V®szstop a biztons§gi kapu kinyit§s§val

Oper§tori panel karbantart§sa

Teach Pendant karbantart§sa
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Fanuc LR Mate 200iC ipari 
robotkar ismertet®se

Miskolci Egyetem 66 Robot programoz§s
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Az egys®gen tal§lhat· motorok

Miskolci Egyetem 67 Robot programoz§s

J1

J2

J4

J3

ÅAC szervo motorok hull§m-hajt·mŤvekkelszerelve

J5
J6
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A robotkar ®s a vez®rlŖegys®g csatlakoztat§sa

Miskolci Egyetem 68 Robot programoz§s

GND

GND

SŤr²tett levegŖ

Jel- ®s 

t§pcsatlakoz·

Jel- ®s t§pk§bel
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Tengelylimitek be§ll²t§sa
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ÅA robot mozg§startom§ny§nakkorl§toz§sa

ÅMunkater¿letbelimegkºt®sek

ÅK§belhosszak

Å¦tkºz®sekelker¿l®se®rdek®ben

ÅSzoftveresen megoldott lesz, hogy ne legyen ¿tkºz®s,szakad§s.

ÅAmŤkºd®sitartom§nyleszŤk²t®sekihat a robotraĄelŖzŖlegbetan²tottpontok,

stb.
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Tengelylimitek be§ll²t§s§nak l®p®sei
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1. MENU el®r®se

2. SYSTEM lehetŖs®gkiv§laszt§sa

3. F1, [TYPE] megnyom§sa

4. ĂAxis limitsòr®szkiv§laszt§saĄ

1. A 0-val jelºltr®szekjelzik, hogy azok a tengelyek

nincsenek

5. Kurzor c®lramozgat§sa

6. Đjlimit®rt®kmegad§sa

7. 5, ®s6 l®p®sekmegism®tl®sea k²v§ntlimitek

megad§s§hoz

8. Vez®rlŖkikapcsol§sa,majd bekapcsol§sa
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EllenŖrz®sek ®s karbantart§si 
teendŖk
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Napi szintŤ ellenŖrz®sek
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ÅA rendszer haszn§lataelŖttellenŖrizz¿kazt, hogy nincsen-e rajta s®r¿l®s.

ÅBekapcsol§selŖtt

ÅSŤr²tettlevegŖhaszn§lataeset®na manom®terellenŖrz®se(sz¿ks®gesnyom§s

rendelkez®sre§ll-e).

ÅPneumatikus vezet®kek,csatlakoz§soksziv§rg§sellenŖrz®se.

ÅPneumatikus szŤrŖkellenŖrz®se.

ÅBekapcsol§sut§n

ÅRezg®sek,abnorm§liszajok, motorok meleged®s®nekellenŖrz®se.

ÅStop poz²ci·knem-e v§ltoztaka kor§bbanfelvettekhez k®pest.

ÅPerif®ri§kmegfelelŖmŤkºd®s®nekellenŖrz®se.

ÅF®kekellenŖrz®seĄT§pell§t§smegszŤn®seut§na megfog·2 mm-t Ăesikò.
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Napi szintŤ ellenŖrz®sek
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ÅA napi szintŤteendŖkkºz®tartozik a rendszer tiszt²t§sa.

ÅEz f¿ggaz adott munkakºrnyezettŖl.

ÅA technol·giai mŤveletek sor§n keletkezett hullad®kok-, 

lerak·d§sok elt§vol²t§sa a munkat®rbŖl/robotr·l.

ÅA kºvetkezŖ pontok kºr¿ltekintŖ tiszt²t§sa l®nyeges Ą

ÅA csukl·k kºzel®ben l®vŖ pontok
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ElsŖ 1 h·nap ut§ni ellenŖrz®sek
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Å320 ¿zem·r§tel®rve:

ÅAvez®rlŖegys®g,illetve a robot csatlakoz§sivezet®keinekellenŖrz®se.

ÅA Teach Pendant k§belellenŖrz®se,hogy esetleg nincs-e

megcsavarodva valahol.
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3 h·nap ut§ni ellenŖrz®sek
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ÅA 960 ¿zem·r§tel®rvea kºvetkezŖteendŖketlegal§bbegyszer aj§nlatos

elv®gezni:

ÅAvez®rlŖegys®g,illetve a robot csatlakoz§sivezet®keinekellenŖrz®se.

ÅVez®rlŖegys®gszellŖzŖventil§torainakellenŖrz®seĄ amennyiben koszos, a

robot kikapcsol§saut§nmeg kell tiszt²tani.

ÅA napi teendŖkn®lr®szletezetttiszt²t§simŤveleteketaj§nlottv®grehajtani.
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Az elsŖ negyed®ves ellenŖrz®sek
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ÅAk¿lsŖfŖcsavarokut§nh¼z§sa(amennyiben sz¿ks®ges)

ÅMegfog·trºgz²tŖcsavarok

ÅRobotot rºgz²tŖcsavarok

ÅK§belek®ps®g®nekellenŖrz®se.

ÅA robothoz csatlakoztatott vezet®kek,csatlakoz§sok

teljes kºrŤellenŖrz®se.



G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

1 ®ves ellenŖrz®sek
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ÅA 3840 ¿zem·r§tel®rve:

ÅA nagyobb k¿lsŖrºgz²tŖcsavarokellenŖrz®se.

ÅTov§bbimegh¼z§saa k¿lsŖfŖcsavaroknak(amennyiben sz¿ks®ges).

ÅBackup elemek cser®jeĄ TP kijelzi azok esetleges alacsony tºltºtts®g®t.

ÅA cser®taj§nlottbekapcsolt rendszer mellett megtenni, hogy ne kelljen

masterolni (l§sdk®sŖbb).
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M§sf®l ®ves ellenŖrz®sek
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ÅAz ¿zemidŖel®riaz 5760 ·r§t

ÅK¿lsŖbackup elemek kicser®l®se(amennyiben van ilyen egys®gcsatlakoztatva robothoz).
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4 ®ves ellenŖrz®sek (LR Mate 200iC eset®re)
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ÅAz ¿zemidŖel®ri,vagy meghaladja a 15360 ¿zem·r§t

ÅLR Mate 200iC/5WP, 5F robotok eset®ben2 ®venteaj§nlottezt a karbantart§stelv®gezni(Az

¿zem·rael®ri,vagy meghaladja a 7680 ¿zem·r§t).

ÅTengelyek, hull§mhajt·mŤvekzs²rz§saĄ A zs²rz§selv®gz®s®hezfel kell venni

a kapcsolatot a gy§rt·val.
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Biztons§gi elŖ²r§sok, 
int®zked®sek
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A robotot kezelŖ szem®lyzet 

ÅOper§tor

ÅA robot be- ®skikapcsol§sa

ÅProgram ind²t§saaz oper§torpanelrŖl

ÅProgramoz·

ÅA robot mŤkºdtet®se

ÅBetan²t§s/programoz§sa biztons§giker²t®senbel¿l

ÅKarbantart·m®rnºk

ÅA robot mŤkºdtet®se

ÅBetan²t§s/programoz§sa biztons§giker²t®senbel¿l

ÅKarbantart§s(be§ll²t§sok,szerel®s,alkatr®szcsere)

Oper§tornem dolgozhat a biztons§giker²t®senbel¿l!
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Biztons§g 

A robot rendszert (cell§t) ¼gy kell megtervezni ®s kivitelezni, hogy b§rmely alkatr®sz®nek  

- ak§r villamos, mechanikai, pneumatikus, vagy hidraulikus - elŖre l§that· 

meghib§sod§sa ne befoly§solhassa a biztons§gi rendszert, illetve a rendszer 

biztons§gos §llapotban §lljon meg! (ĂFailure to safetyò)

MegfelelŖ biztons§gi r§csot/v®delmet kell ki®p²teni (EN ISO 10218)

Kock§zatelemz®ssel meg kell hat§rozni a v®dendŖ ter¿let sz¿ks®ges nagys§g§t, 

figyelembe v®ve az ellenŖrz®si ®s karbantart§si feladatokat is. 

A robot mozg· r®szei ®s a kºrnyezete kºzºtt megfelelŖ t§vols§gnak kell lennie.

T2 m·dban legal§bb 0,45 m®ternek kell szabadon lennie a robot ®s kºrnyezete kºzºtt. 

Ahol ez nem §ll rendelkez®sre, biztons§gi eszkºzt kell alkalmazni, hogy a robot mozg§sa 

meg§lljon, ha ¿tkºz®svesz®ly l®p fel
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Biztons§g 

A kezelŖpanelt biztons§gos ter¿leten kell elhelyezni:

- A biztons§gi r§cson k²v¿l legyen, bel¿lrŖl ne legyen el®rhetŖ

- Kºnnyen l§that· ®s el®rhetŖ helyen legyen

- Ahol a kezelŖ biztons§gosan, zavartalanul haszn§lhatja (pl. nem targonca/daru 

¼tvonala)

- LehetŖleg ¼gy, hogy a kezelŖ bel§ssa a munkateret (pl. van-e ott valaki)
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Biztons§g 

Ha a kezelŖnek a robothoz kapcsol·d· mŤveleteket kell v®geznie (pl. munkadarab be- ®s 

kiv®t) seg®dberendez®s sz¿ks®ges, hogy a kezelŖnek ne kelljen a munkat®rbe ny¼lnia!

Figyelembe kell venni egy esetleges §ramsz¿net hat§s§t is! (munkadarab elejt®se, 

biztons§gi berendez®sek mŤkºd®se)

A rendszer le§ll²t§sa, vagy §ramtalan²t§sanem teremthet vesz®lyes helyzetet!

Ha az oper§tor nem bizonyosodhat meg r·la, hogy a munkat®rben nem tart·zkodik senki:

- l§that·/hallhat· jelz®st kell adni mielŖtt a robot mozogni kezd

- A munkat®rben tart·zkod· szem®ly sz§m§ra lehetŖs®get kell biztos²tani,hogy a 

rendszert meg§ll²tsa, illetve kimenek¿ljºn!
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Biztons§g 

A v®szstop ut§ni alaphelyzetbe §ll²t§s/¼jraind²t§s elv®gezhetŖ legyen a munkat®ren 

k²v¿lrŖl.

UL szabv§ny megfelelŖs®ghez s§rga/borosty§n f®nyjelzŖ (CL36.1/UL1740) telep²t®se 

sz¿ks®ges (SYSRDY, vagy PROGRUN kimenet).

MegfelelŖ megvil§g²t§s sz¿ks®ges a munkat®rben, figyelembe v®ve a 

karbantart§s/§tvizsg§l§s eset®t is. A megvil§g²t§s nem teremthet vesz®lyes helyzetet (pl. 

elvak²t§s).

Ha a robot t§volr·l is mŤkºdtethetŖ (pl. h§l·zaton), meg kell oldani, hogy helyben tilthat· 

legyen a t§vvez®rl®s (v§ratlan t§vmŤkºdtet®s ne okozhasson v®szhelyzetet)
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Biztons§gi eszkºzºk

V®szstop gomb

Megnyom§s§ra a robot azonnal meg§ll.

K¿lsŖ v®szstop gomb (vez®rlŖ E-Stop panelre kºthetŖ).

¦zemm·d v§laszt· kapcsol· (kulcsos)

- AUTO

- A kezelŖpanel enged®lyezett

- Program  ind²that· a kezelŖpanel START gombj§val, vagy perif®ria I/O-val

- Biztons§gi ker²t®s enged®lyezett

- Teljes mozg§si sebess®g enged®lyezett
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Biztons§gi eszkºzºk

- T1: Test Mode 1

- Program csak a Teach Pendant-r·lind²that·

- A mozg§s sebess®ge 250 mm/s-re limit§lt

- Biztons§gi ker²t®s inakt²v!

- T2: Test Mode 2 (opcion§lis)

- Program csak a Teach Pendant-r·lind²that·

- Teljes mozg§si sebess®g enged®lyezett!

- Biztons§gi ker²t®s inakt²v!
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Biztons§gi eszkºzºk

- ĂDEADMANò kapcsol·

- Ha a Teach Pendant enged®lyezett, a ĂDEADMANò kapcsol· 

enged®lyezi a robot mozgat§s§t (legal§bb az egyiket kºz®psŖ 

§ll§sban kell tartani)

- A ĂDEADMANò kapcsol· elenged®se, vagy megszor²t§sa 

meg§ll²tja a robot mozg§s§t. 

Miskolci Egyetem 88 Robot programoz§s



G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Biztons§gi eszkºzºk

- Biztons§gi ker²t®s

- Ellen kell §llnia az elŖre l§that· erŖhat§soknak

- Nem lehetnek ®les sarkok ®s egy®b vesz®lyes elemek

- Meg kell akad§lyoznia a bejut§st a vesz®lyes ter¿letre (kiv®ve 

reteszelŖ megold§sok)

- Rºgz²tett poz²ci·ban kell lennie, amely csak szersz§mok 

seg²ts®g®vel v§ltoztathat·

- Csak a sz¿ks®ges minim§lis takar§st ad a folyamat 

megfigyel®s®hez

- MegfelelŖ biztons§gi t§vols§got biztos²t a vesz®lyes z·n§t·l

- V®dŖfºldre (PE) kell kºtni az §ram¿t®sek elker¿l®se miatt
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Megfog· felszerel®se
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Felfogat· fel¿let

ÅPor- ®sfolyad®kv®delemminim§lis
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Felfogat· fel¿let
ÅPor- ®sfolyad®kv®delemeset®n

Miskolci Egyetem 92 Robot programoz§s

Ï5 H7

Ï31,5

3

Ï
4
0
 
h
7

Ï
2
0
 
H
7

Forg§si 

kºz®ppont  (J5)

80

6

4xM5

M3 Ąmegfog· csºvez®s®hez, bekºt®s®hez

6
0

3
0



G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Egys®g felszerel®se a robotra
ÅA robot felfogat§sifel¿let®refelerŖs²tettegys®ggelnem szabad v®geznimegmunk§l§si

mŤveletet!

ÅAfelerŖs²thetŖtºmegÒ1 kg
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Terhel®s megad§sa szoftveresen

ÅA [MENUS]Ą 6 SYSTEMĄ F1 [TYPE] megnyom§sa

ÅA MOTION kiv§laszt§saĄ MOTION PERFORMANCE

Å10 k¿lºnbºzŖterhel®sadhat·meg

ÅKurzor mozgat§saa kijelºltr®szhezĄ F3 [DETAIL]

ÅMegjelenik a MOTION PAYLOAD SET k®pernyŖ

Miskolci Egyetem 94 Robot programoz§s



G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Terhel®s megad§sa szoftveresen

ÅAterhel®stºmegemegadhat·.

ÅAtºmegkºz®ppontis megadhat·.

ÅTehetetlens®gi nyomat®kok is 

be²rhat·k.

Åkg-forceĄ kilopond, 1 kgf = 9,81 N

Å1 NmĄ
ȟ

kg-force-meter

Å ▓▌╬□
ȟ ɇ

▓▌█╬□▼

ÅCAD/CAM szoftverben elŖ§ll²that·.
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Hengeres test tehetetlens®gi nyomat®ka
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Terhel®s megad§sa szoftveresen

Å£rt®kekbe§ll²t§sa

Å¦zenetjelenik meg: ĂPath and Cycle time will change, Set it?ò

ÅF4 [YES], vagy F5 [NO] lehetŖs®gek

ÅF3 [NUMBER]Ą MOTION PAYLOAD SET k®pernyŖ

ÅTºbbbe²r§shozF2 [GROUP] lehetŖs®galkalmaz§sa

ÅElŖzŖoldal visszah²v§saĄ MOTION PERFORMANCEĄ F5 [SETIND]

ÅK²v§ntterhel®ssz§m§nakmegad§saĄ ez lesz akt²v
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Kar terhel®sek megad§sa

ÅA MOTION PERFORMANCE list§banF4 [ARMLOAD]

ÅK®tlehetŖs®g:

ÅARM LOAD AXIS #1Ą J2 tengelyen l®vŖterhel®s

ÅARM LOAD AXIS #3Ą J3 tengelyen l®vŖterhel®s

ÅNyugt§z§sut§n: ĂPath and Cycle time will change,

Set it?ò

ÅF4 [YES], vagy F5 [NO] lehetŖs®gek

ÅBe²r§sut§nvez®rlŖegys®gki-, majd bekapcsol§sa
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Fanuc LR Mate 200iC ipari robot
masterel®se/nullpont felv®tele
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Masterel®s

ÅA robot eset®bengy§rilagelv®gzettmŤvelet.

ÅAjelad·§ltalker¿lmeghat§roz§sraa robot aktu§lispoz²ci·ja.

ÅNem sz¿ks®gesa nullpontfelv®teltmegtenni napi rendszeress®ggel.

ÅTºbbf®lek®ppenv®gezhet¿nkmasterel®st:

ÅJelºlŖkhaszn§lat§val,szemmelĄZero-position mastering

ÅGyors masterel®sĄ Quick mastering

ÅTengelyenk®ntimasterel®sĄ Single-axis mastering

ÅBevitt adatok alapj§ntºrt®nŖmasterel®sĄ Mastering data entry

ÅMasterelŖeszkºzhaszn§lat§val(gy§rilagelv®gzett)Ą Fixture position mastering

ÅAtov§bbiakbanaz elsŖ4 technika ker¿lismertet®sre.
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Mikor lehet sz¿ks®g masterel®sre?

ÅMotorcsere eset®n

ÅJelad·cser®jeut§n

ÅK§belcsereeset®n

ÅBackup elemek lemer¿l®seeset®n(4 db. C

(Baby) elem)

ÅA TP-n figyelmeztet a rendszer alacsony

tºltºtts®geset®n.

ÅElemcser®tbekapcsolt rendszer eset®n

kell elv®gezni,hogy ne kelljen masterelni!

ÅK¿lsŖelemtart·egys®gbekºt®s®reis

lehetŖs®gvan.
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Felk®sz¿l®s a masterel®selv®gz®s®re
ÅAriaszt§sokmegsz¿ntet®sepl. egy motorcser®tkºvetŖen

ÅA kºvetkezŖhiba¿zenet: ĂServo 062 BZALò,vagy a ĂServo 075 Pulse mismatchò

jelenhet meg

1. A men¿benĄĂScreen selectionòlehetŖs®gv§laszt§sa

2. [0 NEXT] megnyom§sa Ą®s a [6 SYSTEM] v§laszt§sa

3. F1 [TYPE] megnyom§sa Ą [SYSTEM variable] kiv§laszt§sa

4. A kurzor elhelyez®se a Ă$MASTER_ENBò Ą1 be²r§sa Ą[ENTER] megnyom§sa

5. F1 [TYPE] megnyom§sa Ą [Master/Cal] v§laszt§sa 

6. A masterel®st²pus§nak kiv§laszt§sa a [Master/Cal men¿bŖl]
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Felk®sz¿l®s a masterel®selv®gz®s®re

ÅAkºvetkezŖhiba¿zenet: ĂServo 062 BZALòmegsz¿ntet®se

1. A men¿benĄĂScreen selectionòlehetŖs®gv§laszt§sa

2. [0 NEXT] megnyom§sa ®s a [6 SYSTEM] v§laszt§sa 

3. F1[TYPE] megnyom§sa Ą [Master/Cal] v§laszt§sa 

4. F3 [RES_PCA] megnyom§sa, majd F4 [TRUE] 

5. Vez®rlŖ kikapcsol§sa, majd ¼jb·li bekapcsol§sa 
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Nullpont felv®tel (Zero Position Mastering)

ÅĂSzemmelòtºrt®nŖmŤvelet

ÅA 0Ábe§ll²t§saminden tengely eset®re

ÅMinden tengelyhez fel van rºgz²tve a jelºlŖ, 

amelyek seg²ts®g®vel lehet felvenni a 

megfelelŖ poz²ci·t.

ÅNem a legpontosabb lehetŖs®g, hiszen 

szemrev®telez®ssel tºrt®nik a be§ll²t§s.
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Nullpont felv®tel l®p®sei
1. A MENUS lehetŖs®gmegnyom§sa

2. NEXT kiv§laszt§sa,majd SYSTEM lehetŖs®g

3. F1, [TYPE] megnyom§sa

4. [Master/Cal] kiv§laszt§sa,ezut§na kºvetkezŖmen¿

fogad minketĄ

5. Robot mozgat§saa poz²ci·kba,de elŖtte(Brake

Control) megsz¿ntet®se

ÇRendszerv§ltoz·kbe§ll²t§sa

Å $PARAM_GROUP.SV_OFF_ALL:FALSE

Å $PARAM_GROUP.SV_OFF_ENB[*]:FALSE (az ºsszestengelyre)

Å Vez®rlŖegys®gki-, majd bekapcsol§sa

6. A (2) lehetŖs®gkiv§laszt§saĄ Zero Position Master
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Nullpont felv®tel l®p®sei
7. Ezut§nF4, [YES] megnyom§sa

8. A masterel®sautomatikusan v®gbemegy. Alternat²vmegold§sĄ kikapcsol§sa,majd

bekapcsol§saa vez®rlŖnekĄbekapcsol§sut§nauto poz²cion§l§s
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Nullpont felv®tel helyzetei
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J5 jelºl®se
J3 jelºl®sei

J1 jelºl®se
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Nullpont felv®tel helyzetei
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J2 jelºl®se
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Nullpont felv®tel helyzetei
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J4 jelºl®se

J6 0Á-os 

poz²ci·ja
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Gyors masterel®s(Quick Mastering)
ÅFelhaszn§l·§ltalmeghat§rozottpoz²ci·banelv®gezhetŖ.

ÅA megfelelŖsz§mol§si®rt®ka jelad·szºgsebess®gbŖl,illetve szºgelfordul§s§b·lker¿l

meghat§roz§sraĄ 1 kºr¿lfordul§salatt.

ÅAz abszol¼t®rt®kea szºgelfordul§snakegy kºr¿lfordul§seset®nnem fog elveszni Ą ezt a

t®nythaszn§ljafel.

ÅGy§rilagelv®gzettĄ ha minden rendben van, akkor ne §ll²tsuk.

ÅA robotot lehetetlen felhaszn§l·-specifikus poz²ci·ra§ll²taniĄ Quick Master

Å Impulzus sz§ml§l§si®rt®kelveszett, mely a backup elemek alacsony tºltºtts®gemiatt is bekºvetkezhet.

ÅNem haszn§lhat·a Quick Master, ha a jelad·cser®lvelett, vagy a masterel®siadat elveszett a vez®rlŖegys®gbŖl.

Å£rdemesvalamilyen jelºlŖthaszn§lni,a szem¿nkhelyett.
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Quick Master referencia poz²ci· felv®tele
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1. SYSTEM lehetŖs®gkiv§laszt§sa

2. [Master/Cal] kiv§laszt§sa

3. (Brake Control) megsz¿ntet®se,majd referencia

poz²ci·ba§ll²t§s

4. Ăquick master ref?ò[NO], kurzor §ll²t§saa SET

QUICK MASTER REF, majd ENTER megnyom§saĄ

ut§naF4 YES

ÁA robot sz®tszed®se,vagy jav²t§saeset®na referencia

poz²ci·tnem lehet felvenniĄ Nullpont felv®tel
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Quick Masterel®sl®p®sei
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1. [Master/Cal] k®pernyŖmegjelen²t®se

2. (Brake Control) megsz¿ntet®se,majd referencia

poz²ci·ba§ll²t§s

3. ĂQuickmaster?ò[NO], kurzor §ll²t§saa QUICK MASTER

majd ENTER megnyom§saĄ ut§naF4 YES Ą ĂQuick

mastering data is memorizedò

4. CALIBRATE lehetŖs®g,majd ENTER megnyom§sa

5. Kalibr§ci·ut§nF5 megnyom§sa
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Single-axis masterel®s
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ÅTengelyenk®ntimasterel®sre

ÅAmasterel®sipoz²ci·felhaszn§l·-specifikus

ÅEz a lehetŖs®gakkor haszn§lhat·,ha csak egy

tengely master adatai tŤntekel

ÅPl. egy jelad·cser®jemiatt
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Single-axis masterel®sl®p®sei
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1. SYSTEM lehetŖs®gkiv§laszt§sa

2. [Master/Cal] kiv§laszt§sa

3. A (4) lehetŖs®ghaszn§lata

ÅAkºvetkezŖk®pernyŖjelenik megĄ

4. SEL oszlophoz poz²cion§lnia kurzort, majd 1 ®rt®k

be§ll²t§saa k²v§nttengely(ek) masterel®s®hez

5. (Brake Control) megsz¿ntet®se,majd referencia

poz²ci·ba§ll²t§s

6. Tengelyadatok be²r§saa masterel®sipoz²ci·banĄ
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Single-axis masterel®sl®p®sei
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7. F5 EXEC megnyom§saĄmasterel®sv®grehajt§sa

ÅSEL 0-ra lesz ut§na§t§ll²tva

8. Visszal®p®s[Master/Cal] men¿be

9. CALIBRATE kiv§laszt§saĄ F4 [YES] ĂPositioning

performedò

10. Ezut§nF5 [DONE] megnyom§sa
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Bevitt adatok alapj§n tºrt®nŖ masterel®s

Miskolci Egyetem 116 Robot programoz§s

1. MENUS megnyom§saĄ NEXTĄ SYSTEM

2. F1, [TYPE]Ą [Variables] kiv§laszt§sa

3. Mastering adat megv§ltoztat§sa

Å$DMR_GRP.$MASTER_COUN Ą az adatok ebbe a

rendszerv§ltoz·baker¿lnekment®sre

4. $DMR_GRPkiv§laszt§sa
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Bevitt adatok alapj§n tºrt®nŖ masterel®s
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5. $MASTER_COUN kiv§laszt§sa,majd a masterel®si

adatok be²r§sa

6. PREV gomb megnyom§sa

7. $MASTER_DONE v§ltoz·TRUE-ra §ll²t§sa

8. Positioning k®pernyŖnĄ CALIBRATE (6) lehetŖs®g,

majd F4 [YES] megnyom§sa

9. F5 [DONE]


