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Aj 8nl ott i1 rodal-om

1. J §8§s z H.a®lasz A.: Fanuc LR Mate 200iC Teach Pendant pr ogr a mo z
Robert Bosch Mechatronikai | nt ®keent 3 z20M4

2. Kul c B.8Robottechnika,LSIokt at - kK°® zpont

3. Fanuc Robot series: R-301A Mate Controller i Maintenance Manual, FANUC
Robotics America Inc.

4. Fanuc Robot LR Mate 200iC: Mechanical Unit T Op e r a t Manuals FANUC
Robotics America Inc.

5. Fanuc Robot series: R-30iA Mate Controller, LR Handling Tool T Oper at or
Manual, FANUC Robotics America Inc.
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Tematika

Robotokt °rt ® 8¢t mki nt ®s e
Robotokc s oport os2it rBg unlelgzeteks
Megf ogshkportos2t 8§8sa

Fanuc LR Mate 200iC.iparirobot8 1 t altS8wnloasj dons 8gali
1. Speci fik8ci Kk

2. Munkat ®r

3. El ker?t ®s

4, Sz°o9gtartom8nyok
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10. Heges 2ts®4 ®reek ° tTR® sEthernetbe k°t ®s e

11. Per i f e k € k(GRMAL5 ® SCRMA16),l §b ki oszt 8s o0k
12. Robotf un k criT-kke dt goga®s i

Robotkari s me r t eehgRlglimitek szoftveresb e 81 | 2t §s a
ElIl enRrezd®asrelkant art 8s ok
Bi zt ored Rgiressb®zked®s ek
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9. Megf o®ski eg®epg3yyc®yl szerel ®s e
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10. Fanuc LR Mate 200iCma st er el ®s e

1. Zero positionmast er el ®s

2. Quickmasterel ®s

3. Single-axismaster el ®s

4. Bevitt adatoka | a ptf Smtm@aaRt er el ®s

11. Robotpr ogr amoelResti Re®g e B | y(OntirgesCdfline)
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Robotok t°rt ®neJl mi

; A
Karel Capek b —r
.,

AMaga az el n e v eazc®eh Aobotad (1921) ki f e | e z®s dRarkelynek
] el e nmu®ka észolgamunka).

A Az ipari robot: T © btengellyelr e nd e | szabad®npr ogr a mo mdnaton-
fizikal mu n Kk 8tr%ak ® | e allaBnasnszerkezet, amely szenzorral ki e g ®s z 2
megf og-; wagylm8sgy 8rt-esflkiIzszzelkrAhhagRani p&d §|
t ec hnolfelagatokrae g y arh8anstz n §.[(\WD&A2860 1 1981)
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Robotok t°rt ®neJl mi St it «

Alsaac Asimov: A robotikah §r d A r v &1042%

1. A robotnak nem szabad k § rokoznia az emberben, vagy t ®t | & il ¢ hhogy,
emberil ® MY r mi k § szenvedjen.

2. A robot engedelmeskedni tartozik az emberil ®n yuetka s 2 t 8 k ia v ®ha &zek
azut as ? taBesloskkR r v®IN R2 r §staki®bzan.®n e kK

3. A robot tartozik s aj 8®d e | mgndRdskodni, amennyiben ez nem ¢ t k © azi k
el sy Mgsodi°k vikgymel yiehk ®RAaelgsai ba
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AUNIMATE: Aze | 99R o g r a moigah eobot, amelyet 1954-ben mu t a tbe.§ k

A1978: A Pumarobot A Programmable Universal Machine for Assembly

A1980-as ®v e k keRlVe rohamos f e j | R di®duh @rkbotipar.

Miskolci Egyetem 10 Robot programoz§8s



G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal

| @

nNt ®z et i

Robotok t9rt ®ne-l"

ANapjainkban szinte mindenhol me gt a | § lahobdtgkat k
A Haditechnika
Atrtechni ka
AEg®szs®géigy
ASz . r ak oerktranika L\

g \

561

Alpar ( s zer-ggly@sritt8esd hnolf ogiyaimat okn §
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Robotok t°rt ®n el mi St t

ARobotokat milyen esetekben alkalmazhatnak:
A Emberrev e s z ®felpdamke | v ®g z @sA@roene r RmT
ANagyi s m®tp o®Bnstio s sn@ @& t® v efdlagldtdR e s e t @.ivadamelyt er m&kmeggy §r t
AEmbers z§ m&enak 2 v gnuink 8k v ®g.z ®s e
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Robotok csoport-os2t8sa

AKinematikai | § rszerint

AV®gr e h a jfedladantd2 pu s a
ASz ab adfekbkd z § ma

AVe z ®rt12®s's a
AEnergetikaie gy s ®g

AKinematikais t r uk t Yr a

Miskolci Egyetem 13 Robot programoz§8s



G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

Ki nemati kal | §n¢c' szer |

AKinematikai | 8§ rszerint
A Ny 2kinematikai| § n c %
A Z § kihematikail § n c R/y

Cllvény
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V®grehajtand:- f-el adat

A Direkt kinematikai feladat: E| R2 a¢ sikk | s z ®geezkeektmB b k ap h a't
amegf olgelyzete ®sor i e nt.8AcDengviaHartenberg-f ®lp@ar a m®t er

| e2r §8s
Al |
Alnverz kinematikai feladat: A me g f ohglyzete ®so r'i e nt 8dott, ® peaek
fé¢ggve®nym@phgénat §raoczszukkli - s z° geket
Al I | , ahol v jelenti a vi | 8gkoorvde ht8o @& ga a
csukl -koordin8t 8kat
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Szingul 8ri1 s helyzet ek

AArobotranem2 r hattRet sz Ry elgesg®liapot
AK®t or g8st eggbgesik \ s zi ngulésB8r i s

AAz inverz kinematikai feladatnak lehet, hogy nincsen, vagy a k 8w®qgt el e
sz8mikegol dvams a

A=e -H-,ahol ejelentiacsukl - szMmgegkeekonf i gu? r§]e,a-H—-at
megf opgo-z?2 c?rlp.8t

Re = H4A s zi nguah@lyzetsha AAD
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Szingul 8ri1' s helyzet ek
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Al s®s fel sR k°ny°oks8l | §s

Al s- k°ny°ks8lI|l 8sFkFelsR k°ny?©°}
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Ki nemat i k al Kk ®ny'szer ek

A A robotok kinematikaik ®ny s z e ®e kb Rk k
AEzenk ®n y s zlehetadk egy-, k ®th 8§ r ovagyt © bsbz abads § gf ok Yz

Als z ab ads 8kg& noyksvz lehetadk:
A Csavar,c s u kA R
A Cs Yus zAkR

A2s z ab a ds 8kg& noyks¥z lehetadk:
ACs%saesukl! -
AKardg&ncsukl -

A3s z ab ads 8kg& noyksvz lehetadk:
AG° mbcsukl -
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Szabads8gi fokok  ~sz8ma sz

Z

A Az ipari robotok 8 | t a | 8sbzaanb a dfsk&aj iendelkeznek.

Tz
AArobotkare | R r dagjaszerints z ok §e95t §l:yozni I
A RRR A Emberik ®z hheazs o n | Rz
A RRP A SCARAt 2 p uchét
A RPP A Hengeres robot (HKR)
APPPA Kar t ®zrobots(2DKR)
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Megf og K
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End effector

ASeg?t s @ah@ualktrnyezateelk ®Ripnh a

ASzer sAa&mc hn o lfolygmageil v®gz ®s e
AMe g f oAgs z e r entu@kadarabmani pul §
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End effector

AMegf omelgf oel§al apt 8Bmt@®nARportos2t §sa
AElektromos A el ekt r o m8tgnretsriaedgRf o0 g § s
ASTr2lteve gRgwhkranhaszn oLy Ekuumegf og -
AMechanikus A p 8 r h uz amb it 2 p,8montosme gf og -

V.

Schunk Grippers: Product Overview, SCHUNK GmbH & Co. KG, 2016
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I\/Iegfog Kk r ®s z e |

£rz@&kel Rk
AEr z®kel Rk | ehetglipdkenzoeok Rm®r Rk ,
ASzenzorokat a megfel el Rl megfyogs
tel jes2t ®s®hez/ ®rz®kel ® I@ﬁﬂ(o@z Maogod- |
szerkezet egy
AMegfog:- pof8k: | ehetneklegysher f el
de lehetnek olyanok is, amelyek bonyolult
geometri 8val Kk®s z¢ ¢l nek munkada\yr ab sp
esetekre. Megfog:
pof 8k
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Fanuc LR Mate 200iC ipari robot
§1°t al 8nos | s me
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Fanuc LR I\/Iate 2001C Ipari robot

A6 szabads§gi fokkal rendelkezi k (RRR)

e J5

AMunkatere egy csonkolt ~f® g°mb s |
‘ s \

Jsplkﬂf‘

AMaxi m8lis kiny¥ 8sa: 704 mm 34 ﬁ'

AMaxi m8lis terhelhetRs®g: 5 kg \'.\’ 716

(ebbe bel e®rtendR a megfog:- szerk ' .t 1|Is)
“/,,_

ASzerkezet megfog:- n®l k¢l t°meger kK g
,~"§  /

Al sm®t | ®si pontoss8§8&g: 0, 02 mm
AMechani kus f®kek az ©°sszes csu$l

AMegengedett p8ratartalom: 75 %, kevese

(kis 1 deig kb. 1 h:-napig 95 %)
AMegengedett hRmM&SBXS ®kl et : 0
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Fanuc LR I\/Iate 200|C |par| robot

A A robot munkatere: S

| .
—t
| ! J e 128 |
| / 228 f=— 251 —=
Ol dal'n®zlt | El°l n®zet
e 470 =
l e 513 - 704
(711)
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Fanuc LR I\/Iate 2001C Ipari robot

A Arobot munkateref el ¢l n®z et bRI

R246 “

ci .kl A
|Oglo®nyeLh\7t

eot R y

_\_-‘_\_‘_‘_\_\_H -
"N\ __/_H_H—H 6% 4 Wi —— - — : \
+18_0D B B B @ \' . .‘ } ) _'| OD
\?mm o —|re e |
2\ O gy \ - |
o N\
' —170° \ [

- _ R704 /
\ Pneumatikus \

/
csatlakoz-knak fenntar'tva
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Fanuc LR Mate2 001 C 1 par i robot Dbi z
K I

N
S
Z

Robot csatlla
vezet ®k/ F©°

Z
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Fanuc LR Mate 200iC ipari robot
vez®rl Regys®g®n e k
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A vez®rl| Regys®g fontosab

AAM®r e:4#([Sz) x 320(M®@ x 400(M)A ol dal e gPs ®g |
AMegengedetth Rm®r s ®k 148 AC

AMegengedettp § r at ar 5 &) vagy kevesebb

AT 8pel 11§t8R@36VACQC)

ATel j es2500M®ny

ACPU: T°bbprocesagszdrid< kb zgkBsmmuni sy i
AK®p f el dodndspert- § mo g a (iR¥/isian)

A24di gi kigénet$24VDC),28d i gi benleriets

AT ° me g56 kg

AEr i nt Rk ® JeachrPgn@antt § mogat §s a
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Fanuc LR Mate2 001 C 1 par i robot Vve:

FRkapcsol
Kul csos kapod¢

Aut omat a ¢z
Il nd2t §sa

V®Ss z st
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GAOpPp ®s z m®r n° ki
Robert Bosch

® S

|l nf or mat i

AAt et e4jd®MIOr ©° gz2t Rc
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é@; Kar
' nt ®z et i
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R30I A vez®r | Regys®g bl ol

110 eszkpzek
Alaplap RS—232—C‘
—IOper§tori pan ct
E-st op egys§ I E-stop jel |
L1 |

VentiI|I§:or

Jel ad-

|
Szervo o
-IMegszalwiltMCC|-0-erRS|_l_R Robot

T8p
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par | robot Vve:
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Vez®r | Regys®g r®szei

A Alaplap
A Mikroprocesszor,per i f ®r a Bk °nrean- ,r o me r Spamervie z ®§ 1 &mk ° r e i

AAk®° zp cCPWUV e z ®&rszefivo mechanizmust®sapoz2ci an§l §st

AI/ONY C KFanuc I/O e g y s Moglel-A)
AllOegys®geaelkeaei@®nWRel et ekr e
A Sok1/Ot 2 pw&l a s zA ABRanuc /O Link-el csatlakoznak

AE-Stop®sazMCCegy s ®g ek

AV®s z sreruigzerv e z ®r A @sRt ° lats®@®y@e r Rs 2 tmR&gerke s k a p (MEG)l - k
AT8pegys ®g

AACAKk¢l °niz2zZz RigV enfres z {0C)esl GRSl kIA2+R,8\§ €5 V, +3,3 V, +24 V/E, N15 V
AHE& t | igqmitatott § r a mkl&pkai

AVez®NY BGHKkf el hel yez ®s ®r e
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Vez®r | Regys®g r®szei

A Teach Pendant

A Onliner obot programoz8shoz
AVez®r | Rsg\ydGkgi 4 & | k ®saglegy sITPKki j el zRj ®n

ASzervoer Rs2 t R
A Szervomotorve z®r F ®keg®5®r | ®s
AJel amdT'k° dt edtl®s e,

AOp er §paoel |
ARobot sti8ntduiskz& p &€ 15 § tionrdo?kt ha@rogrdnot
A Gombok ®sLED-ek kapnak rajta helyet, USB i n't e rtf a®s&l| rhj@mtA- soros i nt e r(f k®&slzs
egys®ghez)
AMem- ri akSrattyl aa k d zetheett RBssi®gv i sszasgl | 2t §s
Alrg8ny2azBa®§ast asppot
ATranszform8tor
AACA ACS8t al a&k?dB®r | Rsggsn®g a
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Vez®r | Regys®g r®szei
AVenti hcseseyr ® R
AVez®bé¢IRs®s z@meegki e hBmMRr s ®k laatt s §r a

AMe gszak?2t

AAvez®béRsej Rbmeenghib§svad agy nem me g f e la dénineti jelszint, akkor
nagy 8 r a mddhetnek. A A bemeneti f esz ¢ | drre ®gn r 8 k©° thogy, megv ®da e
vez®r | RegtyBPgeramokt - |

ARegeneebhtensg8l | §s

A A szervomotor elektromotoroser ej @reanker 2t ®s ®h e z
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Vez®r | Regys®g csatlakozs§
Teach E-stop

Ker 2l Igolyamat /O Master Folyamat I/O
Pendantljk apcsfpo | - CNC: Slave Slave
r fEEh&rnet

sz Kk

4
N — — — — 7o) ] _ < <~ ®
% (7)(7)%% ?)5'%% N M-ID1A/ %88 N 1
o Wowwy 4 <94 n JD1B A nm| w
O W W g O¢h | ol? 230 V
E-stop panel ¥ Alaplap s PE
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GAOpPp ®s z m®r n° ki ®s

| nf or mat

i@ Kar
Mechatroni k al nNt ®z et i

O0Z 8 S I

Nem tartozg®

az al apfels

Robert Bosch
Vez®r | Regys®g csatl ak
R-301A
J Robot
CRF8 (J eH—et—

Me gf G

CNJx (Motor power) EE
CNGx (GND)
CRR88
Szervo EH'RﬁZtR
Miskolci Egyetem 41 Robot

programoz8s



G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

Fanuc LR Mate2 001 C 1| par i r-obot k¢l sR

V®s zstop gOK”},bISR vV ®S
bek?t ®s 1 t

AAK ¢ | 8 ®s z smiTokp® d t eets@ste® n
AA szervot § p e g ykik&@gsol, ® sa robot

azonnalme g 8| |

AKapcs dlek©°t Rdyett, ha pl. r el |®t \F(D EES]
alkalmazunk, akkor csatlakoztassunk egy |

i O EES11

I 24V DC

0,1A

szi krasol t -t
AA termi n®énmkhasznS8lested ®n

|
k°z°%s2? egy¢jumper seg2t s®gdvel \F()EESZ
me g f e pomtokat.

y EES21
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

Fanuc LR Mate2 001 C 1 par i roboet . k¢l sR Db

AAbi zt orkap8:gi Bi zt ons8g

AAbi zt orkap§ i nyid Sestd@®nzt ons8&gosan bek°t ®s
me g 8alrdbot (arobot AUTO m- d b aanm).

AAz ®r i nt knyitoRk8 | | a peosteat ®mo z g - Yy EAS1
robot folyamatosan | a s snajd me g S& sh szervo \F(
t 8 peg Kikapagol. |

ABet anztiz&sim-dokib@sr2) nems z § ma+— ! O EAS11
haakaputki nyi t/j §k | 24V DC

ARel ®aszn8§kata®mi kr aod kk°t ®s.®r RI | 0,1A
. ) EAS2

gondoskodjunk.

AAter mi nfefilhnchkas zn §d adta®hnhz° s 21 s ¢ Kk

egyjumpers eg2t s @m®y ¢ le pomtiokat. ) EAS?21

)\
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

Fanuc LRMate2 001 C i pari robet. biztons &

AAt ermi m§l8a kk P a § s ¢ahmalejumper-ekkel.

: AAmennyiben h a s z n 8klarjuk valamelyik | e het Rs @
N akkort 8 v o | elajsmper-eket.
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Nt ®z et |

Robert Bosch Mechatroni kal
TP

'''''''

E-stop egys®g

Miskolci Egyetem 45 Szervo erIEQo$>@ttd?ogramoz§s



G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal nNt ®z et i

Hegeszt ®s eset ®re a bek°t ®s

. =
| ‘
o

CRW11
Folyamat I/O panel MB Hegeszt R berendez®shez a
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal nNt ®z et i

‘fé,

Et her net k 8 b el kiveze

Et her ne NG ). e o i_—'k‘;}"’ Kiveze
csatl akoz8si pont R gz'ft’a’F0|de|®s
RJ-45

Miskolci Egyetem 47 Robot programoz§8s



G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal nNt ®z et i

A robothoz tartoz- periuvf®ri g8k

CRMA16

! - (J)
A o°§\4 . g U :CD

‘ v

< . o oﬂ ’
l 5 | ] =1 —

L =]
] el ~ - o o 0
o & —T— —
I *v . .
= | : Sl
2 | | 7 7 - 5

Alaplap CRMA15 Perif®ri 8khoz a Ve:
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®z et |

Peri f®sz21B%Sz i (CBMA®SE  ®s 16)

AAz R-30iA v e z ® taltdhmazza az i nt e r fa@alynék, 28 bemenete ® s 24
Kimenete van

ROC
Peri f ®r 1. a Al
CRMA 15
. . 5
CRMA 16 Peri f®ri1 a A
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CRMA

15

G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet.|
A B A B
01 +24F +24F 01 +24F +24F
® S Toz 6 +24F +24F 02 +24F +24F
03 SDICOM1 | SDICOM2 03 SDICOM3
04 oV )Y, 04 oV oV
05 In 1 In 2 05 In 21 In 22
06 In 3 In4 06 In 23 In 24
07 In 5 In 6 07 In 25 In 26
08 In 7 In 8 08 In 27 In 28
CRMA 15 Al [; 2 P CRMA 16 A2 [
N t er f_1®_S Z|n 11 In 12 ' N t er f iB) S| Zouto Out 10
11 In 13 In 14 11 Out 11 out 12
12 In 15 In 16 12 Out 13 Out 14
13 In 17 In 18 13 Out 15 Out 16
14 In 19 In 20 14 Out 17 Out 18
15 Out 1 Out 2 15 Out 19 Out 20
16 Out 3 out 4 16 Out 21 out 22
17 out 5 Out 6 17 Out 23 out 24
18 out 7 Out 8 18
19 oV )Y, 19 oV W)Y,
20 DOSRC1 | DOSRC1 20 DOSRC2 | DOSRC2
50 Robot programoz§s
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

R30I A vez®r |l R 2 m- d: v/ O |1 1 nk

AMester m- dI/O link master)
ACs at | aM-3IMA/S-JD1B

ASzolgam - dl/O link slave) A mesterhez csatlakozik pl. CNCe gy s ®g
ACs at | ankester oldal: M-JD1A/S-JD1B
ACs at | askodgaoldal: S-JIDIAA e gy ®DIlink szolgae s zk° zh?° z

AGy § r i URdogl A Slave, LR handling tool A. mester

AA m- dnegv g8l tozt athiOMASTERzZy §1 t @zt Rkel®Et § 1 | hdjds
vez®-PRbhekapcsot 8ba®ges

A 1: mester

A 0: szolga
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

| / O ki oszt §s

AAs s z oc afgzikai ® dogikai jelek k © z © t t

AlIOki oszt Btshmked et s(®g easpliomhatikusant °r t ®kii ks zt §s)
A None, Full, Full (szolga), Full (CRMA16),Egy s z Eg ¥ s z(ezolga), Eg y s z (ERMA16)

AGy 8§ r i URdopl A Simple (Slave) ® saz LR handling A _Simple (CRMA16)

N®vV UOP t2pusa | / O eszk?©z
None nincs -
Full ¥sszes /O link-mester
Full (szolga) ¥sszes /O link szolga
Full (CRMA 16) ¥sszes Peri f®ri 8s eszk®z interf ®s
Simple Egyszer|T I/O link mester
Simple (szolga) Egyszer|T I/O link szolga
Simple (CRMA 16) Egyszer|T Peri f®ri 8s eszk©®°z 1 ntejlr
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UOP al |

Robert

GAOpPp ®s z m®r n° ki
Bosch

ok8ci - k

AK®t 2 p wanae gy s z(8imfle),° s s z(AlB

AUOP: s p e c ip8elriisfl/® pli RESET, BATALM stb.
al [ okAci

k Uus
[ O ki

AAut omat i
el RzR |

UOP
oszt 8st

t Or

A Screen selection gombme gny om§s a

A O-NEXT A 6 SYSTEM
A F1[TYPE] me g ny o m& €anfig

A Kurzormo z g a tag A @ O &to assigmentd sorhoz A F4 [CHOICE]
AT2 plbv 8l asFult(8slga), vagy Simple (szolga) A $IOMASTER=0, m§ ssetben

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

A ACycle power to apply new UOP assignmentd A v e z ®ki-lBRbh ek apcsol §s a

Miskolci Egyetem

53

® S

| nf or mat i
Mechatroni

Kar

kai@nt@zet

47/48
38 8Set if Sim. Skip Enabled: DO 0]
39 Set when prompt displayed: DO 0]
40 WAIT for DI rangse: DI 0 - 0]
41 WAIT for DI time: 0.00 sec
42 WAIT for DI cutput: DO[ 0]
43 Signal if OVERRIDE = 100 DO [ 0]
44 Hand broken : <*GROUPS*>

Local

45 Remote/Local setup:
46 xtar 1&0{01«-
4'?rn.l£ 1gtc::- a 'glnme  :

48 MTlti Program Selecltiomn: y y

Al apbes§

MNone
Full
Full (53lawve)
Full (CEMLlg)

Simple

Simple (S lawve)

1
2
3
4
o
&

Simple (CRMALE)
=

Robot programoz§s



UOP

al |l ok8gci
ASimple esetben GPIO-ks z § mee g n° v e kns? zgisfrec. I/Os z §Ilme ¢

GAOpPp ®s z m®r n° ki

Robert Bosch

K

AUOPst §t usl Menki A I/O

UI[1] IMSTP Logikai 1 mindig
UI[2] HOLD EIl ®r het R
UI[3] SFSPD Logikai-1l mindig
Ul[4] CSTOPI Kiosztva a RESET-hez
UI[5] RESET EIl ®r het R
UI[6] START ElI ®r het R
UI[7] HOME Ni ncs all ok
UI[8] ENBL El ®r het R
UI[9] RSR1/PNS1 |[El ®r het R.'PN
UI[10] RSR2/PNS2 |El ®r het R PN

Miskolci Egyetem

54

® s
Mechatr oni

|l nf or mat i

Kar

kai@nt@zeti

s %k k-
ul[11] RSR3/PNS3 El ® het R PNS3
UI[12] RSR4/PNS4 EI ®r het R PNSA4
UI[13] RSR5/PNS5 Ni ncs all ok§8c
Ul[14] RSR6/PNS6 Nincs all ok§8c
UI[15] RSR7/PNS7 Ni ncs all ok§c
UI[16] RSR8/PNS8 Ni ncs all ok§8c
UI[17] PNSTROBE Kiosztva a START-hoz
UI[18] PROD START |[Ni ncs all ok&§&c

Robot programoz§s



G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

UOP all ok§ci1 - k

ASimple eset
UO[1] CMDENBL EI ®r het R UO[11] [ACK1l/SNOl1l |[Ni ncs al |l ok
UQO[2] SYSRDY Ni ncs all ok UO[12] [ ACK2/SNO2 |[Ni ncs al |l ok
UOI3] PROGRUN Nincs all ok UO[13] | ACK3/SNO3 [Ni ncs al |l ok
UO[4] PAUSED Ni ncs all ok UO[14] [ ACK4/SNO4 [Ni ncs al |l ok
UQ[5] HELD Ni ncs all ok UO[15] [ ACK5/SNO5 |[Ni-ncs al |l ok
UO[6] FAULT El ®r-het R UO[16] | ACK6/SNO6 (Ni ncs al | ok
UQO[7] ATPERCH Nincs all ok UO[17] [ ACK7/SNO7 {[Ni ncs al |l ok
UQ[8] TPENBL Ni ncs all ok UO[18] | ACK8/SNO8 |[Ni ncs al |l ok
UO[9] BATALM El ®r het R UO[19] | SNACK Ni ncs all ok
UO[10] | BUSY ElI ®r het R UO[20] | RESERVE Ni ncs all ok
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®z et |

UOP all ok8ci - k
ASimple esetbenaza |l § meig k ° t @amreak

ARSRnemh as z n § bzteagty-s zaelr1To ke8scei t- ® n

A CSTOPI® saRESET egyj e | kv@nrkiosztva ¥ STATUS 3/20
Uo| 1] BB [cmd enabled ]

_ vo[ 2] k[ ]

A A PNSTROBE ® sa START egyj e | kv@nnkiosztva vol 31 - K | ]
uo[ - 4] A [ ]

vo[ 5] * [ ]

uo[ 6] ON [Fault ]

vol 7] & [ ]

uo[ 8] X [ ]

Uo|[ 9] [Batt alarm ]

Uo[ 10] [Busy ]

vo[ 11] A [ ]
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UOP al |

AAz al
(CRMA 16) esetet mutatja:

Robert

ok §c i
S bkhiios za Fasll

CRMA 15 A1

Miskolci Egyetem

I nt er

G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Bosch Mechatroni kal Nt ®zet.|
B A B
01 +24F +24F 01 +24F +24F
kaz +24F +24F 02 +24F +24F
03 SDICOM1 | SDICOM2 03 SDICOM3
04 oV 04 Y )Y,
05 uI[] ul[2] 05 DI81 DI82
06 UI[3] ul[4] 06 DI83 DI84
07 uI[5] ul[6] 07 DI85 DI86
08 uI[7] ul[8] 08 DI87 DI88
09 uI9] uI[10] 09
10 uI[11] uI[12] CRMA 16 A2]| 10 uo[9] UO[10]
11 UI[13] UI[14] I Nt er f1l® s|zUo[11] Uo[12]
12 UI[15] uI[16] 12 UO[13] uo[14]
13 UI[L7] UI[18] 13 UO[15] UOJ[16]
@S2 pmo DI120 14 uof17] | uojie]
15 UO[1] UOI[2] 15 UO[19] UO[20]
16 UOQI[3] UO[4] 16 DO81 DO82
17 UOI[5] uo[6] 17 DO83 D084
18 UOo[7] UO[8] 18
19 oV 19 oV )Y,
20 DOSRC1 | DOSRC1 20 DOSRC2 | DOSRC2
57 Robot programoz§8s



G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar

aA)

Robert Bosch Mechatroni kal nNt ®z et |
A B
. 01 24F 24F
CRMA 15 | § Db Ilsimple (CRNMASLA) : 2 | ar | o
03 SDICOM1 SDICOM?2
AA perif®ri 8§k ®s robot k°zo%tti [Kommund K
ASDICOM1: DI101-DI1 108 ki v§l aszthat- -, hogy Fmi—egyen
06 DI103 DI104
k°z?©%s ( GND, +24 V) 07 DI105 DI106
A SDICOM2: DI109-DI120k i v& | aszt hat -, hogy mi {(Htelg¥én o
09 51109 DI110
k°z°%s (GNP, +24 -V 10 DI111 DI112
ADOSRC1 ®s R®ARCRZ szol g8l tat8sa a 1 DI113 bi114
. 12 DI115 DI116
kimeneteknek 3 — .
i 14 DI119 DI120
~~ —~ 15 DO101 DO102
16 DO103 DO104
17 DO105 DO106
18 DO107 DO108
19 ov ov
20 DOSRC1 DOSRC1
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GAOpPp ®s z m®r n° ki
Robert Bosch

CRMA | § b ISimple (CRMNASLA) :

AAper i f @srob@k © z °ktotmmuni k §ci -r

A SDICOM3: XHOLD, RESET, START, ENBL, PNS1-4 A
ki v 8| as Ahogly mitlegyenak © z {GND, +24 V)

ADOSRC2A 24Vs z ol g § |atkamer@teknek
A FAULT RESET: K ¢ | seRet A bemenet
A XHOLD: Ideiglenes stop A bemenet
A ENBL: MT k ° de®rsg e d ® | § derenet
A PNS1-PNS4: Program sorsz.v § | a s /& begnenet
A CMDENBL: Automatikus mT k © dkB°sz b A kimenet
A FAULT: Alarm A kimenet
A BATALM: Elemf e s z ¢ | t sagseny iA kimenet ‘
A BUSY: MT k © dk&Psz b A kimenet |

® S

16
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a

| nf or mat i
Mechatroni

@ Kar
kK al Nt ®zet i
A B
01 24F 24F
02 24F 24F
03 SDICOM3
04 oV oV
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 oV oV
20 DOSRC2 | DOSRC2

Robot programoz§s




Bemenet ek

Robert Bosch Mechatroni

+24F
D e Kbz iﬁ@ASBﬁil:z}-

Vev Rol dal i r ®s z
(robotvez®rl| R)

GAOpPp ®s z m®r n° ki ®s

CRAMATS (ASD)

3.3k
CRMALS (B3)

CRMATS (A6)

CRNMA15 (B6)

CRMAIS !ﬁBlJ_riii

DI101 —— RV
DI102 RV
DI103 RV
DI104 —— RV
DIT20 RV
SDICON2 RV

1
-
=1
f:—f
|

I—:—T

CRMNALS (B3)

Miskolci Egyetem

CRMA1l5 (A4 B4 AT19.B19)

OV
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./.

|l nf or mat i
k al

Per

I / b

¥ d

; W
-y

WU
R

&

Kar
nNt ®z et

f ®r

*

SDICOM-okk © z° s 2t ®s e

Robot

programoz8s

§ k



K

AAma x i

menet ek

m gimeneti 8 r ah? A

Robert

bek©t

GAOpPp ®s z m®r n° ki
Bosch

Meghajtéo aramkor

DO101

DO102

Vez®r | Rol d,a

(robotvegz®

Miskolci Egyetem

DO105

DO106

DO107

DO108

®s |

Mechatr oni

1

e

nf or mat
k al

CRMATS (A20.B20)

N

CRMAL15 (A15)

)
Y

&

Kar
nt ®z et i

Per i

Y24V
szab§I

OV ()
y| O Z

|Terhelés

CRMA15 (B15)

DV

Relé

1

IR
[“‘\
.

DV

yanN

R) S 7 CRMAL5 (A16)

Terhelés

R Y
DY

CRMAI>(B16)

Terhelés

CRMA15 (A17)

DV

Terhelés

CRMALS (B17)

DV

Terhelés

CRMAI5 (A18)

DV

Terhelés

CRMAILS (B18)

DV

Terhelés

61

CRMAI15 (A1 B4 AT19.B19)

Terhelés

0V
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar

Robert Bosch Mechatroni kal nt ®zet i
Peri f®ri 8k ol dal §r-1 a.-csatl ak
01 DI101 19 | sbicom1i
02 DI102 20 | sbicom2
A Simple (CRMA 16) esete 03 D13 21 | Nem haszn. 37 DO105
04 DI104 22 DI117 38 DO106
AS0p - | uHoidac sat | akAh ZRMAd9e s et ®b® h puos 23 DI118 39 | DO107
06 DI106 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.
B | 11 DI111 29 oV 45 | Nem haszn.
A 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 49 o4 F
16 DO116 34 DO102 50 o4 F
17 oV 35 DO103
18 oV 36 DO104
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar

TS Robert Bosch Mechatroni kal nt ®zet i
Peri f®ri 8k oldal 88r-1 avcsatl ak
01 XHOLD 19 SDICOM3
02 RESET 20 Nem haszn.
A Simple (CRMA 16) esete 2 SR E L OO | |87 | Nem haszn,
04 ENBL 22 Nem haszn. 33 Nem haszn.
A50p - | uHoidac sat | akA CRMAdde set ®b@ h pnst 23 | Nemhaszn. | [39 | Nem haszn.
06 PNS2 24 Nem haszn. 40 Nem haszn.
07 PNS3 25 Nem haszn. 41 DO109
L 08 PNS4 26 DO117 42 DO110
e s ' 09 Nem haszn. 27 DO118 43 DO111
10 Nem haszn. 28 DO119 44 DO112
- Qe | 11 Nem haszn. 29 oV 45 DO113
A 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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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal nNt ®z et i

Csatlakoz- 8stalak?2t- - ~panel

\

Ctalak2t-: CRMA58 ®s CRMAS59
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G®Rp®s zm®r n° ki

® S Informatl@ Kar
E Robert Bosch Mechatroni kal nt ®z et i
Fanuc LR Mate2 001 C 1| par i

AAk°ovet k @bR Hatatjpabi zt orke§ ¢it k®s\wemé v ®k e n y samglgekes ¢sak bizonyos

robot frunkci - 1

f @®gezhet

Tev®kenys®g

Kza-r bant ar t

Be-, ki kapcRQ@Chgks a a

i zemm-d kiv8laszt8s (T1, T2

®s AUT

Helyi, vagy t8voli m-d kiyv

8l aszt §s

Robot progr am KeaghSPeralant-tal§ s a

rogram

K¢l sR egys®ggel val - robot
Oper 8tori panelrRI robotpr
Teach Pendanthaszngl at §val robot

brogram

Hibaj el z®s megsz¢ntet ®se az

Oper 8t or i

Hi baj eneg®gz ¢ nt elta@hsPendante gy s ®g

gel

Teach Pendant-onadat be8l | 2t §s

B et anTFeacB Bendant-tal

V®szstop az oper8tori pane

el

V®s z s tTeaeh RPendant-tal

V®szstop a biztons8gi kapu

kinyits§

Oper8tori panel karbantart

§sa

Teach Pendantk ar bant art 8s a

Miskolci Egyetem
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal nNt ®z et i

Fanuc LR:Mate 2001C |par|
robot kar.791 s mer
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[, G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
:: Robert Bosch Mechatroni kali Nt ®zet i
Az egys®gen tal 8lhat- - mo
§ - J6
A AC szervo motorok h u | I-h8am) t - mT szeielkee | J4 ]
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Nt ®z et |

Robert Bosch Mechatroni kal

A a

Jel-®s
t §pcsatlakoz-STr2tett
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®z et |

NS ol T

Tengelylimitek be8l 12t 8s

AArobotmozg8§startomk®ny nakgsa
AMunkater gnegtk8 ¢ I®is e k
AK&8bel hosszak
Alt ko z@s &kler Rr@e & ®b en

ASzoftveresen megoldott lesz,hogy nelegyen ¢t k° ms@sa,k ad§s

AAmMT ko d®ait om&sy T kkkhat@sobotraA el Rz Rled g n Bontokt t
sthb.
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GAOpPp ®s z m®r n° ki ®s | nformat.i ! Kar
Robert Bosch Mechatronikai@nt@zeti
Tengelylimitek be8l 12t 8s

MENUe |l ®r ®s e

1
System Axis Limits JOINT 100%
2. SYSTEMI| ehet Re®§l aszt §s a . Group1 1716
. AXIS GROUP LOWER UPPER
1 1 -150.00 150.00 deg
3. F1,[TYPElmegnyom8s a 5 1 60,00 7500 deg
AAvic limitee : 3 1 -70.00 50.00 deg
4. PAXis limitsor ®ka2 v8l adzt 8s a A 1 17000 17000  deg
1. AO-valj el P ®$ zjelkk, hogy azok a tengelyek 95 1 -110.00 110.00 deg
- 6 1 -360.00 360.00 deg
nincsenek 7 1 000 000 mm
8 1 0.00 0.00 mm
Kurzorc ®l moaz gat 8s a 9 1 0.00 000 mm
6. Pjl i mi tm®a g ®KE s a
[ TYPE]

7. 5 ®s6 | ®p ®smeekg i s m® tal kR2swe 8lmitek
megad8s8hoz

8. Vez®ki Rapcsmdjddhs&k,apcsol 8§s a
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

o4

Napl szintT ell enRrz®sek
AArendszerh a s z n &Il aR¢tlal e n R azi, kogyrkncsen-e rajtas ®r ¢.1 ®s

ABe k apc sed IR st

ASTr 2 tleetvte fRszn8leaked @nmano m®tedrl en Rr(zs&s¢ek s @®gyeosmn§
rendel k&kPRsr e

APneumatikusvezet @lsak | akezEgs 8&lglE§sn Rr z®s e
A Pneumatikuss z TreRkl e n Rr z ®s e
ABe k a p c sual88s
ARezg®adk or nedjbki motorokme |l ege d®sI®nerkRr z®s e
AStopp oz 2 meém-ekv § | t oaxktoa k& bflelaetiekhezk ®p e s t
APer i f®e gfBe&imék Rd®s®hk&nRr z®se
AF®k ek |l enRAZI®pel MedigSg Tu®@Hame gf o2gnm-tAesi ko
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Nt ®z et |

Robert Bosch Mechatroni kal

o4

Napl szintT el l enRr

AAnapiszi mt®n #REkt®tozik arendszert i's z t.[3
AEzf ¢ gagadottmunkak®r nyezett RI

AA technol -giai mTveletek
|l erak-d8sok el t8vol 2t 8sa

AA k°vetkezR pontok kor ¢l t
AA csukl -k k°zel ®ben | ®v R pon i
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®z et |

ElI sR 1 h-nap utsgna el l en

A320; zem- g l8®r v e
AAv ez ®r | Relptwsa®agpptc s at | akez 83 i®keelilneenkRr z ®

AA Teach Pendant k §beé¢l | enRr hoBy eesetleg nincs-e
megcsavarodva valahol.
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

3 h-nap ut sgni el LenRr z®s

AA 960 ¢ zem- e§®ravie® vet kteezeRnrd Rkeegta | égysber aj §nl a
el v®gezni

AAv ez ®r | Rellptysa®apptc sat | akez®¢ ®kedilneenkRr z ® s

AVe z ®r | Resgyd @Rz Rv e n teil Il &tnRA amesm/kben koszos, a
robotk i kapcsuotl8reg&ellt i szt 2t ani

AAnapit e e nd Rk@s®zl | ettiezztitveEdicebeBat ®grntehaijt
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®z et |

Az el sR negyed®ves

AAk ¢ | 8 Rc s a vuatr Sorkh YiarBenryiben s z ¢ k's ® g gf
AMe g f org® g zcsavdgok ‘
A Robototr ° g zcsdvdok

AKE§belPplk ®g ®&nlelke NRr'z ®s e

AA robothoz csatlakoztatott vez et @ &t | ak of/>
teliesk © refl. | enRr z ®s e :

Miskolci Egyetem 76 Robot programoz§8s



G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

el Il enRr z®seK

AA 3840, zem- @ l8®r v e
AAnagyobbk ¢ 1 sRgz2t RcehvanRkz ®s e
ATov §imleig h Yaz@gks¢al 8 Rc s av a rlamkemygldens z ¢ ks ®ge s)
ABackup elemek ¢ s et M TRekijelzi azok esetleges alacsonyt © |1 t © t.t s G

AA c s e ragt8§ n Ibekaptsolt rendszer mellett. megtenni, hogy ne Kkelljen
masterolni (| Sks®s Rb b
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

®ves el l enRrz®sek

AAz ¢ z e mied Rz 5760 - r § t
AK ¢ | baRkup elemek k i ¢ s e r(@hefinyiben van ilyen e g y s é8aflakoztatva robothoz).
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®z et |

4 ®ves el |l enMare2®9e lC bRt ®r ¢

AAz ¢ z e mied Pvagy meghaladjaa 15360 ¢ z em- r §t

A LR Mate 200iC/5WP, 5F robotok e s-e t ®Db®vne natje§ n ézbatktar b a ntealrv &g@z n
¢, z e m-erl &®vagy meghaladjaa7680¢ zem-r 8t )

ATengelyek, hul | 8§ mhaj zsihT A&Mszas 2 r zl§w® g z ®fel®dllevanni
a kapcsolatotagy 8r t.- v al
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®z et |

A robotot kezelR szem®]

AOper 8t or

A Arobotbe-®ski kapcsol §s a
A Programi n d 2 tizfospae r Ptamre | r R

APr ogr amo z -

A ArobotmTk°o dt et ®s e
ABetan2t 8§s/ prabgra mkz=gg it B®esleqnl

AKar banm®r n? k

A ArobotmTkodt et ®s e
ABetan2t 8§s/ prabgrza mkzeg g it B®esleqnl
AKar bant(aret88sl 37 8 s eklGsat r ®szcser e)

Op er 8nemdolgozhatabi zt o k®§ ¢ it B®esleenl !
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

Bi zt ons 8¢

A robot rendszert (cell 8t) %Ygy kell megterve:
-ak8r wvillamos, mechani kai, p+ed Rmeat illQus,atvvagy
meghi b8sod8sa ne befoly8sol hassa a biztons§8gi
bi zt ons8gos §1 | ap oRatuaero sgfetyoj)on meg! ( A

Megfelel R biztonssggi r§csot/ v®del met kel l K1
Kock§gzatel emz®ssel meg kel l hat8rozni a v®der
firgyel embe v®ve az ell enRrz®si ®s karbantart ¢
A robot mozg:- r®szei ®s a . k°rnyezete k°zo°tt
T2 m-dban | egal 8bb 0,45 m®t ernek kell szabad:¢
Ahol ez nem 81| rendel kez®sr e, Dbiztons8gil es:

meg8l Il jon, ha ¢tk°z®svesz®ly | ®p f el
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Robe

A kezel Rpanel t

A biztons§8gi

K°nnyen |

8t hat

G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
rt Bosch

Mechatroni k al

bi ztons8gos ter ¢l

r§cson

® S

k2 vl | egye

el ®r het R hel

Ahol a kezel R biztons8gosan, za

Yat vonal-a)

Lehet Rl eg
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

Bi zt ons 8¢

Ha a kezel Rnek a robothoz kapcsol - -d- mTve®set e
Ki v®t ) seg®dberendez®s sz¢ks®ges, hogy a kezce

Figyel embe kel l venni egy esetl eges 8ramszgne
bi ztons8gi berendez®sek mTk°d®se)

A rendszer | e8rddnmttBlsarnvhigay emt het vesz®l yes |

Ha az oper 8tor nem bi zonyosodhat meg r-| a, hc
-l 8t hat </ hall hat - jelz®st kell adni miel Rtt e
-A munkat ®r ben tart:.-zkod- szem®ly sz8m8ra | et
rendszert megS8ll2tsa, i1illetve kimenek¢l jon!
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®z et |

Bi zt ons 8¢

A v®szstop uts8&ni alaphelyzetbe 8l 1 2t8s/ Yrair
k2ve¢l rRI

UL szabv8§ny megfelel Rs®ghez s8rga/ borostys8n f
sz¢i¢ks®ges (SYSRDY, vagy PROGRUN ki menet) .

Megfelel R megvil 8g2t8s sz¢ks®ges a munkat ®r b e

karbantartgs/ 8tvizsg8l 8s eset®t 1 s. A megvil &
el vak2t 8s) .

Ha a robot tS8gvolr | i s mTkedtethetR (pl. hegl
l egyen a t8vvez®rl ®s (v8ratlan t&8vmTk°odtet ®s
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

Bl zt ons8gl esz

V®szstop gomb
Megnyom8s8ra a robot aziomn

K¢l sR v®szstop BStaplpahee z @r kR

i zemm-d v8laszt: - kapcsol - (k
- AUTO
-A kezel Rpanel enged®l yezett
-Program i nd2that- a kezel Rpanel S3@aMART gombj) Sve
-Bi zt ons8gi ker?2t®s enged®l yezett
-Tel jes mMozg8si sebess®y enged®|l yezett
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

Bi zt ons8gi eszk?%z?9%Kk

- T1: Test Mode 1

- Program csak a Teach Pendant-r -ilnd?2 t hat -
-A mMozg8s sebess@®ege | 250 tlBrhits
- Bi zt ons8gi ker2t®s 1 nakt?2v!

- T2: Test Mode2. (opci ons8l i s)
- Program csak a Teach Pendant-r -ilnd2t hat -
-Tel jes mozg§8si sebess®g enged®l yezett!

- Bl ztons§8gi ker2t®s 1 nakt?2yv!
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Nt ®z et |

Robert Bosch Mechatroni kal

Bi zt onsg8gi es

-ADEADMANO kapcsol

- HaaTeach Pendantenged®l yezett, a ADE
enged®l yezi a robot mozgat §s 8t
81| 8sban kell tartani)

- A ADEADMANO kapesol - elenged®s
megs8l 1l 2tja a robot mozg8s§8t.
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-Bi ztons8gl Kker 2t ®s s

G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Nt ®z et |

Robert Bosch Mechatroni kal

Bi zt ons8gi es

M I

Ellen kell §llnia az el Rre I 8§that |
Nem | ehetnek ®l es sarkok ®s egy®b ’

Meg kell akad8lyoznia a bejut8st

reteszel R megol d8sok)

R°gz2tett poz2ci--ban kell l enni e,

seg?ts®g®vel v8ltoztathat -

Csak a sz¢ks®ges minim8lis takar8st ad a fol yamat
megfigyel ®s®hez

Megfelel R biztons8gi t8volsg§got biztos?t a vesz®lyes z- 7
VedRf°| dre (PE) kel k' °t ni az 8ram¢gt ®sek el ker ¢l ®se mi at
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal nNt ®z et i

Megt og:- f.el sze
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Nt ®z et |

Robert Bosch Mechatroni kal

Fel fogat - f el ¢l-e

APor-®sf ol vy avdR®lke Imé mi m8 1| i s
80 ~
= A W

h-7

| 20

40

|

I

I

I

7

|

3 | L Y S

{ 1

|

Forg-’§si
k°z®ppont ('J5)
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Nt ®z et |

Robert Bosch Mechatroni kal

Fel fogat - fel ¢l-et
APor-®sf ol v avdR@®lke lessmt ®n

M3A megfog:- cs°vez®s®hejz,| bek°t ®sy®hez
N~ o~
= Il <
6_
' o| O
N <
I
= :I__
3‘ "
3

For g§s/i
k°z®ppont (J5)
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal nt ®zet i
Egys®g felszer el ®se a
AArobotf el f o d a&tl §d fed |I®e re Rsg2ytseRigigmeskabad v ®gemagmunk §1 § s i
mTvel etet!
N —::92 -::15
AAf el er Rg ® tmedg kdR - . 153.005) a0 2xM8
—~ .\\ = v
8 N .“."'"-‘ _'\"“’_‘j_—-’.::’ |
~—1 < ‘-‘,,_‘\‘ S
| = =
== #,qt:": == |
| I | | _
) | e 8 dis /
e L
= Al

Fel f oga_tﬁ§_éfi
.l et
32,5 _

f el
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®z et |

Ter hel ®s megads8sa szoft

MOTION PERFORMANCE JOINT 10%

AA[MENUS] A 6 SYSTEMA F1[TYPElmegnyom§¢  Gont =
AAMOTIONK i v §1 a #zMOFIOMPERFORMANCE 000

A10k ¢ | ° nbH%z B ald®sanmeg

AKurzormo z g a takd § erl ®slzth &3 [DETAIL] |

0.00
0.00
AMegjelenik a MOTION PAYLOAD SETk ®p er ny R

0.00
0.00
0.00
0.00
0.00
0.00

—
o

Active PAYLOAD number =0
[ TYPE] GROUP DETAIL ARMLOAD SETING >
IDENT >
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal nNt ®z et i

Ter hel ®s megads8sa szoft

MOTION PAYLOAD SET JOINT 100%
AAterheP@emegadhat . 1
roup
0 0 ) Schedule No[ 1]:[Comment ]
AAt ©° megk?©° z @pmpeagratd h at | Sehodul %kg% 5 o
: : 2 PAYLOAD CENTER X [om ~28. 33
ATehetetl ens®gi nyomat ®kok is 2 PAYLOAD CENTER ¥ [om] 0 0
be2rhat - k. 4 PAYLOAD CENTER Z [cm] 27.78
A kg-f kilopond. 1 kaf = 9.8 2 PATAORD (NERTIA 3 [heftome.2l 2659
-force ilopond, 1 = 9,81 N gfems” .
J A P J Szerszsm 7 PAYLOAD INERTIA Z [kgfecms™2]  15.10
A 1Nm A — kg-force-meter [TYPE] GROUP NUMBER DEFAULT HELP
T°megk®z®p X
A IE h ¢ I '] M Jz

A CAD/CAM szoftverbene | R81 I.2t ha kpc —_ -

Robot
— f el fogat
ZPC fel ¢l et
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal nt ®z et i

Hengeres test tehetetl

Robot f el
fel ¢l et

~t
wn
0p
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Robert Bosch Mechatroni kal

Ter hel ®s megad&8sa

AErt ®hke&l | 2t §s a

A' z e njednik meg: APath and Cycle time will change, Set it? 0
AFA4[YES],vagy F5[NO]| ehet Rs®gek

AF3 [NUMBER] A MOTION' PAYLOAD SETk ®p er ny R

AT blbe2 r § B2HGROUP]| ehet B ®g!l maz §sa

AE| Raldalvi ss z a hA? MGETEON PERFORMANCE A F5 [SETIND]

AK2 v8retr helz®sn8 malk ad RPsealeszakt 2 v

Miskolci Egyetem 97 Robot
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®z et |

Kar ter hel ®s ek -megadS§8s:

AA MOTION PERFORMANCE | i st §b[ARMLOAD]

AK®t ehet:Rs ®g MOTION ARMLOAD SET JOINT 100%
A ARM LOAD AXIS #1 A J2tengelyen| - ®ut R r hel ®s Group T
1 ARM LOAD AXIS #1 [k 0.00
A ARM LOAD AXIS #3 A J3tengelyen| ®uw R r hel ®s 2 ARM LOAD AXIS Eg %kg% 1 .00
ANy u gt Szt 8siPath and Cycle time will change, [ TYPE | GRouP DEFAULT HELP

Setit? o
AF4[YES],vagy F5[NO]l ehet Rs ®g ek
ABez2 rug§ s&vre z ®r | R«igmadtbge k apcsol §s a
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Fanuc LR Mate 200iC ipari robot
master/em ®slepont
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

Masterel ®s

AArobote s et ®pyedr el & Pgzlevietl et
AAj el @8 tkeelrmdghat §r amlBosakat upbzsdci -j a
ANems z ¢ ks @aerd | pont fegtenn®rapir endszer ess®ggel

ATo°bbf ® ek ®gprheanacsnkriel ®st
AJdel °H &®kz n §| azerBrvehA Zero-position mastering
A Gyors ma s t e rAe Quik mastering
ATengel yemakstne ride Sir®yke-axis mastering
A Bevittadatok a | a ptj €mt ®ay Rt e r A MaBtering data entry
AMasteest RPazszn 8§l (ag B ¥ reill |l vaRyg A &iktury position mastering

AAt ovE8bbiazkb siiechnikak eri¢cgdmert et ®sr e
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

MI kor | ehemastzgk&8I®®S T r e

{ elem 4 db.
// /
®

. MTanyag kon
ki h¥%Wzhat -k

V®dRI ap

A Motorcseree s et ®n

AJel acds-er ®t &n

AKS8 bel cesseerte®n

A Backup elemek | e me r ¢d SResté®ab. C
(Baby) elem)

2 db. M4x12 csavar

Takar-

A A TP-n figyelmeztet a rendszer alacsony ~ 4db. M4x12

t o1 t°¢s$as®@n
AE| e mc s bakaptsolt rendszer es et ®n
kelle | v ®g @agwy ne kelljen masterelni!

AK¢l seRl e mt aergty's ®ge k2t ®$®r e
| ehet R8.®Q
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

Fel K®s zmd ®ise reel | vVE&8RBg z ®S ®r

AAri aszm@gesk ¢ ntpbegPmet or c ke v @t Ren

AAk®° vet khd DR ¢ z ASered 062 B Z AL vagy a AServo 075 Pulse mismatcho
jelenhet meg

1. Ame n ¢ bA AScreen selectiondl ehet R§MP®gszt §s a

| O NEXT] me dmysom8 gab SYSTEM] vs8l aszt §s a
F1 [ TYPE] meA [BYSTEMvaraable] ki v8l aszt 8s a

A kurzor el helyez®seAad BsMABEEREENBme gn:
F1 [ TYPE] meA [Mastem@Gatla v8Il aszt §8s a

Amast erte?lpluss 8 nak ki v8l aGarmeSnseéab Ral ][ Mast er /

S R
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= |, G®p®szm®rn®ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronika.li Nt ®zet i

k ®s zmpd ®tse raeel | v&B5g z ®s ®r

AAk°vet he bR ¢ zASerect062BZALmMegsz¢int et ®:
Ame n ¢ bMA& AScreen selectiondl ehet R§®gszt §s a
. ] O NEXT] megnyom8sa ®s -a [6 SYSTEI
F1[ TYPE] me gAn[MasteBCalh v 8l aszt §s a
F3 [ RES PCA] me gnyoms8s a, maj d F4 |

4O Ll o A o

Vez®r | R ki kapcsol 8sa, majd %Y%) b- 1|
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

Nul | pont Zere Posikon-&daste(ing)

AA S z e mnte rot ®hwe | et
AAOAb e § | | mihd®@rstangelye s et ®r e

AMi nden tengelyhez fel wvan

amel yek seg?ts®g®vel | ehet
megfelel R poz2ci -1t.

ANem '‘a I egpontosabb | ehet Rs #
szemrev®t el ez®ss el t °rt ®ni
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

Nul | pont felv®t-el | ®p ®:

AMENUS| ehet Re®gyoms§8s a

NEXTKki v 81 asmjd 8SAEMI ehet Rs ®g
F1,[TYPElmegny om8s a

[Master/Cal]l ki v 8| a sezwWBts&EHn® vet kmemR
fogad minket A

Robot mozgat&padz2ci d&k e d Rt(Brake
Controll)megsz¢nt et ®s e

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

CRendszervigé §lolzz k8 s a

A $PARAM_GROUP.SV_OFF _ALL:FALSE
A $PARAM_GROUP.SV_OFF ENB[*]:FALSE (az° s s ztengelyre)
A Vez®r | Rekiryn@j@gek apcsol §s a

A2l ehet Re®gI| a #zZer8 Roaition Master
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

Nul | pont felv®t-el | ®p ®:

7. EzutRB,4YESmegny om8s a

8. A mast er automatikusan v ®g b e meAd y er matgovy dAS8ki kapcs omh@ s
bekapcsads8s@r IRmekapcudI&t®poz2ci on8l §8s

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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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

f el ve®t-el hel vy:
5]

|

J S
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

Nul | pont f el v ®ted-—-~h&y,:

’ -~
/ | i T | ||“||||"'||"\\

.'h / I‘\

34 jel°] ®se
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®z et |

Gyorsma st e r(@Uic® Blastering)

AFel hasgh@nelghat §pozaéfttielbva@gezhet R

AA megf elsel8Mo lGrsti@k el asdzz® gsebes dllegebR2° gel f or due 18¢
meghat SrAAZE%r gl f oaladt.ul §'s

AAz abszol Yata®rzto®keel f-o r agylk&®srncal kf oe sl @t r®m fog elveszni A ezt a
t ®nlya s z nfell | a

AGy §r iell v ® g/ latminden rendben van, akkorne§ 1 | 2.t 's-u k

A A robotot lehetetlenf e | h a s-spacBikusp o z 2 ¢§ |- Ir 24 Quick Master
A Impulzus's 2z § m| $Ir § ebikszett, mely a backup elemek alacsonyt ° | t © tnmiatt®&dpe k° vet kezhet
A Nemhas zn§h®@uck Master,haaj el @ ¢ e r @lttwagyama st er adht@®lgeszettavez ®r | Regys

AE£r denvalamilyenj el hlaRtz n 86 n e mcheliett.
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

Quli ck Master referenci

1. SYSTEM| ehet Re®g| aszt §8s a SYSTEM Master/Cal JOINT 10%

FIXTURE POSITION MASTER
ZERO POSITION MASTER
QUICK MASTER

] . SINGLE AXIS MASTER

3. (Brake Control) megs z ¢ nt enmafelsreferencia SET QUICK MASTER REF

p 0Z 2 ¢C § | |b At § S Press 'ENTER' or number key to select.

2. [Master/Callki v8l aszt 8s a

Ul WM R

4. Aguick master ref? 0 [NOJ], kurzor §1 | 2 ta §8SER
QUICK MASTER REF, majd ENTER me gny o mA 4

ut § R4arYES [ TYPE ] LOAD RES PCA DONE

AA robots z®t szevdg®$ @y 2 & § s ha®eferencia
p o0 z 2 aam:-lahet felvenni A Nullpontf el v ®t e |
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

Quick Ma st e rl eRl p&Rss e |

[Master/Callk ®permgdR) el en2t ®s e

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.

(Brake Control) megs z ¢ nt emards eeferencia
poz2cg8l bat §8s

A Qu i ncakter? o[NO], kurzor § | | 2 & @UCK MASTER
majd ENTER me gny o mA ud § FAYES A AQuick
mastering data is memorizedo

(o) WG - VAN S I o

CALIBRATEIl ehet Regy®ENTER mMegny oms8 s a

[ TYPE ] LOAD RES PCA DONE

Kal i bug&bmegnyom8sa
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

Single-axisma st er el ®s

ATengel yemaksBnetriel ®sr e

SYSTEM Master/Cal JOINT 10%

FIXTURE POSITION MASTER
ZERO POSITION MASTER
QUICK MASTER

SINGLE AXIS MASTER

AAmast ermpod ®5f¢a |- h a s-gpeacHikus
SET QUICK MASTER REF

AEzal ehet Bk#®®h a s z n § | hh asak ggy
- CALIBRATE
tengely maSter adata| I T N tele k Press 'ENTER' or number key to select.

(o) WG - VAN S I o

APl.egyj el & & e r miatte

[ TYPE ] LOAD RES PCA DONE
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G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

Single-axisma st e rle® pRRsS € |

] SINGLE AXIS MASTER JOINT 10%
SYSTEM| ehet Re®g8| aszt §8§s a 1/9
ACTUAL POS (MSTR POS) (SEL) [ST]
. gl 25.2355 ( 0.000) (0) [2]
[Master/Callk 1 v8] aszt §s a J2  25.550 ( 0.000) (0) (2]
J3 -50.000 ( 0.000) (0) [2]
A(4)| e h et Ra @g n § | at a J4 12.500 ( 0.000) (0) [2]
’ J5 31.250 ( 0.000) (0) [0]
AAkOoOvet k®pRrislenk me J6  43.382 ( 0.000) (0) [0]
PE Jaigny gA E1l 0.000 ( 0.000) (0) [2]
2 - T E2 0.000 ( 0.000) (0) [2]
SEL oszlophoz p oz 2.c i @kWBZom,imajd 1 ®r t ®k 3 = C 0.000)  (0) 2]
2
bes8l | dk28wsdngely(eklmast er el ®s ®h e A GROUP  ExE
(Brake Control) me g s z ¢ nt anaj® sreferencia E——
(0.000) (0) [2]
poz?cgl bat §s (0.000)  (0)  [2]
Tengelyadatok b e 2 r dmaas t er o ®%5c iA ban
5/9

J5 31.250 (0.000) (0) [2]
J6 43.382 (90.000) (0) [2]

GROUP EXEC
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GAOpPp ®s z m®r n° ki

nNf or mat i

Robert Bosch Mechatroni

k al

Single-axisma st e rle® pRRsS e |

7. FESEXECmegnyomBmast erveRlgirse haj t

A SELO-raleszut §8as8l | 2tva
8. Vi ss z a[Maxte®Gallme n¢ b e

9. CALIBRATE ki v.§ | a sAz F48[¥ES] APositioning
performedo

10. Ez ut B [DONElmegny om8s a
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&

Kar
nt ®z et i

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

GROUP EXEC

programoz8s



G®pPp®szm®r n°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kal Nt ®zet |

Bevitt adat ok mhappbgali

SYSTEM Variables JOINT 10%
98
MENUS me gny o m& BIEEXT A SYSTEM I saP mAKAX 526870912
2  $AP PLUGGED 4
: : 3 $AP TOTALAX 16777216
F1, [TYPE] A [Variables]ki v8| aszt 8s a 4 gap USENUM [12] of Byte
5 $AUTOINIT 2
6 S$BLT 19520216

Masteringadatme gv 81l t ozt at §s a

A $DMR_GRP.$MASTER_COUN _A' -~ az adatok ebbe a [ pypg j
rendszervglkergimeenst ®sr e

SYSTEM Variables JOINT 10%
$DMR GRPki v 8l aszt §s a $SDMR~ GRP [1] 1/8
- 1 SMASTEE DONE FALSE
2 S0T MINUS [9] of Boolean
SYSTEM Variables JOINT 10% 3 $OT PLUS [3] of Boolean
4 SMASTER COUN [9] of Integer
5 SREF DONE FALSE
13 SDME GRP DMR GRPT 6 SREF POS [9] of Real
g8 SECKLSH SIGN [9] of Boolean
[ TYPE ]
[ TYPE ] TRUE FALSE

Miskolci Egyetem 116 Robot programoz§8s



Szm®r n° ki S nf or mat i ! ar
Robe(;®tp®Bos®ch Mec®halronikai@nt|(®zeti
Bevitt adat ok mhappbgali

SMASTER COUN ki v 81 a smajd8asnag, st er el ®s i
adatokbe 2 r 8s a

PREVgombme gny om8sa
SMASTER DONEvV 8| t TRUE-ra8 1 | 2t 8§ s a

Positioning k ® p er "MAyGALIBRATE (6)| eh et Rs ®g,
majd F4 [YES]me gny om8s a

F5 [DONE]
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