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Robot1 - Stend modiilii.

DIN raylarina BORUNTE BRTIRUS0707A adli robot tarafindan montaj. Kisa agiklama.

Stend, demir iglerini riske atmadan, tutucu ayarini yapmak ve DIN raylarini yerlestirmek igin t¢ boyutlu
bir montaj sistemidir. Robot, taban, kutu, alma istasyonu ve parga, fare ile hareket ettirilir; tutucu, J6
ekseninde, destek, kiris ve raylardan olusur ve dogrudan model tizerinde monte edilir. Program,
ulasilabilir alani, 98-112 yuvalik yerlestirme planini hesaplar ve gergek robot hareket etmeden dnce
giris ve hava simulasyonlarini gdstererek tiim sureci simule eder.

Bl stend - project «Octosroii= — OPERATION = [m] *
Setup  Dryrun | J1only OPERATION Axes  Tool  Objects # Undo ~ Redo lso Top Front Side

Robot and zones  Positions  Partand box  Inputsand air Cycle  View

Quick calculation

How many parts to place (0 — all) 53
Start from part 433
Mew part appears after, s: from 103
to, s 103
PlayR: robot speed not above, % 1002

Calculate everything Calculate and Play ~ New box

Pendant program
Speed in the pendant program, % 303
Output command code (0 — not set) 02

Export the pregram...

Placing plan
How many to place (0 —all) 5
Source Auto ~

] Via Home point

Litn — ralrilate

Real robot: 11 83,68 - 2 -11,82 - J3 41,67 - 14 1,08 - J5 -89,99 - J6 169,92
| X49,0-Y473,8-Z901,8 mm

Virtual ~ from robot Limits... 1 I= J+ VERT

P Play » PlayR 1 To heme Pause ) Stop x1 v ) - e e
simul... = o Home ecord fro

Stend penceresi: sol tarafta, bir robot, bir kutu ve yerlestirilmis raylarla birlikte bir sahne, sag tarafta ise déngl hesaplamasi yer

aliyor.

Ayarlanabilenler:

® Robot, kutu, elma istasyonu ve detay — yere sirlkleyerek, ylkseklik ve yoni — Shift ve Ctrl tuslanyla
degistirilebilir.
® J6 lzerindeki tutucu — destek, kiris ve ray: Shift, boyut degistirir, Ctrl kaydirir, Alt kaldirir ve geri getirir.

® Robotun eksenleri: Z'ye basarak, Ctrl tusu ile birkag eksen secilebilir, sag tusu kameranin dondirilmesini
saglar.
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[ stend - project «OcrosHoiis — OPERATION - O X

Setup  Dryrun | J1only OPERATION Axes  Tool  Objects £ Undo ~ Redo Iso Top Front Side

Robot and zones  Positions Partandbox |nputsand air  Cycle  View

Gripper bar

Bar length, mm 468,90 =
Bar width, mm 30,005
Bar height, mm 900
Reach down (flange — cups), mm 15970 <
[ Measured

not measured — plan uses an estimate

Reach forward, mm -102,20 2
Side offset, mm 9303
Rotation on flange, © 0,000-5

B Post from the flange
[J Beam along the rail

@ Gripper with suction cups

Beam length, mm 180,7-%
Beam offset, mm -40.6 5
Suction cups 42
Cup diameter, mm 20,002
Cup stroke, mm 500 2
Sensor 1 from center, mm -213,60 2
Sensor 2 from center, mm 213,60 5
Sensor recess, mm 7,003
Sensor Sn. mm 4002

Real robot: not connected

Virtual — from robot Limits... | 11 - J+ ERT

Pl PlayR A Toh Pause = Stop ~ ERT T [Hhr Record fram rahot
P Play P Playl o home =] Sl ER o Home ecord

"Parca ve Kutusu" Sekmesi: J6 lizerindeki ray, kutu ve baglanti elemanlarinin (destek, kiris, klipsler ve sensoérler) boyutlari.

Tek bir tusla dongii hesaplama

"Dongu" sekmesi, "Hizl Hesaplama" grubu: Kag adet parcanin yerlestirilecegini ve her bir parcanin
yerlestiriimesiyle birlikte sonraki parcanin ne kadar siire sonra ortaya ¢ikacagini belirtin ve "Hepsini Hesapla"
digmesine tiklayin. Program, yerlestirilecek parcanin tzerine bir referans noktasi belirleyecek, sanal robotun
baslangi¢ noktasini alacak, simuilasyon girislerini etkinlestirecek ve plani hesaplayacaktir.

Butonlarin altinda, sonug soyle goriinecek: "Belirtilen parcalarin kag tanesi yerlestirilebilir, ne kadar siirede,
ortalama bir parca icin ne kadar siire harcanir ve bu siire icinde ne kadarinin bekleme siiresi’. Eger eksenlerin
hizlar heniiz 6l¢tilmemisse, yanina "Sire tahmini" yazilir. "Hesapla ve Baslat" butonu hemen gdsterimi baslatir.

Alan Belirleyen sey

Kag parca yerlestirilecek Bu donglde kag ray yerlestirilecek. 0 — kutuyu tamamen doldurmak.

Hangi parcadan baslayacak Bu numaraya kadar olan yuvalar dolu kabul edilir — déngi durdugunda
devam eder.

Yeni bir parca, yaklasik olarak Sonraki rayin ortaya ¢ikma araligi, 6rnegin 3...7 saniye.

PlayR: Robotun hizi, belirli bir limiti Mevcut robot tzerindeki herhangi bir hareketin maksimum hizi.

asmamaldir.

Modelden gercek bir robot'a:

Temel prensip: ilk olarak her sey model tizerinde yapilandirilir ve test edilir, ardindan donanim asamali olarak
kullanilir.
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1. Oyun - sahnedeki performans: robot hareket etmiyor.
2. Kuru modda — ayni adimlar, robotun herhangi bir komutu calistirmasi gerekmez.
3. Sadece J1 - Robot, bir ekseni %5'in altinda bir hizda donddirlyor.

4. PlayR — Robotik sistemde, belirli noktalara ulasmayi ve hiz sinirlarini asmayi engelleyen, eksiksiz bir kontrol
dongusu.

Herhangi bir zamanda durdurma. "B Dur" diigmesi, robotu yavasca durdurur ve komut kuyrugunu
temizler. Stend dongusu sirasinda, diger kaynaklar tarafindan robot kontrol edilmez.

istenen rayda devam et. Her bir parca yerlestirildikten sonra, "Hangi parcadan baslamali?" bélimii
otomatik olarak bir sonraki parcayi gosterir. Kutunun ortasinda durduk, "Baslangi¢” diigmesine bastik ve
daha 6nce yerlestirilen parcalari bozmadan ayni raydan devam ettik. "Yeni kutu" diigmesi, sayaci sifirlar.

el terminali robotu icin program

Ayni hesaplanmis dongu, “el terminali" programinin dosyalari araciligiyla kaydedilir: "el terminali i¢in program"
béliminde bulunan "Déngl" sekmesi, .act dosyalarini ve bunlari robotun flash bellegine aktaran yardimci

dosyalari olusturur. Robot, diizenleme islemini kendi basina gergeklestirir, bilgisayar sadece ayar ve hesaplama
icin kullanilir.
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