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KULANICI KADEMELERI
Bir iist seviye kullanic1 kademesine gecmek icin kullanihir,

SYSTEM INFO

1. Sistem info meniisiine girilir.
2. Security meniisiine girilir.
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MODE OPERATION NODE
EDITING WODE

Boo1




3. Management mod’u segilir.

< T,
MODE |*x******|
fed m
BO01

s

4. Sifre girilir.
5. Enter’a basilir.

oeoT
s

HODE MANAGEMENT MODE

BOO1 ]

6. Robot management mod’a yani iist seviye kullanimina
gecmistir.



Calisilan Job'u Ekrana Alma

Bu islem en son ¢alisilan Job’u ekrana almaya yarar.

Job meniisii ve sekmesinde ki Job meniisii sec¢ilir. En son calisilan Job
ekrana alinmis olur.



Listeden Job Se¢me

Hazir olan bir Job’u listeden cagirmaya yarar.

1. Job meniisii secilir.
2. Sekmesinde Select job segilir.

ARCNR1-2 ARCNRZ-2
B-5IDE CETEST CONT-R1
CONT-RZ DANCE!! DiNS
DANS-RI DANS-RZ DENE
DRD G GALLL
GALYANIA HASTER OP1I0
OP120 ORG-R1 ORG-R2
PARCA-R1 PARCA-RZ R1-120-1
R1-120-2 R1-120-3 R1-4
R1-TRCH RZ-120-1 RZ-120-2
R2-120-3 R2-4 RZ-TRCH
31-1 S1-GERI S1-ILERT
52-120-1 52-120-2 52-120-3
52-120-4 SOKT S0K2
SYETSI SYETS2 TRANSF
TRCH TURNA-B TURKB-A&

Main Menu



3. Istenilen Job isminin iizerine gelinir.

STEP Ho: 001
TOOL: 00

[iTiEM Hov vJ=0.78

0oaz END

I => vl v=0.78

Main kenu

4. Select tusu ile secirir ve Job ekrana alinmis olur.



Yeni Job Yaratma

Yeni bir Job olusturmak i¢in kullanilir.

1. Job meniisii secilir.

@

I8

[ )

CREATE MEW JOB

e

[}
-
L —

7/ |

2. sekmesinde Create New Job secilir.

ARCNRZ-2
CONT-R1
DANS
DENE
GALLL
OP110
ORG-RZ
R1-120-1
R1-4
RZ-120-2
R2-TRCH
S1-ILERI
52-120-3
S0K2
TRANSP
TURKB-&




o JOB NAME
COMMENT
GROUP SET R
e
8 JOB TYPE ROBOT_JOB
BOOA @
EXECUTE CANCEL

3. Ekrana NEW JOB CREATE mentiisii gelir.

z G

BT JOB NANE

COMMENT |

GROUP SET Ri

e

5 JOB TYPE ROBOT_JOB
BO0OA i

EXECUTE CANCEL

4. Job Name boliimii select ile secilir. Ekrana gelen klavye
kullamlarak verilmek istenen job isimi yazilir (en fazla 8 karakter
olmahidir). Enter’e basilir.

5. COMMENT béliimii olusturulan Job’a ayrica aciklama
yazabilmek icindir.



< 1)

=y JOB HAME DENENE
COMMENT |
GROUP SET
JOB TYPE

==

BOO1 [

EXECUTE CANCEL

6. GROUP SET boliimiinde kontrol edilecek grup veya gruplar
secilir.

7. JOB TYPE Boliimii ‘Robot Job’ olarak kalmahdir.

8. Job ozellikleri secildikten sonra ENTER’a basilir.

ENT: MASTER
EHEME
R1

| <> wovd va=0.78

9. Yeni olusturulan Job ekrana gelmis olur.



Silinen Job'u Geri Alma

1. silinmis olan Job’u Job listesine geri almak icin kullanilir.

IHE

=T

B0O1

TRA&SH JOB LIST

PERMIT EXEC

I o o A
[ORCRORGRO RGN ORS]

T

2. Job meniisiinden Trash Job List secilir. Silinmis olan Job listesine
girilir.



ALTT

BRC ARCNR1-1 ARCNRZ-1
DANS! DENEMER]
MARE- 4 HASTER1 HRT
MRTZ MURAT NIKI-#

RTARC-DN RZ-B

ALIT
ARCHRT-1 ARCHRZ-1
DENEMER !
MASTER WRT1
HURAT NIKI-4
R1ARG-DN R2-B

4. Ust Job meniisiinden Undelete Job segilir.

5. Secilen job Robot job listesine ali nmis olur.




Weaving (Sal n m)

Salinim kaynak yapmak istenildiginde kullanilir.

1 /2
SBK. CONTINUE

SHCCUM.>  <SETTINGS
REPLAGE [10]nin [150]min
ILE CLEAN [tolnin [50]nin

mtimes @times
TART (ARC) [Tltines [10]t imes
[-STICK mtimes @times

1. ARC WELDING meniisiinden WEAVING meniisiine girilir.



W
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MODE -
SHOOTH on|
SPEED TYPE FREQUENCY |
o
FREGUENCY [5.5]Hz
< PATTERN >
B001T & AMPLITUDE 2,000 nn
YERTIGAL 10.000] mm
HORIZONTAL 10.000] mm
ANGLE 45.00] dee.

TRAYVEL ANGLE 0.00]dee.
< TIMER MODE >
POINT 1 WEAY STOP | 2 WEAY STOP |

3 WERY STOP | 4 [WEAY STOP yvl
4

PAGE

MODE boliimii SINGLE olarak kullanilir. (Saga ve sola diiz bir
sekilde salinim yapilmak isteniyorsa)

SMOOTH béliimii ON konumunda olmali.

SPEED TYPE boliimii FREQUENCY olarak seg¢ilir. Bu boliim saga
sola salinin i¢in hiz birimidir.

FREQUENCY boliime saga sola salinimin saniyede kag defa
yapilmasi gerektigi girilir.

AMPLITUDE béliimiine saga sola kag mm salinim yapmasi gerektigi
girilir.

ANGLE boéliimiine, kaynak baslangi¢ noktas1 ve verilen REFERANCE
POINT lere gore salim yapmasi gereken diizlem i¢in ag1 girilir.



Variable (Degiskenler)
Degisken gruplarina sayisal deger atama ve islem yapabilmeye yarar.

Z >
ot LELT:
: HZ -
I 0]
i 000 | mm
000 | mm
B001 0| dez.
0] dez.
STOP | 2 WAV STOP |
STOP | 4 [EAY STOP |
sec 21 0.0)zec
seC 4| 0.0]|zec -
PAGE

1. Degiskenlere VARIABLE meniisiinden girilir.

< T

=

[ of oooopoop [

Boot [ of oooppooo [ |

4 Booz [ of oooopono [ |
Boo3 [ o) oooopono [ |

Boo4 [ of oooopono [ |

B001 & Boos [ of oooopono [ |
Boog [ of oooopono [ |
Boo7 [ of oooopono [ |
Boos [ of oooopono [ |
Boos [ of opoopooo [ |
Boro [ of oooopooo [ |
Bort [of oooopono [ |
Borg [ of oooopono [ |

2. BYTE degiskenleri ornegin job icerisinde deger ekleyip o degiri
her hangi bir sart olarak kullamilabilir.



s L

>3t

HPO00 NANE
Rl :§ 0
L -53039 ToOL: [o1]
4 I 106589
R 4078
B 70567
B001 [ T

PAGE

3. POSITION VARIABLE robot pozisyon degerlerini saklamaya,
degistirmeye ve kullanmaya yarar.



IN_OUT Meniisii

Robot sinyallerini gorebilmek ve sinyal ¢ikislarini aktif etmeye yarar.

Z ]y
- ; foooi || O
INgoooz fooont [ | ©
S Moo #oootz ] ©
Ivooo4 #ooots | ©
IND00S #o0014 [ | O
B0O1 & IN#DODE  #00015 [ | @ [LOCKING OFF RI
INg0007 400016 [ | @ [COCKING OFF R?
Ngoong goont7 [ ] o [

PAGE




1. UNIVERSAL INPUT lar sistemde kullanilan robota gelen
haberlesme sinyallerinin goriildiigii yerdir.

UNIYERSZAL

OuTPUT

38

f goomon &

cuTHOODZ  H10011 &

8 CUTHOOO3  #10012 & JCLEANINGHOTOR R2
OUTHOOD4  #10013 < JCLEANING OIL R2
CUTHOOOS  H10014 < WIRECUT RZ

B001 ] OUTHODOE  #10015 < ICLEANINGMOTOR R1

CUTHOOO? #10016 < JCLEANING OIL R

OUTHOOOB  HI0017 < WIRECUT RI

PAGE

2. UNIVERSAL OUTPUT lar sistemde kullanilan robottan ¢cikan
sinyalleri gorebilme ve manuel ¢ikis verebilinen yerdir.



Main Henu

: SOUTHODS! HE0110 & CUBE/AXIS INTR2S
SOUTHODEZ #E0111 & CUBESRELS INTRZE

8 SOUTHODAZ HEO112 O CUBESRKIS INTRZT
SOUTHODB4 HE0113 & CUBE/RKIS INTRZE

SOUTHODES #BO114 & CUBESREIS INTRZS

B001 ] SOUTHODSE HE0115 & CUBE/AXIS INTR30
SOUTHODEY HE0116 & CUBE/HXIS INTR31

RIOEERY H50117 @ CUBE/AXIS INTR32

PAGE

) 3. SPECIFIED OUTPUT lar robottan c¢cikan ozel sinyallerdir.
Ornegin; robot ¢calisma home pozisyonunun (WORK HOME POSITION)
ogretildigi konumda ise SOUT 88 den gerdigi ¢ikis sinyali goriinebilir.



Main Henu

= RINHOO1 > DIRECT INT(SERYO)
: = RIN#ODZ 3 DIRECT INZ(SERYO)
RINKO03 3 DIRECT IN3(SERYO)
5 RINHON4 3 DIRECT IN4(SERYO)
RINKO0S 3 DIRECT ING(SERYO)

B00A ]

PAGE

4. RIN INPUT boliimiinde Robot sisteminde dokunarak algilama
uygulaniyor ise dokunma ve algilama esnasinda RIN cikislarindan
gozlenebilir.



Current Position

Robot pozisyonlarim degisik koordinatlarda gorebilmeye yarar.

BTG

CURRENT
FOSITION

]

=]
=]
=

T

&

o
B
[«

1. ROBOT meniisiinden CURRENT POSITION meniisiine girilir.



DoUT
MIVE

R :8 -517

L - 47686

i -44820

e R -69304
B 30405

BOO1 0 T -11956

PAGE

1. PULSE modunda eksenlerin encoder pulse degerleri goriiniir.

T b

. R ¥ BEA.555 mn Rx 8977 dez.

i 450.905 mm Ry 24.62 dez.

8 i 539716 mn Rz -4.68 dez.

< ROBOT TYPE »

B001 ] FRONT 3¢ 180
Il R< 180
FLIP T< 180

PAGE

2. Diger koordinat diizlemlerini secerek robot pasizyon degerleri
goriinebilir. Ornegin; ROBOT koordinat diizlemi secildig¢inde robota bagh
takimin Kartezyen olarak mm cinsinden degerler goriinebilir.



Command Position

i
I~

o

o

£ c?|
]
:::| N

~

o

| |
|

Kain Menu

T) »
e
R1 i BEE.A13 R1 : BER.A13 mn
i i 450.859 mm ki 450.859 mn
i 538.708 mm z 539.708 mn
R 8977 dez. R 89.77 dez.
BO001 @ Ry 24.62 deg. Ry 24.62 dez.
Rz -4.68 dez. Rz -4.68 deg.

=1

1. Job icerisinde ogretilmis bir nokta satir1 iizerindeyken, bu meniide
ogretilmis satir ve o anki robot pozisyon degerleri goriiniir.



Work Home Position

| |
|
=

/4 YORK HOME POS

=

=

E|E| 2
i [ (= - © 2]

1. WORK HOME POSITION mentsiinde kullanici tarafindan belirlenen
robot ¢alisma ev pozisyonunun belirlendigi yerdir.

R1 3 0 0
L -83146 -B3148
U ~27500 ~27500
&
R 0 0
B -10875 -10875
B001 [ T 0 0
PAGE




Second Home Position

= E| = ﬁ||
2B R |

=

SECOMD HOWE POS
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B00A ]
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1. SECOND HOME POSITION meniisii robot ve diger eksenlerin
sifir pozisyonuna gotiiriilmesine ve sifirnin kontrol edilmesine yarar.



Tool Meniisu

Robot iizerinde takili olan ve kullanilan takimin robota tanitilmasi
icin degerlerin girildigi yerdir.

1. ROBOT meniisiinden TOOL meniisiine girilir.



2. Ekranda goriinen TOOL COORDINATE meniisiinde kullanilan
tool secilir.

TOOL
TOOL WO.

[ -1.305 | an T50.00] deg.

f —1 . 566 | mm R -37.50]deg.
z 429. 734 | mm Rz 0.00]deg.

i 3.000(ke
fe 0.000 | mm Ix 0.000(kg.m2

e 0.000] mm Iy 0.000 ke.m2
ig 150.000]mm Iz 0.001 keg.mZ

3. Ekranda kullanilmakta olan takimin robota tamitilan dlciisel ve
acisal degerleri gortiiliir.



Monitoring Time

Robot calisma siirelerini gorebildigimiz meniidiir.

ey

YERSION

SYSTEM : NS4.14.004 (US/SE)-00

PARAN g Bl ¢ BeEi 4 B

MODEL : 8343-BOx / S843-BOx
UNTY-1

: ARG WELD/ARC WELD

1 4.14-00-00 /  4.14-00-00

SYSTEM ROM  BOOT ROM
4.14 -
4.10-00  3.00
4.14-00  2.00
4.14-00

1. SYSTEM INFO meniisiinden MONITORING TIME meniisiine
girilir.

ey

5YS MONITORING TIME
CONTROL POYER TIME

{2008/02/08 13:00~)
[197: 0°20

SERYO POYER TIME {2008/02/08 13:00~)

PLAYBACK TIME {2008/02/08 13:00~)

[ 0:27°54

HOVING TIME {2008/02/08 13:00~)
[ o:1641

OPERATING TIME {2008/02/08 13:00~)

[~ 0:18'12

Main henu

2. SERVO POWER TIME robot bakimlar icin takip edilecek
siiredir.



SYSTEM Versiyon
Robot model ve versiyonunu gorebildigimiz meniidiir.

O YJ=0.78

kain henu

SYSTEM : NS4.14.004(US/SE)-00

PARAN = 3.8 4 8.5 ¢ 3.6

HODEL : S5A3-BOx / S5A3-BO+
UNTY-1

APPLI : ARG WELD/#RC WELD

LANGUAGE  :  4.14-00-00 / 4.14-00-00

CPU SYSTEM ROM  BOOT ROM
NCRO1 I
HRPO1 4.10-00  3.00
A0 4.14-00  2.00
AR 4.14-00  2.00

2. Robot system versiyon en tistteki satirda gorillmektedir.



Alarm Listesi
Robotun verdigi alarmlarin gosterildigi menitidiir.

< LA

Lour CONTROL POWER TIME (2008/02/08 13:00~)
[ 187 0736

SERYO POYER TIME (2008/02/08 13:00~)

BACK TINE {2008/02/08 13:00~)
[ Groa
BO0T NG TIME (2008/02/08 13:00~)
- [ a6 4
ATING TINE {2008/02/08 13:00~~)

[ 08Tz

PAGE

1. SYSTEM INFO meniisiinden ALARM HISTORY meniisiine girilir.

001 9064
00z 9072
003 9064 2008/04/24 14:11
004 9064 2008/04/22 14:34
005 9072 2008/04/22 14:34
006 9064 2008/04/22 11:21
007 9064 2008/04/21 11:51
008 9064 2008/04/21 09:52
009 9064 2008/04/21 09:51

ALARM POWER SOURCE:1

JOB:RT-A LINE:0074 STEP:032

Main Menu

2. USER ALARM (USER) robotun verdigi kullanici alarmlaridir.



i / 14:45
2008/04/22 14:37
003 8012 2008/03/25 16:34

MISSING ARC START CONFIRM:1

JOB:ARCHRT-1 LINE:000% STEP:000

3. USER ALARM (SYSTEM) robotun verdigi kullaniciya yonelik sistem
alarmlaridur.

002 4514 2008/04/26 09:96 THSKHD
003 4513 2008/04/26 09:56 TASKHO
004 4513 2008/04/26 09:56 TASKHD
005 4513 2008/04/26 08:31 THSKHO
006 4110 2008/04/26 08:27 SVH
007 4316 2008/04/26 08:27 GSVH2
008 4315 2008/04/26 08:26 SVH2
009 4315 2008/04/25 15:02 SWH2

EXCESSIVE SEGHENT (SAFETY 1) :LOW
ROBOTT  [GLURBT]
JOB:R1-120-3 LINE:0001 STEP:001

kain Menu

4. MINOR ALARM robotun verdigi 6nemsiz ve kiiciik alarmlardir.



002 1325 2008/04415 0B:43 SVH
003 1325 2008/04/15 06:43 SYH
004 1325 2008/04/15 06:43 SYH

COMMUNICATION ERROR(SERYO 1/0)
[112]

JOB :DANS LIKE:0005 STEP:000

5. MAJOR ALARM robotun verdigi yiiksek 6nem tasiyan sistem
alarmlaridur.



Backup Meniisii
Robotun bilgilerini yedek almak ve geri yiiklemek icin kullanilir.

1. Oncelikle yedek alabilmek icin CF kart el terminali icerisine

yerlestirilir.
2. Kullanici kademelerinden robot MANAGEMENT seviyesine

alinmahdir.

STEP NO: 001
TOOL: #x

3. FD/CF meniisiinden FOLDER mentiisiine girilir. Bu sekilde CF kartin
icerisine girilmis olunur.



BOO1 [

4. Yedek alinacak dosyalar icin CF kart icerisine yeni bir klasor acilir.
Bunun i¢cin DATA meniisiinden CREATE NEW FOLDER segilir.

3t

B0O1 [

5. Ekrana gelen klavye kullamlarak klasore isim verilir ve ENTER’e
basilir. FOLDER LIST e olusturulan klasor goruniir.



=7

BOO1 [

6. Bu klasor icerisine SELECT ile girilir.

>3t

B0O1 [

7. Icerisine girdigimiz klasore yedekleri alabilmek i¢cin FD/CF meniisiinden
SAVE’e girilir.



O

5 O FILE/GEWERAL DATA
OO BATCH USER MEMORY
O PARAMETER

BO01 0 O I/0 DATA
OO SYSTEM DATA
OO BATCH CHOS
OO ALL CHOS AREA

[ e e e Y e Y e R

8. Ekrana yedek alinacak dosya gruplar gelir.
NOT: alinmasi gereken dosya gruplar

a) JOB

b) FILE/GENERAL DATA

¢) PARAMETER

d) I/O DATA

e) SYSTEM DATA

9. JOB iizerinde SELECT ile i¢erisine girilir.

SELECT ALL

ARCNR1-2 *
+  CETEST *  CONT-RI =
#  DANCE!! +  DANS *
+  DANS-RZ *  DENE *
+  [DRD ¥ 0 *
GALLL ~ #  GALVANIX =  MASTER  =*
HRTT = OP110 +  OP120 *
ORG-R1  * ORG-RZ * PARCA-R1 =*

%

%

#

%

%

%

ARCNRZ-Z *

B-5IDE
CONT-R2
DANS-R1
DENEME

PARGA-RZ RI-120-1 *  RI-120-2 *
R1-120-3 R1-4 *  RI-TRCH =
R2-120-1 R2-120-2 *  RZ-120-3 *
R2-4 RZ-TRCH =+ §1-1 *
S1-GERI S1-ILERI %  32-120-1 #
52-120-2 52-120-3 *

52-120-4 *

Kain Henu

10. Ekrana gelen JOB’larin hepsini secebilmek icin EDIT meniisiinden
SELECT ALL secilir.



A5 * KAACHRT-2 * AARCHRZ-Z %
*B-SIDE  * KCETEST  # ACONT-RI

K CONT-RZ  * KDANCE!! =+ ADANS
*DANS-R1  * *DANS-RZ * ADENE
KDENEME  + *DRD * kG
H*GALLL  * KGALYANIX * AMASTER
*NRTI £ H0P110 * K0P120
*CORG-R1  * *ORG-R2  * APERCA-RI
*PARCH-RZ * *R1-120-1 * #R1-120-2
*R1-120-3 + %R1-4 * *R1-TRCH
*R2-120-1 * *R2-120-2 * ARZ-120-3
*RZ-4 * KRZ-TRCH * &S81-1 *
*51-GERT * HS1-ILERI * #S52-120-1 %
*52-120-2 * %52-120-3 * AS2-120-4 *

L I

FOLDER  DENEME

=310 * RARCNRI-2 * AARCHRZ-2
*B-SIDE  * KCETEST  * CONT-RI
*CONT-RZ  * ADANCE!! * ADANS

Save?

ves | [ ]
*R1-120-3 * *R1-4 + R 1-TRCH
HRE-120-1 + KRE-120-2 * HR2-120-3
*RZ-h + KRZ-TRCH  * H&51-1
#51-GERT  * H51-ILERT * H52-120-1
*E2-120-2 + K52-120-3 * H*E2-120-4 *

*
*
*
*
*
*
*
¥
*
*
*
*
*

Kain Menu

12. ENTER ve sonrasinda YES secilerek dosyalarin yedeklenmesi
baslayacaktir. JOB dosyalarinin yedeklenme islemi bittikten sonra
yukaridaki NOT da belirtilen dosya gruplari icinde ayni islem yapilir.



STEP NO:  0m
TOOL: *%

13. Alinan dosyalarin robota yiiklenmesi icin FD/CF meniisiinden
FOLDER secilir.

14. Yedekleri robota atacagimiz dosya segcilir ve icerisine girilir.




ARCNRZ-2 *
CONT-R1
DANS
DENE

G

MASTER
oP120
PARCA-R1
R1-120-2
R1-TRCH
R2-120-3
81-1
52-120-1 #
52-120-4 *

WM M MM 3 M M M M M

S1-GERT #
52-120-2 =

§1-ILERI
52-120-3

T T TR TR T

15. Secilen klasorden dosyalari robot icerisine almak icin FD/CF
meniisiinden LOAD segcilir.

DouT
o

FILE/GENERAL DATA
BATCH USER MEMORY
PARAMETER

1/0 D&TA

SYSTEM DATA

BATCH CHOS

ALL CMOS AREA

BOOA [

EO0O0O0O0OOO
o o o o o o O

16. Ekrana gelen dosya gruplarinin icerisine girilir.



ARCHR1-2 +  ARCNRZ-Z *
B-SIDE * CETEST * CONT-R1 =
CONT-RZ *  DANGE!! =+  DANS *
DANS-RI *  DANS-RZ =  DENE *
DENEME ~ *  DRD G *
GALLL ~ *  GALWANIX *  MASTER  =*
WRT1 *  OP110 #  OP1Z0 *
ORG-R1  # ORG-RZ # PARCA-RI =
PARCA-RZ = R1-120-1 * RI-120-2 #
R1-120-3 =  R1-4 *  RI-TRCH =
RZ-120-1 %  RZ-120-2 #+ RZ-120-3 *
RZ-4 * RZ-TRCH =+ 31-1 *
S1-GERI #  S§1-ILERI #  §2-120-1 *
52-120-2 *  52-120-3 *  §Z-120-4 *

17. Grup icerisinde ki dosyalarin hepsini se¢mek icin EDIT meniisiinden
SELECT ALL secilir.

' * KARCHR1-2 * HARCNRZ-2
*B-SIDE  * KCETEST  * ACONT-RI
*CONT-RZ = ADANCE!! * ADANS

Save?

YES S OND
| |

T T TET T T
*R1-120-3 * KR1-4 * Hf1-TRCH
*RZ-120-1 * #RZ-120-2 * KRZ-120-3
HR2-4 * KR2-TRCH * HS1-1

*G1-GERT * #S1-ILERT * H#52-120-1
H*52-120-2 * K5Z-120-3 * K52-120-4 *

*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*

18. Secilen dosyalar yildiz ile isaretlendigi goriiniir. Yiikleme isleminin
baslamasi icin ENTER’a basilir ve YES’e basilir.

NOT: Aym isimden robot icerisinde bir JOB var ise islem gerceklesemez.



Home Position

Robot eksen kalibrasyonunun (sifirlarinin) belirlendigi meniidiir.

1. ROBOT meniisiinden HOME POSITIONa girilir.
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2. Eksen manuel hareketle sifir pozisyonuna getirilir.
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3. hangi eksen ise satirindaki yuvarlak iizerine gelinir. ENTER’e

basilir ve YES ile onaylanir. Yeni Absolit data girilmis oluir. Artik eksen
sifir pozisyonu secilmis olur.

NOT: Bu islem diger harici eksenler icinde aym sekilde
yapilmaktadir.



Robot Calibration

Robot Calibration meniisii robot ve harici eksenin senkronize
calisabilmesi icin gereken kalibrasyon islemidir.

1. ROBOT meniisiinden ROBOT CALIB (CALIBRATION)’a girilir.
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2. Bos olan ilk siraya SELECT ile girilir.
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3. Robot boliimiine senkron calismasi istenen grup secilir.
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4. Bu islem 1 robot ve 1 harici eksen olarak yapilacak ise, en az 30
derece farkh agilarda harici eksenin ayni noktasina gelecek sekilde robotla
beraber C1,C2 ve C3 olarak noktalar MODIFY ve ENTER yapihr.
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5. Uc nokta olarak kalibrasyon belirtildikten sonra COMLETE veya
ENTER’e basilip islem gerc¢eklestirilmis olur. Artik robot ve harici eksen
senkronize cahisabilir.



Overrun ve Shock Sensor Release
Bu islem tor¢ carpma sensorii devreye girdiginde kurtarmak icin kullanihir.
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1. Tor¢ carpma sensorii devreye girdiginde yukarida gorildiigi
sekilde robot hata verir.
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2. Hata resetlenmeden ROBOT meniisiinden OVERRUN&S-SENSOR’e
girilir.
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3. RELEASE’ basilir ve sonrasinda RESET e basilir. Sonrasinda robot
carptigl noktadan hareket ettirilerek kurtarilr.
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4. Shock Sensor hatasin robot iki sekilde kabul eder. Acil stop ve Holl
olarak. Onerilen acil stop (E-STOP) olarak kalmasidir.




Shoft Limit Relese

Robot icin verilmis olan hareket limitini gecici olarak kaldirmak icin
kullamilir.
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1. Robot meniisiinden LIMIT RELEASE’e girilir.
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ALL LIMIT RELEASE select tusu kullanilarak VALID durumuna
getirildiginde verilmis olan eksen limiti devre dis1 birakilmis olur.
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