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KULANICI KADEMELERİ 

Bir üst seviye kullanıcı kademesine geçmek için kullanılır, 
 

 

 

1. Sistem info menüsüne girilir. 

2. Security menüsüne girilir. 
 

 



3. Management mod’u seçilir. 
 

 

 

4. Şifre girilir. 

5. Enter’a basılır. 
 

 

 

 

 

 

6. Robot management mod’a yani üst seviye kullanımına 

geçmiştir. 



 

Çalışılan Job'u Ekrana Alma 

Bu işlem en son çalışılan Job’u ekrana almaya yarar. 
 

 

Job menüsü ve sekmesinde ki Job menüsü seçilir. En son çalışılan Job 

ekrana alınmış olur. 



 

Listeden Job Seçme 

Hazır olan bir Job’u listeden çağırmaya yarar. 
 

 

1. Job menüsü seçilir. 

2. Sekmesinde Select job seçilir. 

 



3. İstenilen Job isminin üzerine gelinir. 

 

 

4. Select tuşu ile seçirir ve Job ekrana alınmış olur. 



 

 

Yeni Job Yaratma 

Yeni bir Job oluşturmak için kullanılır. 

 

1. Job menüsü seçilir. 

 

2. sekmesinde Create New Job seçilir. 



 

 

 

3. Ekrana NEW JOB CREATE menüsü gelir. 
 

 

 

4. Job Name bölümü select ile seçilir. Ekrana gelen klavye 

kullanılarak verilmek istenen job isimi yazılır (en fazla 8 karakter 

olmalıdır). Enter’e basılır. 

5. COMMENT bölümü oluşturulan Job’a ayrıca açıklama 

yazabilmek içindir. 



 

6. GROUP SET bölümünde kontrol edilecek grup veya gruplar 

seçilir. 

7. JOB TYPE Bölümü ‘Robot Job’ olarak kalmalıdır. 

 

8. Job özellikleri seçildikten sonra ENTER’a basılır. 
 

 

 

 

 

 

9. Yeni oluşturulan Job ekrana gelmiş olur. 



 

Silinen Job'u Geri Alma 

1. silinmiş olan Job’u Job listesine geri almak için kullanılır. 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

2. Job menüsünden Trash Job List seçilir. Silinmiş olan Job listesine 

girilir. 



 

3. Silinmiş Job listesinde geri almak istenilen job üzerine gelinir. 
 

 

 

 

 

4. Üst Job menüsünden Undelete Job seçilir. 

 

5. Seçilen job Robot job listesine alı nmış olur. 



 

Weaving (Sal n m) 

Salınım kaynak yapmak istenildiğinde kullanılır. 
 

 

 

1. ARC WELDING menüsünden WEAVING menüsüne girilir. 



 

 

 

 
2. MODE bölümü SINGLE olarak kullanılır. (Sağa ve sola düz bir 

şekilde salınım yapılmak isteniyorsa) 

3. SMOOTH bölümü ON konumunda olmalı. 

4. SPEED TYPE bölümü FREQUENCY olarak seçilir. Bu bölüm sağa 

sola salının için hız birimidir. 

5. FREQUENCY bölüme sağa sola salınımın saniyede kaç defa 

yapılması gerektiği girilir. 

6. AMPLITUDE bölümüne sağa sola kaç mm salınım yapması gerektiği 

girilir. 

7. ANGLE bölümüne, kaynak başlangıç noktası ve verilen REFERANCE 

POINT’lere göre salım yapması gereken düzlem için açı girilir. 



 

Variable (Değişkenler) 

Değişken gruplarına sayısal değer atama ve işlem yapabilmeye yarar. 

 

1. Değişkenlere VARIABLE menüsünden girilir. 
 

2. BYTE değişkenleri örneğin job içerisinde değer ekleyip o değiri 

her hangi bir şart olarak kullanılabilir. 



 
 

 

 

3. POSITION VARIABLE robot pozisyon değerlerini saklamaya, 

değiştirmeye ve kullanmaya yarar. 



 

IN_OUT Menüsü 

Robot sinyallerini görebilmek ve sinyal çıkışlarını aktif etmeye yarar. 
 

 

 

 



1. UNIVERSAL INPUT’lar sistemde kullanılan robota gelen 

haberleşme sinyallerinin görüldüğü yerdir. 
 

 

 

 

 

 

 

 

2. UNIVERSAL OUTPUT’lar sistemde kullanılan robottan çıkan 

sinyalleri görebilme ve manuel çıkış verebilinen yerdir. 



 
 

 

 

 

 

 

 

3. SPECIFIED OUTPUT’lar robottan çıkan özel sinyallerdir. 

Örneğin; robot çalışma home pozisyonunun (WORK HOME POSITION) 

öğretildiği konumda ise SOUT 88 den gerdiği çıkış sinyali görünebilir. 



 
 

 

 

 

 

4. RIN INPUT bölümünde Robot sisteminde dokunarak algılama 

uygulanıyor ise dokunma ve algılama esnasında RIN çıkışlarından 

gözlenebilir. 



 

Current Position 

Robot pozisyonlarını değişik koordinatlarda görebilmeye yarar. 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1. ROBOT menüsünden CURRENT POSITION menüsüne girilir. 



 

 

 

1. PULSE modunda eksenlerin encoder pulse değerleri görünür. 
 

 

 

 

 

 

2. Diğer koordinat düzlemlerini seçerek robot pasizyon değerleri 

görünebilir. Örneğin; ROBOT koordinat düzlemi seçildiğinde robota bağlı 

takımın Kartezyen olarak mm cinsinden değerler görünebilir. 



 

Command Position 
 

 

 

 

 

 

 

1. Job içerisinde öğretilmiş bir nokta satırı üzerindeyken, bu menüde 

öğretilmiş satır ve o anki robot pozisyon değerleri görünür. 



 

Work Home Position 
 

 

 

 

 

1. WORK HOME POSITION menüsünde kullanıcı tarafından belirlenen 

robot çalışma ev pozisyonunun belirlendiği yerdir. 



 

Second Home Position 
 

 

 

 

 

 

 

1. SECOND HOME POSITION menüsü robot ve diğer eksenlerin 

sıfır pozisyonuna götürülmesine ve sıfırnın kontrol edilmesine yarar. 



 

Tool Menüsü 

Robot üzerinde takılı olan ve kullanılan takımın robota tanıtılması 

için değerlerin girildiği yerdir. 
 

 

 

1. ROBOT menüsünden TOOL menüsüne girilir. 



 

 

2. Ekranda görünen TOOL COORDINATE menüsünde kullanılan 

tool seçilir. 
 

 

 

 

 

3. Ekranda kullanılmakta olan takımın robota tanıtılan ölçüsel ve 

açısal değerleri görülür. 



 

Monitoring Time 

Robot çalışma sürelerini görebildiğimiz menüdür. 

 

1. SYSTEM INFO menüsünden MONITORING TIME menüsüne 

girilir. 
 

2. SERVO POWER TIME robot bakımları için takip edilecek 

süredir. 



 

SYSTEM Versiyon 

Robot model ve versiyonunu görebildiğimiz menüdür. 

 

1. SYSTEM INFO menüsünden VERSION menüsüne girilir. 
 

 

2. Robot system versiyon en üstteki satırda görülmektedir. 



 

Alarm Listesi 

Robotun verdiği alarmların gösterildiği menüdür. 

 

 

1. SYSTEM INFO menüsünden ALARM HISTORY menüsüne girilir. 
 

 

 

2. USER ALARM (USER) robotun verdiği kullanıcı alarmlarıdır. 



 

 

 

3. USER ALARM (SYSTEM) robotun verdiği kullanıcıya yönelik sistem 

alarmlarıdır. 
 

 

 

 

 

 

 

4. MINOR ALARM robotun verdiği önemsiz ve küçük alarmlardır. 



 

 

 

 

5. MAJOR ALARM robotun verdiği yüksek önem taşıyan sistem 

alarmlarıdır. 



 

Backup Menüsü 

Robotun bilgilerini yedek almak ve geri yüklemek için kullanılır. 

 

1. Öncelikle yedek alabilmek için CF kart el terminali içerisine 

yerleştirilir. 

2. Kullanıcı kademelerinden robot MANAGEMENT seviyesine 

alınmalıdır. 
 

 

 

 

 

3. FD/CF menüsünden FOLDER menüsüne girilir. Bu şekilde CF kartın 

içerisine girilmiş olunur. 



 

 

4. Yedek alınacak dosyalar için CF kart içerisine yeni bir klasör açılır. 

Bunun için DATA menüsünden CREATE NEW FOLDER seçilir. 
 

 

 

5. Ekrana gelen klavye kullanılarak klasöre isim verilir ve ENTER’e 

basılır. FOLDER LİST’e oluşturulan klasör görünür. 



 

 

 

6. Bu klasör içerisine SELECT ile girilir. 
 

 

 

 

7. İçerisine girdiğimiz klasöre yedekleri alabilmek için FD/CF menüsünden 

SAVE’e girilir. 



 

 

 

8. Ekrana yedek alınacak dosya grupları gelir. 

NOT: alınması gereken dosya grupları 

a) JOB 

b) FILE/GENERAL DATA 

c) PARAMETER 

d) I/O DATA 

e) SYSTEM DATA 

 

9. JOB üzerinde SELECT ile içerisine girilir. 

 

 

10. Ekrana gelen JOB’ların hepsini seçebilmek için EDIT menüsünden 

SELECT ALL seçilir. 



 

 

 

11. Seçilen bütün JOB’lar yıldız ile işaretlenecektir. 
 

 

 

 

 

12. ENTER ve sonrasında YES seçilerek dosyaların yedeklenmesi 

başlayacaktır. JOB dosyalarının yedeklenme işlemi bittikten sonra 

yukarıdaki NOT da belirtilen dosya grupları içinde aynı işlem yapılır. 



 

 

 

13. Alınan dosyaların robota yüklenmesi için FD/CF menüsünden 

FOLDER seçilir. 
 

 

 

 

 

 

14. Yedekleri robota atacağımız dosya seçilir ve içerisine girilir. 



 

 

 

15. Seçilen klasörden dosyaları robot içerisine almak için FD/CF 

menüsünden LOAD seçilir. 
 

 

 

 

16. Ekrana gelen dosya gruplarının içerisine girilir. 



 

 

 

17. Grup içerisinde ki dosyaların hepsini seçmek için EDIT menüsünden 

SELECT ALL seçilir. 

 

 

 

18. Seçilen dosyalar yıldız ile işaretlendiği görünür. Yükleme işleminin 

başlaması için ENTER’a basılır ve YES’e basılır. 

 

NOT: Aynı isimden robot içerisinde bir JOB var ise işlem gerçekleşemez. 



 

Home Position 

Robot eksen kalibrasyonunun (sıfırlarının) belirlendiği menüdür. 
 

 

 

1. ROBOT menüsünden HOME POSITION’a girilir. 
 

 

 

2. Eksen manuel hareketle sıfır pozisyonuna getirilir. 



 

 

 

 

 

3. hangi eksen ise satırındaki yuvarlak üzerine gelinir. ENTER’e 

basılır ve YES ile onaylanır. Yeni Absolit data girilmiş oluır. Artık eksen 

sıfır pozisyonu seçilmiş olur. 

 

NOT: Bu işlem diğer harici eksenler içinde aynı şekilde 

yapılmaktadır. 



 

Robot Calibration 

Robot Calibration menüsü robot ve harici eksenin senkronize 

çalışabilmesi için gereken kalibrasyon işlemidir. 
 

 

 

 

1. ROBOT menüsünden ROBOT CALIB (CALIBRATION)’a girilir. 



 

 

 

2. Boş olan ilk sıraya SELECT ile girilir. 
 

 

 

 

 

 

 

3. Robot bölümüne senkron çalışması istenen grup seçilir. 



 

 

 

4. Bu işlem 1 robot ve 1 harici eksen olarak yapılacak ise, en az 30 

derece farklı açılarda harici eksenin aynı noktasına gelecek şekilde robotla 

beraber C1,C2 ve C3 olarak noktalar MODIFY ve ENTER yapılır. 
 

 

 

 

5. Üç nokta olarak kalibrasyon belirtildikten sonra COMLETE veya 

ENTER’e basılıp işlem gerçekleştirilmiş olur. Artık robot ve harici eksen 

senkronize çalışabilir. 



 

Overrun ve Shock Sensor Release 

Bu işlem torç çarpma sensörü devreye girdiğinde kurtarmak için kullanılır. 

 

 

1. Torç çarpma sensörü devreye girdiğinde yukarıda görüldüğü 

şekilde robot hata verir. 

 

 

2. Hata resetlenmeden ROBOT menüsünden OVERRUN&S-SENSOR’e 

girilir. 



  

 

3. RELEASE’ basılır ve sonrasında RESET’e basılır. Sonrasında robot 

çarptığı noktadan hareket ettirilerek kurtarılır. 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4. Shock Sensor hatasını robot iki şekilde kabul eder. Acil stop ve Holl 

olarak. Önerilen acil stop (E-STOP) olarak kalmasıdır. 



 

Shoft Limit Relese 

Robot için verilmiş olan hareket limitini geçici olarak kaldırmak için 

kullanılır. 

 

1. Robot menüsünden LIMIT RELEASE’e girilir. 
 

 

ALL LIMIT RELEASE select tuşu kullanılarak VALID durumuna 

getirildiğinde verilmiş olan eksen limiti devre dışı bırakılmış olur. 

2.  
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