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Formal

Forord

Denne manual introducerer de tekniske specifikationer, parametre, installation og software

Betjening af glideskinneseettet, hvilket er praktisk for brugerne at forsta og bruge glideskinneseettet.

Tilteenkt malgruppe

Dette dokument er beregnet til:

Kunde

17

Salgsingenigr

Installations- og idriftseettelsesingenigr

Andringshistorik

Teknisk supportingenigr

Dato

Andring af beskrivelse

2021/12/03

Den farste udgivelse

Symbolkonventioner

De symboler, der kan veere baseret pa dette dokument, er defineret som falger.

Symbol

Beskrivelse

& FARE

Angiver en fare med hgj risiko, som, hvis den ikke undgas, kan resultere i dgd eller

alvorlig skade

AADVARSEL

Angiver en fare med et mellemstort eller lavt risikoniveau, som, hvis den ikke undgas, kan

resultere i mindre eller moderat personskade, robotskade

A MEDDELELSE

Angiver en potentielt farlig situation, som, hvis den ikke undgas, kan resultere i skader p& udstyret.

skade, datatab eller uventet resultat

BEMARK

Giver yderligere oplysninger for at understrege eller supplere vigtige punkter i hovedindholdet

tekst
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1. Indledning

Brugervejledning til glideskinnesaet

Nar MG400's beveegelsesplads ikke er tilstraekkelig, kan glideskinnesaettet bruges til at maksimere

udvidelsen af dens arbejdsomrade for at fuldfere opgaven med transport af apparater og montering.

MG400 glidesaet indeholder hovedsageligt lineaermodul, servomotor og servodriver, som vist i
Figur 1.1. Derudover er der inkluderet 7 tilbehgr i emballagen, som vist i figur 1.2: Strgmledningsnet,
styreledningsnet, udvidet ledningsnet til MG400 ngdstopenhed, ngdstopterminal til servo, DI-ledningsnet,
DO-ledningsnet og netveerkskabel. Tilbehgret indeholder mange kabler. Se 2.2 Tilslutning af kabler til
MG400 for detaljer.

Servo motor (&

Linear module

Servo driver

Figur 1.1 Glideskinnesaet

Attachments

FhC M=

€ Power wiring harness

© DI wiring harness

&

€ Control wiring harness =7

b
iy

7 g <

© Extended wiring harness of MG400 emergency stop unit

¢ DO wiring harness

© Network cable

BB

< Emergency stop terminal of servo

Figur 1.2 Tilbehgr
Tekniske specifikationer for MG400 glideskinnesaettet er vist i tabel 1.1.

Tabel 1.1 Tekniske specifikationer

Model

DT-AC-HDSR-001

Nominel effekt

200 W

Nyttelast

20 kg

gt

15 kg
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Effektiv rejse

800 mm Maksimal hastighed 800 mm/s
Afstand
Gentag positionering . .
+0,05 mm Maksimal acceleration 1600 mm/s?
ngjagtighed
Skrueledning 20 mm Dimension 1150 mm * 230 mm * 90 mm
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2. Installationsvejledning

Montering af glideskinnesaet

Der er to installationsmetoder til glideskinneseettet. Veelg en af installationsmetoderne

2.1

i henhold til den faktiske situation.

Metode 1:
Step 1  Place the sliding rail on the workbench and unscrew the screws of upper cover.

M4 Screws x 4

Step 3  Tighten screws to secure the sliding rail on the workbench and install the upper cover.

¢ g M4 Screws x 4 ¢%
I+ vy

¢ 100mm
|<— 200mm —>|<— 200mm —>|<—>|

M5 Screws x 12

;
o ‘_. — - : :
20m —>|<— 200mm —> e
Metode 2:
Place the sliding rail on the workbench, and fix the connectors to the sliding rail.

Step 1

Brugervejledning Ophavsret © Yuejiang Technology Co., Ltd.
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Connectorx 6

M4 Screws x 12

M5 Screws x 12

Connector x 6

30mm 455.5mm 30mm 455.5mm 30mm

2.2 Elektrisk tilslutning med MG400

Step 1 Install MG400 on the sliding rail and tighten screws.

Step 2  Connect each cable in the accessories to the corresponding interface of MG400 and
servo driver.
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USB 2
_ =l
‘ |i| E 00000 i(él
0000 3
6
]
5
out
HetatiaEhee
IN GND
Figur 2.1 Greaenseflade pd MG400-basen
< 4 8
| USB | Rs485 E-STOP Encoder LED Debug
48V GND PE § =
Power_IN Power_OUT Motor BAT
= i ——
[
9 1
Figur 2.2 Servodrevens graenseflade
1. Tilslut MG400 "POWER"-porten til servodriveren "Power_OUT" og
"BAT"-porte ved hjeelp af stramledningsnettet.
R s
Power wiring harness
2. Tilslut MG400 USB1 -porten til servodriverens USB- port ved hjzelp af kontrolknappen.
ledningsnet.
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KR! ==

Control wiring harness

3. Tilslut MG400 E-STOP- porten til MG400 ngdstopkontakten ved hjeelp af det
udvidede ledningsnet pd MG400 ngdstopenheden.

B[ B <EE

1

Extended wiring harness of MG400 emergency stop unit

4, Ngdstopporten pa servodrevet er kortsluttet. Du kan tilslutte
ngdstopterminalen til servodriverens ngdstopport efter behov .

Eg]—

Emergency stop terminal of servo

B
E_]
= ]
E_]

o o o o

5.  Tilslut DI-ledningsnettet til DI- porten pa MG400.

[

DI wiring harness

6. Tilslut DO-ledningsnettet til DO- porten pd MG400.

DO wiring harness

7.  Tilslut LAN1- porten pa MG400 til computerens netveerksport ved hjeelp af
netvaerkskabel.

Network cable
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8. Tilslut servomotorens encoder- og strgmledningsnet til servodriverens
encoder- og motorporte.

9. Tilslut MG400-stremadapteren til Power_IN- porten pa servodriveren.
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3. Operation

3.1 Indstilling af glideskinne

Bade DobotSCStudio og DobotStudio2020 understatter betjening af glideskinnen, og
indstillingsparametrene er ens. Derfor tager vi DobotStudio2020-betjeningen som et eksempel for at

beskrive, hvordan man bruger MG400-glideskinneseettet.
Forudseetninger
Glideskinnen er installeret og forbundet til MG400.

MG400 er teendt og korrekt forbundet til DobotStudio2020.

Procedure

Step 1  Click DobotBlockly or Seript in DobotStudio2020 to enter the programming page.
Process is displayed in the toolbar on the right.

)) Debug % Q:’)

— Version! Lua 8. 4.1

srcQ.lua

@&
Step 2 Click Process > Aux Joint to enter the aux joint page.
Process
Pallet AuxJoint J1 [ Save = ) Home =2 Advanced
Vision
Inching state
Aux Joint i Oomm g
Teaching parameters
speed
accel mavs®
Playback parameters
speed
accel
Step 3 Set AuxJoint J1 to ON to enable the sliding rail.
Udgave V1.1 (2021-12-03) Brugervejledning Ophavsret © Yuejiang Technology Co., Ltd.
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AuxJoint J1 Add AuxJoint teach point [ Save ) Home @ =2 Advanced

Inching state

—_ 5.442mm -+

Step4  Move the pallet on the sliding rail to the edge of the sliding rail (no servo motor side),
and ensure that there is a certain gap between the pallet and the anti-collision block,
e.g. 1 em. Click Home to set the starting position of the sliding rail.

Servo Motor =

Pallet = -

AuxJoint J1 Add AuxJoint teach point [ Save | O Home | = Advanced

Inching state

—_ 5.4422mm -

Step 5 Directly input the speed and acceleration to set the Teaching parameters, and Click
Save.

Normalt kan du indstille hastigheden uden at sendre accelerationen. Det anbefales
at indstille hastigheden til en mindre veerdi og derefter gradvist gge hastigheden, nar
glideskinnen karer normalt.

(Optional) Click “ to restore the speed and acceleration to the default values.
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AuxJoint J1 Add AuxJoint teach point O Home 32 Advanced

Inching state

—_ 5.4419mm -+
Teaching parameters |
speed 100 mm/s
accel 100 mm/s?
Step 6 Click 2 or  button to check whether the sliding rail can move normally.

Ensure that there is no interference within the 0-800mm movement range of the
sliding rail.

AuxJoint J1 m Add AuxJoint teach point [ Save ) Home 32 Advanced

Inching state

— 5.4422mm -+

Step 7  Directly input the speed and acceleration to set the Playback parameters, and Click
Save.

Normalt kan du indstille hastigheden uden at eendre accelerationen.

(Valgfrit) Klik “ forat gendanne hastighed og acceleration til standardveerdierne.

Auxdoint 11 Add AuxJoint teach point| [ Save | ) Home = Advanced

Inching state

- 5.4419mm +

Teaching parameters |

speed 50 mm/s
accel 50 mmyst
Playback parameters |
speed 400 mmys
accel 800 mmys?
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Step 8  Select Add AuxJoint teach point and click Points.

Leeg forleengeraksen Auxl til indlaeringspunktets koordinater.

AuxJoint J1 Add Auxoint teach point | (@) Save ) Home =2 Advanced

Inching state

— 5.4423mm -4

Step 9 Click Add to add a teaching point,

In addition, you can click each coordinate value of the teaching point to modify the
data.

Name User Tool X Y z R Aux1
InitialPose 0 0 350 0 0 0 0
P1 0 0 350.33 0.8976 -2.220 0.3912 5.4422
P2 0 0 200 1.2 -1 0.1 2

Cover RunTo Delete

Step 10 In DobotStudio2020 to control the movement of MG400 on the sliding rail by block
programming or script programming,.
Please refer to the DobotStudio2020 User Guide for block programming and script
programming,.

3.2 Kommandoer

Dette afsnit introducerer kommandoerne relateret til glideskinnen.
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Tabel 3.1 MovJExt-kommando

Fungere

MovJExt(Vinkel/Position, INDSTILLINGER)

Beskrivelse Forlagngelsesaksen bevaeger sig til malvinklen eller -positionen

Parameter Obliga

orisk parameter:
Vinkel/position, relateret til typer i avancerede indstillinger.
Hvis typen er samling, er parametrene Vinkel
Hvis typen er linje, er parametrene Position
Valgfri parameter:
Option={SpeedE=50, AccE=50, SYNC=1}
SpeedE: Hastighed. Veerdiomrade: 1~100
AccE: Accelerationshastighed. Veerdiomrade: 1~100

Synkroniseringsflag. Veerdiinterval: 0 eller 1. Hvis SYNC er 0, indikerer det asynkron
udfarelse, denne kommando returnerer umiddelbart efter kald, uanset
kommandoproces. Hvis SYNC er 1, indikerer det synkron udfgrelse. Efter kald af denne

kommandoen, den vender ikke tilbage, far den er fuldsteendigt udfert

Retur Ingen
Eksempel lokal valgmulighed={SpeedE=50, AccE=50, SYNC=1}
MovJExt(20,Valgmulighed)
Udvidelsesaksen bevaeger sig til position 20 og venter pa, at kommandoen fuldferes, fgr den udferes.
den naeste kommando
Tabel 3.2 SyncAll-kommandoen
Fungere

Synkroniser Alle()

Beskrivelse Synkr

on udferelse, vent pa robottens og forleengeraksens fulde bevaegelseskommandoer

skal feerdiggeres.

Parameter Ingen

Retur Ingen
Eksempel Synkroniser alle ()
Vent pa, at alle beveegelseskommandoer er fuldfart.
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