SafeOperation Kuka




Mastering e BrakeTest

Necessario pacchetto .kop SafeOperation.

Safe Monitoring abilitato nella configurazione di sicurezza.

MASTERING

Mastering: aprire file "masref_user.src" e aprire la funzione MASREFSTARTG1() -> qui dentro
vengono salvati i punti per andare nel punto di mastering. Dopo il mastering viene chiamata la
funzione MASREFBACKG1(), quindi qua dentro registrare i punti al contrario o quelli necessari per
andare in home in sicurezza. UNA VOLTA RAGGIUNTO L'ULTIMO PUNTO SARa NECESSARIO
REGISTRARE QUESTO PUNTO NELLA CONFIGURAZIONE DI SICUREZZA, NELLA TAB "POSIZIONE DI
RIFERIMENTO".

Per controllare se il mastering € necessario, vi sono due variabili di sistema:
$MASTERINGTEST_REQ_INT e $MASTERINGTEST_REQ_EXT. Quindi si puo fare un controllo di ste
due variabili, e se una delle due risulta positiva, bastera chiamare: MasRef_Main(). Esempio:

{1+

;FOLD MASTERING TEST
;CONTROLLE SE E' PRESENTE UNA RICHIESTLA TEST MASTERING INTERNR O ESTERNL
IF $MASTERINGTEST REQ INT OR $MASTERINGTEST REQ EXT THEN|
JMESSAGGIO NOTIFICAR TEST MASTERING IN ESECUZICHNE
MessaggioNotifica (106)
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;PORTL IN HOME SE NECESSARIO

IF SIN_HOMEI == FALSE THEN
GoHome (HomingVel , HomingZcoo, FALL)
WEIT FOR $IN_HCMEL

ENDIF
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fESEGUI TEST MASTERING
MasRef Main()
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;PORTLA TN HOME
IF $IN_HOME1 == FALSE THEN
GoHome (HomingVel, Hominglco, fALL)
WEIT FOR $IN_HCMEL
ENDIF
ENDITF
;ENDFOLD (MASTERING TEST)

BRAKETEST

Per il braketest: aprire il file "BrakeTestStart.src". Qua dentro vi € solo una funzione, che verra
chiamata per fare iniziare i movimenti verso il punto di braketest.
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LCOMMENT path to test

LPARAM EDITMASE = *

&§PAREM TEMPLATE = C:\ERC\Roboter\Template‘\wvorgabe

[l DEF BrakeTestStart( )
[ INT

;Teach here the motion to the =tart position of the brake te=t.

;Posizione di Braketest

—END

Per controllare se il braketest € necessario, vi sono due variabili di sistema: $BRAKETEST _REQ_INT
e $BRAKETEST_REQ_EX. Quindi si puo fare un controllo di ste due variabili, e se una delle due
risulta positiva, bastera chiamare: BRAKETESTREQ(). Esempio:
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;CONTROLLA SE E' PRESENTE UNA RICHIESTA DI TEST FRENI INTERNA
IF SBRARETEST REQ INT OR S$BRAFETEST REQ EX THEN
;MESSAGGIO NOTIFICA TEST FRENI IN ESECUZIONE
Me=z=zaggioNotifica (105)

;PORTL TN HCOME SE NECESSARIO

IF $IN_HOI-'T.E]_ == FAL3ZE THEN
GoHome (HomingVel , Hominghco, AT.1)
WAIT FOR SIN HOME1L

ENDIF

:ESEGUI TEST FRENI
ERREETESTREEC()

;ETPCRETE TN HOME
IF $IN_HOI-'T.E]_ == FALSE THEN
GoHome (HomingVel , Hominghco, AT.1)
WAIT FOR SIN HOMEL
ENDIF
ENDIF
;ENDFOLD (BRAREKE TEST)


https://automation-doc.it/uploads/images/gallery/2026-02/Uelimage.png
https://automation-doc.it/uploads/images/gallery/2026-02/rG7image.png

