UNIVERSAL ROBOTS

Universal Robots
Anvandarhandbok

UR3/CB3

Overséttning av originalinstruktionerna (sv)



UNIVERSAL ROBOTS

‘NeJWesus paj\ "S/V S10q0Y |BSISAIUN AR | Z02-6002 @ ubliAdo)

Anvandarhandbok

UR3



UNIVERSAL ROBOTS

Den information som ingar héri tillhér Universal Robots A/S och far inte aterges, i sin helhet eller

hari kan komma att andras utan foregaende meddelande och skall inte anses vara en utfastelse
fran Universal Robots A/S. Det har dokumentet omarbetas och revideras med jamna mellanrum.

Universal Robots A/S patar sig inget ansvar for eventuella fel eller utelamnad information i det har
dokumentet.

Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S.

Universal Robots-logotypen ar ett registrerat varumarke tilhérande Universal Robots A/S.

delvis, utan i férvag inhamtat skriftligt tillstand fran Universal Robots A/S. Den information som ingar

Anvandarhandbok

UR3

Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S. Med ensamrétt.



UNIVERSAL ROBOTS

‘NeJWesus paj\ "S/V S10q0Y |BSISAIUN AR | Z02-6002 @ ubliAdo)

Anvandarhandbok

UR3



UNIVERSAL ROBOTS

Innehall

1 R OrONd 1
1.1.Kartongernasinnehall ... . . 1
1.2. Viktig s@kerhetsinformation ... .. 1
1.3. Hurduldserden hdrmanualen . .. 2
1.4. Var du kan hitta merinformation ... ... 2

1A URt 2
Del | Bruksanvisning for installation av maskinvara .................. ... ... ... 3
1.5, SAKernet L. 5
1.8 1 FOrOrd . 5
1.5.2. Giltighet oCh ansvar ... . 5
1.5.3. AnsvarsfrisKriVNINg . ... L 6
1.5.4. Varningssymboler i den har bruksanvisningen ... ... ... 6
1.5.5. AlIManna Vamingar .. ... L 7
1.5.6. Avsedd anvandning ...l 9
1.5, 7. RISKUIVAIAE NG ..l 10
1.5.8 N OAS O ...l 11
1.5.9. Rérelse med och utan drivkraft ... 11
1.6. Sékerhetsrelaterade funktioner och grénssnitt ... 13
1.8, FOrOrd 13
1.6.2. Sékerhetssystemets stopptider ... ... .. 14
1.6.3. Begransande sékerhetsrelaterade funktioner ... .. ... ... ... 14
1.6.4. Sakerhetslagen . .. 15
1.6.5. Sékerhetsrelaterade elektriska granssnitt ... ... 16
17 TP aNS PO 21
1.8. Mekaniskt granssnitt . .. 23
1.8 1. FOrOrd il 23
1.8.2. Robotens arbetsutrymme ... L 23
1.8.3. MONtEIING . . . 23
1.8.4. Maximal nyttolast .. 27
1.9. Elektriskt granssnitt ... 29
1.0 FOrONd 29
1.9.2. Varmingar och forsiktighetsatgéarder for elutrustning ....................... ... ... ....... 29
1.9.3. /O formandverenhet .. ... .. i 30
1.9.4. Verktygets 11O .o . 41

Anvandarhandbok UR3

Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S. Med ensamrétt.



UNIVERSAL ROBOTS

Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S. Med ensamratt.

1.0.5. B thernet .. 45
1.9.6. Natspanningsanslutning ... ... ... . 45
1.9.7. RobotansIutning . ...... ... . . 46
1.10. Underhall och reparationer ... ... .. 49
1.10.1. S8kerhetsinstruktioner . ... ... . i 49
1.10.2. ReNGOMNG .. 50
111, Kassering OCh Milj0 ..o L 51
1.2, Certifieringar . 51
18, Garantier . 53
1131, Produktgaranti ... ...l 53
1132, FrisKNVNING ..o 53
1.14. Stopptid och stoppstracka .. ... ... 55
1.14.1. Stoppstrackor och stopptider fér Stoppkategori O ... .. . ... 55
1.15. Deklaration och certifieringar . .. ... .. L 55
1.16. Deklaration och certifieringar (6versattning av originalet) ... ... 57
1.17. Gallande standarder ... 68
1.18. Tekniska specifikationer .. . 75
1.19. Tabeller dver sakerhetsfunktioner ... . ... 76
1.19.1. Table 1: Safety Functions (SF) Descriptions ... ... ... ... 76
1.20. Table 2: Compliance and ISO 13849-1 Functional Safety Information _..............._. 81
Del Il Bruksanvisning for PolyScope ... ... . . 83
1.21. S&kerhetskonfiguration ... .. .. 85
1 21 1 FOrOrd .o 85
1.21.2. Andra sékerhetskonfigurationen ... ... ... 87
1.21.3. Sakerhetssynkroniseringochfel ... . . .. . ... 87
1,214, Toleranser . 88
1.21.5. Sakerhetskontrollsumma ... 88
1.21.6. Sakerhetslagen ... ... 89
1,217, FrikOmMingSIage .. .. 89
1.21.8. LOSeNOrdSIas .. . 90
1,21, ANVANA L 90
1.21.10. Allmanna Qranser il 91
Grundlaggande installningar ... ... 92
Vaxla till Avancerade installningar ... ... 92
Avancerade InStalNINGar ... 92
Véxla till Grundldggande installningar ... . ... 93

UR3 Anvandarhandbok



UNIVERSAL ROBOTS

1.21.11. Ledbegransning ... .. 94
Hogsta hastighet .. 94
Positionsintervall ... 95

1 2112, GraNS T ... 95
NaMIN L 97
Kopiera fUNKEON ... 98
SAKEIN S AgE . . L 98
FOrSKIUINING . 98
Effekt av plan som ar strikt begransning ... ... 99
Effekt av plan som &r Utlés Reduceratlage ... ... . . ... 99
AVVIKEISE 100
Kopiera funKtioN ... 100
SAKEIN IS Ag < 101
Bt L 101

1.21.13. SaKerhets-1/O . 102
SY S EMNOAS O <. 102
Reducerat Iage ..l 103
Aterstall SkyddSStOPD .. ..o 103
Aktiveringsenhet med tre lagenand Driftlage ......... .. ... ... 103
System EmMergencCy StOD ... o 104
RODOt MOVING . 104
Robot Not StoppINg ... .l 105
Reduced Mode ... ... L 105
NotReduced Mode ... . .. . 105

1.22. BOrja programmeringen ... 107

1. 22 . FOrONd 107

1.22.2. KOMMaiQaNG . . .o 107

1.22.3. Det fOrsta programmet ... 108

1.22.4. Programmeringsgranssnittet i PolyScope ... ... ... ... 110

1.22.5. Valkomstskarmbilden ... 111

1.22.6. Initieringsskarmbild __ ... 112

1.23. Redigeringsprogram pa skarmen ... ... 115
1.23.1. Redigeringsprogram for uttryck ....... ... ... ... .. 115
1.23.2. Skarmbilden Poseredigering . ...l 115

1.24. RODOUStYINING ... L 119

Anvandarhandbok UR3

Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S. Med ensamrétt.



Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S. Med ensamratt.

UNIVERSAL ROBOTS

1.24. 1. Fliken Flytta .. 119
1,24, 2. FliKen 1O L 121
1.24.3. MODBUSS . 122
1.24. 4. Fliken AUtOF Iy ta ..o e 123
1.24.5. Installation — Ladda/spara . ... 124
1.24.6. Installation — TCP-konfiguration ... ... . ... 125
1.24.7. Installation — Montering ... .l 129
1.24.8. Installation — 1/O-installning ... ... 130
1.24.9. Installation — S&kerhet ... .. .. ... 132
1.24.10. Installation — Variabler ... ... . ... il 133
1.24.11. Installation — I/O-instaliningar for MODBUS-klient ... .. ............. 134
1.24.12. Installation — Funktioner ... .. .. ... . 138
1.24.13. Instéllning av transportbandsspaming ... ... ... 146
1.24.14. Jamn 6vergang mellan sakerhetslagen ... ... ... 147
1.24.15. Installation — Standardprogram ... 147
1.24.16. FIIKeN LOQQ . . 149
1.24.17. Sk&rmbilden Ladda ....... .. ... . .. 150
SOKVAGSNISIONIK ..o L 151
Omradeforvalavfil ... 151
111 (=T 151
ARt Fil . 152
KNappen OPPNQ ... 152
KNapPEN AVDIYt 152
ACGEIASKNAPPAT ..o 152
1.24.18. FIIKen KOr .. 153
1.25. Programmering .. ..o oo 155
1,25, 1. Ny PrOgramM . 155
1.25. 2. FlIKeN Program o 156
1.25. 3. Vaniabler ... 158
1.25.4. Kommando: Flytta . 159
1.25.5. Kommando: Fast vagpunkt . ... .. .. .l 163
EXEMIPEl L 164
FOrbigangsparametrar .. ... . 164
Villkorliga forbigangsbanor ...l 165
Kombinationer av bantyper ... o 166
1.25.6. Kommando: Relativ vagpunkt .. .. 169
1.25.7. Kommando: Variabel vagpunKt ... . 170
UR3 Anvéandarhandbok



UNIVERSAL ROBOTS

1.25.8. Kommando: RiKtNiNg ... .. 170
1.25.9. Kommando: Until ... .. L 171
1.25.10. Kommando: Vanta ... ... ... L 173
1.25.11. Kommando: Stallin ... .. . 174
1.25.12. Kommando: PopUD ... o oo 175
1.25.13. Kommando: STOPP ... ... 176
1.25.14. Kommando: Kommentar ....... ... .. ... . 177
1.25.15. Kommando: Mapp ..o 178
1.25.16. Kommando: LoD ... o oo 179
1.25.17. Kommando: Om ... 179
1.25.18. Kommando: SubProgram ...l 181
1.25.19. Kommando: Tilldelning ... ... 183
1.25.20. Kommando: SKript .. ... 184
1.25.21. Kommando: Handelse ... .. ... . ... . L 185
1.25.22. Kommando: Trad ... .. il 186
1.25.23. Kommando: Switch ... ... . 187
1.25.24. Kommando: MONSer ... .. ... . 189
1.25.25. Kommando: Kraft ... ... . i 190
1.25.26. Valav kraftvarde . ... ... .. . . 192
1.25.27. Val av Qranser . 193
1.25.28. Testa kraftinstallningarna ... ... 193
1.25.29. Kommando: Pall ... 194
1.25.30. Kommando: SOK ... ... 195
1.25.31. Kommando: Sparatransportband . ... .. .. ... . 199
1.25.32. Kommando: UndertryCK .. ... L 199
1.25.33. Grafik, flik ..l 199
1.25.34. Struktur, fliK ... 201
1.25.35. Variabler, flik ... .. 202
1.25.36. Kommando: Initiera variabler ... .. .. .. 203
1.26. SKarmbilden INStalININg ... .o 205
1.26.1. Sprak och enheter ... 206
1.26.2. Uppdatera robot .. 207
1.26.3. ANGE I0SENOId 208
1.26.4. Kalibrera sKarm ... .. L 209
1.26.5. Stall in N&tverk ... L 210
1.26.6. ANGE i 211
1.26.7. Installationsprogram for URCAPS ... 212
2. Ordlista .. 213

Anvandarhandbok

UR3

Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S. Med ensamrétt.



UNIVERSAL ROBOTS

214

2. INAEX

‘NeJWesus paj\ "S/V S10q0Y |BSISAIUN AR | Z02-6002 @ ubliAdo)

Anvandarhandbok

UR3



1. Férord UNIVERSAL ROBOTS

1. Forord

Grattis till kdpet av en ny Universal Robots -robot.

Roboten kan programmeras for att flytta ett verktyg och kommunicera med andra maskiner genom
elektriska signaler. Det &r en arm som bestar av ror och leder i formpressat aluminium.

Det ar latt att programmera roboten med vart patenterade programmeringsgranssnitt PolyScope, sa

att roboten kan forflytta ett verktyg langs en 6nskad rorelsebana.

1.1. Kartongernas innehall
Nar du bestaller en robot far du tva kartonger. Den ena innehaller robotarmen och den andra
innehaller:

» Mandverskap med mandverenhet

 Fastbeslag for mandverskapet

» Fastbeslag fér mandverenheten

* Nyckel till manéverskapet

+ Stromsladd for din region

* Ljuspenna med laser

« Den har handboken

1.2. Viktig sakerhetsinformation

Roboten ar en delvis fullbordad maskin (se ) och darfér kravs en riskbedémningriskbedémning for
varje robotinstallation. Alla sékerhetsanvisningar i kapitel 1.5. Sakerhet pa sidan 5 maste foljas.
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1.3. Hur du laser den har manualen

Den har manualen innehaller instruktioner for att installera och programmera roboten. Manualen ar
uppdeladitre delar:

Bruksanvisning foér installation av maskinvara
Mekanisk och elektrisk installation av roboten.

Bruksanvisning fér PolyScope
Programmering av roboten.

Den har manualen ar avsedd for robotintegratéren, som maste ha grundkunskaper i mekanik och
elektronik samt grundlaggande programmering.

1.4. Var du kan hitta mer information

Supportwebbplatsen (http://www.universal-robots.com/support) innehaller féljande:

» Andra sprakversioner av den har handboken
+ Bruksanvisning for PolyScope
» En Servicehandbok med anvisningar for felsdkning, underhall och reparation

» Skripthandboken for avancerade anvandare

1.4.1. UR+

Webbplatsen UR+ ar (http://www.universal-robots.com/plus/) en onlineutstalining som visar
toppmoderna produkter och satt att anpassa din UR-robot. Har hittar du allt du behéver pa ett stélle -
fran andeffektorer och tillbehor till visionskameror och program. Alla produkter har testats och godkéants
for integrering med UR-robotar vilket innebar enkel uppséattning, tiliférlitlig drift, enhetliga
anvandarupplevelser och enkel programmering. Du kan ocksa anvanda webbplatsen for att ga med i
UR+ Utvecklarprogram och fa tillgang till var nya programplattform som later dig skapa fler
anvandarvanliga produkter fér UR-robotar.

UR3 2 Anvandarhandbok
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1.5. Sakerhet

1.5.1. Forord

Det hér kapitlet innehaller viktig sékerhetsinformation som maste lasas och forstas av den som
integrerar UR-robotar innan roboten startas for forsta gangen.

| detta kapitel &r de férsta underavsnitten allm@nna. De senare underavsnitten innehaller specifika
ingenjorsdata som ar relevanta for att kunna konfigurera och programmera roboten. Kapitel 1.6.
Sakerhetsrelaterade funktioner och granssnitt pa sidan 13 beskriver och definierar sakerhetsrelaterade
funktioner som ar extra relevanta for samverkande tillampningar.

Instruktionerna och vagledning i kapitel 1.6. Sakerhetsrelaterade funktioner och granssnitt pa sidan 13
samt avsnitt 1.5.7. Riskutvardering pa sidan 10 ar sarskilt viktiga.

Det ar viktigt att alltid observera och félja alla monteringsanvisningar och vagledning fran andra kapitel
och delar av den har bruksanvisningen.

Var speciellt observant géllande text som hor till varningssymboler.

OBS!

Universal Robots friskriver sig fran ansvar om roboten (armens mandéverskap och/eller
mandverenhet) skadas, andras eller modifieras pa nagot satt. Universal Robots patar
sig inget som helst ansvar for skador som uppkommer pa roboten eller pa annan
utrustning pa grund av programmeringsfel eller felfunktioner hos roboten.

1.5.2. Giltighet och ansvar

Informationen i den har handboken tacker inte konstruktion, installation och drift av en fullstandig
robottilldmpning, och inte heller all kringutrustning som kan paverka sakerheten for det fullstandiga
systemet. Det fullstandiga systemet maste designas och installeras enligt de sékerhetskrav som stélls
upp i standarder och regler i det land dar roboten installeras.

Den som integrerar UR-robotar ar ansvarig for att sakerstalla att tillampliga sakerhetslagar och regler i
aktuellt land efterlevs, och att alla realistiska faror i den fullstdndiga robottillampningen elimineras.

Detta innefattar, men ar inte begransat till, féljande:
» Gora en riskbeddmning foér hela robotsystemet

+ Granssnitt till andra maskiner och ytterligare sdkerhetsanordningar, om dessa definieras av
riskbedémningen

+ Gora ldmpliga sékerhetsinstaliningar i programvaran
+ Setill att anvandaren inte &ndrar nagra sékerhetsatgarder
» Validera att hela robotsystemet designats och installerats korrekt

» Framstélla anvandningsinstruktioner

Anvandarhandbok 5 UR3
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» Marka robotinstallationen med relevanta skyltar och integratérens kontaktinformation

+ Samla all dokumentation i en teknisk mapp, inklusive riskbedémningen och den har
bruksanvisningen

1.5.3. Ansvarsfriskrivning

Ingen information i den har bruksanvisningen ska tolkas som en att UR garanterar att industriroboten
inte kan orsaka personskada eller annan skada &ven om industriroboten foljer alla
sékerhetsinstruktioner.

1.5.4. Varningssymboler i den har bruksanvisningen

Symbolerna nedan definierar de rubriker som anger de nivaer fér fara som anvands i hela
bruksanvisningen. Samma varningssymboler anvands pa produkten.

VARNING

Detta anger en omedelbar elektrisk fara som, om den inte undviks, kan orsaka dédsfall
eller allvarlig personskada.

VARNING

Detta anger en omedelbar fara som, om den inte undviks, kan orsaka dodsfall eller
allvarlig personskada.

VARNING

Detta anger en potentiell elektrisk fara som, om den inte undviks, kan orsaka
personskada eller stora skador pa utrustningen.

VARNING

Detta anger en potentiell fara som, om den inte undviks, kan orsaka personskada eller
stora skador pa utrustningen.

VARNING
Detta anger en potentiellt farlig het yta som, om den vidrérs, kan orsaka personskada.

VARNING
Detta anger en situation som, om den inte undviks, kan orsaka skador pa utrustningen.

UR3 6 Anvandarhandbok
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1.5.5. Allmanna varningar

Det har avsnittet innehaller nagra allmanna varningar och férsiktighetsuppmaningar som kan upprepas
eller forklaras i olika delar av handboken. Andra varningar och férsiktighetsuppmaningar férekommer i
hela bruksanvisningen.

. VARNING
Settill att installera roboten och all elektrisk utrustning enligt specifikationerna och
varningarna i kapitel 1.8. Mekaniskt granssnitt pa sidan 23 och 1.9. Elektriskt
granssnitt pa sidan 29.

Anvandarhandbok 7 UR3
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A

VARNING

1. Setill att robotarmen och verktyget/andeffektorn ar ordentligt fastmonterade.

2. Setill att robotarmen har gott om utrymme sa att den kan réra sig fritt.

3. Kontrollera att sdkerhetsatgarderna och/eller parametrarna fér robotens
sakerhetskonfiguration har stéllts in for att skydda bade programmerare,
operatdrer och kringstaende, enligt definitionen i riskbedémningen.

4. Baérinte |6st sittande klader eller smycken nar du arbetar med roboten. Se till att
langt har &r uppbundet nar du arbetar med roboten.

5. Anvand aldrig roboten om den &r skadad. Till exempel om ledlocken &r l6sa,
trasiga eller saknas.

6. Om programvaran anger ett fel ska nédstoppet aktiveras omedelbart. Skriv ner
de omstandigheter som ledde till felet, leta upp motsvarande felkoder pa
loggskarmen och kontakta leverantdren.

7. Anslutingen sakerhetsutrustning till normala in- och utgangar. Anvand endast
sakerhetsrelaterade in- och utgangar.

8. Setill att anvanda korrekt installationsinstaliningar (t.ex. Robotmonteringsvinkel,
vikti TCP, TCP-férskjutning, sakerhetskonfiguration). Spara och ladda
installationsfilerna tilsammans med programmet.

9. Frikdrningsfunktionen (Impedans/Backdrivning) ska bara anvandas i
installationer dar riskutvarderingen medger detta. Verktyg/andeffektor och
hinder far inte ha vassa kanter eller kiampunkter.

10. Settill att varna manniskor att halla sitt huvud och ansikten borta fran roboten
som kor eller roboten som ska starta.

11. Var uppmarksam pa robotens rérelse nar du anvander mandverenheten.

12. Om det faststalls vid riskbedémning, ga inte in i robotens sékerhetsomrade och
ror inte vid roboten nar systemet ar i drift.

13. Kollisioner kan utlésa hdg kinetisk energi - betydligt mer vid hdga hastigheter och

1 2
tunga nyttolaster. (Kinetisk energi = Mass - Speed )

14. Om olika maskiner kombineras kan detta 6ka risker eller skapa nya risker. Gor
alltid en évergripande riskutvardering for hela installationen. Beroende av den
beddmda risken, kan olika nivaer av funktionell sékerhet tillampas; darfér, nar
olika prestandanivaer for sakerhet och nédstopp behdvs, vélj alltid den hogsta
prestandanivan. Alla instruktioner for all utrustning som anvands i installationen
maste alltid I&sas och forstas.

15. Andra aldrig roboten. En &ndring kan skapa faror som inte férutsetts av
integratoren. All auktoriserad atermontering ska utféras enligt den senaste
versionen av alla relevanta servicehandbdcker.

16. Om roboten kdps med en extra modul (t.ex. Euromap 67-granssnitt) ska

UR3
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/.\ modulen slas upp i respektive bruksanvisning.

if VARNING
1. Roboten och dess mandverskap genererar varme vid drift. Hantera inte roboten
och rér inte vid den nér den ar i drift eller omedelbart efter att den stannat,
eftersom en langre kontakt kan orsaka obehag. Lat roboten svalna genom att
stédnga av den och vanta en timme.

2. Stoppa aldrig in fingrar bakom mandverskapets interna kapa.

if VARNING
1. Nar roboten ar kombinerad med eller arbetar med maskiner som kan skada
roboten rekommenderar vi starkt att alla funktioner och robotprogrammet testas
separat. Virekommenderar ocksa att robotprogrammet testas med tillfalliga
vagpunkter utanfoér andra maskiners arbetsomrade.

2. Utséattinte roboten fér permanenta magnetfalt. Mycket starka magnetfalt kan
skada roboten.

1.5.6. Avsedd anvandning

UR-robotar ar industrirobotar avsedda for att hantera verktyg/andeffektorer och installationer, eller fér
att bearbeta eller forflytta komponenter eller produkter. Information om de milidomsténdigheter under
vilka roboten ska anvandas finns i bilagor och .

Robotar fran UR &r utrustade med speciella sakerhetsrelaterade funktioner som specifikt utformats for
samarbetsdrift, dar roboten kors utan staket och/eller tillsammans med en manniska.

Samarbetsdrift ar endast avsedd for riskfria tilldmpningar, dar hela tillampningen, inklusive verktyg,
arbetsstycke, hinder och andra maskiner, saknar signifikanta risker enligt riskutvarderingen for den
specifika tillampningen.

All anvandning eller tillampning som avviker fran det avsedda &ndamalet ska anses vara otillatet
missbruk. Detta innefattar, men ar inte begransat till, féljande:

* Anvandning i potentiellt explosiva miljber

* Anvandning i medicinska och livskritiska tillampningar
* Anvandning innan en riskutvardering genomférts

* Anvandning utanfér angivna specifikationer

* Anvandning som klatterredskap

» Anvandning utanfor tillatna driftsparametrar

Anvandarhandbok 9 UR3
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1.5.7. Riskutvardering

En av de viktigaste uppgifterna for integratoren ar att gbéra en riskutvardering. Detta ar ett lagstadgat
krav i manga lander. Sjalva roboten ar en delvis fullbordad maskin, eftersom robotinstallationens
sakerhet beror pa hur roboten integreras (t.ex. verktyg/andeffektor, hinder och andra maskiner).

Virekommenderar att integratéren anvander ISO 12100 och ISO 10218-2 for att genomféra
riskutvarderingen. Dessutom kan integratdren valja att anvanda den tekniska specifikationen ISO/TS
15066 som ytterligare vagledning.

Riskutvarderingen som integratdren utfor ska ta hansyn till alla arbetsrutiner genom
robottilldmpningens livstid, inklusive men inte begransat ill:

* Robotinlarning under uppsattning och utveckling av robotinstallationen
* Felsokning och underhall

+ Normal drift av robotinstallationen

En riskutvardering maste utféras innan robotarmen startas for férsta gangen. En del av
riskutvarderingen som utférs av integratdren ar att identifiera ratt instaliningar under
sakerhetskonfigurationen. Integratéren ska dven bedéma behovet av extra stoppknappar och/eller
andra skyddsatgarder som kravs for den specifika robottillampningen.

Identifiering av ratt installningar for sakerhetskonfigurationen ar extra viktigt vid utveckling av
samverkande robottillampningar. Se kapitel 1.6. Sakerhetsrelaterade funktioner och granssnitt pa
sidan 13 och avsnitt Del || Bruksanvisning for PolyScope pa sidan 83 for mer information.

Vissa sdkerhetsrelaterade funktioner har konstruerats specifikt for samverkande robottillampningar.
Dessa funktioner ar konfigurerbara via installningarna for sakerhetskonfiguration och de ar extra viktiga
vid hantering av risker i den riskutvardering som utfors av integratoren:

+ Kraft- och effektbegransning: Anvands for att reducera klamkrafter och tryck som roboten
utdvar i rérelseriktningen vid kollisioner mellan roboten och operatéren.

* Momentbegransning: Anvands for att reducera hog transientenergi och stétkrafter vid
kollisioner mellan roboten och operatéren, genom att reducera robotens hastighet.

» Positionsbegransning fér TCP och verktyg/andeffektor: Anvands i synnerhet for att reducera
risker som associeras med vissa kroppsdelar. T.ex. for att undvika rérelse mot huvudet och
nacken.

+ Begransning av TCP- och verktygs/andeffektorsorientering: Anvands i synnerhet for att
reducera risker som associeras med vissa omraden och funktioner hos verktyg/andeffektor och
arbetsstycke. T.ex. for att undvika att vassa kanter riktas mot operatoren.

+ Hastighetsgrans: Anvands i synnerhet for att sakerstalla lag hastighet hos robotarmen.

Integratéren maste forhindra obehdriga personer fran att komma at sdkerhetskonfigurationen, t.ex.
genom att anvanda l6senordsskydd.

En samverkande riskutvardering av robottilldmpning efter kontakter som ar avsedda och/eller behévs
pa grund av férutsagbart missbruk och maste adresseras:

UR3 10 Anvandarhandbok
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+ Allvarlighetsgraden hos enskilda potentiella kollisioner
» Sannolikheten att enskilda potentiella kollisioner ska intraffa

» Modjligheten att undvika enskilda potentiella kollisioner
Om roboten installeras i en icke samverkande robottillampning dér riskerna inte kan elimineras eller
minskas pa rimligt satt genom de inbyggda sakerhetsfunktionerna (t.ex. vid anvandning av ett farligt
verktyg/andeffektor), maste integratérens riskutvardering fastsla att integratéren maste lagga till

ytterligare skyddsutrustning (t.ex. en aktiveringsenhet som skyddar anvandaren under uppsattning och
programmering).

Universal Robots har identifierat nedanstaende risker som sarskilt viktiga, och integratéren maste ta
hénsyn till dessa.
Obs! Det dven kan finnas andra betydande risker i en specifik robotinstallation.

1. Klamrisk for fingrar mellan robotarmens kabelkontakt och bas (led 0).

Klamrisk fér fingrar mellan robotens fot och bas (led 0).

Klamrisk fér fingrar mellan robotens handled 1 och handled 2 (led 3 och led 4).

Skarskador pa grund av vassa kanter och vassa punkter pa verktyget/andeffektorn.
Skarskador pa grund av vassa kanter och vassa punkter pa foremal nara robotens rorelsebana.
Risk for blamarken pa grund av kontakt med roboten.

Vrickning eller benfrakturer pa grund av slag mellan en tung nyttolast och en hard yta.

Skador som kan orsakas av |6sa skruvar som ska halla fast robotens arm eller verktyg.

Foremal faller ut ur verktyget/andeffektorn, t.ex. beroende pa daligt grepp eller strémavbrott.

—_—

Misstag som beror pa olika nédstoppsknappar for olika maskiner.

- 0 © 0o N o o &~ w DN

—

Misstag orsakade av obehériga andringar av parametrar for sakerhetskonfigurationen.

Information om stopptider och stoppavstand finns i kapitel 1.6. Sakerhetsrelaterade funktioner och
granssnitt pa sidan 13 och bilaga 1.14. Stopptid och stoppstracka pa sidan 55.

1.5.8. Nodstopp

Aktivera nddstoppsknappen for att stoppa all robotrérelse omedelbart.

Obs! Enligt IEC 60204-1 och ISO 13850 &r nédanordningar inga skydd. Det ar kompletterande
skyddsatgarder och ar inte avsedda till att forhindra skador.

Robottilldmpningens riskutvardering ska avslutas om fler nédstoppsknappar maste anslutas.
Nodstoppsknappar ska uppfylla IEC 60947-5-5 (se avsnitt Sakerhets-1/0 pa sidan 33).

1.5.9. Rorelse med och utan drivkraft

Om det osannolika skulle intraffa att en nddsituation uppstar dar en eller flera robotleder maste flyttas
och det inte ar mgjligt eller 6nskvart att stromsatta roboten, finns det tva olika satt att framtvinga rorelser
i robotens leder:

Anvandarhandbok 1 UR3
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OBS!
Obs! Vid service kan ledernas broms lossas utan att strommen ar ansluten.

1.

Framtvingad bakatdrivning: Tvinga en led att rra sig genom att dra eller trycka hart i
robotarmen. Varje ledbroms har en friktionskoppling som méjliggor rorelse vid hogt patvingat
vridmoment.

Manuell bromslossning (endast for bas-, skulder- och armbagsleder): Ta bort ledkapan genom
att skruva ur de M3-skruvar som faster den. Lossa bromsen genom att trycka pa
tryckomkopplaren pa den lilla elektromagneten enligt figuren nedan.

VARNING
1. Mdjligheten att flytta robotarmen manuellt &r endast avsedd for allvarliga

nodsituationer, och kan skada lederna.

2. Om bromsen lossas manuellt kan robotarmen falla av sin egen tyngd. Se till att
alltid ha stdd fér robotarmen, verktyget/andeffektorn och arbetsstycket nar
bromsen lossas.

UR3
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1.6. Sakerhetsrelaterade funktioner och granssnitt

1.6.1. Forord

Robotar fran UR ar utrustade med flera inbyggda sékerhetsrelaterade funktioner samt
sakerhetsklassade elektriska granssnitt for att ansluta till andra maskiner och ytterligare
skyddsanordningar. Varje sakerhetsfunktion och granssnitt &r kontrollerad enligt EN ISO13849-1:2008
(se kapitel for certifieringar) med prestandaniva d (PLd).

VARNING

Om andra parametrar anvands under sakerhetskonfigurationen &n de som har
definierats av integratoren vid riskbedémningen kanske befintliga faror inte elimineras
eller reduceras tillrackligt.

Se kapitel 1.21. Sakerhetskonfiguration pa sidan 85 i avsnittet Del || Bruksanvisning for PolyScope pa
sidan 83 for info om konfiguration av sékerhetsfunktioner, ingangar och utgangar i
anvandargranssnittet. | kapitel 1.9. Elektriskt granssnitt pa sidan 29 finns beskrivningar om anslutning
av sakerhetsanordningar till det elektriska granssnittet.

OBS!
@ 1. Anvandning och konfiguration av sékerhetsrelaterade funktioner och granssnitt
maste uppfylla villkoren for den riskbeddmning som integratéren utfor fér en
specifik robottillampning, se avsnitt 1.5.7. Riskutvardering pa sidan 10
kapitel 1.5. Sékerhet pa sidan 5.

2. Omroboten upptéacker ett fel eller en 6vertradelse i sékerhetssystemet, t.ex. om
nagon av kablarna i en nddstoppkrets har gatt av, eller ett gransvarde fér en
sakerhetsfunktion har 6verskridits, initieras ett stopp enligt kategori 0. Tiden for
varsta fall, fran att ett fel intraffar tills det upptacks och roboten stannar anges i
slutet av det har kapitlet. Den hér tiden ska utgdra en del av riskbeddmningen
som utfors av integratoren.

Roboten har ett antal sdkerhetsklassade funktioner som kan anvéndas for att begransa rorelserna for
lederna och robotens verktygets centrumpunkt (TCP). TCP ar mittpunkten pa utgangsflansen plus
TCP-forskjutningen.

De begransande sakerhetsrelaterade funktionerna ar:

Ledposition Min. och max. vinkelledposition

Ledhastighet Max. vinkelledhastighet

TCP-position Plan i kartesisk rymd som begransar robotens TCP-position
TCP-hastighet Max. hastighet for robotens TCP

Anvandarhandbok 13 UR3
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TCP-kraft Max. tryckkraft for robotens TCP
Moment Max. rérelsemoment fér robotarmen
Effekt Max. applied robot arm power

1.6.2. Sdkerhetssystemets stopptider
Sakerhetssystemets stopptid ar tiden fran det att ett fel eller en sakerhetsévertradelse intraffar tills att
roboten har stannat helt och de mekaniska bromsarna har aktiverats.

De maximala stopptiderna i tabellen maste beaktas om sakerheten for tillampningen ar beroende av
robotens stopptid. T.ex. om ett fel i en robot leder till ett stopp av en hel tillverkningslinje, dar vissa
atgarder maste goras omedelbart efter ett stopp, sa maste den maximala stopptiden beaktas.

Matningarna utférs med féljande konfiguration fér roboten:
+ Utstrackning: 100 % (robotarmen ar fullt utstrackt horisontellt).

» Hastighet: TCP-hastighetsgransen i sakerhetssystemet har stéllts in pa det beskrivna
gransvardet.

* Nyttolast: maximal nyttolast som hanteras av roboten kopplad till TCP (3 kg ).

Vrsta fall vad galler stopptid enligt stoppkategori' 0 vid dvertradelse av ett sakerhetsgransvarde eller
granssnitt visas i efterféljande tabell.

1.0m/s 400 ms
1.5m/s 450 ms

1.6.3. Begransande sakerhetsrelaterade funktioner

Avancerad programvara for kontroll av rérelsebanan minskar hastigheten eller utfardar ett
programkdérningsstopp om robotarmen narmar sig en sdkerhetsrelaterad gréns. Brott mot granserna
kommer alltsa bara att intraffa i exceptionella fall. Om en grans bryts kommer sakerhetssystemet anda
att utfarda en stoppkategori O.

Systemet anses vara stromlost nar 48 V-busspanningen nar en elektrisk potential under 7,3 V.
Strémldshetstiden ar den tid som gar mellan att en handelse upptacks tills systemet har blivit stromlost.
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if VARNING

Det finns tva undantag till kraftbegransningsfunktionen som ar viktiga att Idgga marke
till nér robotens arbetscell designas. Dessaillustreras i figur 4.1. Nar roboten stracker
ut sig kan knaledseffekten ge starka krafter i radiell riktning (ut fran basen), men
samtidigt laga hastigheter. Pa liknande satt kan den korta havarmen, nar verktyget ar
nara basen och rér sig tangentiellt (runt) mot basen, orsaka starka krafter, dven detta
vid laga hastigheter. Klamrisk kan undvikas genom att t.ex. ta bort hinder i dessa
omraden, placera roboten annorlunda eller anvdnda en kombination av sakerhetsplan
och ledbegransningar for att eliminera faran genom att hindra roboten fran att flytta sig
iniden har delen av arbetsomradet.

if VARNING
Om roboten anvands i manuella handledstillampningar med linjara rérelser, maste den
sammanlagda hastighetsgransen stéllas in till maximalt 40 grader per sekund for bas-
och axelleder savida inte en riskbeddémning visar att hastigheter 6ver 40 grader per
sekund ar acceptabla. Detta forhindrar snabba armbagsrorelser hos roboten nara
singulariteter.

450 mm. I‘III'| / 'r__;:\\
e

Vissa omraden av arbetsomradet ska sarskilt uppméarksammas betréffande kldmrisk pa grund
av robotarmens fysiska egenskaper. Ett omrade har definierats for radiella rérelser, ndr handled 1
ar pa ett avstand av minst 450 mm fran robotens bas. Det andra omradet dr inom 200 mm fran
robotens bas, nér den rér sig i tangentiell riktning.

1.6.4. Sakerhetslagen

Normalt och reducerat lage

Sakerhetssystemet har tva konfigurerbara sakerhetslagen: Normaloch Reducerat. Det gar att
konfigurera sakerhetsgranser for bada dessa lagen. Reducerat lage ar aktivt nar robotens TCP finns
bortom ett plan som angetts som Utlds Reducerat Idge eller nar det utlésts med en sdkerhetsingang.

Anvandarhandbok 15 UR3
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Reducerat lage kan utlésas antingen genom anvandning av ett plan eller med en ingang.

Anvénda ett plan for att utidsa Reducerat lage: Nar roboten ror sig fran utlésningsplanets sida for
Reducerat lage och tillbaka till sidan for Iaget Normal, finns det ett omrade pa 20 mm runt
utlésningsplanet dar granserna for bade Normalt och Reducerat lage ar tillatna. Det forhindrar att
sakerhetslaget vaxlar fram och tillbaka nar roboten ar precis pa gransen.

Anvanda en ingang for att utidsa Reducerat I&ge: Nar en ingang anvands (antingen for att starta eller
stoppa Reducerat lage) kan det ta upp till 500 ms innan gransvardena fér det nya laget anvands. Detta
kan handa antingen vid 6vergang fran Reducerat lage till Normalldge ELLER vid &ndring fran
Normallage till Reducerat lage. Pa sa satt hinner roboten anpassa t.ex. hastigheten till de nya
sakerhetsgranserna.

Aterstéllningslage

Nar en sdkerhetsgrans 6verskrids maste sékerhetssystemet startas om. Om systemet ligger utanfér en
sakerhetsgrans vid start (t.ex. utanfér en grans for ledposition), aktiveras specialldget Aterstélining. |
laget Aterstallning gar det inte att kéra program fér roboten, men robotarmen kan manuellt flyttas
tillbaka inom granserna antingen med laget Frikérning eller i fliken Flytta i PolyScope (se Del Il
Bruksanvisning for PolyScope pa sidan 83 "Bruksanvisning for PolyScope"). Sakerhetsgranserna for
laget Aterstélining ar:

Ledhastighet 30°/s
TCP-hastighet 250 mm/s
TCP-kraft 100N
Moment 10 kg m/s
Effekt 80W

Sakerhetssystemet utfardar ett stopp i kategori 0 vid brott mot dessa granser.

VARNING
Observera att granserna for ledposition, TCP-position och TCP-orientering ar
inaktiverade i laget Aterstalining. Var férsiktig nar robotarmen fors tillbaka inom
granserna.

1.6.5. Sakerhetsrelaterade elektriska granssnitt

Roboten ar utrustad med flera sékerhetsrelaterade elektriska in- och utgangar. Alla
sakerhetsrelaterade elektriska in- och utgangar ar tvakanaliga. De &r i sékert lage vid lag signal, t.ex.
nodstoppet ar inte aktivt nar signalerna &r hoga (+24 V).

Sékerhetsrelaterade elektriska ingangar

| tabellen nedan visas en dversikt Over de sakerhetsrelaterade elektriska ingangarna.
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(Dedicerad ingang). Utfor ett stopp enligt Kategori 1. Detta kan vidarebefordras

R tnodst
obotnodstopp till andra maskiner med utgangen Systemnddstopp nar denna har konfigurerats.

(Knappen Mandverenhet/Teach Pendant). Utfor ett stopp enligt Kategori 1. Detta
Nodstoppsknapp kan vidarebefordras till andra maskiner med utgangen Systemnddstopp nar
denna har konfigurerats.

(Konfigurerbar ingang). Utfor ett stopp enligt Kategori 1. For att undvika lasningar
Systemnddstopp  kommer den har signalen inte att vidarebefordras till andra maskiner via utgangen

Systemnédstopp.
Skyddsstopp (Dedicerad ingang). Utfor ett stopp enligt Kategori 2.
Aterstall (Konfigurerbar ingang). Later roboten aterga fran laget Skyddsstoppad, nér en
skyddsstopp kant tas emot pa ingangen Indata for aterstallning av skyddsstopp.

(Konfigurerbar ingang). Sékerhetssystemet gar dver till gransvardena for laget

Reducerat lage
9 Reducerat.

Aktiveringsenhet (Konfigurerbar ingang). Fungerar som skyddsstoppsingang nar
med tre lagen driftlagesingangen ar hog.

(Konfigurerbar ingang). Driftlage att anvanda nar en trelages aktiveringsenhet

Driftiage har konfigurerats.

Stopp i kategori 1 och kategori 2 bromsar roboten med drivkraften pa, sa att roboten kan stanna utan
att avvika fran sin aktuella bana.

Overvakning av sikerhetsingangarna

\ [rad/s]

Max joint
speed in
normal
mode

time

| -
>

0.024 0.524 [s]

Det gréna omradet under kurvan &r tillatna hastigheter for en led under inbromsning. Vid tiden
0 upptécks en hdndelse (nédstopp eller skyddsstopp) vid sékerhetsprocessorn. Inbromsningen
borjar efter 24 ms.

Stopp i kategori 1 och kategori 2 6vervakas av sékerhetssystemet pa féljande satt:
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1. Sakerhetssystemet 6vervakar att inbromsningen startas inom 24 ms. Se figur 4.2.

2. Omenled arirorelse 6vervakas dess hastighet sa att den aldrig &r hdgre an den hastighet som
fas vid konstant inbromsning fran gréansvardet for maximal ledhastighet fér laget Normaltill
0 rad/s pa 500 ms.

3. Om leden arivila (ledhastigheten @r mindre an 0,2 rad/s), kontrolleras det att den inte ror sig mer
an 0,05 rad fran den position den hade nar hastigheten uppmattes till under 0,2 rad/s.

For ett stopp i kategori 1 6vervakar sakerhetssystemet att stromlosheten intrader inom 600 ms efter att
robotarmen slutat réra sig. Efter en insignal fran ett skyddsstopp tillats dessutom bara robotarmen att
rora sig igen efter att en positiv kant kommit in till skyddsstoppsingangen. Om nagot av ovanstaende
inte uppfylls utfardar sakerhetssystemet ett stopp i kategori 0.

En évergang till laget Reducerad som utléses av insignal for reducerat lage évervakas enligt féljande:

1. Sakerhetssystemet accepterar bade gransuppsattningen fér lagena Normal och Reducerad
under 500 ms efter att ingangen for reducerat lage utldsts.

2. Efter 500 ms ar bara granserna for laget Reducerad i kraft.

Om nagot av ovanstaende inte uppfylls utfardar sékerhetssystemet ett stopp i kategori 0.

Stopp i kategori 0 genomférs av sakerhetssystemet med de prestanda som beskrivs i efterféljande
tabell. Reaktionstiden for varsta fall ar den tid det tar att stanna och att /adda ur (till en elektrisk potential
under 7,3 V) en robot som kérs med hdgsta hastighet och nyttolast.

Sakerhetsingangsfunktion Avkanningstid Stromldshetstid Reaktionstid
Robotnddstopp 250 ms 1000 ms 1250 ms
Nddstoppsknapp 250 ms 1000 ms 1250 ms
Systemnodstopp 250 ms 1000 ms 1250 ms
Skyddsstopp 250 ms 1000 ms 1250 ms

Sakerhetsrelaterade elektriska utgangar

| tabellen nedan visas en éversikt Over de sékerhetsrelaterade elektriska utgangarna.

Logiskt Iag nar ingangen Robotnddstopp ar logiskt Iag eller nar nddstoppknappen

Systemnodstopp har tryckts in.
Roboten ari Nar den har signalen ar logiskt hog ror sig ingen enskild led pa robotarmen mer
rorelse an 0,1 rad.

Roboten stoppar Logiskt h6g nar roboten har stannat eller haller pa att stanna efter nédstopp eller
inte skyddsstopp. | annat fall &r den logiskt lag.

Reduceratlage  Logic low when the safety systemis in Reduced mode.

Ejreduceratlage Inversen av utgangen Reducerat lage.

Om en sakerhetsutgang inte har stallts in korrekt utfardar sékerhetssystemet ett stopp i kategori 0, med
félijande reaktionstider i varsta fall:
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Séakerhetsutgang Reaktionstid i varsta fall

Systemnodstopp
Roboten arirdrelse
Roboten stoppar inte
Reducerat lage

Ejreducerat lage

1100 ms
1100 ms
1100 ms
1100 ms
1100 ms

1. Stoppkategorier féljer IEC 60204-1, se ordlista for mer information.<
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1.7. Transport

Transportera roboten i originalférpackningen. Forvara férpackningsmaterialet torrt. Du kan behéva
packa och flytta roboten vid en senare tidpunkt.

Lyft robotarmens bada rér samtidigt nar du flyttar den fran férpackningen till installationsplatsen. Hall
roboten pa plats tills alla monteringsbultar vid robotens bas har dragits at ordentligt.

Manoverskapet ska lyftas i handtaget.

VARNING
1. Overbelasta inte din rygg eller andra kroppsdelar nar du lyfter utrustningen.
Anvand lamplig lyftutrustning. Alla regionala och nationella riktlinjer for lyft maste
efterféljas. Universal Robots patar sig inget ansvar for skador som orsakas av
att utrustningen transporteras.

2. Setill att roboten monteras enligt monteringsinstruktionerna i kapitel 1.8.
Mekaniskt granssnitt pa sidan 23.
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1.8. Mekaniskt granssnitt

1.8.1. Forord

Det har kapitlet beskriver grunderna i monteringen av robotsystemets olika delar. Instruktionerna for
elektrisk installation i kapitel 1.9. Elektriskt granssnitt pa sidan 29 maste foljas.

1.8.2. Robotens arbetsutrymme

Arbetsutrymmet for roboten stracker sig 500 mm fran basleden. Det ar viktigt att ta hansyn till den
cylinderformade volymen direkt ovanfér och direkt nedanfér robotbasen nar du véljer en plats for att
montera roboten. Flytta inte verktyget i narheten av den cylinderformade volymen eftersom detta kan fa
robotlederna att réra sig snabbt &ven om verktyget ror sig langsamt. Roboten kan da inte arbeta
effektivt och att det ar svart att genomféra en riskbedémning.

e

™

<P

\ N _

Roboten kan da inte arbeta effektivt och det blir svart att
genomfdra en riskbedémning.

Fram

1.8.3. Montering

Robotarm

VARNING
+ Setill att robotarmen &r ordentligt fastmonterad. Monteringsytan maste vara
kraftig.

+ Kom ihag att sétta in gummipluggar i alla fasthal sa att inga fingrar kan fastna.
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Robotarmen monteras med hjalp av fyra M6 skruvar i de fyra 6,6 mm -halen pa robotens bas. Ett
vridmoment pa 6,5 Nm Nm rekommenderas. Om robotarmen behdver mycket noggrann
ompositionering finns tva @5-hal som &r avsedda att anvandas med ett stift. Det gar aven att kdpa ett
passande basmotstycke som tillbehér. Figur 6.1 visar var hal ska borras och skruvar monteras.
Robotens anslutningskabel kan monteras genom sidan eller genom basens botten. Montera roboten
pa en stabil yta som ar tillrackligt kraftig for att tala minst tio ganger basledens fulla viidmoment och
minst fem ganger robotarmens vikt. Dessutom maste ytan vara vibrationsfri.

Om roboten monteras pa en linjaraxel eller en roérlig plattform maste den rérliga monteringsbasens
acceleration vara mycket lag. En hég acceleration kan fa roboten att stanna, eftersom den kan uppfatta
detta som att den stétt i ett hinder.

VARNING
Stang av robotarmen for att férhindra ovantad start under montering och demontering.
Sa har stangs robotarmen av:

1. Tryck pa strombrytaren pa mandverenheten for att stdnga av roboten.
2. Taurnatkabeln/kontakten ut vagguttaget.

3. Vantai 30 sekunder for att ladda ur lagrad energi fran roboten.

VARNING

Instabil montering kan leda till olyckor. Roboten far inte anvandas i miljéer dar IP-
vardena Overskrids for roboten (IP54), mandverenheten (IP54) och mandverskapet
(IP20)
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Profile of Robot Base
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6.1: Roboten far inte anvdndas i miljder dar IP-vardena dverskrids for roboten (IP54),
mandverenheten (IP54) och manéverskapet (IP44) Anvand fyra M6 skruvar. Anvénd fyra skruvar.

Alla matt anges i mm .

Verktyg M6-skruvarna ska dras at till 9 Nm. Om verktyget behéver mycket noggrann ompositionering
finns ett @6-hal som ar avsett att anvandas med ett stift. Figur 6.2 visar var hal ska borras och skruvar
monteras.
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VARNING
1. Setill att verktyget ar ordentligt fastmonterat.

2. Kontrollera att verktyget konstruerats pa ett sadant satt att det inte kan skapa en
farlig situation genom att ovantat tappa en del.

Lumberg RKMV / RKMWYV 8-354

DEH7 T &

4x M6-6H T 8
%)
O~
x|
| | |
!f
%k | \/
S
A
®31,5H7
$50 SECTION A-A
63 h8

6.2: Verktygets utgangsflédns, ISO 9409-1-50-4-M6. Hér ska verktyget monteras pa robotens spets.
Alla matt angesimm .

Alla matt angesi mm .

Mandverskapet kan hangas upp pa en vagg eller placeras pa marken. 50 mm fritt utrymme pa var sida
kravs for tillrackligt luftflode. Det gar att kdpa extra fasten fér montering.

Ett fritt utrymme pa 50 mm pa var sida kréavs for tillréckligt luftfléde.

Mandverenheten (Teach Pendant) kan hdangas pa en vagg eller pa mandverskapet. Det gar att kdpa
extra fasten fér montering av mandverenheten. Se till att ingen kan snubbla pa kabeln.

VARNING
1. Setill att mandverskapet, mandverenheten och kablarna inte kommer i kontakt
med vatskor. Ett vatt mandverskap kan orsaka dodsfall.

2. Manoverskapet och mandverenheten far inte utsattas for dammiga eller fuktiga
miljéer som dverskrider IP20-klassning. Var speciellt forsiktig med miljder med
elektriskt ledande damm.
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1.8.4. Maximal nyttolast

Den maximalt tillatna nyttolasten fér robotarmen beror pa férskjutningen av masscentrum, se figur
6.3. Forskjutningen av masscentrum definieras som avstandet mellan centrum for verktygets
utgangsflans och masscentrum.

Payload [kg]

4

1 n n n n 1 n n n n 1 n n n n 1

0 100 200 300 400

Forskjutning av masscentrum [mm]

Férhallandet mellan maximal tillaten nyttolast och férskjutningen av masscentrum.
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1.9. Elektriskt granssnitt

1.9.1. Forord

Det har kapitlet beskriver alla de elektriska granssnitten for robotarmen och mandverskapet.
De olika granssnitten ar uppdelade i fem grupper med olika syfte och egenskaper:

+ 1/Ofér mandverenhet

» Verktygets I/O

+ Ethernet

* Néatspanningsanslutning

* Robotanslutning

Termen /O refererar till bade digitala och analoga styrsignaler som gar fran eller till ett grénssnitt.
Dessa fem grupper beskrivs i féljande avsnitt. Exempel ges for de flesta typer av in- och utgangar.

Varningarna i féljande avsnitt ar relevanta for alla fem grupperna och maste féljas.

1.9.2. Varningar och forsiktighetsatgarder for elutrustning

Foljande varningar maste foljas nar en robottillampning designas och installeras. Varningarna galler
aven for servicearbete.

if VARNING
1. Anslut aldrig sékerhetssignaler till en PLC som inte ar en sakerhets-PLC med
ratt sakerhetsniva. Om denna varning inte f6ljs kan resultatet bli allvarlig
personskada eller dodsfall, eftersom det kan ga att asidosatta skyddsfunktioner.
Det ar viktigt att halla signaler for sékerhetsgranssnittet separerade fran de
normala I/O-granssnittssignalerna.

2. Alla sakerhetsrelaterade signaler ar konstruerade med redundans (tva
oberoende kanaler). Hall de tva kanalerna separata, sa att ett enda fel inte kan
leda till att sékerhetsfunktionen gar forlorad.

3. Vissa in- och utgangar inne i mandverskapet kan konfigureras fér antingen
normal eller sdkerhetsrelaterad I/O. Las igenom och forsta hela avsnittet 1.9.3.
I/O for mandverenhet pa nasta sida.
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VARNING
1. Kontrollera att all utrustning som inte godkants for att utsattas vatten halls torr.
Om vatten har kommit in i produkten ska all strém processbrytas och
varningsmarkas. Kontakta sedan leverantoren.

2. Anvand endast de originalkablar som levereras med roboten. Anvand inte
roboten i tillampningar dar kablarna utsatts for bojning. Kontakta leverantéren
om du behdéver langre eller bdjbara sladdar.

3. Negativa anslutningar betecknas som GND (jord) och ansluts till robotens och
mandverskapets skarmning. Alla namnda GND-anslutningar ar endast avsedda
for drift- och signalspanning. For skyddsjord (PE, Protective Earth) anvander du
de M6-skruvanslutningar som ar markta med jordsymboler inuti mandverskapet.
Jordledaren ska tala minst den starkaste strémmen i systemet.

4. Var noggrann nar granssnittskablar installeras till robotens 1/0O. Metallplattan i
botten ar avsedd for granssnittskablar och anslutningar. Ta bort plattan innan du
borrar halen. Kontrollera att alla span avlagsnats innan du monterar tillbaka
plattan. Kom ihag att anvdnda packningsringar av ratt storlek.

if VARNING

1. Roboten har testats enligt internationell IEC-standard for elektromagnetisk
kompatibilitet (ElectroMagnetic Compatibility, EMC). Stérande signaler av
hogre nivaer an de som definierats i den specifika IEC-standarden kan orsaka
att roboten upptrader pa ett ovantat satt. Mycket hoga signalnivaer eller
langvarig exponering kan skada roboten permanent. EMC-problem intraffar
erfarenhetsmassigt oftast vid svetsningsprocesser, och aviseras vanligen
genom felmeddelanden iloggen. Universal Robots patar sig inget ansvar fér
skador som orsakas av EMC-problem.

2. 1/O-kablar som gar fran mandverskapet till annan maskinutrustning och
fabriksutrustning inte vara langre &n 30 m savida inte utdkade tester utforts.

OBS!
| @ Alla spanningar och strémmar ar likstrom (DC, Direct Current) om inget annat anges.

1.9.3. I/0O for manoverenhet

| det hér kapitlet forklaras hur man ansluter utrustning till I/O inuti mandverskapet. Dessa in- och
utgangar ar mycket flexibla och kan anvandas till ett brett spektrum utrustning, inklusive pneumatiska
relan, PLC och nddstoppsknappar.

lllustrationen nedan visar layouten for det elektriska granssnittet inuti mandverskapet.
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Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
N 24v (M| [12v (| PWR || [24V |H|[24V | W ov |H||ov |H| |24V (H||24V (A ov |H||ov | AG |H
5"; EI0O (M| [GND (M| [GND (H Clo|l||cl4 |H| [COO|M|(CO4 || |Dio |IH||DI4 |IH| |DOO | ||DO4 | W % Ao |
§,24V | | ON || [24V |H| |24V (H |24V |H ov |H||ov |H| |24V (H||24v (H ov |H||ov | ;35‘ AG |H
g (en [m| [orr[m]| [ov [m]| [ci1 [m][ci5 [m]| [co1[m|[cos|m]| [p11 [m]|[Di5 [m]| [po1|[m|[pos [m z|An |H

24v A 24v |H |24V |R ov |H||ov |H| 24V |H||24V | ov (H||ov |l AG [H
Elsio[m Cl2 (H||Cl6 || |cCO2(H||co6(H| [DI2 (H|({Di6 || [DO2 | ||DO6 (M g.Aoo | |
§;24v | 24V (M |[24v |H| (ov (|| ov (M| [24V |H|[24V |H| [0V M|l oV |H °g, AG (H
ﬁ si1 |l CI3 |H||Cl7 |H| |CO3|H||co7 | DI3|H||DI7 || [DO3|H||DO7 | W E AO1 |

De olika fargernas betydelse maste foljas. Se nedan.

Gul med rod text Reserverade sakerhetssignaler
Gul med svart text Kan konfigureras for sdkerhet
Gra med svart text Allman digital I/O

Gron med svart text Allman analog /O

Konfigurerbar 1/0 kan konfigureras antingen som sékerhetsrelaterad I/0O eller som allman I/O i det
grafiska anvandargranssnittet. Se mer i del Del || Bruksanvisning for PolyScope pa sidan 83.

Hur du anvander de digitala in- och utgadngarna beskrivs i féljande avsnitt. Det avsnitt som beskriver de
gemensamma specifikationerna maste foljas.

Gemensamma specifikationer fér alla digitala in- och utgangar

Det héar avsnittet definierar elektriska specifikationer for féljande 24 V digital I/0 i mandverskapet.
+ Sékerhets-1/0.
» Konfigurerbar I/0.
* Allman /0.

Det ar mycket viktigt att robotar fran UR installeras enligt de elektriska specifikationerna, som ar
samma for de tre olika typerna av ingangar.

Det gar att driva de digitala in- och utgangarna fran en intern 24 V stromkalla eller en extern strémkalla
genom att konfigurera det polblock som kallas Strém. Blocket bestar av fyra poler. De tva évre (PWR
och GND) &r 24 V och jord fran den interna 24 V-kéllan. De tva nedre polerna (24 V och 0 V) i blocket ar
den 24 V-ingang som férsorjer in- och utgangen. Standardkonfigurationen ar att anvanda den interna
stromkallan. Se nedan.

Power

PWR
GND

[2av
Y

Om hdgre stromstyrka kravs kan en extern strdmkalla anslutas enligt nedan.

Anvandarhandbok 31 UR3

Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S. Med ensamrétt.



UNIVERSAL ROBOTS

Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S. Med ensamratt.

Power

r( PWR H
GND|H
24V| B4

\ ov | m

De elektriska specifikationerna for bade den interna strdmkallan och en extern stromkalla visas nedan.

Intern 24 V strémkélla

[PWR - GND] Spéanning 23 24 25 Vv
[PWR - GND] Stréom 0 - 2 A
Extern 24 V inspanning, krav

[24V - OV] Spéanning 20 24 29 \Y
[24V - 0V] Strom 0 = 6 A

De digitala in- och utgangarna har konstruerats enligt IEC 61131-2. De elektriska specifikationerna
visas nedan.

Digitala utgangar

[COx / DOx] Nuvarande* 0 - 1 A
[COx / DOx] Spanningsfall 0 - 0.5 \Y,
[COx / DOx] Lackstrom 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Funktion - PNP - Typ
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Typ
Digitala ingangar

[EIx/SIx/CIx/DIx] Spéanning -3 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] OFF-omrade -3 - 5 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] ON-omrade 11 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Strom (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funktion - PNP - Typ
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Typ

Obs! *For resistiva eller induktiva belastningar pa max. 1H.

OBS!
a Beteckningen konfigurerbar anvands for I/O som konfigureras antingen som
sakerhetsrelaterad I/0O eller normal I/O. Detta ar de gula polerna med svart text.
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Séakerhets-1/0

Det héar avsnittet beskriver de dedikerade sakerhetsingangarna (gul pol med réd text) och de
konfigurerbara in- och utgangarna (gula poler med svart text) nar dessa konfigurerats som sakerhets-
I/0. De gemensamma specifikationerna i avsnittet Gemensamma specifikationer for alla digitala in- och
utgangar pa sidan 31 maste foljas.

Sakerhetsanordningar och utrustning maste installeras enligt sdkerhetsinstruktionerna och
riskutvarderingen (se kapitel 1.5. Sakerhet pa sidan 5).

Alla sakerhets-1/0 fungerar parvis (redundanta) och maste hallas som tva olika kretsar. Ett enstaka fel
far inte orsaka att sakerhetsfunktionen slutar fungera.

De tva permanenta sékerhetsingangarna ar Robotnddstopp och Skyddsstopp. Ingangen
Robotnddstopp ar endast for nédstoppsutrustning. Ingangen Skyddsstopp ar for alla typer av
sdkerhetsrelaterad skyddsutrustning. Funktionsskillnaderna beskrivs nedan.

Roboten slutar réra sig Ja Ja
Programkdrning Pausas Pausas
Robotstrém Av Pa
Aterstall Manuell Automatisk efler
manuell
Hur ofta den anvands Sallan En gang"per cykeltl
sallan

. o Endast .

Kraver ominitiering . Nej
bromslossning

Stoppkategori (IEC 60204-1) 1 2
Prestandaniva for 6vervakningsfunktionen PLd PLd

(ISO 13849-1)

Det gar att anvanda de konfigurerbara in- och utgangarna till att Idgga upp in- och utgangar for
ytterligare sakerhetsfunktioner, t.ex. nédstoppsutgang. Konfigurering av en uppséattning konfigurerbara
in- och utgangar for sdkerhetsfunktioner gérs med det grafiska anvandargranssnittet. Se avsnitt Del I
Bruksanvisning for PolyScope pa sidan 83.

Nagra exempel pa hur sakerhets-1/0 anvands finns i féljande underavsnitt.
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if VARNING
1. Anslut aldrig sékerhetssignaler till en PLC som inte ar en sakerhets-PLC med
ratt sakerhetsniva. Om denna varning inte f6ljs kan resultatet bli allvarlig
personskada eller dodsfall, eftersom det kan ga att asidosatta skyddsfunktioner.
Det ar viktigt att halla signaler for sékerhetsgranssnittet separerade fran de
normala I/O-granssnittssignalerna.

2. Alla sakerhetsrelaterade in- och utgangar ar konstruerade med redundans (tva
oberoende kanaler). Hall de tva kanalerna separata, sa att ett enda fel inte kan
leda till att sékerhetsfunktionen gar forlorad.

3. Sakerhetsfunktionerna maste verifieras innan roboten tas i drift.
Séakerhetsfunktionerna maste testas regelbundet.

4. Robotinstallationen ska uppfylla dessa specifikationer. Annars kan resultatet bli
allvarlig personskada eller dodsfall, eftersom det kan ga att asidosatta
skyddsfunktionen.

Standardséakerhetskonfiguration

Roboten levereras med en standardkonfiguration som majliggor drift utan ytterligare skyddsutrustning.
Se illustrationen nedan.

Safety
24V
EIO
24V
El
24V
SI0
24V
Si1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Ansluta nédstoppsknappar

Nastan alla tilldmpningar krdver anvandning av en eller flera extra nddstoppsknappar. lllustrationen
nedan visar hur en eller flera nédstoppsknappar kan anslutas.

Safety Safety

= H ,,,,,,,, =g 15 H ,,,,,,,, Z

24V 24V
Y EHE
24v || N } 24V

slo Slo
24V 24V
st st

Emergency Stop
Emergency Stop

Safeguard Stop
Safeguard Stop

Dela nddstopp med andra maskiner

Man vill ofta Idgga upp en gemensam nodstoppskrets nar roboten anvands tillsammans med andra
maskiner. Pa sa satt behdver inte operattéren tédnka pa vilka nédstoppsknappar som ska anvandas.

Ingangen Robotnddstopp kan inte anvandas for startdndamal, eftersom bada maskinerna kommer att
vanta pa att den andra ska ga ur nédstoppet.
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For att kunna dela nédstoppsfunktionen med annan utrustning maste féljande konfigurerbara I/O-

funktioner konfigureras med det grafiska anvandargranssnittet.

+ Konfigurerbart ingangspar: Externt ndédstopp.

 Konfigurerbart utgangspar: Systemnddstopp.

lllustrationen nedan visar hur tva robotar fran UR delar nddstoppsfunktioner. | det har exemplet

anvands de konfigurerbara in- och utgangarna "C10-C11" och "CO0-CO1".

[/

Om fler an tva UR-robotar eller andra maskiner maste anslutas kravs en sakerhets-PCL for att styra

nddstoppssignalerna.

N

Configurabl%puty Configurable Outputs Configurable Inputs onﬁurable Outputs
24v [W/|247 (M| [ov (m|[ov [m 24v [M|[24v [m| [ v || ov [m
cio [M|[£4 || [coo[m]||cos|m A B clo [j||ci4 [m| [cop|M||cos|m
24v |24V (M| | ov ov | 24V /M |[24v [m| [ov\m]|{ov |
ci1 [d|[ci5 [m]| [co1[m\cos|m cii/|m||cis M| [co1[M||cos|m
24v M |[24v (M| | ov WAL 2407 |/ ||24v (M| [ov [H||ov M
ci2 |H|[ci6 [H| [co2|m\dps | m 12/ ||ci6 (W] [co2|m||{cos|m
24v M |[24v (W] [ov [m|]\o\ | fof (W |[24v (| |ov [m|[ov @
ci3 [m|[ci7 |m| [co3|m| 0o\ m\ J}ﬂs M||[c7 |m| [co3/m|[co7|}m
\—~ /

Skyddsstopp med automatisk aterstart

Ett exempel pa en grundldggande skyddsstoppsanordning ar en dorrbrytare som stoppar roboten nar
en dorr 6ppnas. Se illustrationen nedan.

Safety

Emergency Stop

24V

EIO

24V

El1

Safeguard Stop

24V

SI0

24V

O Ra00c

o)

Si1

J

.

Den har konfigurationen &r endast avsedd att anvandas nar operatoren inte kan ga igenom dérren och
stanga den bakom sig. Den konfigurerbara in- och utgangen kan anvandas for att Iagga upp en
aterstalliningsknapp utanfor dérren som ateraktiverar robotrérelsen.

Ett annat exempel dar automatisk aterstart kan vara lamplig &r vid anvandning av en skyddsmatta eller
en sakerhetsrelaterad laserskanner. Se nedan.

Anvandarhandbok

35

UR3

Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S. Med ensamrétt.



Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S. Med ensamratt.

UNIVERSAL ROBOTS

24v |l

ov ||

Emergency Stop

y A
Safety /
24V l2av (W] [ov W]
EI0
24V
El1

24V
SI0
24V
S

0000

i

A\

g \

Safeguard Stop

B

VARNING
1. Roboten atertar sin rorelse automatiskt nar skyddssignalen aterupprattas.
Anvand inte den har konfigurationen om signalen kan aterupprattas inifran
skyddsomradet.

Skyddsstopp med aterstéllningsknapp

Om skyddsgranssnittet anvands som granssnitt till en ljusrida, krévs en aterstaliningsanordning utanfor
sakerhetsgransen. Aterstallningsknappen méste vara av tvakanalstyp. | det har exemplet &r den in- och
utgang som konfigurerats for aterstallningen "CI10-CI1". Se nedan.

Safety Confiljur
[24v]m 2av|[f[24v [m 24V
3 [E0 [m colm|c4 [m 24v [l
5 [24v[m 24v [@][24v [ o |m
£ |En Cl ci5 |l
24V m' 24V |H |24V (W
£ [swo ci2 |M|[cl6 ||
§ [2av % 24V M| [24v W ||
3 m|[c7[m

sl q\\ ci3

3-lages aktiveringsenhet

lllustrationen nedan visar hur en aktiveringsenhet med tre ldgen ansluts. Se avsnittet Aktiveringsenhet
med tre lagen and Driftlage pa sidan 103 fér mer information om aktiveringsenhet med tre lagen.
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OBS!
Universal Robots sékerhetssystem stdder inte flera aktiveringsenheter med tre lagen.

Confilurabl Inputs
24V 24V

Clo
24V
CH1
24V
Cl2
24V
CI3

3-Position Switch
1

EEEEndy
y |
o
A000000C

OBS!

De tva ingangskanalerna for aktiveringsenheten med tre lagen har en
avvikelsetolerans pa 1 sekund.

Allman digital I/0

Det héar avsnittet beskriver de allménna 24 V in- och utgangen (gra poler) och de konfigurerbara in- och
utgangarna (gula poler med svart text) nar dessa inte konfigurerats som sakerhets-1/0. De
gemensamma specifikationerna i avsnittet Gemensamma specifikationer for alla digitala in- och
utgangar pa sidan 31 maste foljas.

De allmanna in- och utgangarna kan anvandas for att driva utrustning som pneumatiska relan direkt
eller forkommunikation med andra PLC-system. Alla digitala utgangar kan inaktiveras automatiskt nar
programkdrningen stoppas. Mer information finns i avsnittet Del || Bruksanvisning for PolyScope pa
sidan 83. | detta lage ar utgangen alltid Iag nar inget program koérs. Exempel visas i féljande
underavsnitt. Dessa exempel anvander normala digitala utgangar, men det hade gatt lika bra med
valfria konfigurerbara utgangar sa lange de inte konfigurerats for att utféra en sakerhetsfunktion.

Last som mandvreras med digital utsignal

Detta exempel visar hur du ansluter en last som ska mandévreras med en digital utgang. Se nedan.

Digital Outputs \_‘
ov [m|[[ ov] o)
poo/ M| [po4[m
ov [m|| ov
po1/M||jpos5|m A
ov H| ov|m
po2[H |[po6|m
ov m| ov|m
po3[m|[po7|m
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Digital insignal fran en knapp

Exemplet nedan visar hur du ansluter en enkel knapp till en digital ingang.

Digital Inputs

24V

24V

DIO

Dl4

24V

24V

DIl

DI5

24V,

24V,

DI2

DI6

24V

24V

S

DI3|

DI7

HEEEE NN

11

Kommunikation med andra maskiner eller PLC-enheter

Digital I/O kan anvandas for att kommunicera med annan utrustning om en gemensam jord (0 V)

upprattats och om maskinen anvander PNP-teknik. Se nedan.

Allman analog I/0

Granssnittet fér analog 1/0 ar den gréna polen. Den kan anvandas for att stélla in eller mata spanning
(0-10 V) eller strém (4-20 mA) fran och till annan utrustning.

Foljande rekommenderas for att nd hogsta noggrannhet.

» Anvand AG-polen narmast in- och utgangen. Paret har gemensamt lagesfilter.

» Anvand samma jord (0 V) for utrustningen och manéverskapet. Den analoga in- och utgangen ar
inte galvaniskt isolerad fran mandverskapet.

* Anvand en skarmad kabel eller tvinnade par. Anslut skarmningen till polen markt "GND" (jord)

vid polen markt "Power" (strom).

* Anvand utrustning som fungerar i stromlage. Strémsignaler ar mindre stérningskansliga.

Ingangslagen kan valjas i det grafiska anvandargranssnittet. Se avsnittet Del || Bruksanvisning for
PolyScope pa sidan 83. De elektriska specifikationerna visas nedan.

Analog ingang i strémldge

[AIx - AG] Strém 4 - 20 mA
[AIx - AG] Motstand - 20 - ohm
[ATx - AG] Uppldsning - 12 - bit
Analog ingadng i spdnningslédge
[AIx - AG] Spéanning 0 - 10 \Y
[AIx - AG] Motstand - 10 - Kohm
[ATx - AG] Uppldsning - 12 - bit
Analog utgang i strémldge
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[AOx - AG]
[AOx - AG]
[AOx - AG]

Analog utgang i spdnningsldge

[AOx - AG]
[AOx - AG]
[AOx - AG]
[AOx - AG]

Fo6ljande exempel visar hur analog I/0 anvands.

Anvanda en analog utgang

Strém 4
Spéanning
Upplésning -

Spanning 0
Strom -20
Motstand -
Upplésning -

12

20
24

10
20

mA

bit

mA

ohm
bit

Nedan visas ett exempel pa hur du styr ett transportband med en analog utgang for hastighetskontroll.

Analog
AG
Al0
AG
Al
AG

AOCO

AG

Analog Inputs.

/4>o:”j>

Analog Outputs

AO1

Power

PWR

GND
24V
ov

Anvanda en analog ingang

Nedan visas ett exempel pa hur du ansluter en analog sensor.

Analog

AG

AlO

AG

Analog Inputs

Al

AG

AOO

AG

T

Analog Outputs

AO1

Power

PWR

GND
24V
ov
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Fjarromkopplare PA/AV
Strombrytare med fjarrkontroll kan anvandas for att satta pa och stdnga av mandverskapet utan att
anvanda mandverenheten. Det anvands normalt i féljande tilldmpningar:

* Na&r mandverenheten inte ar tillgénglig.

* Nar ett PLC-system maste ha fullstandig kontroll.

» Nar flera robotar maste sattas pa eller stangas av samtidigt.
Strombrytaren med fjarrkontroll tillhandahaller en liten extra 12 V spanningskalla, som fortfarande ar
aktiv nar mandverskapet .stangs av Ingangarna "pa" och "av" ar endast avsedda for kortvarig
aktivering. Ingangen "pa" fungerar pa samma satt som strombrytaren. Anvand alltid "av"-ingangen for

fiarrmandvrering av "av"-funktionen (fiarravstéangning), eftersom signalen tillater att mandverskapet
sparar 6ppna filer och stanger ned under ordnade former.

De elektriska specifikationerna visas nedan.

[12V - GND] Spanning 10 12 13 \%
[12V - GND] Strom - - 100 mA
[ON / OFF] Inaktiv spanning 0 - 0,5 \Y,
[ON / OFF] Aktiv spanning 5 - 12 \Y
[ON / OFF] Ingangsstrom - 1 - mA
[ON] Aktiveringstid 200 - 600 ms

Fo6ljande exempel visar hur fjarrstrémbrytare anvands.

OBS!
@ En specialfunktion i programvaran kan anvandas for att ladda och starta program
automatiskt. Se avsnittet Del || Bruksanvisning for PolyScope pa sidan 83.

VARNING
1. Anvand aldrig ingangen "pa" eller strémbrytaren for att stdnga av

manoverskapet.

Fjarrknapp, PA

Figuren nedan visar hur en fjarrknapp fér PA ansluts.
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Fjarrknapp, AV

Figuren nedan visar hur en fjarrknapp for AV ansluts.
Remote{
12V

—H
e -

ON
OFF

1.9.4. Verktygets I/O

| robotens verktygsande finns en liten kontakt med atta stift. Se illustration nedan.

Den har kontakten ger effekt- och styrsignaler for gripdon och sensorer som anvands pa ett visst
robotverktyg. Féljande kablar for industribruk ar lampliga:

* Lumberg RKMV 8-354.

OBS!
a Verktygsanslutningen maste dras at manuellt upp till maximalt 0,4 Nm.

De atta ledarna inuti kabeln har olika farger. De olika fargerna anger olika funktioner. Se tabellen
nedan.

Réd 0V (GND)

Gra 0V/+12V/+24V (SPANNING)
Bla Verktygsutgang 0 (TOOQ)

Rosa Verktygsutgang 1 (TO1)
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Gul Verktygsingang 0 (T10)
Groén Verktygsingang 1 (TI1)
Vit Analog ingang 2 (Al2)
Brun Analog ingang 3 (Al3)

Den interna spanningsmatningen kan stéllas in pa antingen 0V, 12V eller 24 V pa fliken I/O i det
grafiska anvandargranssnittet. Se avsnittet Del || Bruksanvisning for PolyScope pa sidan 83. De
elektriska specifikationerna visas nedan:

Matningsspanning i 24V-lage - 24 - \%
Matningsspanning i 12 V-lage - 12 - \
Matningsstrom i bada lagena* - - 600 mA

Obs! *Det rekommenderas starkt att anvanda en skyddsdiod for induktiva belastningar
Foljande avsnitt beskriver verktygets olika in- och utgangar.

VARNING
1. Anslut verktyg och gripdon sa att stromavbrott inte orsakar nagra faror, t.ex.
arbetsstycken som faller ut ur verktyget.

2. Var forsiktig nar du anvander 12V, eftersom ett programmeringsfel kan orsaka
att spanningen andras till 24 V, vilket kan skada utrustningen och aven orsaka
brand.

OBS!
@ Verktygsflansen ar ansluten till jord (GND) (samma som den réda kabeln).

Verktygets digitala utgangar

De digitala utgangarna har implementerats som NPN. Nar en digital utgang aktiveras drivs
motsvarande anslutning till jord (GND), och nar den inaktiveras kommer motsvarande anslutning att
vara 6ppen (6ppen kollektor/6ppen drain). De elektriska specifikationerna visas nedan:

Spanning vid avbrott -0,5 - 26 \%
Spanning vid sink-lage 1A - 0,05 0.20 \
Strém vid sink-lage 0 - 600 mA
Strém genom jord (GND) 0 - 600 mA

Ett exempel pa hur en digital utgang anvands finns i féljande underavsnitt.
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VARNING
1. De digitala utgangarna pa verktyget ar inte strdmbegréansade och forcering av
angivna data kan orsaka permanenta skador.

Anvéanda verktygets digitala utgangar

Exemplet nedan illustrerar hur du slar pa en belastning nar du anvander den interna
spanningsmatningen pa 12V eller 24 V. Kom ihag att du maste definiera utgangsspanningen pa I/O-
fliken. Kom ihag att det ligger en spanning mellan POWER-anslutningen och skarmen/jord, aven nar
belastningen ar avstéangd.

Obs! Det rekommenderas starkt att anvanda en skyddsdiod for induktiva belastningar, sa som visas
nedan.

POWER

TOO 97

Verktygets digitala ingangar

De digitala ingangarna ar konstruerade som PNP med svaga pull down-resistorer. Detta betyder att en
flytande insignal alltid kommer att avlasas som ett lagt varde. De elektriska specifikationerna visas
nedan.

Inspanning -0,5 - 26 V
Logisk lag spanning - - 2,0 \Y,
Logisk hdg spénning 55 - - \%
Ingangsresistans - 47 k - Q

Ett exempel pa hur en digital ingadng anvands finns i féljande underavsnitt.

Anvanda verktygets digitala ingangar

Exemplet nedan visar hur du ansluter en enkel knapp.
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POWER

Verktyg analoga ingangar

Verktygets analoga ingangar ar icke-differentiella och kan anges till antingen spanning eller strém pa
fliken 1/0. Se avsnittet Del || Bruksanvisning for PolyScope pa sidan 83. De elektriska specifikationerna
visas nedan.

Inspanning i spanningslage -0,5 - 26 \
Ingangsresistans i omradet OV till 10V - 15 - kQ
Uppldsning - 12 - bit
Inspanning i strémlage -0,5 - 50 \
Instrém i stromlage -2,5 - 25 mA
Ingangsresistans i omradet 4 mA till 20 mA - 200 - Q
Uppldsning - 12 - bit

Tva exempel pa hur analoga ingangar anvands finns i féljande underavsnitt.

VARNING
1. Analoga ingangar ar inte skyddade mot dverspanning i stromlage. Om grénsen i
den elektriska specifikationen 6verskrids kan ingangen skadas permanent.

Anvanda verktygets analoga ingangar, icke-differentiella

Exemplet nedan visar hur du ansluter en analog sensor till en icke-differentiell utgang. Utsignalen fran
sensorn kan vara antingen strom eller spanning, sa lange som ingangslaget fér den analoga ingangen
ar installt pa samma varde pa fliken 1/0. Kom ihag att kontrollera att en sensor med spanningsutgang
kan driva verktygets interna resistans, annars kan matningen bli ogiltig.

POWER
Bl
Al2 | «
=] «
M
GND =
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Anvanda verktygets analoga ingangar, differentiella

Exemplet nedan visar hur du ansluter en analog sensor till en differentiell utgang. Anslut utgadngens
minusdel till jord (GND) (0 V) sa fungerar den pa samma satt som en icke-differentiell sensor.

POWER
=l
-._/ Al2 —
| ] «
—] :-7 <
GND <

1.9.5. Ethernet

Det finns en Ethernet-anslutning nedtill pA mandverskapet. Se illustrationen nedanfor.

Ethernet-granssnittet kan anvandas till féljande:

+ MODBUS I/O-expansionsmoduler. Se mer idel Del || Bruksanvisning for PolyScope pa sidan
83.

* Fjarrdtkomst och fjarrstyrning.

De elektriska specifikationerna visas nedan.

Kommunikationshastighet 10 - 1000 Mb/s

1.9.6. Natspanningsanslutning

Natkabeln fran mandverskapet har en IEC-kontakt av standardtyp i &nden. Anslut en elkontakt eller
elkabel for det aktuella landet till IEC-kontakten.

For att stromsatta roboten maste mandverskapet anslutas till natspanning. Detta maste géras med
standard-IEC C20-kontakten nedtill pA mandverskapet genom en motsvarande IEC C19-sladd. Se
illustrationen nedan.
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Natspanningen ska uppfylla minst féljande krav:
+ Jordanslutning.
* Huvudsakring.

* Enhet for reststrom.

En huvudbrytare som kan stanga av all utrustning i robottillampningen boér installeras. Detta &r ett
enkelt satt att astadkomma processbrytning och varningsmarkning vid service.

De elektriska specifikationerna visas i tabellen nedan.

Inspanning 100 - 265 VAC
Extern huvudsakring (@ 100-200 V) 8 - 16 A
Extern huvudsakring (@ 200-265V) 8 - 16 A
Ingangsfrekvens 47 - 63 Hz
Vilolageseffekt - - 0,5 W
Nominell drifteffekt 90 125 250 w

if VARNING
1. Setill att roboten ar korrekt jordad (elektrisk anslutning till jord). Anvand de
oanvanda bultarna med jordsymboler i mandverskapet for att skapa gemensam
jordning for all utrustning i systemet. Jordledaren ska tala minst den starkaste
strommen i systemet.

2. Setill att den ingaende strommen till mandverskapet skyddas med en
reststromsanordning (Residual Current Device, RCD) och korrekt sakring.

3. Allstrdm i hela robotinstallationen ska processbrytas och varningsmarkas vid
service. Ingen annan utrustning ska ge strom till robotens in- och utgangar nar
systemet &r processbrutet.

4. Kontrollera att alla kablar ar korrekt anslutna innan mandverskapet stromsatts.
Anvand alltid en oskadad originalstrémsladd.

1.9.7. Robotanslutning

Kabeln fran roboten maste anslutas till kontakten nederst pa mandverskapet. Se illustrationen
nedanfér. Se till att kopplingen ar ordentligt Iast innan du aktiverar robotarmen. Robotkabeln kan bara
kopplas ur nar strdmmen till roboten ar avstangd.
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VARNING
1. Koppla inte ur robotkabeln nar robotarmen ar aktiverad.

2. Originalsladden far inte férlangas eller &ndras.
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1.10. Underhall och reparationer

Utfor alla visuella eller funktionella inspektioner i enlighet med alla s&kerhetsinstruktioner i denna
handbok.

Utfor allt underhalls-, kalibrerings- och reparationsarbete i enlighet med den senaste versionen av
servicehandboken pa webbplatsen http://www.universal-robots.com/support.

Reparationsarbete far endast utféras av Universal Robots eller auktoriserade systemintegratérer.
Klientens utsedda och utbildade personal kan ocksa utgora reparationsarbete under forutsattning att
de foljer inspektionsplanen som beskrivs i servicehandboken. Se servicehandboken: Kapitel 5 for en
fullsténdig inspektionsplan foér utbildade personer

Alla delar som returneras till Universal Robots maste returneras enligt villkoren i servicemanualen.

1.10.1. Sakerhetsinstruktioner

Efter underhalls- och reparationsarbete maste kontroller utforas for att sakerstalla att ratt sékerhetsniva
uppnas. Kontrollerna maste uppfylla gallande nationella eller regionala sakerhetsregelverk. Det maste
aven testas att alla sdkerhetsfunktioner fungerar korrekt.

Syftet med underhalls- och reparationsarbete ar att garantera att systemet ar i funktionsdugligt skick
eller, om en defekt uppstatt, att aterstélla systemet i funktionsdugligt skick. Reparationsarbete
innefattar, forutom sjalva reparationen, aven felsdkning.

Vid arbete pa robotarmen eller mandverskapet maste nedanstaende varningar och procedure foljas.

if VARNING
1. Andra inte ndgot i programvarans sakerhetskonfiguration (t.ex. kraftgransen).
Sakerhetskonfigurationen beskrivs i bruksanvisningen fér PolyScope. Om
nagon sakerhetsparameter andras ska hela robotsystemet anses vara nytt,
vilket betyder att hela processen for sédkerhetsgodkdnnande, inklusive
riskutvarderingen, maste uppdateras i enlighet med detta.

2. Byt defekta komponenter mot nya komponenter med samma serienummer eller
ekvivalenta komponenter som godkants av Universal Robots for detta andamal.

3. Ateraktivera eventuellt inaktiverade sakerhetsatgarder omedelbart efter att
arbetet slutforts.

4. Dokumentera alla reparationer och spara denna dokumentation i det tekniska
arkiv som hor till hela robotsystemet.
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if VARNING
1. Dra ur natspanningssladden fran mandverskapets undersida for att sékerstélla
att den ar helt stromfri. Sténg av alla andra energikéallor som &r anslutna till
robotarmen eller mandverskapet. Vidta de forsiktighetsatgarder som kravs for
att forhindra andra att strémsatta systemet under reparationen.

2. Kontrollera jordningen innan systemet stromsatts igen.

3. laktta ESD-reglerna nar delar av robotarmen eller manéverskapet monteras
isar.

4. Undvik att montera isar stromkallorna inuti mandverskapet. Det kan finnas hog

spanning (upp till 600 V) inuti dessa stromkallor under flera timmar efter att
manoverskapet har stangts av.

5. Setill att vatten och damm inte kan komma in i robotarmen och mandverskapet.

1.10.2. Rengoring

Rengoring varje dag

Du kan torka bort smuts/lort fran robotarmen med en trasa och ett av féljande rengéringsmedel: vatten,
isopropylalkohol, 10 % etanol eller 10 % nafta. | sallsynta fall ar valdigt lite smorjmedel synligt fran
leden. Detta paverkar inte ledernas funktionalitet, anvandning eller livstid.

Ytterligare rengoring

Pa grund av ytterligare fokus pa att rengéra din robot rekommenderar UR rengéring med 70 %
isopropylalkohol (tvattsprit).

1. Rengor roboten med en mikrofibertrasa och 70 % isopropylalkohol (tvattsprit).

2. Lat70 % isopropylalkohol sitta pa roboten i 5 minuter och rengér sedan roboten med en vanlig
rengoéringsprocedur.

ANVAND INTE BLEKMEDEL. Anvénd inte blekmedel i en utspadd rengéringslésning.
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1.11. Kassering och miljo

UR-robotar maste kasseras enligt tilldmpliga nationella lagar, féreskrifter och standarder.

UR-robotar tillverkas med begransad anvandning av farliga @mnen for att skydda miljén, enligt
definitionen i EU-direktivet RoHS 2011/65/EU. Dessa @mnen innefattar kvicksilver, kadmium, bly,
fyrvart krom, polybromerade bifenyler och polybromerade difenyletrar.

Avgifter for kassering och hantering av elektroniskt avfall fran UR -robotar som séljs pa den danska
marknaden &r forbetald till DPA-systemet av Universal Robots A/S. Importdrer i ldnder som tacks av
WEEE-direktivet 2012/19/EU maste sjalva registrera sig i det lokala WEEE-registret. Avgiften &r
normalt mindre &n 1€/robot. En lista med register i olika Iander finns hér:
https://www.ewrn.org/national-registers.

Foljande symboler har fasts pa roboten for att ange att den uppfyller ovanstaende lagstiftning:

— Ro H S Iead-free’

1.12. Certifieringar

Certifiering av tredije part ar frivillig. Men for att ge basta mdjliga service till robotintegratdrer har
Universal Robots valt att certifiera sina robotar vid erkanda testinstitut som anges nedanfor.

Du hittar kopior av alla certifieringar i kapitlet Certifieringar

TUVNORD  Universal Robots e-Series-robotar &r sékerhetsgodkénda av
TUV NORD, ett anmélt organ under EU-maskindirektivet
2006/42/EG.

g TUV Rheinland RheinlandUR-robotar &r sékerhetsgodkénda av TUV
Rheinland, ett anmalt organ under EU-maskindirektivet
2006/42/EG.

TUV SUD UR-robotar har testats i renrum av TUV SUD.

TOVRheinland

CHINA RoHS Universal Robots e-Series-robotar éverensstammer med
CHINA RoHS metoder for féroreningshantering avseende
elektroniska informationsprodukter.

&)
®
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KCC Safety  Universal Robots e-Series-robotar har utvarderats och
uppfyller KC Mark-sékerhetsnormer.

KC Registration Universal Robots e-Series-robotar har utvarderats for
Overensstammelse med krav gallande anvandning i en
arbetsmiljo. Det finns darfor en risk for radiostérningar vid
anvandning i bostadsmiljéer.

[E )
'@ Delta Universal Robots e-Series-robotar har prestandatestats av
1
-“
X7
L]

DELTA.

Leverantorscertifieringar fran tredje part

Miljé Sa som de tillhandahalls av vara leverantorer uppfyller
fraktpallarna for UR Universal Robots e-Series robotar de
danska kraven i ISMPM-15 Danish avseende
forpackningsmaterial i tré och &r markta i enlighet med detta

program.
Tillverkarens testcertifiering
Universal Universal Robots e-Series-robotar genomgar kontinuerlig
Robots intern testning och slutlig leveranstestning.

UR:s testprocedurer granskas och férbattras kontinuerligt.

Deklarationer enligt EU-direktiv

Aven om de primért &r relevanta fér Europa erkanner och/eller kréver vissa lander utanfor Europa
EU-deklarationer. EU-direktiv finns tillgangliga pa den officiella hemsidan: http://eur-lex.europa.eu.
Enligt Maskindirektivet ar Universal Robots-robotar delvis sammansatta maskiner och har dérmed
inte ndgon CE -markning.

Du hittar férsdkran om inbyggnad (D OI) enligt maskindirektivet i kapitel Deklaration och certifieringar
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1.13. Garantier

1.13.1. Produktgaranti

Utan hansyn till nagot krav som anvandaren (kunden) kan ha i férhallande till aterférsaljaren eller
handlaren, ska kunden tilldelas en tillverkargaranti enligt de villkor som anges nedanfor:

Fo6r nya enheter och komponenter som uppvisar fel som orsakats av tillverknings- och/eller materialfel
inom 12 manader fran driftsstart (hdgst 15 manader fran leverans) ska Universal Robots tillhandahalla
nédvandiga reservdelar, medan anvandaren (kunden) sjalv ska tillhandahalla de arbetstimmar som
kravs for att byta ut reservdelarna, antingen genom att byta ut den aktuella delen mot en annan del som
speglar aktuell teknisk niva eller reparera namnda del. Den har garantin upphor att gélla om felet pa
enheten kan hanforas till felaktig hantering och/eller underlatenhet att folja den information som finns i
bruksanvisningarna. Den har garantin ska inte gélla eller utdkas till tjanster som utférs av auktoriserad
aterforsaljare eller av kunden sjalv (t.ex. installation, konfiguration, nedladdning av programvara).
Inkdpskvittot med uppgift om inkdpsdatum kravs som bevis for att garantin ska gélla. Begaran som
faller under garantin maste skickas in inom tva manader fran det att garantifelet upptackts.
Agandeskapet fr enheter eller komponenter som ersatts och atersants till Universal Robots évergar till
Universal Robots. Alla andra krav som berér eller har samband med enheten &r uteslutna fran den har
garantin. Ingenting i den har garantin ska innebara nagot forsok att begransa eller utesluta en kunds
lagstadgade rattigheter eller tillverkarens ansvar for dodsfall eller personskador som uppstar pa grund
av dennas vardsloshet. Garantins varaktighet ska inte utdkas med tjanster som redan omfattas av
garantivillkoren. Om ingen garanti foreligger forbehaller sig Universal Robots ratten att debitera kunden
for byte eller reparation. Ovanstaende villkor innebar inte nagon férandring av bevisbérdan till kundens
nackdel. Om en enhet uppvisar fel ska Universal Robots inte ha nagot ansvar for eventuella indirekta,
tillfalliga, speciella eller efterféljande skador, inklusive, men inte begransat till, férlorade intakter,
forlorad anvandning, produktionsforlust eller skada pa annan produktionsutrustning.

Om en enhet uppvisar fel ska Universal Robots inte ha nagot ansvar for eventuella félidskador eller
forluster sasom produktionsforlust eller skada pa annan produktionsutrustning.

if VARNING
Den allmanna rekommendationen ar att undvika hégre acceleration an vad som kravs
for en given tillampning. Hogre accelerationer, sarskilt i kombination med tunga laster,
kan forkorta robotens livslangd. Fér applikationer med korta cykeltider och héga
hastighetskrav rekommenderas vanligtvis att anvanda blandningar sa mycket som
mojligt for att sékerstalla mjuka 6vergangar utan behov av hég accelerering.

1.13.2. Friskrivning

Universal Robots fortsétter att forbattra sina produkters tillforlitighet och prestanda och férbehaller sig
darfor ratten att uppgradera produkten utan féregaende meddelande. Universal Robots vidtar alla
rimliga atgarder for att sékerstélla att innehallet i den har bruksanvisningen ar exakt och korrekt, men
tar inget ansvar for eventuella fel eller fér information som saknas.

Anvandarhandbok 53 UR3

Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S. Med ensamrétt.



UNIVERSAL ROBOTS

‘NeJWesus paj\ "S/V S10q0Y |BSISAIUN AR | Z02-6002 @ ubliAdo)

Anvandarhandbok

54

UR3



UNIVERSAL ROBOTS

1.14. Stopptid och stoppstracka

Informationen om stopptider och stoppstrackor ar tillganglig for bade Stoppkategori 0 och
Stoppkategori! 1. Denna bilaga innehaller information om Stoppkategori 0. Information om
Stoppkategori 1 finns pa http://universal-robots.com/support/.

1.14.1. Stoppstrackor och stopptider for Stoppkategori 0
Tabellen nedan anger de stoppstrackor och stopptider som uppmaétts nar ett kategori 0-stopp har
utlésts. Matten svarar mot féljande konfiguration for roboten:

 Utstrackning: 100 % (robotarmen ar fullt utstrackt horisontellt).

» Hastighet: 100 % (robotens allmanna hastighet har angetts till 100 % och rorelsen utférs med en
ledhastighet av 183 °/s).

» Nyttolast: maximal nyttolast som hanteras av roboten kopplad till TCP (3 kg ).
Testet pa led 0 utférdes genom att genomféra en horisontell rérelse, dvs. rotationsaxeln var vinkelrat

mot marken. Vid testerna for led 1 och 2 foljde roboten en vertikal bana, dvs. rotationsaxlarna var
parallella med marken, och stoppet utférdes medan roboten rérde sig nedat.

Led 0 (BAS) 0.18 159
Led 1 (SKULDRA) 0.20 154
Led 2 (ARMBAGE) 0.15 92

1. Enligt IEC 60204-1, se ordlista fér mer information.<

1.15. Deklaration och certifieringar

EU Declaration of Incoporation in accordance with ISO/IEC 17050-1:2010

Manufacturer Universal Robots A/S
Energivej 25
DK-5260 Odense S Denmark
Person in the Community David Brandt
Authorized to Compile the Technology Officer, Research and Development
Technical File Universal Robots A/S

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Description and Identification of Industrial robot (multi-axis manipulator with Control Box and Teach

the Partially-Completed Pendant). Function is determined by the completed machine (with

Machine(s) end-effector and intended use).

Product and Function

Model UR3, UR5, UR10 with CB3 control box (UR3/CB3, UR5/CBS3,
UR10/CB3)
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EU Declaration of Incoporation in accordance with ISO/IEC 17050-1:2010

Serial Number Starting 20183000000 and higher --- Effective 1 January 2018

Incorporation: Universal Robots (UR3, UR5, and UR10) shall only be put into
service upon being integrated into a final complete machine (robot
system, cell or application), which conforms with the provisions of
the Machinery Directive and other applicable Directives.

It is declared that the above products, for what is supplied, fulfil the following Directives as

Detailed Below:

| Machine Directive The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2,
2006/42/EC 1.1.3,1.1.5,1.21,1.24.3,1.26,1.34,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2,1.5.6,
1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,41.23
It is declared that the relevant technical documentation has been
compiled in accordance with Part B of Annex VIl of the Machinery

Directive.
Il Low-voltage Directive Reference the LVD and the harmonized standards used below.
2014/35/EU
11 EMC Directive 2014/30/EU  Reference the EMC Directive and the harmonized standards used
below.
IV RoHS Directive Reference the RoHS Directive 2011/65/EU.
2011/65/EU
V WEEE Directive Reference the WEEE Directive 2012/19/EU.
2012/19/EU.
Reference to Harmonized (N EN1SO 10218-1:2011 as applicable,(l) EN ISO 12100:2010
Standards Used: () EN 1ISO 13732-1:2008, (1) EN ISO 13849-1:2008 & 2015*

*Note: From the 2008 to the 2015 editions, there are no changes
relevant to our robots TUV Nord Certificate 4478014097602

(I) EN 1SO 13849-2:2012, (1) EN ISO 13850:2015
() EN 1037:1995+A1:2008, (1) EN ISO 13850:2015

(I) EN 60320-1:2001/ A1:2007, (Il) EN 60204-1:2006/ A1:2010
(I) EN 60529:1991/ A2:2013

(I1) EN 60664-1:2007, (I1) EN 60947-5-5:1997/ A11:2013
(I1) EN 61000-6-2:2005, (I1) EN 61140:2002/ A1:2006
(MEN 61000-6-4:2007/ A1:2011, (II)EN 61131-2:2007

Reference to Other Technical  (I) ISO/TS 15066 as applicable
Standards and SpeCIfICthonS (”) IEC 61784-3:2010[SIL2]
Used: ISO 14664-1:2015 Class 5 for control assembly with enclosure and

Class 5 for UR3, UR5 and UR 10 manipulators
(1) IEC 60664-5:2007

(111) IEC 60068-2-27:2008, (1) IEC 60068-2-1:2007
(111) IEC 60068-2-2:2007, (1) IEC 61326-3-1:2008
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The manufacturer, or his authorized representative, shall transmit relevant information about the
partly completed machinery in response to a reasoned request by the national authorities.
Approval of full quality assurance system (ISO 9001), by the notified body Bureau Veritas, certificate

#DK008850.
) J_," 17,/
Odense Denmark, 27 September 2018 ’L,L__{fr;/-( /,‘J_’A Tm /u—
Name: Roberta Nelson Shea
Pasition/ Title Global Technical Compliance Officer

1.16. Deklaration och certifieringar (Oversattning av

originalet)

EU-férsakran om inbyggnad i enlighet med ISO/IEC 17050-1:2010

Tillverkare

Person i organisationen med
behdrighet att sammanstalla
det tekniska underlaget

Beskrivning och identifiering av
delvis monterad maskin(er)
Produkt och funktion

Modell

Serienummer

Inbyggnad:

Universal Robots A/S

Energivej 25

DK-5260 Odense S Danmark

David Brandt

Technology Officer, Forskning och utveckling

Universal Robots A/S
Energivej 25, DK-5260 Odense S

Industrirobot (fleraxlig robot med mandéverskap och
mandverenhet). Funktionen faststalls av den monterade maskinen
(med manipulatorer och avsedd anvandning).

UR3, UR5, UR10 med CB3 mandverskap (UR3/CB3, UR5/CB3,
UR10/CB3)

Med bdrjan fran 20183000000 och hogre --- Géller fran 1 januari
2018

Universal Robots (UR3, UR5 och UR10) far endast tas i drift
genom inbyggnad i en slutlig komplett maskin (robotsystem, cell
eller applikation) som éverensstammer med villkoren i
Maskindirektivet och andra tillampliga direktiv.

Vi forsakrar att ovanstaende produkter dverensstdmmer med féljande direktiv enligt nedan:
| Maskindirektivet 2006/42/EG

Foljande vasentliga krav uppfylls: 1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.2.1,
1.24.3,1.26,1.3.4,1.3.8.1,15.1,1.5.2,1.5.6,1.5.10, 1.6.3,
1.7.2,1.74,41.2.3

Viforsakrar harmed att relevant teknisk dokumentation har
sammanstallts i enlighet med del B i bilaga VI till
maskindirektivet..
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Vi férsakrar att ovanstaende produkter 6verensstimmer med foljande direktiv enligt nedan:

Il Lagspanningsdirektivet
2014/35/EU

[ EMC-direktivet 2014/30/EU

Il RoHS-direktivet 2011/65/EU
V WEEE-direktivet 2012/19/EU.

Hanvisning till de harmoniserade
standarder som anvants:

Hanvisning till direktivet och de harmoniserade standarder som
anvants nedanfor.

Hanvisning till EMC-direktivet och de harmoniserade
standarder som anvants nedanfor.

Hanvisning till RoHS-direktivet 2011/65/EU.
Hanvisning till WEEE-direktivet 2012/19/EU.

() EN 1ISO 10218-1:2011 i forekommande fall,(I) EN ISO
12100:2010

() EN 1ISO 13732-1:2008, (1) EN ISO 13849-1:2008 & 2015*
*Obs! Fran utgavorna 2008 till 2015 finns inga andringar som &r
relevanta for vara robotar TUV Nord-certifikat 4478014097602

(I) EN ISO 13849-2:2012, (1) EN 1SO 13850:2015

(I) EN 1037:1995+A1:2008, () EN ISO 13850:2015

(Il) EN 60320-1:2001/ A1:2007, (I1) EN 60204-1:2006/ A1:2010
(II) SS-EN 60529:1991/ A2:2013

(I1) EN 60664-1:2007, (I) EN 60947-5-5:1997/ A11:2013
(I1) EN 61000-6-2:2005, (I) EN 61140:2002/ A1:2006
(IMEN 61000-6-4:2007/ A1:2011, (II)EN 61131-2:2007

Hanvisning till andra tekniska
standarder och specifikationer
som anvants:

(N ISO/TS 15066 i forekommande fall

(I IEC 61784-3:2010[SIL2]

ISO 14664-1:2015 klass 5 for kontrollanordning med inneslutning
och klass 5 foér manipulatorerna UR3, UR5 och UR10

() IEC 60664-5:2007

(1) IEC 60068-2-27:2008, (l11) IEC 60068-2-1:2007
(111) IEC 60068-2-2:2007, (IIl) IEC 61326-3-1:2008

Tillverkaren, eller dess auktoriserade representant, skall skicka relevant information om den delvis
sammansatta maskinen som svar pa en rimlig begaran fran nationella myndigheter.
Godkéannande av hela kvalitetssakringssystemet (ISO 9001), av anmalt organ Bureau Veritas,

certifikat DK008850.
(/7 /i /
Odense Denmark, 27 September 2018 Utk S /& e Vs
Name: Roberta Nelson Shea
Position/ Title Global Technical Compliance Officer

UR3
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Sékerhetssystemscertifikat

ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma / This cerfifies, that the company

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

berechtigt ist, das unten genannte Produkt mit dem abgebildeten Zeichen zu kennzeichnen.
is authorized fo provide the product mentioned below with the mark as illustrated

Fertigungsstétte: Universal Robots A/S

Manufacturing plant: Energivej 25 q
5260 Odense S TUVNORD
Denmark

Beschreibung des Produktes: Universal Robots Safety System UR Safety 3.1 for

(Details s. Anlage 1) UR10, UR5 and UR3 robots

Description of product:
(Details see Annex 1)

EN ISO 13849-1

Gepriift nach: EN ISO 13849-1:2015, PL d BL df
Tested in accordance with:

Registrier-Nr. / Registered No. 44 207 14097602 Gltigkeit / Validity
Prufbericht Nr. / Test Report No. 3527 2426 von / from 2020-08-05
Aktenzeichen / File reference 8003020361 bis / until 2025-08-04
. r
AN/
ertifizierungsstelle der Essen, 2020-08-05
TOV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstrafie 20 45141 Essen www.tuev-nord-cert.de technology@tuev-nord.de

Bitte beachten Sie auch die umseitigen Hinweise
Please also pay atfention to the information stated overleaf

Anvandarhandbok 59

UR3

Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S. Med ensamrétt.



UNIVERSAL ROBOTS

TUV Rheinland

Certificate

Certificate no.

TUVRheinland

T 72190266 01

License Holder: Manufacturing Plant:

Universal Robots A/S
Energivej 25
5260 Odense S

Universal Robots A/S
Energivej 25
5260 Odense S

Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S. Med ensamratt.

Denmark Denmark

USA-RB 31875333 002
EN TSO 1:0218-1:2011

Test report no.: Client Reference: Roberta Nelson Shea

Tested to:

Certified Product: Robot Manipulator and Controller License Fee - Units

Model Designation: UR3, UR5, UR10 7
Rated Voltage: AC "100-200V, 47-63Hz "o
AC 200-240V, 47-63Hz

Rated Current: 15A or 8A
Protection Class: I

Special Remarks: Solely assessed per standard listed above.
The robot is only a component in a final robot application,
collaborative or non-collaborative. The final application
must comply with EN ISO 10218-2 accordingly.

Replaces Certificate T7218250.

Appendix: 1, 1-5

Licensed Test mark: Date of Issue
(day/mo/yr)
01/02/2019
A EN ISO 10218-]
TUVRheinland
www.tuv.com
1D 0007000000
TUV Rheinland of North America, Inc., 12 Commerce Road, Newtown, CT 06470, Tel (203) 426-0888 Fax (203) 426-4009
UR3 60 Anvandarhandbok
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Renrumscertifikat

Industrie Service

CERTIFICAT

CERTIFICATE

*

TUV SUD Industrie Service GmbH hereby confirms
UNIVERSAL ROBOTS A/S situated at Energivej 25, 5260
Odense S; Danemark, that the product

ROBOTER, MODEL: UR3 / TYP INDUSTRIAL

o
(=]
<
=
=
[
a o
Ll
o

L 2

the cleanroom compatibility of the equipment for the ISO
Class 5 according ISO 14644-1.

The certificate is limited to the particulate cleanliness. The
product was tested according to VDI 2083 Part 9.1 in August
2016.

The implementation of the testing and certification is carried
out by TUOV SUD Industrie Service GmbH.

CERTIFICATE

Certificate Nr.: 3116016-01
Report-Nr.: 203195-1
Valid till: August 2023

*

Dipl.-Ing. Walter Ritz

Berlin, 29. August 2019

TUV SUD Industrie Service GmbH
WittestraRe 30, Haus L, 13509 Berlin

ZERTIFIKAT
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CERTIFICAT

*
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o

CERTIFICATE o

*

ZERTIFIKAT

Industrie Service

CERTIFICATE

TUV SUD Industrie Service GmbH hereby confirms
UNIVERSAL ROBOTS A/S situated at Energivej 25, 5260
Odense S; Danemark, that the product

CONTROLLER for UR3/UR5/UR 10

the cleanroom compatibility of the equipment for the ISO
Class 6 according ISO 14644-1.

The certificate is limited to the particulate cleanliness. The
product was tested according to VDI 2083 Part 9.1 in August
2016.

The implementation of the testing and certification is carried
out by TUV SUD Industrie Service GmbH.

Certificate Nr.: 3116016-04
Report-Nr.: 203195
Valid till: August 2023

Dipl.-Ing. Walter Ritz

Berlin, 29. August 2019

TUV SUD Industrie Service GmbH
WittestraRe 30, Haus L, 13509 Berlin

UR3
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China RoHS

Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products
Product Declaration Table
For Toxic or Hazardous Substances

RN ASATYRATREBREZ ERRER

25

;f’.i.’l;f;’ ::2';:;"“ Toxic and Hazardous Substances and Elements B S8 EWEHRHTE
Ao/ al

0 R ] Hexavalent DR Polybrominated
Lead (Pb) Mercury (Hg) | Cadmium (Cd) | Chromium bi r‘:en ls (PBB) diphenyl ethers
(Cr+6) pheny (PBDE)
UR Robots
UR3/UR5/UR10

3:$Uf$R1o X 0 X 0 X X

O: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit requirement in
SJIT11363-2006.

O RARZBBEEWREXEMPIBIARM R E S197ESIIT 11363-2006 N EHI PREZKLAT -

X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above the limit
requirement in SJ/T11363-2006.

X RRZAFEEYREDEZEHFNE IR PR Z SHBHSIT 11363-2006 I EHIPREZEK -

(AVBIFELESA - ARIESERR B RS ER P X B ARR BT —H 5 - )

Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:

T3 B 2R m, B e i/ ER&Sh o) g T MR E RN E:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
IKzhas, BB, #REr, TIRaE, AlE, 4148, IR, &0

Refer to product manual for detailed conditions of use.
FMEAERERSEmFM.

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots &% fih [B1 4% & 18 M R FFT B A8 715 2 7=, 18 Universal Robots A< S AT SR 3 X 55

To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that may be
imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise encouraging the recycle and
use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from any damage, claim or liability relating
thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with the specific waste management instructions
and options set forth at http://www.teradyne.com/about-teradyne/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal
Robots.
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KCC-sakerhet

S
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A7) UR3 E-%HE‘S‘} 6 axis
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FEotH et E 16-AB2EQ-00926
A : "
M =X} Universal Robots A/S
R |

Energivej 25, 5260 Odense 'S, Denmark
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KC Registration

ADAR-2CAZ-CHER-Clel

FETAZNAAEY AFRFF LF
Registration of Broadcasting and Communication Equipments

A LN
‘J-“t' Es A Lﬂ Universal Robots A/S
Trcke Name or Rigistrant .

Equipmen Name

AAADAATI)  gqpanee Aee v g0 A

gy -

Berac: Mokl Murnber

L LA

Saivs Model Numbar

L= &

o “d—,-"- ) MSIP-REM-URK-UR3
Registration No.

Zﬂ j’:)&‘-lﬂ;\ﬂﬁ(f&ﬂg)—:“'-?} Universal Robots A/S / glw} =

ManufactorerCountry of Origin

54
Date of Registrution

71 e}
Oihers
# 1AL (Aupi]) Asgxel Aagtel] g} 5550855 F9 U
It 15 werified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio

Waves Act.

2016-09-07

l(Month) 10%(Day)

Director General of National Radio Research Agency

: AER abagal s afalie e " YA BT R A" g wilsje] 55 sloja} e}

SubA) s 2 9 5 %] 44 4 i
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Miljotestcertifikat

Climatic and mechanical assessment sheet no. 1375

DELTA client

Universal Robots A/S

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

DELTA project no.
T209612 and T209963

Product identification

Robot system UR3, consisting of:
UR3 Robot Arm

CB 3.1 Control Box

TP 3.1 Teach Pendant

DELTA report(s)

DELTA project no. T209612, DANAK-19/14749
DELTA project no. T209963, DANAK-19/14964

Other document(s)

Conclusion

The Robot system UR3 including its Robot Arm, Control Box and Teach Pendant has been tested according to the
below listed standards. The test results are given in the DELTA report listed above. The tests were carried out as
specified and the test criteria for environmental tests, as specified in the annexes of the test reports mentioned above,
were fulfilled.

IEC 60068-2-1:2007, Test Ae: -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2:2007, Test Be: +50 °C, 16 h

IEC 60068-2-27:2008, Test Ea: 160 g, 1 ms, 3 x 6 shocks

IEC 60068-2-64:2008, Test Fh: 5 — 10 Hz: 0.0025 (m/s%)*/Hz, 10 — 50 Hz: 0.04 (m/s*)*/Hz, 100 Hz: 0.0025
(m/s*)*/Hz, 1.5 m/s* (0.15 grms), 3 x 30 min.

Date

Hgrsholm, 06 February 2015

Assessor

fzf £
Susanne Otto
B.Sc.E.E., B.Com (Org)

DELTA - Venlighedsvej 4 - 2970 Harsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.delta.dk

20ass-sheet-j

UR3
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EMC-testcertifikat

f)

We help ideas meet the real world

Attestation of Conformity

EMC assessment - Certificate no. 1549

DELTA has been designated as Notified Body by the notified authority National Telecom Administration part
of the Energy Agency in Denmark to carry out tasks referred to in Annex Il of the European Council EMC
Directive. The attestation of conformity is in accordance with the essential requirements set out in Annex I.

DELTA client
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Product identification (type(s), serial no(s).)
UR robot generation 3, G3, including CB3/AE for models UR3, UR5 and UR10

Manufacturer
Universal Robots A/S

Technical report(s)

DELTA Project T207371, EMC Test of UR5 and UR10 - DANAK-19/13884, dated 26 March 2014
DELTA Project T209172, EMC Test of UR3 - DANAK-19/14667, dated 05 November 2014

UR EMC Test Specification G3 rev 3, dated 30 October 2014

EMC Assessment Sheet 1351

Standards/Normative documents

EMC Directive 2014/30/EU, Article 6

EN/(IEC) 61326-3-1:2008, Industrial locations, SIL 2 applications

EN/(IEC) 61000-6-2:2005

EN/(IEC) 61000-6-4:2007+A1 Venlighedsvej 4
2970 Harsholm

DELTA

Denmark

The product identified above has been assessed and complies with the specified standards/normative docu- Tel. +45 72 19 40 00
ments. The attestation does not include any market surveillance. It is the responsibility of the manufacturer

that mass-produced apparatus have the same EMC quality. The attestation does not contain any statements Fax+457219 4001
pertaining to the EMC protection requirements pursuant to other laws and/or directives other than the above www.delta.dk

mentioned if any. VAT No. 12275110

Hersholm, 08 August 2016

7 A PN
/\',/%/ g/ xf-‘ii/éff’m

Knud A. Baltsen
Senior Consultant

20aocass-uk-j
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1.17. Gallande standarder

Det har avsnittet beskriver relevanta standarder som har anvéants vid utvecklingen av robotarmen och
mandverskapet. Ett EU-direktivnummer som visas inom parentes indikerar att standarden har
harmoniserats enligt detta direktiv.

En standard ar inte en lag utan ett dokument som utvecklats av intressenter inom en specifik bransch.
Standarder definierar normala sakerhets- och prestandakrav fér en produkt eller produktgrupp.

Forkortningar i det har dokumentet innebéar féljande:

ISO International Standardization Organization
IEC International Electrotechnical Commission
EN European Norm

TS Technical Specification

TR Technical Report

ANSI American National Standards Institute
RIA Robotic Industries Association

CSA Canadian Standards Association

Uppfyllelse av féljande standarder garanteras endast om alla monteringsinstruktioner,
sakerhetsinstruktioner och dvriga instruktioner i denna manual foljs.

ISO 13849-1:2006 [PLd]
ISO 13849-1:2015 [PLd]

1ISO 13849-2:2012

EN ISO 13849-1:2008 (E) [PLd - 2006/42/EC]
EN ISO 13849-2:2012 (E) (2006/42/EC)

Safety of machinery - Safety-related parts of control systems
Part 1: General principles for design

Part 2: Validation

Sakerhetskontrollsystemet har designats som Prestandaniva d (Performance Level d, PLd) enligt
kraven i dessa standarder.

ISO 13850:2006 [Stoppkategori 1]

ISO 13850:2015 [Stoppkategori 1]

EN ISO 13850:2008 (E) [Stoppkategori 1 - 2006/42/EG]
EN ISO 13850:2015 [Stoppkategori 1 - 2006/42/EC]

Safety of machinery - Emergency stop - Principles for design

Nddstoppsfunktionen ar konstruerad som stoppkategori 1 enligt denna standard. Stoppkategori 1 &r ett
kontrollerat stopp med kraft till motorerna for att astadkomma stoppet. Strémmen stangs av nar
roboten har stannat.
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1ISO 12100:2010
EN ISO 12100:2010 (E) [2006/42/EC]

Safety of machinery - General principles for design - Risk assessment and risk reduction

Robotar fran UR utvarderas enligt principerna i den har standarden.

ISO 10218-1:2011
EN ISO 10218-1:2011(E) [2006/42/EC]

Robots and robotic devices - Safety requirements for industrial robots
Part 1: Robots

Den har standarden ar avsedd for robottillverkaren, inte fér integratéren. Den andra delen (1ISO 10218-
2) ar avsedd for robotintegratdren, eftersom den handlar om installation och design av
robottilldmpningen.

Forfattarna av standarden har implicit utgatt fran traditionella industrirobotar, som normalt skyddas av
staket och ljusridaer. Robotar fran UR designas med kraft- och effektbegransning som alltid &r aktiv.
Darfor fortydligas och forklaras vissa begrepp nedan.

Om en UR-robot anvéands i en farlig tillampning kan ytterligare sakerhetsatgarder kravas. Se 1.5.
Sakerhet pa sidan 5 i den har handboken.

Fértydligande:

+ "3.24.3 Skyddat omrade" definieras av gransskydd. Normalt &r det skyddade omradet ett
utrymme bakom ett staket, som skyddar méanniskor fran farliga traditionella robotar. Robotar fran
UR har designats for att arbeta utan staket, med en inbyggd sakerhetsfunktion som begransar
kraft och effekt dar det inte finns nagot farligt skyddat omrade som definieras av ett avgransande
staket.

+ "5.4.2 Prestandakrav". Alla sdkerhetsfunktioner har konstruerats som PLd enligt ISO 13849-
1:2006. Roboten ar konstruerad med redundanta kodningssystem i varje led, och de
sakerhetsklassade in- och utgangarna ar konstruerade med en kategori 31-struktur. De
sakerhetsklassade in- och utgangarna maste anslutas i 6verensstammelse med instruktionerna i
den har manualen for kategori 3-sékerhetsklassad utrustning sa att de utgdér en PLd-struktur i
den fullstandiga sékerhetsfunktionen.

+ "5.7 Driftslagen". Robotar fran UR har inte olika driftsldgen, och darfér har de ingen lagesvaljare.

+ "5.8 Mandverenhetskontroller". Det har avsnittet definierar skyddsfunktioner for
mandverenheten, nar den ska anvandas inom ett farligt skyddat omrade. Eftersom robotar fran
UR ar utformade for samverkande drift finns det inget farligt skyddat omrade, som det finns for
traditionella robotar. Robotar fran UR ar sakrare att Iara upp an traditionella robotar. Istéllet for
att behdva frislappa en trelagesfrisignal kan operatdren helt enkelt stoppa roboten med handen.

1Enligt ISO 13849-1, se ordlista for mer information.
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Om en UR-robot installeras fér en farlig och skyddad tillampning kan en trelages
aktiveringsenhet anslutas enligt anvisningarna i denna handbok. Se ytterligare fortydliganden i
paragraf 5.4.5 av ISO/TS 15066.

+ "5.10 Krav fér samverkande drift". Kraft- och effektbegransningen fér samverkande drift ar alltid
aktiv pa robotar fran UR. UR-robotarnas visuella design visar att robotarna kan anvandas i
samverkande drift. Funktionen for kraft- och effektbegransning beraknas enligt ISO 10218-1
paragraf 5.10.5. Se ytterligare fortydliganden i paragraf 5.5.4. av ISO/TS 15066.

+ "5.12.3 Sakerhetsklassad mjuk axel och utrymmesbegransning". Detta éren avde
sakerhetsfunktioner som kan konfigureras med programvara. En hash-kod skapas fran
sakerhetsfunktionernas installningar och representeras av ett sakerhetskontroll-ID i det grafiska
anvandargranssnittet.

ISO/TS 15066:2016

Robots and robotic devices - Safety requirements for industrial robots - Collaborative operation

Det hér ar tekniska specifikationer (TS), och inte en standard. Syftet med en TS &r att visa ett antal
obearbetade krav for att se om de ar till nytta inom en viss bransch. Per definition &ren TS inte
tillrackligt mogen for att harmoniseras enligt EU-direktiven.

Denna TS galler bade robottillverkare och robotintegratér. UR-robotar uppfyller de delar som ar
relevanta for sjalva robotarna och integratéren kan sedan valja att anvanda denna TS vid integration av
robotarna.

Denna TS ger frivilliga krav och riktlinjer som kompletterar standarden ISO 10218 inom omradet for
samverkande robotar. Férutom huvudtexten innehaller denna TS en bilaga A med en tabell som
presenterar forslag pa kraft och tryckgranser, vilka ar baserade pa smarta och inte pa skada. Det ar
viktigt att Idsa och férsta anmarkningarna under denna tabell, eftersom manga av begransningarna
endast bygger pa forsiktiga uppskattningar och litteraturstudier. Alla uppgifter kan komma att andras i
framtiden, allt eftersom nya resultat fran den vetenskapliga forskningen blir klara. Bilaga A &r en
informell och frivillig del av TS och en integratér kan darfér uppge en 6verensstammelse med TS utan
att anvanda gransvardenai bilaga A.

ANSI/RIA R15.06-2012

Industrial Robots and Robot Systems - Safety Requirements

Denna amerikanska standard ar ISO-standarder ISO 10218-1 och ISO 10218-2 kombinerade i ett
dokument. Spraket har andrats fran brittisk engelska till amerikansk engelska, men innehallet ar
ofdrandrat.

Deltva (ISO 10218-2) i denna standard ar avsedd for robotsystemets integrator, inte for Universal
Robots.

CAN/CSA-Z434-14

Industrial Robots and Robot Systems - General Safety Requirements
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Denna kanadensiska standard ar ISO-standarden ISO 10218-1 (se ovan) och -2 kombinerade i ett
dokument. CSA har lagt till ytterligare krav fér robotsystemets anvandare. Vissa av dessa krav kanske
maste hanteras av robotintegratéren.

Deltva (ISO 10218-2) i denna standard ar avsedd for robotsystemets integrator, inte for Universal
Robots.

IEC 61000-6-2:2005

IEC 61000-6-4/A1:2010

EN 61000-6-2:2005 [2004/108/EC]

EN 61000-6-4/A1:2011 [2004/108/EC]

Electromagnetic compatibility (EMC)
Part 6-2: Generic standards - Immunity for industrial environments
Part 6-4: Generic standards - Emission standard for industrial environments

Dessa standarder definierar krav for de elektriska och elektromagnetiska storningarna. Uppfyllelse av
dessa standarder garanterar att robotar fran UR fungerar bra i industrimiljéer och att de inte stér annan
utrustning.

IEC 61326-3-1:2008
EN 61326-3-1:2008

Electrical equipment for measurement, control and laboratory use - EMC requirements

Part 3-1: Immunity requirements for safety-related systems and for equipment intended to perform
safety-related functions (functional safety) - General industrial applications

Denna standard definierar utdkade immunitetskrav avseende elektromagnetisk kompatibilitet for
sakerhetsrelaterade funktioner. Att denna standard uppfylls garanterar att sakerhetsfunktionerna i
robotar fran UR garanterar sakerheten dven om annan utrustning éverskrider de utsdndningsgranser
for elektromagnetisk kompatibilitet som definieras i standarderna IEC 61000.

IEC 61131-2:2007 (E)
EN 61131-2:2007 [2004/108/EC]

Programmable controllers
Part 2: Equipment requirements and tests

Bade normala och sakerhetsklassade 24 V in- och utgangar har konstruerats i enlighet med kraven i
denna standard for att garantera palitlig kommunikation med andra PLC-system.

ISO 14118:2000 (E)
EN 1037/A1:2008 [2006/42/EC]

Safety of machinery - Prevention of unexpected start-up
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Dessa tva standarder ar mycket lika. De definierar sakerhetsprinciper for att undvika ovantad start,
bade som resultat av oavsiktlig stromsattning vid underhall och reparation samt som resultat av
oavsiktliga startkommandon fran ett styrperspektiv.

IEC 60947-5-5/A1:2005
EN 60947-5-5/A11:2013 [2006/42/EC]

Low-voltage switchgear and controlgear

Part 5-5: Control circuit devices and switching elements - Electrical emergency stop device with
mechanical latching function

Den direkt ppnande atgarden och sakerhetslasmekanismen i nédstoppsknappen uppfyller kraven i
denna standard.

IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

Denna standard definierar inneslutningsklasser avseende skydd mot damm och vatten. Robotar fran
UR har designats och klassificerats med en IP-kod enligt denna standard. Se méarkning pa roboten.

IEC 60320-1/A1:2007

IEC 60320-1:2015

EN 60320-1/A1:2007 [2006/95/EC]
SS-EN 60320-1:2015

Appliance couplers for household and similar general purposes
Part 1: General requirements

Natspanningssladden uppfyller denna standard.

ISO 9409-1:2004 [Typ 50-4-M6]

Manipulating industrial robots - Mechanical interfaces
Part 1: Plates

UR-robotarnas verktygsflans uppfyller typ 50-4-M6 i denna standard. Robotverktyg ska ocksa vara
konstruerade enligt denna standard for att garantera korrekt anslutning.
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ISO 13732-1:2006
EN ISO 13732-1:2008 [2006/42/EC]

Ergonomics of the thermal environment - Methods for the assessment of human responses to contact
with surfaces

Part 1: Hot surfaces

Robotar fran UR har designats sa att yttemperaturen halls under de ergonomiska granser som
definieras i denna standard.

IEC 61140/A1:2004
EN 61140/A1:2006 [2006/95/EC]

Protection against electric shock - Common aspects for installation and equipment

Robotar fran UR &r konstruerade i enlighet med denna standard for att skydda mot elektriska stétar. En
skyddsjordanslutning &r obligatorisk, enligt definitionen i Del | Bruksanvisning for installation av
maskinvara pa sidan 3.

IEC 60068-2-1:2007
IEC 60068-2-2:2007
IEC 60068-2-27:2008
IEC 60068-2-64:2008
EN 60068-2-1:2007
EN 60068-2-2:2007
EN 60068-2-27:2009
EN 60068-2-64:2008

Environmental testing

Part2-1: Tests - Test A: Cold

Part 2-2: Tests - Test B: Dry heat

Part 2-27: Tests - Test Ea and guidance: Shock

Part 2-64: Tests - Test Fh: Vibration, broadband random and guidance

Robotar fran UR testas enligt de testmetoder som definieras i dessa standarder.

|EC 61784-3:2010
EN 61784-3:2010 [SIL 2]

Industrial communication networks - Profiles
Part 3: Functional safety fieldbuses - General rules and profile definitions

Denna standard definierar krav for sdkerhetsklassade kommunikationsbussar.
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IEC 61784-3:2010
EN 61784-3:2010 [SIL 2]

Safety of machinery - Electrical equipment of machines
Part 1: General requirements

De allménna principerna i denna standard har tillampats.

IEC 60664-1:2007

IEC 60664-5:2007

EN 60664-1:2007 [2006/95/EC]
SS-EN 60664-5:2007

Insulation coordination for equipment within low-voltage systems
Part 1: Principles, requirements and tests

Part 5: Comprehensive method for determining clearances and creepage distances equal to or less
than 2 mm

De elektriska kretsarna i robotar fran UR har designats enligt denna standard.

EUROMAP 67:2015, V1.10

Electrical Interface between Injection Molding Machine and Handling Device / Robot

Robotar fran UR som utrustats med E67-tillbehérsmodulen som granssnitt till injektionsgjutmaskiner
uppfyller denna standard.
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1.18. Tekniska specifikationer

Robottyp

Vikt

Maximal nyttolast
Réckvidd

Ledintervall

Speed

Repeterbarhet fér poser
Fotavtryck

Frihetsgrader

Mandéverskapets storlek (B x H x D)

I/O-portar pa mandéverskapet

I/O-portar for verktyget
I/O-strémférsorjning
Kommunikation

Programmering

Brus

IP-klassificering
Renrumsklassificering
Maximal genomsnittlig strdom
Stromforbrukning
Kortslutningsstrom (SCCR)

Samverkande drift

Material

Temperatur

Stromférsoérjning

UR3

11kg/24,3 b
3kg/6,61b

500 mm/19,7 tum

Obegransad rotation hos verktygsflansen, £ 360 ° for
alla andra leder

Alla handleder: max 360 °/s Andra leder: max
180 °/s.Tool: Approx. 1M/ / Approx. 39,4 UM/ .

+ 0,1 mm/x 0,0039 i (4 mils) enligt ISO 9283
@128 mm/5,0 in
6 rotating joints

462 mmx418 mm x
268 mm/18,2 tumx 16,5 tumx10,6 tum

16 digitala ingangar, 16 digitala utgangar, 2 analoga
ingangar, 2 analoga utgangar

2 digitala ingangar, 2 digitala utgangar, 2 analoga
ingangar

24V 2 A in Control Box

TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3u, 100BASE-T Ethernet-
uttag, modbus TCP & EtherNet/IP-adapter, Profinet

PolyScope graphical user interface on 12" touchscreen
70dB(A)

IP54

Robotarm: ISO-klass 5, Mandverskap: ISO-klass 6
250 W

Cirka 100 W med ett typiskt program

200A

15 avancerade sakerhetsfunktioner. Overensstammer
med: EN ISO 13849-1:2008, PLd och EN ISO 10218-
1:2011, klausul 5.10.5

Aluminium, PP plastic

The robot can work in an ambient temperature range of
0-50 °C At high continuous joint speed, the maximum
ambient temperature specification is derated.

100-240 VAC, 50-60 Hz
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TP Cable: Teach Pendant to Control Box 45m/177in

Standard (PVC) 6 m/236in x 13,4 mm
Robotkabel: Robotarm till mandverskapet  Standard (PVC) 12 m/472.4inx 13,4 mm
(alternativ) HiFlex (PUR) 6 m/236inx 12,1 mm

HiFlex (PUR) 12 m/472,4inx 12,1 mm

1.19. Tabeller over sakerhetsfunktioner
1.19.1. Table 1: Safety Functions (SF) Descriptions

OBS!

Tabeller 6ver sakerhetsfunktioner som presenteras i det har kapitlet ar férenklade. Du
hittar utférliga versioner av dem har: https://www.universal-robots.com/support

All safety functions are individual safety functions.
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Emergency
Stop There

SFOand aretwo
SF1 separate

Internal  Emergency
Stop safety

functions

SF2 Safeguard
Logicand stop

outputs  (Protective

INTERNAL Stop)

SF3
Internal

Joint
Position
Limit (soft
axis
limiting)

Pressing the Estop PB on the pendant1 or the External
Estop (if using the Estop Safety Input configured for Estop)
results in both a Cat 0 and a Cat 1 stop according to IEC
60204-1 (NFPA79) . These are SF0 and SF1 respectively.
SFO0: 524ms timer setting in each safety controller’s
microprocessor. At the end of the 524ms, Cat 0 stop3 (IEC
60204-1) is initiated by each microprocessor. SF1:
Command1 all joints to stop and upon all joints coming to a
standstill state, power is removed. This is a Cat 1 stop per
IEC 60204-1. The stopping times of the SF0 and SF1 Estop
safety functions differ.

» SFO has a functional safety rating of PLd Cat3 with
the worst-case stopping time, as if all joint monitoring  Robot Arm
failed at the same time and after 524ms, then power is
immediately removed while the robot is going the
maximum speed. This could result in a worst case
stopping time of 1250ms.

» SF1 has afunctional safety rating of PLd Cat2 with a
reliable and realistic maximum stop time of
approximately 300ms for UR3 and 400ms for
URS5/UR10. See the User Manual for specific
information. The application stop time can be reduced
depending on the application’s safety limits (SF3, 4, 6,
7, 8, 9) settings and the use of the stop time
information provided in the manual.

This safety function is initiated by an external protective
device using safety inputs which will initiate a Cat 2 stop per
IEC 60204-1. For the functional safety rating of the complete
integrated safety function, add the PFHd of the external
protective device to the PFHd of SF2. If a PLd Cat3 stop is
needed for protective devices, connect the protective device
and configure the input as if it were an external Estop input
(See SFO).

Exceeding the joint position limit results in a Cat 0 stop (IEC
60204-1). Each joint can have its own limit. Directly limits the

set of allowed joint positions that the joints can move to. Itis  Joint
set directly in the safety setup part of the Ul where you can (each)
enter values. Itis a means of safety-rated soft axis limiting

and space limiting, according to ISO 10218-1:2011, 5.12.3.

Robot Arm
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Exceeding a joint speed limit results in a Cat 0 stop5 per IEC
60204-1. Each joint can have its own limit. Directly limits the

Joint set of allowed joint speeds which the joints are allowed to .
SF4 . . . Joint
Speed perform. It is set directly in the safety setup part of the User
Internal . . (each)
Limit Interface where you can enter values. It can be used to limit
fast joint movements, for instance to limit risks related to
singularities.
Joint Exceeding the joint torque limit (each joint) results ina Cat 0
SF5 Torque stop5 (per IEC 60204-1). This is not accessible to the user Joint
Internal Lim(i1 as it is a factory setting, part of the force limiting safety (each)
function.
Monitors the TCP Pose (position and orientation), any violation of
a safety plane or TCP Pose Limit will result in a Cat 0 stop5 (IEC
60204-1). This safety function consists of two parts. One is the
SF6 TCP Pose safety planes for limiting the possible TCP positions. The second
- . : o _ TCP
Internal Limit is the TCP orientation limit, which is entered as an allowed
direction and a tolerance. This provides TCP inclusion/ exclusion
zones due to the safety planes. When a limit (plane or TCP pose)
is violated, a Cat 0 stop is initiated.
TCP . - .
SF7 Exceeding the TCP speed limit results in a Cat 0 stop5 (IEC
Speed TCP
Internal " 60204-1).
Limit
SF8 TCP Exceeding the TCP force limit results in a Cat 0 stop5 (IEC
Force 60204-1). Limits the external clamping force exerted by the robot. TCP
Internal . . .
Limit See also Joint Torque Limit (SF5).
SF9 Joint Exceeding the momentum limit results in a Cat 0 stop5 (IEC
Internal Speed 60204-1). The momentum limit is very useful for limiting transient  Robot Arm
Limit impacts. The Momentum Limit affects the entire robot arm.
Exceeding the power limit results in a Cat 0 stop5 (IEC 60204-1).
This function monitors the mechanical work (sum of joint torques
SF10 Power times joint angular speeds) performed by the robot, which also Robot Arm
Internal Limit affects the current to the robot arm as well as the speed of the
robot arm. This function dynamically limits the current/torque but
maintain the speed.
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SF11 When configured for Estop output and there is an Estop condition
Internal (see SF1), the dual outputs are LOW. If there is no Estop External
asa URRobot condition, dual outputs are high. Pulses are not used butthey are  connection
function Estop tolerated. For the integrated functional safety rating with an to logic
with  Output external Estop device, add the PFHd of the UR Estop function and/or
dual (SFO or SF1) to the PFHd of the external logic (if any) and its equipment
outputs components (e.g. Estop pushbutton).
SF12 . . . .-
Internal Whenever the robot is moving (motion underway), the dual digital External
UR Robot outputs are LOW. Outputs are HIGH when no movement. The .
asa . . o R connection
. Moving: functional safety rating is for what is within the UR robot. The .
function _ . : g . . . to logic
. Digital integrated functional safety performance requires adding this
with o : and/or
Output PFHd to the PFHd of the external logic (if any) and its .
dual equipment
components.
outputs
SF13 Whenever the robot is STOPPING (in process of stopping or in a
Internal UR Robot stand-still condition) the dual digital outputs are HIGH. When External
asa Not outputs are LOW, robot is NOT in the process or stopping and connection
function stopping: NOT in a stand-still condition. The functional safety rating is for to logic
with Digital  whatis within the UR robot. The integrated functional safety and/or
dual Output  performance requires adding this PFHd to the PFHd of the equipment
outputs external logic (if any) and its components.
SF14
Internal  UR Robot Whenever the robot is in reduced mode, the dual digital outputs External
asa Reduced arelLOW. See Robot Reduced Mode below. The functional connection
function Mode: safety rating is for what is within the UR robot. The integrated to logic
with  Digital functional safety performance requires adding this PFHd to the and/or
dual  Output PFHd of the external logic (if any) and its components. equipment
outputs
SF15
Internal E:{ Robot Whenever the robot is NOT in reduced mode, the dual digital External
asa outputs are LOW. The functional safety rating is for what is within  connection
. Reduced : . .
function Mode: the UR robot. The integrated functional safety performance to logic
with Dio ita-l requires adding this PFHd to the PFHd of the external logic (if and/or
dual 9 any) and its components. equipment
Output
outputs
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Reduced Mode can be initiated by a safety plane/ boundary
(starts when at 2cm of the plane and reduced mode settings
are achieved within 2cm of the plane) or by use of an input to

Inte.rnal initiate (will achieve reduced settings within 500ms). When the
Logic and . o
Robot Outputs external connections are Low, Reduced Mode is initiated.
Reduced with Duél Reduced Mode means that ALL reduced mode limits are Robot Arm
Mode Inputs (1 ACTIVE Reduced mode is not a safety function, ratheritis a
through 4) state affecting the settings of the following safety function
limits: SF3 joint position, SF4 joint speed, SF6 TCP pose limit,
SF7 TCP speed, SF8 TCP force, SF9 momentum, and SF10
power.
Internal
Logicand When configured for Safeguard Reset and the external
Safeguard Outputs, connections transition from low to high, the safeguard stop Robot
Reset withDual RESETS Safety input to initiate a reset of safeguard stop
Inputs (1 safety function SF2.
through 4)
When the external Enabling Device connections are Low, a
Safeguard Stop (SF2) is initiated. Recommendation: Use with
External 3 mode switch as a safety input. If a mode switch is not used
Enabling  and connected to the safety inputs, then the robot mode will be
Enabling Deviceas determined by the User Interface. If the User Interface is in: Robot
Device  inputto * “run mode”, the enabling device will not be active
UR Robot ’ '
logic + “programming mode”, the enabling device will be active.
Itis possible to use password protection for changing
the mode by the User Interface.
External  When the external connections are Low, Operation Mode
Mode (running) is in effect. When High, the mode is programming or
Switch teach. Must be used with an Enabling Device as a safety input.
using dual When in Teach/Program (Mode switch inputs high), enabling
Mode . . : :
Selection Inputs (1 device is required for operation. When in teach/program, Robot
through 4) initially the TCP speed will be limited to 250mm/s. The speed
and can manually be increased by using the pendant user interface
internal “speed-slider”, but upon activation of the enabling device, the
logic speed limitation will reset to 250mm/s.
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1.20. Table 2: Compliance and ISO 13849-1
Functional Safety Information

Limits or

IEC 61800-5-2
Stop: power to

TUV o
NORD : USER. o Bty final sv.wtchlng PLd PFHd
Certified Safety Function |configuration or IEC 60204-1 devices UR
SF or Factory P retained for 3/5/10
Setting Category 2
stop
Emergency Stop
There are two Cat 1 Stop
SFO separate No 524ms time- NA 3 4.33E-8
Emergency Stop delay before Cat '
safety functions: 0 stop is initiated
SF0and SF1
Emergency Stop Cat1Stopwhen SS1whenat
There are two atSS1 standstil, SS1 standstil
SF1 separate safety No ' ’ 2 3.16E-07
. Cat 0O stop CatOstop
functions: SFO initiated initiated
and SF1
spp  Safeguardstop No Cat2 SS2 2 3.15E-07
(Protective Stop)
Joint Position
SF3 Limit (soft axis Limits Cat0 NA 2  3.15E-07
limiting)
SF4 Joint Speed Limit Limits Cat0 NA 2  3.15E-07
Joint Torque Limit factor
SF5 internalfactory oy Cat0 NA 2 3.15E-07
: setting
setting
SF6 TCP Pose Limit Limits Cat0 NA 3.15E-07
SF7 TCP Speed Limit Limits Cat0 NA 3.15E-07
P IEC 61800-5-2
Limits or
TUV Stop: power to
USER o PFHd
NORS Safety Function |configuration Stop Category | final switching UR
Certified 9 per IEC 60204-1 devices
or Factory : 3/5/10
SF Settin retained for
g Category 2 stop
SF8  TCP Force Limit Limits Cat0 NA 2 3'2)57'5'
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D IEC 61800-5-2
Limits or
TUV USER Stop: power to PEHd
NORD : : Stop Category | final switching | PLd
: Safety Function |configuration : UR
Certified per IEC 60204-1 devices
or Factory : 3/5/10
SF Settin retained for
g Category 2 stop
SF9 Momentum Limit Limits Cat0 NA 2 3':)575
SF10 Power Limit Limits Cat0 NA 2 3'2)575
UR RINPUTobot  Output & I/O 4 41E-
SF11 Estop Output Configuration See Estop SF1  See Estop SF1 2 08
UR Robot Moving: Output & I/0 3.15E-
SF12  Digital Output  Configuration Cat0 NA 2w
URRobotNot ) 18 10 3.15E-
SF13 stopping: Configuration Cat0 NA 2 07
Digital Output 9
UR Robot .
SF14  Reduced Mode: (?O ”:E”if;ggn C:;feztf:;" NA 2 3':)57'5'
Digital Output 9
UR Robot Not . :
SF15 Reduced Mode: Output& I(O Cat 0 (immediate NA 5 3.15E-
L. Configuration stop) 07
Digital Output

Limits or IEC 61800-5-2
e USER Stop Category Stop: po.welj - PFHd
NORD : : final switching | PLd
. Safety Function |configuration | per IEC 60204- : UR
Certified devices
or Factory 1 : 3/5/10
SF Settin retained for
9 Category 2 stop
Robol g educed Mode  Input& /0 3.15E-
Reduced pure Cat2 SS2 2 7
INPUT Configuration 07
Mode
Safeguard Safeguard Reset Input & I/O 3.15E-
Reset INPUT Configuration Cat2 SS2 2 07
. 3 Position
ES:S:L"eg Enabling Device Cz':f‘i‘tf‘r:t zn Cat2 SS2 2 3'2)57'5'
INPUT g
Mode Mode switch Input & 110 3.15E-
Selection INPUT Configuration Cat2 SS2 2 07

UR3 82 Anvandarhandbok



Del Il Bruksanvisning fér PolyScope UNIVERSAL ROBOTS

Del I

Bruksanvisning for PolyScope

Anvandarhandbok 83 UR3

Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S. Med ensamrétt.



Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S. Med ensamrétt.

UNIVERSAL ROBOTS

Del Il Bruksanvisning fér PolyScope

UR3

84

Anvandarhandbok



UNIVERSAL ROBOTS

1.21. Sakerhetskonfiguration

1.21.1. Forord

Roboten ar utrustad med ett avancerat sékerhetssystem. Beroende pa de exakta omstandigheterna i
robotens arbetsomrade maste installningarna for sékerhetssystemet konfigurerats sa att de garanterar
sakerheten for all personal och utrustning runt roboten. Det férsta som en integratdr maste gora ar att
applicera de instéllningar som har definierats genom riskbedémningen. Mer information om
sakerhetssystemet finns i Bruksanvisning for installation av maskinvara.

VARNING
1. Anvandning och konfiguration av sdkerhetsrelaterade funktioner och granssnitt

maste uppfylla villkoren for den riskbeddmning som integratéren utfor fér en
specifik robottillampning, se Bruksanvisning for installation av maskinvara.

Sakerhetskonfigurationens installningar for uppsattning och inldrning maste
appliceras i enlighet med den riskbedémning som integratoren har utfort, och
innan robotarmen startas for forsta gangen.

Alla sékerhets- och konfigurationsinstallningar som gar att komma at pa den har
skarmbilden och dess underflikar maste stéllas in enligt integratérens
riskutvardering.

Integratéren maste kontrollera att alla andringar i sakerhetsinstallningarna utférs
i enlighet med integratbrens egen riskutvardering.

Integratéren maste forhindra obehdriga personer fran att andra
sakerhetskonfigurationen, t.ex. genom att anvanda lésenordsskydd.

Safety Configuration screencan be accessed fromthe Welcome screen (see 1.22.5.
Valkomstskarmbilden pa sidan 111) by pressing the Program Robot button, selecting the
Installation tabandtapping safety. Sdkerhetskonfigurationen arl6senordsskyddad. Se 1.21.8.
Lésenordslas pa sidan 90.
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Q Fil 03:51:04 CCCC O
Program | A Installation | Flytta | /0 | Logg |
A TCP-konfiguration Sakerhetskonfiguration
Montering [ Allmanna granser | Ledbegransning | Granser | Sakerhets-/0 |
1/0-installning FARA: Om andra parametrar anvands under Sikerhetskonfiguration &n
de som har definierats vid nskbedémningen kanske befintliga faror inte
@ Sdkerhet elimineras eller reduceras tillrdckhgt.
Variabler
MODBUS Valj sékerhetsférinstalining:
Funktioner L}

amn dvergang

Spar transportband Den har tabellen innehdller vardena for den valda forinstaliningen:

EtherNet/IP Grans Maximal Normalt lage
PROFEINET Patvinga max: 250 N 150
Effekt max: 1000 W 300
Standardprogram
Hastighet max: 5000 mm/s 1500

@ Ladda/spara Rorelsemoment max: 100 kgm/s 25

‘ Avancerade installningar...

Sékerhetsl'cisenord| || Las upp |

Sakerhetsinstallningarna bestar av ett antal gransvarden som anvands for att begransa robotarmens
rorelser, och sakerhetsinstallningar for konfigurerbara in- och utgangar. De definieras i féljande
underflikar pa sakerhetsskarmen:

« Paunderfliken General Limits definieras de maximala vardena for robotarmens kraft,

effekt, hastighet och rérelsemoment. Nar det rader speciellt hog risk att for att en manniska

traffas eller robotarmen krockar med nagot i omgivningen, maste dessa installningar ges laga
varden. Om risken &r lag gor hogre allmanna installningar att roboten kan réra sig snabbare och

applicera mer kraft pa omgivningen. Mer information finns i 1.21.10. Allmanna granser pa sidan
91.

Underfliken Joint Limits innehaller granser for ledhastighet och ledposition. Gréanserna for
ledhastighet definierar den maximala vinkelhastigheten fér enskilda leder och innebar ytterligare
begransning av robotarmens hastighet. Granserna for ledposition definierar det tillatna
positionsintervallet for enskilda leder (i ledrymden). Mer information finnsi 1.21.11.
Ledbegransning pa sidan 94.

P& underfliken Boundaries definieras sakerhetsplan (i kartesisk rymd) och ett gransvarde for

verktygsorienteringen fér robotens TCP. Sakerhetsplanen kan konfigureras antingen som fasta

granser for positionen for robotens TCP eller som utldésare for att aktivera sdkerhetsgranserna

for laget Reducerat (se 1.21.12. Granser pa sidan 95.1.21.6. Sakerhetslagen pa sidan 89).
Verktygsorienteringens grans satter en fast grans for orienteringen fér robotens TCP. Mer

information finns i

Pa underflken safety I/0 definieras sakerhetsfunktioner for konfigurerbara in- och utgangar
(se 1.24.2. Fliken 1/0 pa sidan 121). Det gar t.ex. att konfigurera Nédstopp som en ingang. Mer
information finns i 1.21.13. Sakerhets-I/O pa sidan 102.
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1.21.2. Andra sékerhetskonfigurationen

Sakerhets- och konfigurationsinstallningar far bara andras i enlighet med den riskbedémning som har
utforts av integratoren.

Den rekommenderade proceduren for att andra sékerhetskonfigurationen ar féljande:
1. Kontrollera att alla andringar féljer den riskbedémning som har utférts av integratéren.

2. Justera sakerhetsinstéllningarna till ratt niva enligt den riskbeddmning som har utforts av
integratdren.

3. Verifiera att sdkerhetsinstéllningarna har verkstallts.

4. Lagginfoljande textidriftshandbdckerna: “Se till att sdkerhetskonfigurationen &r enligt férvantan
innan du arbetar i narheten av roboten. Detta kan kontrolleras t.ex. genom att granska
kontrollsumman langst upp till héger i PolyScope (se 1.21.5. Sakerhetskontrollsumma pa nasta
sida i Bruksanvisning for PolyScope).”

1.21.3. Sakerhetssynkronisering och fel

Tillstdndet for sékerhetskonfigurationen som anvands jamfért med den robotinstallation som det
grafiska anvandargranssnittet har laddat visas med en skoldikon bredvid texten sa fe t y till vanster pa
skarmen. Dessa ikoner ger en snabb dverblick éver det aktuella tillstandet. De definieras nedan:

Konfiguration synkroniserad
Visar att det grafiska anvandargranssnittets installation ar identisk med den sékerhetskonfiguration
som for narvarande anvands. Inga andringar har gjorts.

Konfiguration 4ndrad
Visar att det grafiska anvandargranssnittets installation avviker fran den sékerhetskonfiguration
som for ndrvarande anvands.

Nar sakerhetskonfigurationen redigeras visar skdldikonen om de nya instaliningarna har anvants.

Om nagot av textfalten pa fliken sa fety innehaller ogiltiga uppgifter ar sakerhetskonfigurationen i ett
feltillstand. Detta anges pa flera satt:

1. Enrdd felikon visas bredvid texten sa fety till vanster pa skdrmen.

2. De delflikar som innehaller fel markeras med en réd felikon dverst.

3. Textfalt som innehaller fel markeras med réd bakgrund.
Om det finns fel och du férsoker Iamna fliken Installation visas en dialogruta med féljande
alternativ:

1. LO&s felen sa att alla fel har eliminerats. Detta blir synligt nar den réda felikonen inte langre visas
bredvid texten safety till vanster pa skarmen.

2. Atergatill sékerhetskonfigurationen som anvéndes tidigare. Detta ignorerar alla &ndringar och
later dig fortsatta med nagon annan uppgift.

Om det inte finns nagra fel och du férsdker Iamna fliken Installation visas en annan dialogruta med
féliande alternativ:
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1. Anvand &ndringarna och starta om systemet. Andringarna i sdkerhetskonfigurationen verkstélls
for systemet varefter systemet startas om. Obs: Detta innebér inte att nagra andringar har
sparats. Om roboten sténgs ned nu gar alla &ndringar i robotinstallationen férlorade, inklusive
andringarna i sdkerhetskonfigurationen.

2. Atergatill sakerhetskonfigurationen som anvandes tidigare. Detta ignorerar alla andringar och
later dig fortsatta med nagon annan uppgift.

1.21.4. Toleranser

Robotarmen anvander inbyggda toleranser som forhindrar sdkerhetsévertradelser. En
sakerhetstolerans ar skillnaden mellan en sakerhetsgrans och ett maximalt driftvarde. Den allmanna
hastighetstoleransen ar t.ex. -150mml/s. Det har betyder att om anvandaren stéller in en
hastighetsgrans pa 250mm/s blir maximal drifthastighet 250 - 150 = 100mm/s. Sakerhetstoleranser
forhindrar sékerhetsovertradelser samtidigt som vissa variationer i programmets beteende tillats. Vid
hantering av en tung last kan det t.ex. finnas situationer dar robotarmen kortvarigt maste arbeta over
normal maximal drifthastighet for att kunna félja en programmerad bana. Ett exempel pa en sadan
situation visas i figuren 12.1.

VARNING
En riskutvardering kravs alltid, och ska anvanda gransvardena utan toleranser.

VARNING

Toleranser ar specifika for en viss programvaruversion. Om programvaran uppdateras
kan toleranserna andras. | filen med viktig versionsinformation finns information om
andringar mellan versioner.

Safety speed limit

Maximum operational speed

Speed
N\
I
I
|
|
{
\
/
\
!
|
]
/

/ ~

/ "~ Actual speed

Time

Exempel pa sékerhetstolerans.

1.21.5. Sakerhetskontrollsumma

Texten i skarmens 6vre hdgra hérn visar en kortfattad representation av den sakerhetskonfiguration
som roboten for ndrvarande anvander. N&r texten &ndras anger detta att &ven den aktuella
sakerhetskonfigurationen har andrats. Om du klickar pa checksum-vardet visas detaljerad information
om den aktuella sdkerhetskonfigurationen.
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1.21.6. Sékerhetslagen

Under normala omstandigheter (d.v.s. nar inget skyddsstopp ar i kraft), ar sékerhetssystemet i nagot av
foljande sdkerhetsldgen, vart och ett med en tillhérande uppsattning sakerhetsgranser:

Normalt ldage
Det sékerhetslage som &r aktivt som standard.

Reducerat ldage
Aktivt nar robotens TCP finns bortom ett plan som angetts som Utlés Reducerat ldge (se 1.21.13.

Sakerhets-I/O pa sidan 102).1.21.12. Granser pa sidan 95) eller nar det utlésts med en
konfigurerbar ingang (se

Aterstéliningsldge
Nar robotarmen brutit mot nagot av de andra lagena (d.v.s. lagena Normal eller Reducerat) och ett
kategori O-stopp har intréffat, ! startas robotarmen i laget Aterstéllning. Detta lage tillater roboten
att rora sig langsamt tillbaka till tillatet omrade med knappen Rérelse eller Frikérning. Det gar inte
att kéra program for roboten i det har laget.

VARNING

Observera att granser for ledposition, TCP-position och TCP-orientering ar
inaktiverade i laget Aterstéllning, sa var forsiktig nar robotarmen flyttas tillbaka innanfor
granserna.

Med underflikarna pa skarmen safety Configuration kananvandarna definiera separata
uppsattningar med sakerhetsgranser for lagena Normal och Reducerat. Foér verktyget och lederna
maste gransvardena for laget Reducerat avseende hastighet och rérelsemoment vara mer restriktiva
an motsvarigheternailaget Normal.

Nar en sékerhetsgrans 6verskrids i den aktiva gransuppsattningen utfér robotarmen ett kategori 0-
stopp. Om en aktiv sdkerhetsgrans, t.ex. en begransning for ledposition eller en sakerhetsgrans,
Overskrids redan nar robotarmen startas, startar den i laget Aterstéllning. P4 sa satt kan robotarmen
flyttas tillbaka innanfor sakerhetsgranserna. | 1aget Aterstéllining &r robotarmens rérelse begrénsad av
en fast gransuppsattning som anvandaren inte kan anpassa. Mer information om granserna for laget
Aterstéllning finns i Bruksanvisning for installation av maskinvara.

1. Enligt IEC 60204-1, se ordlista fér mer information.<

1.21.7. Frikdrningslage

Om roboten ar ilaget Frikérning (se Frikorning pa sidan 120) och robotarmens rérelse narmar sig vissa
granser, kommer anvandaren att kAnna en bortstétande kraft. Kraften genereras fér begransningar for
position, orientering och hastighet for robotens TCP samt ledernas position och hastighet.

Syftet med den bortstétande kraften ar att informera anvandaren om att aktuell position eller hastighet
ar nara ett gransvarde, och att férhindra att roboten 6vertrader gransvardet. Det gar dock att Gvertrada
gransen, om anvandaren applicerar tillrackligt med kraft pa robotarmen. Kraften blir starkare ju
narmare gransvardet robotarmen kommer.
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Backdrivning

| 1aget Frikérning kan robotlederna flyttas med relativt Iag kraft eftersom bromsarna ar lossade. Under
robotarmens initiering kan mindre vibrationer observeras nar robotbromsarna lossas. | vissa
situationer, till exempel nar roboten ar nara kollision, &r sddana vibrationer oénskade och Backdrivning
kan da anvandas for att flytta specifika leder till 6nskade lagen utan att anvanda alla bromsar i
robotarmen.

Sa har aktiveras Backdrivning:

1. Tryckin PA-knappen for att aktivera drivningen till lederna. Robotens tillstand stélls in pa
“Vilolage”. Lossa inte pa bromsarna (d.v.s. tryck inte pa START).

2. Tryck och hall ned knappen Frikérning. Robotens lage andras tillbaka till “Backdrivning”.

3. Bromsarna lossas bara i de leder dar betydande tryck har applicerats, sa lange som knappen
Frikérning ar aktiverad/intryckt. Roboten kénns tung att mandévrera runt vid anvandning av
Backdrivning.

1.21.8. Losenordslas

Alla installningar pa skarmen ar lasta tills ratt sékerhetslosenord (se 1.26.3. Ange loésenord pa sidan
208) anges i det vita textfaltet langst ned pa skdrmen och Un1ock button is pressed. The screen can
be locked again by clicking the L.ock button. The safety tab is automatically locked when navigating
away from the safety configuration screen. When the settings are locked, a lock icon is visible next to
the text Safety till vanster pa skdrmen. En upplast ikon visas nér installningarna ar upplasta.

OBS!
| @ Observera att robotarmen stangs av nar skarmbilden Sakerhetskonfiguration lases
upp.

1.21.9. Anvand

Nar sakerhetskonfigurationen lases upp stangs robotarmen av medan andringarna gors. Robotarmen
kan inte sattas pa forran andringarna har anvants eller angrats och en manuell uppstart har utforts fran
startskdrmen.

Alla andringar i sdkerhetskonfigurationen maste anvandas eller angras innan du ldmnar fliken
Installation. Andringarna trader inte i kraft forran efter att knappen App 1y tryckts in och bekraftelse
getts. Bekréaftelse kraver visuell granskning av de dndringar som getts till robotarmen. Av sakerhetsskal
visas informationen i Sl-enheter. Ett exempel pa dialogrutan for bekraftelse visas nedan.
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fAIIménna granser | Ledbegransning | Granser | Sakerhets-/0 | Diverse
Grans Normalt lage Reducerat lage
Patvinga 150,00 120,00 M
Effekt 300,00 200,00 W
Hastighet 1,50 0,75 mfs
Rirelsemoment 25,00 10,00 kgm/s
Bekrafta sakerhetskonfiguration || Awvvisa

Dessutom sparas andringarna automatiskt som en del av den aktuella robotinstallationen vid
bekraftelse. Mer information om att spara robotinstallationen finnsi 1.24.5. Installation —
Ladda/spara pa sidan 124.

1.21.10. Allmanna granser

De allmanna sakerhetsgranserna begransar den linjara hastigheten for robotens TCP och den kraft
den kan utéva pa omgivningen. De bestar av féljande varden:

Patvinga
En gréans for den storsta kraft robotens TCP kan utéva pa omgivningen.
Effekt

En gréans for det storsta mekaniska arbete som roboten kan utféra pa omgivningen, med hansyn till
att nyttolasten ar en del av roboten och inte en del av omgivningen.

Hastighet
En grans for den hogsta linjara hastigheten for robotens TCP.

Rérelsemoment
En grans for det hogsta rérelsemangdsmomentet for robotarmen.

Det finns tva satt att konfigurera de allménna sakerhetsgranserna inom installationen: Grundldggande
instéliningar och Avancerade instéliningar. De beskrivs ndrmare nedan.
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Definition av de allménna sékerhetsgranserna definierar endast en begransning for verktyget, och inte
den dvergripande gransen for robotarmen. Detta betyder att &ven om en hastighetsgrans anges,
garanterar detta inte att andra delar av robotarmen lyder under samma begransning.

Om laget ar Frikdrning (se Frikorning pa sidan 120) och den aktuella hastigheten fér robotens TCP ar
nara gransen for Hastighet, kommer anvandaren att kdnna en bortstétande kraft som 6kar i styrka nar
hastigheten narmar sig gransen. Kraften uppstar nar den aktuella hastigheten arinom c:a 250 mm/s
fran grénsen.

Grundldggande instéllningar

Underpanelen for ursprungliga allmanna gransvarden visas som standardskarmbild. Har finns ett
skjutreglage med fyra férdefinierade uppsattningar varden for kraft, effekt, hastighet och
momentgransvarden i bade Normalt och Reduceratlage.

De specifika vardeuppsattningarna visas i det grafiska anvandargranssnittet. Fordefinierade varden ar
endast forslag och de utgor inte nagon riskbedémning.

Véxla till Avancerade instéllningar

Om ingen av de fordefinierade uppsattningarna varden ar lampliga kan du trycka pa knappen
Advanced Settings. .. saattskarmen for avancerade allmanna installningar 6ppnas.

Avancerade instéllningar

& Fil 03:51:04 CCCC O

Program [ A Installation | Flytta | /0 | Logg |
DT i Sakerhetskonfiguration
Montering [ Almanna grénser | Ledbegransning | Granser | Sakerhets-/0 |
I/0-inst3llning Grans Maximal Mormalt lage Reducerat lage
@ sikerhet Patvinga max: 250 N 150 25 N
Variabler Effekt max; 1000 W ow
MODBUS Hastighet max: 5000 mm/s -150 mm/s
Funktioner Rorelsemoment max: 100 kgm/s -3 kamy/s

amn dvergang
Spar transportband
EtherMet/IP
PROFINET
Standardprogram

@ Ladda/spara

Grundlaggande installning... ‘

| Las | | Anvand |

Har kan var och en av de allménna begransningar som beskrivsi 1.21.10. Allmanna granser pa sidan
91 andras oberoende av de andra. Gor detta genom att trycka pa motsvarande textfalt och skriva ett
nytt varde. Det hdgsta varde som accepteras for var och en av granserna visas i spalten Max imum.
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Kraftgransen kan anges till ett varde mellan 100 N (50 N fér UR3) och 250 N, och effektgransen kan
anges till ett varde mellan 80 W och 1000 W.

Skruvarna maste dras at med moment . Falten for granserna i laget Reducerat ar inaktiverade om
varken ett sdkerhetsplan eller en konfigurerbar ingang har lagts upp for att utlésa det (se 1.21.13.
Sakerhets-1/0 pa sidan 102 fér mer information). Dessutom far vardena fér Hastighet och
Rérelsemomentilaget Reduceratinte vara hdgre an motsvarande varden for laget Normal.

Tolerans och enhet fér varje grans visas i slutet av motsvarande rad. Nar ett program kors justeras
robotarmens hastighet automatiskt sa att den inte éverskrider nagot av de varden som angetts, minus
toleransen (se 1.21.4. Toleranser pa sidan 88). Observera att det minustecken som visas med varje
toleransvarde bara anger att toleransen dras ifran det verkliga varde som anges. Sékerhetssystemet
utfér ett Kategori 0-stopp om robotarmen éverskrider den angivna gransen (utan tolerans).

VARNING
Hastighetsgransen begransar endast robotens TCP, sa dvriga delar av robotarmen
kan rora sig snabbare &n det varde som angetts.

Véxla till Grundlaggande installningar

Om du trycker pa knappen Basic Settings. .. atergardutill skdrmen for grundldggande
allmanna begransningar, och alla allmanna begransningar aterstalls till sina férinstallda
standardvéarden. Om detta gor att nagra anpassade varden gar forlorade, visas en meddelanderuta dar
du far bekrafta atgarden.
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1.21.11. Ledbegransning

& Fil 03:51:05 CCCC O
Program | A Installation rFIytta rl,.’O rLogg |
S Sakerhetskonfiguration
Montering [ Allmanna granser [© Ledbegransning | Granser | Sakerhets-j0 |
I/0-inst3llning Var och en av féljande ledgranser kan konfigureras oberoende av varandra:
@ sikerhet ( Hogsta hastighst
o Positionsintervall
Variabler
MODBUS
Funktioner Leder Intervall Normalt lage Reducerat lage
Amn dvergang Minimum Maximal Minimum Maximal
Bas -363 — 363 ° | -353” 363| +3°/3°
Spar transportband
Skuldra 363 — 363 ° | _353” 363| +3°/3°
EtherMet/IP .
Armbige  -363 — 363 ° ‘ _363H 363‘ +3°/3°
PROFINET
Handled 1 -363 — 363 ° ‘ _353H 363‘ +3°/3°
Standardprogram Handled 2 -363 — 363 ° ‘ -363H 363‘ +3°/-3°
[ Ladda/spara Handied 3 363 —363° | 363 363 +3°/3°
| Las | | Anvand |

Ledbegransningar begransar rorelsen fér enskilda leder i ledrymden, dvs. de refererar inte till kartesisk
rymd utan istéllet till den interna positionen (rotationspositionen) for lederna och deras
rotationshastighet. Med vaxlingsknapparna i underpanelens évre del kan du stéllain Maximum Speed
and Position Range forlederna oberoende av varandra.

Om laget ar Frikérning (se Frikorning pa sidan 120) och den aktuella positionen eller hastigheten for en
led &r nara gransen, kommer anvandaren att kdnna en bortstétande kraft som 6kar i styrka nar leden
narmar sig gransen. Kraften uppstar nar ledhastigheten ar inom c:a 20 °/s av hastighetsgransen eller
ledens position &r inom c:a 8 ° av positionsgransen.

Postionsintervallet for handled 3 &r som standard obegransat. Vid anvandning av kablar som ar
anslutna till roboten maste du forst inaktivera Obegrénsat intervall fér handled 3 for att undvika
kabelbelastning och skyddsstopp.

Hégsta hastighet

Detta alternativ definierar den hdgsta vinkelhastigheten for varje led. Gor detta genom att trycka pa
motsvarande textfalt och skriva ett nytt varde. Det hégsta varde som accepteras visas i spalten
Maximum. Inget av vArdena kan anges till mindre &n toleransvérdet.

Observera att falten for granserna i laget Reducerat ar inaktiverade om varken ett sékerhetsplan eller
en konfigurerbar ingang har lagts upp for att utlosa det (se 1.21.13. Sakerhets-1/0 pa sidan 102 fér mer
information). Dessutom far gransernailaget 1.21.12. Granser pa motsatta sidan och Reduceratinte
vara hogre an motsvarande varden for laget Normal.
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Toleranser och enhet for varje grans visas i slutet av motsvarande rad. Nar ett program kors justeras
robotarmens hastighet automatiskt sa att den inte dverskrider nagot av de varden som angetts, minus
toleransen (se 1.21.4. Toleranser pa sidan 88). Observera att det minustecken som visas med varje
toleransvarde bara anger att toleransen dras ifran det verkliga varde som anges. Sékerhetssystemet
utfér dock ett kategori 0-stopp om vinkelhastigheten for nagon led éverskrider det varde som angetts
(utan tolerans).

Positionsintervall

Pa denna skarm definieras positionsintervallet for varje led. Gor detta genom att trycka pa motsvarande
textfalt och skriva nya varden fér den 6vre och undre positionsgransen for ledpositionen. Det intervall
som anges maste falla inom de varden som anges i spalten Range, och den undre gransen kan inte
ligga hdgre én den Gvre gransen.

Om Handled 3 anvands i tilldmpningar som kraver obegransat antal varv i bada riktningarna, markerar
du alternativetUnrestricted limits for Wrist 3.

Obs: Falten for granserna i laget Reducerat ar inaktiverade om varken ett sékerhetsplan eller en
konfigurerbar ingang har lagts upp for att utlésa det (se 1.21.13. Sakerhets-1/0O pa sidan 102 fér mer
information).1.21.12. Granser nedanfor och

Toleranser och enhet for varje grans visas i slutet av motsvarande rad. Det forsta toleransvardet galler
for minimivardet och det andra for maximivardet. Programkdérningen stoppas nér positionen fér en led
haller pa att verstiga det intervall som man far nar den forsta toleransen laggs till det angivna
minimivardet och den andra toleransen subtraheras fran det angivha maximivardet, om den fortsatter
rora sig langs den forutsedda banan. Observera att det minustecken som visas med varje
toleransvarde bara anger att toleransen dras ifran det verkliga varde som anges. Sékerhetssystemet
utfér dock ett kategori 0-stopp om ledpositionen dverskrider det intervall som angetts (utan tolerans).

1.21.12. Granser

Pa den har fliken kan du konfigurera granser, som bestar av sdkerhetsplan och en begrénsning av den
hogsta tillatna avvikelsen for robotverktygets orientering. Det gar aven att definiera plan som utléser en
overgang till Reduceratlage.

Sakerhetsplan kan anvandas for att begransa robotens tillatna arbetsomrade, genom att framtvinga att
robotens TCP haller sig pa ratt sida om de definierade planen och inte korsar dem. Det gar att
konfigurera upp till atta sékerhetsplan. Begransningen pa verktygets orientering kan anvandas for att
kontrollera att robotverktygets orientering inte avviker mer @n vad som specifikt angetts fran den
orientering som 6nskas.

i E VARNING
Definition av sékerhetsplan begrénsar bara TCP, inte den évergripande gréansen for
robotarmen. Detta betyder att &ven om ett sdkerhetsplan anges, garanterar detta inte
att andra delar av robotarmen lyder under samma begransning.

Konfigurationen av varje gransvarde baseras pa nagon av de egenskaper som definierats i den
aktuella robotinstallationen (se 1.24.12. Installation — Funktioner pa sidan 138).
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OBS!

@ Virekommenderar starkt att du skapar alla de funktioner som behdévs fér konfigurering
av de 6nskade gransvardena och ger dem ldmpliga namn innan du bérjar redigera
sakerhetskonfigurationen. Observera att eftersom robotarmen ar stromlés néar fliken
Sékerhethar lasts upp ar vare sig funktionen Too1 (som innehaller nuvarande position
och orientering for robotens TCP) eller laget Frikdrning (se Frikorning pa sidan 120)
tillgéngliga.

Om laget ar Frikorning (se Frikdrning pa sidan 120) och den aktuella positionen for robotens TCP ar
nara ett sdkerhetsplan, eller om robotverktygets orientering har en avvikelse fran den énskade
orienteringen som ligger nara den angivna hogsta avvikelsen, kommer anvandaren att kdnna en
bortstétande kraft som 6kar i styrka nar TCP narmar sig gransen. Kraften uppstar nar TCP arinom c:a
5 cm fran ett sdkerhetsplan eller verktygsorienteringens avvikelse ar c:a 3 ° fran den angivna storsta
avvikelsen.

Nar ett plan definierats som Utlds reducerat Idge och TCP ror sig bortom denna gréns, gar
sakerhetssystemet Over i Reduceratlage, som anvander sakerhetsinstéllningarna for Reducerat Idge.
Utlésarplan foljer samma regler som vanliga sékerhetsplan, férutom att robotarmen kan passera
genom dem.

Valja en grans att konfigurera

Panelen safety Boundaries pa flikens vanstra sida anvands for att valja vilkken sékerhetsgréns
som ska konfigureras.

Du lagger upp ett sédkerhetsplan genom att klicka pa nagon av de atta dversta posterna i listan pa
panelen. Om det valda sakerhetsplanet redan har konfigurerats, markeras motsvarande 3D-
representation av planetiavsnittet 3D View (see 3D-visualisering nedanfor) to the right of this panel.
The safety plane canbe setupinthe Safety Plane Properties (se Konfigurationav
sakerhetsplan pa motsatta sidan) langst ned i fliken.

Klicka pa avsnittet Tool Boundary entry to configure the orientation boundary limit for the robot tool.
The configuration of the limit can be specified inthe Tool Boundary Properties
(se Konfiguration av verktygsgrans pa sidan 100) langst ned pa fliken.

Klicka pa knappen ®& /<& for att vaxla 3D-visualiseringen av gransvardet. Om ett gransvarde ar aktivt
anges sdkerhetsldget (se Sakerhetslage pa sidan 101) av nagon av féljande ikoner &1 /& / = /.

3D-visualisering

Avsnittet 3D View displays the configured safety planes and the orientation boundary limit for the
robot tool together with the current position of the robot arm. All configured boundary entries where the
visibility toggle is selected (i.e. showing icon) inthe Safety Boundaries visas tillsammans med det
gransvarde som markerats.
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Aktiva sdkerhetsplan visas i gult och svart med en liten pil som representerar normalen mot planet,
vilket anger den sida pa planet dar robotens TCP far placeras. Utldsarplan visas i blatt och gront. En
liten pil markerar den sida av planet som inte utldser en évergang till Reduceratlage. Om ett
sakerhetsplan har markerats i panelen pa flikens vanstra sida, markeras motsvarande 3D-
representation.

Verktygsorienteringens gransvarde visas som en sfarisk kon tillsammans med en pil som anger
robotverktygets nuvarande orientering. Konens insida representerar verktygsorienteringens tillatna yta
(vektor).

Nar ett plan eller gransvardet fér verktygsorientering har konfigurerats men inte ar aktivt ar
visualiseringen gra.

Tryck pa forstoringsglaset for att zooma in/ut eller dra med ett finger 6ver skarmen for att andra vy.
Konfiguration av sékerhetsplan

Panelen safety Plane Properties section atthe bottom of the tab defines the configuration of
the selected safety plane inthe safety Boundaries pa flikens 6vre vanstra del.

& Fil 03:51:08 CCCC O
Program | A Installation | Flytta | /0 | Logg |
SR Sakerhetskonfiguration
Montering [ Alm&nna grénser [ Ledbegransning | Granser | Sakerhets-/0 |
s e Sakerhetsgranser 3D-vy
I/0-installning -
Safety plane 0 U Q Q I
Sakerhet
@ awerne Safety plane 1 D 3
Variabler Safety plane 2 9]
MODBUS Safety plane 3 l:l
J
Safety plane 4
Funktioner HenpEn l:l
Safety plane 5 l:l l_,
Jamn overgang Safety plane 6 |:| -
Spar transportband Safety plane 7 |:| =
EtherMNet/IP Werktygsgrans |:|
PROFINET Egenskaper for sakerhetsplan
Plan Walj sakerhetslage
Standardprogram |Safety plane 1 ‘ ‘D Normal ‘v‘
Ladd
PR Kopiera funktion Farskjutning
o - [ dam

| Las | | Anvand

Namn

Med textfaltet Name kan anvandaren tilldela ett namn till det markerade sakerhetsplanet. Andra namnet
genom att trycka pa textfaltet och skriva ett nytt namn.
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Kopiera funktion

Sakerhetsplanets position och normal anges med en funktion (se 1.24.12. Installation — Funktioner pa
sidan 138) fran den aktuella robotinstallationen. Anvand listrutan langst ned till vanster i avsnittet
Egenskaper for sékerhetsplan for att valja en funktion. Endast funktioner av punkt- och plantyp ar
tillgéngliga. Om du véljer <Odefinierat> rensas planets konfiguration.

Den valda funktionens z-axel kommer att peka mot det omrade som inte ar tillatet, och planets normal
pekar i motsatt riktning, férutom nér funktionen Ba se valts, vilket gor att planets normal pekar i samma
riktning. Om planet konfigurerats som Utlés reducerat ldge (se Sakerhetslage nedanfor) anger planets
normal den sida av planet som inte utléser en évergang till Reduceratlage.

Observera att nér sékerhetsplanet har konfigurerats genom att en funktion valjs, blir
positionsinformationen endast kopieradtill sikerhetsplanet. Planet ar inte lankat till funktionen. Detta
betyder att om det gérs andringar i positionen eller orienteringen fér en funktion som har anvants for att
konfigurera ett sékerhetsplan, kommer sékerhetsplanet inte att uppdateras automatiskt.

Om funktionen har &ndrats anges detta med ikonen 4. ovanfor funktionsvéljaren.

Klicka pa knappen & bredvid funktionsvéaljaren for att uppdatera gransen med funktionens aktuella
position och orientering.

Ilkonen 4. visas ocksa om den markerade funktionen har tagits bort fran installationen.
Séakerhetslage

Listrutan pa hoger sida av panelen safety Plane Properties anvands for att vélja
sékerhetsldge for sakerhetsplanet. Féljande lagen finns:

Disabled Sédkerhetsplanet ar aldrig aktivt.
o — Nar sdkerhetssystemet ar i laget Normal ar ett plan i laget Norma 1 aktivt
och fungerar som en strikt begrénsning for positionen fér robotens TCP.
Nar sdkerhetssystemet ar i ldget Reducerat ar ett plan ildget Reduced
Reduced aktivt och fungerar som en strikt begrdnsning for positionen fér robotens
TCP.
Normal & Nar sdkerhetssystemet antingen ar i laget Normal eller Reducerat ar ett
[ o e planilagetNormal & Reduced aktivtoch fungerar som en strikt

begrénsning for positionen fér robotens TCP.

Trigger Nar sakerhetssystemet ar i nagot av lagena Normal eller Reducerat ar ett
Reduced mode p!f':m [ Ia.gef Utlos Reducera.t. l&ge aktivt och go_r att sdkerhetssystemet
vaxlar till laget Reducerat nar robotens TCP finns bortom det.

Det sédkerhetsldge som valts visas med en ikon i motsvarande postipanelen Safety Boundaries
panel. If the safety modeis setto Disabled. Ingen ikon visas.

Forskjutning

Nar en funktion har valts i listrutan i den nedre vanstra delen av panelen Egenskaper for sdkerhetsplan,
kan sakerhetsplanet forskjutas genom att trycka pa textfaltet Forskjutning nere till hdger i den har
panelen och ange ett varde. Om du skriver ett positivt varde 6kas robotens tillatna arbetsomrade
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genom att planet flyttas i motsatt riktning mot planets normal, medan ett negativt varde minskar det
tillatna arbetsomradet genom att planet flyttas i normalens riktning.

Toleransen och enheten for gransplanets férskjutning visas till hdger om textfaltet.
Effekt av plan som &r strikt begrénsning

Programkoérningen avbryts nar TCP-positionen haller pa att korsa ett aktivt sdkerhetsplan med strikt
begransning, minus toleransen (se 1.21.4. Toleranser pa sidan 88), om den fortsatter réra sig langs
den férutsedda banan. Observera att det minustecken som visas med varje toleransvarde bara anger
att toleransen dras ifran det verkliga varde som anges. Sakerhetssystemet utfor ett Kategori 0-stopp
om TCP-positionen dverskrider den angivna gransen for sékerhetsplanet (utan tolerans).

Effekt av plan som &r Utlés Reducerat ldge

Nar inget skyddsstopp ar i kraft och sékerhetssystemet inte &r i det speciella laget Aterstélining
(se 1.21.6. Sakerhetslagen pa sidan 89), ar det i nagot av ldgena Normal eller Reducerat, och
robotarmens rorelse begransas av respektive uppsattning granser.

Som standard ar sakerhetssystemet i laget Normal. Det gar dver i laget Reducerat nar nagot av
foéljande intraffar:

1. Robotens TCP finns bortom nagot plan som angetts som Utlés Reducerat ldge, dvs. den finns
pa den sida av planet som ar motsatt riktning pa den lilla pilen i planets visualisering.

2. Sakerhetsingangsfunktionen Reduced Mode har konfigurerats och insignalerna ar laga (mer
information finns i 1.21.13. Sakerhets-1/0O pa sidan 102).

Nar inget av ovanstaende langre galler gar sdkerhetssystemet tillbaka till IAget Normal.

Nar 6vergangen fran laget Normaltill laget Reducerat orsakas av passage genom ett plan som angetts
som Utlbs Reducerat ldge intraffar en dvergang fran gransuppsattningen for laget Normattill
gransuppsattningen for laget Reducerat. Sa snart robotens TCP finns 20 mm eller narmare fran planet
som angetts som Utlés Reducerat ldge (men fortfarande pa sidan for Iaget Normal), anvands det mest
tilldtande av gransvardena for lagena Normal och Reducerat for varje gransvarde. Nar robotens TCP
passerar genom planet som angetts som Utlés Reducerat Idge ar gransuppsattningen for laget Normal
inte langre aktiv, och gransuppsattningen for laget Reducerat patvingas.

Nar 6vergangen fran laget Reducerattill laget Normal orsakas av passage genom ett plan som angetts
som Utlés Reducerat Idge intraffar en vergang fran gransuppsattningen for laget Reducerattill
gransuppsattningen for laget Normal. Sa snart robotens TCP passerar genom planet Utlés Reducerat
ldage, anvands det mest tillatande av gransvardena for lagena Normal och Reducerat for varje
gransvarde. Nar robotens TCP finns 20 mm eller mer fran planet som angetts som Utlés Reducerat
lage (pa sidan for laget Normal) ar gransuppsattningen for laget Reducerat inte langre aktiv, och
gransuppsattningen for laget Normal patvingas.

Om den férutsedda banan tar robotens TCP genom ett plan som angetts som Utlds Reducerat lage,
bérjar robotarmen minska farten redan innan den passerar genom planet om den skulle éverskriva
ledhastigheten, verktygshastigheten eller rérelsemomentgransen i den nya gransuppsattningen.
Observera att eftersom granserna maste vara mer restriktiva i gransuppséattningen for laget Reducerat
kan sadan inbromsning i forvag endast intréffa vid 6vergang fran laget Normaltill laget Reducerat.
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Konfiguration av verktygsgrans

& Fil 03:51:10 CCcCC O
Program [ A Installation | Flytta | /0 | Logg |
L LA Sakerhetskonfiguration
Montering [ Alm&nna grénser [ Ledbegransning | Granser | Sakerhets-j0 |
. I Sakerhetsgranser 3D-vy

I/O-installning _

Safety plane 0 DD = Q

Sikerhet
@ Safety plane 1 DD
Variabler Safety plane 2 9]|:|
MODBUS Safety plane 3 |:|
;

Safety plane 4
Funktioner R |:|

Safety plane 5 |:|
amn dverging Safety plane 6 |:| I::
Spar transportband Safety plane 7 |:| :
EtherNet/IP Werktygsgrans
PROFINET Egenskaper for verktygsgrans

Awikelse Walj sakerhetslage
standardprogram 5_181,-1.0° ‘ B3da ‘v‘
H Ladda/spara Kopiera funktion

| <0Odefinierat= |v‘

| Las | | Anvand |

Panelen Tool Boundary Properties langstned pa fliken definierar en grans for robotverktygets
orientering, bestaende av en 6nskad orientering for verktyget och ett varde fér den maximala tilldtna
avvikelsen fran denna orientering.

Avvikelse

Textfaltet Deviation visar vardet for den storsta tillatna avvikelsen fran den énskade orienteringen
for robotverktygets orientering. Andra véardet genom att trycka pa textfaltet och skriva ett nytt vérde.

Det accepterade vardesintervallet tillsammans med avvikelsens tolerans och enhet visas bredvid
textfaltet.

Kopiera funktion

Robotverktygets orientering anges med en funktion (se 1.24.12. Installation — Funktioner pa sidan
138) fran den aktuella robotinstallationen. Den valda funktionens z-axel anvands som vektor for 6nskad
verktygsorientering for detta gransvarde.

Anvand listrutan langst ned till vanster i avsnittet Egenskaper for sakerhetsplan for att valja en funktion.
Endast funktioner av punkt- och plantyp ar tillgangliga. Om du véljer <Odefinierat> rensas planets
konfiguration.

Observera att nar gransen har konfigurerats genom att en funktion valjs, blir orienteringsinformationen
endast kopieradtill gransen. Gransen ar inte lankad till funktionen. Detta betyder att om det gors
andringar i positionen eller orienteringen for en funktion som har anvants for att konfigurera
gransvardet, kommer gransvardet inte att uppdateras automatiskt. Om funktionen har &ndrats anges
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detta med ikonen A som visas om den markerade funktionen har tagits bort fran installationen. &
knappen bredvid funktionsvéljaren for att uppdatera gransvardet med funktionens aktuella orientering.
Ilkonen 4. ovanfor funktionsvaljaren. Klicka pa

Séakerhetslage

Listrutan till hdger om panelen Tool Boundary Properties anvands for att valja sdkerhetsldge
for verktygets orienteringsbegransning. Tillgangliga alternativ ar:

Disabled Verktygets gransvarde ar aldrig aktivt.

Normal Nar sékerhetssystemet ar i laget Normal ar verktygets gransvarde aktivt.
Reduced Nar sékerhetssystemet &r i laget Reducerat ar verktygets gréansvéarde aktivt.
Normal & Nar sakerhetssystemet ar i laget Normal eller Reducerat ar verktygets
Reduced gransvarde aktivt.

Det sédkerhetsldge som valts visas med en ikon i motsvarande postipanelen Safety Boundaries
panel. If the safety modeis setto Disabled. Ingen ikon visas.

Effekt

Programkdérningen avbryts nar verktygsorienteringens avvikelse haller pa att dverstiga den maximala
awvikelsen, minus toleransen (se 1.21.4. Toleranser pa sidan 88), om den fortsatter réra sig langs den
forutsedda banan. Observera att det minustecken som visas med varje toleransvarde bara anger att
toleransen dras ifran det verkliga varde som anges. Sakerhetssystemet utfor ett Kategori 0-stopp om
verktygsorienteringens avvikelse 6verskrider den angivna gransen (utan tolerans).
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1.21.13. Sakerhets-1/O
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Den har skarmen definierar Sdkerhetsfunktioner for konfigurerbara in- och utgangar (I/0). 1/0O ar
uppdelade i in- och utgangar och satts ihop parvis sa att varje funktion har en kategori 1 3samt PLd I/O.

Varje sdkerhetsfunktion kan bara styra ett par I/0. Om du férséker vélja samma sakerhetsfunktion en
gang till tas den bort fran det férsta paret 1/0 dar den forst definierats. Det finns fem sédkerhetsfunktioner
for ingangssignaler och fem for utgangssignaler.

Obs: Sakerhetsfunktioner som appliceras pa en uppsattning stift kommer att prioriteras éver alla 1/0-
atgarder i I/O-instaliningarna (se 1.24.8. Installation — |/O-installning pa sidan 130).

Ingangssignaler

For ingangssignaler kan foljande sdkerhetsfunktionervaljas:Systemnddstopp, Reducerat lage,
Aterstidll skyddsstopp,Aktiveringsenhet med tre lidgenandDriftlige.

Systemndédstopp

Efter konfigurering finns mojlighet att ha en extra Emergency Stop button besides the
Nodstoppsknapp pa mandverenheten. Dessa funktioner kraver anvandning av utrustning som
uppfyller ISO 13850.
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Reducerat lage

Alla sakerhetsgranser kan anvandas i tva lagen: laget Normal, som anger
standardsékerhetskonfigurationen, och laget Reducerat (mer information finnsi 1.21.6.
Sakerhetslagen pa sidan 89). Nar den har ingangssakerhetsfunktionen valjs orsakar en lag insignal att
sakerhetssystemet Overgar i laget Reducerat. Om det behdvs minskar robotarmen farten sa att den
uppfyller gransuppsattningen for laget Reducerat. Om robotarmen fortfarande bryter mot nagon
begrénsning for laget Reducerat utfors ett kategori 0-stopp. Overgangen tillbaka till liget Normal sker
pa samma satt. Observera att sékerhetsplan ocksa kan orsaka en 6vergang till laget Reducerat (mer
information finns i Konfiguration av sakerhetsplan pa sidan 97).

Aterstdll skyddsstopp

Om skyddsstopp finns dragen i sakerhets-1/0, anvands den har ingangen for att se till att
skyddsstoppet fortsatter tills en aterstallning utldses. Robotarmen ror sig inte nar den ar i
skyddsstoppat lage.

if VARNING
Som standard kommer Aterstill skyddsstopp function is configured for input
pins 0 and 1. Disabling it altogether implies that the robot arm ceases to be Safeguard
Stopped as soon as the Skyddsstopp input becomes high. In other words, without a
Aterstiall skyddsstopp,the Skyddsstopp ingdngarna SI0 och Si1 (se
Bruksanvisning for installation av maskinvara) att faststélla helt om tillstandet
Skyddsstopp ar aktivt eller inte.

Aktiveringsenhet med tre ligenand Driftlige

Med dessa kan du anvanda en 3-ldgesenhet som extra skyddsanordning under robotens instalining
och programmering. N&ringangen Aktiveringsenhet med tre l&gen harkonfigurerats ar
roboten antingen i "kdrlage" eller "programmeringslage”. Det aktuella Iaget visas med en symbol i vre
hogra hornet:

* Korldge: Roboten endast utfora férinstallda uppgifter. Fliken Flytta och Frikérningslaget ar inte
tillgangliga.

* Programmeringsldge: Begransningarna fran kérldget ar borttagna. Nar insignalen fran
Aktiveringsenhet med tre l&gen arlag arroboten skyddsstoppad och
hastighetsreglaget stélls in pa ett ursprungsvarde som motsvarar 250 mm/s i normalt lage.

Men i laget Reducerat forblir skalan samma som for Iaget Normal, sa hastighetsreglaget uppnar
inte alltid 250 mm/s. Istallet kan det skalas till en lagre procentandel av laget Normal.

Hastighetsreglaget kan Okas steguvis tills systemet nar hdgre hastighet. Hastighetsreglaget
aterstalls till det laga vardet varje gang ingangen Aktiveringsenhet med tre l&gen
vaxlar fran hog till 1ag.

Det finns tva metoder fér konfigurering av driftiagesval:
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1. Om du vill vélja driftldge med en extern lagesvaljarenhet ska du konfigurera ingangen.
Konfigureringsméjligheten visas i snabbmenyerna nér ingangen 3-lages aktiveringsenhet
konfigureras. Roboten kommer att vara i kdrlage nar ingangen for driftlage ar lag och i
programmeringslage nar den ar hog.

2. Om du vill valja driftlage fran Polyscope behéver endastingangen Akt iveringsenhet med
tre l&gen konfigureras och verkstéllas i sdkerhetskonfigureringen. | det har fallet &r
standardlaget Kérs. Om du vill vaxla till programmeringsldge valjer du knappen "Programmera
robot" pa valkomstskarmen. Nar du vill vaxla tillbaka till kérldgetlamnar du skarmbilden
"Programmera robot".

OBS!

* Nar du har bekréftat konfigurationen av skerhets-1/0 med
Aktiveringsenhet med tre l&gen visasvalkomstskarmbilden
automatiskt. Valkomstskarmen visas ocksa automatiskt nar driftlaget vaxlar fran
Programmering till Kérning.

« Valjaren for fysiskt Ilage maste, om den anvands, helt uppfylla ISO 10218-1:
artikel 5.7.1 for val.

+ 3-Lagesvaljaren, med tillhérande beteende, prestandaegenskaper och
utférande, maste helt uppfylla ISO 10218-1: artikel 5.8.3 fér en aktiveringsenhet.

Utgangssignaler

For utgangssignaler gar det att anvanda foljande sdkerhetsfunktioner. Alla signaler atergar till lag nar
det tillstand som utléste den héga signalen har avslutats.

System Emergency Stop

Signalen ar Lag nar sakerhetssystemet har utlésts och vaxlat till tillstandet N6dstoppad via ingangen
Robot-nddstopp eller nédstoppsknappen. For att undvika lasningar, om tillstandet Nédstoppad har
utldsts avingangen Systemnddstopp, kommer lag signal inte att ges.

OBS!

| dessa fall kommer utgangen Emergency Stop state from the robot through
System Emergency Stop output mustbe complyingwith ISO 13850. This is
particularly necessary in setups where the Robotnddstopp input is connected to an
external Emergency Stop device. In such cases, the System Emergency Stop att
vaxla till hég nar den externa nddstoppsenheten frikopplas. Detta innebéar att
nodstoppstillstandet hos den externa maskinutrustningen aterstélls utan att nagon
manuell atgard kravs fran robotoperatdren. For att uppfylla sdkerhetsstandarderna
maste den externa maskinutrustningen kunna aterstallas manuellt for att driften ska
kunna fortsatta.

Robot Moving

En lag signal ges nar robotarmen ar i rérelse. Nar robotarmen ar stilla ges hog signal.
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Robot Not Stopping

Signalen &r hdg nar roboten har stannat eller haller pa att stanna efter ett nédstopp eller skyddsstopp.
Annars ar signalen logiskt lag.

Reduced Mode

Skickar en lag signal nar robotarmen placeras i laget Reducerat eller om sakerhetsingangen
konfigurerats med en ingang for Reduced Mode och signalen for narvarande ar lag. Annars ar
signalen hog.

Not Reduced Mode

Detta ar motsatsen till Reduced Mode enligt definitionen ovan.

1. Enligt ISO 13849-1, se ordlista fér mer information.<
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1.22. BOrja programmeringen

1.22.1. Forord

13.1: Robotens leder. A: Bas, B: Skuldra, C: Armbage och D, E, F: Handled 1, 2, 3

Universal Robot-armen @r en arm som bestar av ror och leder. Lederna och deras vanligaste
bendmningar visas i figur 13.1. Basen ar platsen dar roboten &r monterad. Robotens verktyg sitter i den
andra anden (Handled 3). Genom att koordinera rérelsen i var och en av lederna kan roboten flytta sitt
verktyg fritt, med undantag fér omradet rakt ovanfor och rakt under basen.

PolyScope éar det grafiska anvandargranssnittet (GUI), med vilket du kan mandvrera robotarmen och
mandverskapet, kéra robotprogram och skapa nya program pa ett enkelt sétt.

Foljande avsnitt hjalper dig att komma igang med roboten. Efterat forklaras skarmarna och funktionen i
PolyScope narmare.

VARNING
1. Kapitel Bruksanvisning for installation av maskinvara innehaller viktig
sakerhetsinformation som maste lasas igenom och férstas av den som
integrerar UR-robotar innan roboten startas for férsta gangen.

2. Integratéren maste stélla in sdkerhets- och konfigurationsparametrarna som har
definierats i riskbeddémningen innan robotarmen startas for férsta gangen, se
kapitel 1.21. Sakerhetskonfiguration pa sidan 85.

1.22.2. Komma igang

Innan du anvander PolyScope maste robotarmen och mandverskapet installeras och mandverskapet
sattas pa.

Installera robotarmen och mandéverskapet

Gor sa har for att installera robotarmen och mandverskapet:
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1. Packa upp robotarmen och mandverskapet.

2. Montera roboten pa en stabil yta som ar tillréckligt kraftig for att tala minst tio ganger basledens
fulla vridmoment och minst fem ganger robotarmens vikt. Ytan ska vara vibrationsfri.

3. Placera Mandéverskapet pa dess Fot.
4. Sattirobotsladden mellan roboten och mandverskapet.

5. Anslut kontakten till manéverskapet.

VARNING
Risk att roboten valter. Om roboten inte monteras pa en stabil yta kan den falla och
orsaka personskada.

Detaljerade installationsinstruktioner finns i Bruksanvisning for installation av maskinvara. Observera
att en riskutvardering kravs innan robotarmen kan anvandas for att utféra nagot arbete.

Séatta pa och stdnga av mandéverskapet

Mandverskapet startas genom att trycka pa strombrytaren pa framsidan av panelen med pekskarmen.
Panelen kallas vanligen manéverenheten. Nar mandverskapet ar pa visas text fran det underliggande
operativsystemet pa pekskarmen. Efter cirka en minut visas nagra knappar pa skarmen, och ett
meddelandefénster leder anvandaren till startskdrmen (se 1.22.6. Initieringsskarmbild pa sidan 112).

Stang av mandverskapet genom att trycka pa den grona strombrytaren pa skarmen eller med knappen
Stang av pa valkomstskarmen (se1.22.5. Valkomstskarmbilden pa sidan 111).

VARNING
Om du stanger av roboten genom att dra ut kontakten ur vagguttaget kan robotens
filsystem skadas, vilket kan leda till funktionsfel hos roboten.

Sétta pa och stanga av robotarmen

Roboten kan startas om mandverskapet har startats och om inga nédstoppsknappar ar intryckta.
Robotarmen startas fran skarmbilden Initiering (se1.22.6. Initieringsskarmbild pa sidan 112) genom att
trycka in PA-knappen pa skarmen och sedan trycka pa Start. Observera att nér roboten startas ger den
ett ljud ifran sig, och den ror sig lite nar bromsarna slapps.

Strémmen till robotarmen kan stdngas av genom att réra vid AV-knappen pa skarmen Initiering.
Robotarmen stéangs ocksa av automatiskt nar mandverskapet stangs av.

1.22.3. Det forsta programmet

Ett program ar en lista av kommandon som talar om for roboten vad den ska goéra. PolyScope tillater att
aven personer med begransade programmeringskunskaper kan programmera roboten. For de flesta
uppgifter gérs programmeringen helt fran pekskarmen utan att nagra kryptiska kommandon behéver
skrivas in.
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Verktygsrorelsen ar den del av robotprogrammet som lar robotarmen hur den ska réra sig. | PolyScope
anges verktygsrérelserna med en serie vagpunkter. De kombinerade vagpunkterna skapar en vag
som robotarmen foljer. Vagpunkter anges med fliken Flytta, genom att flytta (I&ra in) roboten till en viss
position. Den kan @ven beraknas av programvaran. Anvand fliken Flytta (se 1.24. Robotstyrning pa
sidan 119) for att flytta robotarmen till 5nskad position eller lara in positionen genom attdra in
robotarmen pa plats samtidigt som knappen Frikdrning halls in bakom mandverenheten.

Forutom forflyttning via vagpunkter kan programmet skicka I/O-signaler till andra maskiner vid vissa
punkter langs robotens rorelsebana, och utféra kommandon som om...sa och loop, baserat pa
variabler och 1/O-signaler.

Foljande &r ett enkelt program som tillater att den startade robotarmen kan flytta sig mellan tva
vagpunkter.

1. Tryck pa knappen Programmera robot och valj Tomt program.

2. Tryck pa knappen Nasta (nederst till hdger) sa att den <tomma> raden markeras i
tradstrukturen till vanster pa skarmen.

Ga till fliken Struktur.

Tryck pa knappen Flytta.

Ga till fliken Kommando.

Tryck pa knappen Nésta for att komma till instéliningarna for Vagpunkt.

Tryck pa knappen Ange den har vagpunkten bredvid "?"-ikonen.

©® N o g B~ w

Ga till skarmen Flytta och flytta roboten genom att trycka pa de olika bla pilarna, eller flytta
roboten genom att halla in knappen Frikérning pa baksidan av mandverenheten medan du drar i
robotarmen.

9. Tryck pa OK.
10. Tryck pa Lagg till vagpunkt fore.
11. Tryck pa knappen Ange den har vagpunkten bredvid "?"-ikonen.

12. Gatill skarmen Flytta och flytta roboten genom att trycka pa de olika bla pilarna, eller flytta
roboten genom att halla in knappen Frikérning medan du drar i robotarmen.

13. Tryck pa OK.

14. Programmet ar klart. Roboten kommer nu att réra sig mellan de tva punkterna nar du trycker pa
symbolen “Spela upp”. Stall dig pa behorigt avstand, hall i nédstoppsknappen och tryck pa
“Spela upp”.

15. Grattis! Du har nu skapat ditt forsta robotprogram som forflyttar roboten mellan de tva givna
vagpunkterna.
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VARNING
1. Kor inte in roboten i sig sjélv eller nagot foremal, eftersom detta kan skada
roboten.

2. Hall ditt huvud och din torso utanfor robotens rackvidd (arbetsomrade). Placera
inte fingrar dar de kan fastna.

3. Detta ar bara en snabbstartsguide, som visar hur enkelt det ar att anvanda en
UR-robot. Den férutsétter en ofarlig miljé och en mycket noggrann anvéandare.
Oka inte hastigheten eller accelerationen éver standardvardena. Utfér alltid en
riskutvardering innan roboten tas i drift.

1.22.4. Programmeringsgranssnittet i PolyScope

PolyScope kors via pekskarmen pa mandverskapet.

2]

PolyScope-anvandargranssnitt for robot

Var god valj

Kér program

UNIVERSAL
ROBOTS

Stall in robot

Stang ned robot

Bilden ovan visar valkomstskarmen. De blaaktiga omradena pa skdarmen ar knappar som kan tryckas in
genom att trycka med fingret eller den trubbiga anden av en penna mot skarmen. PolyScope har en
hierarkisk skarmstruktur. | programmeringsmiljon ar skarmbilderna anordnade i flikar, for enkel atkomst
pa skarmbilderna.

@ Fil 03:50:09 CCCC O
| Program | A Installation | Flytta | /0 | Logg |
=ej namngiven= [ Kommando | Grafik | Struktur | Variabler
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| det har exemplet ar fliken Program markerad pa éversta nivan och under det markeras fliken Struktur.
Fliken Program innehaller information om det program som laddats. Om du valjer fliken Flytta, vaxlar
skarmbilden till skarmbilden Flytta, varifran robotarmen kan flyttas. P4 samma satt kan du valja fliken
I/O for att se och redigera tillstanden fér de elektriska 1/0O-enheterna.

Du kan ansluta en mus och ett tangentbord till mandverskapet eller manéverenheten, men det ar inte
nagot krav. Nastan alla textfalt har pekfunktion, sa om du trycker pa dem med fingret 6ppnas en
knappsats eller ett tangentbord pa skarmen.

De olika skarmbilderna i PolyScope beskrivs i féljande avsnitt.

1.22.5. Valkomstskarmbilden
@

PolyScope-anvandargranssnitt for robot

Var god valj

Kér program

UNIVERSAL
ROBOTS

Stall in robot

Stang ned robot

Nar mandverdatorn startats visas valkomstskarmbilden. Skdrmbilden innehaller féljande alternativ:

+ Kor program: Valj och kor ett befintligt program. Detta &r det enklaste séattet att hantera
robotarmen och mandverskapet.

+ Programmera robot: Andra ett program eller skapa ett nytt program.
« Stéll in robot: Andra sprak, stéll in I6senord, uppgradera programvara osv.
+ Stang ned robot: Stanger av robotarmen och mandverskapet.

* Om: Hér finns uppgifter om programversioner, vardnamn, IP-adress, serienummer samt juridisk
information.
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1.22.6. Initieringsskarmbild

Initiera robot @

Se till att installationen och nyttolasten &r korrekta, och tryck p& knappen med den grina ikonen for att initiera roboten.

Robot & Normal
@ AV
Alktiv nyttolast kg
Installationsfil ‘default_l ‘ ‘ Ladda installationen
3D-vy
QQ e

) ‘ Konfigurera TCP ‘
¥

‘ Konfigurera montering ‘

P

Pa den har skarmbilden styr du robotarmens initiering.

Statusindikator for robotarmen

LED-lampan for status anger robotarmens kérlage:
» Enklarréd LED anger att robotarmen ar i stoppat lage. Det kan finnas flera orsaker till detta.
» Enklargul LED anger att robotarmen &r stromsatt, men att den inte &r klar for normal drift.

* Engron LED anger att robotarmen ar stromsatt, och att den ar klar fér normal drift.

Den text som visas bredvid LED-lampan anger robotarmens aktuella tillstand narmare.

Aktiv nyttolast och installation

Na&r robotarmen &r stromsatt visas i den lilla vita textrutan den nyttolastmassa som anvands av
mandverenheten nar robotarmen hanteras. Det gar att andra vardet genom att trycka pa textfaltet och
skriva ett nytt varde.

Obs: installningen av vardet inte andrar nyttolasten i robotens installation (se 1.24.6. Installation —
TCP-konfiguration pa sidan 125), det anger bara den nyttolastmassa som anvands av
mandverenheten.
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Pa samma satt visas i det gra textfaltet namnet pa den installationsfil som ar inlast. Det gar att lasa in en
annan installation genom att trycka pa textfaltet, eller genom att anvanda knappen Ladda bredvid faltet.
Det gar aven att anpassa den laddade installationen med knapparna bredvid 3D-vyn langst ner pa
skarmen.

Innan robotarmen startas ar det mycket viktigt att verifiera att bade den aktiva nyttolasten och den
aktiva installationen motsvarar den verkliga situationen for robotarmen.

Initiera robotarmen

ff VARNING
Verifiera alltid att bade den aktiva nyttolasten och den aktiva installationen &r korrekta
innan du startar robotarmen. Om instaliningarna ar felaktiga kommer inte robotarmen
och mandverskapet att fungera korrekt, och de kan utgéra en fara for personer och
utrustning i narheten.

VARNING
Var mycket forsiktig om robotarmen rér vid ett hinder eller bord, eftersom ledens
vaxellada kan skadas om robotarmen kors in i ett hinder.

Den stora knappen med den gréna ikonen utfor sjalva initieringen av robotarmen. Texten pa knappen
och den atgard som utfoérs andrar sig beroende pa robotarmens aktuella tillstand.

» Nar kontrolldatorn startats maste du trycka pa knappen en gang for att strémsatta robotarmen.
Robotarmens tillstand &ndras da till Strdm pa och sedan till Vilolage. Observera att vid nédstopp
gar det inte att stromséatta robotarmen, sa knappen visas som gratonad.

» Narrobotarmens tillstand ar i Viloldge maste du trycka pa knappen igen for att starta
robotarmen. | detta Iage kontrolleras sensordata mot robotarmens konfigurerade montering. Om
de inte stammer d6verens (inom toleransen 30°) inaktiveras knappen och ett felmeddelande visas
under den.

Om monteringen verifieras, slapps alla ledbromsar nar du trycker pa knappen, och robotarmen
ar klar fér normal drift. Observera att roboten ger ett ljud ifran sig och ror sig lite nér bromsarna
slapps.

« Om robotarmen 6vertrader nagon av sakerhetsgranserna efter start, arbetar den i ett speciellt
aterstéllningslage. | det har laget kommer en tryckning pa knappen att vaxla till en skarm for
aterstallningsforflyttning, dar det gar att flytta robotarmen tillbaka inom sakerhetsgranserna.

* Om ett fel intraffar kan mandverenheten startas om med knappen.

« Om mandverenheten inte ar igang, startas den vid tryckning pa knappen.

Den mindre knappen med en rod ikon stdnger av robotarmen.
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1.23. Redigeringsprogram pa skarmen

1.23.1. Redigeringsprogram for uttryck

& Fil 03:50:14 CCCC O
fProgram | A Installation | Flytta | /0 | Logg |

=ej namngiven= 1/ Kommando | Grafik | Struktur | variabler |
=5Stanin -
= \anta T " .
o Avsluta_1 Tl"dEInlng Klla |Uttryck |v|
9% Avstapla Tilldelar markerad variabel virdet uttryck.

o StartPos_1

¢ W Riktning
o FrénPos_1 variabel Uttryck
s TillPos 1 [
¢V PlockSekvens vark_1 -| =
o StapelPos 2
= stall in iy
= \Vanta

. Nytt namn

2 * force()

Input e
<Ing&ng> - True (HI) False (LO) - 4== Backstegstan...

Output

<Utgang= - and or Xor not 7 8 9

Variable

I
H
A
v
-
*
Y
n
(=]

=Variabel= -

Pose
" [ 1 = ’ + 1 2 3 o

<Pose> - -
Skicka

1A

Function

<Funktion= - ABc ) 4 [ 2 0

Aven om sjélva uttrycket redigeras som text har redigeringsprogrammet for uttryck ett antal knappar
och funktioner som kan infoga sarskilda uttryckssymboler, till exempel * fér multiplikation och < for
mindre an eller lika med. Knappen med tangentbordssymbolen i skdrmens dvre vanstra horn vaxlar till
textredigering av uttrycket. Alla definierade variabler finns i Vvariable selector, while the names of the
input and output ports can be found in the Input and output selectors. Some special functions are
foundin Function.

Uttrycket kontrolleras avseende grammatikfel nar du trycker pa Ok button is pressed. The Cancel
sténgs skarmbilden och alla &ndringar ignoreras.

Ett uttryck kan se ut sa har:

?
digital in[1]=True and analog in[0]<0.5

1.23.2. Skarmbilden Poseredigering

Pa den har skarmbilden kan du ange malpositioner for lederna eller en malpose (position och
orientering) for robotverktyget. Den har skarmbilden ar “offline” och styr inte robotarmen direkt.
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Robotarmens nuvarande position och angiven ny malposition visas i 3D-grafik. 3D-ritningen 6ver
robotarmen visar robotarmens aktuella position, och “skuggan” av robotarmen visar malpositionen fér
robotarmen, som styrs av angivna varden till hdger pa skarmen. Tryck pa forstoringsglaset for att
zooma in/ut eller dra med ett finger 6ver skarmen for att andra vy.

Om den angivna malpositionen for robotens TCP ligger nara ett sékerhets- eller utldsningsplan, eller
om robotverktygets orientering ar nara verktygets orienteringsbegransning (se 1.21.12. Granser pa

sidan 95), visas en 3D-representation av narhetsgransen.

Sakerhetsplan visas i gult och svart med en liten pil som representerar normalen mot planet, vilket
anger den sida pa planet dar robotens TCP far placeras. Utlésarplan visas i blatt och grént med en liten
pil som pekar pa planets sida, dar begransningarna i laget Normal (se 1.21.6. Sakerhetslagen pa sidan
89) ar aktiva. Verktygsorienteringens gransvarde visas som en sfarisk kon tillsammans med en pil som
anger robotverktygets nuvarande orientering. Konens insida representerar verktygsorienteringens

tillatna yta (vektor).

Nar malet fér robotens TCP inte Iangre &r i ndrheten av gransvardet forsvinner 3D-representationen.
Om mal-TCP o6vertrader eller ar mycket nara att dvertrada ett gransvarde visas gransvardets

visualisering som réd.

Funktioner och verktygsposition

Langst upp till hdger pa skdrmen visas funktionsvaljaren. Dar definierar funktionsvaljaren vilken

funktion som ska styra robotarmen.

UR3

116

Anvandarhandbok



UNIVERSAL ROBOTS

Under funktionsvaljaren visas namnet pa aktiv TCP. Mer information om att konfigurera flera
namngivna TCP:er, se 1.24.6. Installation — TCP-konfiguration pa sidan 125. Textrutorna visar
fullstandiga koordinatvarden fér denna TCP jamfort med vald funktion. X, Y and z control the position of
the tool, while RX, RY and RZ styr verktygets orientering.

Anvand listrutan ovanfér textrutorna Rx, RY and Rz for att valja hur orienteringen representeras.
Tillgéngliga typer &r:

* Rotationsvektor[rad] Orienteringen anges som en rotationsvektor. Axelns langd ar den vinkel
som ska roteras i radianer, och vektorn sjalv ger den axel runt vilken rotationen ska goéras. Detta
ar standardinstaliningen.

» Rotationsvektor[° 1 Orienteringen anges som en rotationsvektor dar vektorns langd ar den
vinkel som den ska roteras, angiven i grader.

 Vinklar Roll, tipp och gir (RPY) [rad] Roll, tipp och gir (RPY) dar vinklarna angetts i radianer.
RPY-rotationsmatrisen (X, Y’, Z”-rotation) ges av:

Rmy(y, B, a) = RZ(a) - RY(B) - RX(y)
+ Vinklar Roll, tipp och gir (RPY) [°1 Roll, tipp och gir (RPY) dar vinklarna angetts i grader.

Du kan redigera vardena genom att klicka pa koordinaten. Om du klickar pa knapparna + or - precis till
héger om en ruta kan du lagga till eller dra bort ett belopp till eller fran aktuellt varde. Om du trycker pa
en knapp och haller den nedtryckt 6kas eller minskas vardet direkt. Ju Iangre knappen ar nedtryckt,
desto storre blir 6kningen eller minskningen.

Ledpositioner

Gor det mojligt att ange positionen for de enskilda lederna direkt. Varje ledposition kan ha ett varde i
intervallet fran — 360° till + 360°, vilket ar ledbegrdnsningarna. Du kan redigera vardena genom att
klicka pa ledens position. Om du klickar pa knapparna + or - precis till héger om en ruta kan du lagga till
eller dra bort ett belopp till eller fran aktuellt varde. Om du trycker pa en knapp och haller den nedtryckt
Okas eller minskas vardet direkt. Ju langre knappen ar nedtryckt, desto storre blir 6kningen eller
minskningen.

Knappen OK

Om den har skarmbilden aktiverades fran fliken Move tab (see 1.24. Robotstyrning pa sidan 119),
clicking the oK button will return to the Move dar robotarmen forflyttas till angivet mal. Om det senast
angivna vardet var en verktygskoordinat, kommer robotarmen att forflytta sig till malpositionen med
rorelsetypen Flyttal, medan robotarmen flyttar sig till malpositionen med rorelsetypen FlyttaJ om det
var en ledposition som senast angavs. De olika rérelsetyperna beskrivs i Rorelsetyper pa sidan 160.

Knappen Avbryt

Om du trycker pa Cancel stdngs skarmbilden och alla &ndringar ignoreras.
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1.24. Robotstyrning

1.24.1. Fliken Flytta

Pa den har skarmbilden kan du alltid flytta (knuffa) robotarmen direkt, antingen genom att flytta/rotera
robotverktyget eller genom att flytta robotlederna var for sig.

2 03:50:20 CCCC O

rF'quram r Installation rFIytta rliﬁl anqq |
TCP-position Robot

Q Q Wisa =

-n
| £

=

)

=]

=

—

CcP

x [ 126,11 un

v [43L.78] mm

z [ 253,93 mm

[ RC [ 0,001] rag
_ RY [ -3,166] raq
o RZ [ -0,040] rad

TCP-orientering Flytta leder | Hem |

Bas [ i | -91,71] °

Skuldra [ A | -98,96| ©

Armb3ge [ a |

12673
Handled 1 [ N | e

Handled 2 [ i | 91,39 °

Handled 3 [ I | @

Frikérning

Hastighet ==———{_l100% | ¥ Avbryt || W ok |

Q Verklig robot

Robot

Robotarmens nuvarande position visas i 3D-grafik. Tryck pa forstoringsglaset for att zooma in/ut eller
dra med ett finger dver skarmen for att andra vy. Du far den basta kanslan for att styra robotarmen om
du valjer funktionen Visa och roterar visningsvinkeln i 3D-teckningen sa att den matchar hur du ser den
verkliga robotarmen.

Om den aktuella positionen for robotens TCP kommer nara ett sakerhets- eller utldsningsplan, eller om
robotverktygets orientering ar nara verktygets orienteringsbegransning (se 1.21.12. Granser pa sidan
95), visas en 3D-representation av narhetsgransen. Observera att nar roboten kor ett program ar
visualiseringen av gransvarden inaktiverad.

Sakerhetsplan visas i gult och svart med en liten pil som representerar normalen mot planet, vilket
anger den sida pa planet dar robotens TCP far placeras. Utldsarplan visas i blatt och gront med en liten
pil som pekar pa planets sida, dar begransningarna i laget Normal (se 1.21.6. Sakerhetslagen pa
sidan 89) ar aktiva. Verktygsorienteringens gransvarde visas som en sfarisk kon tillsammans med en pil
som anger robotverktygets nuvarande orientering. Konens insida representerar
verktygsorienteringens tillatna yta (vektor).
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Nar robotens TCP inte langre ar i ndrheten av gransvardet foérsvinner 3D-representationen. Om TCP
Overtrader eller ar mycket nara att 6vertrada ett gransvarde visas gransvardets visualisering som réd.

Funktioner och verktygsposition

Langst upp till hbger pa skdrmen visas funktionsvaljaren. Dar definieras relativt vilken funktion
robotarmen ska styras.

Namnet pa aktiv TCP visas bredvid funktionsvaljaren. Textrutorna visar fullstdndiga koordinatvarden
for denna TCP jamfort med vald funktion. Mer information om att konfigurera flera namngivna TCP:er
(se 1.24.6. Installation — TCP-konfiguration pa sidan 125).

Du kan redigera vardena manuellt genom att klicka pa koordinaten eller ledens position. Detta tar dig till
skarmbilden for att pose-redigering (se 1.23.2. Skarmbilden Poseredigering pa sidan 115) dar du kan
ange en malposition och orientering for verktyget eller malpositioner for lederna.

Verktyget Flytta

» Om du haller ned en forflyttningspil (6verst) flyttas robotens verktygsspets i den riktning som
visas.

» Om du haller ned en rotationspil (nederst) andras robotverktygets orientering i den riktning som
visas. Rotationspunkten ar verktygets centrumpunkt eller Tool Center Point (TCP), d.v.s. den
punkt i anden av robotarmen som ger en karakteristisk punkt pa robotens verktyg. TCP-punkten
visas som ett litet blatt klot.

Skruvarna maste dras at med moment . Du kan nar som helst slappa knappen for att stoppa rorelsen

Flytta leder

Gor det mojligt att styra de enskilda lederna direkt. Varje led kan flyttas fran — 360° till + 360°, vilket &r
standardvardena for ledbegrénsningarna som illustreras av den vagrata stapeln for respektive led. Om
en led nar gransvardet kan den inte foras langre. Om grénserna for en led har konfigurerats med ett
annat positionsintervall an det som ar standard (se 1.21.11. Ledbegransning pa sidan 94), anges
intervallet med rétt i den vagrata stapeln.

Frikérning

Om knappen Frikérning halls ned gar det att ta tag i robotarmen fysiskt och dra den till 5nskad plats. Om
installiningen for gravitation (se 1.24.7. Installation — Montering pa sidan 129) pa fliken Konfiguration
ar fel, eller om robotarmen bar en tung last, kan robotarmen bérja réra sig (falla) nar knappen
Frikérning trycks in. | sa fall &r det bara att slappa upp knappen Frikérning igen.

UR3 120 Anvandarhandbok



UNIVERSAL ROBOTS

VARNING
1. Setill att anvanda korrekt installationsinstallningar (t.ex. Robotmontering och
vinkel, vikti TCP, TCP-férskjutning). Spara och ladda installationsfilerna
tillsammans med programmet.

2. Setill att TCP-installningarna och instéllningarna fér robotmonteringen ar
korrekta innan du anvander knappen Frikérning. Om instéllningarna inte ar
korrekta kommer robotarmen att réra sig nar knappen Frikérning aktiveras.

3. Frikdrningsfunktionen (Impedans/Backdrivning) ska bara anvandas i
installationer dar riskutvarderingen medger detta. Verktyg och hinder far inte ha
vassa kanter eller klidmpunkter. Se till att all personal ar utom rackhall for
robotarmen.

1.24.2. Fliken 1/0O

& Fil 03:50:46 CCCC O
[ Program | A Installation | Flytta [ 1/O0 | Logg |

Robot MODBUS
Konfigurerbar ingang Digital ingang Verktygsingang
S-Guard Reset @ | @ 4 0D D4
Digital
S-Guard Reset @ | @ 5 19| D5 :;, 0
2D | D6 Start-Prog @ | & 6 o
19| Q7 Stop-Prog @ | @ 7
Analog ingang analog_in[2]
analog_in[0] analog_in[1] |Spé ‘v‘
ov 10V ov 10V ‘ Spa... ‘v‘
Konfigurerbar utgang Digital utgang Verktygsutgang
0@ | @ 4 0@ | @ a Digital
1 G G 3 Prog-Running @ G o G g
2@ | @ s 20| @6 @1
3@ | @7 3@ | @7 Manivrerad aw:
Analog utgang |Anvéndare |v|
analog_out[0] analog_out[1]
Strém Strém Spanmngl _S_t'_n:_
AmA 20mA AmA 20mA 0 12 24
?j Simulering

o Verklig robot

Pa den har skarmen kan du alltid vervaka och stélla in 1/O-signaler fran/till robotens mandverskap i
realtid. Skdrmen visar aktuellt I/O-tillstand, &ven under programexekvering. Om nagot andras under
programexekveringen kommer programmet att stoppas. Vid programstopp kommer alla utsignaler att
bibehalla sina tillstdnd. Skdrmen uppdateras bara vid 10 Hz, och en mycket snabb signal kanske inte
visas korrekt.

Konfigurerbara in- och utgangar kan reserveras for speciella sékerhetsinstallningar, som definieras i
avsnittet for konfiguration av sékerhets-1/O for installationen (se 1.21.13. Sakerhets-1/0O pa sidan 102):
de som &r reserverade kommer att ha sakerhetsfunktionens namn istéllet for standardnamnet eller det
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anvandardefinierade namnet. Konfigurerbara utgangar som ar reserverade for sékerhetsinstallningar
kan inte vaxlas och visas endast som LED-lampor.
Signalernas elektriska egenskaper beskrivs i kapitel 1.9.3. |/O for mandverenhet pa sidan 30.

Spéanning

| verktygsutgangen kan spanning endast konfigureras nar verktygsutgangen styrs av anvandaren. Om
du valjer en URCap tar du bort atkomst till Spanning.

Installningar fér analog doman

De analoga utgangarna kan stéllas in pa antingen strom [4-20 mA] eller spanning [0-10 V]. Systemet
kommer ihag installningarna om de skulle behdvas vid omstart av robotstyrenheten nar ett program
sparas. Om du valjer en URCap, under Verktygsutgang, tar du bort atkomst till domaninstaliningarna
for analoga verktygsingangar.

1.24.3. MODBUS

Skarmbilden nedan visar MODBU S-klientens I/O-signaler sa som de har stallts in i installationen.
Anvand rullgardinsmenyerna dverst pa skarmbilden for att &ndra innehallet som visas baserat pa
signaltyp och MODBUS-enhet om mer an en har konfigurerats. Varje signal i listan innehaller
anslutningsstatus, varde, namn, och signaladress. Utsignalerna kan vaxlas om anslutningsstatus och
val for 1/0-flikkontroll tillater detta (se 1.24.8. Installation — |/O-instéllning pa sidan 130).

& Fil 03:50:46 CCCC O
[ Program | A Installation | Flytta | /O | Logg |

MODBUS
MODBUS typ: |Alla ‘v‘ MODBUS enhet; ‘Alla |v‘
Ingangar Utgangar
MODBUS enhet: 10.0.0.2 MODBUS enhet: 10.0.0.2
o MODBUS_4 [260] o MODBUS_3 [18]
MODBUS enhet: 127.0.0.1 MODBUS enhet: 127.0.0.1
o MODBUS_1 [0] e MODBUS_2 [16]

o MODBUS_5 [17]
o MODBUS_6 [18]
a MODBUS_7 [19]
e MODBUS_8 [20]
o MODBUS 9 [21]

?j Simulering
o Verklig robot
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1.24.4. Fliken AutoFlytta

Fliken AutoFlytta anvands nar robotarmen maste forflytta sig till en specifik position inom sitt
arbetsutrymme. Exempel pa detta kan vara nar roboten maste flyttas till ett programs startposition
innan programmet kors, eller vid forflyttning till en punkt Iangs fardvagen nér ett program modifieras.

2 03:50:00 CCCC O
[Keér |['Flytta [0 | Logg | AutoFlytta |

Flytta roboten till sin position.

Hall ned "Auto” fér att utféra den rérelse som visas. Slapp knappen fér att avbryta.
Tryck p& "Manuell” fér att flytta roboten till sin position manuelit.

A Varning: Din nyttolast ar installd pa noll i installationsfliken

Automatisk

. Manuell

Animering

Animeringen visar den rérelse som robotarmen ska utféra.

VARNING
Jamfor animeringen med den verkliga robotarmens position och kontrollera att roboten
kan utfora rorelsen sakert utan att sla emot nagra hinder.

VARNING
AutoFlytta-funktionen flyttar Idngs roboten langs skuggbanan. Kollisioner kan skada
roboten eller annan utrustning.

Automatisk

Hall ned knappen Auto for att flytta robotarmen enligt animeringen.
Obs: Du kan nar som helst slappa knappen for att stoppa rorelsen.
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Manuell

Om du trycker pa knappen Manuell kommer du till fliken Flytta dar robotarmen kan flyttas manuellt.
Detta behovs endast om rérelsen i animeringen ar oldmplig.

1.24.5. Installation — Ladda/spara

& Fil 03:50:36 CCCC O
Program | A Installation | Flytta | 10 | Logg |

A TCP-konfiguration

Ladda/spara robotinstallation till fil

Installationen omfattar alla aspekter pa hur roboten placeras i sin arbetsmiljé. Detta
innefattar mekanisk montering av roboten, elanslutning till annan utrustning samt alla
alternativ som robotprogrammet ar beroende av. Det innefattar inte sjalva programmet.

Montering

I/0-installning

@ Sdkerhet
Variabler Spara aktuell installation
LR |defau|t

| Spara | | Spara som... |

Funktioner

" " o
amn dvergan ) ) )
gang Ladda en annan installationsfil

Spar transportband | Ladda || Skapa ny |

EtherMet/IP
PROFINET

Standardprogram

=

Ladda/spara

Installationen omfattar alla aspekter pa hur robotarmen och mandéverskapet placeras i arbetsmiljon.
Detta innefattar mekanisk montering av robotarmen, elanslutning till annan utrustning samt alla
alternativ som robotprogrammet ar beroende av. Det innefattar inte sjalva programmet.

Dessa installningar kan konfigureras med de olika skdrmarna under fliken Installation, forutom |/O-
doméaner som stalls in i fliken I/O (se 1.24.2. Fliken |/O pa sidan 121).

Det gar att ha mer &n en installationsfil for roboten. Program som skapas anvander den aktiva
installationen och installationen laddas automatiskt ndr den anvands.

Alla férandringar av en installation maste sparas for att kunna behallas efter nedstangning. Om det
finns andringar i installationen som inte sparats, visas en diskettikon bredvid texten Ladda/s para till
vanster om av fliken Installation.

En installation kan sparas genom att trycka pa knappen Spara eller Spara som.... Om du sparar ett
program sparas aven den aktiva installationen. Om du vill ladda en annan installationsfil anvander du
knappen Ladda. Knappen Skapa nytt i robotinstallationen aterstéller alla andringar till
fabriksinstallningar.
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VARNING

Virekommenderar inte att anvanda roboten med en installation som laddats fran en
USB-enhet. Om du vill anvanda en installation som lagrats pa en USB-enhet laddar du
den forst och sparar den sedan i den lokala program-mappen med knappen Spara

som....

1.24.6. Installation — TCP-konfiguration

Verktygets centrumpunkt (TCP) ar en punkt pa robotens verktyg. Varje TCP innehaller en forflyttning
och en rotation i forhallande till verktygets utgangsflans.
Nar en robot har programmerats for att atervanda till en férlagrad vagpunkt flyttar roboten TCP till en
position och orientering som sparas inom vagpunkten. Nar TCP programmerats for linjar rérelse ror

den sig linjart.

& Fil

Program | A Installation | Flytta | /0 | Logg |

A, TCP-konfiguration

Montering
I/0-instdllning

@ Sdkerhet
Variabler
MODBUS
Funktioner

Jdmn évergang
Spar transportband
EtherMet/IP
PROFINET
Standardprogram

Ladda/spara

ccce @

Verktygets centrumpunkt

Tillgangliga TCP-punkter:

e M

X mm ‘ Byt namn

Y mm

S —
RY| 00000/rad | #Pposition
Rz| 0.0000/rad | P orientering

Nyttolast: kg

[ Masscentrum

Position

Koordinaterna X, Y, z anger TCP-position. N&r alla angivna varden &r noll (inklusive orientering),
sammanfaller TCP med mittpunkten pa verktygets utgangsflans, varvid det koordinatsystem som
avbildas till hoger pa skarmen anvands.
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Orientering

Koordinaterna RX, RY, RZ anger TCP-orientering. Liknande fliken Flytta anvander du listrutan
Enheter ovanfor rutorna RX, RY, RZ for att valja orienteringskoordinater (se 1.23.2. Skarmbilden
Poseredigering pa sidan 115).

Lagga till, byta namn, andra och ta bort TCP

Du kan borja konfigurera en ny TCP med fbljande atgarder:
« Tryck pa for att ange en ny TCP med ett unikt namn. Ny TCP ar tillgénglig i rullgardinsmenyn.
« Tryck pa for att byta namn pa TCP.
e Tryck pa for att flytta vald TCP. Du kan inte ta bort senaste TCP.

Aktiv TCP

Vid linjara rérelser anvander roboten alltid aktiv TCP for att faststélla TCP-avvikelse. Aktiv TCP kan
andras med kommandot Flytta (se 1.25.4. Kommando: Flytta pa sidan 159) eller
instaliningskommando.

Standard-TCP

Standard-TCP maste stallas in som aktiv TCP innan ett program kors.

+ Valj 6nskad TCP och klicka pa Stéll in som standard for att stélla in TCP som standard.

Den gréna ikonen i den 6ppna rullgardinsmenyn anger standardinstalld TCP.
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Lara ut TCP-position

@ Fil

03:50:31 CCCC O

Program [ A Installation | Flytta | /0 | Logg |

A TCP-konfiguration
Montering
I/O-installning

@ Sikerhet
Variabler

MODBUS
Funktioner

amn dvergang
Spar transportband
EtherMet/IP
PROFINET
standardprogram

Ladda/spara

Verktygets centrumpunkt

Lar ut TCP-position

& Fler punkter behévs

Flytta TCP till samma position fran olika
vinklar,

Ange punkt 1

TCP-positionskoordinater kan berdknas automatiskt enligt foljande:

1.
2.
3.

Tryck pa Méatning.

Valj en fast punkt i robotens arbetsutrymme.

Anvand pilknapparna till hdger pa skarmen for att flytta TCP till valt punkt fran minst tre olika

vinklar och for att spara motsvarande positioner for verktygets utgangsflansen.

Anvand knappen Stélla in for att anvanda verifierade koordinater for gallande TCP. Observera

att positionerna maste vara tillrackligt olika for att berakningen ska bli korrekt. | annat fall slar

LED-statuslampan ovanfér knapparna om till rétt.

Aven om tre positioner vanligtvis racker for att avgédra korrekt TCP kan en fjarde position anvandas for
att ytterligare verifiera att berakningen ar korrekt. Kvaliteten fér varje sparad punkt jamfért med
berdknad TCP anges med gron, gul eller rod LED pa respektive knapp.
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Lara ut TCP-orientering

@ Fil

03:50:31

Program [ A Installation | Flytta | /0 | Logg |

A TCP-konfiguration
Montering
I/O-installning

@ Sikerhet
Variabler

MODBUS
Funktioner

amn dvergang
Spar transportband

EtherMet/IP

cccc @

Verktygets centrumpunkt

& Inga funktioner har valts

Walj en funktion och ange en punkt
med verktyget pekande | Z-axelns
riktning fér den valda funktionen.

Lar ut TCP-orientering

=0definierat=

|'|

Ange punkt

PROFINET
O
Standardprogram
Ladda/spara
1. Tryck pa Mét.
2. Valj en funktion i kombinationsrutan. (Se 1.24.12. Installation — Funktioner pa sidan 138) fér
mer information om hur nya funktioner bestams
3. Tryck pa Valj punkt och anvand pilarna for Flytta verktyg till en position dar verktygets
orientering och motsvarande TCP sammanfaller med den valda funktionens koordinatsystem.
4. Verifiera den beraknade TCP-orienteringen och ange den for vald TCP med knappen Stall in.
Nyttolast

Vikten for robotens verktyg anges i skarmens nedre del. Du éndrar installningen genom att trycka i det
vita textfaltet och skriva in en ny vikt. Instéllningen géller fér alla definierade TCP. Information om den
hogsta tillatna nyttolasten, see the Hardware Installation Manual.

Tyngdpunkt

Verktygets tyngdpunkt anges i falten Cx, CY och Cz. Installningen galler fér alla definierade TCP.
Installationer som skapats fére version 3.8 stdder instalining av tyngdpunkten till TCP om detta har
stallts in tidigare. Om tyngdpunkten stalls in manuellti 3.8 eller hogre forsvinner méjligheten att stalla in

tyngdpunkten till TCP permanent.

Du kan vélja Anvand anpassad troghetsmatris for att stalla in varden for troghet.
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Tréghet anges i ett koordinatsystem med ursprung i tyngdpunkten (CoG) i nyttolasten och axlarna
forenade i verktygsflansens axlar.

Standardtroghet berdknas som troghet i en sfar med den anvandarangivna massan och en

massdensitet pa 1g/cm?3

1.24.7. Installation — Montering

& Fil

03:50:33 CCCC O

Program | A Installation | Flytta | 110 | Logg |

A TCP-konfiguration

ontering

Variabler
MODBUS

Funktioner

EtherMet/IP

PROFINET

I/O-installning

@ Sakerhet

amn dvergang

Spar transportband

Standardprogram

Ladda/spara

Robotmontering och vinkel

T

Ay |

d

Lutning

2

457

2

0.0°

Rotera robotbasens faste E 0,0° Izl

Monteringsspecifikationer pa robotarmen har tva syften:

1. Attfa robotarmen att se ratt ut pa skarmen.

2. Attinformera mandverenheten om gravitationsriktningen.

En avancerad dynamisk modell ger robotarmen mjuka och exakta rérelser samt tillater robotarmen att
halla sig sjalv i laget Frikérning. Darfor ar det viktigt att robotens montering gjorts korrekt.

VARNING
Om robotarmens montering inte gors pa ratt satt kan detta orsaka ofta aterkommande

skyddsstopp och risken att robotarmen rér sig nar knappen Frikérning trycks ned.

Om robotarmen ska monteras pa ett plant bord eller golv behdver inga &ndringar géras pa den har
skérmbilden. Om robotarmen daremot takmonteras, vaggmonteras eller monteras i vinkel maste

detta justeras med tryckknapparna.
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Knapparna till hbger pa skdrmen anvands for att stélla in vinkeln pa robotarmens montering. De tre
knapparna pa 6vre hogra sidan stéller in vinkeln mot taket (180°), vdggen (90°), golvet (0°). Luta-

knapparna kan anvandas for att stalla in en godtycklig vinkel.

Knapparna pa nedre delen av skdrmen anvands for att rotera robotarmens faste sa att det stammer

Overens med den faktiska monteringen.

VARNING

laktta korrekta installationsférhallanden. Spara och ladda installationsfilerna

tilsammans med programmet.

1.24.8. Installation — 1/O-installning

& Fil 03:50:34 CCCC O
Program | A Installation | Flytta | 110 | Logg |
A TCP-konfiguration
Visa
Montering |Digita| |v|
/O-installning
Ingang ~_ Utgang -
@ Sékerhet DI[0] digital_in[0] = Do[o] digital_out[0] =
Variabler DI[1] digital_in[1] _ % DO[1] digital_out[1] Frog-Running |
DI[2] digital_in[2] ~ Start-Prog Do[2] digital_out[2]
pa e DI[3] digital_in[3] Stop-Prog I DO[3] digital_out[3] =
Funktioner DI[4] digital_in[4] DO[4] digital_out[4]
L . DI[5] digital_in[5] DO[S] digital_out[S]
amn dvergan
! 94ng DI6] digital_in[6] DOo[6] digital_out[6]
Spar transportband DI[7] digital_in[7] = DO[7] digital_out[7] =
EtherMet/IP
Byt namn
PROFINET | | | Ta bort | |
Standardprogram
H Ladda/spara Btgard i programmet
|Hijg nar det kors - 13g nar det stoppas |v|

P4 I/O-installningsskarmen kan anvandarna ange 1/0O-signaler och konfigurera atgarder med

flikkontrollen I/O.

Avsnitten Ingang och Utgang listar olika typer av I/O-signaler som:

* Analog standard fér allmdnna andamal och verktyg
+ MODBUS
+ MODBUS

» Allmanna andamalsregister (boolsk, hel- och flyttal) Allmanna andamalsregister kan nas via en

faltbuss (t.ex. Profinet och Ethernet/IPEtherNet/IP).
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1/0-signaltyp

For att begransa antalet signaler som listas i avsnitten Ingang och Utgang, anvand listrutan Visa hogst
upp pa skarmen for att andra det visade innehallet baserat pa signaltyp.

Anvanda anvandadefinierade namn
For att 1att komma ihag signalernas funktioner vid arbete med roboten kan anvandaren namnge
ingangs- och utgangssignaler.

1. Valj 6nskad signal

2. Kiicka pa textfaltet i den nedre delen av skarmen for att ange namnet.

3. Tryck pa Rensa om du vill aterstalla namnet till standard.

Ett allmant andamalsregister maste ges ett anvandardefinierat namn for att gora det tillgangligt i
programmet (dvs. for ett Vanta-kommando eller ett villkorligt uttryck av ett Om-kommando)
Kommandona Vénta och Om beskrivsi(1.25.10. Kommando: Vanta pa sidan 173) och (1.25.17.
Kommando: Om pa sidan 179). De namngivna allmdnna andamalsregistren finns i valjaren Ingang och
Utgang pa skarmbilden Uttrycksredigerare.

I/0-atgérder och 1/O-flikkontroll

Ingangs- och utgangsatgéarder
Fysiska och digitala faltbuss-1/0 kan anvandas for att utlésa atgarder eller reagera pa status for ett
program. Tillgangliga ingangsatgarder:
« Start: Startar eller aterupptar det aktuella programmet pa en stigande kant.
+ Stopp: Stoppar det aktuella programmet pa en stigande kant.
+ Paus: Pausar det aktuella programmet pa en stigande kant.
* Frikdrning: Vid hég ingang ar roboten i frikdrningslage (liknande anvandning med knappen
Frikdrning). Ingangen ignoreras om ett program kors eller om andra villkor férbjuder
frikérning.

. VARNING
Om roboten stoppas medan ingangsatgarden Start anvands, forflyttar sig roboten
langsamt till programmets forsta vagpunkt innan programmet utférs. Om roboten
pausas medan ingangsatgarden Start anvands ror sig roboten langsamt till den
punkt dar den pausades innan programmet aterupptas.

Tillgangliga utgangsatgarder:

Utgangsstatus Programstatus
Lag nar det inte kors Lag Stoppad eller pausad
Hog nérdetinte kérs  Hdg Stoppad eller pausad
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Atgard Utgangsstatus Programstatus

Hog under kérning, Lag Kors

lag vid stopp Hog Stoppad eller pausad

Lag vid icke- Lag Program avslutat ej schemalagt
schemalagt stopp

Lag vid icke- Lag Program avslutat ej schemalagt
schemalagt stopp, Hog Kors, stoppad eller pausad

annars hog

Kontinuerlig puls Vaxlar mellan hég ochlag Kors (pausa eller stoppa programmet fér

att behalla pulsstatusen)

OBS!
a Ett program avslutas ej schemalagt om nagot av féljande intraffar:
» Sakerhetsstopp
* Fel
* Brott

» Korningsundantag

I/0 flikkontroll
Specificera om en utgang styrs via I/O-fliken (av programmerare eller av bade operatérer och
programmerare) eller om den styrs av robotprogrammen.

1.24.9. Installation — Sakerhet

Se kapitel 1.21. Sakerhetskonfiguration pa sidan 85.
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1.24.10. Installation — Variabler

& Fil 03:50:34 CCCC O
Program | A Installation rFIytta rl,.’O rLogg |

A TCP-konfiguration

Installationsvariabler

Montering

Variabel =~ | Varde

I/0-inst3llning

@ Sakerhet

ariabler

MODBUS
Funktioner

amn dvergang
Spar transportband
EtherMet/IP
PROFINET
Standardprogram

H Ladda/spara

Variabler som skapas pa skarmen Installationsvariabler kallas installationsvariabler och anvands
precis som normala programvariabler. Installationsvariabler ar speciella eftersom de behaller sina
varden aven om programmet stoppas och sedan startas om, och nér robotarmen och/eller
mandverskapet stangs av och sedan slas pa igen.

Namn och varden for installationsvariabler lagras med installationen sa du kan anvanda samma
variabel i flera program.

Installationsvariabler och deras varden sparas automatiskt var 10:e minut under programkérning, aven
nar programmet ar pausat och nar det ar stoppat.

Skapa ny installationsvariabel

Mamn Varde

i warx_1 =

Skapa en variabel

1. Tryck pa Skapa ny for att komma at faltet Skapa ny installationsvariabel med ett foreslaget
namn fér den nya variabeln.

2. Tryck pa faltet Skapa ny installationsvariabel for att &ndra namn pa variabeln.

3. Tryck pa OK om det nya variabelnamnet inte anvands i den hér installationen.
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4. Valjvariabel pa listan och tryck sedan pa Redigera vérde for att &ndra vardet pa
installationsvariabeln.

5. Nar variabeln konfigurerats maste du spara installationen for att behalla konfigurationen.

Ta bort en variabel

1.

Valj variabeln och tryck pa Radera.

Om ett laddat program har samma namn som en programvariabel, eller om en laddad installation har
samma namn som installationsvariablerna, far du féljande alternativ: du kan antingen I6sa problemet
genom att anvanda installationsvariablerna med samma namn istallet fér programvariabeln eller ocksa
far de variabler som krockar nya namn automatiskt.

1.24.11. Installation — 1/O-installningar for MODBUS-klient

& Fil

03:50:34

A TCP-konfiguration

a0
=
Montering 10.0.0.2
) . IP: 10.0.0.2‘ Sekvenslage El
I/0-installning ‘ = -
@ Sékerhet o ‘ 0| |Registerutging ‘vH 18‘ ‘MODBUS_I =
Variabler
Frekvens[Hz] MODBUS-slavadress 255
MODBUS
Svarstid [ms]: ----, Tidsgranser: 8, Begaranden misslyckades: 0, Avg. resp. f: ----
Funktioner L e
o ‘Dlgltallngang ‘v 260/ MODBUS 2 =

amn dvergang

Spar transportband

Program | A Installation | Flytta | /0 | Logg |

cccec @

I/O-installningar for MODBUS-klient

Frekvens [Hz] H MODBUS-slavadress 255

Swarstid [ms]: ----

EtherMet/IP
PROFINET
Standardprogram

Visa avancerade alternativ

@ Ladda/spara

. Tidsgranser: @, Begaranden misslyckades: 0, Avg. resp. f: ----

* | B

Har stalls MODBUS-klientens (huvudenhetens) signaler in. Anslutningar till MODBU S-servrar (eller
slavenheter) pa angivna IP-adresser kan skapas med in- och utgangssignaler (register eller digitalt).

Varije signal har ett unikt namn sa att den kan anvéandas i program.

Uppdatera

Tryck pa den har knappen for att uppdatera alla MODBUS-anslutningar. Uppdatering kopplar ifran och

ateransluter alla modbus-enheter. All statistik rensas.

Lagg till enhet

Tryck pa den har knappen for att Iagga till en ny MODBUS-enhet.
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Ta bort enhet

Tryck pa den har knappen for att ta bort MODBUS-enheten och alla signaler pa den.

Ange enhetens |IP-adress

Har visas MODBUS-enhetens IP-adress. Tryck pa knappen for att &ndra den.

Sekvenslage

Endast tillgéngligt nér Visa avancerade alternativ (se Visa avancerade alternativ pa sidan 137) &r valt.
Om den har kryssrutan markeras tvingas modbus-klienten vanta pa ett svar innan nasta begaran
skickas. Vissa faltbus-enheter kraver det har laget. Det kan hjalpa att aktivera det har alternativet om
det finns flera signaler och ett stérre antal begaranden resulterar i signalforluster.

Den faktiska signalfrekvensen kan vara lagre &n den begérda om flera signaler definierasi
sekvenslage. Den faktiska signalfrekvensen kan observeras i signalstatistiken (se avsnitt Avancerade
alternativ pa sidan 137). Signalindikatorn vaxlar till gult om den faktiska signalfrekvensen understiger
halva det varde som valts i listan Frekvens.

Lagg till signal

Tryck pa den har knappen for att Iagga till en MODBU S-signal pa motsvarande MODBUS-enhet.

Ta bort signal

Tryck pa den har knappen for att ta bort en MODBUS-signal fran motsvarande MODBUS-enhet.

Ange signaltyp

Anvand den har kombinationsrutan for att ange signaltypen. Tillgéngliga typer ar:

Digital ingang
En digital ingang (spole) ar en kvantitet pa en bit som lases fran MODBUS-enheten pa den spole
som anges i signalens adressfalt. Funktionskod 0x02 (Las diskreta ingangar) anvands.

Digital utgang
En digital utgang (spole) &r en kvantitet pa en bit som kan anges till antingen hog eller Iag. Innan
vardet pa den har utgangen har angetts av anvandaren lases vardet fran MODBU S-fjarrenheten.
Detta betyder att funktionskod 0x01 (L&s spolar) anvands. Nar utgangen har angetts med ett
robotprogram eller genom att trycka pa knappen Ange signalvarde anvands funktionskoden 0x05
(Skriv enstaka spole) framgent.

Registeringang
En registeringang ar en kvantitet pa 16 bitar som lases fran den adress som anges i adressfaltet.
Funktionskod 0x04 (Las ingangsregister) anvands.

Registerutgang
En registerutgang ar en kvantitet pa 16 bitar som kan anges av anvandaren. Innan vardet pa den
har utgangen har angetts, lases vardet fran MODBUS-fjarrenheten. Detta betyder att funktionskod
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0x03 (Las hallregister) anvands. Nar utgangen har angetts med ett robotprogram eller genom att
ett signalvarde angetts i faltet Ange signalvéarde, anvands funktionskoden 0x06 (Skriv enstaka
register) for att ange vardet pa MODBUS-fjarrenheten.

Ange signaladress

Detta falt visar adresserna pa MODBUS-fjarrservern. Anvand knappsatsen pa skarmen for att valja en
annan adress. Giltiga adresser beror pa MODBUS-fjarrenhetens tillverkare och konfiguration.

Ange signalnamn

Anvandaren kan ge signalen ett namn med tangentbordet pa skarmen. Det har namnet anvands nar
signalen anvands i program.

Signalvarde

Har visas signalens aktuella varde. For registersignaler uttrycks vardet som ett heltal utan tecken. Fér
utgangssignaler kan énskat signalvarde anges med knappen. Aven fér registerutgangar uttrycks det
varde som ska skrivas till enheten som ett heltal utan tecken.

Signalanslutningsstatus

Denna ikon visar om signalen kan lasas och skrivas korrekt (grén), eller om enheten ger ovantade svar
eller inte gar att na (gra). Om ett MODBUS-undantag tas emot visas svarskoden. Svar pa MODBUS-
TCP-fel ar:

E1
OGILTIG FUNKTION (0x01) Den funktionskod som togs emot i fragan ar inte en tillaten atgard for
servern (eller slavenheten).

E2
OGILTIG DATAADRESS (0x02) Den funktionskod som togs emot i fragan ar inte en tillaten atgard
for servern (eller slavenheten). Kontrollera att den signaladress som angavs svarar mot
installningen pa MODBUS-fjarrservern.

E3
OGILTIGT DATAVARDE (0x03) Ett varde som finns i fragans datafélt &r inte ett tillatet varde for
servern (eller slavenheten). Kontrollera att det signalvarde som angavs ar giltigt fér den angivna
adressen pa MODBUS-fjarrservern.

E4
SLAVENHETSFEL (0x04) Ett oaterkalleligt fel intraffade medan servern (eller slavenheten)
forsokte utfora den begarda atgarden.

E5
KVITTERA (0x05) Speciell anvandning i samband med programmeringskommandon som skickas
til MODBUS-fjarrenheten.

E6
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SLAVENHET UPPTAGEN (0x06) Speciell anvandning i samband med
programmeringskommandon som skickas till MODBUS-fjarrenheten. Slavenheten (servern) kan
inte svara for tillfallet.

Visa avancerade alternativ

Den hér kryssrutan visar eller doljer de avancerade alternativen for varje signal.

Avancerade alternativ

Uppdateringsfrekvens
Den har menyn kan anvandas for att andra signalens uppdateringsfrekvens. Detta ar den frekvens
med vilken forfragningar skickas till MODBU S-fjarrenheten for att 1asa eller skriva signalvardet. Om
frekvensen ar installd pa 0, initieras modbus-begaranden pa begaran med anvandning av
skriptfunktionerna modbus_get_signal_status, modbus_set_output_registeroch modbus_set
output_signal.

Slavadress
Detta textfalt kan anvandas for att ange en speciell slavadress for de forfragningar som motsvarar
en specifik signal. Vardet maste vara i det 6ppna intervallet 0-255, och standardvérdet ér 255. Om
du &ndrar detta varde rekommenderar vi att du kontrollerar funktionen vid &ndring av slavadress i
dokumentationen till MODBUS-fjarrenheten.

Ateranslut rékning
Antalet ganger TCP-anslutningen stédngdes och ateranslots.

Anslutningsstatus
TCP-anslutningsstatus.

Svarstid [ms]
Tiden mellan att modbus-begéaran skickas och svaret tas emot - uppdateras endast nar
kommunikation ar aktiv.

Fel pa modbuspaket
Antal mottagna paket som innehdll fel (d.v.s. ogiltig ldangd, data saknas, TCP-uttagsfel).

Tidsgrénser
Antal modbus-begaranden som inte besvarats.

Begéranden misslyckades
Antal paket som inte kunde skickas p.g.a. ogiltig uttagsstatus.

Faktisk frekv.
Genomsnittlig frekvens av klientens (huvudenhetens) signalstatusuppdateringar. Det har vardet
berdknas om varje gang signalen tar emot ett svar fran servern (eller en slav).

Alla raknare upp till 65535 och sedan omsluta tillbaka till 0.
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1.24.12. Installation — Funktioner
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En Funktion ar en representation av ett foremal som definieras med en sexdimensionell pose (position
och orientering) i férhallande till robotens fundament. Du kan namnge en funktion for framtida referens.

Det ar vanligt att delar av ett robotprogram bestar av rérelser som maste utforas i forhallande till andra
specifika foremal an robotarmens bas. Féremalen kan vara bord, andra maskiner, arbetsstycken,
system for visuell avké&nning, tomrum eller grdnser som vanligen finns i robotarmens omgivning.

Roboten innehaller tva fordefinierade funktioner som anges nedanfér, med poser som definieras av
konfigurationen av sjalva robotarmen:

» Funktionen Bas ar placerad med utgangspunkt i robotbasens centrum (se figur 15.1).

+ Funktionen Verktyg ar placerad med utgangspunkt i centrum av aktuell TCP (se figur 15.2).
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15.1: Basfunktion

15.2: Verktyg (TCP-funktion)

Anvand funktionerna Punkt, Linje och/eller Plan for att definiera funktionens pose.

Dessa funktioner placeras med en metod som anvander aktuell TCP-pose i arbetsytan. Sa du kan lara
in platser for funktioner med hjalp av Iaget Frikdrning eller knuffa roboten (manuell styrning) till 5nskad
pose.

Val av funktion beror pa den typ av objekt som anvands och dess precisionskrav. Anvand funktionerna
Linje och Plan om mdjligt eftersom de bygger pa fler ingangspunkter. Fler ingangspunkter innebar
hogre precision.

Till exempel, battre noggrannhet uppnas med en definition av tva punkter med funktionen Linje med sa
stor fysisk separation som mgjligt. Du kan aven anvanda punktfunktionen for att ange ett linjart
transportband men da maste anvandaren rikta TCP i transportbandsrérelsens riktning.

Anvandning av fler punkter for att definiera t.ex. ett bords pose innebar att orienteringen grundar sig i
positionerna snarare an orienteringen hos en enda TCP. En enda TCP-orientering ar svarare att
konfigurera med hég precision.

For mer om att lagga till funktioner, se (avsnitt: pa sidan 141), ( pa sidan 142) och (Planfunktionen pa
sidan 142).
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Anvanda en funktion

Du kan hanvisa till en funktion som definieras i robotprogrammets installation for relaterade
robotrorelser (t.ex. kommandon Flyttal och FlyttaP) till funktionen (se avsnitt 1.25.4. Kommando:
Flytta pa sidan 159).

Detta gor att robotprogrammet anpassas enkelt, t.ex. vid flera olika robotstationer, nar ett féremal
flyttas under programmets korning eller da det flyttas permanent runt scenen. Justering av funktionen
for ett visst foremal justerar programmets alla rorelser i forhallande till féremalet. For fler exempel, se
(avsnitt Exempel: Manuell uppdatering av en funktion for att justera ett program pa sidan 143) och
(Exempel: Dynamisk uppdatering av en funktions pose pa sidan 144). Funktioner som konfigureras
som knuffbara ar ocksa anvandbara nar roboten flyttas manuellt under fliken Flytta (avsnitt 1.24.
Robotstyrning pa sidan 119) eller skarmbilden Pose-redigering (se 1.23.2. Skarmbilden
Poseredigering pa sidan 115). Nar en funktion valjs som en referensram, kommer knapparna Flytta
verktyg for forflyttningar och rotationer att fungera i den valda funktionsrymden (se Funktioner och
verktygsposition pa sidan 120) och (Verktyget Flytta pa sidan 120), avlasning av TCP-koordinatvarden.
Om exempelvis en tabell definieras som en funktion och &r vald som en referens i fliken Flytta, flyttar
pilarna (upp/ner, vanster/héger, framat/bakat) roboten i dessa riktningar relativt till bordet . Dessutom
kommer TCP-koordinaterna att félja bordets ram.

Nytt namn

Denna knapp byter namn pa en funktion.

Ta bort

Den har knappen tar bort den markerade funktionen och eventuella underfunktioner.

Visa axlar

Valj om den valda funktionens koordinataxlar ska synas i 3D-grafiken. Valet galler den har skarmen och
skarmen Flytta.

Andra punkt

Anvénd knappen Andra den har punkten for att stélla in eller &ndra den valda funktionen. Fliken Flytta
(avsnitt 1.24. Robotstyrning pa sidan 119) visas och en ny position kan anges for funktionen.

Kan knuffas

Valj om det ska ga att knuffa den valda funktionen. Detta bestdmmer om funktionen ska visas i
funktionsmenyn pa skarmen Flytta.

Anvanda Flytta hit

Tryck pa Flytta hit for att flytta robotarmen mot vald funktion. | slutet av férflyttningen kommer
koordinatsystemen for funktion och TCP att sammanfalla.
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Punktfunktionen

Punktfunktionen anger en sakerhetsgrans eller en global hemkonfiguration fér robotarmen.
Punktfunktionens pose definieras som position och orientering for TCP.

Lagg till ny punkt

1.

| Installation valjer du Funktioner.

2. Under Funktioner valjer du Punkt.
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Flytta hit || Lar in den har punkten

Linjefunktionen

Linjefunktionen definierar linjer som roboten maste folja. (tex vid sparning av transportband). En linje

definieras som en axel mellan tva punktfunktioner p7 och p2enligt figuren 15.3.

Lagga till en linje

1.

| Installation véljer du Funktioner.

2. Under Funktioner véljer du Linje.
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15.3: Definition of the line feature

| bilden 15.3 utgdr y-axeln i linjens koordinatsystem den axel som ar riktad fran den forsta punkten till
den andra. Z-axeln definieras som projektionen av z-axeln for p7 pa det plan som ar vinkelratt mot

linjen. Positionen for linjens koordinatsystem &r samma som positionen for p1.

& Fil
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Planfunktionen

Planfunktionen anvands vanligen nar det finns behov fér en ram med hég precision, t.ex. vid arbete

med ett system for visuell avkanning eller vid rérelser i férhallande till ett bord.

Lagg till plan

1.

| Installation valjer du Funktioner.

2. Under Funktioner valjer du Plan.

Inlarning av plan

Tryck pa knappen Plan for att fa hjalp av skdrmguiden att skapa ett nytt plan.
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1. Valjorigo
2. Flytta roboten for att ange riktningen for planets positiva x-axel

3. Flytta roboten f6r att ange riktningen for planets positiva y-axel

Planet definieras med hégerregeln sa att z-axeln ar korsprodukten av x-axeln och y-axeln (se bild
nedan).

OBS!
Du kan lara in planet i motsatt riktning av x-axeln om du vill att det ska vara normalt i
motsatt riktning.

Andra ett befintligt plan genom att vélja Plan och trycka pa Andra plan. Du kommer dé att anvanda
samma guide som for inlarning av ett nytt plan.

Exempel: Manuell uppdatering av en funktion fér att justera ett program

Tank dig en tillampning dar flera delar av ett robotprogram forhaller sig till ett bord. | figuren 15.4 visas
detta som rérelsen fran vagpunkterna wp1 through wp4.

Robot Program

Moved
Sl

MovelL # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4
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®
wpl
-
wpd

@
wp2

p
wp3

B,

Enkelt program med fyra vagpunkter relativt ett funktionsplan som uppdateras manuellt
genom att dndra funktionen

Det ar ett krav for tilldmpningen att programmet bor ateranvandas for flera robotinstallationer, dar
endast bordets position kan variera nagot. Rorelsen i férhallande till bordet ar identiskt. Genom att
definiera bordets position som en funktion P7iinstallationen kan programmet genom att konfigureras i
forhallande till planet med kommandot Flyttal enkelt anvandas av ytterligare robotar bara genom att
uppdatera installationen med bordets aktuella position.

Konceptet galler ett antal funktioner i en tillampning for att fa ett flexibelt program som kan I6sa samma
uppgift pA manga robotar trots att platskritiska uppgifter i arbetsomradet kan variera mellan olika
anlaggningar.

Exempel: Dynamisk uppdatering av en funktions pose

Tank dig en liknande tillampning dar roboten &ven maste rora sig i ett specifikt monster ovanpa ett bord
for att kunna I6sa en sarskild uppgift (se 15.5).

el ¥
wp2 \5 wpl

\'.

RS

B wp3

P1

wpd

Ett Flyttal -kommando med fyra vdgpunkter jagmfért med planfunktionen

Robot Program

Moved
wpl
y = 0.01
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o=7pI[0,y,0,0,0,0]
Pl var = pose trans (Pl var, o)
Movel # Feature: Pl var

wpl

wp2

wp3

wp4

. Y
Q( wpl

\.\?52
R - °
—3 3 @ d
P wp ] p
]
wpd -
or e .
ey

15.6: Anvénda en férskjutning till planfunktionen

Robot Program
MovedJ
Sl
if (digital input[0]) then
Pl var = P1
else
P2
Movel # Feature: Pl var

Pl var

wpl
wp2
wp3
wp4

1
wp °
wpd

wp2
wp3

15.7: Viéxla mellan planfunktioner
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Den rorelse som ar relativ till P 7 upprepas ett antal ganger, varje gang med en férskjutning pa o. |
exemplet ar forskjutningen installd till 10 cm i Y-riktningen (se bilden 15.6, forskjutningar O7 och O2).
Detta kan astadkommas med skriptfunktionerna pose_add() eller pose_trans() for att manipulera den
variabla funktionen. Det gar aven att vaxla till en helt annan funktion medan programmet kors istallet for
att bara lagga till en férskjutning. Detta kan ses i exemplet nedan (se figur 15.7) dar referensfunktionen
for kommandot Flyttal P1_varkan vaxla mellan de tva planen P1och P2.

1.24.13. Installning av transportbandssparning

Instalining av transportbandssparning tillater konfigurering av rérelsen for upp till tva separata
transportband. Instélining av transportbandssparning innehaller alternativ for att konfigurera roboten
for arbete med absoluta eller inkrementerande kodenheter plus linjara eller cirkulara transportband.

Transportbandsparametrar

Inkrementell
kodenheter kan anslutas till Digitala ingangar 0till 3. Avkodningen av digitala signaler sker vid
40 kHz. Med en Quadrature-kodenhet (kraver tva ingangar) kan roboten faststélla hastigheten och
transportbandets riktning. Om transportbandets riktning ar konstant kan en enda ingang anvandas.
Denna avkanner stigande, fallande eller stigande och fallande i syfte att faststalla transportbandets
hastighet.

Absolut
kodenheter anslutas genom en MODBUS-signal. Detta kraver forkonfigurering av ett digitalt
MODBUS utgangsregister i (avsnitt 1.24.11. Installation — |/O-installningar for MODBU S-klient pa
sidan 134).

Sparningsparametrar

Linjéra transportband
Om du valjer ett linjart transportband maste en linjefunktion konfigureras i funktionsdelen av
installationen for att faststalla transportbandets riktning. Kontrollera noggrannheten genom att
satta linjefunktionen parallell med transportbandets riktning, med stort avstand mellan de tva
punkter som definierar linjefunktionen. Konfigurera linjefunktionen genom att placera verktyget fast
mot transportbandets sida vid inlarning av tva punkter. Om linjefunktionen har motsatt riktning an
transportbandets rorelse, tryck pa knappen Omvand riktning. Faltet Klick per meter visar antal
klick som kodenheten genererar nar transportbandet flyttas en meter.

Cirkelformade transportband
Under sparning av cirkelformade transportband maste transportbandets mittpunkt faststéllas.

1. Faststall mittpunkten i installationsavsnittet Funktioner. Vardet for Klick per varv maste vara
det antal klick som kodenheten genererar nar transportbandet roteras ett helt varv.

2. Markera kryssrutan Rotera verktyget med transportband om verktygets riktning ska folja
transportbandets rotation.
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1.24.14. Jamn 6vergang mellan sékerhetslagen

Vid vaxling mellan sakerhetslagen under handelser (dvs. insignal reducerat lage, utlésarplan reducerat
lage, sékerhetsstopp och treldges aktiveringsenhet) forsdker robotarmen att anvanda 0,4s for att gora

en "mjuk” évergang. Befintliga applikationer har oférandrat beteende som motsvarar den "harda”

instaliningen. Nya installationsfiler stélls in pa "mjuk” installning.

Justering av instéllningar fér acceleration/inbromsning

* Tryck pa fliken Installation.

* | sidomenyn till vanster valjer du Jamn évergang.

+ ValjHard for att f& hogre acceleration/inbromsning eller valj Mjuk fér jamnare standardévergang.

1.24.15. Installation — Standardprogram

& Fil

03:50:35 CCCC O

Program | A Installation | Flytta | 10 | Logg |

Montering

Variabler
MODBUS

Funktioner

EtherMet/IP

PROFINET

A TCP-konfiguration

I/0-installning

@ Sakerhet

amn dvergang

Spar transportband

tandardprogram

H Ladda/spara

Ange standardprogram

Standardprogramfil

Ladda ett standardprogram automatiskt nar roboten satts igang

[[]Ladda standardprogram

Valj standardprogram

A Om aven alternativet Initiera automatiskt nedan dr aktiverat kan roboten bérja réra
~ sig nar den strémsatts.

PA ‘ kant till

Initiera automatiskt

Initiera roboten automatiskt om strommen slds p3

A Roboten kan réra sig pé grund av att bromsen lossats.
Lossa robotens broms automatiskt

PA <Dilngang= ‘V‘ kant till

Startskdrmen innehaller installningar for att automatiskt ladda och starta ett standardprogram samt for
att initiera robotarmen automatiskt vid start.
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VARNING
1. Narautoload, auto start och auto-initiering aktiveras kor roboten programmet sa
snart kontrollskapet slas pa och sa lange som insignalen éverensstammer med
den valda signalnivan. Till exempel krévs inte kantévergang till den valda
signalnivan i sadana fall.

2. Var forsiktig nar signalnivan ar installd till LAG. Ingangssignaler &r av standard
laga, vilket leder till att programmet kors automatiskt utan att utiésas av en
extern signal.

Ladda standardprogram

Ett standardprogram laddas nar mandéverskapet startas. Dessutom laddas standardprogrammet
automatiskt nar skarmbilden Kér program visas (se Kor program: Valj och kor ett befintligt program.
Detta ar det enklaste sattet att hantera robotarmen och manéverskapet. pa sidan 111) och inget
program har laddats.

Starta standardprogram

Standardprogrammet kan startas automatiskt pa skarmen Kér program. Nar standardprogrammet
laddats och kantévergangen fér den angivna externa insignalen upptacks, startas programmet
automatiskt.

Vid start ar den aktuella insignalnivan odefinierad. Nar en 6vergang som éverensstammer med
signalnivan vid start, startas programmet automatiskt. Dessutom inaktiveras funktionen fér automatisk
start om du ldmnar skarmen Koér program, eller trycker pa stoppknappen pa instrumentbradan tills
kérningsknappen har tryckts in igen.

Automatisk initiering

Robotarmen initieras automatiskt. Vid kantévergangen fér den angivna externa insignalen kommer
robotarmen att initieras helt, oavsett vilken skdrm som visas.

Bromslossning &r den sista initieringsetappen. Under bromslossning gér robotarmen en mindre
rorelse och ett klickande ljud. Dessutom gar det inte att lossa bromsarna automatiskt om inte den
konfigurerade monteringen stammer med den montering som sensorerna kanner av. | sa fall maste
roboten initieras manuellt pa initieringsskarmen (se 1.22.6. Initieringsskarmbild pa sidan 112).

Vid start ar den aktuella insignalnivan odefinierad. Om du valjer en dvergang som dverensstammer
med signalnivan vid start, initieras robotarmen omedelbart.

Den automatiska initieringen fungerar nar endast robotarmen ar avstangd.
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1.24.16. Fliken Logg

& Fil 03:50:46 CCCC O
fProgram r&Installation rFIytta rl,.’O rLogg |
Avlasningar Ladda led

0,04

Mantcverenhetens temp.,  30.0 °c  Bas OK e 0.0V
Huvudspanning 48,0 v Skuldra oK . 0,0V
Genomsnittlig roboteffekt 25 W Armbage 0K 1";'{.: 0.0V
Robotstram 52 A Handled1 oK o 0,0V
l/0-strém 0 A Handled 2 oK . 0.0V
Verktygets strém OmA | Handled 3 oK 0,0V
E9 2021-02-02 03:50:46 (@ ][ & |[&] Tabort | | & Supportfil
A 2021-02-02 03:49:19.625 RobotInterface C102A0: Verklig robot inte ansluten - simulerar robot =
A 2021-02-02 03:49:19.626 RobotInterface C102A0: Verklig robot inte ansluten - simulerar robot
A 2021-02-02 03:49:19.829 RobotInterface C102A0: Verklig robot inte ansluten - simulerar robot
A 2021-02-02 03:49:32.119 RobotInterface C102A0: Verklig robot inte ansluten - simulerar robot
A 2021-02-02 03:49:55.472 RobotInterface C10240: Verklig robot inte ansluten - simulerar robot

LAl

Robotens tillstand

Skarmens 6vre halva visar robotarmens och mandéverskapets "tillstand".

Den vanstra sidan visar information relaterad till robotens mandverskap, och hogra sidan visar
information om varje robotled. Varje robotled visar information om temperaturen i motorn och
elektroniken, belastningen pa leden och spanningen.

Robotlogg

Meddelanden visas pa skarmens nedre halva. Den forsta spalten visar hur allvarlig loggposten &r. Den
andra spalten visar nar meddelandet togs emot. N&sta spalt visar meddelandets avsandare. Den sista
kolumnen visar sjdlva meddelandet. Det gar att filtrera meddelanden genom att vélja de
vaxlingsknappar som motsvarar deras allvarlighetsgrad. Figuren ovan visar att fel kommer att visas,
medan informations- och varningsmeddelanden filtreras. Vissa loggmeddelanden har utformats for att
ge ytterligare information. Du kommer at denna genom att markera loggposten.

Spara felrapporter

Nar ett fel intraffar i PolyScope skapas en logg med felet. Pa fliken Logg kan du spara och/eller
exportera rapporter som skapats till en USB-enhet (se 1.24.16. Fliken Logg ovanfor). Féljande lista
med fel kan sparas och exporteras:
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* Fel

* Interna PolyScope-fel

» Sakerhetsstopp

* Ohanterat undantagi URCap
* Brott

Den exporterade rapporten innehaller: ett anvandarprogram, en historiklogg, en installation och en lista
med tjanster som kors.

Felrapport

En detaljerad statusrapport ar tillganglig om en gemikon visas pa loggens rad.
» Markera loggraden och tryck pa knappen Spara rapport, sa sparas rapporten pa en USB-enhet.

* Rapporten kan sparas medan programmet kors.

OBS!
Den aldsta rapporten tas bort nar en ny rapport skapas. Bara de senaste fem
rapporterna lagras.

1.24.17. Skarmbilden Ladda

Pa den har skarmbilden véljer du vilket program som ska laddas. Det finns tva versioner av
skarmbilden: en som ska anvandas nar du bara vill ladda ett program och kéra det, och en som
anvands ndr du vill redigera ett program.

OBS!

@ Virekommenderar inte att program kors fran en USB-enhet. Om du vill kéra ett
program som lagrats pa en USB-enhet laddar du det férst och sparar det sedan i den
lokala programs-mappen med kommandot Spara som... i Arkiv-menyn.

Den huvudsakliga skillnaden ligger i vilka atgarder som &r tillgangliga fér anvandaren. Pa den
grundlaggande laddningsskarmbilden far anvandaren bara lasa filer - inte andra eller ta bort dem.
Anvandaren far dessutom inte Iamna den katalogstruktur som utgar fran mappen programs folder.
The user can descend to a sub-directory, but he cannot get any higher than the programs.

Darfor ska alla program placeras i programmappen och/eller undermappar under mappen program.
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Skarmens layout

Ladda program

Aktuell katalog: ‘Ihomefdocker{stagingfprcgrams ‘V‘ ‘ it ” {C‘} ‘

[ 7 aBcoE.urp
[ 7 startaBCDE.urp

Filnamn:

Filter: Universal Robots programfiler ‘v‘

| Oppna || Avbryt |

Den hér bilden visar den faktiska laddningsskarmbilden. Den bestar av féljande viktiga omraden och
knappar:

Sokvagshistorik

Sokvagshistoriken visar en lista 6ver de vagar som lett fram till den aktuella platsen. Detta betyder att
alla 6verordnade kataloger upp till datorns rotkatalog visas. Har kommer du att marka att du kanske inte
har tillgang till alla kataloger ovanfér programmappen.

Nar du valjer ett mappnamn i listan, vaxlar dialogrutan till den valda katalogen och visar den i omradet
for val av fil (se Omrade for val av fil nedanfor).

Omrade for val av fil

| den har delen av dialogrutan visas innehallet i det verkliga omradet. Har kan anvandaren markera en
fil genom att enkelklicka pa dess namn eller 6ppna filen genom att dubbelklicka pa dess namn.
Mappar véljs med ett langt tryck pa ca 0,5 sek. Tryck en gang for att 6ppna en mapp och visa dess
innehall.

Filfilter

Genom att anvanda filfiltret kan du begransa vilka filer som visas till 6nskade filtyper. Genom att valja
Sakerhetskopiera filer kan omradet for filval visa de senaste 10 sparade versionerna av varje
program, dar . 01d0 isthe newestand . 0149 ar den aldsta.
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Féltet Fil

Har visas den fil som ar markerad fér narvarande. Anvandaren kan ange filnamnet manuellt genom att
klicka pa tangentbordsikonen till h6ger om faltet. Ett tangentbord visas da pa skarmen, dar anvandaren
kan ange filnamnet direkt pa skarmen.

Knappen Oppna

Om du klickar pa knappen Oppna kommer den markerade filen att &ppnas, varefter systemet atergar till
foregaende skarm.

Knappen Avbryt

Om du klickar pa Avbryt avbryts den pagaende laddningsprocessen och skarmen atergar till
foregaende bild.

Atgéardsknappar

En rad knappar ger anvandaren méjlighet att utféra vissa atgarder som brukar utféras genom att
hogerklicka pa ett filnamn i en vanlig dialogruta. Dessutom finns mojlighet att ga upp i katalogstrukturen
och ga direkt till programmappen.

« Overordnad: G& upp i katalogstrukturen. Knappen &r inte aktiverad i tva fall: nar den aktuella
katalogen ar den hogsta nivan eller om skarmen ar i begransat lage och den aktuella katalogen
ar programmappen.

+ Gatill programmappen: Ga hem

« Atgarder: Atgarder som exempelvis skapa katalog, ta bort fil osv.
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1.24.18. Fliken Kor

& Fil 03:50:00 CCCC O
[Kor [ Flytta | /O [ Logg |

UNIVERSAL
ROBOTS

Variabler
Wariabel ~ Varde

Program: ABCDE

Status: Stoppad

Tid: 0000d00hO0mM36.512s

L

Den har fliken tillhandahaller ett mycket enkelt satt att mandvrera robotarmen, med sa fa knappar och
alternativ som mgjligt. Detta kan vara anvandbart i kombination med lI6senordsskydd av
programmeringsdelen i PolyScope (se 1.26.3. Ange losenord pa sidan 208), som kan géra roboten till
ett verktyg som enbart kan kdra specialskrivha program.

Dessutom kan pa den hér fliken ett standardprogram laddas och startas automatiskt, baserat pa en
kantdvergang for en extern ingangssignal (se 1.24.15. Installation — Standardprogram pa sidan 147).
Kombinationen av automatisk laddning och start av ett standardprogram och automatisk initiering vid
start kan t.ex. anvandas for att integrera roboten i andra maskiner.
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1.25. Programmering

1.25.1. Nytt program

& Fil 03:50:08 CCCC O
fProgram | A Installation | Flytta | /0 | Logg |

Nytt program

Ladda fran fil

Ladda program

Anvand mall

Plock- och placeringsautomater

Tomt program

Ett nytt robotprogram kan startas fran en mall eller fran ett befintligt (sparat) robotprogram. En mallkan

ge en 6vergripande programstruktur, sa att bara programuppgifterna behéver fyllas i.
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1.25.2. Fliken Program

& Fil 03:50:09 CCCC O
rProgram r&Installation rFIytta rl,.’O rLogg |

=ej namngiven= l/Kommando | Grafik | Struktur | variabler |

% Robotprogram

Program

@ Fonstret till vdnster visar programtradet.

@ Anvand knapparna Nasta och Féreg&ende for att navigera genom
programtradet.

& Anvand fliken Struktur fér att modifiera programtradet.

[[]Lagg till FéreStart-sekvens

[ ] Ange ursprungliga variabelvirden

Programmet befinner sig i en ondlig loop
g f,g:;li:nrr:fmt EEE Hastighet === 100% 4 Foregaende | | Nasta 5

Programfliken visar det aktuella programmet som redigeras.

Programtrad

Programtréadet till vanster pa skarmen visar programmet som en lista av kommandon, medan omradet
till hbger pa skarmen visar information om det aktuella kommandot.

Det aktuella kommandot véljs genom att klicka pa kommandolistan, eller genom att anvanda
knapparna Féregaende och Nasta nederst till hdger pa skdrmen. Kommandon kan infogas eller tas
bort med hjalp av fliken Struktur. Programmets namn visas alldeles ovanfér kommandolistan,
tillsammans med en liten disksymbol som kan klickas fér att snabbt spara programmet.

| programtradet markeras det kommando som utférs enligt beskrivningen i Markering av
programkdrning pa motsatta sidan.
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Markering av programkérning

& Fil 03:50:08 CCcCC O
l/Program | A Installation [ Flytta | V0 [ Logg |
StartABCDE l/Kommando | Grafik | struktur | variabler

V¥ Robotprogram

v l:ly;zlfd Vagpunkt |Fast position |v|

L
3 Star‘t
L]
LS

Stall in vagpunkt

Redigera pose

| Flytta hit

Avancerade alternativ
@ Tid
(o) Ledhastighet

Q Stoppa vid den har punkten

(J Férbigdng med radie
Ledacceleration

o Arvand delade parametrar

= TR LG T Lagg till tills

<--»
gi::;llizrirr;?mt E”E”E Hastighet =——=—=_J100% | 4 Foregiende || Nasta B |

Programtradet innehaller visuella tecken om det kommando som utfdrs av robotstyrenheten. En liten
B -indikatorikon visas till vanster om kommandoikonen, och namnet pa det kommando som kérs samt
eventuella kommandon som det har kommandot ar ett underkommando till (identifieras normalt av &/v
-kommandoikoner) markeras med blatt. Det gor det lattare fér anvandaren att hitta det kommando som
kors i tradet. Om t.ex. robotarmen rér sig mot en vagpunkt markeras motsvarande
vagpunktsunderkommando med B ikonen, och namnet tillsammans med namnet pa det Flytta-
kommando (se 1.25.4. Kommando: Flytta pa sidan 159) som det tillhor visas i blatt. Om programmet
pausas markerar programkorningsindikatorn det kommando som senast héll pa att kéras. Om du
klickar med knappen med @ -ikon under programtradet, hoppar du till det program i traédet som senast
kordes eller som haller pa att kéras. Om du klickar pa ett kommando medan programmet kérs kommer
fliken Kommando att visa information om det markerade kommandot. Om du trycker pa knappen @
visar fliken Kommando ater kontinuerligt information om de kommandon som kérs.

Sékknapp

Tryck pa @ for att sdka i programtradet. Nar du klickar har kan du sedan mata in en sdktext och de
programnoder som matchar sékningen markeras i gult. Extra navigeringsknappar finns fér navigering
mellan de olika matchningarna. Tryck pa ikonen = for att avsluta sdkningen. Obs! Programtradet maste
expanderas for tillgang till extra navigeringsknappar.
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Knapparna Angra/Gér om

Knapparna med ikonerna « och « i programtradets nedre verktygsféalt, angrar och upprepar &ndringar
som gjorts i programtradet och de kommandon som tradet innehaller.

Programinstrumentbradan

Den nedersta delen av skdrmen ar instrumentbrédan. Instrumentbrddan har en uppsattning knappar
och liknar en gammaldags bandspelare. Harifran kan programmen startas och stoppas, koras i enstaka
steg samt startas om. Med hastighetsreglagetkan du nar som helst justera programmets hastighet, och
detta paverkar robotens rorelsehastighet. Dessutom visar hastighetsreglageti realtid robotarmens
relativa hastighet, med hansyn till sdkerhetsinstéllningarna. Den angivna procentandelen &r den hogsta
hastighet som kan uppnas for det program som kérs utan att sdkerhetsgranserna éverskrids.

Till vAnster om instrumentbrddan finns knapparna Simulation andReal Robot som vaxlar mellan
att kéra programmet i en simulering eller pa den verkliga roboten. Vid kérning i en simulering kommer
robotarmen inte att réra sig, och den kan da inte heller skada sig sjalv eller annan utrustning i narheten.
Anvand simulering for att testa programmen om du ar oséker pa vad robotarmen kommer att gora.

VARNING
1. Setill att vara utanfor robotens arbetsomrade nar knappen P1ay trycks ned.
Den rorelse du programmerat kanske inte ar den du férvantade dig.

2. Anvand bara knappen Steg nar det ar absolut ndédvandigt. Se till att vara utanfér
robotens arbetsomrade nar knappen Steg trycks ned.

3. Minska alltid hastigheten med skjutreglaget néar du testar ditt program. Om
integratoren gjort programlogikfel kan detta orsaka att robotarmen rér sig pa ett
ovantat satt.

4. Nar ett n6dstopp eller skyddsstopp har intraffat stannar robotprogrammet. Det
kan fortsatta forutsatt att ingen led har forflyttat sig mer @n 10°. Om du trycker pa
uppspelningsknappen gar roboten langsamt tillbaka till rérelsebanan och
programexekveringen fortsatter.

Medan programmet skrivs visas robotarmens motsvarande rérelse som en 3D-ritning pa fliken
Graphics som beskrivsi 1.25.33. Grafik, flik pa sidan 199.

Bredvid respektive programkommando finns en liten ikon som antingen ar réd, gul eller grén. En réd
ikon betyder att det finns ett fel i det aktuella kommandot, gul betyder att kommandot inte ar klart och
gront betyder att allt &r i sin ordning. Ett program kan bara koras nér alla kommandon &r gréna.

1.25.3. Variabler

Ett robotprogram kan anvanda variabler fér att lagra och uppdatera olika varden under kérning. Det
finns tva tillgangliga typer av variabler:

Installationsvariabler
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Dessa kan anvandas av flera program, och deras namn och varden bibehalls tillsammans med
robotinstallationen (se 1.24.10. Installation — Variabler pa sidan 133). Installationsvariablerna
behaller sina varden efter att roboten och mandverskapet har startats om.

Normala programvariabler
Dessa ar endast tillgangliga for det program som kors, och deras varden gar forlorade nar
programmet stoppas.

Variabeltyper

bool En boolsk variabel som bara kan ha vardena True or False.
int Ett heltal i intervallet fran — 2147483648 till 2147483647 (32-bit).
float Ett tal med flytande decimal (ett vanligt decimaltal) (32-bit).
string  En sekvens med tecken.

En vektor som beskriver plats och orientering i kartesisk rymd. Det &r en kombination av en
placera positionsvektor (X, y, z) och en rotationsvektor(rx, ry, rz) som representerar orienteringen,
ochdenskrivsp[x, vy, z, rx, ry, rz].

list En sekvens med variabler.

1.25.4. Kommando: Flytta
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Kommandot Flytta styr robotrérelsen genom de underliggande vagpunkterna. Vagpunkter maste ligga
under ett Flytta-kommando. Kommandot Flytta definierar den acceleration och den hastighet med
vilken robotarmen rér sig mellan dessa vagpunkter.
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Roérelsetyper

Du kan vélja mellan tre olika typer av rorelser: FlyttaJ, FlyttaL och FlyttaP. Varje rorelsetyp forklaras
nedan.

« flyttad genererar rorelser som berdknas i robotarmens ledutrymme. Varje led styrs for att na
onskad slutposition samtidigt. Denna rérelsetyp gor att verktyget rér sig i en béjd kurva. De
delade parametrar som galler for den har rérelsetypen ar den hégsta ledhastigheten och
ledaccelerationen, angivna i grader’s respektive grader/s?. Om robotarmen ska réra sig snabbt
mellan vagpunkterna, och verktygets bana mellan vagpunkterna ar oviktig, ar detta den
foredragna rorelsetypen.

« flyttaL flyttar verktygets centrumpunkt (TCP) linjart mellan vagpunkterna. Det betyder att varje
led utfér en mer komplicerad rorelse for att halla verktyget i rorelse langs en rat linje. De delade
parametrar som kan anges for den har rérelsetypen ar den 6nskade verktygshastigheten och
verktygsaccelerationen, angivet i mm/s och mm/s?, och @ven en funktion.

« flyttaP flyttar verktyget linjart med konstant hastighet med cirkuléra blandningar och &r avsett for
vissa processoperationer, som limning och dispensering. Storleken pa blandningsradien ar som
standard ett varde som delas av alla vagpunkter. Ett lagre varde ger banan skarpare svangar,
medan ett hdgre varde gor banan jdmnare. Nar robotarmen ror sig mellan vagpunkterna med
konstant hastighet kan robotens mandéverskap inte vanta pa vare sig en I/O-operation eller en
operatdrsatgard. Detta skulle kunna stoppa robotarmens rorelse eller orsaka ett skyddsstopp.

+ Cirkular rérelse kan laggas till i flyttaP for att géra en cirkular rérelse. Roboten startar rorelsen
fran dess nuvarande position eller startpunkt, gar igenom en ViaPoint specificerad pa den
cirkulara bagen, samt en EndPoint som slutfér den cirkulara rorelsen.

Ett Idge anvands for att berékna verktygsorienteringen genom den cirkuldra bagen. Laget kan
vara:

+ Fast: endast startpunkten anvands for att definiera verktygsorienteringen

» Obegransat: startpunkten évergar i EndPoint for att definiera verktygsorienteringen
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Delade parametrar

De delade parametrarna langst ned i hdgra hornet pa skarmbilden Flytta galler fér rorelsen fran
robotens foregaende position till dess forsta vagpunkt under kommandot, och darifran till var och en av
de efterféljande vagpunkterna. Instéllningarna for kommandot Flytta galler inte for rorelsestrackan som
gar fran den sista vagpunkten under det aktuella Flytta-kommandot.

TCP-val

Den TCP som anvands for vagpunkterna under detta Flytta-kommando kan véljas i kombinationsrutan.
Det ar mojligt att valja mellan olika anvandardefinierade TCP fran installationen, den aktiva TCP eller
helt enkelt anvanda verktygsflans. Om en anvandardefinierad TCP eller aktiv TCP valjs, kommer
rorelsen under detta Flytta-kommando att justeras i forhallande till detta. Om Anvénd verktygsfléns
valjs kommer inget TCP att anvandas och roérelsen under detta Flytta-kommando kommer att vara i
forhallande till verktygsflansen (dvs. inga justeringar till rérelsen).

Om aktiv TCP for den héar rérelsen bestams vid programkdrning, maste den anges dynamiskt med
kommandot Stall in (se 1.25.11. Kommando: Stall in pa sidan 174) eller med skriptkommandon. Mer
information om att konfigurera namngivna TCP:er (se 1.24.6. Installation — TCP-konfiguration pa
sidan 125).

Funktionsval

Funktionsrymderna fér vagpunkterna under kommandot Flytta som ska representeras nar dessa
vagpunkter anges (se avsnitt 1.24.12. Installation — Funktioner pa sidan 138). Detta betyder att nar en
vagpunkt anges, kommer programmet att komma ihag verktygets koordinater i den valda funktionens
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funktionsrymd. Vissa omstandigheter kraver en detaljerad forklaring:

De valda funktionerna har ingen effekt pa relativa vagpunkter. Den relativa rérelsen sker alltid relativt
orienteringen for basen.

Nar robotarmen flyttas till en variabel vagpunkt beraknas verktygets centrumpunkt (TCP) som
koordinaterna fér variabeln i den valda funktionens rymd. Darfér kommer robotarmens rérelse fér en
variabel vagpunkt alltid att &ndras om en annan funktion valjs.

Om nagon av funktionerna i den inlasta installationen har valts som variabel gar det aven att valja
motsvarande variabler i funktionsvalsmenyn. Om en funktionsvariabel (med samma namn som
funktionen, foreganget av "_var") véljs, ror sig robotarmen (férutom mot Relativa vagpunkter) relativt
variabelns verkliga varde nar programmet kors. Startvardet pa en funktionsvariabel ar funktionens
verkliga varde enligt konfigurationen i installationen. Om detta varde andras, férandras dven robotens
rorelser.

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time
Hastighetsprofil for en rorelse. Kurvan ar indelad i tre segment: acceleration, farthallare och
inbromsning. Nivan fér fasen farthallare styrs av rérelsens hastighetsinstalining, medan stigningen
for faserna Acceleration och Inbromsning definieras av accelerationsparametern.
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1.25.5. Kommando: Fast vagpunkt
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En punkt Iangs robotens bana. Vagpunkter ar den mest centrala delen i ett robotprogram, eftersom de
informerar robotarmen om var den ska vara. En vagpunkt med fast position lars in nar robotarmen
fysiskt flyttas till 6nskad position.

Ange vagpunkten

Tryck pa den har knappen for att ga till skarmbilden Flytta, dar du kan ange robotarmens position for
denna vagpunkt. Om vagpunkten ar placerad under ett Flytta-kommando i ett linjart rum (flyttalL eller
flyttaP) maste en giltig funktion ha valts vid det aktuella Flytta-kommandot for att knappen ska kunna
tryckasin.

Vagpunkternas nhamn

Vagpunkter ges automatiskt unika namn. Namnet kan andras av anvandaren. Genom att vélja
lankikoner lankas vagpunkter och delar positionsinformation. Ovrig vagpunktsinformation sdsom
forbigangsradien, verktyg-/ledhastighet och verktyg-/ledacceleration konfigureras for individuella
vagpunkter &ven om de ar lankade.

Férbigang

Forbigang later roboten smidigt dverga mellan tva banor, utan att stanna vid vagpunkten mellan dem.
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Exempel

Tank dig en plock- och placeringstillampning som ett exempel (se figur 16.2), dar roboten foér
narvarande &r vid Vagpunkt 1 (WP 1) och den méaste plocka upp ett foremal vid Vagpunkt 3 (Wwp_3) .
For att undvika kollisioner med féremal och andra hinder (0) , méaste roboten ndrmasig (Wp_3) i
riktningen nar den kommer fran vagpunkt2 (Wp_2) .

Sa tre vagpunkter inférs for att skapa en vag som uppfyller kraven.

WP_1

@ wp_3

(WP _1) :utgangsldge, (WP _2) :via-punkt, (WwP_3) : plockningsposition, (0) : hinder.

Utan att konfigurera andra installningar, kommer roboten att géra ett stopp vid varje vagpunkt innan
den fortsatter rérelsen. For denna uppgift &r inte ett stopp vid (WP_2) optimalt eftersom en mjuk svang
skulle krava mindre tid och energi och samtidigt uppfylla kraven. Det ar till och med godtagbart att
roboten inte nar (Wp_2) exakt, sa lange som 6vergangen fran den forsta banan till andra sker néara
denna position.

Stoppetvid (WP_2) kan undvikas genom att konfigurera en férbigang av den vagpunkten, vilket tillater
roboten att berdkna en mjuk 6vergang till nasta bana. Den primara parametern for en férbigang ar en
radie. Nar roboten befinner sig inom vagpunktens férbigangsradie kan den inleda férbigangen och
avvika fran originalbanan. Detta mojliggoér snabbare och mjukare rérelser, eftersom roboten inte
behdver bromsa och accelerera igen.

Forbigangsparametrar

Forutom vagpunkterna kommer flera olika parametrar paverka forbigangsbanan (se figur 16.3):
« forbigangsradien (r )
» den ursprungliga och slutliga hastigheten fér roboten (vid positionerna p1 respektive p2 )

* rorelsetiden (t.ex. for att stalla in en specifik tid for en bana; detta kommer att paverka den
ursprungliga och slutliga hastigheten fér roboten)

* bantyperna att éverga fran och till (Movel, MoveJ)
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Férbiga (wP 2) med radie r , ursprunglig forbigdngsposition vid p1 och slutlig
férbigangsposition vidp2 . (0) &r ett hinder.

Om en forbigangsradie anges kommer robotarmens rorelsebana att ga runt vagpunkten sa att
robotarmen inte stannar vid den punkten.

Forbigangar kan inte éverlappa varandra, sa det gar inte att stélla in en forbigangsradie som éverlappar
en forbigangsradie for en tidigare eller senare vagpunkt enligt vad som visas i figur 16.4.
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Overlappning av férbigéngsradien &r inte tilldten (*).
Villkorliga forbigangsbanor

Forbigangsbanan paverkas bade av den vagpunkt dar férbigangsradien stalls in och féljande punkt i
programtradet. Det vill sdga, i programmet i figuren 16.5 paverkas férbigdngen (wp_ 1) av (Wp_2) .
Konsekvensen av detta blir mer uppenbar vid en férbigang runt (WP 2) idetta exempel.

Det finns tva mojliga slutpositioner och for att avgéra vilken som ar nasta vagpunkt att férbiga, maste
roboten utvardera nuvarande avlasningavdigital input[1] redan vidintradeti
forbigangsradien.
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Det innebar att uttrycket om...sd (eller andra nédvandiga uppgifter for att faststalla féljande vagpunkt,
t.ex. variabla vagpunkter) utvarderas innan den faktiskt nar (wp_2) vilket &r ndgot kréngligt ndr man
tittar pa programférloppet. Om en vagpunkt ar en stoppunkt som féljs av ett villkorligt uttryck for att

avgOra nasta vagpunkt (t.ex. ett I/O-kommando) utférs detta nar robotarmen stannar vid vagpunkten.

MovelL

WP I

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

if (digital input[l]) then
WP F 1

else
WP F 2

@l

WP_F_2

wP I &rden ursprungliga vdgpunkten och det finns tva potentiella slutliga vagpunkter wp _F
1ochwp F 2, beroende pa ett villkorligt uttryck. Det villkorliga 1 £-uttrycket utvérderas nér
robotarmen gar in en andra foérbigang (*).

Kombinationer av bantyper

Det ar mojligt att 6verga mellan fyra kombinationer av bantyper av Flyttad och Flyttal, men den
specifika kombinationen kommer att paverka den beréknade férbigangsbanan. Det finns fyra mojliga
kombinationer:

1.
2.
3.
4.

Flyttad till Flyttad (ren férbigang i ledrummet)
Flyttad till FlyttaL

FlyttaL till Flyttal (ren férbigang i kartesisk rymd)
FlyttaL till FlyttaJ

Ren férbigang i ledrummet (punkt 1) mot ren forbigang i kartesisk rymd (punkt 3) jamfors i figur 16.6.
Det visar tva mojliga vagar for verktyget for identiska uppsattningar av vagpunkter.
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WP_3

Forflyttning och forbigang i ledrummet (FlyttaJ) mot kartesisk rymd (Flyttal).

Av de olika kombinationerna, kommer punkt 2, 3 och 4 leda till banor som haller sig inom granserna for
den ursprungliga banan i den kartesiska rymden. Ett exempel pa en férbigang mellan olika bantyper
(punkt 2) visas i figur 16.7.

WP_3

Forbigang fran en rérelse i ledrummet (FlyttaJ) till linjar verktygsrorelse (Flyttal).
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Rena forbigangar i ledrummet (punkt 1) kan daremot upptrada pa ett satt som ar mindre intuitivt,
eftersom roboten kommer att forsdka uppna mjukast méjliga bana i ledrummet med beaktande av
hastigheter och tidskrav. Pa grund av detta kan de avvika fran kursen som anges av vagpunkterna.
Detta galler sarskilt om det finns betydande skillnader i ledens hastighet mellan de tva banorna.
Varning: om hastigheterna ar valdigt olika (t.ex. genom att ange avancerade installningar - antingen fér
hastighet eller tid - for en specifik vagpunkt) kan detta resultera i stora avvikelser fran den ursprungliga
banan som visas i figur 16.8. Om du behdver géra en forbigang mellan olika hastigheter och inte kan
acceptera denna avvikelse, kan du 6vervaga en férbigang i den kartesiska rymden med hjélp av Flyttal
istallet.

vl <<v2

vl >>v2 e ~

Joint space blending when initial velocity v1 is significantly smaller than final velocity v2 or the
opposite.
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1.25.6. Kommando: Relativ vagpunkt
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En vagpunkt dar positionen ges i forhallande till robotarmens féregaende position, till exempel "tva
centimeter at vanster". Den relativa positionen definieras som skillnaden mellan de tva givna

positionerna (vanster till hdger).

Obs: upprepade relativa positioner kan forflytta robotarmen ut ur dess arbetsomrade.

Den har strackan ar den kartesiska strackan mellan TCP-vardena i de tva lagena. Vinkeln anger hur
mycket TCP-orienteringen andras mellan de tva positionerna. Mer exakt, langden av den

rotationsvektor som beskriver &ndringen i orientering.
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1.25.7. Kommando: Variabel vagpunkt
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Detta ar en vagpunkt dar positionen ges av en variabel, i det har fallet beraknad_position. Variabeln
maste vara en pose, t.ex.

var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. De forsta tre ar x,y,zoch de sista tre ar orienteringen som en
rotationsvektor pa formen rx,ry,rz. Axelns langd ar den vinkel som ska roteras i radianer, och vektorn
sjalv ger den axel runt vilken rotationen ska goéras. Positionen anges alltid i relation till en referensram
eller ett koordinatsystem som definierats av vald funktion. Om en férbigangsradie séatts till en fast
vagpunkt och de féregaende och efterfoljande vagpunkterna ar variabla, eller om en férbigangsradie
satts till en variabel vagpunkt, kommer inte forbigangsradien att kontrolleras for eventuella
Overlappningar (se Forbigangsparametrar pa sidan 164). Om en férbigangsradie déverlappar en punkt
vid kdrning av programmet, kommer roboten att bortse fran den och ga vidare till nasta.

Sa har flyttar man t.ex. roboten 20 mm langs verktygets z-axel:

var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Movel
Waypoint 1 (variable position):
Use variable=var 1, Feature=Tool

1.25.8. Kommando: Riktning

Programnoden Riktning anger en rorelse i forhallande till funktionsaxlar eller TCP. Roboten ror sig
langs banan som anges av programnoden Riktning tills denna rorelse stoppas av ett Tills-tillstand. Du
maste ha Tills (Until)-villkor for att stoppa en riktningsrorelse. Tryck pa knappen Légg till Tills for att
definiera stoppkriterierna.
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& Fil 03:50:27 CCCC O
fProgram | A Installation | Flytta | /0 | Logg |
=ej namngiven= l/Knmmandn | Grafik | struktur | variabler |
=Rommentar -
= Stopp | . u
= Popup Riktning
= timer_1 Roboten kommer att réra sig i en linjér-rorelse relativt till den valda funktionen
W Flyttalinjar
§ W Riktning: Bas X+
= Tills i
 Loop Funktion Riktning
= <tom= @ Anvind delad funktion
) o H+
=\ @ |
=varx_li=2 *force() 4 (D Riktningsvektor
P Anropa SubProgram_|
¥ om..
<o Pall
W Ménster
¢V Palisekvens y
o infallsvinke! 3 @ anvind delade parametrar
o MénsterPunkt -
— Verktygets hastighet
= Stall in - O ¥9 9
= Vanta Verktygsacceleration
o Avsiuta_3
SubProgram_1
Hénd.;:,-;f;e
Trad 1 ~
] Ii [Tr] ap Lagg till tills
S« <> |
@ simulering EEE Hastighet =——— J100% | 4 Foregaende | | MNasta B |

o Verklig robot

Stoppa en riktningsrorelse

Du kan lagga till instéliningar for riktningsvektor for verktygshastighet och verktygsacceleration for att

ange vektorriktningen for linjar forflyttning. Detta mojliggdr avancerade anvandningar, till exempel:

+ attange linjar forflyttning i férhallande till flera funktionsaxlar

* att berdkna riktningen som ett matematiskt uttryck.

Riktningsvektorer anger ett anpassat koduttryck som ar uppldst till en enhetsvektor. Exempel: for en

vektor pa [2,1,0] forflyttar sig roboten tva enheter i x-riktningen for varje enhet i y-riktningen, i relation till
angiven hastighet.

1.25.9. Kommando: Until

Programnoden Tills anger ett stoppkriterium for en rérelse. Roboten ror sig langs en bana och stannar
nar kontakt detekteras.
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& Fil

(‘Program | A Install

ation | Flytta | /0 | Logg |

03:50:27

cccec @

=gj namngiven=

l/Knmmandn | Grafik | struktur | variabler |

= Rommentar

= Stopp

= Popup

= timer_1

W Flyttalinjar

¢ ¥ Riktning: Bas X+
= Tills
= Tills

¥ Loop

[ skript

=vyark_1:=2 * force()

P Anropa SubFrogram_|

¥ om..

= <

&5 Pall
¥ Ménster
¢V Palisekvens
o infallswinkel 3
o MénsterPunkt |
= 5tallin
= Vanta
o Avsiuta_3
SubProgram_1

Handelse

Tills

Ange stoppvillker

Uttryck

Distans

1/0-ingang

Roboten kommer att réra sig i vald riktning tills stoppvillkoret nas

f(x)

T|| Ii [Tr] - ap Lagg till tills | Lagg till Atgard |
Q] <> |
GSimuIering

o Verklig robot

Hastighet =——— J100%

| faltet Tills kan du ange féljande stoppkriterier:

| 4 Foregiende || Nasta B |

upptacks kan programmet till exempel stoppas med en Popup-nod.

+ La&gg till atgard Lagg till programnoder om ett specifikt Tills-villkor uppfylls. Om ett feltillstand

+ Avstand Denna nod kan anvandas for att stoppa en riktningsrérelse nar roboten har fardats ett

visst avstand. Hastigheten sanks sa att roboten stannar efter det exakta avstandet.

+ Uttryck Denna nod kan anvandas for att stoppa rérelsen med ett programanpassat uttryck. Du

kan ange stopptillstandet genom att anvanda in- och utgangar, variabler eller skriptfunktioner.

ingang.

+ |/O-ingang Du kan anvanda den har noden for att stoppa en signalmandévrerad rorelse pa en I/O-
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& Fil

1.25.10. Kommando: Vanta

rProgram r& Installation r Flytta r 1jO r Logg |

03:50:11 CCCC 0

=egj namngiven=

l/Kommando | Grafik | Struktur | variabler |

W Robotprogram
¢ W Flyttaled
o Vagpunkt 1
¢ W FlyttaLed
o Vagpunkt_2
= Stall in
g% Pall
WV Ménster
¢ WV Palisekvens

= Stall in
= Vanta
o Avsiuta_l
% Avstapla
o StartPos_1
¢V Riktning
o FrnPos_1
o TillPos_1
-V PlockSekvens

= Stall in
= Vanta
o Avsiuta_2
= Vanta
¢V Mapp

o [nfallsvinkel_|
0 MénsterPun,

o StapelPos_2

-

e T b
« I [ 1]

Vanta

vilj vad som ska utlésa robotens nasta atgérd:

(O vanta inte

O VEnta sekunder

(J vanta p3 digital ingang |-:Di.|nput:- |v| |

@ vanta p |-:An.|nput:- |v| | | |

(@ vanta p3 |

sl =

0 Simulering
S

| 4 Foregiende || Nista B |

Vanta pausar en I/O-signal, eller uttryck under en viss tidsperiod. Om Ingen vantetid har valts utférs
ingen atgard.
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1.25.11. Kommando: Stall in

& Fil
rProgram rL Installation r Flytta r 1jO r Logg |

03:50:11

ccce @

=egj namngiven=

l/Kommando | Grafik | Struktur | variabler |

W Robotprogram
¢ W Flyttaled
o Vagpunkt 1
¢ W FlyttaLed
o Vagpunkt_2
= Stall in
g% Pall
WV Ménster
¢ WV Palisekvens
o [nfallsvinkel_|
0 MdnsterPun,
= Stall in
= Vanta
o Avsiuta_l
% Avstapla
o StartPos_1
¢V Riktning
o FrnPos_1
o TillPos_1
-V PlockSekvens
o StapelPos_2
= Stall in
= Vanta
o Avsiuta_2
= Vanta

¢V Mapp

« I [ 1]

Stall in

ocksa ange andringar i robotens nyttolast.
(J Ingen &tgard

valj den atgard som du vill att roboten ska utféra vid det har steget | programmet. Du kan

(J 2nge digital utgéng |-:Di.Utg§ng:-

(J Ange analog utgdng |-:An.Utg§ng:-

|v|

@ stallin ‘-:Utgéngb- |v‘

(J stall in enkel puls ‘-:Di.utgéng:-

‘v‘

G Oka installationsvariabel med ett: |-:\.-"ariabe|:-

[]stallin total nyttolast

[ Anvénd aktiv TCP som masscentrum

[]Ange TCP | |

Sl <>

G Simulering
Q Verklig robot

EEED Hastighet =——— J100%

| 4 Foregiende || Nista B |

Valjer digitala eller analoga utgangar for ett givet varde. Digitala utgangar kan aven stallas in for att
skicka en enda puls.

Anvand kommandot Stéll in for att ange robotarmens nyttolast. Du kan behéva justera nyttolastens vikt
for att forhindra att roboten utléser ett skyddsstopp nar verktygsvikten skiljer sig fran den férvantade

nyttolasten. Om den aktiva TCP:n inte bér anvdndas som masscentrum maste kryssrutan avmarkeras.
Den aktiva TCP:n kan dven modifieras med ett Stéll in-kommando genom att markera kryssrutan och
vélja en av TCP-forskjutningarna i menyn.

Om aktiv TCP for en viss rorelse ar kand nar programmet skrivs kan du istallet 6vervaga att anvanda
TCP-valet pa kortet Flytta (se 1.25.4. Kommando: Flytta pa sidan 159). Mer information om att
konfigurera namngivna TCP:er (se 1.24.6. Installation — TCP-konfiguration pa sidan 125).
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1.25.12. Kommando: Popup

& Fil 03:50:13 CCCC O
rProgram rL Installation r Flytta r 1jO r Logg |
=ej namngiven= l/Kommando | Grafik | Struktur | variabler |
¥ WV Flyttaled
o Vagpunkt_2
= stall in Popup Text |~
9 ae Pall Visar meddelandet nedan pa skdrmen, och véntar pa att anvandaren ska
W Ménster trycka pa OK
¢V Palisekvens
o Infallsvinke! |
o MénsterPun,
= S5tall in Fiérhandsgranska popupmeddelande
= Vanta
o Avsiuta_1
% Avstapla
o StartPos_1 Typ av popupmeddelande:
¢V Riktning
o FrinPos_1 o Meddelande
o TillPos_1 G )
¢ ¥ PlockSekvens o Varning
o StapelPos 2 Fel
= Stall in @ e
= \anta
o Avsiuta_2
= Vanta
[] Stoppa programkérning vid det har popupmeddelandet
o EEE Hastighet =—— J100% | 48 Foregaende | | Nasta B |

Q Verklig robot

Popup ar ett meddelande som visas pa skarmen nar programmet nar popup-noden i programtradet.
Under fliken Kommando trycker du pa det tomma faltet och anvander tangentbordet pa skarmen for att
skapa textinnehall fér popupmeddelandet. Meddelanden ar begransade till 255 tecken.

Du kan valja rullgardinsmenyn Text om du vill att en variabel visas i ditt popupmeddelande istéllet for

text.

Du kan aven vélja Stoppa programkérning i det har popupmeddelandet for att programmet ska

stoppas nar popupmeddelandet visas.

Vid programkérning, nér popupmeddelandet visas, trycker du pa OK i popuprutan for att fortsatta med

programmet.

Anvandarhandbok

175

UR3

Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S. Med ensamrétt.



Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S. Med ensamratt.

UNIVERSAL ROBOTS

1.25.13. Kommando: Stopp

& Fil

rProgram r& Installation r Flytta r 1jO r Logg |

03:50:12

ccce @

=egj namngiven=

l/Kommando | Grafik | Struktur | variabler |

T Vagpunkt_1
¢V FlyttalLed
o Vagpunkt_2
= Stall in
g% Pall
WV Ménster
¢V Palisekvens

= Stall in
= Vanta
o Avsiuta_1
9 <% Avstapla
o StartPos_1
¢V Riktning
o FrénPos_1
o TillPos_1
9V PlockSekvens

= Stall in
= \anta
o Avsiuta_2
= Vanta
¢V Mapp
= Kommentar
= Stopp

o [nfallsvinkel_|
@ MénsterPun

o StapelPos 2

| Stopp

« I [ 1]

sl =

Programexekveringen stoppar vid den har punkten.

0 Simulering
Qo Werklig robot

EEED Hastighet =——— J100%

Programexekveringen stoppar vid den har punkten.

4 Foregiende || Nista B
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& Fil

1.25.14. Kommando: Kommentar

rProgram r& Installation r Flytta r 1jO r Logg |

03:50:12 CCCC 0

|E| =egj namngiven=

l/Kommando | Grafik | Struktur | variabler |

¥ WV Flyttaled
o Vagpunkt_1
¢V FlyttalLed
o Vagpunkt_2
= Stall in
g% Pall
WV Ménster
¢V Palisekvens
o [nfallsvinkel_|
o MénsterPun
= Stall in
= Vanta
o Avsiuta_1
9 % Avstapla
o StartPos_1
9V Riktning
o FrAnPos_1
o TillPos_1
¢V FlockSekvens
o StapelPos 2
= Stall in
= \anta
o Avsiuta_2
= Vanta
¢V Mapp

o ==

Kommentar

Ange en kommentar:

= Kommentar
[ I [ Tr]

Sjalr] <> |

0 Simulering
S

| 4 Foregiende || Nista B |

Ger programmeraren mojlighet att lagga till en textrad i programmet. Den har textraden utfér ingenting
under programexekveringen.
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1.25.15. Kommando: Mapp

& Fil

rProgram r& Installation r Flytta r 1jO r Logg |

03:50:12

ccce @

=egj namngiven=

l/Kommando | Grafik | Struktur | variabler |

W Robotprogram
¢ W Flyttaled
o Vagpunkt 1
¢ W FlyttaLed
o Vagpunkt_2
= Stall in
g% Pall
WV Ménster
¢ WV Palisekvens
o [nfallsvinkel_|
0 MdnsterPun,
= Stall in
= Vanta
o Avsiuta_l
% Avstapla
o StartPos_1
¢V Riktning
o FrnPos_1
o TillPos_1
-V PlockSekvens
o StapelPos_2
= Stall in
= Vanta
o Avsiuta_2
= Vanta

¢ ¥ Mapp

e T b
« I [ 1]

Mapp

Ange text som ska visas | programtradet:

En mapp ar helt enkelt en uppsattning programrader.

Mapp

[[] Délj mappen Programtrid

Sl <>

0 Simulering
Q Verklig robot

EEED Hastighet =——— J100%

| 4 Foregiende || Nista B |

EnMapp anvands for att organisera och marka sérskilda delar av ett program, for att rensa upp i
programtradet och for att gbra programmet lattare att avlasa och navigera i.

Mappar har ingen inverkan pa programmet och dess exekvering.
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1.25.16. Kommando: Loop

& Fil

03:50:13

rProgram r A Installation r Flytta r 1jO r Logg |

ccce @

=egj namngiven=

l/Kommando | Grafik | Struktur | variabler |

= Vanta

= timer_1

¢ V Loop

v nytt_a.l’_."n,fér
¢V Riktning: Bas
= Tills

T W FallSekvens
o Infallsvinkel_|
o MdénsterPun,
= Stall in
= Vanta
o Avsiuta_1

g% Avstapla
o StartPos_1

¢ W Riktning
o FrinPos 1
o TillPos_1

¢V FlockSekvens
o StapelPos_2
= Stall in
= Vanta
o Avsluta_2

[ I

[ I»]

Loop

valj hur ma8nga ganger programmet i den har loopen ska exekveras.

o Loopa alltid
(J slinga X g&nger:

Antal slingor Mamn pa variabeln

[ 9

(& Slinga nar uttryck &r Sann

O

Loop_1

BTy

G Simulering
Q Verklig robot

Loopar underliggande programkommandon. Beroende pa vilka val som gjorts kan de underliggande
programkommandona antingen loopas oandligt, ett visst antal ganger eller sa lange som det givna
tillstandet ar sant. Vid loopning ett visst antal ganger skapas en dedicerad loopvariabel (benamnd
loop_ 1 iskarmbilden ovan), och denna kan anvandas i uttryck inom loopen. Loopvariabeln raknar

fran O till N— 1.

Vid loopning med anvandning av ett uttryck som sluttillstand, ger PolyScope mdjlighet att utvardera
detta uttryck kontinuerligt, sa att “loopen” kan avbrytas nar som helst under kérningen, och inte bara

efter varje férekomst.

Hastighet ==———1 J100%

| 4 Foregiende || Nista B |

1.25.17. Kommando: Om

En konstruktion enligtformen Ifand If. . . E1se kan gora att roboten andrar sitt beteende baserat
pa insignaler fran sensorer eller varden pa variabler.
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& Fil

fProgram | A Installation | Flytta | /0 | Logg |

03:50:16

cccec @

=gj namngiven=

l/Knmmandn | Grafik | struktur | variabler |

U Startros_I

9~V Riktning
o FrAnPos_1
o TillPos_1

¢V PlockSekvens
o StapelPos_ 2
= Stall in
= Vanta
o Avsluta_2

= Vanta

¥ Mapp

= Kommentar

= Stopp

= Popup

= timer_1

W Flyttalinjar

¢ W Riktning: Bas X+
= Tills

W Loop

& skript

=vark_1:=2 *force()

YV om ..

= o

I >
ubProgram_1

P Anropa SubProgram_]

-

] i 1]

Om

rader att exekveras.

Beroende pa tillstandet hos en given sensorinsignal eller programvariabel kommer féljande

Om‘

[ ] Kontrollera uttrycket kontinuerligt

| Lagg till Annarsom | | Ta bort Annarsom |

Qe =

v

| Lagg till Annars |

0 Simulering
o Verklig robot

EEED Hastighet =——— J100%

| 4 Foregiende || Nasta B |

Valj tillstand i Uttrycksredigeraren som skapar uttryck med ett I £ statement. If a condition is evaluated
as True, the statements within this T £ command are executed. An T f statement can have only one
Else statement. Use Add ElseIf andRemove Elself toaddandremove Elself expressions.
SelectCheck Expression Continuouslytoallow If,ElseIf and Loop statementsto be
evaluated while the contained lines are executed. If an expression inside an I £ statement is evaluated
as False, the E1seIf orElse-pastaende.

oBS!

Om det finns vagpunkter inuti en Om-eller en Loop-sats med funktionen Kontrollera
uttryck kontinuerligt kan du lagga till ett stopj() eller stopl() efter satsen for att forsiktigt
sakta ner robotarmen. Detta géller bade Om- och Loop-satser (se avsnitt 1.25.16.
Kommando: Loop pa féregaende sida).
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& Fil

1.25.18. Kommando: SubProgram

03:50:15 CCCC 0

rProgram r& Installation r Flytta r 1jO r Logg |

=egj namngiven=

l/Kommando | Grafik | Struktur | variabler |

T StartFos_I
¢V Riktning
o FrnFos_1
o TillPos_1
¢V PlockSakvens
o StapelPos_2|
= Stallin
= Vanta
o Avsiuta_2
= Vanta
¥ Mapp
= Kommentar
= Stopp
= Popup
= timer_1
W FlyttaLinjar
¢ ¥ Riktning: Bas
= Tills
¥ Loop

-0

-

-

I —
= =lom=

[ skript

P Anropa SubProgra
¢V Om

=

=vark_1:=2 * force()

}E S ubProg-ra.i.m 1

< T [ 1]

SubProgram 1 Nyttnamn |

Ett underprogram kan antingen peka pa en fil pa en diskenhet eller inga i
det har programmet.

Underprogrammets fil

<Ingen fil har valts =

Ladda fil

| Spara underprogram || Nollstall underprogram

[] H&ll underprogramfilen uppdaterad med det h&r programmet

[] Délj trad for underprogram

Sl <>

Q omutens i [0 | ][ ] Hostigher 00 |« Foregiende || nasta® |

Ett underprogram kan innehalla programdelar som behdvs pa flera platser. Ett underprogram kan vara
en separat fil pa diskenheten och det kan ocksa doéljas som skydd mot oavsiktliga &ndringar.

Anvandarhandbok

181

UR3

Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S. Med ensamrétt.



Copyright © 2009-2021 av Universal Robots A/S. Med ensamratt.

UNIVERSAL ROBOTS

Kommando: Anropa subrutin

@ Fil

03:50:16

l/Program | A Installation [ Flytta | V0 [ Logg |

cccc @

=gj namngiven=

l/Kommandn | Grafik | struktur | variabler

¢ W Riktning
o FrinPos_1
o TillPos_1
¢V Flocksekvens
© StapelPos_2
= Stall in
= Vanta
o Avsluta_2
= Vanta
¥ Mapp
= Kommentar
= Stopp
= Popup
= timer_1
W FlyttaLinjar
¢ W Riktning: Bas X+
= Tills
WV Loop

=

E skript
=vard_1:=2 *force()

P Anropa SubProgram_]
Vom ..

= =i

ubProgram_1 -

om ==

T =

] i 1]

U StartFos_L =

Anropa subrutin

|SubProgram_1 |v|

Sl <>

Walj villken subrutin som ska anropas vid det har steget i programexelkveringen.

(] Simulering
o Verklig robot

EEED Hastighet =——=—=_J100%

| 4 Foregiende || Nasta B |

Vid ett anrop till en subrutin kérs programraderna i underprogrammet och sedan fortsatter programmet
med nésta rad.
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1.25.19. Kommando: Tilldelning

& Fil 03:50:15 CCCC 0
rProgram ré\lnstallation rFIytta rIIO rLogg |

=ej namngiven= 1/ Kommando | Grafik | Struktur | variabler |
=5Stanin -
= \anta " .
o Avsluta_1 Tl"dEInlng Klla |Uttryck |v|
9% Avstapla Tilldelar markerad variabel virdet uttryck.
o StartPos_1
¢ W Riktning
o FrénPos_1 Variabel Uttryck
s TillPos 1 [
¢V PlockSekvens
o StapelPos 2
= Stall in
= \anta
o Avsluta_2
= \anta
'V Mapp

- o ==

-| = 2 *farce()

= Kommentar
= Stopp
= Popup
= timer_1
¢ W FlyttaLlinjar
¢ W Riktning: Bas X—
= Tills

B skrip
=warK 1:=2 *force()| «
[ I [ Tl

Qe <> |
@omims [ aToTal o [ s

Tilldelar varden till variabler. Detta innebéar att det beréknade vardet pa hdger sida tilldelas variabeln pa
vanster sida. Detta kan vara anvandbart vid komplicerade program.
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1.25.20. Kommando: Skript

& Fil

rProgram r& Installation r Flytta r 1jO r Logg |

03:50:13 CCCC O

=egj namngiven=

l/Kommando | Grafik | Struktur | variabler |

T MonSterrun
= Stall in
= Vanta
o Avsluta_1
9o Avstapla
o StartPos_1
¢ W Riktning
o FrAnPos_1
o TillPos_1
¢V FlockSekvens
o StapelPos 2
= Stall in
= Vanta
o Avsluta_2
= Vanta
¢V Mapp
= Kommentar
= Stopp
= Popup
= timer_1
¢ W FlyttaLlinjar
¢ W Riktning: Bas

Skriptkod

Hér nedan kan du ange text som exekveras som skriptkod av UR-manéverenheten,

e |-

= Tills
T VLOO_;L}._“W.
E S?npt N v |
[ Il [ T+
Q)] <>

G Simulering )
A S I Tt

Foljande alternativ finns tillgangliga i rullgardinslistan under Kommando:

| 4 Foregiende || Nista B

+ Linje kan anvandas for att skriva en enstaka rad av URscript-kod, med Uttrycksredigeraren
(1.23.1. Redigeringsprogram for uttryck pa sidan 115)

+ Fil kan anvandas for att skriva, redigera eller ladda URscript-filer.

Du hittar anvisningar for att skriva URscript i Script Manual pa supportwebbplatsen
(http://www.universal-robots.com/support).

Funktioner och variabler som deklareras i en URscript-fil kan anvandas i hela programmet i PolyScope.
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Handelse

En h&ndelse liknar ett avbrott, men vid en handelse kemmer huvudprogrammet att
fortsatta medan handelsekoden exekveras. Medan handelsen exekveras kommer nya
handelser inte att ha nagon effekt.

Beroende pa tillstdndet hos en given sensorinsignal eller programvariabel kommer
féliande rader att exekveras,

= Stallin
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G Simulering )
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En handelse kan anvandas for att dvervaka en insignal, utféra en atgard eller stalla in en variabel nar

| 4 Foregiende || Nista B |

den aktuella insignalen ger ett hogt varde. Exempel: om en utsignal ger ett hdgt varde kan

handelseprogrammet vanta 200 ms och darefter aterstalla vardet till ett lagt varde igen. Detta kan

forenkla huvudprogrammets kod betydligt om en extern maskin triggar pa en stigande flank i stallet for
pa en hdg insignalniva. Handelserna kontrolleras en gang per styr-/reglercykel (8 ms).
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1.25.22. Kommando: Trad
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Trad

I/0, vénta pa signaler eller ange variabler,

Den kan anvindas for att manévrera andra maskiner medan roboten &rigang.

En trad &r ett parallellprogram som kérs samtidigt som huvudprogrammet, En tréd kan utfira

<v| :rad;l; I ’IE Loopar oandligt
|Q ”ﬁ” || S p— | [] Spéra programkdrning
(J simulering

Q Verklig robot

EEED Hastighet =——— J100%

| 4 Foregiende || Nista B |

Entrad ar en parallellprocess till robotprogrammet. En trad kan anvandas for att styra en extern maskin
oberoende av robotarmen. En trad kan kommunicera med robotprogrammet med variabler och
utsignaler.
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Du kan anvanda en switch-sats far att styra flédet i ditt program. Dessa kan
ersatta komplicerade om ... istallet om-satser och de kan &ven testa serier
med varden avseende ditt uttryck

[]standard-case

Case-sats

Case-sats

< T D

Sjalr] <> |

|Ingen markering

G Simulering
Q Verklig robot

EEED Hastighet =——— J100%

En Switch Case-konstruktion kan gora att roboten &ndrar beteende baserat pa insignaler fran

| 4 Foregiende || Nista B |

sensorer eller variabelvarden. Anvand Uttrycksredigeraren for att beskriva bastillstandet och definiera

de fall da roboten ska ga vidare till underkommandona fér Swi t ch. If the condition is evaluated to

match one of the cases, the lines inside the Case are executed. faDefault Case harspecificerats
kors raderna bara om inga andra matchande case-tillstand hittades.

Varje Switch can have several Cases andone Default Case.Switches canonly have one

instance of any Case values defined. Cases can be added using the buttons on the screen. A Case-

kommando kan tas bort fran skarmbilden for den aktuella switch-satsen.
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En timer méter den tid som det tar fér programmets specifika delar att kdras. En programvariabel
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1.25.24. Kommando: Monster
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Kommandot Ménster kan anvandas for att stega igenom positionerna i robotprogrammet. Kommandot
Monster motsvarar en position vid varje exekvering.

Det finns fyra sorters moénster. De forsta tre, Linje, Ruta eller Box, kan anvandas for positioner i ett
regelbundet ménster. De regelbundna moénstren definieras av ett antal karakteristiska punkter, dar
punkterna definierar monstrets kanter. For Linje ar detta de tva andpunkterna, for Ruta ar detta tre av
de fyra hérnpunkterna och fér Box ar detta fyra av de atta hérnpunkterna. Programmeraren skriver in
antalet positioner langs var och en av kanterna pa moénstret. Robotens styrenhet berdknar sedan de
enskilda monsterpositionerna genom att Idgga ihop kantvektorerna proportionelit.

Om positionerna som ska passeras inte ligger langs ett regelbundet ménster kan du anvanda
alternativet Lista (monster), dar en lista Gver alla positioner ges av programmeraren. Pa sa satt kan alla
typer av positionsarrangemang skapas.

Definiera monstret

Nar monstret Box valts vaxlar skarmbilden till den som visas nedan.
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Ett Box-mdnster anvander tre vektorer for att definiera boxens sidor. Dessa tre vektorer ges som fyra
punkter, dar den forsta vektorn gar fran punkt 1 till punkt 2, den andra vektorn gar fran punkt 2 till punkt
3 och den tredje vektorn gar fran punkt 3 till punkt 4. Varje vektor divideras med vardena fran
intervallrdkningen. En specifik position i mdnstret beraknas genom att Iagga till intervallvektorerna
proportionelit.

Monstren Linje och Ruta fungerar pa liknande satt.

En raknarvariabel anvands medan systemet forflyttar sig mellan ménstrets positioner. Variabelns namn
visas pa kommandoskarmen Ménster. Variabeln stegar igenom vardena fran 0 till X* Y* Z- 1, antalet
punkter i monstret. Den har variabeln kan paverkas med hjalp av tilldelningar, och kan anvandas i
uttryck.

1.25.25. Kommando: Kraft

OBS!
@ Programmet kan hamna i konflikt om den har atgarden sker samtidigt som
Transportbandssparning.

» Anvand inte den har funktionen tillsammans med Transportbandssparning.

Kraftldge ar [ampligt for tillAmpningar dar den faktiska TCP-positionen langs en fordefinierad axel inte
ar viktig, men dar istallet en viss kraft ska anvandas langs aktuell axel. Om robotens TCP t.ex. ska rulla
mot en bojd yta eller trycka eller dra tillbaka ett arbetsstycke.
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Kraftldge har ocksa stdd for att applicera vissa vridmoment runt férdefinierade axlar. Robotarmen

forsoker accelerera langs den axeln om den inte méter nagot motstand langs en axel dar en kraft som

inte &r noll &r installs. Aven om en axel har angetts vara eftergivlig férséker robotprogrammet &ndé

flytta roboten langs aktuell axel. Kraftkontrollen sakerstaller dock att robotarmen dnda narmar sig den

angivna kraften.

OBS!

Om det finns en kraftnod inuti en Om, AnnarsOm eller Loop, och Verfiera uttryck

kontinuerligt ar valt, kan du Iagga till ett skript av typ slutakraftlage() i slutet av uttrycket

for att lamna kraftstyrningen.

VARNING

1. Undvik kraftig acceleration precis innan kraftlaget aktiveras.

2. Undvik kraftig acceleration i kraftlage, eftersom detta minskar noggrannheten i

kraftkontrollen.

3. Undvik rorelser parallellt med eftergivliga axlar innan kraftlaget aktiveras.
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Funktionsmeny anvands for att vélja vilket koordinatsystem (axlar) roboten ska anvanda nar den

Hastighet =——_J100%

| 4 Foregiende || Nasta B |

arbetar i kraftlage. Funktionerna i menyn ar de som definierats i installationen (se 1.24.12. Installation
— Funktioner pa sidan 138).
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Kraftlagestyp

Typer av kraftlage, som anges nedanfér, avgor hur den valda funktionen tolkas.

» Enkelt: Endast en axel ar fjadringsmjuk i kraftlage. Kraften langs denna axel gar att justera. Den
onskade kraften appliceras alltid Iangs z-axeln fér den valda funktionen. For Linje-funktioner
appliceras den dock langs y-axeln.

+ Ram : Ram-typen tilldter mer avancerad anvandning. Har gar det att valja fiadringsmjukhet och
krafter oberoende i alla sex frihetsgraderna.

* Punkt: Nar Punkt ar vald pekar y-axeln i uppgiftens koordinatsystem fran robotens TCP mot den
valda funktionens origo. Avstandet mellan robotens TCP och den valda funktionens origo maste
vara minst 10 mm. Uppgiftens koordinatsystem andras vid korning allteftersom robotens TCP
andras. Uppgiftskoordinatsystemets x- och z-axlar beror pa den valda funktionens ursprungliga
orientering.

+ Rorelse : Rorelse betyder att uppgiftens koordinatsystem andras med TCP-rérelseriktningen.
Uppgiftskoordinatsystemets x-axel blir projektionen av TCP-rérelseriktningen pa det plan som
spanns upp av den valda funktionens x- och y-axel. Y-axeln ar vinkelrat mot robotarmens
rérelse, och i den valda funktionens x-y-plan. Det har kan vara anvandbart vid avgradning langs
en komplex bana dar det kravs en kraft vinkelratt mot TCP-rorelsen.

Nar robotarmen inte ror sig galler foljande: Om kraftlaget startas Nar robotarmen star still finns
det inga fjadringsmijuka axlar forran TCP-hastigheten ar stérre an noll. Om robotarmen senare
star stilla, medan den fortfarande ar i kraftlage, har koordinatsystemet fér uppgiften samma
orientering som senast TCP-hastigheten var storre an noll.

Fo6r de sista tre typerna kan det faktiska koordinatsystemet for uppgiften visas vid kérning under fliken
Grafik (se 1.25.33. Grafik, flik pa sidan 199) nar roboten arbetar i kraftlage.

1.25.26. Val av kraftvarde

+ Kraft- och momentvarden kan stallas in for eftergivliga axlar. Robotarmen justerar da sitt Iage for
att astadkomma vald kraft.

» Foraxlar som inte &r eftergivliga foljer robotarmen banan som angetts av programmet.

Fo6r translationsparametrar anges kraften i Newton [N] och fér rotation anges vridmomentet i
Newtonmeter [Nm].

OBS!
Gor foljande:

* Anvand skriptetget tcp force () ienseparattrad for att minska den
faktiska kraften och vridmomentet.

 Korrigera nyckelvektorn om den faktiska kraften och/eller viidmomentet ar
mindre an begart.
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1.25.27. Val av granser

Ett gransvarde kan anges for alla axlar, men effekterna skiljer sig beroende pa om axlarna ar
eftergivliga eller inte.

+ Overensstdmmer: Gransen ar den hégsta hastighet som TCP tillats uppna langs (eller runt)
axeln. Enheterna ar [mm/s] och [grader/s].

« Overensstdmmer inte: Gransen ar den maximala avvikelsen fran den programmerade
rorelsebanan som tillats innan roboten skyddsstoppas. Enheterna &r [mm] och [grader].

1.25.28. Testa kraftinstallningarna

Pa/av-knappen markt Test vaxlar funktionen fér knappen Frikérning pa baksidan av mandverenheten
fran normalt frikdrningslage till testning av kraftkommandot.

Nar Testknapp ar aktiverad och knappen Frikérning pa baksidan av mandverenheten trycks in
kommer roboten att uppféra sig som om programmet hade natt det har kraftkommandot. Pa sa satt kan
instaliningarna verifieras innan hela programmet kors. Detta ar speciellt anvandbart for att verifiera att
fjadringsmjuka axlar och krafter har valts pa ratt satt. Hall bara i robotens TCP med en hand och tryck
pa knappen Frikérning med den andra, och notera i vilka riktningar robotarmen kan/inte kan forflyttas.

Nar du ldmnar den har skarmbilden avaktiveras knappen Test automatiskt vilket betyder att knappen
Frikérning pa baksidan av mandverenheten anvands for normalt frikérningslage igen.

Knappen Frik6rning ar bara aktiv nar en giltig funktion har valts fér kommandot Kraft.
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1.25.29. Kommando: Pall
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En palleteringsfunktion kan utfora en rérelsesekvens pa ett visst antal platser som beskrivs som ett
monster (se 1.25.24. Kommando: Monster pa sidan 189). Rérelsesekvensen kommer att koras i
forhallande till ménsterpositionen vid varje position i ménstret.

Programmera en pallprocess

Definiera monstret.

Skapa en PallSekvens for plockning/placering vid varje enskild punkt. Sekvensen beskriver vad
som ska goras vid varje monsterposition.

Anvand valjaren pa skarmbilden fér sekvenskommandot for att definiera vilken av vagpunkterna i
sekvensen som ska motsvara ménsterpositionerna.

Pallsekvens/férankringsbar sekvens

| en Pallsekvens-nod &r robotarmens rorelser relativa i férhallande till pallens position. Sekvensen
fungerar sa att robotarmen kommer att befinna sig vid den position som specificeras av monstret vid
Ankarposition/Mdnsterpunkt. Samtliga aterstaende positioner kommer att flyttas och anpassas efter
detta. Anvand inte kommandot Flytta inuti en sekvens, eftersom det inte har nagon relation till
ankarpositionen.
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“FoéreStart”

Den valfria sekvensen Foére start kors precis innan processen startas. Denna kan anvandas for att
vanta pa klarsignaler.

“EfterSlut”

Den valfria sekvensen EfterSlut kors precis innan processen avslutas. Denna kan anvandas for att
signalera att ett transportband ska starta, och férbereda fér nasta pall.

1.25.30. Kommando: Sok

En sokfunktion anvander en sensor for att faststalla nar ratt position natts for att gripa eller slappa en
artikel. Sensorn kan vara en tryckknappsomkopplare, en trycksensor eller en kapacitiv sensor.
Funktionen ar avsedd for arbete pa artikelstaplar med varierande artikeltjocklek, eller dar artiklarnas
exakta positioner inte ar kdnda eller svara att programmera.

= |[i Y [i

Nar du programmerar en sokatgard for att jobba med en stapel maste du definiera:

+ s-startpunkten.
» d- stapelns riktning.

* j-tjockleken pa artiklarna i stapeln.

Dessutom maste operattdren definiera villkoren for nar nasta stapelposition uppnatts, och en sarskild
programsekvens som ska utféras vid var och en av stapelpositionerna. Hastighet och accelerationer
maste ocksa anges for rorelsen som avser staplingen.
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Stapling
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Vid stapling ror sig robotarmen till startpositionen, och darefter gar den vidare i motsattriktning for att
sOka efter nasta stapelposition. Nar positionen hittas kommer roboten ihag positionen och utfér den
sarskilda sekvensen. Nasta gang startar roboten sékningen fran den memorerade positionen, plus den
artikeltjocklek som programmerats langs riktningen. Staplingen slutférs nar stapelns héjd éverstiger ett
definierat varde eller nér en sensor ger en signal.
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Avstapling
& Fil 03:50:11 CCcCC O
l/Program | A Installation [ Flytta | V0 [ Logg |
=ej namngiven= l/Kommandn | Grafik | struktur | variabler
WV Robotprogram —
%V FlyttaLed Avstapla
o Vagpunkt_1
¢ 7 Flyttaled swstaplingen tar bort artiklar frén en stapel, en artikel 8t gangen.
o Vagpunkt 2 Stapeln definieras av filjande parametrar: f f
= . . - ag
o St‘;’u n s: Startpositionen d
§sepall d: Stapelns riktning
V Ménster it Artikelns tjocklek
¢V PallSekvens | I
o nfallsvinkel | = !
@ MénsterPun
= stallin
= Vanta
o Avsiuta_l
7 o= Avstapla
a StartPos_1
oW Riktning
& W PlockSekvens [
= \Vanta Masta position hittas nér
¢V Mapp |
= Kommentar
= Stopp Artikelns tjocklek Delade parametrar
= Popu|
= tﬂ'rr?e:jl mm Werktygets hastighet 250 mm/s
Vv FIytt;—sLm,_lar T | Werktygsacceleration 1200 mm/s?
0 Rilkstning: Bacy ¥ | .
4] i [ 1] [[] sekvens fore start
|Q”"I|| ” < > | [] Sekvens sfter slut | Aterstall till standardinstallningarna |
(] Simulering _ ) N .
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Vid avstapling gar robotarmen fran startpositionen i den angivna riktningen och soker efter nasta
artikel. Villkoret pa skdrmen avgor nar nasta artikel nas. Nar villkoret uppfylls kommer roboten ihag
positionen och utfor den sarskilda sekvensen. Nasta gang startar roboten s6kningen fran den
memorerade positionen, plus den artikeltjocklek som programmerats l&ngs riktningen.

Startposition

Startpositionen ar dar staplingen startar. Om startpositionen uteldamnas startar staplingen vid
robotarmens befintliga position.
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Riktning
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o Werklig robot

| Aterstall till standardinstallningarna |

Riktningen anges av tva positioner, och berdknas som positionsskillnaden mellan den forsta
positionens TCP till den andra positionens TCP.
Skruvarna maste dras 4t med moment . En riktning tar inte hansyn till punkternas orientering.

Uttryck fér nasta staplingsposition

Robotarmen rér sig langs riktningsvektorn och utvarderar kontinuerligt om nasta stapelposition har
natts. Nar uttrycket ar True exekveras specialsekvensen.

“ForeStart”

Den valfria sekvensen Be foreStart kors precis innan processen startas. Denna kan anvandas for
att vanta pa klarsignaler.

“EfterSlut”

Den valfria sekvensen Af terEnd kors nér processen ar klar. Denna kan anvandas for att signalera att
ett transportband ska starta, och forbereda fér nasta stapel.

Sekvens fér plockning/placering

Sekvensen for plockning/placering ar en sarskild programsekvens som utfors vid varje stapelposition,
liknande palleteringsfunktionen . (se 1.25.29. Kommando: Pall pa sidan 194).
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1.25.31. Kommando: Spara transportband

OBS!
@ Programmet kan hamna i konflikt om den har atgarden sker samtidigt som Patvinga.

* Anvand inte den har funktionen tillsammans med Patvinga.

Roboten kan konfigureras till att spara rorelsen hos ett av de konfigurerade transportbanden
(transportband 1). Nar den transportbandssparning som definieras i installationen ar ratt konfigurerad
anpassar roboten sina rorelser sa att de foljer transportbandet. Programnoden
Transportbandsparning finns tillganglig under fliken Guider under fliken Struktur. Alla rérelser under
denna nod &r tilldtna under transportbandssparning, men de ar relativa till transportbandets rorelse.
Instéllningen Transportbandssparning under fliken Installation (se avsnitt 1.24.13. Installning av
transportbandssparning pa sidan 146) innehaller alternativ for att konfigurera roboten for arbete med
absoluta och inkrementerade kodenheter plus linjara och cirkuléra transportband.

OBS!
@ Mandverskapet kan bara tillgodose en inkrementerad kodenhet som maste anvandas
med ett transportband (transportband 1).

1.25.32. Kommando: Undertryck

Undertryckta programrader hoppas éver nar programmet kors. En undertryckt rad kan aterga till att
vara ej undertryckt vid en senare tidpunkt. Detta ar ett snabbt séatt att géra andringar i ett program utan
att férstora ursprungsinnehallet.

1.25.33. Grafik, flik

Grafisk representation av det aktuella robotprogrammet. Vagen fér TCP visas i 3D-vy, med
rorelsesegment i svart och férbigangssegment (6vergangar mellan rérelsesegment) i gront. De gréna
punkterna anger positionerna fér TCP vid var och en av vagpunkterna i programmet. 3D-ritningen dver
robotarmen visar robotarmens aktuella position, och skuggan av robotarmen visar hur robotarmen
avser att na den vagpunkt som valts till vanster pa skarmen.
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Om den aktuella positionen for robotens TCP kommer nara ett sakerhets- eller utldsningsplan, eller om
robotverktygets orientering ar nara verktygets orienteringsbegransning (se 1.21.12. Granser pa sidan
95), visas en 3D-representation av narhetsgransen.

Nar roboten kor ett program &r visualiseringen av gransvarden inaktiverad.

Sakerhetsplan visas i gult och svart med en liten pil som representerar normalen mot planet, vilket
anger den sida pa planet dar robotens TCP far placeras.

Utlésarplan visas i blatt och gront med en liten pil som pekar pa planets sida, dar begransningarnaii
laget Normal (se 1.21.6. Sakerhetslagen pa sidan 89) ar aktiva.

Verktygsorienteringens gransvarde visas som en sfarisk kon tillsammans med en pil som anger
robotverktygets nuvarande orientering. Konens insida representerar verktygsorienteringens tilldtna yta
(vektor).

Nar malet for robotens TCP inte langre ar i narheten av gransvardet forsvinner 3D-representationen.
Om TCP o6vertrader eller &r mycket nara att 6vertrada ett gransvarde visas gransvardets visualisering
som rod.

Du kan zooma och rotera 3D-vyn for att fa en battre dverblick dver robotarmen. Knapparna pa
skarmens 6vre hdgra sida kan stanga av de olika grafiska komponenterna i 3D-vyn. Den nedre
knappen vaxlar visningen av gransvardena for narhetsgransen. Vilka rérelsesegment som visas beror
pa den valda programnoden. Om du valt en Move-nod visas den rérelse som definierats av
flyttparametern. Om en nod av typen Vagpunkt valjs, visas foljande ~ 10 steg i rérelsen pa skarmen.
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1.25.34. Struktur, flik
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Pa fliken Struktur under Program kan du infoga, flytta, kopiera och ta bort de olika typerna av

kommandon.

Utfor féljande steg for att infoga nya kommandon:

1. Markera ett befintligt programkommando.

2. Valjom det nya kommandot ska infogas ovanfor eller nedanfor det valda kommandot.

3. Tryck pa knappen fér den typ av kommando som du vill infoga. Du kan justera uppgifterna for det
nya kommandot pa fliken Command.

Kommandon kan flyttas/klonas/tas bort med knapparna i redigeringsrutan. Om ett kommando har
underordnade kommandon (en triangel bredvid kommandot) kommer alla underordnade kommandon
ocksa att flyttas/klonas/tas bort.

Vissa kommandon kan inte infogas var som helst i ett program. Det kan vara komplicerat nér
kommandon av typen AnnarsOm ska flyttas runt. Variabler maste tilldelas varden innan de anvands.
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1.25.35. Variabler, flik
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FlikenVariabler visar realtidsvarden for de variabler som kérs i programmet, och sparar en lista 6ver
variabler och varden mellan programkérningar. Den visas bara nér det finns information att visa.
Variablerna ar sorterade alfabetiskt efter namn. Variabelnamnen pa den har skarmbilden visas med
hdgst 50 tecken, och variablernas varden visas med hégst 500 tecken.

UR3 202 Anvandarhandbok



UNIVERSAL ROBOTS
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1.25.36. Kommando: Initiera variabler
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Ursprungliga variabelvarden

Wariabeln Loop_l har inget startvarde
interpolera_1 = 0.0

Wariabeln placera_l har inget startvérde
Wariabeln placera_2 har inget startvérde
Wariabeln placera_3 har inget startvarde
rakn_1 =0

rakn_2 =10

Wariabeln timer_1 har inget startvarde

Wariabeln van 1 har inget startvarde
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Pa den har skarmbilden kan du stélla in varden for variablerna innan programmet (eller nagra tradar)

bérjar exekveras.

Valj en variabel fran listan 6ver variabler genom att klicka pa den eller genom att anvanda valjarrutan
for variabler. Nar du valt en variabel kan du ange ett uttryck som kommer att anvandas for att stélla in
variabelns varde nar programmet startas.

Om du har markerat kryssrutan Behall vardet fran sista kérningen kommer variabeln att initieras il

det varde som star pa fliken Variabler (se 1.25.35. Variabler, flik pa foregaende sida). Detta innebar att
variablerna kan behalla sina varden mellan programexekveringar. Variabeln far sitt varde fran uttrycket
om programmet kors for forsta gangen eller om fliken med vardet har raderats.

En variabel kan tas bort fran programmet genom att lamna faltet fér dess namn tomt (endast

blanksteg).
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1.26. Skarmbilden Installning

(V]

&

(o]

Stall in robot

Initiera robot

Kalibrera skarm

URCaps

Natverk

Sprak

Ange lésenord

Tid

Uppdatera

Tillbaka

URSoftware 3.7.0 (feb 02 2021)

+ Initiera robot Gar till initieringsskarmbilden. Se 1.22.6. Initieringsskarmbild pa sidan 112.

+ Sprak och enheter Konfigurerar sprak och mattenheter for anvandargranssnittet. Se 1.26.1.

Sprak och enheter pa nasta sida.

» Uppdatera robot Uppgraderar robotens programvara till en senare version. Se 1.26.2.

Uppdatera robot pa sidan 207.

» Ange l6senord Ger mgjlighet att lasa robotens programmeringsdel for personer utan Iésenord.
Se 1.26.3. Ange l6senord pa sidan 208.

+ Kalibrera skdrmen Kalibrerar pekskarmens kanslighet. Se 1.26.4. Kalibrera skarm pa sidan

209.

- Still in natverk Oppnar grénssnittet for instéllning av Ethernet-natverket for robotens
manoverskap. Se 1.26.5. Stall in natverk pa sidan 210.

* Ange tid Ange tid och datum for systemet och konfigurera klockans visningsformat. Se 1.26.6.
Ange tid pa sidan 211.
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« Konfiguration av URCaps Oversikt av installerade URCaps och alternativ fér installation och
avinstallation, se 1.26.7. Installationsprogram for URCaps pa sidan 212.

« Bakat Atergar till valkomstskarmen.

1.26.1. Sprak och enheter

Stall in robot o

Initiera robot

Kalibrera skarm

URCaps

o

Sprakval
System
Tangentbord
Int'l English |«

Natverk

[_] English programming

Sprak

Ange losenord

Tid

Uppdatera

Tillbaka

Enhetsval

o Metriska enheter
G Amerikanska enheter

Starta om PolyScope for att anvanda de nya instaliningarna

Pa den har skarmen gar det att valja det sprak och de enheter som anvands i PolyScope.

Det sprak som valjs anvands bade for den text som visas pa skarmarna i PolyScope och fér den
inbaddade hjalpen. Markera “Engelsk programmering” om du vill att kommandonamnen i
robotprogram ska skrivas pa engelska. PolyScope maste startas om for att andringarna ska trada i

kraft.

Valt tangentbordssprak kommer att anvandas for alla pop up-tangentbord i PolyScope.
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1.26.2. Uppdatera robot

Stall in robot 0

Uppdatera robotprogramvaran

Initiera robot

Kalibrera skarm

URCaps
Natverk Satt | en USB-sticka och klicka pa "Sék..." for att ladda ned en lista dver tankbara
uppdateringar.
Sprak Beskrivning

Ange losenord

Tid

Uppdatera

Tillbaka ‘ ‘

Det gar att installera programvaruuppdateringar fran ett USB-flashminne. Satt i ett USB-minne och
klicka pa Sok for att visa dess innehall. Du uppdaterar genom att valja en fil, klicka pa Uppdatera och
folja instruktionerna pa skarmen.

. VARNING
Kontrollera alltid dina program nar programvaran uppdaterats. Uppgraderingen kan
andra rorelsebanor i ditt program. Du kan hitta de uppdaterade
programvaruspecifikationerna genom att trycka pa knappen “?” langst upp till héger i
granssnittet. Maskinvarans specifikationer andras inte. De finns i den ursprungliga
manualen.
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1.26.3. Ange l6senord

Stall in robot 0

e — Systemlosenord

Bekrafta det nya ldsenordet I:I

URCaps

Natverk

Sprak

Sakerhetslosenord

Ange losenord

Tid

Uppdatera Bekr&fta det nya ldsenordet I:l

Tillbaka

Tva l6senord stdds. Det forsta ar ett valfritt systemldsenord som hindrar icke-auktoriserad andring av
robotens installningar. Nar ett systemlésenord angetts kan programmen laddas och kéras utan
I6senordet, men anvandaren maste ange ratt Idsenord for att skapa eller andra i program.

Det andra ar ett obligatoriskt sakerhetsldsenord som maste anges korrekt for att kunna &ndra
sakerhetskonfigurationen.

OBS!
Sakerhetslésenordet maste ha stéllts in for att det ska ga att andra
sakerhetskonfigurationen.

VARNING
Du lagger till ett systemldsenord om du vill hindra icke auktoriserad personal att &ndra
robotinstallationen.
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1.26.4. Kalibrera skarm

X

Peka exakt mitt pa det bla korset.

Avbryt

Kalibrera pekskarmen. Folj anvisningarna pa skarmen for att kalibrera pekskdrmen. Anvand helst ett
foremal som inte innehaller metall, t.ex. en penna med indragen spets. Talamod och férsiktighet bidrar

till ett battre resultat.
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1.26.5. Stall in natverk

Initiera robot

Kalibrera skarm

URCaps

Natverk

Sprak

Ange losenord

Tid

Uppdatera

Tillbaka

Stall in robot 0
Natverk

Valj natverksmetod
(J oHeP
O Statisk adress

o Inaktiverat natverk

3¢ Ej ansluten till natverket!

Detaljerade natverksinstallningar:

IP-adress
Subnatmask:

Standardgateway:

Foredragen DNS-server:

Alternativ DNS-server:

Anvand

Panel for instalining av Ethernet-natverket. En Ethernet-anslutning ar inte nédvandig fér de
grundldggande robotfunktionerna, och denna ar inaktiverad i standardlaget.
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1.26.6. Ange tid

Stall in robot

Initiera robot

Kalibrera skarm

URCaps

Natverk

Sprak

Ange losenord

Tid

Uppdatera

Tillbaka

Ange tid och datum fér systemet och konfigurera klockans visningsformat. Klockan visas éverst pa
skarmarna Kér program och Programmera robot. Om du klickar pa den visas datumet kortvarigt.

Ange tid

Tidsformat:

o 24-Timmars
G 12-Timmars

Ange aktuell tid:

EN NN
03 |:| 49 |:| 51

Ange datum

Ange dagens datum:

| den 2 februari 2021

Datumformat:

o den 2 februari 2021

@ 2021-feb-02
(@ 2021-02-02

Starta om PolyScope for att anvanda de nya instaliningarna

Granssnittet maste startas om for att andringarna ska trada i kraft.

Starta om
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1.26.7. Installationsprogram for URCaps

Stall in robot

Initiera robot

Kalibrera skarm

URCaps

Natverk

Sprak

Ange losenord

Tid

Uppdatera

Tillbaka

URCaps

Aktiv URCaps

f_) Hello world

URCap-information:

URCap-namn: Hello World

Version: 1.0.0.SNAPSHOT

Utvecklare: Universal Robots

Kontaktinformation: Energivej 25, 52680 Odense S, Denmark
Beskrivning: Hello World sample URCap

Reserved

Licenstyp: Sample license
Licens:

Example:

Copyright (c) .

All rights reserved.

T4 oclimdaai o b A i U ) £ irla TN

Upphovsratt: Copyright (C) 2009-2018 Universal Robots. All Rights

+

[»

1]

| aF | | = | OStarta om

| den dvre listan visas en Oversikt av alla installerade URCaps. Klicka pa en URCap for att se dess
meta-information (inklusive dess namn, version, licens osv.) i faltet for URCap Information under

listan.

Klicka pa knappen + button in the bottom of the screen to install a new URCap. A file chooser is shown
where a . urcap file can be selected. Click Open and PolyScope will return to the setup screen. The
selected URCap will be installed and a corresponding entry will appear in the list shortly after. Newly
installed or uninstalled URCaps require PolyScope to be restarted and the Re st ar t-knappen

kommer att aktiveras.

For att avinstallera en URCap, valj denna URCap fran listan och klicka pa —-knappen. Denna URCap
forsvinner fran listan men en omstart kravs.

Ikonen bredvid en URCap i listan anger dess tillstand. De olika tillstanden definieras nedan:

o URCap ok

Denna URCap é&r installerad och kdrs normailt.

URCap fel

Denna URCap &r installerad men kan inte starta. Kontakta utvecklaren av denna URCap.

© URCap omstart krévs

Denna URCap har precis installerats men en omstart kravs.

Felmeddelanden och information om URCap visas i faltet URCaps-information field. Olika
felmeddelanden visas beroende pa vilken typ av fel som upptackts.

UR3
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2. Ordlista

Stoppkategori 0
Robotens rorelse stoppas genom att strommen till roboten bryts omedelbart. Det &r ett
okontrollerat stopp, dar roboten kan avvika fran den programmerade rérelsebanan eftersom varje
led bromsas sa snabbt som mdjligt. Detta skyddsstopp anvands om en sakerhetsrelaterad grans
Overskrids eller vid fel i de sakerhetsrelaterade delarna av kontrollsystemet. Mer information finns i
ISO 13850 eller IEC 60204-1.

Stoppkategori 1
Robotens rorelse stoppas, men roboten har fortfarande strom for att stoppa rérelsen, Strommen
sténgs av nar roboten stannat. Det &r ett kontrollerat stopp, dar roboten fortsatter langs den
programmerade roérelsebanan. Strémmen bryts sa snart roboten stannat. Mer information finns i
ISO 13850 eller IEC 60204-1.

Stoppkategori 2
Ett kontrollerat stopp dar roboten fortfarande har strém. Det sakerhetsrelaterade kontrollsystemet
Overvakar att roboten star kvar i stoppositionen. Mer information finns i IEC 60204-1.

Kategori 3
Termen Kategoriska inte blandas ihop med termen Stoppkategori. Kategoriavser den typ av
arkitektur som utgor basen for en viss Prestandaniva . En viktig egenskap hos en Kategori 3-
arkitektur ar att ett enda fel inte kan leda till att sdkerhetsfunktionen gar férlorad. Mer information
finns i ISO 13849-1.

Prestandaniva (Performance Level, PL)
Prestandaniva (Performance Level, PL) &r en niva som anvands for att specificera palitligheten nar
sakerhetsrelaterade delar av kontrollsystems ska utféra sakerhetsfunktioner under férutsagbara
omstandigheter. PLd &r den nast hdgsta klassificeringen for tillforlitlighet, vilket innebar att
funktionen ar extremt palitlig. Mer information finns i ISO 13849-1.

Diagnostiktdckning (Diagnostic Coverage, DC)
ar ett matt pa hur effektiv den diagnostik ar som implementerats for att na prestandaklassningen.
Mer information finns i ISO 13849-1.

MTTFd
Medeltid till farligt fel (Mean time to dangerous failure, MTTFd) ar ett varde som baseras pa de
berékningar och tester som anvants fér att komma fram till prestandaklassningen. Mer information
finns i ISO 13849-1.

Integratér
Integratéren ar den som designar den slutliga robotinstallationen. Integratéren ar ansvarig for att
gobra den slutgiltiga riskutvarderingen och maste se till att den slutgiltiga installationen uppfyller
lokala lagar och férordningar.

Riskutvérdering
En riskutvardering ar den évergripande processen att identifiera alla risker och minska dem till en
lamplig niva. En riskutvardering maste dokumenteras. Se ISO 12100 for mer information.
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Samverkande robottilldmpning
Termen samverkande avser samverkan mellan operatdr och robot i en robottilldmpning. Exakta
definitioner och beskrivningar finns i ISO 10218-1 och ISO 10218-2.

Sékerhetskonfiguration
Sékerhetsrelaterade funktioner och granssnitt kan konfigureras genom sakerhetskonfigurationens
parametrar. Dessa definieras genom programvarans granssnitt, se avsnitt Del || Bruksanvisning
for PolyScope pa sidan 83.

2.1. Index

A

add Action 172
AfterEnd 195

Anchor Position 194

B

Base 107, 162

Base feature 138
BeforeStart 195
Blend parameters 164
Blending 163

Box pattern 189-190

C

Configurable 1/0 31

control box 29-30, 46, 68, 111, 121, 149
Control Box 1, 133, 199

Conveyor Tracking 199

Conveyor Tracking Setup 146
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D

Direction Vector 171

E

Ethernet 45
EtherNet/IP 130
Expression Editor 187

F

Feature 138, 146
Feature menu 191
Folder 178

Frame 192

Freedrive 129, 139, 193

G

General purpose I/0 31

110 29-30,32,111,121, 130, 132
Installation 199
Installation variables 133

integrator 10

J

Jointload 149
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joint space 160

L

Line pattern 189-190
List (pattern) 189

M

MODBUS 122, 134, 136, 146

Motion 192

Mounting bracket 1

Move 111,140, 159, 161, 163, 174, 194
Moved 160

MoveL 140, 160

MoveP 140, 160

N

Normal mode 200

P

Pallet Sequence 194

Pattern 189-190

Point 192

PolyScope 1,107-108, 110,179
popup 175

Pose Editor 140

Program 111

Program Tree 156-157

UR3 216 Anvandarhandbok



2. Ordlista UNIVERSAL ROBOTS

R

Recovery mode 113
Relative waypoint 162

risk assessment 1,5, 10-11
robotarm 133, 192, 196
Robot arm 29, 68, 149, 197

S

Safety Configuration 10
Safety I/0 31, 33
Safety instructions 49
Safety Settings 5
Script manual 2
Service manual 2

Set 174

Simple 192

Square pattern 189-190
standard 68

Standard 69, 71
Structure 199

Switch Case construction 187

T

Teach Pendant 1, 193
Test button 193

Tool Center Point 125, 162
Tool feature 138

Tool I/O 41
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U

Until 170

Until Distance 172
Until Expression 172
UR+ 2

W

Wait 173

Vv

Variable feature 162
Variable waypoint 162
Variables 158, 202

W

Warning signs 6

W

Warranty 53

W

Waypoint 159, 161, 163, 169, 194, 200

UR3 218 Anvandarhandbok



2. Ordlista

UNIVERSAL ROBOTS

W

Waypoints 109

W

Wizards 199
Voltage 122

W

Wrist3 107
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