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1. Prefata UNIVERSAL ROBOTS

1. Prefata

Felicitari pentru achizitionarea noului dvs. robot Universal Robots .

Robotul poate fi programat sa miste o scula si sa comunice cu alte masini utilizand semnale
electrice. Este un brat realizat din tuburi si articulatii din aluminiu extrudat.

Utilizand interfata noastra de programare patentata, PolyScope, este usor sa programati robotul
pentru a deplasa scula de-a lungul traiectoriei dorite.

1.1. Ce contin cutiile

Cand comandati un robot, primiti doua cutii. Una contine bratul robotului, cealalta contine:
* Caseta de comanda cu Dispozitivul de invatare
* Suportul de montare pentru caseta de comanda
* Suport de montare pentru Butonul de Inv&tare
* Cheia pentru deschiderea casetei de comanda
* Cablu de alimentare compatibil cu regiunea dvs.
* Cablu EUROMAP 67
* Stilus cu laser

* Acest manual

1.2. Nota importanta privind siguranta

Robotul este un utilaj partial complet (vezi ) si prin urmare este necesara o evaluare de risc pentru
fiecare instalare a robotului. Trebuie sa respectati toate instructiunile de siguranta din capitolul 1.5.

Siguranta on page 5.
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1.3. Cum se citeste acest manual
Acest manual contine instructiuni pentru instalarea si programarea robotului. Manualul este impartit
in doua parti:
Manual instalare hardware
Instalarea mecanica si electrica a robotului.

Manual PolyScope
Programarea robotului.

EUROMAP 67 Interface
Utilizarea interfetei EUROMAP 67.

Acest manual a fost conceput pentru integratorul robotului care trebuie sa aiba o instruire la nivel de
baza in mecanica si electronica, precum si sa fie familiar cu conceptele elementare de programare.

1.4. Unde gasiti mai multe informatii

Website-ul de asistenta (http://www.universal-robots.com/support) contine urmatoarele:

* Versiuniin alte limbi ale acestui manual
* Manual PolyScope
* Manualul de Service cu instructiuni pentru depanare, intretinere si reparare

* Manual cu limbajul de script pentru utilizatorii avansati

1.4.1. UR+

Pagina UR+ (htip://www.universal-robots.com/plus/) este un showroom online ce asigura produse
de ultima ora pentru personalizarea aplicatiei dvs. de robot UR. Puteti gasi tot ce va trebuie intr-un
singur loc - de la efectoare finale si accesorii la camere si software de vizionare. Toate produsele
sunt testate si aprobate pentru a se integra cu roboti UR, asigurand o configurare simpla, o
functionare fiabila, o experienta lina a utilizatorilor si o programare usoara. De asemenea, puteti
utiliza site-ul pentru a va alatura programului UR + Developer pentru a accesa noua noastra
platforma software care va permite sa proiectati mai multe produse usor de utilizat pentru roboti UR.

UR5 2 Manualul utilizatorului
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1.5. Siguranta

1.5.1. Prefata

Acest capitol contine informatii de siguranta importante, ce trebuie citite si intelese de integratorul
robotilor UR inainte de a porni pentru prima data robotul.

Tn acest capitol primele sub-sectiuni sunt generale. Sub-sectiunile ulterioare contin date specifice
relevante pentru setarea si programarea robotului. Capitolul 1.6. Functii de siguranta si interfete on
page 15 descrie functiile de siguranta relevante in special pentru aplicatiile colaborative.
Instructiunile si sfaturile din capitolul 1.6. Functii de siguranta si interfete on page 15 si din sectiunea
1.5.7. Evaluarea riscului on page 11 sunt extrem de importante.

Este esentiala sa respectati toate instructiunile de asamblare si sfaturile furnizate in celelalte
capitole si portiuni din acest manual.

Trebuie acordata o atentie speciala textelor asociate cu simboluri de avertizare.

NOTA

Universal Robots nu isi asuma nicio responsabilitate daca bratul robotului (caseta
de comanda a bratului si/sau dispozitivul de invatare) sunt deteriorate, modificate
sau schimbate in orice fel. Universal Robots nu poate fi facuta responsabila pentru
nicio paguba cauzata de robot sau alte echipamente datorata erorilor de programare
sau disfunctionalitatii robotului.

1.5.2. Valabilitatea si Responsabilitatea

Informatiile din acest manual nu acopera modul de proiectare, instalare si operare a aplicatiei robot
complete, si nici nu acopera toate echipamentele periferice ce pot influenta siguranta intregului
sistem. Sistemul complet trebuie proiectat si instalat in conformitate cu cerintele de siguranta
stabilite de standardele si regulamentele din tara unde se instaleaza robotul.

Integratorii de roboti UR sunt responsabili sa se asigure ca sunt respectate legile si regulamentele
aplicabile din tara in cauza, si ca pericolele semnificative din aplicatia robotului sunt eliminate.

Aceasta include, dar nu se limiteaza la:
* Efectuarea unei evaluari de risc pentru intreg sistemul robotului
* Interfata cu alte utilaje si dispozitive de siguranta daca sunt definite de analiza de risc
* Setarea de setari de siguranta adecvate in software
* Asigurarea ca utilizatorul robotului nu modifica masurile de siguranta
* Validarea faptului ca intreg sistemul robotului a fost proiectat si instalat corect

* Specificarea instructiunilor de folosire

Manualul utilizatorului 5 UR5
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* Marcarea instalarii robotului cu simbolurile necesare si cu informatiile de contact ale
integratorului

* Colectarea tuturor documentelor intr-un dosar tehnic; inclusiv evaluarea riscului si acest
manual

1.5.3. Limitarea responsabilitatji

Orice informatii de siguranta furnizate in acest manual nu trebuie luate drept o garantie din partea
UR precum ca manipulatorul industrial nu va induce accidente sau daune, chiar daca manipulatorul
industrial respecta toate instructiunile de siguranta.

1.5.4. Simboluri de avertizare din acest manual

Simbolurile de mai jos definesc nivelurile de pericol utilizate in acest manual. Aceleasi simboluri de
avertizare se folosesc pe produs.

AVERTISMENT

Aceasta indica un pericol electric iminent care, daca nu este evitat, poate duce la
deces sau accidente grave.

AVERTISMENT

Aceasta indica un pericol iminent care, daca nu este evitat, poate duce la deces sau
accidente grave.

AVERTISMENT

Aceasta indica un pericol electric potential care, daca nu este evitat, poate duce la
accidente sau pagube majore la echipament.

AVERTISMENT

Aceasta indica un pericol potential care, daca nu este evitat, poate duce la
accidente sau pagube majore la echipament.

AVERTISMENT

Aceasta indica o suprafata fierbinte potential periculoasa care, daca este atinsa,
poate duce la accidente.

UR5 6 Manualul utilizatorului
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PRECAUTIE
Aceasta indica o situatie care, daca nu este evitata, poate duce la pagube la
echipament.

1.5.5. Avertismente si precautii generale

Aceasta sectiune contine anumite avertismente generale si precautii ce pot fi repetate sau explicate
in diverse parti ale acestui manual. Alte avertismente si precautii sunt prezente in diverse locuri din
manual.

AVERTISMENT
Trebuie sa instalati robotul si toate echipamentele electrice in conformitate cu

specificatiile si avertismentele din capitolele 1.8. Interfata mecanica on page 25 si
1.9. Interfata electrica on page 31.

Manualul utilizatorului 7 UR5
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A

AVERTISMENT

1.

10.

11.
12.

13.

14.

Asigurati-va ca bratul robot si scula/efectorul final sunt fixate adecvat si
asigurat.

Asigurati-va ca bratul robot are spatiu suficient sa se miste liber.

Asigurati-va ca masurile de siguranta si/sau parametrii de configuratie de
siguranta robot au fost setati pentru a proteja atat programatorii, operatorii Si
persoanele din jur, asa cum s-a definit in evaluarea de risc.

Nu purtati haine largi sau bijuterii cand lucrati cu robotul. Asigurati-va ca parul
lung este legat cand lucrati cu robotul.

Nu utilizati robotul daca este defect. De exemplu, daca capacele articulatiilor
sunt desprinse, rupte sau indepartate.

Daca software-ul afiseaza o eroare, apasati imediat oprirea de urgenta, notati
conditiile ce au dus la eroare, gasiti codurile de eroare pe ecranul jurnal si
contactati furnizorul.

Nu conectati echipamente de siguranta la intrarile /O standard. Folositi numai
intrarile 1/0 de siguranta.

Asigurati-va ca utilizati setari de instalare corecte (de ex. unghi montare robot,
greutate in TCP, offset TCP, configuratie de siguranta). Salvati si incarcati
fisierul de instalare impreuna cu programul.

Functia Freedrive (Impedanta/Backdrive) trebuie folosita doar in instalari in
care evaluarea riscului o permite. Sculele/efectoarele finale si obstacolele nu
trebuie sa aiba muchii ascutite sau puncte de strangere.

Asigurati-va ca avertizati persoanele sa isi indeparteze capetele si fetele din
zona de operare a robotului cand acesta e pe cale sa porneasca.

Fiti constienti de miscarea robotului cand folositi dispozitivul de invatare.

Daca a fost determinat de evaluarea de risc, nu intrati in zona de siguranta a
robotului si nu atingeti robotul cand sistemul este in functiune.

Coliziunile pot elibera cantitati mari de energie kinetica, care sunt mult mai
mari la viteze mari si cu incarcaturi grele. (Energie cinetica =
%Mass . Speedz)

Combinarea diverselor utilaje poate creste pericolul sau genera altele noi.
Faceti intotdeauna o evaluare generala de risc pentru intreaga instalare. in
functie de riscul evaluat, se pot aplica niveluri diferite de siguranta functional;
drept urmare, cand sunt necesare niveluri de performanta diferite, alegeti
intotdeauna cel mai inalt nivel de performanta. Cititi si intelegeti intotdeauna
manualele pentru toate echipamentele folosite in instalare.

URS
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15. Nu madificati robotul. O modificare poate crea pericole neprevazute de
integrator. Toate reasamblarile autorizate se vor face in conformitate cu cea
mai nhoua versiune a manualelor de service relevante.

16. Daca robotul este achizitionat cu un modul suplimentar (de ex. interfata
euromap67) atunci cautati modulul in manualul respectiv.

AVERTISMENT
1. Robotul si caseta controlerului genereaza caldura la functionare. Nu

manipulati si nu atingeti robotul in timp ce este in functionare sau imediat dupa
ce operare pentru ca contactul prelungit creeaza disconfort. Pentru a raci
robotul, opriti-l si asteptati o ora.

2. Nu puneti degetele in spatele capacului intern al casetei controlerului.

PRECAUTIE
1. Cand robotul este combinat sau lucreaza cu utilaje capabile sa deterioreze
robotul, se recomanda testarea tuturor functiilor si programul robot separat.
Se recomanda si testarea programului robot folosind puncte de trecere
temporare in afara spatiului de lucru al altor utilaje.

2. Nu expuneti robotul la cAmpuri magnetice permanente. Campurile magnetice
foarte puternice pot deteriora robotul.

Manualul utilizatorului 9 UR5
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1.5.6. Scopul utilizarii

Robotii UR sunt roboti industriali conceputi pentru a manipula scule/efectoare finale si echipamente,
sau pentru a procesa sau transfera componente sau produse. Pentru detalii despre conditiile de
mediu in care robotul trebuie sa functioneze, vezi anexele si.

Robotii UR sunt echipate cu caracteristici de siguranta speciale ce au fost concepute special pentru
a permite operarea colaborativa, unde sistemul robot opereaza fara garduri si/sau impreuna cu o
persoana.

Operarea colaborativa este conceputa doar pentru aplicatii nepericuloase, unde intreaga aplicatie,
inclusiv scula/efectorul final, piesa de lucru, obstacolele si alte utilaje, nu prezinta pericole
semnificative conform evaluarii de risc pentru aplicatia respectiva.

Orice utilizare sau aplicare devianta de la scopul utilizarii este considerata utilizare nepermisa.
Aceasta include, dar nu se limiteaza la:

* Utilizarea in medii cu potential exploziv.
* Utilizarea in aplicatii medicale sau vitale.

* Utilizarea in aplicatii in care exista contact direct cu produsele alimentare, bauturile si/sau
produsele farmaceutice.

* Utilizarea inaintea efectuarii unei evaluari de risc.
* Utilizarea in afara specificatiilor indicate.
* Utilizarea ca accesoriu de catarat.

* Operarea in afara parametrilor de operare permisi
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AVERTISMENT
* Folositi acest robot industrial numai in scopul pentru a fost destinat, conform

specificatiilor din manualul de utilizare.

* Produsul nu este conceput sau destinat pentru locuri primejdioase sau medii
explozive.

* Produsul nu este conceput si nici destinat pentru aplicatii medicale unde
exista contact cu pacientii, sau in apropierea acestora.

* Produsul nu este conceput sau destinat utilizarii in nici o aplicatie care
necesita respectarea standardelor specifice de curatenie si/sau igienizare,
cum ar fi contactul direct cu produsele alimentare, bauturile si/sau produsele
farmaceutice.

* Oirice utilizare sau aplicatie care se abate de la modul de utilizare,
specificatiile si certificarile prevazute este interzisa, deoarece urmarile pot
conduce la deces, vatamari corporale si/sau daune materiale.

UNIVERSAL ROBOTS DECLINA IN MOD EXPRES ORICE GARANTIE EXPRESA
SAU IMPLICITA PRIVIND CONFORMITATEA IN CAZ DE UTILIZARE
NEADECVATA.

1.5.7. Evaluarea riscului

Unul dintre cele mai importante lucruri pe care trebuie sa le faca un integrator este sa efectueze o
evaluare a riscului. Tn multe tari acest lucru este impus prin lege. Robotul in sine este un utilaj
incomplet, pentru ca siguranta instalarii robotului depinde de modul in care este integrat (de ex.
scula/efector final, obstacole si alte utilaje).

Se recomanda ca integratorul sa foloseasca ISO 12100 si ISO 10218-2 pentru a efectua o evaluare
de risc. In plus, integratorul poate alege sa foloseasca Specificatia Tehnica ISO/TS 15066 ca ghid
suplimentar.

Evaluarea de risc efectuata de integrator trebuie sa analizeze sarcinile de lucru pe toata durata de
viata a aplicatiei robot, inclusiv dar fara a se limita la:

* Tnvatarea robotului in timpul setarii si dezvoltarii instal&rii robotului

* Depanarea si intretinerea

* Operarea normala a instalarii robotului
O evaluare de risc trebuie efectuata inainte ca bratul robotului sa fie pornit pentru prima data. O
parte a evaluarii de risc efectuate de integrator tine de identificarea setarilor de siguranta adecvate,

precum si hecesitatea unor butoane de oprire de urgenta suplimentare si/sau alte masuri de
protectie necesare pentru acea aplicatie robot.

Identificarea setarilor de siguranta corecte este extrem de importanta in cadrul dezvoltarii de aplicatii
robot colaborative. Vezi capitolul 1.6. Functii de siguranta si interfete on page 15 si partea Partea I
Manual PolyScope on page 87 pentru informatii detaliate.
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Anumite functii legate de siguranta au fost concepute special pentru aplicatii robot colaborative.
Aceste functii se pot configura din setarile pentru configuratia de siguranta si sunt relevante in
special la abordarea riscurilor specifice in evaluarea de risc facuta de integrator:

* Limitare de forta si putere: folosita pentru reducerea fortelor de prindere si a presiunilor
exercitate de robot in directia de miscare in caz de coliziuni intre robot si operator.

* Limitare a momentului: utilizata pentru a reduce energia tranzienta mare si fortele de impact
in caz de coliziuni intre robot si operator prin reducerea vitezei robotului.

* Limitare TCP si pozitie scula/efector final: in special utilizate pentru a reduce riscurile
asociate cu anumite parti ale corpului. De ex. pentru a evita miscarea spre cap si gat.

* Limitare orientare TCP si sculd/efector final: folosita in special pentru a reduce riscurile
asociate cu anumite zone si caracteristici ale sculei/efectorului final si piesei in lucru. De ex.
pentru a evita indreptarea marginilor ascutite spre operator.

* Limitare de viteza: folosita in special pentru a asigura o viteza redusa a bratului robotului.
Integratorul trebuie sa previna persoanele neautorizate sa acceseze configuratia de siguranta prin
parole de protectie.

Este necesara o evaluare de risc la aplicatia robot colaborativa legat de contactele intentionate

si/sau din cauza manipularii rezonabil previzibile, aceasta trebuind sa abordeze urmatoarele
aspecte:

* Gravitatea coliziunilor individuale potentiale
* Probabilitatea de aparitie a coliziunilor individuale potentiale

* Posibilitatea de a evita coliziunile individuale potentiale
Daca robotul este instalat intr-o aplicatie robot necolaborativa, unde pericolele nu pot fi eliminate
rezonabil sau reduse suficient prin functiile de siguranta integrate (de ex. la folosirea unei
scule/efector final periculos), atunci evaluarea de risc efectuata de integrator trebuie sa se finalizeze

prin impunerea unor masuri de protectie suplimentare (de ex. un dispozitiv de activare pentru a
proteja operatorul in timpul setarii si programarii).

Universal Robots a identificat pericolele potentiale importante prezentate mai jos ca pericole ce
trebuie luate in calcul de integrator.
Nota: pot exista si alte pericole semnificative intr-o anumita instalare robot.

1. Prinderea degetelor intre conectorul cablului bratului robot si baza (Articulatia 0).
2. Prinderea degetelor intre piciorul bratului robot si baza (Articulatia 0).

3. Prinderea degetelor intre incheietura robot 1 si incheietura robot 2 (Articulatia 3 si Articulatia
4).

4. Penetrarea pielii de catre muchiile si punctele ascutite de pe scula/efectorul final sau de pe
conectorul sculei/efectorului final.

5. Penetrarea pielii de margini si puncte ascutite de pe obstacolele din apropierea traseului
robotului.

6. Lovirea prin contact cu robotul.

7. Luxatii sau fracturi din cauza strivirii intre o incarcatura grea si o suprafata dura.
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8. Accidente din cauza suruburilor slabite de la bratul robot sau scula/efectorul final.
9. Obiecte cazute din scula/efectorul final, de ex. datorita prinderii inadecvate sau intreruperii
alimentarii.
10. Greseli datorate confundarii butoanelor de urgenta de la utilaje diferite.
11. Greseli ca urmare a modificarilor neautorizate a parametrilor configuratiei de siguranta.

Informatii privind timpii de oprire si distantele de oprire se gasesc in capitolul 1.6. Functii de
siguranta si interfete on page 15 si anexa 1.14. Timp si distanta de oprire on page 57.

1.5.8. Oprire de urgenta

Activati butonul de oprire de urgenta pentru a opri imediat toate miscarile robotului.

Not&: Tn conformitate cu IEC 60204-1 si ISO 13850, dispozitivele de urgent nu sunt dispozitive de
siguranta. Acestea sunt masuri de protectie suplimentare si nu au scopul de a preveni accidentele.

Evaluarea de risc a aplicatiei robotului va concluziona daca sunt necesare butoane de oprire de
urgenta suplimentare. Butoanele de oprire de urgenta trebuie sa respecte IEC 60947-5-5 (vezi
sectiunea Siguranta I/O on page 35).

1.5.9. Miscarea cu si fara alimentare la motorul de antrenare

In cazul putin probabil al unei situatii de urgenta, unde una sau mai multe dintre articulatiile robotului
trebuie miscata si alimentarea robotului nu este posibila sau dorita, exista doua modalitati de a forta
miscarea articulatiilor robotului:

NOTA
Not&: Intr-o situatie de service, frana de la articulatii poate fi eliberata fara a fi
conectata alimentarea.
1

Revenire fortata: Fortati o articulatie impingand sau tragand puternic de bratul robotului.
Fiecare frana de articulatie are un ambreiaj de frecare ce permite miscarea la forte mari.

2. Eliberare manuala frana: scoateti capacul articulatiei prin desurubarea suruburilor M3 care il
fixeaza. Eliberati frana apasand tija de pe micul electromagnet, asa cum se arata in imaginea
de mai jos.

AVERTISMENT
1. Miscarea manuala a bratului robot este destinata doar pentru situatii de

urgenta si poate deteriora articulatiile.

2. Daca frana este eliberata manual, forta gravitationala poate face bratul robot
sa cada. Sustineti intotdeauna bratul robot, scula/efectorul final si piesa de
lucru cand eliberati frana.
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1.6. Functii de siguranta si interfete

1.6.1. Prefata

Robotii UR sunt echipati cu 0 gama de functii de siguranta integrate precum si cu interfete electrice
de siguranta de conectat la alte utilaje si dispozitive de protectie suplimentare. Fiecare functie de
siguranta si interfata este monitorizata conform EN 1ISO13849-1:2008 (vezi Capitolul pentru
certificari) cu Nivel de Performanta d (PLd).

AVERTISMENT

Utilizarea de parametri de configurare de siguranta diferiti fata de cei definiti de
evaluarea de risc facuta de integrator poate duce la pericole ce nu sunt eliminate
rezonabil sau riscuri ce nu sunt reduse rezonabil.

Vezi capitolul 1.21. Configurarea sigurantei on page 89 la partea Partea || Manual PolyScope on
page 87 pentru configurarea functiilor de siguranta, precum si a intrarilor si iesirilor de la interfata cu
utilizatorul. Vezi capitolul 1.9. Interfata electrica on page 31 pentru descrieri despre cum se
conecteaza dispozitivele de siguranta la interfata electrica.

NOTA
1. Utilizarea si configurarea functiilor si interfetelor de siguranta trebuie
efectuata in conformitate cu evaluarea de risc facuta de integrator pentru o
anumita aplicatie robot, vezi sectiunea 1.5.7. Evaluarea riscului on page 11
din capitolul 1.5. Siguranta on page 5.

2. Daca robotul depisteaza o avarie sau o incalcare a sistemului de siguranta, de
ex. unul dintre firele din circuitul de oprire de urgenta este taiat, un senzor de
pozitie este defect sau o limita a unei functii de siguranta a fost imncalcata, se
initiaza o Oprire de Categoria 0. Cel mai rau caz in care o eroare duce la
oprirea robotului este prezentat in finalul acestui capitol. Timpul trebuie luat in
calcul ca parte a evaluarii de risc efectuate de integrator.

Robotul are un numar de functii de siguranta ce pot fi folosite pentru a limita miscarea articulatiilor si
ale Punctului de Centru Scula (TCP) al robotului. TCP este punctul central al flansei de iesire cu
adaugarea offsetului TCP.

Functiile de limitare de siguranta sunt:

Pozitie articulatie Min. si max. pozitie angulara articulatie

Viteza articulatie Max. viteza angulara articulatie

Pozitie TCP Planuri in spatiu cartezian ce limiteaza pozitia TCP a robotului
Viteza TCP Max. viteza TCP robot
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Forta TCP Max. forta de impingere a TCP robot
Impuls Max. impulsul bratului robotului
Putere Max. applied robot arm power

1.6.2. Timpii de oprire ai Sistemului de Siguranta
Timpul de oprire al sistemului de siguranta este timpul de la 0 avarie sau o incalcare a unei functii de
siguranta pana cand robotul este oprit complet si se angreneaza franele mecanice.

Timpii maximi de oprire din tabel trebuie luati in calcul daca siguranta aplicatiei depinde de timpul de
oprire al robotului. De ex. daca o avarie la robot duce la o oprire a unei intregi linii de fabricatie, unde
anumite actiuni trebuie efectuate imediat dupa oprire, trebuie luati in calcul timpii maximi de oprire.

Masuratorile se fac pe baza urmatoarei configuratii a robotului:
* Extindere: 100% (bratul robotului este complet extins orizontal).
* Viteza: Limita de viteza pentru TCP a sistemului de siguranta este setata la limita descrisa.

* Sarcina utila: sarcina utila maxima manipulata de catre robotul atasat la TCP ( 5 kg).

Cel mai rdu scenariu de timp de oprire pentru o categorie de Oprire! 0in caz de incilcare a limitelor
de siguranta sau de interferente, ce pot fi vazute in tabelul urmator.

1.0 m/s 450 ms
1.5m/s 500 ms
20m/s 550 ms
1.5m/s 600 ms
3.0m/s 650 ms

1.6.3. Functii de limitare de siguranta

Software-ul de control avansat al caii scade viteza sau emite o oprire de executare a programului
daca bratul robotului se apropie de o limita de siguranta. incalcarea limitelor va avea loc asadar doar
in situatii exceptionale. Totusi, daca se incalca o limita, sistemul de siguranta emite o Oprire de
Categoria 0.

Sistemul este considerat de-energizat cand tensiunea pe magistrala de 48 V ajunge la un potential
electric sub 7,3 V. Timpul de-energizare este timpul de la o detectare unui eveniment pana cand
sistemul a fost de-energizat.
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ff AVERTISMENT

Exista doua exceptii de la functia de limitare a fortei ce sunt important de observat la
proiectarea celulei de lucru pentru robot. Acestea sunt ilustrate in Figura 4.1. Pe
masura ce robotul se intinde, efectul de articulatie de genunchi poate genera forte
mari in directie radiala (dinspre baza) insa, simultan, viteze reduse. Similar, bratul
parghie redus, cand scula este aproape de baza si se misca tangential (in jurul) cu
baza, poate crea forte mari insa la viteze mici. Riscurile de piscare pot fi evitate de
exemplu prin indepartarea obstacolelor din aceste zone, amplasand robotul altfel
sau folosind o combinatie de planuri de siguranta si limite de articulatii pentru a
elimina pericolul prin prevenirea miscarii robotului in aceasta portiune a spatiului de
lucru.

AVERTISMENT

Daca robotul este folosit in aplicatii manuale de ghidare cu miscari liniare, limita de
viteza a articulatiei trebuie setata la maxim 40 de grade pe secunda pentru
articulatiile de baza si umar, daca nu cumva evaluarea de risc permite viteze de
peste 40 de grade. Aceasta va preveni miscarile rapide ale cotului robotului.

750 mm. | /

Anumite zone ale spatiului de lucru trebuie privite cu atentie cu rpivire la riscurile de piscare,
datorita proprietatilor fizice ale bratului robotului. O zona este definita pentru miscari radiale,
cand articulatia 1 este la o distanta de cel putin 750 mm fata de baza robotului. Cealalta zona

este la 200 mm de baza robotului cand se misca in directie tangentiala.

1.6.4. Moduri de siguranta

Mod normal si redus

Sistemul de siguranta are doua moduri configurabile: Normal si Redus. Limitele de siguranta pot fi
configurate pentru fiecare dintre aceste doua moduri. Modul redus este activ cand TCP robot este
pozitionat dincolo de un plan Declansare mod Redus sau cand este declansat de un input de
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siguranta. Modul redus poate fi declansat fie prin folosirea unui plan, fie a unui input.

Utilizarea unui plan pentru a declansa modul Redus: Cand robotul se misca din zona modului
Redus a planului de declansare inapoi in partea modului Normal, exista o zona de 20mm in jurul
planului de declansare unde sunt permise limitele atat ale modului Normal cat si ale modului Redus.
Aceasta previne modului de siguranta sa clipeasca daca robotul este chiar la limita.

Utilizarea unui input pentru a declansa modul Redus: Cand se foloseste un input (pentru a porni
sau opri modul Redus), pot trece pana la 500ms inainte de a se aplica noile valori limita ale modului.
Aceasta se poate intdmpla fie la schimbarea din modul Redus in modul Normal, FIE la schimbarea
din modul Normal in modul Redus. Aceasta permite robotului sa isi adapteze de ex. viteza la noile
limite de siguranta.

Modul Recuperare

Cand este incalcata o limita de siguranta, sistemul de siguranta trebuie repornit. Daca sistemul este
in afara limitei de siguranta la pornire (de ex. in afara unei limite de pozitie pentru articulatie), se intra
in modul special Recuperare. In Modul Recuperare nu se pot rula programe pentru robot, insa bratul
robotului poate fi mutat inapoi in cadrul limitelor utilizand modul Freedrive sau tabul Mutare din
PolyScope (vezi partea Partea || Manual PolyScope on page 87 “Manual PolyScope”). Limitele de
siguranta ale modului Recuperare sunt:

Viteza articulatie 30°/s
Viteza TCP 250 mm/s
Forta TCP 100N
Impuls 10 kg m/s
Putere 80W

Sistemul de siguranta emite o Oprire de Categoria 0 daca apare o incalcare a acestor limite.

AVERTISMENT

Retineti faptul ca limitele pentru pozitia articulatiei, pozitia TCP si orientarea TCP
sunt dezactivate in Modul Recuperare. Aveti grija la miscarea bratului robot inapoi in
aceste limite.

1.6.5. Interfete electrice de siguranta

Robotul este echipat cu diverse inputuri si outputuri electrice de siguranta. Toate inputurile si
outputurile electrice de siguranta sunt cu canal dual. Acestea sunt sigure cand sunt scazute, de ex.
oprirea de siguranta nu este activa cadnd semnalele suntinalte (+24V).

Inputuri electrice de siguranta

Tabelul de mai jos ofera o prezentare a inputurilor electrice de siguranta.
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Oprire de
urgenta robot

Buton oprire
de urgenta

Oprire de
urgenta
sistem
Oprirea de
siguranta
Resetare de
siguranta
Mod redus
Dispozitiv
activare cu
trei pozitii
Mod
operational

(Input dedicat). Efectueaza o Oprire de Categorie 1, care poate fi inaintata la alte
utilaje utilizand output-ul Oprirea de urgenta a sistemului, cand acesta este
configurat.

(Buton invatare). Efectueaza o Oprire de Categorie 1, care poate fi inaintata la alte
utilaje utilizand output-ul Oprirea de urgenta a sistemului, cand acesta este
configurat.

(Input configurabil). Efectueaza o Oprire Categoria 1. Pentru a evita blocajele,
semnalul nu va fi trimis la alte utilaje prin output-ul Oprire de urgenta sistem.

(Input dedicat). Efectueaza o Oprire Categoria 2.

(Input configurabil). Reporneste robotul dintr-o stare Oprire de siguranta, cand
apare un varf pe inputul de Resetare de siguranta.

(Input configurabil). Sistemul de siguranta trece la limitele modului Redus.

(Input configurabil). Functioneaza ca un input de oprire de siguranta cand inputul
modului operational este mare.

(Input configurabil). Modul operational de utilizat cand este configurat un
dispozitiv de activare cu trei pozitii.

O Oprire Categoria 1 si 2 decelereaza robotul cu motorul pornit, ceea ce permite robotului sa se
opreasca fara a devia de la calea curenta.

Monitorizarea inputurilor de siguranta

\ [rad/s]

Max joint
speed in
normal
mode

time

-
>

0.524 [s]

Zona verde de sub rampa reprezinta vitezele permise pentru o articulatie in timpul franarii.
La timpul 0 un eveniment (oprire de urgenta sau de siguranta) este detectata la procesorul de

siguranta. Decelerarea incepe dupa 24 ms.

Oprirea Categoria 1 si 2 sunt monitorizate de sistemul de siguranta in modul urmator:
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1. Sistemul de siguranta monitorizeaza faptul ca franarea incepe in 24 ms, vezi Figura 4.2.

2. Daca o articulatie se misca, viteza sa este monitorizata pentru a nu fi niciodata mai mare
decét viteza obtinuta prin decelerarea constanta de la limita de viteza maxima a articulatiei
pentru modul Normalla 0 rad/s in 500 ms.

3. Daca o articulatie este in repaos (viteza articulatiei este mai mica de 0,2 rad/s), este
monitorizata sa nu se miste mai mult de 0,05 rad din pozitia pe care o avea cand viteza
masurata a fost mai mica de 0,2 rad/s.

in plus, pentru o Oprire Categoria 1, sistemul de siguranta monitorizeaza ca dupa ce bratul robot
este in repaos, oprirea sa se finalizeze in 600 ms. Tn plus, dupa un input Oprire de Siguranta, bratul
robot se poate misca din nou abia dupa ce apare o margine pozitiva pe inputul de resetare al
sigurantei. Daca oricare dintre proprietatile de mai sus nu este indeplinita, sistemul de siguranta
emite o Oprire Categoria 0.

O trecere la modul Redus declansata de un input de mod redus este monitorizata dupa cum
urmeaza:

1. Sistemul de siguranta accepta ambele seturi de limite pentru modurile Normal si Redus timp
de 500 ms dupa declansarea inputului de mod redus.

2. Dupa 500ms, doar limitele modului Redus sunt in vigoare.
Daca oricare dintre proprietatile de mai sus nu este indeplinita, sistemul de siguranta emite o Oprire
Categoria 0.

O Oprire Categoria 0 este facuta de sistemul de siguranta cu performantele descrise in tabelul
urmator. Cel mai rau scenariu de timp de reactie este timpul de oprire si de de-energizare
(descarcare la potential electric sub 7,3 V) cu robotul la viteza maxima si incarcare maxima.

Functie input de siguranta Timp detectie Timp dezenergizare Timp reactie
Oprire de urgenta robot 250 ms 1000 ms 1250 ms
Buton oprire de urgenta 250 ms 1000 ms 1250 ms
Oprire de urgenta sistem 250 ms 1000 ms 1250 ms
Oprirea de siguranta 250 ms 1000 ms 1250 ms

Outputuri electrice de siguranta

Tabelul de mai jos ofera o prezentare a outputurilor electrice de siguranta.

Oprire de . , A . y , y

urpenté Nivel logic low cand inputul Oprire de urgenta robot este logic low sau s-a apasat
. gen: butonul de oprire de urgenta.

sistem

Robotulse ~ Cénd acest semnal este la nivel logic High, nicio articulatie a bratului robotului nu
misca se misca mai mult de 0,1rad.
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Output de

. 5 Descriere
siguranta

Robotul nu Logic crescut cand robotul este oprit sau pe cale de a se opri din cauza unei opriri
se opreste de urgenta sau a unei oprire de siguranta. Altfel logica va fi redusa.

Mod redus Logic low when the safety system is in Reduced mode.

Mod neredus Outputul mod Redus negat.

Daca un output de siguranta nu este setat corect, sistemul de siguranta emite o Oprire Categoria 0,

cu urmatorii timpi de reactie:

Output de siguranta Timp reactie n cel mai rau caz

Oprire de urgenta sistem 1100 ms
Robotul se misca 1100 ms
Robotul nu se opreste 1100 ms
Mod redus 1100 ms
Mod neredus 1100 ms

1. Categoriile de Oprire sunt in conformitate cu IEC 60204-1, vezi Glosarul pentru mai multe
detalii.€
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1.7. Transportul

Transportati robotul in ambalajul original. Pastrati ambalajele intr-un loc uscat: s-ar putea sa
reambalati si sa mutati robotul mai tarziu.

Ridicati ambele tuburi ale bratului robotului in acelasi timp la scoaterea din ambalaj in locul de
instalare. Tineti robotul in timp ce plasati toate bolturile de montaj si le strangeti la baza robotului.

Cutia de comanda trebuie ridicata de maner.

AVERTISMENT
1. Asigurati-va ca nu va suprasolicitati spatele sau alte parti ale corpului la

ridicarea echipamentului. Utilizati echipamente de ridicare adecvate. Se vor
respecta toate regulamentele nationale si regionale pentru ridicare. Universal
Robots nu poate fi facuta responsabila pentru nicio paguba survenita la
transportarea echipamentului.

2. Asigurati-va ca montati robotul in conformitate cu instructiunile din capitolul
1.8. Interfata mecanica on page 25.
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1.8. Interfata mecanica

1.8.1. Prefata

Acest capitol descrie elementele de baza pentru montarea diverselor piese ale sistemului robot.
Trebuie respectate instructiunile de instalare electrica din capitolul 1.9. Interfata electrica on
page 31.

1.8.2. Spatiul de lucru al robotului

Spatiul de lucru al robotului se extinde cu 850 mm900 mm de la articulatia de baza. Este important
sa luati in calcul volumul cilindric de deasupra si dedesubtul bazei robotului la alegerea locului de
montare a robotului. Miscarea sculei aproape de volumul cilindric trebuie evitata daca este posibil,
pentru ca face ca articulatiile sa se miste rapid chiar si cand scula se misca incet, facand robotul sa
lucreze ineficient si facand dificila evaluarea riscului.

T —

—a £
=X W}
W \\\g J

Fata inclinat

1.8.3. Amplasare

Brat robot

AVERTISMENT
* Asigurati-va ca bratul robot este fixat adecvat si asigurat. Suprafata de

montare va fi rezistenta.

* Retineti sa introduceti dopurile de cuciuc in gaurile de montare din baza
robotului pentru a evita prinderea degetelor.
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Bratul robotului se monteaza folosind patru suruburi M8 , folosind cele patru gauri 8,5 mm din baza.
Se recomanda strangerea acestor suruburi la un cuplu de 10 Nm . Daca se doreste o repozitionare
foarte precisa a bratului robotului, exista doua gauri @8 in care se poate utiliza un stift. De
asemenea, se poate cumpara ca accesoriu o0 contra-piesa pentru baza. Figura 6.1 indica unde sa se
dea gaurile si sa se monteze suruburile.

Cablul conector al robotului poate fi montat prin lateral sau prin partea de jos a bazei. Montati robotul
pe o suprafata solida suficient pentru a rezista la cel putin de zece ori cuplul cmplet al articulatiei de
baza si de cel putin de cinci ori greutatea bratului robot. In plus, suprafata nu trebuie sa aiba vibratii.
Daca robotul este montat pe un ax liniar sau o platforma mobila, atunci acceleratia bazei de montare
mobila va fi foarte mica. O accelerare crescuta poate duce la oprirea robotului care poate crede ca
s-a lovit de ceva.

fnf AVERTISMENT
Opriti alimentarea bratului robotului pentru a evita o pornire neasteptata in timpul
montajului si dezasamblarii acestuia.
Pentru a opri alimentarea bratului robot:

1. Apasati butonul de pornire de pe dispozitivul de invatare pentru a opri robotul.
2. Deconectati cablul principal/cablul de alimentare din priza.

3. Asteptati 30 de secunde pentru ca robotul sa se descarce de energia
inmagazinata.

PRECAUTIE

Montati robotul intr-un mediu adecvat pentru clasificarea IP. Robotul nu trebuie
utilizat in medii ce depasesc cele corespunzatoare clasificarilor IP ale robotului
(IP54), dispozitivului de invatare (IP54) si casetei de control (IP20)
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Outer diameter of Robot
Base

Pin hole
FG8 +0,030
P8 +0,008V 8

Bolt circle $132+02

Bottom view of Robot Base

@149

90°(x4)

Cable exit

Mounting Plate with Pins for Robot Base
@8 hé -8,009

@8hé -8,009

ES

)

45°

%

120

Gauri pentru montarea robotului. Utilizati patru suruburi M8 . Toate cotele sunt in mm .

Scula

Flansa sculei robotului are patru gauri filetate M6 pentru atasarea unei scule la robot. Suruburile M6
trebuie stranse cu 9 Nm. Daca se doreste o repozitionare foarte precisa a sculei, exista o gaura J6
in care se poate monta un stift. Figura 6.2 indica unde sa se dea gaurile si sa se monteze suruburile.
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AVERTISMENT
1. Asigurati-va ca scula este fixata adecvat si asigurata.

2. Asigurati-va ca scula este construita astfel incat sa nu genereze situatii
periculoase prin scaparea neasteptata a piesei.

Lumberg RKMV / RKMWY 8-354

HEH7 I 6,2

4X Mé-6H I 6 6.5

o) 6,5

P3LEH7 |
@50

SECTION A-A

@63 h8

D75 0,1

6.2: Flansa de iesire a sculei, ISO 9409-1-50-4-M6. Aici se monteaza scula la varful robotului.
Toate cotele suntin mm.

Caseta de comanda

Caseta de comanda poate fi agatata pe un perete sau amplasata pe podea. Este necesara o
distanta de 50 mm pe fiecare parte pentru un flux de aer suficient. Se pot cumpara coltari de
montare suplimentari.

Dispozitiv de invatare

Dispozitivul de invatare poate fi suspendat pe perete sau pe caseta de comanda. Se pot cumpara
coltari de montare suplimentari pentru dispozitivul de invatare. Asigurati-va ca nu se poate impiedica
nimeni de cablu.
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AVERTISMENT
1. Asigurati-va ca caseta de comanda, dispozitivul de invatare si cablurile nu

intra in contact cu lichide. O caseta de comanda uda poate duce la accidente
mortale.

2. Caseta de comanda si dispozitivul de invatare nu trebuie expuse la medii
umede sau cu praf ce depasesc clasa IP20. Aveti grija in special la mediile cu
praf conductiv.

1.8.4. Incarcaturd maxima

Incarcatura maxim admisé a bratului robotului depinde de offsetul centrului de greutate, vezi figura
6.3. Offsetul centrului de greutate este definit ca distanta dintre centrul flansei de iesire a sculei si
centrul de greutate.

Payload [kg]

6

1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
0 100 200 300 400 500 600

Offset centru de greutate [mm]

Relatia dintre incarcatura maxim admisa si offsetul centrului de greutate.
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1.9. Interfata electrica

1.9.1. Prefata

Acest capitol descrie toate interfetele electrice ale bratului robotului si ale casetei de comanda.
Diversele interfete sunt impartite in cinci grupe cu diferite scopuri si proprietati:

* Controller I/0

* 1/Oscula

* Ethernet

* Racord priza

* Conexiune robot

Termenul I/O se refera la semnalele de control digitale si analogice ce merg de la si la o interfata.

Semnalele electrice prin interfata E67 sunt descrise in capitolul EUROMAP 67 Interface on
page 211.

Aceste cinci grupe sunt descrise in urmatoarele sectiuni. Exemplele sunt oferite pentru majoritatea
tipurilor de 1/0.

Avertismentele si precautiile din sectiunea urmatoare sunt relevante pentru toate cele cinci grupe si
trebuie respectate.

1.9.2. Avertismente si precautii electrice

Urmatoarele avertismente si precautii trebuie respectate la proiectarea si instalarea unei aplicatii
robot. Avertismentele si precautiile se aplica si la lucrarile de service.

AVERTISMENT
1. Nu conectati niciodata semnale de siguranta la un PLC ce nu este un PLC de

siguranta cu nivelul corect de siguranta. Nerespectarea acestui avertisment
poate duce la accidente grave sau deces pentru ca functia de siguranta poate
fi anulata. Este important sa mentineti semnalele de interfata de siguranta
separate de semnalele de interfata I/0O normale.

2. Toate semnalele legate de siguranta sunt construite redundant (doua canale
independente). Mentineti cele doua canale separate astfel incat o singura
avarie sa nu poata duce a pierderea functiei de siguranta.

3. Anumite I/O din interiorul casetei de comanda pot fi configurate pentru I/O
normal sau de siguranta. Cititi si intelegeti toata sectiunea 1.9.3. Controller
I/0 on the next page.
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AVERTISMENT
1. Asigurati-va ca toate echipamentele nerezistente la apa raman uscate. Daca

apa patrunde in produs, blocati si etichetati toate susrsele electrice si
contactati furnizorul.

2. Utilizati doar cablurile originale livrate cu robotul. Nu folositi robotul pentru
aplicatii in care cablurile sunt supuse flexiunii. Contactati furnizorul daca aveti
nevoie de cabluri mai lungi sau flexibile.

3. Conexiunile negative sunt denumite GND si sunt conectate la ecranarea
robotului si la caseta de comanda. Toate conexiunile GND mentionate sunt
doar pentru alimentare si semnalizare. Pentru impamantare folositi
conexiunile insurubate M6 marcate cu simboluri de impamantare din caseta
de comanda. Conductorul de impamantare trebuie sa aiba cel putin curentul
cel mai mare indicat in sistem.

4. Trebuie actionat cu prudenta la instalarea cablurilor de interfata la I/O
robotului. Placa de metal din partea de jos este pentru cablurile de interfata si
conectori. Indepartati placa inainte de a da gaurile. Asigurati-va c& toate
resturile metalice sunt indepartate inainte de a reinstala placa. Nu uitati sa
folositi fascicule cu dimensiuni corecte.

if PRECAUTIE

1. Robotul a fost testat in conformitate cu standardele IEC internationale pentru
EMC (compatibilitate electromagnetica). Semnale disturbante cu niveluri mai
mari decét cele definite in standardele IEC specifice pot duce la
comportamente neasteptate la robot. Nivelurile foarte mari de semnal sau
expunerea excesiva poate defecta permanent robotul. Problemele EMC apar
de obicei la procesele de sudura si sunt indicate de regula de mesaje de
eroare. Universal Robots nu poate fi facuta responsabila pentru nicio paguba
cauzata de probleme EMC.

2. Cablurile I/0 ce merg de la caseta de comanda la alte utilaje si echipamente
de fabrica nu trebuie sa aiba peste 30m, decat daca se fac teste extinse.

NOTA
Toate tensiunile si curentii sunt CC (curent continuu) daca nu s-a specificat altfel.

1.9.3. Controller 1/0

Acest capitol explica cum se conecteaza echipamentul la I/O in interiorul casetei de comanda. Acest
I/0 este extrem de flexibil si poate fi folosit pentru 0 gama larga de echipamente diferite; inclusiv
relee pneumatice, PLC-uri si butoane de oprire de urgenta.

llustratia de mai jos arata layoutul interfetei electrice din interiorul casetei de comanda.
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Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
N 24v (H| 12v |H| PWR(I| |24V (H||24v |H| | ov |H]|[ov || (24V (H||24v |H]| [ov (|| ov |H AG |H
5"; E/0 (M| |GND || [GND (H| |Cio |l ||CI4 (| |[COO|H|(co4 (| |Dio | ||DI4 || [DOO | |[DO4 | M % Ao |l
§,24V | [ON M| 24V |H| |24V |H|[24v (H| |ov [H|| ov (M| |24V |H||24V |H| (ov |H|| ov |H ;3“‘ 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
pZAVAL | 24V |H|[24v | R ov (H|{ov (M| [24V (H|[24V |H ov (H||ov (M AG (H
Z(so [m Cl2 |H||{cic |[H| [cO2|H||co6|H| (D12 (H||Di6 || [DO2 | |DO6 (M g.Aoo u
§;24v [ 24v | |[24v (H| |ov [H| oV |H| [24v |H||24V (H]| oV [H| oV |H °g, AG |H
ﬁ s |l Ci3 |H||[cl7 (H| |cO3|M|/co7 (M| |Di3|M||DI7 |H| [DO3|H|[DO7 |H E AO1 ([
Semnificatia diverselor culori trebuie respectata, vezi mai jos.
Galben cu text rosu Semnale de siguranta dedicate
Galben cu text negru Configurabil pentru siguranta
Gri cu text negru I/0O digital scop general
Verde cu text negru I/O analogic scop general

I/O configurabile pot fi configurate ca I/O de siguranta sau I/O cu scop general in GUI. Vezi mai
multe in partea Partea Il Manual PolyScope on page 87.

Cum se foloseste 1/0O digital descris in sub-sectiunile urmatoare. Sectiunea ce descrie specificatiile
comune trebuie respectata.

Specificatii comune pentru toate I/O digital
Aceasta sectiune defineste specificatii electrice pentru urmatoarele 1/0 digitale 24V ale casetei de
comanda.

* 1/O de siguranta.

* 1/O configurabil.

* 1/O pentru uz general.
Este foarte important ca robotii UR sa fie instalati in conformitate cu specificatiile electrice, care sunt
aceleasi pentru toate cele trei tipuri de inputuri.

Se poate alimenta I/O digital de la o sursa interna de 24V sau de la o sursa electrica externa prin
configurarea blocului de terminale denumit Putere. Blocul este alcatuit din patru terminale. Cele
doua superioare (PWR si GND) sunt 24V si se impamanteaza de la sursa interna de 24V. Cele doua
terminale inferioare (24V si 0V) din bloc sunt inputul de 24V pentru alimentarea 1/0. Configuratia
implicita este de a utiliza sursa de alimentare interna, a se vedea mai jos.

Power

PWR

laND

[24v
Y

Daca este necesar mai mult curent, se poate conecta o sursa externa, ca mai jos.
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Specificatiile electrice pentru sursa interna si externa sunt prezentate mai jos.

Sursa electrica interna de 24V
[PWR - GND]

[PWR - GND]

Power

r( PWR| H
GND|H
24V| B

N ov W

Tensiune

Curent

Cerinte pentru intrarea 24V externa

[24V - 0V]
[24V - 0V]

Tensiune

Curent

24

24

25 \
2 A
29 \Y
6 A

I/0 digital sunt construite in conformitate cu IEC 61131-2. Specificatiile elctrice sunt prezentate mai

jos.

lesiri digitale

[COx / DOx]

[COx / DOx]

[COx / DOx]

[COx / DOx]

[COx / DOx]

Intrari digitale
[EIx/SIx/CIx/DIX]
[EIx/SIx/CIx/DIx]
[EIx/SIx/CIx/DIx]
[EIx/SIx/CIx/DIx]
[EIx/SIx/CIx/DIX]

[EIx/SIx/CIx/DIx]

Curent*

Cadere tensiune
Curent de scurgere
Functie

IEC 61131-2

Tensiune
Regiune OPRIT
Regiune PORNIT
Curent (11-30V)
Functie

IEC 61131-2

Nota: *Pentru sarcini rezistive sau inductive de maxim 1H.

NOTA

&

PNP
1A

1 A
0.5 Vv
0.1 mA

- Tip

- Tip
30 Vv
5 Y
30 \
15 mA

- Tip

- Tip

Cuvantul configurabil este folosit pentru I/O, care poate fi configurat fie ca I/O de
siguranta fie ca I/O normal. Acestea sunt terminalele galbene cu text negru.
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Siguranta 1/0

Aceasta sectiune descrie inputurile de siguranta dedicate (terminal galben cu text rosu) si /0
configurabil (terminale galbene cu text negru) cand sunt configurate ca I/O de siguranta.
Specificatiile comune din sectiunea Specificatii comune pentru toate /O digital on page 33 trebuie
respectate.

Dispozitivele de siguranta si echipamentele de siguranta trebuie instalate in conformitate cu
instructiunile de siguranta si evaluarea de risc (vezi capitolul 1.5. Siguranta on page 5).

Toate I/O de siguranta suntin pereche (redundante) si trebuie pastrate ca doua ramuri diferite. O
singura avarie nu trebuie sa duca la pierderea functiei de siguranta.

Cele doua intrari de siguranta permanente sunt Oprire de urgenta robot si Oprirea de siguranta.
Inputul Oprire de urgenta robot este doar pentru echipamente de oprire de urgenta. Inputul Oprirea
de siguranta este pentru toate tipurile de echipamente de protectie de siguranta. Diferenta
functionala este prezentata mai jos.

Robotul nu se mai misca Da Da
Executare program Pauze Pauze
Curent robot Oprit Pornit
Resetare Manual Automat sau manual
. La fiecare ciclu pana la

Frecventa de utilizare Nefrecvent P

i nefrecvent

e Doar eliberare
Necesita reinitializarea e Nu
frana

Categoria Oprire (IEC 60204-1) 1 2
Nivel de performanta al functiei de monitorizare

P ’ ' PLd PLd

(ISO 13849-1)

Se poate folosi I/0 configurabil pentru a seta functionalitati suplimentare de siguranta ale 1/O, de ex.
iesire oprire de urgenta. Configurarea unui set de 1/0 configurabile pentru functii de siguranta se
face prin GUI, vezi partea Partea || Manual PolyScope on page 87.

Cateva exemple despre cum se folosesc I/O de siguranta sunt prezentate in urmatoarele sub-
sectiuni.
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AVERTISMENT
1. Nu conectati niciodata semnale de siguranta la un PLC ce nu este un PLC de

siguranta cu nivelul corect de siguranta. Nerespectarea acestui avertisment
poate duce la accidente grave sau deces pentru ca functia de siguranta poate
fi anulata. Este important sa mentineti semnalele de interfata de siguranta
separate de semnalele de interfata I/0O normale.

2. Toate I/O legate de siguranta sunt construite redundant (doua canale
independente). Mentineti cele doua canale separate astfel incat o singura
avarie sa nu poata duce a pierderea functiei de siguranta.

3. Functiile de siguranta trebuie verificate inainte de punerea in functiune a
robotului. Functiile de siguranta trebuie testate regulat.

4. Instalarea robotului trebuie sa respecte aceste specificatii. Nerespectarea
acestui avertisment poate duce la accidente grave sau deces pentru ca
functia de siguranta poate fi anulata.

Configuratia de siguranta implicita

Robotul este livrat cu o configurare implicita ce permite operarea fara niciun echipament de
siguranta supliemntar, vezi ilustratia de mai jos.

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

Emergency Stop

Safeguard Stop

Conectarea butoanelor de oprire de urgenta

In majoritatea aplicatiilor trebuie folosit unul sau mai multe butoane de oprire de urgenta. llustratia
de mai jos indica cum se pot conecta unul sau mai multe butoane de oprire de urgenta.

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

Utilizarea in comun c opririi de urgenta cu alte utilaje

Adesea se doreste sa se seteze un circuit de oprire de urgenta comun cand robotul e folosit
impreuna cu alte utilaje. Procedand astfel, operatorul nu trebuie sa se gandeasca la butonul de
oprire de urgenta ce trebuie folosit.
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Inputul Oprire de urgenta robot nu poate fi folosit pentru scopuri comune, pentru ca ambele utilaje se
vor astepta reciproc ca celalalt sa iasa din starea de oprire de urgenta.

Pentru a utiliza in comun functia de oprire de urgenta cu alte utilaje, urmatoarele functii I/0
configurabil trebuie configurate prin GUI.

* Pereche de intrari configurabile: Oprire de urgenta externa.

* Pereche de iesiri configurabile: Oprire de urgenta a sistemului.

llustratia de mai jos arata cum robotii UR utilizeaza in comun functiile de oprire de urgenta. in acest
exemplu I/O-urile configurate folosite sunt ,CI10-Cl1” si ,CO0-CO1".

[/

Configurabl%puty Configurable Outputs . Configurable Inputs onﬁurable Outputs

24V (W/|240 |m| [ov [W[[ov M : 24V [M|[24v (M| [ & \m|{ov |m
cio [H||£4 || [coo|m||cos|m A : B cio [||{ci4 [H| [cop|M|[cos|m
24v [mf|24v M| [ov ov [m : 24V /M |[24v [m| [ov\m]|{ov |
ci1 [d|[ci5 [m]| [co1[m\cos|m cii//m||ci5 M| [co1[M||cos|m
24v M |[24v (M| | ov ov |l 2407 |/ ||24v (M| [ov [H||ov [
ci2 [m||{cis |m| [co2|m\dps|m 12/ m||{cic [W| [co2|m||cos|m
24v M |[24v (M| [ov [m|]\o\ | fof (W |[24v (| |[ov [m|[ov |
ci3 [m|[ci7 |m| [co3|m||0p\ B\ C C M|co7|m

J/ £3 ci7 co3

Daca trebuie conectati mai mult de doi roboti UR sau alte utilaje, este necesar un PLC de siguranta
pentru a controla semnalele de oprire de urgenta.

7
-

AN
N~

-

Oprire de siguranta cu repornire automata

Un exemplu de dispozitiv de oprire de siguranta de baza este un comutator de usa unde robotul se
opreste la deschiderea usii, vezi ilustratia de mai jos.

o)

Safety
24V

EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
SI1

Emergency Stop

000
/‘/I'
—+

— J

Safeguard Stop

Aceasta configuratie este doar pentru aplicatiile in care operatorul nu poate trece de usa si sa o
inchida in urma sa. I/O configurabil poate fi folosit pentru a configura un buton de resetare in afara
usii, pentru a reactiva miscarea robotului.

Un alt exemplu in care repornirea automata poate fi adecvata este atunci cand se foloseste o placa
de siguranta sau un scaner laser de siguranta, vezi mai jos.
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Emergency Stop

0000

24V
SI0

i

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

A\

24V
S

Safeguard Stop

B

AVERTISMENT

\

24v |l

ov ||

A 1. Robotul isi reia miscarea automat cand semnalul de siguranta este restabilit.
Nu folositi aceasta configuratie daca semnalul poate fi restabilit de la interiorul
perimetrului de siguranta.

Oprire de siguranta cu buton de resetare

Daca interfata de siguranta este folosita pentru a interfata o bariera fotoelecric, este necesara o
resetare a perimetrului de siguranta. Butonul de resetare trebuie sa aiba doua canale. n acest

exemplu, I/O configurat pentru resetare este ,CI0-ClI1”, vezi mai jos.

sl q\\ ci3

Safety Confi
|2av|m 24V 24v | W 24V
3 |El0 W cio ci4 |l
5 [24v[m 24v [@][24v [
& [En cH cl5 |l
24V m' 24v (H|[24v |
g (sl c2 [H||cie |H
§ [2av % 24V M| [24v W
3 m|c7(m

24v |

ov ||

Dispozitiv activare cu trei pozitii

llustratia de mai jos arata cum se conecteaza dispozitivul de activare cu trei pozitii. Vezi sectiunea
Dispozitiv activare cu trei pozitii and Mod operational on page 107 pentru mai multe detalii despre

dispozitivul de activare cu trei pozitii.
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NOTA
Sistemul de siguranta Universal Robots nu accepta mai multe dispozitive de
activare cu trei pozitii.

Confilurabl Inputs

3-Position Switch
. 1

24V|[ @ [24v
ciof| B .

24V 24V — —3\
ci

24v || |2k -

Cl2
24V
CI3

0000
y |
o
A000000C

NOTA

Cele doua canale de intrare pentru intrarea dispozitivului de activare cu trei pozitii au
o toleranta la deviatie de 1 secunda.

I/0 digital scop general

Aceasta sectiune descrie I/0O 24V pentru uz general (terminale gri) si I/O configurabil (terminale
galbene cu text negru) cand nu este configurat ca I/O de siguranta. Trebuie respectate specificatiile
din sectiunea Specificatii comune pentru toate I/O digital on page 33.

I/0O de scop general poate fi folosit pentru a antrena echipamente precum releele pneumatice direct
sau pentru comunicarea cu alte sisteme PLC. Toate iesirile digitale pot fi dezactivate automat cand
executarea programului este oprita, vezi mai multe in partea Partea || Manual PolyScope on

page 87. In acest mod, iesirea este intotdeauna scazutd cand programul nu ruleaza. Exemplele sunt
prezentate in urmatoarele sub-sectiuni. Aceste exemple folosesc iesiri digitale obisnuite insa se pot
folosi si iesiri configurabile daca nu sunt configurate sa efectueze o functie de siguranta.

Sarcina controlata de o iesire digitala

Acest exemplu prezinta modul de conectare al sarcinii pentru a fi controlata de la o iesire digitala,
vezi mai jos.

Digital Outputs 4
ov ov
DOO| DO4
ov ov
DO1 DO5
ov ov
DO2 DO6
ov ov
DO3 DO7

S

N T
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Intrare digitala de la un buton

Exemplul de mai jos arata cum se conecteaza un buton simplu la o intrare digitala.

Digital Inputs
24v|H |[24av|H
DIO( M || DI4
2av|m|[2av|H T
DI1|H||DI5 ||
24v|H|[2av|m)
pi2[m||pie[m| \ 7
24V|H|[24v|H
DI3|H|(DI7 W

Comunicatiile cu celelalte utilaje sau PLC-uri

11

I/0 digital poate fi folosit pentru a comunica cu alte echipamente daca s-a stabilit un GND comun
(OV) si daca utilajul foloseste tehnologie PNP, vezi mai jos.

Digital Inputs

Dig

itaf Outputs

24V

24V

oV

oV

DIO

DI4

DOO

DO4|

24V

24V|

oV

oV

DI1

DI5

DO1|

DO5

24V|

24V|

oV

oV

DI2

DI6

D02

DO6

24V

24V

oV

oV

DI3

DI7

DO3

DO7|

/

HEEEEEEE

Didtal Outputs

24

24V

oV

ov

DI4

DOO|

DO4

24V

oV

oV

A B

DI1

DO1|

DO5)

24V

24V

ov

ov

DI2

DI6

DO2|

DO6|

24V

O0O0000G

24V

oV

oV

DI3

DI7

DO3|

DO7|

/

I/0 analogic scop general

Interfata I/O analogic este terminalul verde. Poate fi folosita pentru a seta sau masura tensiunea (0-
10V) sau curentul (4-20mA) de la si la alt echipament.

Urmatoarele elemente sunt recomandate pentru o precizie maxima.

* Folositi terminalul AG cel mai apropiat de I/O. Perechea partajeaza un filtru pentru modul

comun.

* Folositi acelasi gnd (0V) pentru echipament si caseta de comanda. I/0O analogic nu este izolat
galvanic de la caseta de comanda.

* Folositi un cablu ecranat sau o pereche rasucita. Conectati ecranarea la terminalul ,GND” de
la terminalul denumit ,Putere”.

* Folosirea echipamentului ce functioneaza in modul curent. Semnalele curente sunt mai putin

sensibile la interferente.

Modurile de intrare se pot selecta in GUI, vezi partea Partea Il Manual PolyScope on page 87.

Specificatiile elctrice sunt prezentate mai jos.

Intrare analogica in modul curent

[AIx - AG]

Curent

20 mA
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[AIx - AG]

[AIx - AG]

Rezistenta

Rezolutie

Intrare analogica in modul tensiune

[AIx - AG]
[AIx - AG]
[AIx - AG]

Tensiune
Rezistenta

Rezolutie

lesire analogica in modul curent

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

Curent
Tensiune

Rezolutie

lesire analogica in modul tensiune

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

Tensiune
Curent
Rezistenta

Rezolutie

Exemplele urmatoare arata cum se foloseste I/O analogic.

Folosirea unei iesiri analogice

- 20
- 12
0 -
- 10
- 12
- 12
0 -
-20 -
- 1
- 12

20
24

10
20

ohm
bit

Kohm

bit

mA

bit

mA

ohm
bit

Mai jos este un exemplu despre cum se controleaza o banda transportoare cu o intrare de control

viteza analogica.

Analog

AG

Al0

AG

Analog Inputs

Al

AG

O
cee

AOCO

AG

N/

Analog Outputs

AO1

Power

PWR

GND

24V

oV

Folosirea unei iesiri analogice

Mai jos gasiti un exemplu despre cum se conecteaza un senzor analogic.
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Analog
AG
AIO
AG
Al
AG

AOO0

AG

AO1

Analog Inputs

T

Analog Outputs

Power
PWR
GND
24V

ov

Control PORNIT/OPRIT de la distanta

Controlul PORNIT/OPRIT de la distanta poate fi folosit pentru a porni si opri caseta de comanda fara
a folosi dispozitivul de invatare. De regula se foloseste in urmatoarele aplicatii:

* Cand dispozitivul de invatare este indisponibil.

* Cand sistemul PLC trebuie sa aiba control complet.

* Cand mai multi roboti trebuie porniti sau opriti simultan.
Controlul PORNIT/OPRIT de la distanta asigura o sursa suplimentara de 12V care este tinuta activa
cand caseta de comanda este oprita. Intrarile pentru “on” si “off” au scopul de a fi activate doar pe
termen scurt. Inputul “on” functioneaza in acelasi fel ca si butonul de pornire. Folositi intotdeauna

inputul ”off” pentru controlul de la distanta al opririi, deoarece semnalul permite casetei de comanda
sa salveze fisierele deschise si sa opreasca corect masina.

Specificatiile elctrice sunt prezentate mai jos.

[12V - GND] Tensiune 10 12 13 \Y
[12V - GND] Curent - - 100 mA
[ON / OFF] Tensiune inactiva 0 - 0.5 \
[ON / OFF] Tensiune activa 5 - 12 Vv
[ON / OFF] Curent intrare - 1 - mA
[ON] Timp activare 200 - 600 ms

Exemplele urmatoare arata cum se foloseste PORNIRE/OPRIRE de la distanta.

NOTA
O optiune speciala din acest software poate fi folosita pentru a incarca si porni
programe automat, vezi partea Partea Il Manual PolyScope on page 87.
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PRECAUTIE
1. Nu folositi niciodata inputul “on” sau butonul de oprire pentru a opri caseta de
comanda.

Buton PORNIRE la distanta

llustratia de mai jos arata cum se conecteaza butonul de pronire la distanta.

)
i

llustratia de mai jos arata cum se conecteaza butonul de oprire la distanta.
Remoy
12v

—H
e -

Remote

12V
GND|H
ON |

0

OFF

Buton OPRIRE la distanta

ON
OFF

1.9.4.1/0 scula

La capatul sculei robotului se afla un mic conector cu opt pini, vezi ilustratia de mai jos.

Acest conector asigura alimentarea si semnalele de comanda pentru dispozitivele de prindere si
senzorii folositi pe 0 anumita scula robot. Sunt potrivite urmatoarele cabluri industriale:

* Lumberg RKMV 8-354.

NOTA
Conectorul de scula trebuie strans cu mana la maxim 0,4Nm.
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Cele opt fire din interiorul cablului au culori diferite. Culorile diferite indica functii diferite, vezi tabelul
de mai jos:

Rosu 0V (GND)
Gri 0V/+12V/+24V (POWER)
Albastru lesire scula 0 (TOO0)
Roz lesire scula 1 (TO1)
Galben Intrare scula 0 (TI0)
Verde Intrare scula 1 (TI1)
Alb Intrare analogica 2 (Al2)
Maro Intrare analogica 3 (Al3)

Sursa de alimentare interna poate fi setata la 0V, 12V sau 24V in tabul I/O din GUI, vezi partea
Partea Il Manual PolyScope on page 87. Specificatiile elctrice sunt prezentate mai jos:

Tensiune de alimentare in modul 24V - 24 - \Y
Tensiune de alimentare in modul 12V - 12 - V
Curent de alimentare in ambele moduri* - - 600 mA

Nota: *Se recomanda utilizarea unei diode de protectie pentru sarcinile inductive
Urmatoarele sectiuni descriu diversele 1/0O-uri ale sculei.

AVERTISMENT
1. Conectati sculele si dispozitivele de prindere astfel incat o intrerupere a

alimentarii sa nu creeze pericole, de ex. caderea unei piese din scula.

2. Aveti grija cand folositi 12V pentru ca o eroare facuta de programator poate
duce la schimbarea tensiunii in 24V, ceea ce poate deteriora echipamentul si
produce incendii.

NOTA
Flansa sculei este conectata la GND (la fel ca firul rosu).

lesiri digitale scula

lesirile digitale sunt implementate ca NPN. Cand se activeaza o iesire digitala, conexiunea
corespunzatoare este dusa la GND, iar cand se dezactiveaza, conexiunea corespunzatoare este
deschisa (deschis-colector/deschis-drenaj). Specificatiile elctrice sunt prezentate mai jos:
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Tensiune cand e deschis -0.5 - 26 Y,
Tensiune la coborare 1A - 0,05 0.20 \Y,
Tensiune la coboréare 0 - 600 mA
Curent prin GND 0 - 600 mA

Un exemplu despre cum se foloseste o iesire digitala gasiti in urmatoarea sub-sectiune.

PRECAUTIE
1. lesirile digitale din scula nu sunt limitate si depasireadatelor specificate poate
cauza pagube iremediabile.

Folosirea iesirilor digitale scula

Exemplul de mai jos ilustreaza modul de pornire si incarcare la utilizarea unei surse de alimentare
interne de 12V sau 24V. Retineti ca trebuie sa definiti tensiunea de iesire a tabul I/O. Nu uitati ca
exista tensiune intre conexiunea PUTERE si ecranare/mpamantare, chiar daca sarcina este oprita.

POWER

Nota: Se recomanda utilizarea unei diode de protectie pentru sarcinile inductive, asa cum se arata
mai jos.

POWER

TOO P

Intrari digitale scula

Intrarile digitale sunt implementate ca PNP cu rezistoare. Aceasta inseamna ca o intrare flotanta va
fi imntotdeauna scazuta. Specificatiile elctrice sunt prezentate mai jos.

Tensiune intrare -0.5 - 26 Vv
Tensiune logica scazuta - - 2,0 \/
Tensiune logica crescuta 5,5 - - V
Rezistenta intrare - 47k - Q
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Un exemplu despre cum se foloseste o intrare digitala gasiti in urmatoarea sub-sectiune.

Folosirea intrarilor digitale scula

llustratia de mai jos arata cum se conecteaza un buton simplu.

POWER

Intrari analogice scula

Inputurile analogice pentru scula sunt non-diferentiale si pot fi setate ca tensiune sau curent in fila
I/0O, vezi partea Partea || Manual PolyScope on page 87. Specificatiile elctrice sunt prezentate mai
jos.

Tensiune de intrare in modul tensiune -0,5 - 26 \Y
Rezistenta de intrare @ intervalul OV la 10V - 15 - kQ
Rezolutie - 12 - bit
Tensiune de intrare in modul curent -0,5 - 5,0 \
Curent de intrare in modul curent -2.5 - 25 mA
Rezistenta de intrare @ intervalul 4mA la 20mA - 200 - Q
Rezolutie - 12 - bit

Doua exemple despre cum se folosesc intrarile analogice sunt prezentate in urmatoarele sub-
sectiuni.

if PRECAUTIE
1. Intrarile analogice nu sunt protejate impotriva supratensiunii in modul curent.
Supracalibrarea limitei in specificatia electrica poate produce pagube
iremediabile la intrare.

Folosirea intrarilor analogice scula, nediferential

Exemplul de mai jos arata cum se conecteaza un senzor analogic cu o iesire nediferentiala. lesirea
senzorului poate fi curent sau tensiune, atata timp cat modul de intrare al acelei intrari analogice
este setat sa fie la fel pe tabul /0. Nu uitati sa verificati daca un senzor cu iesire digitala poate
antrena rezistenta interna a sculei, sau masurarea poate fi nevalabila.
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POWER
T
A2 | -
| &
e
GND =

Folosirea intrarilor analogice scula, diferential

Exemplul de mai jos arata cum se conecteaza un senzor analogic cu o iesire diferentiala. Conectati
partea de iesire negativa la GND (0V) si functiuoneaza in acelasi mod ca si un senzor nediferential.

POWER

W 7

12 |
N\ % o
GND
1.9.5. Ethernet

O conexiune Ethernet este furnizata in partea de jos a casetei de comanda, vezi ilustratia de mai jos.

Interfata Ethernet poate fi folosita pentru urmatoarele:

* Module de extensie MODBUS 1/0O. Vezi mai multe in partea Partea || Manual PolyScope on
page 87.

* Acces si control de la distanta.

Specificatiile elctrice sunt prezentate mai jos.

Viteza de comunicare 10 - 1000 Mb/s

1.9.6. Racord priza

Cablul de alimentare de la caseta controler are o fisa IEC standard la capat. Conectati fisa sau
cablul de alimentare specific tarii la fisa IEC.

Pentru a energiza robotul, caseta de comanda trebuie conectata la priza. Aceasta trebuie facuta prin
fisa standard IEC C20 din partea de jos a casetei de comanda printr-un cablu IEC C19
corespunzator, vezi ilustratia de mai jos.

Manualul utilizatorului 47 UR5

Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

UNIVERSAL ROBOTS

Sursa de alimentare trebuie sa aiba minim urmatoarele:
* COnexiune de impamantare.
* Siguranta.

* Dispozitiv pentru curent rezidual.

Se recomanda instalarea unui comutator de alimentare pentru a opri toate echipamentele din
aplicatia robot ca 0 metoda facila de blocare si etichetare la service.

Specificatiile electrice sunt prezentate in tabelul de mai jos:

Tensiune intrare 100 - 265 VAC
Siguranta externa (@ 100-200V) 8 - 16 A
Siguranta externa principala (@ 200-265V) 8 - 16 A
Frecventa de intrare 47 - 63 Hz
Putere standby - - 0,5 W
Putere de functionare nominala 90 150 325 w

AVERTISMENT
1. Asigurati-va ca robotul este impamantat corect (conexiune electrica la

impamantare). Utilizati suruburile nefolosite asociate cu simboluri de
impamantare din interiorul casetei de comanda pentru a crea o impamantare
comuna pentru toate echipamentele din sistem. Conductorul de impamantare
trebuie sa aiba cel putin curentul cel mai mare indicat in sistem.

2. Asigurati-va ca puterea de intrare in caseta controler este protejata cu RCD
(dispozitiv curent rezidual) si o siguranta adecvata.

3. Blocati si etichetati toate sursele de alimentare pentru intreaga instalatie a
robotului la servisare. Alte echipamente nu trebuie sa alimenteze tensiune in
I/0 robot cand sistemul este blocat.

4. Asigurati-va ca toate cablurile sunt conectate corect inainte de a porni caseta
controler. Folositi intotdeauna un cablu de alimentare original si adecvat.
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1.9.7. Conexiune robot

Cablul de la robot trebuie conectat la conectorul din partea inferioara a casetei de comanda, vezi
ilustratia de mai jos. Asigurati-va ca conectorul este blocat corespunzator inainte de a porni bratul
robot. Deconectarea cablului robot paote fi facuta doar cand robotul este oprit.

PRECAUTIE
1. Nu deconectati cablul robotului cand bratul este pornit.

2. Nu extindeti si nu modificati cablul original.
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1.10. Mentenanta si reparatiile
Trebuie sa efectuati orice inspectie vizuala sau verificare a starii in conformitate cu toate
instructiunile de siguranta din acest manual.

Efectuati lucrarile de intretinere, calibrare si reparatii in conformitate cu cele mai noi versiuni ale
Manualelor de Service de pe website-ul de asistenta hitp://www.universal-robots.com/support.

Lucrarile de reparatii trebuie efectuate numai de Universal Robots sau integratorii de sisteme
autorizati. Persoanele instruite, desemnate de client, pot face, de asemenea, lucrari de reparatii, cu
conditia ca acestea sa urmeze planul de inspectie prezentat in cadrul Manualului de service. A se
vedea Manualul de service: Capitolul 5 pentru planul de inspectie complet pentru persoanele
instruite

Toate piesele returnate la Universal Robots vor fi returnate in conformitate cu termenii din manualul
de service.

1.10.1. Instructiuni de siguranta

Dupa lucrari de intretinere si reparatie, trebuie facute verificari pentru a se garanta nivelul de
siguranta necesar. Verificarile trebuie sa respecte reglementarile de siguranta a muncii nationale
sau regionale. Trebuie testata si functionarea corecta a tuturor functiilor de siguranta.

Scopul lucrarii de intretinere si reparatie este de a se asigura ca sistemul este mentinut operational
sau, in cazul unei avarii, sa readuca sistemul la o stare operationala. Lucrarile de reparatie includ
depanarea pe langa repararea in sine.

Cand lucrati la bratul robotului sau caseta de control, trebuie sa respectati procedurile si
avertismentele de mai jos.

AVERTISMENT
1. Nu schimbati nimic in configuratia de siguranta a software-ului (de ex. limita

de forta). Configuratia de siguranta este descrisa in Manualul PolyScope.
Daca este modificat vreun parametru de siguranta, intregul sistem robot
trebuie considerat nou, adica trebuie actualizate corespunzator intregul
proces de aprobare de sigurantd, inclusiv evaluarea de risc.

2. Tnlocuiti componentele defecte utilizand componente noi cu acelasi numar de
articol sau componente echivalente aprobate de Universal Robots.

3. Reactivati si dezactivati imediat masurile de siguranta dupa incheierea
lucrarilor.

4. Documentati toate reparatiile si salvati documentele in fisierul tehnic asociat
cu sistemul robot.
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AVERTISMENT
1. Indepartati cablul de alimentare din partea de jos a casetei de comand&

pentru a va asigura ca este complet scos de sub tensiune. Dezenergizati orice
alta sursa de energie conectata la bratul robot si caseta de comanda. Luati
masurile necesare pentru a preveni alte persoane sa energizeze sistemul in
timpul reparatiilor.

2. Verificatiimpamantarea inainte de a reporni sistemul.

3. Respectati regulamentele ESD cand parti ale bratului robot sau casetei de
comanda se dezasambleaza.

4. Evitati dezasamblarea alimentarilor electrice din caseta de comanda.
Tensiunile inalte (pana la 600 V) pot fi prezente in interiorul alimentarilor
electrice timp de cateva ore dupa oprirea casetei de comanda.

5. Preveniti patrunderea apei si a prafului in bratul robot sau caseta de
comanda.

1.10.2. Curatarea

Curatarea zilnica

Puteti sterge orice urma de praf/murdarie/ulei observata pe bratul robotului folosind o laveta si unul
dintre urmatorii agenti de curatare: apa, alcool izopropilic, alcool cu 10% etanol sau naftalina 10%.

in cazuri rare, pot fi vizibile din articulatie cantitati foarte mici de grasime. Acest lucru nu afecteaza

functionarea, utilizarea sau durata de viata a articulatiei.

Curatarea suplimentara

Datorita accentului adaugat pe curatarea robotului, UR recomanda curatarea cu alcool izopropilic
70% (alcool dezinfectant).

1. Stergeti robotul cu o laveta din micro fibre rasucite si alcool izopropilic 70% (alcool
dezinfectant).

2. Lasati solutia de alcool izopropilic 70% pe robot timp de 5 minute, iar apoi curatati robotul
utilizand procedura standard de curatare.

NU UTILIZATI PRODUSE PE BAZA DE CLOR. A nu se folosi solutie de curatare pe baza de clor,
indiferent de concentratie.
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1.11. Dezafectarea si mediul

Robotii UR trebuie dezafectati in conformitate cu legile, regulamentele si standardele nationale
aplicabile.

Robotii UR sunt produsi cu utilizarea restrictionata a substantelor periculoase pentru a proteja
mediul; asa cum este definita de directiva europeana RoHS 2011/65/UE. Aceste substante includ
mercur, cadmiu, plumb, crom VI, bifenili polibromurati si difenili eteri polibromurati.

Taxa pentru eliminarea si manipularea deseurilor electronice de la robotii UR comercializati pe
piata daneza este preplatita catre sistemul DPA de Universal Robots A/S. Importatorii din tarile care
intra sub incidenta Directivei Europene WEEE 2012/19/EU trebuie sa-si faca propria inregistrare la
registrul national WEEE din tara lor. Taxa este de regula de sub 1€/robot. O lista a registrelor
nationale poate fi gasita aici: https://www.ewrn.org/national-registers.

Urmatoarele simboluri sunt atasate pe robot pentru a indica conformitatea cu legislatia de mai sus:

_— Ro H S Iead-freeﬂ

1.12. Certificari

Certificarea din partea unui tert este voluntara. Totusi, pentru a oferi cele mai bune servicii
integratorilor de roboti, Ur a ales sa isi certifice robotii la urmatoarele institutii de testare recunoscute
de mai jos.

Puteti gasi copii ale tuturor certificatelor in capitolul Certificate

TUV NORD Robotii UR Universal Robots e-Series sunt aprobati din
punct de vedere al sigurantei de TUV NORD, un organism
notificat in conformitate cu Directiva pentru masini-scule
2006/42/CEin UE.

g TUV Rheinland  Robotii UR sunt aprobati in privinta sigurantei de TUV
Rheinland, un organism notificat in conformitate cu
directiva pentru masini-scule 2006/42/CE in UE.

- ®
TUVRheinland

TUV SUD Robotii UR sunt testati din punct de vedere al curateniei
camerei de catre TUV SUD.

Manualul utilizatorului 53 UR5

Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.


https://www.ewrn.org/national-registers

Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

UNIVERSAL ROBOTS

&
[Es
Ie
<

CHINA RoHS

KCC Safety

KC Registration

Delta

Robotii Universal Robots e-Series sunt conformi cu
metodele de management CHINA RoHS pentru
controlarea poluarii emise de produsele electronice.

Robotii Universal Robots e-Series au fost evaluati si sunt
conformi cu standardele de siguranta marca KCC.

Robotii Universal Robots e-Series au fost evaluati pentru
conformitatea de utilizare in mediu profesional. Exista prin
urmare un risk de interferenta radio atunci cand este
utilizat intr-un mediu Thconjurator casnic.

Robotii Universal Robots e-Series au fost testati din punct
de vedere al performantei de catre DELTA.

Certificare pentru furnizorii terti

Mediu

Asa cum sunt livrati de furnizorii nostri, paletii de transport
pentru robotii UR Universal Robots e-Series respecta
cerintele standardului danez ISMPM-15 pentru productia de
materiale de ambalare din lemn si sunt marcati in
conformitate cu aceasta schema.

Certificare pentru teste de fabricant

Universal
Robots

Robotii Universal Robots e-Series sunt supusi unor teste
interne continue si unor proceduri de testare la cap de
linie.

Procesele de testare UR sunt revizuite si imbunatatite
permanent.

Declaratii conform directivelor UE

Cu toate ca suntin primul rand relevante pentru Europa, unele tari din afara Europei recunosc
si/sau solicita declaratii UE. Directivele europene sunt disponibile pe pagina de internet oficiala:
http://eur-lex.europa.eu.
in conformitate cu Directiva pentru Utilaje, robotii Universal Robots sunt masini partial complete,
drept urmare un marcaj CE nu este atasat.

Puteti gasi Declaratia de incorporare (DOI) conform Directivei privind utilajele in capitolul
Declaratii si Certificate

54 Manualul utilizatorului



UNIVERSAL ROBOTS

1.13. Garantii

1.13.1. Garantia Produsului

Fara a afecta nicio pretentie pe care utilizatorul (clientul) o poate avea in relatia cu distribuitorul sau
retailerul, clientul va avea dreptul la garantia producatorului in conditiile de mai jos:

Tn cazul dispozitivelor noi si al componentelor acestora ce prezintd defectiune ca urmare a erorilor
de fabricatie si/sau material in termen de 12 luni de la intrarea in serviciu (maxim 15 luni de la
livrare), Universal Robots va furniza piesele de schimb necesare, in timp ce utilizatorul (clientul) va
furniza orele de munca necesare inlocuirii pieselor de schimb, inlocuind piesa cu una la ultimile
standarde disponibile, sau reparand piesa in cauza. Aceasta Garantie va fi nevalabila daca
defectiunea dispozitivului este cauzata de o utilizare necorespunzatoare si/sau de nerespectarea
informatiilor din acest ghid de utilizator. Aceasta Garantie nu se va aplica si nu se va extinde asupra
serviciilor efectuate de dealerul autorizat sau de clientul insusi (de ex. instalare, configurare,
descarcari de software). Chitanta de achizitie, impreuna cu data achizitiei sunt necesare ca dovada
la invocarea Garantiei. Pretentiile in cadrul garantiei trebuie trimise in termen de doua luni de la
depistarea defectiunii acoperite de Garantie. Proprietatea asupra dispozitivelor sau componentelor
inlocuite de sau returnate la Universal Robots va fi detinuta de Universal Robots. Orice alta pretentie
ca urmare a sau in legatura cu dispozitivul va fi exclusa din aceasta Garantie. Nici o dispozitie din
aceasta Garantie nu va incerca sa limiteze sau sa excluda Drepturile Statutare ale Clientului sau
responsabilitatea producatorului privind decese sau accidente cauzate de neglijenta. Durata acestei
Garantii nu va fi extinsa prin serviciile furnizate pe baza acestei Garantii. in m&sura in care exista
solicitari de Garantie, Universal Robots isi rezerva dreptul de a taxa clientul pentru inlocuire sau
reparatii. Prevederile de mai sus nu implica o modificare a sarcinii de dovedire in detrimentul
clientului. Tn cazul unui dispozitiv ce prezinta defectiuni, Universal Robots nu va fi responsabil pentru
nicio dauna indirecta, incidenta, speciala sau pe cale de consecinta, inclusiv dar fara a se limita la
profituri pierdute, pierderea uzufructului, pierderea productiei sau deteriorarea altor echipamente de
productie.

Tn cazul unui dispozitiv ce prezinta defectiuni, Universal Robots nu va acoperi nicio paguba sau
pierdere pe cale de consecinta, cum ar fi pierderea productiei sau deteriorarea altor echipamente de
productie.

PRECAUTIE

Se recomanda, in general, evitarea folosirii unor acceleratii superioare celor
necesare pentru o aplicatie data. Acceleratii inalte, in special combinate cu
incarcaturi ridicate, pot reduce durata de viata a robotului. Pentru aplicatii cu durate
scurte de ciclu si cerinte inalte de viteza, este in general recomandata folosirea cat
se poate de mult a contopirilor, pentru a asigura traiectorii line fara a fi nevoie de
accelerari de nivel ridicat.
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1.13.2. Precizari legale

Universal Robots continua sa isi imbunatateasca fiabilitatea si performantele produselor sale, motiv
pentru care isi rezerva dreptul de a actualiza produsul fara o instiintare prealabila. Universal Robots
face toate demersurile sa se asigure ca continutul acestui manual este precis si corect, insa nu isi
asuma nicio responsabilitate pentru eventualele erori sau informatii lipsa..
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1.14. Timp si distanta de oprire

Informatiile despre timpii si distantele de oprire sunt disponibile atat pentru Categoria de Oprire 0 cat
si Categoria de Oprire ! 1. Anexa include informatiile cu privire la Categoria de Oprire 0. Informatii
despre Oprire Categoria 1 sunt disponibile la adresa http://universal-robots.com/support/.

1.14.1. Distantele si timpii de oprire pentru Categoria de Oprire 0
Tabelul de mai jos include distantele si timpii de oprire masurate cand se declanseaza o Categorie
de Oprire 0. Aceste masuratori corespund urmatoarei configuratii robotului:

* Extindere: 100% (bratul robotului este complet extins orizontal).

* Viteza: 100% (viteza generala a robotului este setata la 100% si miscarea este efectuatala o
viteza a articulatiei de 183 °/s).

* Sarcina utila: sarcina utila maxima manipulata de catre robotul atasat la TCP ( 5 kg).

Testul asupra Articulatiei 0 a fost efectuat printr-o miscare orizontala, adica axa de rotatie a fost
perpendiculara pe sol. Pe durata testelor pentru Articulatie 1 si 2, robotul a urmat o traiectorie
verticala, adica adica axele de rotatie au fost paralele cu solul, iar oprirea s-a efectuatin timp ce
robotul se misca in jos.

imbinarea 0 (BAZA) 0.31 244
imbinarea 1 (UMAR) 0.70 530
Imbinarea 2 (COT) 0.22 164

1. Conform IEC 60204-1, vezi Glosarul pentru mai multe detalii.<

1.15. Declaratii si certificate

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 Industrial robot (multi-axis manipulator with Control Box and
of the Partially-Completed Teach Pendant). Function is determined by the completed
Machine(s) machine (with end-effector and intended use).

Product and Function

Manualul utilizatorului 57 UR5

Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.


#fn1
http://universal-robots.com/support/
#fnref1

Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

UNIVERSAL ROBOTS

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

Model

Serial Number

Incorporation:

URS3, URS, UR10 with CB3 control box (UR3/CB3, UR5/CB3,
UR10/CB3)

Starting 20183000000 and higher --- Effective 1 January 2018

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
2006/42/EC

Il Low-voltage Directive
2014/35/EU

[l EMC Directive 2014/30/EU

IV RoHS Directive
2011/65/EU

V WEEE Directive
2012/19/EU.

Reference to Harmonized
Standards Used:

The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2,
1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.24.3,1.26,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2, 1.5.6,
1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3

It is declared that the relevant technical documentation has been
compiled in accordance with Part B of Annex VII of the Machinery
Directive.

Reference the LVD and the harmonized standards used below.

Reference the EMC Directive and the harmonized standards used
below.

Reference the RoHS Directive 2011/65/EU.
Reference the WEEE Directive 2012/19/EU.

() EN ISO 10218-1:2011 as applicable,(I) EN ISO 12100:2010
() ENISO 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

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

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

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

II) EN 60664-1:2007, (II) EN 60947-5-5:1997/ A11:2013
I1) EN 61000-6-2:2005, (Il) EN 61140:2002/ A1:2006
[I)EN 61000-6-4:2007/ A1:2011, (II1)EN 61131-2:2007

URS
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Reference to Other Technical (1) ISO/TS 15066 as applicable

Standards and Specifications (I1) IEC 61784-3:2010 [SIL2]

Used: ISO 14664-1:2015 Class 5 for control assembly with enclosure
and Class 5 for UR3, UR5 and UR10 manipulators
(I IEC 60664-5:2007

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

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.

) L \
Odense Denmark, 27 September 2018 Utttz / T /u—
Name: Roberta Nelson Shea

Pasition/ Title Global Technical Compliance Officer

1.16. Declaratii si certificate (traducerea documentului
original)

Declaratia UE de Incorporare, in conformitate cu ISO/IEC 17050-1:2010

Producator Universal Robots A/S
Energivej 25
DK-5260 Odense S Denmark
Persoana din comunitate David Brandt
autorizata sa compileze Ofiter cu tehnologia, departament Cercetare si Dezvoltare
fisierul tehnic Universal Robots A/S
Energivej 25, DK-5260 Odense S
Descrierea si identificarea Robot industrial (manipulator multi-axial cu Caseta de comanda
utilajului(elor) partial complete si Dispozitiv de invatare). Functionarea este determinata de
Produs si functionare masina completa (cu efector final si in scopul declarat de
utilizare).
Model UR3, UR5, UR10 cu cutie de comanda CB3 (UR3/CB3,
URS/CB3, UR10/CB3)
Numar de serie Incepand cu 20183000000 si superior --- In vigoare de la 1
ianuarie 2018
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Declaratia UE de Incorporare, in conformitate cu ISO/IEC 17050-1:2010

Incorporare:

Robotii Universal Robots (UR3, UR5 si UR10) trebuie sa fie pusi
in functiune numai dupa ce sunt integrati intr-o masina completa
finala (sistem, celula sau aplicatie robot), care este conforma cu
prevederile Directivei pentru masini-unelte si alte Directive
aplicabile.

I. Directiva pentru masini-
unelte 2006/42/CE

Il. Directiva privind tensiuni
joase 2014/35/UE

I1l. Directiva EMC
2014/30/UE

IV. Directiva RoHS
2011/65/UE

V. Directiva WEEE
2012/19/UE.

Consultati standardele
armonizate folosite:

S-a declarat ca produsele de mai sus indeplinesc urmatoarele Directive detaliate mai jos:

Urmatoarele cerinte esentiale au fost indeplinite: 1.1.2, 1.1.3,
1.1.5,1.21,1.24.3,1.2.6,1.34,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2,1.5.6,
1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3

Se declara ca documentatia tehnica relevanta a fost intocmita in
conformitate cu Partea B din Anexa VIl a Directivei privind
masinile-unelte.

Consultati LVD si standardele armonizate folosite mai jos.

Consultati Directiva EMC si standardele armonizate folosite mai
jos.
Consultati Directiva RoHS 2011/65/UE.

Consultati Directiva WEEE 2012/19/UE.

() EN ISO 10218-1:2011 daca se aplica, (1) EN ISO 12100:2010
(I) EN ISO 13732-1:2008, (I) EN ISO 13849-1:2008 & 2015*
*Nota: De la editia din 2008 pana in 2015, nu exista schimbari
relevante privind robotii nostri in Certificatul TUV Nord
4478014097602

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

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

II) EN 60664-1:2007, (II) EN 60947-5-5:1997/ A11:2013
I1) EN 61000-6-2:2005, (Il) EN 61140:2002/ A1:2006
[I)EN 61000-6-4:2007/ A1:2011, (II1)EN 61131-2:2007

Consultati celelalte standarde
si specificatii tehnice folosite:

(1) ISO/TS 15066, dupa caz

(1) IEC 61784-3:2010 [SIL2]

ISO 14664-1:2015 Clasa 5 pentru ansamblu de control cu carcasa
de protectie si Clasa 5 pentru manipulatoarele UR3, UR5 si UR10
(1) IEC 60664-5:2007

(111 IEC 60068-2-27:2008, (lIl) IEC 60068-2-1:2007
(111) IEC 60068-2-2:2007, (Ill) IEC 61326-3-1:2008

URS
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Producatorul sau reprezentantul autorizat al acestuia va transmite informatii relevante cu privire la
echipamentele tehnice partial finalizate ca raspuns la o cerere motivata din partea autoritatilor
nationale.

Aprobarea sistemului de asigurare a calitatii (ISO 9001) de catre organismul notificat Bureau
Veritas, certificat #DK008850.

'y

Odense Denmark, 27 September 2018 { _A_{”.;/}; Nlan N
Name: Roberta Nelson Shea
Position/ Title Global Technical Compliance Officer
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Certificatul sistemului de siguranta

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
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TUV Rheinland

Certificate

Certificate no.

T 72190266 01

TUVRheinland

License Holder:

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark Denmark

Test report no.: USA-RB 31875333 002
Tested to: EN TS0 10248 -1:20801

Client Reference: Roberta Nelson Shea

Certified Product: Robot Manipulator and Controller
Model Designation: UR3, UR5, UR10

Rated Voltage: AC "100-200V, 47-63Hz "o
AC 200-240V, 47-63Hz
Rated Current: 15A or 8A

Protection Class: I

collaborative or non-collaborative. The final application
must comply with EN ISO 10218-2 accordingly.
Replaces Certificate T7218250.

Appendix: 1, 1-5

License Fee - Units

7

Special Remarks: Solely assessed per standard listed above.
The robot is only a component in a final robot application,

Licensed Test mark:

A

4 ®
TUVRheinland

EN ISO 10218-1

www.tuv.com
1D 0007000000

Date of Issue
(day/mo/yr)
01/02/2019

TUV Rheinland of North America, Inc., 12 Commerce Road, Newtown, CT 06470, Tel (203) 426-0888 Fax (203) 426-4009
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Certificat testare camera curata

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: UR5/ 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.: 3116016-02
Report-Nr.: 203195-2
Valid till: August 2023

*

Dipl.-Ing. (FH) 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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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
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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.

UR5 66 Manualul utilizatorului



UNIVERSAL ROBOTS

Siguranta KCC

A=

O}

[ ==

S

.

Mol ADEHA

AR Universal Robots A/s M= F#2IEE 50166440070
agel MEANSEEE o007 HERNEE T\ Vodtergaard

A AR Enardive 25/ 8260 Odense . Denmark
Atg el El Al 7 Al 71 7Y A =
gA(73) RS SE¥(ES) SadE @ -
Argerdgelis 16-AB2EQ-00925 |
HZ=xt Uniuersal. Fw;obots AlS
LFH A Energive) 25, 5260 Odense 'S, Denmérk

"M EAE, HMIsEMH1E W 22 ¥ A A 261 =M 380l wat
X2 oRHZol M D =0 o Egha gl C}

et
: o

20184 118 oeY

[SERI

Manualul utilizatorului

67

UR5

Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



UNIVERSAL ROBOTS

Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

Tnregistrare KC

DE6E-1B4C-DF32-3C48

TEEANAATY AG5S 45

=

Registration of Broadcasting and Communication Equipments
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Certificat testare de mediu

A PART OF

Climatic and mechanical assessment

Client Force Technology project no.
Universal Robots A/S 117-32120

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

UR 3 control boxes with attached Teach Pendants.
UR 5 robot arms

URS control boxes with attached Teach Pendants.
UR10 robot arms:

URI10 control boxes with attached Teach Pendants.
See reports for details.

Force Technology report(s)
DELTA project no. 117-28266, DANAK-19/18069
DELTA project no. 117-28086, DANAK-19/17068

Other document(s)

Conclusion

The three robot arms UR3, URS5 and UR10 including their control boxes and Teach Pendants have been tested
according to the below listed standards. The test results are given in the Force Technology reports listed above. The
tests were carried out as specified and the test criteria for environmental tests were fulfilled in general terms with
only a few minor issues (see test reports for details).

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h

TEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

IEC 60068-2-64, Test Fh; 5 — 10 Hz: +12 dB/octave, 10-50 Hz 0.00042 g?/Hz, 50 — 100 Hz: -12 dB/octave, 1,66
grms, 3x 1¥2h

IEC 60068-2-27, Test Ea, Shock; 11 g, 11 ms, 3 x 18 shocks

Date Assessor

Hgrsholm, 25 August 2017 W % %

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

DELTA - a part of FORCE Technology - Venlighedsvej 4 - 2970 Harsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.detta.dk
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Certificat testare EMC

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. Standarde aplicate

Aceasta sectiune descrie standardele relevante aplicate in dezvoltarea bratului robot si a casetei de
comanda. De fiecare data cand un numar de Directiva Europeana este indicat in paranteze, acesta
indica faptul ca standardul este armonizat cu acea Directiva.

Un standard nu este o lege, ci un document elaborat de partile interesate dintr-o anumita industrie.
Standardele definesc cerintele normale de siguranta si performanta pentru un produs sau grup de
produse.

Abrevierile din acest document au urmatoarele semnificatii:

ISO Organizatia Internationala de Standardizare
IEC Comisia Electrotehnica Internationala

EN Norma europeana

TS Specificatii tehnice

TR Raport tehnic

ANSI Institutul de standarde nationale american
RIA Asociatia industriilor robotice

CSA Asociatia canadiana de standardizare

Conformitatea cu urmatoarele standarde este garantata doar daca se respecta toate instructiunile
de asamblare, de siguranta si indicatiile din acest manual.

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

ISO 13849-2:2012

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

Siguranta masinilor - Piese ale sistemelor de control legate de siguranta
Partea 1: Principii generale de proiectare
Partea 2: Validarea

Sistem de control de siguranta este conceput ca Nivel de Performanta d (PLd) in conformitate cu
cerintele acestor standarde.

ISO 13850:2006 [Categorie Oprire 1]

ISO 13850:2015 [Categorie Oprire 1]

EN ISO 13850:2008 (E) [Categorie Oprire 1 - 2006/42/CE]
EN ISO 13850:2015 [Categorie Oprire 1 - 2006/42/CE]

Siguranta masinilor - Oprirea de urgenta - Principii de proiectare

Functia de oprire de urgenta este conceputa ca o Categorie de Oprire 1in conformitate cu acest
standard. Categoria de Oprire 1 este o oprire controlata cu putere la motoare pentru a realiza
oprirea si apoi indepartarea puterii cand s-a realizat oprirea.
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ISO 12100:2010
EN ISO 12100:2010 (E) [2006/42/CE]

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

Robotii UR sunt evaluati in conformitate cu principiile acestui standard.

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

Roboti si dispozitive robotice - Cerinte de siguranta pentru roboti industriali
Partea 1: Roboti

Acest standard a fost conceput pentru producatorul robotului, nu pentru integrator. A doua parte
(ISO 10218-2) a fost conceputa pentru integratorul robotului, pentru ca se ocupa cu instalarea si
designul aplicatiei robot.

Autorii standardului au luat in calcul implicit robotii industriali traditionali, care sunt protejati de regula
cu garduri si bariere fotoelectrice. Robotii UR au fost proiectati cu limitarea de forta si putere activata
permanent. Din acest motiv, anumite concepte sunt clarificate si explicate mai jos.

Daca se utilizeaza un robot UR intr-o aplicatie periculoasa, s-ar putea sa fie necesare masuri de
siguranta suplimentare, vezi capitolul 1.5. Siguranta on page 5 din acest manual.

Clarificare:

* "3.24.3 Spatiu asigurat" este definit de protectia perimetrala. Tipic, spatiul asigurat este un
spatiu in spatele unui gard, care protejeaza persoanele de robotii traditionali periculosi.
Robotii UR sunt proiectati sa functioneze fara un gard utilizand o limitare integrata a puterii si
fortei prin functii de siguranta, motiv pentru care nu au un spatiu delimitat de siguranta definit
de perimetrul unui gard.

* "5.4.2 Cerinte privind performanta”. Toate functiile de siguranta sunt realizate ca PLd conform
ISO 13849-1:2006. Robotul a fost construit cu sisteme de codificare redundante in fiecare
articulatie, iar I/0-urile de siguranta sunt fabricate cu o structura de Categoria 31. I/O-urile de
siguranta trebuie conectate in conformitate cu acest manual pentru echipamente cu siguranta
de Categoria 3 pentru a alcatui o structura PLd a intregii functii de siguranta.

* "5.7 Moduri de operare". Robotii UR nu au moduri de operare diferite si deci nu au un selector
de mod.

* "5.8 Controale cu butoane". Aceasta sectiune defineste optiunile protective ale butonului de
invatare, atunci cand este folosit intr-un spatiu periculos asigurat. Pentru ca robotii UR sunt
proiectati pentru operarea in colaborare, nu exista un spatiu periculos delimitat ca la robotii
traditionali. Robotii UR sunt mai siguri la invatare decét cei traditionali. In loc de a trebui s&
eliberati un dispozitiv de activare cu trei pozitii, operatorul trebuie doar sa opreasca robotul cu

11 conformitate cu 1ISO 13849-1, vezi Glosarul pentru mai multe detalii.
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mana. Daca un robot UR este instalat intr-o aplicatie periculoasa asigurata, un dispozitiv de
activare cu trei pozitii poate fi conectat conform instructiunilor din acest manual. In plus,
consultati clarificarea din ISO/TS 15066 clauza 5.4.5.

* "5.10 Cerinte pentru operarea in colaborare". Functiile de siguranta colaborative ce limiteaza
puterea si forta robotilor UR sunt intotdeauna acitve. Designul vizual al robotilor UR indica
faptul ca robotii sunt capabili de a fi folositi pentru operatiuni colaborative. Functiile de limitare
a puterii si fortei sunt proiectate in conformitate cu ISO 10218-1 clauza 5.10.5. In plus,
consultati clarificarea din ISO/TS 15066 clauza 5.5.4.

* "5.12.3 Axa soft de siguranta si limitarea satiului". Aceasta functie de siguranta este una din
multele functii de siguranta configurabile prin software. Un cod hash se genereaza din starile
tuturor acestor functii de siguranta si este reprezentat ca un identificator de verificare de
siguranta in GUI.

ISO/TS 15066:2016

Roboti si dispozitive robotice - Cerinte de siguranta pentru roboti industriali - Operarea in mod
colaborativ

Aceasta este o Specificatie Tehnica (TS), nu un standard. Scopul unui TS este de a prezenta un set
de cerinte imature pentru a vedea daca sunt utile pentru 0 anumita industrie. Prin definitie, un TS nu
este suficient de matura pentru a fi armonizat in Directive Europene.

Acest TS este atat pentru producatorul cat si pentru integratorul robotului. Robotii UR respecta
partile relevante pentru robatii bruti iar integratorul poate alege sa foloseasca TS la integrarea
robotilor.

Acest TS prezinta cerintele voluntare si indicatiile ce vin in completarea standardelor ISO 10218 in
domeniul robotilor colaborativi. Pe langa textul principal, TS include o Anexa A cu un tabel ce
prezinta sugestii pentru limite de forta si presiune, care se bazeaza pe nivelul de durere si nu pe cel
de ranire. Este important sa cititi si sa intelegeti notele din acest tabel, pentru ca multe dintre limite
se bazeaza doar pe estimari conservatoare si studii. Toate numerele pot fi modificate pe viitor, pe
masura ce apar rezultate noi din cercetarea stiintifica. Anexa A este o parte informala si voluntara a
TS, iar un integrator poate asadar declara conformarea cu TS fara a utiliza valorile limita din Anexa
A.

ANSI/RIA R15.06-2012

Roboti industriali si Sisteme robotice - Cerinte de siguranta

Acest standard american contine standardele ISO™10218-1 si ISO™10218-2 combinate intr-un
singur document. Limba a fost schimbata din engleza britanica in engleza americana, insa
continutul este identic.

Partea a doua (ISO 10218-2) a acestui standard a fost conceputa pentru integratorul sistemului
robotic, nu pentru Universal Robots.

CAN/CSA-Z434-14

Industrial Robots and Robot Systems - General Safety Requirements

Manualul utilizatorului 73 UR5

Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

UNIVERSAL ROBOTS

Acest standard canadian contine standardul ISO™10218-1 (vezi mai sus) si -2 combinate intr-un
singur document. CSA a adaugat cerinte suplimentare pentru utilizatorul sistemului robotic. Unele
dintre aceste cerinte s-ar putea sa trebuiasca abordate de integratorul robotului.

Partea a doua (ISO 10218-2) a acestui standard este destinata pentru integratorul sistemului
robotic, nu pentru 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/CE]

Compatibilitate electromagnetica (EMC)
Partea 6-2: Standarde generice - Imunitate pentru mediile industriale
Partea 6-4: Standarde generice - Standard de emisii pentru mediile industriale

Aceste standarde definesc cerintele pentru interferentele electrice si electromagnetice.
Conformarea cu aceste standarde garanteaza faptul ca robotii UR functioneaza corect in medii
industriale si ca nu interfereaza cu alte echipamente.

IEC 61326-3-1:2008
EN 61326-3-1:2008
Echipamente electrice de masurare, control si uz de laborator - Cerinte EMC

Partea 3-1: Cerinte de imunitate pentru sistemele legate de siguranta si pentru echipamentele
destinate sa indeplineasca functii legate de siguranta (siguranta functionala) - Aplicatii industriale
generale

Acest standard defineste cerintele de imunitate EMC extinsa pentru functiile de siguranta.
Conformarea cu acest standard asigura faptul ca functiile de siguranta ale robotilor UR asigura un
grad de siguranta chiar daca alte echipamente depasesc limitele de emisii EMC definite in
standardele IEC™61000.

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

Controlere programabile
Partea 2: Cerinte si teste pentru echipament

I/O-urile de 24V normale si de siguranta sunt fabricate in conformitate cu cerintele acestui standard
pentru a asigura comunicatii fiabile cu alte sisteme PLC.

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

Safety of machinery - Prevention of unexpected start-up
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Aceste doua standarde sunt foarte similare. Acestea definesc principiile de siguranta pentru
evitarea pornirii neasteptate, atat ca rezultat al unei reporniri accidentale in timpul intretinerii sau
repararii, cat si ca urmare a unor comenzi de pornire neintentionate din punct de vedere al
controlului.

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

Aparataj de comutare si control de joasa tensiune

Partea 5-5: Dispozitive de control al circuitului si elemente de comutatie - Dispozitiv de oprire de
urgenta electric cu functie de blocare mecanica

Actiunea de deschidere directa si mecanismul de blocare de siguranta al butonului de oprire de
urgenta respecta cerintele din acest standard.

IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

Acest standard defineste clasificarea incintei in privinta protectiei la praf si apa. Robotii UR sunt
conceputi si clasificati cu un cod IP in conformitate cu acest standard, vezi autocolantul de pe robot.

IEC 60320-1/A1:2007

IEC 60320-1:2015

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

Conectoare pentru uz casnic si scopuri generale similare
Partea 1: Cerinte generale

Cablu de alimentare respecta acest standard.

ISO 9409-1:2004 [Tip 50-4-M6]
Manipularea robotilor industriali - Interfete mecanice
Part 1: Placi

Flansa sculei de pe robotii UR este conforma cu tipul 50-4-M6 din acest standard. Sculele robotului
trebuie de asemenea construite in conformitate cu acest standard pentru a asigura o fixare corecta.
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ISO 13732-1:2006
EN ISO 13732-1:2008 [2006/42/CE]

Ergonomia mediului din punct de vedere termic - Metode pentru evaluarea raspunsurilor umane la
contactul cu suprafetele

Partea 1: Suprafete fierbinti

Robotii UR au fost proiectati astfel incat temperatura superficiala este mentinuta sub limitele
ergonomice definite in acest standard.

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

Protection against electric shock - Common aspects for installation and equipment

Robotii UR sunt construiti in conformitate cu acest standard pentru a proteja impotriva eelctrocutarii.
O conexiune de protectie prin impamantare este obligatorie, asa cum este definita in Partea |
Manual instalare hardware on page 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

Testare de mediu

Partea 2-1: Teste - Testul A: Frig

Partea 2-2: Teste - Testul B: Caldura uscata

Partea 2-27: Teste - Testul E si indicatii: Soc

Partea 2-64: Teste - Test Fh: Vibratii, banda larga aleatorie si indicatii

Robotii UR sunt testati in conformitate cu metodele de testare definite in aceste standarde.

IEC 61784-3:2010
EN 61784-3:2010 [SIL 2]

Retele de comunicatii industriale - Profile
Partea 3: Fieldbus-uri de siguranta functionala - Reguli generale si definitii ale profilului

Acest standard defineste cerintele pentru bus-urile de comunicatie cu clasificare de siguranta.
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IEC 61784-3:2010
EN 61784-3:2010 [SIL 2]

Siguranta masinilor - Echipamentul electric al masinilor
Partea 1: Cerinte generale

Principiile generale ale acestui standard se aplica.

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

Coordonarea izolatiei echipamentelor din sisteme de joasa tensiune
Partea 1: Principii, cerinte si teste

Partea 5: Metoda detaliata de determinare a tolerantelor si distantelor de izolare egale sau mai mici
de 2 mm

Circuitele electrice ale robotilor UR sunt concepute in conformitate cu acest standard.

EUROMAP 67:2015, V1.11

Electrical Interface between Injection Molding Machine and Handling Device / Robot

Robotii UR echipati cu modulul accesoriu E67 pentru interfata cu masinile de turnare prin injectare
respecta acest standard.
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1.18. Specificatii tehnice

Tip robot

Greutate
Incarcatura maxima
Anvergura

Intervaluri articulatie
Speed

Repetabilitate poza
Amprenta
Grade de libertate

Dimensiuni caseta de comanda (W x H x

D)
Porturi I/O caseta de comanda
Porturi I/0 scula

Alimentare electrica 1/0

Comunicarea

Programare

Zgomot

Clasificare IP
Clasificare camera curata

Putere medie maxima
Consum electric

Rating pentru curentul de scurtcircuit
(SCCR)

Operarea in colaborare

Materiale

Temperatura

UR5
18,4kg/40,61b
5kg/111b

850 mm/33,5in

+ 360 ° for all joints

Articulatii: Max 180 °/s.Tool: Approx. 1 ™M/ /
Approx. 39,4 /.

£ 0,1 mm/£0,0039 in (4 mils) per ISO 9283
3149 mm/5,9in
6 rotating joints

462 mm x 418 mm x 268 mm/ 18.2in x 16.5in x
10.6 in

16 digital in, 16 digital out, 2 analogice in, 2 analogice
out

2 digital in, 2 digital out, 2 analogice in
24V 2 A'in Control Box

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

PolyScope graphical user interface on 12"
touchscreen

72 dB(A)
IP54

Brat robot: ISO Class 5, Caseta de comanda: ISO
Class 6

390 W
Aprox. 390 W utilizand un program tipic

200A

15 functii de sigurant& avansate. In conformitate cu
EN ISO 13849-1:2008, PLd si EN ISO 10218-1:2011,
clauza 5.10.5

Aluminium, PP plastic

The robot can work in an ambient temperature range
of 0-50 °C

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

Standard (PVC) 6 m/236 in x 13,4 mm
Cablu robot: conectare brat robot la caseta Standard (PVC) 12 m/472,4 in x 13,4 mm
de comanda (optiuni) HiFlex (PUR) 6 m/236 in x 12,1 mm

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

1.19. Tabele functii de siguranta

1.19.1. Table 1: Safety Functions (SF) Descriptions

NOTA

Tabelele pentru functiile de siguranta prezentate in acest capitol sunt simplificate.
Puteti gasi versiunile complete ale acestora aici: https://www.universal-
robots.com/support

All safety functions are individual safety functions.
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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. SFO: 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
Emergency  Estop safety functions differ.

Stop There . .
P * SFO has a functional safety rating of PLd Cat3
SFOand aretwo . o s
with the worst-case stopping time, as if all joint
SF1 separate o . . Robot Arm
monitoring failed at the same time and after
Internal Emergency . .
524ms, then power is immediately removed
Stop safety ) . . .
. while the robot is going the maximum speed.
functions

This could result in a worst case stopping time
of 1250ms.

* SF1 has a functional safety rating of PLd Cat2
with a reliable and realistic maximum stop time
of approximately 300ms for UR3 and 400ms for
UR5/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 Robot Arm
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 SFO0).

SF2 Safeguard
Logicand stop
outputs (Protective
INTERNAL Stop)
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Exceeding the joint position limit results in a Cat 0
stop (IEC 60204-1). Each joint can have its own limit.

int
SF3 P;:iltri]on Directly limits the set of allowed joint positions that the
_ joints can move to. Itis set directly in the safety setup  Joint (each)
Internal Limit (soft .
o part of the Ul where you can enter values. ltis a
axis limiting) o
means of safety-rated soft axis limiting and space
limiting, according to ISO 10218-1:2011, 5.12.3.
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 set of allowed joint speeds which
SF4 Joint Speed the joints are allowed to perform. It is set directly in

Internal Limit

the safety setup part of the User Interface where you
can enter values. It can be used to limit fast joint
movements, for instance to limit risks related to
singularities.

Exceeding the joint torque limit (each joint) results in

SF5 Joint Torque a Cat 0 stop5 (per IEC 60204-1). This is not

Internal Limit

SF6 TCP Pose
Internal  Limit

TCP
SF7

Speed
Internal L

Limit

TCP
SF8

Force
Internal .

Limit

Joint
SF9

Speed
Internal N

Limit

accessible to the user as it is a factory setting, part of
the force limiting safety function.

Monitors the TCP Pose (position and orientation), any
violation of a safety plane or TCP Pose Limit will resultin a
Cat 0 stop5 (IEC 60204-1). This safety function consists of
two parts. One is the safety planes for limiting the possible
TCP positions. The second 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.

Exceeding the TCP speed limit results in a Cat 0 stop5 (IEC
60204-1).

Exceeding the TCP force limit results in a Cat 0 stop5 (IEC
60204-1). Limits the external clamping force exerted by the
robot. See also Joint Torque Limit (SF5).

Exceeding the momentum limit results in a Cat 0 stop5 (IEC
60204-1). The momentum limit is very useful for limiting
transient impacts. The Momentum Limit affects the entire
robot arm.

Joint (each)

Joint (each)

TCP

TCP

TCP

Robot Arm
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Exceeding the power limit results in a Cat 0 stop5 (IEC
60204-1). This function monitors the mechanical work (sum
of joint torques times joint angular speeds) performed by

SF10 P.OV\.Ier the robot, which also affects the current to the robot arm as Robot Arm
Internal  Limit . .
well as the speed of the robot arm. This function
dynamically limits the current/torque but maintain the
speed.
When configured for Estop output and there is an Estop
SF11 condition (see SF1), the dual outputs are LOW. If there is
. . External
Internal no Estop condition, dual outputs are high. Pulses are not .
UR Robot . . connection
asa Esto used but they are tolerated. For the integrated functional o logic
function Out Iiut safety rating with an external Estop device, add the PFHd and/gcj)r
with dual P of the UR Estop function (SF0 or SF1) to the PFHd of the equibment
outputs external logic (if any) and its components (e.g. Estop auip
pushbutton).
SF12 Whenever the robot is moving (motion underway), the dual External
Internal  UR Robot digital outputs are LOW. Outputs are HIGH when no .
. : . . connection
asa Moving: movement. The functional safety rating is for what is within .

. . . . to logic
function Digital the UR robot. The integrated functional safety performance and/or
with dual Output requires adding this PFHd to the PFHd of the external logic equinment

outputs (if any) and its components. auip
Whenever the robot is STOPPING (in process of stopping
SF13 or in a stand-still condition) the dual digital outputs are
I
Internal UR Robot HIGH. When outputs are LOW, robot is NOT in the process Extern.a
Not . . . . connection
asa Stobping: or stopping and NOT in a stand-still condition. The o lodic
function pp g functional safety rating is for what is within the UR robot. g
. Digital . . . and/or
with dual Output The integrated functional safety performance requires equibment
outputs P adding this PFHd to the PFHd of the external logic (if any) quip
and its components.
SF14 UR Robot Whenever the robot is in reduced mode, the dual digital External
Internal outputs are LOW. See Robot Reduced Mode below. The .
Reduced . o C connection
asa functional safety rating is for what is within the UR robot. .

. Mode: . . . to logic
function Digital The integrated functional safety performance requires and/or
with dual g adding this PFHd to the PFHd of the external logic (if any) .

Output . equipment
outputs and its components.
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SF15 UR Robot
Internal  Not

asa Reduced
function Mode:
with dual Digital
outputs  Output

Whenever the robot is NOT in reduced mode, the dual External
digital outputs are LOW. The functional safety rating is for connection
what is within the UR robot. The integrated functional safety to logic
performance requires adding this PFHd to the PFHd of the and/or
external logic (if any) and its components. equipment

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

Internal by use of an input to initiate (will achieve reduced
Logicand settings within 500ms). When the external connections
Robot o
Outputs, are Low, Reduced Mode is initiated. Reduced Mode
Reduced . . Robot Arm
Mode with Dual means that ALL.reduced mode I|m|t.s are ACTIYE
Inputs (1 Reduced mode is not a safety function, rather it is a state
through 4) 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 Robot
Reset with Dual  stop RESETS Safety input to initiate a reset of safeguard
Inputs (1 stop safety function SF2.
through 4)
When the external Enabling Device connections are
Low, a Safeguard Stop (SF2) is initiated.
External Recommendation: Use with a mode switch as a safety
Enabling input. If a mode switch is not used and connected to the
Enabling  Device as safety inputs, then the robot mode will be determined by
Device inputto  he UserInterface. If the User Interface is in: Robot
UR Robot * “run mode”, the enabling device will not be active.
logic * “programming mode”, the enabling device will be
active. It is possible to use password protection for
changing the mode by the User Interface.
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TUV

NORD Safety

Certified Function

SF
External
Mode
Switch

wode 0o

Selection through 4)
and
internal
logic

What is
controlled?

Description

When the external connections are Low, Operation
Mode (running) is in effect. When High, the mode is
programming or teach. Must be used with an Enabling
Device as a safety input. When in Teach/Program (Mode
switch inputs high), enabling device is required for
operation. When in teach/program, initially the TCP
speed will be limited to 250mm/s. The speed can
manually be increased by using the pendant user
interface “speed-slider”, but upon activation of the
enabling device, the speed limitation will reset to
250mm/s.

Robot

1.20. Table 2: Compliance and ISO 13849-1
Functional Safety Information

TUV
NORD

Certified
SF

Safety Function | configuration

Limits or
USER PFHd
UR

or Factory 3/5/10

Setting

Emergency
Stop There are
two separate
SFO Emergency
Stop safety
functions: SFO
and SF1

Emergency
Stop There are
SF1 two separate

SF0 and SF1

Safeguard stop
SF2 (Protective
Stop)

safety functions:

No

No

No

IEC 61800-5-
2 Stop: power
to final
Stop Category switching
per IEC devices
60204-1 :
retained for
Category 2
stop
Cat 1 Stop
524ms time-
delay before NA
CatOstopis
initiated
Cat 1 Stop SS1 when at
when at SS1  SS1 standstill,
standstill, Cat Cat 0 stop
0 stop initiated initiated
Cat2 SS2

3 4.38E-8
2  3.16E-07
2 3.15E-07
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84

Manualul utilizatorului



UNIVERSAL ROBOTS

TUV
NORD
Certified
SF

SF3

SF4

SF5

SF6

SF7

IEC 61800-5-
2 Stop: power

Limit .
S to final

USER Stop Category e PFHd

Safety Function | configuration per IEC devices UR

or Fa(.:tory 60204-1 retained for 3/5/10
Setting

Category 2
stop

Joint Position

TUV
NORD

Certified
SF

SF8

SF9

SF10

SF11

SF12

SF13

Limit (soft axis Limits Cat0 NA 2 3.15E-07
limiting)
Joint Speed Limits Cat0 NA 2 3.15E-07
Limit
Joint Torque
Limitinternal  factory setting Cat0 NA 2 3.15E-07
factory setting
TCP Pose Limit Limits CatO NA 2 3.15E-07
TCP Speed Limits Cat0 NA 2 3.15E-07
Limit
IEC 61800-5-
Limits or - St:,pf:i ::Iwer
USER Stop Category switchin PFHd
Safety Function | configuration per IEC devicesg UR
or Factory 60204-1 : 3/5/10
Settin retained for
g Category 2
stop
TCP Force Limit Limits Cat0 NA 2 3'2)35
Momentum Limit Limits Cat0 NA 2 3'2;'5'
Power Limit Limits Cat0 NA 2 3 ESE'
UR RINPUTobot  Output & 11O See Estop 4.41E-
Estop Output Configuration See Estop SF1 SF1 2 08
URRobot 5 jiput & 110 3.15E-
Moving: Configuration Cat0 NA 2 07
Digital Output g
UR RobotNot = it & 10 3.15E-
stopping: Configuration Cat0 NA 2 07
Digital Output 9
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TUV
NORD
Certified
SF

Safety Function

UR Robot
SF14 Reduced Mode:
Digital Output
UR Robot Not
SF15 Reduced Mode:

Digital Output

Limits or
USER
configuration
or Factory
Setting

Output & I/0
Configuration

Output & I/0
Configuration

IEC 61800-5-
2 Stop: power
to final
Stop Category switching
;iUSe devices
60204-1 .
retained for
Category 2
stop
Cat 0if fault
detected NA
Cat0
(immediate NA
stop)

PFHd
UR

3/5/10

3.15E-
2 07

3.15E-
2 07

TUV
NORD
Certified
SF

Safety
Function

Robot Reduced Mode
Reduced INPUT
Mode
Safeguard Safeguard
Reset Reset INPUT
Enabling 3 P05|.t|on
Device Enabling
Device INPUT
Mode Mode switch
Selection INPUT

Limits or
USER

configuration
or Factory
Setting

Input & I/0
Configuration

Input & I/0
Configuration

Input & I/0
Configuration

Input & I/0
Configuration

IEC 61800-5-
2 Stop: power
Stop t(.) f|n.al
switching
Category per devices
IEC 60204-1 :
retained for
Category 2
stop
Cat2 SS2
Cat2 SS2
Cat2 SS2
Cat2 SS2

PFHd
UR
3/5/10

5 3.‘(I)3E-
5 3.‘(I)3E-
5 3.‘(I)3E-
5 3.‘(I)3E-
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1.21. Configurarea sigurantei

1.21.1. Prefa

t3

Robotul este echipat cu un sistem de sigurant& avansat. In functie de caracteristicile spatiului de

lucru al robotului, s
siguranta personal

etarile pentru sistemul de siguranta trebuie configurate pentru a garanta
ului si a echipamentului din jurul robotului. Aplicarea setarilor definite de

evaluarea de risc este primul lucru pe care trebuie sa-I faca integratorul. Pentru detalii despre
sistemul de siguranta, consultati Manual instalare hardware.

inf AVERTISMENT
1.

Utilizarea si configurarea functiilor si interfetelor de siguranta trebuie
efectuata in conformitate cu evaluarea de risc facuta de integrator pentru o
anumita aplicatie robot, vezi Manual instalare hardware.

Setarile de configuratie de siguranta pentru configurare si invatare trebuie
aplicate in conformitate cu evaluarea de risc efectuata de integrator si inainte
de prima punere in functiune a bratului robot.

Toate setarile de configuratie de siguranta accesibile pe acest ecran si sub-
taburi trebuie setate conform evaluarii de risc efectuate de integrator.

Integratorul trebuie sa se asigure ca toate schimbarile din setarile
configuratiei de siguranta sunt facute in conformitate cu propria evaluare de
risc.

Integratorul trebuie sa previna persoanele neautorizate sa modifice
configuratia de siguranta, de ex. prin parole de protectie.

Safety Configuration screen can be accessed from the Welcome screen (see 1.22.5. Ecran
de Bun Venit on page 115) by pressing the Program Robot button, selecting the Installation

tab and tapping safety. Configuratia de siguranta este protejata cu parola, vezi 1.21.8. Blocare

parola on page 94.
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O Fisier 04:12:34 CCCC O
Program [ A Instalare | Mutare | /O [ Jurnal |

S Configurarea sigurantei

)Amplasare [ Limite generale | Limite articulatie | Granitie | Sigurantd /0 |

Configurare 1JO PERICOL: Utihzarea parametnilor de Configurare de Siguranta difenti fata
de ceil definit de evaluarea de risc facuts de integrator poate duce la

@ Siguranta pericole ce nu sunt eliminate rezonabil sau riscur ce nu sunt reduse
suficient.

Variabile

MODBUS Selectare presetare de siguranta:

Caracteristici L}

Tranzitie lina

Urmarire banda Acest tabel contine valorile presetérii selectate:

EtherNet/IP Limita Maxim Mod normal
PROFEINET Fortare max: 250 N 150
Putere max: 1000 W 300
Program Implicit
Vitezd max: 5000 mm/s 1500
@ Incarcare/Salvare Impuls max: 100 kg mis 75

‘ Setari avansate...

Parold de siguranta | || Deblocare |

Setarile de siguranta sunt alcatuite dintr-un numar de valori limita folosite pentru a limita miscarile
bratului robot, si setari de functii de siguranta pentru inputurile si outputurile configurabile. Acestea
sunt definite in urmatoarele subtaburi de pe ecranul de siguranta:

* Subtabul General Limits defineste forta, puterea, viteza si impulsul maxime ale bratului
robot. Cand riscul de lovire a unei persoane sau a unui obiect este extrem de mare, aceste
setari trebuie setate la valori reduse. Daca riscul e scazut, limite generale mai mari permit
robotului sa se miste mai repede si sa aplice o forta mai mare. Pentru alte detalii, vezi 1.21.10.
Limite generale on page 95.

* Subtabul Joint Limits contine limitele pentru viteza articulatiilor si pozitia articulatiilor.
Limitele viteza articulatie definesc viteza angulara maxima a articulatiilor si servesc la
limitarea suplimentara a vitezei bratului robot. Limitele pozitie articulatie definesc intervalul de
pozitii permis al articulatiilor individuale (in spatiul articulatiei). Pentru alte detalii, vezi 1.21.11.
Limite articulatie on page 98.

* Subtabul Boundaries defineste planurile de siguranta (in spatiu cartezian) si o granita de
orientare a sculei pentru TCP robot. Planurile de siguranta pot fi configurate ca limite fixe
pentru pozitia TCP robot sau ca declansatoare pentru activarea limitelor de siguranta din
modul Redus (vezi 1.21.12. Granite on page 99.1.21.6. Moduri de siguranta on page 93).
Granita de orientare a sculei pune o limita dura pe orientarea TCP robot. Pentru alte detalii
vezi

* Subtabul safety 1/0 defineste functiile de siguranta pentru inputuri si outputuri
configurabile (vezi 1.24.2. Tab I/O on page 125). De exemplu, Oprirea de Urgenta poate fi
configurata ca input. Pentru alte detalii, vezi 1.21.13. Siguranta I/O on page 106.

URS
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1.21.2. Schimbarea configuratiei de siguranta
Setarile de configurare de siguranta se vor schimba doar in conformitate cu evaluarea de risc facuta
de integrator.
Procedura recomandata pentru schimbarea configuratiei de siguranta este urmatoarea:
1. Asigurati-va ca modificarile sunt conforme cu evaluarea de risc facuta de integrator.

2. Ajustati setarile de siguranta la nivelul adecvat definit de evaluarea de risc facuta de
integrator.

3. Verificati daca setarile de siguranta sunt aplicate.

4. Plasati urmatorul text in manualele pentru operator: ,inainte de a lucra in apropierea robotului,
asigurati-va ca configuratia de siguranta este asa cum va asteptati. Aceasta se poate verifica
de ex. prin inspectarea sumei de verificare de siguranta din coltul din dreapta sus al
PolyScope (vezi 1.21.5. Suma de verificare de siguranta on the next page din Manual
PolyScope).”

1.21.3. Sincronizarea de siguranta si erorile

Starea configuratiei de siguranta aplicate fata de instalarea robotului incarcata din GUI este indicata
de pictograma scut de langa textul safety din partea stanga a ecranului. Aceste pictograme
asigura un indicator rapid al starii curente. Acestia sunt predefiniti mai jos:

Configuratie sincronizata
Afiseaza instalarea GUI ca fiind identica cu configuratia de siguranta aplicata momentan. Nu s-
au facut modificari.

Configuratie modificata
Afiseaza instalarea GUI ca fiind diferita de configuratia de siguranta aplicatd momentan.

La editarea configuratiei de siguranta, pictograma scut va va informa daca sau nu setarile curente
au fost aplicate.

Daca oricare dintre campurile text din tabul Safety contine un input nevalid, configuratia de
siguranta se afla intr-o stare de eroare. Acest lucru este indicat in mai multe moduri:

1. O pictograma de eroare rosie este afisata langa textul Safety pe partea stanga a ecranului.
2. Sub-tabul(ile) cu erori este marcat cu o pictograma de eroare rosie deasupra.
3. Campurile text ce contin erori sunt marcate cu un fundal rosu.
Cand exista erori si incercati sa iesiti din tabul Installation, apare un dialog cu urmatoarele
optiuni:

1. Rezolvati problema(ele) astfel incat toate erorile sa fie indepartate. Acesta va deveni vizibil
céand o pictograma de eroare rosie este afisata langa textul safety pe partea stanga a
ecranului.

2. Reveniti la configuratia de siguranta aplicata anterior. Aceasta va anula toate modificarile si
va va permite sa continuati la destinatia dorita selectata.

Daca nu exista erori si incercati sa plecati, apare un alt dialog cu urmatoarele optiuni:
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1. Aplicati modificarile si reporniti sistemul. Aceasta va aplica modificarile la configuratia de
siguranta in sistem si va reporni. Nota: Aceasta nu inseamna ca modificarile au fost salvate;
oprirea robotului la acest moment va duce la pierderea tuturor modificarilor la instalarea
robotului inclusiv configuratia de siguranta.

2. Reveniti la configuratia de siguranta aplicata anterior. Aceasta va anula toate modificarile si
va va permite sa continuati la destinatia dorita selectata.

1.21.4. Tolerante

Bratul robot foloseste tolerante integrate ce previn incalcarea sigurantei. O toleranta de siguranta
este diferenta dintre limita de siguranta si valoarea operationala maxima. De exemplu, toleranta
pentru viteza este — 150mm/s. Aceasta inseamna ca, daca utilizatorul configureaza o limita de
viteza de 250mm/s, atunci viteza operationala maxima va fi 250 - 150 = 100mm/s. Toleranele de
siguranta previn incalcarile de siguranta permistand in acelasi timp fluctuatii in comportamentul
programului. De exemplu, cand se lucreaza cu o sarcina grea, pot exista situatii in care bratul robot
trebuie sa opereze scurt timp peste viteza operationala maxima normala pentru a urma o traiectorie
programata. Un exemplu de astfel de situatie este prezentat in figura 12.1.

AVERTISMENT
Intotdeauna este necesara o evaluare de risc la utilizarea valorilor limita fara

tolerante.

AVERTISMENT
Tolerantele sunt specifice versiunii software. Actualizarea software poate modifica
tolerantele. Consultati notele de versiune pentru modificari intre versiuni.

Safety speed limit

- . N _ Maximum operational speed

/ ~

/ "~ Actual speed

Speed
N\
1
I
|
I
\
/
\
|
|
1
/

Time

Exemplu toleranta de siguranta.

1.21.5. Suma de verificare de siguranta

Textul din coltul din dreapta sus al ecranului ofera o scurta prezentare a configuratiei de siguranta
folosite momentan de robot. Cand textul se modifica, indica faptul ca s-a schimbat si configuratia de
siguranta. Dand clic pe suma de verificare se afiseaza detalii despre configuratia de siguranta activa
momentan.
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1.21.6. Moduri de siguranta

Tn conditii normale, (adica cand nu exista o oprire de protectie), sistemul de siguranta opereaza in
unul dintre urmatoarele moduri de siguranta, fiecare asociat cu un set de limite de siguranta:

Modul normal
Modul de siguranta activ implicit;

Modul redus
Activ cand TCP robot este pozitionat dincolo de un plan Declansare mod Redus (vezi 1.21.13.
Siguranta I/0O on page 106).1.21.12. Granite on page 99), sau cand este declansat de un input
configurabil (vezi

Modul Recuperare
Cand bratul robot incalca unul dintre celelalte moduri (adica Normal sau Reduced) si a survenit
o Oprire de Categorie 0, bratul robot va porni in modul Recuperare. Acest mod permite
robotului sa se miste usor inapoi in zona permisa folosind MoveTab sau Freedrive. Nu se pot
rula programe pentru robot in acest mod.

AVERTISMENT

De retinut ca limitele pentru pozitie articulatie, pozitie TCP si orientare TCP sunt
dezactivate in modul Recuperare, asa ca aveti grija la miscarea bratului robot ihapoi
in cadrul limitelor.

Subtaburile de pe ecranul Safety Configuration permit utilizatorului sa defineasca seturi de
limite de siguranta separate pentru modurile Normal si Redus. Pentru scula si articulatii, limitele
modului Redus pentru viteza si impuls trebuie sa fie mai restrictive decéat cele pentru modul Normal.

Cand o limita de siguranta este incarcata din setul de limite active, bratul robot executa o Oprire
Categoria 0. Daca o limita de siguranta activa, cum ar fi o limita de pozitie de articulatie sau o limita
de siguranta sunt incalcate deja cand se porneste bratul robot, acesta porneste in modul
Recuperare. Aceasta face posibila miscarea bratului robot ihapoi in limitele de siguranta. Cat timp
este in modul Recuperare, miscarea bratului robot este restrictionata de o limita fixa pe care nu o
puteti modifica. Pentru detalii despre limitele modului Recuperare, consultati Manual instalare
hardware.

1. Conform IEC 60204-1, vezi Glosarul pentru mai multe detalii.«

1.21.7. Modul Freedrive

Cand robotul este in modul Freedrive (vezi Deplasare libera on page 124) si cand miscarea bratului
robot se apropie de anumite limite, utilizatorul va simti o anumita forta de respingere. Aceasta forta
este generata pentru limitele de pe pozitia, orientarea si viteza TCP robot si de pozitia si viteza
articulatiilor.
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Scopul acestei forte de respingere este de a-l informa pe utilizator ca pozitia sau viteza curenta este
apropiata de o limita pentru a preveni incalcarea acelei limite de catre robot. Totusi, daca utilizatorul
aplica o forta suficienta asupra bratului robot, limita poate fi incalcata. Magnitudinea fortei creste pe
masura ce bratul robot se apropie de acea limita.

Deplasare inapoi

Tn modul Freedrive, articulatiile robotului pot fi miscate relativ usor pentru ca franele sunt eliberate.
In timpul initializarii bratului robot, se pot observa vibratii minore la eliberarea franelor. in anumite
situatii, cum ar fi cand robotul se apropie de o coliziune, aceste tremuraturi sunt nedorite si
caracteristica Backdrive poate fi folosita pentru a misca cu forta anumite articulatii in pozitia dorita
fara a elibera toate franele din bratul robotului.

Pentru a activa Backdrive:

1. Apasati PORNIT pentru a porni alimentarea la articulatii. Starea robotului este setata pe “Idle”.
Nu deblocati franele (adica nu apasati pe START).

2. Apasati si tineti apasat butonul Freedrive. Starea robotului se schimba la “Backdrive”.

3. Franele vor fi eliberate doar in articulatiile unde se aplica suficienta presiune, atata timp cat
butonul Freedrive este actionat/apasat. La utilizarea modului Backdrive, bratul robot se misca
cu greutate.

1.21.8. Blocare parola

Toate setarile de pe acest ecran sunt blocate péna la introducerea parolei de siguranta corecte (vezi
1.26.3. Setare Parola on page 206) in cAmpul text alb din partea de jos a ecranului si apasarea
butonului Unlock button is pressed. The screen can be locked again by clicking the Lock 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 din partea stdnga a
ecranului. O pictograma de deblocare se afiseaza cand setarile sunt deblocate.

NOTA
Retineti ca bratul robot este oprit cand se deblocheaza ecranul Configuratie de
siguranta.

1.21.9. Aplicare

La deblocarea configuratiei de siguranta, bratul robot va fi oprit cat timp se fac modificarile. Bratul
robot nu poate fi pornit pana cand modificarile nu au fost aplicate sau inversate, iar pornirea
manuala se face doar din ecranul de initializare.

Orice modificare adusa configuratiei de siguranta trebuie aplicata sau inversata inainte de a pleca
din tabul de instalare. Acest schimbari nu sunt in vigoare decéat dupa ce s-a apasat butonul App1y Si
se efectueaza confirmarea. Confirmarea necesita inspectia vizuala a modificarilor facute la bratul
robot. Din motive de siguranta informatiile afisate sunt in unitati SI. Un exemplu de dialog de
confirmare este dat mai jos.
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f Limite generale |/ Limite articulatie |/ Granite |/ Siguranta IO |/ Diverse
Limita Mod normal Mod redus
Fortare 150,00 120,00 N
Putere 300,00 200,00 W
\Viteza 1,50 0,75 mis
Impuls 25,00 10,00 kg mis
Confirmare Configuratie de Siguranta || Refuzare

Tn plus, la confirmare schimbarile sunt automat salvate ca parte a instal&rii curente a robotului. Vezi
=1.24.5. Instalare — Load/Save (Incarcare/Salvare) on page 128 pentru mai multe informatii despre
salvarea instalarii robotului.

1.21.10. Limite generale

Limitele generale de siguranta servesc la limitarea vitezei liniare a TCP robot si a fortei pe care o
poate exercita. Acestea sunt alcatuite din urmatoarele valori:

Fortare
O limita pentru forta maxima pe care robotul o exercita asupra mediului.

Putere
O limita pentru lucrul mecanic maxim produs de robot asupra mediului, luand in calcul faptul ca
incarcatura este parte a robotului si nu a mediului.

Viteza
O limita pentru viteza liniara maxima a TCP robot.

Impuls
O limita pentru impulsul maxim al bratului robot.

Exista doua metode pentru configurarea limitelor generale de siguranta in cadrul instalarii: Setari de
baza si Setari avansate, care sunt descrise mai jos in detaliu.
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Definirea limitelor generale de siguranta defineste doar limitele pentru scula si nu limitele generale
pentru bratul robot. Aceasta inseamna ca, desi se specifica un plan de siguranta, nu se garanteaza
faptul ca alte parti ale bratului robotului vor respecta aceasta restrictie.

in modul Freedrive (vezi Deplasare libera on page 124) si cand viteza curenta a TCP robot este
aproape de limita de viteza, utilizatorul va simti o forta de respingere care va creste odata cu
apropierea vitezei de limita. Forta este generata cand viteza curenta este la aproximativ 250 mm/s

de limita.

Setari de baza

Subpanoul initial cu limite generale, afisat ca ecran implicit, are un glisor cu patru seturi predefinite
de valori pentru limitele de forta, putere, viteza si impuls in modul Normal si Redus.

Seturile specifice de valori sunt indicate in GUI. Seturile predefinite de valori sunt doar sugestii si nu
inlocuiesc o evaluare de risc adecvata.

Comutarea n setarile avansate

In cazul in care niciunul dintre seturile de valori predefinite nu este satisfac&tor, butonul Advanced

Settings. .. poate fi apasat pentru a accesa ecranul cu limite generale in mod avansat.

Setari avansate

@ Fisier

Program [ A Instalare | Mutare | /O [ Jurnal |

amplasare
Configurare IJO
@ Siguranta
Variabile
MODBUS
Caracteristici

Tranzitie lina

EtherMet/IP

PROFINET

A Configuratie TCP

Urméarire banda

Program Implicit

H incarcare/Salvare

04:12:34

cccec @

Configurarea sigurantei

f

Limite generale |’

Limite articulatie |

Granitie |

Sigurant3 /0 |

Limita

Fortare
Putere

Viteza

Impuls

Maxim
max: 250 M 15
max: 1000 W 30

max: 5000 mm/s

max: 100 kg m/s 2

=
[
o
w o o o

Mod normal Mod redus

-25 N
-0wW
-150 mm/s

-3 kg m/s

Setari de baza...

| Blocare |

| Aplicare |

Aici, fiecare dintre limitele generale, descrise in 1.21.10. Limite generale on the previous page,
poate fi modificata independent de celelalte. Aceasta se face apasand pe campul text
corespunzator si introducerea noii valori. Valoarea cea mai mare acceptata pentru fiecare dintre
limite este indicata in coloana cu titlul Max imum.
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Limita de forta poate fi setata la o valoare cuprinsa intre 100 N si 250 N, iar limita de putere poate fi
setata la o valoare cuprinsa intre 80 W si 1000 W.

Nota: Campurile pentru limitele din modul Redus sunt dezactivate cand nici planul de siguranta si
nici un input configurabil nu este setat sa il declanseze (vezi 1.21.13. Siguranta I/0O on page 106
pentru mai multe detalii). In plus, limitele pentru Viteza si Impuls din modul Redus nu trebuie sa aib&
valori mai mari decat cele din modul Normal.

Tolerantele si unitatea de masura pentru fiecare limita sunt indicate la finalul randului care i
corespunde. Cand un program ruleaza, viteza bratului robot este ajustata automat pentru a nu
depasi niciuna dintre valorile introduse, minus toleranta (vezi 1.21.4. Tolerante on page 92). Retineti
ca semnul minus afisat la fiecare valoare de toleranta se afla acolo doar pentru ca toleranta este
scazuta din valoarea introdusa efectiv. Sistemul de siguranta efectueaza o Oprire Categoria 0 daca
bratul robot depaseste limita (fara toleranta).

AVERTISMENT
Limita de viteza este impusa doar pe TCP robot, asadar celelalte parti ale bratului
robot se pot misca mai repede decéat valoarea definita.

Comutarea n setarile de baza

Apasarea butonului Basic Settings... comutainapoila ecranul cu limite generale sitoate
limitele generale se reseteaza la valoarea lor implicita. Daca aceasta duce la pierderea unor valori
personalizate, se afiseaza un dialog popup pentru a confirma actiunea.
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1.21.11. Limite articulatie

& Fisier 04:12:34 CCCC O
Program | A Instalare rMutare rl,.’O rjurnal |
S Configurarea sigurantei
Amplasare [ Limite generale | Limite articulatie | Granitie | Sigurant3 1O |
Configurare IJO Fiecare dintre urmatoarele limite de articulatie poate fi configurats independent:
@ Siguranta (D vitezs maxima
@ interval de pozitii
Variabile
MODBUS
Caracteristici Articulatii Interval Mod normal Mod redus
Tranzitie lina Minim Maxim Minim Maxim
Bazi -363 — 363 | -363” 363| RV
Urmarire banda
Umar -363 — 363 ° | -363” 363| +3°/3°
EtherMet/IP
Cot 363 — 363 ° ‘ _363H 363‘ RN
PROFINET o
incheietural -363 — 363 ° ‘ _363H 363‘ +3°/3°
P 1 licit e
rogram Imphct incheistura 2 -363 — 363 ° ‘ _363H 363‘ +3°/30
[ incarcare/salvare incheietura3 -363 — 363 ° | .363” 363| +3°/3°
| Blocare | | Aplicare |

Joint Limits (Limite articulatie) va permite sa restrictionati miscarile individuale ale articulatiei
robotului in spatiul articulatiei, adica nu se refera la spatiul cartezian ci la pozitia interna (rotationala)
a articulatiilor si la viteza lor rotationala. Butoanele radio din partea superioara a sub-panoului permit
setarea independenta a Maximum Speedand Position Range pentru articulatii.

In modul Freedrive (vezi Deplasare libera on page 124) si cand pozitia sau viteza curent& a unei
articulatii este aproape de limita, utilizatorul va simti o forta de respingere ce creste in magnitudine
odata cu apropierea de limita a articulatiei. Forta este generata cand viteza articulatiei este la
aproximativ 20 °/s de limita de viteza sau pozitia articulatiei este la aproximativ 8 ° de limita de
pozitie.

Plaja pozitiilor Wrist 3 (incheietura 3) este nelimitgta din oficiu. Atunci cand se folosesc cabluri
legate de robot, trebuie mai intai sa dezactivati casuta Unrestricted Range for Wrist 3 (Plaja
nelimitata pentru incheietura 3) pentru a evita tensionarea cablurilor si opririle de protectie.

Viteza maxima

Aceasta optiune defineste viteza angulara maxima pentru fiecare articulatie. Aceasta se face
apasand pe campul text corespunzator si introducerea noii valori. Valoarea cea mai mare acceptata
este indicata in coloana cu titlul Max imum. Niciuna dintre valori nu poate fi setata sub valoarea de
toleranta.
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De retinut ca toate campurile pentru limitele din modul Redus sunt dezactivate cand nici planul de
siguranta si nici un input configurabil nu este setat sa il declanseze (vezi 1.21.13. Siguranta 1/0 on
page 106 pentru mai multe detalii). In plus, limitele pentru 1.21.12. Granite below si modul Redus nu
trebuie sa aiba valori mai mari decét cele din modul Normal.

Tolerantele si unitatea pentru fiecare limita sunt indicate la finalul rAndului care ii corespunde. Cand
un program ruleaza, viteza bratului robot este ajustata automat pentru a nu depasi niciuna dintre
valorile introduse, minus toleranta (vezi 1.21.4. Tolerante on page 92). Retineti ca semnul minus
afisat la fiecare valoare de toleranta se afla acolo doar pentru ca toleranta este scazuta din valoarea
introdusa efectiv. Totusi, daca viteza angulara a unei articulatii depaseste valoare introdusa (fara
toleranta), sistemul de siguranta efectueaza o Oprire Categoria 0.

Interval pozitie

Acest ecran defineste intervalul de pozitie pentru fiecare articulatie. Aceasta se face apasand pe
campurile text aferente si introducand noile valori pentru granita inferioara si superioara a pozitiei
articulatiei. Intervalul introdus trebuie sa fie in cadrul valorilor din coloana intitulatd Range si granita
inferioara nu poate depasi granita superioara.

Nota: Campurile pentru limitele din modul Redus sunt dezactivate cand nici planul de siguranta si
nici un input configurabil nu este setat sa il declanseze (vezi 1.21.13. Siguranta /O on page 106
pentru mai multe detalii).1.21.12. Granite below si

Tolerantele si unitatea pentru fiecare limita sunt indicate la finalul randului care ii corespunde. Prima
valoare de toleranta se aplica la valoarea minima si a doua la valoarea maxima. Executarea
programului se intrerupe cand pozitia unei articulatii este pe cale sa depaseasca intervalul rezultat
din adaugarea primei tolerante la valoarea minima introdusa si scazand a doua toleranta din
valoarea maxima introdusa, daca continua sa se miste de-a lungul traiectoriei prognozate. Retineti
ca semnul minus afisat la fiecare valoare de toleranta se afla acolo doar pentru ca toleranta este
scazuta din valoarea introdusa efectiv. Totusi, daca pozitia articulatiei depaseste intervalul introdus
(fara tolerantd), sistemul de siguranta efectueaza o Oprire Categoria 0.

1.21.12. Granite

Tn acest tab puteti configura limitele granita alcatuite din planuri de siguranté si o limita pe abaterea
maxim admisa a orientarii sculei robot. De asemenea, se pot defini planuri ce declanseaza o
tranzitie in modul Redus.

Planurile de siguranta pot fi folosite pentru a restrictiona spatiul de lucru permis al robotului prin
specificarea ca TCP robot sa stea pe partea corecta a planurilor definite si sa nu treaca prin ele. Se
pot configura pana la opt planuri de siguranta. Limitarea impusa orientarii sculei se poate folosi
pentru a se asigura ca orientarea sculei nu deviaza mai mult decat o anumita cantitate specificata de
la orientarea dorita.

AVERTISMENT

Definirea planurilor de siguranta doar limiteaza TCP, nu si limita generala pentru
bratul robot. Aceasta inseamna ca, desi se specifica un plan de siguranta, nu se
garanteaza faptul ca alte parti ale bratului robotului vor respecta aceasta restrictie.
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Configurarea fiecarei limita granita se bazeaza pe una dintre caracteristicile definite in instalarea
curenta a robotului (vezi 1.24.12. Instalare — Functii on page 143).

NOTA

Se recomanda sa creati toate caracteristicile necesare pentru configurarea tuturor
limitelor granita dorite si denumirea acestora inainte de a edita configuratia de
siguranta. Retineti ca, deoarece bratul robot este oprit dupa deblocarea tabului
Siguranta, caracteristica Too1 (contindnd pozitia curenta si orientarea TCP robot)
precum si modul Freedrive (vezi Deplasare libera on page 124) nu vor fi disponibile.

Cand robotul se afla in modul Freedrive (vezi Deplasare libera on page 124) si pozitia curenta a TCP
robot este aproape de un plan de siguranta, sau devierea orientarii sculei robotului fata de
orientarea dorita este aproape de abaterea maxima specificatd, utilizatorul va simti o forta de
respingere care creste in marime pe masura ce TCP se apropie de limita. Forta este generata cand
TCP este la aproximativ 5 cm de un plan de siguranta, sau devierea orientarii sculei este la
aproximativ 3 ° de o deviere maxim admisa specificata.

Cand un plan este definit ca un plan de Declansare mod Redus si TCP trece de aceasta granita,
sistemul de siguranta trece in modul Redus care aplica setarile de siguranta ale modului Redus.
Planurile de declansare respecta aceleasi reguli ca si planurile de siguranta normale, cu exceptia
faptului ca permite bratului robot sa treaca prin ele.

Selectarea unei granite de configurat

Panoul safety Boundaries din partea stdnga a tabului este folosit pentru a selecta o limita
pentru granita de configurat.

Pentru a seta un plan de siguranta, dati clic pe una dintre cele opt inregistrari din panou. Daca planul
de siguranta selectat a fost deja configurat, reprezentarea 3D corespunzatoare a planului este
evidentiata in sectiunea 3D View (see Vizualizare 3D below) to the right of this panel. The safety
plane can be setup inthe Safety Plane Properties (vezi Configurare plan de siguranta on the
facing page) din partea de jos a tab-ului.

Dati clic pe sectiunea Tool Boundary entry to configure the orientation boundary limit for the robot
tool. The configuration of the limit can be specified in the Tool Boundary Properties
(vezi Configurare granita scula on page 104) din partea de jos a tab-ului.

Dati clic pe butonul @& / pentru a porni/opri vizualizarea 3D a limitei pentru granita. Daca este
activa o limita de granita, modul de siguranta (vezi Modul de siguranta on page 105) este indicat de
una din urmatoarele pictograme & / € / « / © .

Vizualizare 3D

Sectiunea 3D Vview 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 este afisata
impreuna cu limita de granita selectata curent.
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Planurile de siguranta (active) sunt afisate in galben si negru cu o mica sageata ce reprezinta o
normala de plan, care indica partea planului pe care TCP robot poate fi pozitionat. Planurile de
declansare sunt afisate in albastru si verde. O mica sageata ilustreaza acea parte a planului ce nu
declanseaza trecerea in modul Redus. Daca un plan de siguranta a fost selectat in panoul din
stanga tabului, reprezentarea 3D corespunzatoare este evidentiata.

Limita de orientare a sculei este vizualizata cu un con sferic impreuna cu un vector ce indica
orientarea curenta a sculei robotului. Interiorul conului reprezinta zona permisa pentru orientarea
sculei (vector).

Cand o limita granita de plan sau orientare scula este configurata insa inactiva, vizualizarea este gri.

Apasati pictogramele lupa pentru a mari/micsora sau trageti cu degetul pentru a schimba
vizualizarea.

Configurare plan de siguranta

Panoul safety Plane Properties section atthe bottom of the tab defines the configuration of
the selected safety plane inthe Safety Boundaries in partea de stdnga sus a tab-ului.

@ Fisier 04:12:37 CCCC O
Program [ A Instalare | Mutare | /O [ Jurnal |
o A T 7 Conflgurarea 5|guran1:e|
Amplasare [ Limite generale | Limite articulatis | Granitie | Sigurant3 /0 |
A [ Granite de siguranta Vizualizare 3D
G
Safety plane 0 U & = N
Siguranta
@ 9 t Safety plane 1 D 3
Variabile Safety plane 2 9]
MODBUS Safety plane 3 l:l
J

Caracteristici o |:|

Safety plane 5 l:l l—. ’
Tranzitie lina Safety plane 6 |:| |
Urméarire banda Safety plane 7 |:| ~
EtherNet/IP Granitd sculd |:|
PROFINET Proprietati plan de siguranta

Plan Restrictii granita
Program Implicit |Safety plane 1 ‘ ‘D Normal ‘v‘
incarcare/Salvare : N :
- Copiere caracteristicd Decalaj

o - [ dam

| Blocare | | Aplicare

Nume

Céampul text Name permite utilizatorului sa aloce un nume la planul de siguranta selectat. Schimbati
numele apasand pe campul text si introduceti numele nou.
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Copiere caracteristica

Pozitia si normala planului de siguranta sunt specificate folosind o caracteristica (vezi 1.24.12.
Instalare — Functii on page 143) din instalarea curenta a robotului. Utilizati caseta derulanta din
partea inferioara a sectiunii Safety Plane Properties section to select a feature. Only the
point and plane type features are available. Choosing the <Unde fined> pentru a sterge o
configuratie a planului.

Axa z a caracteristicii selectate va indica catre zona nepermisa si normala planului va indica in
directia opusa, cu exceptia momentului cand se selecteaza caracteristica Base, cazin care normala
planului va indica h aceeasi directie. Daca planul este configurat ca Declansare mod Redus (vezi
Modul de siguranta below), normala planului indica acea parte a planului ce nu declanseaza
trecerea in modul Redus.

Trebuie retinut faptul ca atunci cand planul de siguranta a fost configurat prin selectarea unei
caracteristici, informatiile de pozitie sunt doar copiate in planul de siguranta; planul nu este legat de
acea caracteristica. Aceasta inseamna ca daca exista schimbari in pozitia sau orientarea unei
caracteristici ce a fost folosita pentru a configura un plan de siguranta, planul de siguranta nu este
actualizat automat.

Daca caracteristica este schimbata, aceasta este indicata de o 4. pozitionata deasupra selectorului
de caracteristici.

Dati clic pe butonul & de langa selector pentru a actualiza limita cu pozitia curenta si orientarea
caracteristicii.

Pictograma 4. este de asemenea afisata daca caracteristica selectata a fost stearsa din instalare.
Modul de siguranta

Meniul derulant din partea dreapta a panoului Safety Plane Properties este folosit pentru a
alege modul de siguranta pentru planul de siguranta, cu urmatoarele moduri disponibile:

Disabled Planul de siguranta nu este niciodata activ.

Cand sistemul de siguranta este in modul Normal, un plan Normal este

C Normal . . o e
activ si functioneaza ca limita stricta a pozitiei TCP.

Cand sistemul de siguranta este in modul Redus, un plan Reduced este
activ si functioneaza ca limita stricta a pozitiei TCP.

» Reduced

Cand sistemul de siguranta este in modul Normal sau Redus, un plan

Normal & .. . .y e e e e
Normal & Reduced este activsifunctioneaza ca limita stricta a pozitiei
Reduced
TCP.
Cand sistemul de siguranta este in modul Normal sau Redus, un plan
& Trigger Declansare mod Redus este activ si va face sistemul de siguranta sa
Reduced mode  comute pe modul Redus atata timp cat TCP robot este pozitionat dincolo
de acesta.

Modul de siguranta selectat este indicat de o pictograma in inregistrarea aferenta din Safety
Boundaries panel. If the safety mode is setto Disabled, fara a fi afisata o pictograma.
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Decalaj

Cand s-a selectat o caracteristica din caseta derulanta din partea din stanga jos a campului text
Safety Plane Properties panel, the safety plane can be translated by tapping the
Displacement din partea din dreapta jos a acestui panou si s-a introdus o valoare. Introducand o
valoare pozitiva va creste spatiul de lucru permis al robotului prin miscarea planului in directia opusa
a normalei planului, iar o valoare negativa scade zona permisa miscand planul in directia normalei
planului.

Toleranta si unitatea pentru dislocarea planului granita sunt afisate in dreapta campului text.
Efectul planurilor limita strictd

Executia programului este anulata cand pozitia TCP este pe cale sa treaca peste un plan de
siguranta cu limita stricta, activ, minus toleranta (vezi 1.21.4. Tolerante on page 92), daca continua
sa se miste de-a lungul traiectoriei preconizate. Retineti ca semnul minus afisat la fiecare valoare de
toleranta se afla acolo doar pentru ca toleranta este scazuta din valoarea introdusa efectiv. Sistemul
de siguranta efectueaza o Oprire Categoria 0 daca pozitia TCP depaseste planul de siguranta limita
specificat (fara toleranta).

Efectul planurilor Declansare mod Redus

Cand nu este activa nicio oprire de protectie si sistemul de siguranta nu este in modul special
Recuperare (vezi 1.21.6. Moduri de siguranta on page 93), el actioneaza fie in modul Normalfie in
modul Redus, iar miscarile bratului robot sunt limitate de setul de limite respective.

In mod implicit, sistemul de siguranta este in modul Normal. El trece in modul Redus de fiecare data
cand apare una dintre urmatoarele situatii:

1. TCP robot este pozitionat dincolo de un plan Declansare mod Redus, adica este amplasat pe
acea parte a planului ce este opusa directiei sagetii mici din vizualizarea planului.

2. Functia de input de sigurantd Reduced Mode este configurata si semnalele de input sunt low
(vezi 1.21.13. Siguranta I/0O on page 106 pentru mai multe detalii).

Cand niciuna dintre cele de mai sus nu mai sunt valabile, sistemul de siguranta trece inapoi in modul
Normal.

Cand trecerea din modul Normalin Redus este cauzata de trecerea printr-un plan Declansare mod
Redus, are loc o trecere de la setul de limite mod Normalla cel de mod Redus. De indata ce TCP
robot este pozitionat la 20 mm sau mai aproape de planul Declansare mod Redus (insa tot pe partea
modului Normal) se aplica limitele mai permisive ale modului Normal si Redus pentru fiecare
valoare limita. Dupa ce TCP robot trece prin planul Declansare mod Redus, setul de limite al
modului Normal nu mai este activ si se aplica setul de limite al modului Redus.

Cénd trecerea din modul Redusin Normal este cauzata de trecerea printr-un plan Declansare mod
Redus, are loc o trecere de la setul de limite mod Redus la cel de mod Normal. De indata ce TCP
robot trece de planul Declansare mod Redus, se aplica limitele mai permisive ale modului Normal si
Redus pentru fiecare valoare de limita. Dupa ce TCP robot este pozitionat la 20 mm sau mai departe
de planul Declansare mod Redus (pe partea modului Normal), setul de limite din modul Redus nu
mai este activ si se aplica setul de limite din modul Normal.
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Daca traiectoria preconizata duce TCP robot printr-un plan Declansare mod Redus, bratul robot va
incepe sa decelereze chiar inainte de a trece prin plan daca este pe cale sa depaseasca viteza
articulatiei, viteza sculei sau limita de impuls din noul set de limite. Retineti ca este necesar ca
aceste limite sa fie mai restrictive in setul de limite din modul Redus, deoarece o asemenea
decelerare prematura poate avea loc doar cand se trece de la modul Normalla modul Redus.

Configurare granita scula

@ Fisier 04:12:39 CCCC O
Program [ A Instalare | Mutare | /0 [ Jurnal |
G ELE TS Configurarea sigurantei
Amplasare [ Limite generale | Limite articulatie |©  Granitie | Sigurantd /0 |
. Granite de siguranta Vizualizare 3D
Configurare IJO : . -
(=
Safety plane 0 DI:I Q S
Siguranta
@ 9 . Safety plane 1 UD
\Variabile Safety plane 2 BJEI
MODBUS Safety plane 3 |:|
;
oL Safety plane 4 l:l
Caracteristici
Safety plane 5 |:| l_' :
Tranzitie lina
: Safety plane 6 l:l _11.
Urmarire banda Safety plane 7 |:| o
EtherNet/IP Granits sculd
PROFINET Proprietati granita scula
Deviere Restrictii granitd
Program Implicit 5 _1gl,-1.0° ‘ 8 ambele "‘
E‘ Incarcare/Salvare Copiere caracteristicd
| =Nedefinit= |v‘
| Blocare | | Aplicare |

Panoul Tool Boundary Properties din partea de jos a tabului defineste o limita pe orientarea
sculei robotului alcatuita dintr-o orientare dorita a sculei si o valoare pentru devierea maxim permisa
de la aceasta orientare.

Deviere

Campul text Deviation afiseaza valoarea pentru devierea maxim admisa a orientarii sculei robot
de la orientarea dorita. Modificati aceasta valoare apasand pe campul text corespunzator si
introducerea noii valori.

Intervalul valoric acceptat impreuna cu toleranta si unitatea devierii sunt listate langa campul text.
Copiere caracteristica

Orientarea dorita a sculei robot este specificata folosind o caracteristica (vezi 1.24.12. Instalare —
Functii on page 143) din instalarea curenta a robotului. Axul z al caracteristicii selectate va fi folosit
ca vectorul de orientare scula dorit pentru aceasta limita.
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Utilizati caseta derulanta din partea inferioara a elementului Tool Boundary Properties panel
to select a feature. Only the point and plane type features are available. Choosing the
<Undefined> pentru a sterge o configuratie a planului.

Trebuie retinut faptul ca atunci cand limita a fost configurata prin selectarea unei caracteristici,
informatiile de pozitie sunt doar copiate in aceasta; limita nu este legata de acea caracteristica.
Aceasta inseamna ca daca exista schimbari in pozitia sau orientarea unei caracteristici ce a fost
folosita pentru a configura o limita, limita nu este actualizata automat. Daca caracteristica este
schimbata, acest lucru este indicat si printr-o pictograma 4. daca caracteristica selectata a fost
stearsa din instalare. & butonul de langa selector pentru a actualiza limita conform cu orientarea
caracteristicii. Pictograma 4. pozitionata deasupra selectorului de caracteristici. Dati clic pe

Modul de siguranta

Meniul derulant din partea dreapta a panoului Tool Boundary Properties este folosit pentru a
alege modul de siguranta pentru perimetrul orientarii sculei. Optiunile disponibile sunt:

Disabled Limita de granita a sculei nu este niciodata activa.
Normal Cand sistemul de siguranta este in modul Normal, limita granita a sculei
este activa.
Cand sistemul de siguranta este in modul Redus, limita granita a sculei este
Reduced L. ’ ’
activa.
Normal & Cand sistemul de siguranta este in modul Normal sau Redus, limita granita
Reduced a sculei este activa.

Modul de siguranta selectat este indicat de o pictograma in inregistrarea aferenta din Safety
Boundaries panel. If the safety modeis setto Disabled, fara a fi afisata o pictograma.

Efect

Executia programului este anulata cand devierea orientarii sculei este pe cale sa treaca peste
devierea maxima introdusa, minus toleranta (vezi 1.21.4. Tolerante on page 92), daca continua sa
se miste de-a lungul traiectoriei preconizate. Retineti ca semnul minus afisat la fiecare valoare de
toleranta se afla acolo doar pentru ca toleranta este scazuta din valoarea introdusa efectiv. Sistemul
de siguranta efectueaza o Oprire Categoria 0 daca devierea orientarii sculei depaseste limita (fara
toleranta).
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1.21.13. Siguranta /O

& Fisier 04:12:40 CCCC O
Program | A Instalare rMutare rl,.’O rjurnal |
S Configurarea sigurantei
Amplasare [ Limite generale |© Limite articulatie | Granitie |*  Sigurant I/0
Configurare IJO
@ Siguranta Semnal input Alocare functii
Variabile
config_in[0], config_in[1] Mod redus |v|
MODBUS =
config_in[2], config_in[3] Resetare de sigurantd -
Caracteristici config_in[4], config_in[5] Nealocat -
Tranzitie lina config_in[&], config_in[7] Nealocat -

Urmarire banda

Semnal output Alocare functii
EtherMet/IP
PROFINET config_out[0], config_out[1] Robotul se miscd -
AR i o i Sist it d tS
Program Implicit config_out[2], config_out[3] istemn oprit de urgent3 -
. config_out[4], config_out([S] Nealocat -
@ Incarcare/Salvare
config_out[6], config_out[7] Nealocat -
| Blocare | | Aplicare |

Acest ecran defineste Functiile de siguranta pentru inputurile si outputurile configurabile (1/0-uri).
I/0 sunt impartite intre inputuri si outputuri si suntimperecheate astfel incat fiecare functie asigura o
Categorie ' 3si PLd /0.

Fiecare Functie de sigurantd poate controla o singura pereche de I/O-uri. Incercand s& selectati
aceeasi functie a doua oara aceasta se indeparteaza din prima pereche de I/O-uri definita anterior.
Exista 5 Functii de siguranta pentru semnalele de input si 5 pentru semnalele de output.

Nota: Aplicarea unei functii de siguranta la un set de pini va suprascrie orice actiune 1/O specificata
pentru pini din Configurare 1/O (vezi 1.24.8. Instalare — Configurare I/O on page 135).

Semnale input

Pentru semnalele de input se pot selecta urmatoarele Functii de siguranta: Oprire de urgenta
sistem,Mod redus,Resetare de sigurantd,Dispozitiv activare cu trei
pozitiiandMod operational.

Oprire de urgentd sistem

Cand este configurat, permite un buton suplimentar de Emergency Stop button besides the
Buton oprire de urgenta pe Dispozitivul de invatare. Functionalitatea aceasta necesita
utilizarea unui dispozitiv compatibil cu ISO 13850.
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Mod redus

Toate limitele de siguranta pot fi aplicate in doua moduri: modul Normal, care specifica configuratia
de siguranta implicita si modul Redus (vezi 1.21.6. Moduri de siguranta on page 93 pentru mai multe
detalii). Cand este selectata functia de input de siguranta, un semnal low aplicat la inputuri face ca
sistemul de siguranta sa treaca in modul Redus. Daca este necesar, bratul robotului decelereaza
pentru a satisface setul de limite pentru modul Redus. Daca bratul robot continua sa incalce oricare
din limitele modului Redus, va executa o Oprire Categoria 0. Trecerea inapoi in modul Normal se
face la fel. Retineti ca planurile de siguranta pot de asemenea cauza trecerea in modul Redus (vezi
Configurare plan de siguranta on page 101 pentru detalii).

Resetare de sigurantad

Daca oprirea de siguranta este cablatin I/O de siguranta, atunci acest input este folosit
pentru a asigura ca starea Oprit de Siguranta continua pana la declansarea unui reset. Bratul robot
nu se va misca cand este in stare de Oprire de Siguranta.

AVERTISMENT
In mod implicit, inputurileResetare de sigurantda 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 Oprirea de siguranta input becomes high.
In other words, without a Resetare de sigurantd,theOprirea de
siguranta SI0 si SI1 (vezi Manual instalare hardware) determina complet daca
starea Oprit de Siguranta este activa sau nu.

Dispozitiv activare cu trei pozitiiand Mod operational

Acestea permit utilizarea unui dispozitiv cu 3 pozitii ca masura suplimentara de protectie la setarea
si programarea robotului. Cu inputul Dispozitiv activare cu trei pozitii configurat,
robotul este in "mod rulare” sau "mod programare”. O pictograma apare in coltul din dreapta sus
pentru a afisa modul operational curent:

* Modul Rulare: Robotul poate efectua numai sarcini predefinite. Tabul Mutare si modul
Freedrive nu sunt disponibile.

* Modul Programare: Restrictiile continute de modul Rulare sunt anulate. Ori de cate ori inputul
Dispozitiv activare cu trei pozitii estelow, robotul este in starea Oprit de
siguranta, iar glisorul pentru viteza este setat la o valoare care corespunde cu cea de
250 mm/s in modul normal.

Cu toate acestea, in modul redus, scalarea ramane aceeasi ca cea pentru modul normal, asa
ca glisorul pentru viteza nu atinge intotdeauna 250 mm/s; uneori poate scala la un procentaj
mai mic de céat cel pentru modul normal.

Glisorul pentru viteza poate fi deplasat incremental pentru a atinge o viteza mai ridicata.
Glisorul de viteza este resetat la valoarea mica cand inputul Dispozitiv activare cu
trei pozitii trece de lahigh lalow.

Exista doua metode de a configura selectarea modului operational:
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1. Ca sa selectati modul operational folosind dispozitivul de selectare a modului extern,
configurati inputul Mod operational input. The option to configure it will appear in the drop-
down menus once the Dispozitiv activare cu trei pozitii inputis configured.
The robot will be in Running mode when the Mod operational lalow siin modul
Programare cand acesta este high.

2. Ca sa selectati modul operational din PolyScope, doar inputul Dispozitiv activare cu
trei pozitii trebuie configurat siaplicatla Configuratia de siguranta. In acest caz, modul
implicit este Rulare. Pentru a comuta in Modul programare, alegeti butonul ,Programare
Robot” de pe ecranul de intdmpinare. Pentru a reveni la modul Rulare, iesiti din ecranul
,Programare Robot”.

NOTA
* Dupa ce configurarea I/O Siguranta cu Dispozitiv activare cu trei
pozitii activat este confirmata, se afiseaza automat ecranul de
intdmpinare. Ecranul de intdmpinare este afisat de asemenea automat atunci
cand modul de operare se schimba de la Programare la Rulare.

* Selectorul modului fizic, daca este utilizat, trebuie sa respecte in totalitate ISO
10218-1: articolul 5.7.1 pentru selectie.

* Dispozitivul cu 3 pozitii, comportamentul sau, caracteristicile sale de
performanta si operare trebuie sa respecte in totalitate ISO 10218-1: articolul
5.8.3 pentru un dispozitiv de activare.

Semnale output

Pentru semnalele de output se pot selecta urmatoarele Functii de siguranta. Toate semnalele revin
la scazut cand starea care a declansat semnalul crescut s-a incheiat:

System Emergency Stop

Semnalul low este aplicat doar daca sistemul de siguranta a fost declansat intr-o stare de
Emergency Stopped state by the Oprire de urgenta robot input or Buton oprire de urgenta. To
avoid deadlocks, if the Emergency Stopped deinputul Emergency Stopped state by the Oprire
de urgenta robot input or Buton oprire de urgenta. To avoid deadlocks, if the Emergency Stopped,
in caz contrar nu va fi emis.
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NOTA

Echipamentele externe care obtin un output Emergency Stop state from the robot
through System Emergency Stop output must be complying with ISO 13850.
This is particularly necessary in setups where the Oprire de urgenta robot input is
connected to an external Emergency Stop device. In such cases, the System
Emergency Stop vortrece in high la depresarea dispozitivului extern de Oprire de
urgenta. Aceasta inseamna ca starea de oprire de urgenta la utilajul extern va fi
resetata fara a fi necesara nicio actiune manuala de la operatorul robotului. De
aceea, pentru a respecta standardele de siguranta, utilajul trebuie sa necesita
actiune manuala pentru a relua.

Robot Moving

Un semnal scizut este emis de fiecare dat& cand bratul robot este intr-o stare mobil&. CAnd bratul
robot este intr-o pozitie fixa se emite un semnal inalt.

Robot Not Stopping

Semnalul este crescut cand robotul este oprit sau pe cale de a se opri din cauza unei opriri de
urgenta sau a unei opriri de siguranta. In caz contrar, semnalul este logic jos.

Reduced Mode

Trimite un semnal low cand bratul robot este plasat in mod Redus sau daca inputul de siguranta este
configurat cu un input Reduced Mode si semnalul este low in acel moment. in caz contrar,
semnalul este crescut.

Not Reduced Mode

Acesta este inversul modului Reduced Mode definit mai sus.

1. Conform ISO 13849-1, vezi Glosarul pentru mai multe detalii.<
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1.22. Inceperea programarii

1.22.1. Prefata

13.1: Articulatiile robotului. A: Baza, B: Umar, C: CotsiD, E, F: Incheieturs 1,2, 3

Bratul Universal Robot este alcatuit din tuburi si articulatii. Articulatiile cu denumirile lor uzuale sunt
prezentate in Figura 13.1. Baza este locul unde robotul este montat, iar la celalalt capat
(Incheietura 3) este atasata scula robotului. Prin coordonarea miscarii fiecarei articulatii, robotul isi
poate misca scula liber, cu exceptia zonei direct deasupra si dedesubtul bazei.

PolyScope este interfata grafica pentru utilizator (GUI) care va permite sa operati bratul robotului si
caseta de comanda, sa executati programe de robot si sa creati cu usurinta unele noi.

Sectiunea urmatoare va arata primii pasi cu robotul. Dupa aceasta, ecranele si functionalitatea
PolyScope sunt prezentate mai detaliat.

AVERTISMENT
1. Manual instalare hardware contine informatii de siguranta importante, ce

trebuie citite si intelese de integratorul robotilor UR inainte de a porni pentru
prima data robotul.

2. Integratorul trebuie sa seteze parametrii de configurare a sigurantei definiti de
evaluarea de risc inainte de a porni bratul robot pentru prima data, vezi
capitolul 1.21. Configurarea sigurantei on page 89.

1.22.2. Pentru inceput

Tnainte de a folosi PolyScope, bratul robotului si caseta de comanda trebuie instalate si caseta de
comanda pornita.

Instalarea bratului robot si a casetei de comanda

Pentru a le instala procedati dupa cum urmeaza:
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1. Despachetati bratul robot si caseta de comanda.

2. Montati robotul pe o suprafata solida suficient pentru a rezista la cel putin de 10 ori cuplul
cmplet al articulatiei de baza si de cel putin de 5 ori greutatea bratului robot. Suprafata nu va
avea vibratii.

3. Plasati caseta de comanda pe picior.
4. Conectati cablul robotului intre robot si caseta de comanda.

5. Puneti stecarul in priza.

AVERTISMENT
Risc de rasturnare. Daca robotul nu este plasat sigur pe o suprafata rezistenta,
acesta se poate prabusi si cauza accidente.

Instructiuni de instalare detaliate se gasesc in Manual instalare hardware. Retineti ca este necesara
0 analiza de risc nhainte de a utiliza bratul robot pentru orice lucrare.

Pornirea gi oprirea casetei de comanda

Caseta de comanda se porneste apasand butonul de pornire din partea frontala a panoului cu ecran
tactil. Acest panou este de regula denumit dispozitiv de invatare. Cand caseta de comanda este
pornita, textul din sistemul de operare va aparea pe ecranul tactil. Dupa circa un minut, apar cateva
butoane pe ecran si un pop-up va ghida utilizatorul spre ecranul de initializare (vezi 1.22.6. Ecran
initializare on page 116).

Pentru a opri caseta de comanda, apasati butonul verde de pe ecran sau utilizati butonul Oprire de
pe ecranul de bun venit (vezi 1.22.5. Ecran de Bun Venit on page 115).

AVERTISMENT
Oprirea prin scoaterea cablului din priza poate duce la coruperea sistemului de
fisiere al robotului, ceea ce poate duce la probleme de functionare.

Pornirea gi oprirea bratului robot

Bratul robot poate fi pornit daca caseta de comanda este pornita, si daca nu este activat un buton de
oprire de urgenta. Pornirea bratului robotului se face in ecranul de initializare (vezi 1.22.6. Ecran
initializare on page 116) atingand butonul ON pe ecranul respectiv, apoi apasand Start. Cand
robotul este pornit, acesta scoate acum un sunet si se misca putin in timp ce elibereaza franele.

Alimentarea electrica a bratului robot se poate opri prin apasarea butonului OFF de pe ecranul de
initializare. Bratul robot se opreste si automat cand caseta de comanda este oprita.
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1.22.3. Primul Program

Un program e o lista de comenzi ce ii spun robotului ce sa faca. PolyScope permite persoanelor cu o
experienta redusa in programare sa programeze robotul. Pentru majoritatea sarcinilor programarea
se face complet prin utilizarea panoului tactil fara a scrie vreo comanda criptica.

Miscarea sculei este partea programului robot ce invata robotul cum s& se miste. in PolyScope,
miscarile sculei sunt setate folosind o serie de puncte de trecere. Punctele de trecere combinate
alcatuiesc o cale pe care o urmeaza Bratul Robotului. Un punct de trecere este setat folosind Tabul
Move, prin miscarea (invatarea) robotului intr-o anumita pozitie sau poate fi calculat de software.
Folositi tabul Move (vezi 1.24. Control Robot on page 123) pentru a misca bratul robotului spre o
pozitie dorita, sau invatati pozitia tragand bratul robotului tindnd butonul Freedrive in spatele
dispozitiv de invatare.

Pe langa miscarea prin puncte de trecere, programul poate trimite semnale I/O la alte utilaje in
anumite puncte din calea robotului si poate executa comenzi precum if... then si loop, pe baza
variabilelor si semnalelor 1/O.

Tn cele ce urmeaza va prezentdm un program ce permite bratului robot ce a fost deja pornit, sa se
miste intre doua puncte de trecere.

1. Atingeti butonul Program robot si selectati Program gol.

2. Atingeti butonul Tnainte (dreapta jos) pentru ca linia <empty> sa fie selectata in structura
arborelui din partea stadnga a ecranului.

Mergeti la tabul Structura.

Atingeti butonul Mutare.

Mergeti la tabul Comanda.

Apasati butonul Thainte, apoi mergeti la setarile pentru Punct de trecere.

Apasati butonul Seteaza acest punct de trecere de langa pictograma “?”.

©® N oo 0o b~ ©w

Pe ecranul Mutare mutati robotul apasand diversele sageti albastre sau tindnd apasat butonul
Freedrive amplasat pe spatele dispozitivului de invatare, in timp ce trageti bratul robot.

9. Apasati OK.
10. Apasati Adaugare punct de trecere inainte de.
11. Apasati butonul Seteaza acest punct de trecere de langa imaginea “?”.

12. Pe ecranul Mutare mutati robotul apasénd diversele sageti albastre sau tindnd apasat butonul
Freedrive amplasat pe spatele dispozitivului de invatare, in timp ce trageti bratul robot.

13. Apasati OK.
14. Programul este gata. Robotul se va deplasa intre cele doua puncte atunci cand apasati

simbolul ,Play“. Indepartati-va de robot, tineti mana pe butonul de oprire de urgenta si apasati
pe ,Play*.

15. Felicitari! Acum ati realizat primul dvs. program de robot ce miscar robotul intre doua puncte
de trecere stabilite.
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unde pot fi prinse.

1.22.4. Interfata de programare PolyScope

PolyScope ruleaza pe ecranul tactil atasat la caseta de comanda.

Interfata utilizator robot PolyScope

AVERTISMENT
1. Nu miscati robotul spre sine sau alte obiecte pentru ca se poate deteriora.

2. Tineti capul si trupul in afara zonei de actiune a robotului. Nu puneti degetele

3. Acesta este doar un ghid de pornire rapida pentru a va arata ce usor este sa
folositi un robot UR. Se pleaca de la premisa unui mediu fara pericole si un
utilizator atent. Nu cresteti viteza sau acceleratia dincolo de valorile implicite.
Efectuati intotdeauna o analiza de risc inainte de a pune robotul in functiune.

@

UNIVERSAL
ROBOTS

Va rugam selectati

Rulare Program

Programare Robot

Configurare Robot

Oprire robot

Imaginea de deasupra prezinta Ecranul de Bun Venit. Zonele albastrui ale ecranului sunt butoane
ce pot fi apasate cu degetul sau capatul unui creion pe ecran. PolyScope are o structura ierarhizata
de ecrane. In mediul de programare, ecranele sunt aranjate in taburi, pentru accesarea facild a

ecranelor.
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Tn acest exemplu, tabul Program este selectat la nivelul superior, iar sub acesta este selectat tabul
Structura. Tabul Program detine informatii legate de programul incarcat curent. Daca se selecteaza
tabul Mutare, ecranul se schimba pe ecranul Mutare, de unde se poate misca bratul robotului.
Similar, selectand tabul I/O, starea curenta a /O electric poate fi monitorizata si schimbata.

Se poate conecta un maus si o tastatura la caseta de comanda sau butonul de invatare; totusi, acest
lucru nu este obligatoriu. Aproape toate campurile text sunt tactile, astfel ca atingandu-le se
lanseaza o tastatura pe ecran.

Diversele ecrane ale PolyScope sunt descrise in sectiunile de mai jos.

1.22.5. Ecran de Bun Venit
@

Interfata utilizator robot PolyScope

Va rugam selectati

Rulare Program

UNIVERSAL
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Configurare Robot

Oprire robot

Dupa bootarea PC-ului controler apare ecranul de bun venit. Ecranul ofera urmatoarele optiuni:

* Rulare Program: Alegeti si rulati un program existent. Acesta este cel mai simplu mod de a
opera bratul robotului si caseta de comanda.

* Programare robot: Schimbati un program, sau creati un program nou.
* Configurare robot: Schimbati limba, setati parolele, actualizati software etc.
* Oprire robot: Opreste alimentarea bratului robotului si inchide caseta de comanda.

* Despre: Ofera detalii despre versiunile software, nume gazda, adresa IP, numar serial si
informatii legale.
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1.22.6. Ecran initializare

Initializare robot o

Asigurati-va cd instalarea si incarcatura sunt corecte si apésati butonul cu pictograma verde pentru a initializa robotul,

Robot & Normal

@ OPRIT
Sarcind activd kg
Fisier instalare ‘default_l ‘ ‘ incarcare instalare

Vizualizare 3D

Q8 q

‘ Configurare TCP ‘

‘ Configurare montare ‘

[ 3.7

Pe acest ecran puteti controla initializarea bratului robot.

Indicator stare brat robot

LED-ul de stare ofera indicii despre starea de functionare a bratului robot:
* Un LED rosu aprins indica faptul ca bratul robotului este momentan oprit din diverse motive.
* Un LED galben indica faptul ca robotul este pornit dar nu e gata de functionare normala.

* Tn sfarsit, un LED verde indica faptul c& robotul este pornit si gata de functionare normala.

Textul ce apare langa LED specifica mai in detaliu starea curenta a bratului robot.

fncarcatura activa si instalarea

Cand bratul robot este pornit, masa incarcaturii folosite de controler la operarea bratului robot este
afisata intr-un mic camp text. Aceasta valoare poate fi modificata apasand pe campul text si
introducéand o noua valoare.

Nota: setarea acestei valori nu modifica sarcina utila din instalarea robotului (vezi 1.24.6. Instalare
— Configuratie TCP on page 129), ci doar seteaza masa sarcinii utile ce va fi folosita de controler.

La fel, numele fisierului de instalare ce este incarcat momentan este aratat in campul text gri. O
instalare diferita poate fi incarcatd apasand pe campul text sau folosind butonul Tncércare de langa
aceasta. Alternativ, instalarea incarcata poate fi personalizata folosind butoanele de lang
vizualizarea 3D din josul ecranului.
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Tnainte de a porni bratul robot este important sa verificati daca incarcatura activa si instalarea activa
corespund situatiei efective in care se afla bratul robotului.

Initializarea bratului robot

AVERTISMENT

Verificati intotdeauna daca incarcatura efectiva si instalarea sunt corecte inainte de
pornirea bratului robot. Daca aceste setari sunt gresite, bratul robot si caseta de
comanda nu vor functiona corect si pot fi periculoase pentru persoanele si
echipamentele din jur.

PRECAUTIE
Trebuie avut grija daca bratul robot atinge un obstacol sau 0 masa, pentru ca se
poate defecta cutia de transmisie comuna.

Butonul mare cu pictograma verde de pe acesta serveste la initializarea efectiva a bratului robot.
Textul de pe acesta si actiunea efectuata se schimba in functie de starea bratului robot.

* Dupa ce PC-ul controler porneste, butonul trebuie apasat o data pentru a porni bratul robot.
Starea bratului robot se schimba in Pornit si apoi in Inactiv. Retineti ca atunci cand exista o
oprire de urgenta bratul robot nu poate fi pornit, asa ca butonul va fi dezactivat.

* Cand starea bratului robot este Inactiv, butonul trebuie apasat din nou pentru a reporni bratul
robotului. La acest punct, datele senzorului sunt verificate pe baza montarii configurate a
bratului robot. Daca se gaseste o nepotrivire (cu o toleranta de 30°), butonul este dezactivat si
se afiseaza un mesaj de eroare dedesubt.

Daca verificarea montarii reuseste, apasand butonul se elibereaza toate franele de articulatii
si bratul robot este gata de functionare normala. Retineti ca robotul scoate acum un sunet si
se misca putin in timp ce elibereaza franele.

* Daca bratul robot incalca una dintre limitele de siguranta dupa pornire, acesta functioneaza
intr-un mod special de Recuperare. in acest mod, apasand butonul se comuta pe un ecran de
mod de recuperare unde bratul robot poate fi miscat inapoi in limitele de siguranta.

* Daca apare o avarie, controlerul poate fi repornit cu acest buton.

* Daca controlerul nu ruleaza, apasand butonul se porneste.

Tn sfarsit, butonul mai mic cu pictograma rosie serveste la oprirea bratului robot.
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1.23. Editoare pe ecran

1.23.1. Editor de expresii pe ecran

& Fisier 04:11:44 CCCC O
fProgram [ & Instalare | Mutare | /O [ jurnal |
[E| =nedenumit= 1/ Comanda | Imagini | Structurad | Variabile |
= Setare =
= Asteaptd . -
o jesire_1 Aloca re Sursa |Expresie |v|
+» Destivuire Alocd variabila selectatd cu valoarea expresiel.
0 PozStart_1
9 ¥V Directie
o Pozitialnitia_1 Variabila Expresie
o laPoz 1 - |
¢V AlegeSecventa var_2 -| =
o PozStiva_2 -
= Setare Redenumire
= Asteapts
2 * force()
Input e
ARRErEE - True (HI) False (LO) ’ 4= inapoi
SC
Output
<lesire> - and or xor not 7 8 9 -
Variable
i3
<Variahild= ~| = 7 ( ) = > / * 4 5 6
Pose o
<Postura> v - - L ] - = ! i ! - 8 Trimitere
Function
<Functje= - Ll 4 [ 3 0

Tn timp ce expresia in sine este editata ca text, editorul de expresii are un numar de butoane pentru
inserarea simbolurilor speciale de expresii, cum ar fi * pentru inmultire si < pentru mai mic sau egal
cu. Butonul de simbol de pe tastatura din partea din stadnga sus a ecranului comuta pe editarea text
a expresiei. Toate variabilele definite pot fi gasite in variable selector, while the names of the
input and output ports can be found in the Input and Output selectors. Some special functions are
found in Function.

Expresia este verificata dupa erori gramaticale cand butonul Ok button is pressed. The Cancel
dispare de pe ecran, anuland toate modificarile.

O expresie poate arata asa:

?
digital in[l1]=True and analog in[0]<0.5

1.23.2. Ecran editare poza

Pe acest ecran puteti specifica pozitiile articulatiei tintd sau o poza tinta (pozitie si orientare) pentru
scula robotului. Acest ecran este “offline” si nu controleaza direct bratul robotului.
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©

Robot Optiune

d4a ="
TCP
X 120,11 mm
v -431,76| mm

Vector de rotatie [rad]

RX 0,001/ rad
f RY -3,166| rad
RZ 0,040 rad

Pozitli articulatie

PEREEER] BRE & BRE]

-] Baza °
Umar -98,96] °
Cot -126,22]°
incheietura 1 -46,29| ®
incheietura 2 91,39|°
incheietura 3 -1,78|°
| € Anulare || & OK |

Robot

Pozitia curenta a bratului robotului si pozitia tinta noua tinta sunt indicate in grafica 3D. Schema 3D a
bratului robotului afiseaza pozitia curenta a bratului robotului, iar "'umbra” bratului indica pozitia tinta
a bratului robot, controlat de valorile specificate din partea dreapta a ecranului. Apasati pictogramele
lupa pentru a mari/micsora sau trageti cu degetul pentru a schimba vizualizarea.

Daca pozitia tinta specificata a TCP robot este aproape de un plan de siguranta sau de un plan
declansator, sau daca orientarea sculei robotului este aproape de limita de orientare a sculei (vezi
1.21.12. Granite on page 99), este afisata o reprezentare 3D a limitei proxime.

Planurile de siguranta sunt vizualizate in galben si negru cu o mica sageata ce reprezinta o normala
de plan, care indica partea planului pe care TCP robot poate fi pozitionat. Planurile declansator sunt
afisate in albastru si verde, cu o sageata mica indicand partea planului pe care sunt active limitele
de mod Normal (vezi 1.21.6. Moduri de siguranta on page 93). Limita de orientare a sculei este
vizualizata cu un con sferic impreuna cu un vector ce indica orientarea curenta a sculei robotului.
Interiorul conului reprezinta zona permisa pentru orientarea sculei (vector).

CAnd TCP robot tintd nu mai este in apropierea proximitatii, reprezentarea 3D dispare. Daca TCP
tinta incalca sau este foarte aproape sa incalce limita, vizualizarea limitei devine rosie.

Pozitia optiunii si a sculei

Tn coltul din dreapta sus al ecranului se géseste selectorul de optiuni. Selectorul de optiuni defineste
optiunile relativ la care se controleaza bratul robotului
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Sub selectorul de optiuni se afiseaza Punctul de Centru de Scula (TCP) activ momentan. Pentru
informatii suplimentare despre configurarea mai multor TCP-uri cu nume, vezi 1.24.6. Instalare —
Configuratie TCP on page 129. Casutele text afiseaza valorile complete ale coordonatelor acelui
TCP relativ la optiunea selectata. X, Y and 7 control the position of the tool, while RX, RY and Rz
controleaza orientarea sculei.

Utilizati meniul derulant de deasupra casutelor RX, RY and RZ pentru a alege reprezentarea
orientarii. Tipurile disponibile sunt:

* Vector de rotatie [rad] Orientarea este data sub forma de vector de rotatie. Lungimea axului
este unghiul de rotit in radiani, iar vectorul in sine indica axul in jurul caruia se roteste. Aceasta
este setarea implicita.

* Vector Rotatie [°] Orientarea este indicata ca vector de rotatie, unde lungimea vectorului
este unghiul de rotit in grade.

* RPY [rad] Unghiurile de Rostogolire, inclinare si viraj (RPY), exprimate in radiani. Matricea
de rotatie RPY (rotatie X, Y', Z”) este indicata de:

Rroy(y, B, @) = RZ(a) - RY(B) - RX(y)

* RPY [°] Unghiurile de Rostogolire, inclinare si viraj (RPY), exprimate in grade.

Valorile se pot edita cu clic pe coordonata. Dand clic pe butoanele + or - din dreapta casutei va
permite sa adunati sau sa scadeti cantitatea la/din valoarea curenta. Tinand apasat pe un buton va
creste/scadea direct valoarea. Cu cat este mai mult apasat butonul, cu atat mai mare va fi
cresterea/scaderea.

Pozitii articulatie

Permite specificarea directa a pozitiilor articulatiei. Fiecare pozitie a articulatiei poate avea o valoare
ce variaza dela — 360° la + 360°, care reprezinta limitele pentru articulatie. Valorile se pot edita cu
clic pe pozitia articulatiei. Dand clic pe butoanele + or - din dreapta casutei va permite sa adunati
sau sa scadeti cantitatea la/din valoarea curenta. Tinand apasat pe un buton va creste/scadea direct
valoarea. Cu cat este mai mult apasat butonul, cu atdt mai mare va fi cresterea/scaderea.

Buton OK

Daca acest ecran a fost activat din tabul Move tab (see 1.24. Control Robot on page 123), clicking
the OK button will return to the Move, unde bratul robotului se va misca la tinta specificata. Daca
ultima valoare specificata a fost o coordonata de scula, bratul robotului se va misca in pozitia tinta
folosind tipul de miscare MovelL, in timp ce bratul robotului se va misca in pozitia tinta folosind tipul
de miscare MoveJ, daca ultima data s-a specificat o pozitie pentru articulatie. Diversele tipuri de
miscare sunt descrise in Tipuri de miscare on page 164.

Buton Cancel [anulare]

Dand clic pe butonul Cancel se paraseste ecranul, anuland toate modificarile.
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1.24. Control Robot

1.24.1. Tabul Mutare

Pe acest ecran puteti misca bratul robot direct, fie prin translatarea/rotirea sculei robotului, fie prin
miscarea separata a articulatiilor robotului.

) 04:11:50 CCCC O

(Program | i Instalare [ Mutare | /O | jurnal |
Pozitie TCP Robot Optiune

&)
LRs Vasdizre ]

TCP

x [ 120,11 mm

¥ [_-431.76] mm

z [ 253,93 mm

[ RC [ 0,001] rag
_ RY [ -3,166] raq
o RZ [ -0,040] rad

I ———— Miscare articulatii | Acasi |

Bazd [ i | -91,71| °

o

Umar [ i ] -98

Cot [ N ] -126,

o

Incheietura 1 [ N | -46

Deplasare libera

Incheietura 2 [ H | 91,39| °

wl |~ | e
| o (o (& (@
[+

incheietura 3 [ 1 | -1,78|®

<

oK |

itezs ﬁ Anulare ||
© robot real Vitezs 100% | b4

Robot

Pozitia curenta a bratului robot este afisata in grafic 3D. Apasati pictogramele lupa pentru a
mari/micsora sau trageti cu degetul pentru a schimba vizualizarea. Pentru cel mai bun control al
bratului robot puteti sa selectati optiunea Vizualizare si sa rotiti unghiul de vizualizare al imaginii 3D
pentru a se potrivi cu imaginea bratului robot real.

Daca pozitia curenta a TCP robot se apropie de un plan de siguranta sau de un plan declansator,
sau daca orientarea sculei robotului este aproape de limita de orientare a sculei (vezi 1.21.12.
Granite on page 99), este afisata o reprezentare 3D a limitei. Retineti ca atunci cand robotul ruleaza
un program, vizualizarea limitelor se dezactiveaza.

Planurile de siguranta sunt vizualizate in galben si negru cu o mica sageata ce reprezinta o normala
de plan, care indica partea planului pe care TCP robot poate fi pozitionat. Planurile declansator sunt
afisate in albastru si verde, cu o sageata mica indicand partea planului pe care sunt active limitele
de mod Normal (vezi 1.21.6. Moduri de siguranta on page 93). Limita de orientare a sculei este
vizualizata cu un con sferic impreuna cu un vector ce indica orientarea curenta a sculei robotului.
Interiorul conului reprezintad zona permisa pentru orientarea sculei (vector).
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Cand TCP robot nu mai este in apropierea proximitatii, reprezentarea 3D dispare. Daca TCP incalca
sau este foarte aproape sa incalce limita, vizualizarea limitei devine rosie.

Caracteristica si pozitia sculei

Tn coltul din dreapta sus al ecranului se géseste selectorul de optiuni. Defineste optiunile relativ la
care se controleaza bratul robotului

Sub selectorul de optiuni se afiseaza numele Punctului de Centru de Scula (TCP) activ momentan.
Casutele text afiseaza valorile complete ale coordonatelor acelui TCP relativ la optiunea selectata.
Pentru informatii suplimentare despre configurarea mai multor TCP-uri cu nume, (vezi 1.24.6.
Instalare — Configuratie TCP on page 129).

Valorile se pot edita manual sau cu clic pe pozitia articulatiei. Aceasta va va duce la ecranul
editorului de postura (vezi 1.23.2. Ecran editare poza on page 119) unde puteti specifica o pozitie
tinta si o orientare pentru scula sau pozitiile tinta ale articulatiei.

Miscare scula

* Tinand apasata o sageata de translatare (sus) veti misca varful sculei robotului in directia
indicata.

* Tinand apasata o sageata de rotire (jos) veti modifica orientarea sculei robotului in directia
indicata. Punctul de rotatie este Punctul central al sculei (TCP), adica punctul de la capatul
bratului robot ce ofera un punct caracteristic pe scula robotului. TCP este afisat ca o bila
albastra mica.

Nota: Eliberati butonul pentru a opri miscarea in orice moment.

Miscare articulatii

Permite controlarea directa a pozitiilor articulatiei. Fiecare articulatie se poate misca de la - 360° la
+ 360° si reprezinta limitele pentru articulatie implicite, ilustrate pe bara orizontala a fiecarei
articulatii. Daca o articulatie ajunge la o limita de articulatie, nu mai poate fi scoasa mai mult. Daca
limitele pentru o articulatie au fost configurate cu un interval de pozitie diferit de cel implicit (vezi
1.21.11. Limite articulatie on page 98), acest interval este indicat cu rosu pe bara orizontala.

Deplasare libera

Céand butonul Freedrive este tinut apasat, se poate apuca fizic bratul robotului si trage sau impinge
acolo unde doriti. Daca setarea de gravitatie (vezi 1.24.7. Instalare — Montaj on page 133) din tabul
Configurare este gresita, sau daca bratul robotului manevreaza o sarcina grea, robotul s-ar putea
sa inceapa sa se miste (s& cad&) la apasarea butonului Freedrive. In acest caz eliberati butonul
Freedrive.
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AVERTISMENT

1. Asigurati-va ca utilizati setari de instalare corecte (de ex. unghi montare robot,
greutate in TCP, offset TCP). Salvati si incarcati fisierele de instalare
impreuna cu programul.

2. Asigurati-va ca setarile TCP si setarile de montare a robotului sunt facute
corect inainte de a opera butonul Freedrive. Daca aceste setari nu sunt
corecte, bratul robot se va misca cand butonul Freedrive este activat.

3. Functia Freedrive (Impedanta/Backdrive) trebuie folosita doar in instalari in
care evaluarea riscului o permite. Sculele si obstacolele nu trebuie sa aiba
muchii ascutite sau puncte de strangere. Asigurati-va ca toti angajatii sunt in
afara razei de actiune a bratului robot.

1.24.2. Tab |/O

& Fisier 04:12:15 CCCC O
[ Program | A Instalare | Mutare | 1O | Jurnal |

Robot MODBUS
Input configurabil Input digital Input scula
S-Guard Reset @ | @ 4 0D D4
Digital
S-Guard Reset @ | @ 5 19| D5 @ o
2D | D6 Start-Prog @ | & 6 @1
19| Q7 Stop-Prog @ | @ 7
Input analogic analog_in[2]
analog_in[0] analog_in[1] ‘ |Tensi ‘v‘
oV 1oV ov 1oV ‘ 0,00V |Tensim‘,‘
Output configurabil Output digital Output scula
0@ | @ 4 0@ | @ a Digital
1@ @s Prao ing & @ s @o
2@ | @ s 20| @6 @1
3@ | @7 3@ | @7 Controlat de catre:
Output analogic |Uti|izator |'|
analog_out[0] analog_out[1]
R Curent Tensmnel CureI:ﬂt
4ma 20mA 4mA 20ma 0 12 24
?j Simulare
o Robot real

Pe acest ecran puteti monitoriza permanent si seta semnalele I/O live de la/la caseta de comanda a
robotului. Ecranul afiseaza starea curenta a 1/0O inclusiv in timpul executarii programului. Daca se
modifica ceva in timpul executiei programului, programul se opreste. La oprirea programului, toate
semnalele de output isi pastreaza starea. Ecranul este actualizat la doar 10Hz, asadar un semnal
foarte rapid s-ar putea sa nu fie afisat corect.

I/O-urile configurabile pot fi rezervate pentru setari de siguranta speciale definite in sectiunea de
configurare a I/O de siguranta a instalarii (vezi 1.21.13. Siguranta I/0O on page 106); cele care sunt
rezervate vor avea numele functiei de siguranta in locul valorii implicite sau a denumirii definite de
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utilizator. Output-urile configurabile ce sunt rezervate pentru setarile de siguranta nu pot fi
activate/dezactivate si vor fi afisate doar ca LED-uri.
Detaliile electrice ale semnalelor sunt descrise in capitolul 1.9.3. Controller /O on page 32.

Tensiune

Tn Output scul, tensiunea poate fi configuratad numai cand iesirea sculei este comandata de catre
utilizator. Selectarea URCap-ului suprima accesul la Tensiune.

Setari domeniu analogic

I/O-urile analogice pot fi setate la output de curent [4-20mA] sau de tensiune [0-10V]. Setarile se vor
retine pentru eventuale reporniri ulterioare ale controlerului robotului la salvarea unui program.
Selectare URCap-ului in lesire Scula, suprima accesul la Setarile Domeniului pentru intrarile
analogice ale Sculei.

1.24.3. MODBUS

Captura de ecran de mai jos afiseaza semnalele I/O de la clientul MODBUS, asa cum sunt
configurate in instalare. Folosind meniurile de selectie din partea superioara a ecranului puteti
modifica continutul afisat pe baza tipului de semnal si unitate MODBUS, daca este configurata mai
mult de una. Fiecare semnal din liste contine starea, valoarea, denumirea si adresa de semnal
pentru conexiunile sale. Semnalele de output pot fi dezactivate daca starea conexiunii si selectia
pentru controlul tabului I/O o permit (vezi 1.24.8. Instalare — Configurare /O on page 135).

QO Fisier 04:12:16 CCCC O
[ Program | A Instalare | Mutare | /O | Jurnal |
MODBUS
Tip MODBUS: |Toate |v| Unitate MODBUS: |Toate |v|
Input-uri Output-uri
Unitate MODBUS: 10.0.0.2 Unitate MODBUS: 10.0.0.2
o MODBUS_4 [260] ™, ] MODBUS_3 [18]
Unitate MODBUS: 127.0.0.1 Unitate MODBUS: 127.0.0.1
[, ) MODBUS 1 [0] (™, ] MODBUS_2 [16]
o MODBUS_S [17]
o MODBUS_6 [18]
o MODBUS_7 [19]
o MODBUS_& [20]
o MODBUS_9 [21]
?‘J Simulare
o Robot real
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1.24.4. Tabul Auto-mutare

Tabul Auto-mutare este folosit cand bratul robot trebuie miscat intr-o anumita pozitie in spatiul sau
de lucru. Exemple ar fi cand bratul robotului trebuie sa se miste intr-o anumita pozitie de start inainte
de a rula un program, sau in timpul miscarii spre un punct de trecere in timp ce se modifica
programul.

) 04:11:29 CCCC O

[Rulare |"Mutare ['JO |'Jurnal | Auto-mutare |

Mutare robot in pozitie

Tineti apasat 'Auto’ pentru a face miscarea aratatd. Eliberati butonul pentru a anula.
Apasati manual pentru a misca robotul manual n pozitie,

A, svertisment: sarcina utild este setats la zero Tn tabul Instalare

Automat

. Manual

Animatie

Animatia arata miscarea pe care bratul robot e pe cale sa o execute.

PRECAUTIE
Comparati animatia cu pozitia bratului robot real si asigurati-va ca bratul robotului
poate efectua miscarea in siguranta fara a atinge niciun obstacol.

PRECAUTIE
Functia Auto-mutare misca robotul de-a lungul traiectoriei umbra. Coliziunea poate
deteriora robotul sau alte echipamente.
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Automat

Tineti apasat butonul Auto pentru a misca bratul robot conform animatiei.
Nota: Puteti elibera butonul pentru a opri miscarea in orice moment.

Manual

Apasarea butonului Manual va deschide tabul Mutare, de unde bratul robotului poate fi miscat
manual. Aceasta este necesar doar daca miscarea din animatie nu este de preferat.

1.24.5. Instalare — Load/Save (incarcare/Salvare)

& Fisier 04:12:05 CCCC O
Program [ A Instalare | Mutare | /O [ Jurnal |

A Configuratie TCP

Incarcare/Salvare instalare robot in fisier

Instalarea robotului acoperd toate aspectele legate de modul Tn care robotul este amplasat
in spatiul de lucru, Include montarea mecanicd a robotului, conexiunile electrice |a alte
echipamente precum si toate optiunile de care depinde programul robotului. Nu include

. - rogramul Tn sine.
@Slguranga prog

Variabile

Aamplasare

Configurare 1O

Salvati instalarea curenta,

pAUEIEE 0 |defau|t |

Caracteristici | Salvare || Salvare Ca... |

Tranzitie lina
Incércare a unui fisier de instalare diferit
Urmarire banda

| incarcare || Creare Nou |

EtherMet/IP
PROFINET

Program Implicit

H ’Tncércare;Salvare

Instalarea robotului acopera toate aspectele legate de modul in care bratul robot si caseta de
comanda sunt plasate in spatiul de lucru. Include montarea mecanica a bratului robot, conexiunile
electrice la alte echipamente precum si toate optiunile de care depinde programul robotului. Nu
include programul in sine.

Aceste setari pot fi facute folosind diversele ecrane de la tabul Instalare, cu exceptia domeniilor I/0
ce sunt setate in tabul I/O (vezi 1.24.2. Tab 1/O on page 125).

Pot exista mai multe fisiere de instalare pentru robot. Programele create vor folosi instalarea activa
si 0 vor incarca automat la folosire.

Orice modificare la o instalare trebuie salvata pentru a fi pastrata dupa oprire. Daca exista schimbari
nesalvate in instalare, o pictogramé cu o discheta se va afisa langé textul Incarcare/Salvare din
partea stanga a tabului Instalare.
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Salvarea unei instalari se poate face prin apasarea butonului Salvare sau Salvare Ca.... Alternativ,
salvarea unui program salveaza si instalarea activa. Pentru a incarca un alt fisier de instalare,
utilizati butonul Tnc&rcare. Butonul Creare Nou reseteazé toate setarile din instalarea robotului la
valorile din fabrica.

PRECAUTIE

Utilizarea robotului cu o instalare incarcata de pe un stick USB nu este
recomandata. Pentru a folosi o instalare de pe un stick USB, mai intdi incarcati-o si
apoi salvati-o in directorul local de programe folosind butonul Salvare Ca....

1.24.6. Instalare — Configuratie TCP

Un Punct Central Scula (TCP) este un punct pe scula robotului. Fiecare TCP contine o translatare
si o rotatie relativa la centrul flansei de output scula.

Céand este programat sa revina la un punct de trecere stocat anterior, un robot misca TCP in pozitia
si orientarea salvata in cadrul punctului de trecere. Cand este programat pentru miscare liniara, TCP
se misca liniar.

& Fisier 04:12:00 CCCC O
Program [ A Instalare | Mutare | /O [ Jurnal |

A Configuratie TCP

incarcare/Salvare instalare robot in fisier

Instalarea robotului acopera toate aspectele legate de modul in care robotul este amplasat
in spatiul de lucru. Include montarea mecanica a robotului, conexiunile electrice la alte
echipamente precum si toate optiunile de care depinde programul robotului. Nu include

amplasare

Configurare IJO

n - rogramul in sine.
@ Siguranta prog
Variabile Salvati instalarea curents.
MODBUS default ‘
Bazd
Sculd

inc&rcare a unuifisier de instalare diferit
Tranzitie lina

o g o incarcare || Creare Nou |
Urmarire banda

EtherMet/IP
PROFINET
Program Implicit

Incarcare/Salvare

Pozitie

Coordonatele X,Y, 7 specifica pozitia TCP. Cand toate valorile sunt zero (inclusiv orintarea), TCP-ul
coincide cu punctul central de pe flansa de output scula si adopta sistemul de coordonate descris pe
ecran.
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Orientare

Casutele pentru coordonate RX, RY, RZ specifica orientarea TCP-ului. Similar tab-ului Mutare,
folositi meniul derulant Unitati de deasupra casutelor RX, RY, RZ pentru a selecta coordonatele de
orientare (vezi 1.23.2. Ecran editare poza on page 119).

Adaugarea, redenumirea, modificarea si eliminarea TCP-urilor

Puteti incepe sa configurati un nou TCP aplicand urmatoarele actiuni:

* Apéasati pe butonul pentru a defini un nou TCP, cu un nume unic. Noul TCP va fi disponibil
in meniul derulant.

* Atingeti butonul[_Z | pentru a redenumi un TCP.

* Atingeti butonul 1 ' pentru a elimina un TCP selectat. Nu puteti elimina ultimul TCP.

TCP activ

Atunci cand se deplaseaza liniar, robotul foloseste intotdeauna TCP-ul activ pentru a determina
offset-ul TCP-ului. TCP-ul activ poate fi schimbat folosind o comanda Move (vezi 1.25.4. Comanda:
Move (Miscare) on page 163) sau o comanda Set.

TCP din oficiu

TCP-ul din oficiu trebuie setat ca fiind TCP-ul activ inainte de rularea unui program.

* Selectati TCP-ul dorit si apasati pe Setare ca implicit pentru a defini TCP-ul ca punct implicit.

Icoana verde din meniul derulant disponibil indica TCP-ul configurat ca valoare din oficiu.
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fnvatare pozitie TCP

&) Fisier

cccc @

04:12:01

Program [ A Instalare | Mutare | /O [ Jurnal |

A Configuratie TCP
Aamplasare
Configurare 1O
@ Siguranta
Variabile

MODBUS

Caracteristici

Bazd
Sculd

Tranzitie lina
Urmarire banda
EtherMet/IP
PROFINET
Program Implicit

Incarcare/Salvare

Incarcare/Salvare instalare robot in fisier

Instalarea robotului acoperd toate aspectele legate de modul Tn care robotul este amplasat
in spatiul de lucru, Include montarea mecanicd a robotului, conexiunile electrice |a alte
echipamente precum si toate optiunile de care depinde programul robotului. Nu include
programul in sine.

Salvati instalarea curenta,

default |

inc&rcare a unui fisier de instalare diferit

incarcare || Creare Nou |

Coordonatele de pozitie TCP pot fi calculate automat dupa cum urmeaza.

1.
2.

Chiar daca trei pozitii sunt de regula suficiente pentru a determina TCP, a patra pozitie poate fi
folosita pentru a verifica suplimentar corectitudinea calcularii. Calitatea fiecarui punct salvat in

Apasati Masurare.

Alegeti un punct fix in spatiul de lucru al robotului.

Utilizati sagetile de pozitie din dreapta ecranului pentru a misca TCP din cel putin trei unghiuri
diferite si pentru a salva pozitiile corespunzatoare ale flansei de output scula.

Utilizati butonul Setare pentru a aplica coordonatele verificate la TCP-ul adecvat. Pozitiile
trebuie sa fie suficient de diferite pentru ca calcularea sa functioneze corect. Daca nu sunt

suficient de diferite, LED-ul de stare de deasupra butoanelor devine rosu.

privinta TCP calculat este indicata cu un LED verde, galben sau rosu pe butonul respectiv.
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fnvatare orientare TCP

& Fisier 04:12:01 CCCC O
Program [ A Instalare | Mutare | /O [ Jurnal |

A Configuratie TCP

Incarcare/Salvare instalare robot in fisier

Instalarea robotului acoperd toate aspectele legate de modul Tn care robotul este amplasat
in spatiul de lucru, Include montarea mecanicd a robotului, conexiunile electrice |a alte
echipamente precum si toate optiunile de care depinde programul robotului. Nu include

Aamplasare

Configurare 1O

. = rogramul Tn sine.
@ Siguranta S
Variabile Salvati instalarea curenta,
MODBUS default |
Baza
Sculd

inc&rcare a unui fisier de instalare diferit
Tranzitie lina

o g o incarcare || Creare Nou |
Urméarire banda

EtherMet/IP
PROFINET
Program Implicit

Incarcare/Salvare

1. Apasati Masurare.

2. Selectati o optiune din lista derulanta. (Vezi 1.24.12. Instalare — Functii on page 143) pentru
informatii suplimentare despre definirea de caracteristici noi

3. Apasati Setare punct si utilizati sdgetile de Mutare scula intr-o pozitie in care orientarea
sculei si TCP corespunzator coincid cu sistemul de coordonate al functiei selectate.

4. Verificati orientarea TCP calculata si aplicati-o pe TCP-ul selectat apasand Setare.

Sarcina

Greutatea sculei robotului este specificata in partea de jos a ecranului. Pentru a schimba aceasta
setare, apasati campul text alb si introduceti 0 noua greutate. Setarea se aplica la toate TCP-urile
definite. Pentru detalii despre limitele sarcinii maxime permise, see the Hardware
Installation Manual.

Centrul de greutate

Centrul de greutate al sculei este specificat folosind campurile Cx, CY si Cz. Setarile se aplica la
toate TCP-urile definite. Instalarile create inainte de versiunea 3.8 permit setarea centrului de
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greutate in TCP daca au fost setate anterior. Daca centrul de greutate este setat manual, in
versiunea 3.8 sau una mai recenta, posibilitatea de setare a centrului de greutate de catre TCP este

eliminata permanent.
Puteti selecta Utilizare matrice de inertie personalizata pentru a seta valorile pentru inertie.

Inertia este specificata intr-un sistem de coordonate cu originea in Centrul de Gravitate (CoG) al

sarcinii utile si axele aliniate cu axele flansei sculei.

Inertia implicita este calculata ca inertia unei sfere cu masa specificata de utilizator si o densitate de

masa de 1g/cm3

1.24.7. Instalare — Montaj

&) Fisier

04:12:03

Program [ A Instalare | Mutare | /O [ Jurnal |

cccc @

A Configuratie TCP

mplasare

Configurare 1O
(l% Siguranta
Variabile
MODBUS
Caracteristici

Tranzitie lina

EtherMet/IP

PROFINET

Urmarire banda

Program Implicit

Incarcare/Salvare

Suportul robotului si unghiul

Jo

T

Ay |

1

inclinare

%

45°

2

0.0°

¥

45°

A 4

Rotiti montarea de bazi a robotului E 0,0° II|

Specificarea montarii bratului Robot serveste la doua scopuri:
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1. Afisarea corecta a bratului robot pe ecran.

2. Informarea controlerului cu privire la directia de gravitatie.

Un model dinamic avansat confera miscari line si precise robotului, permitand bratului robot sa se
mentina in modul Freedrive. Din acest motiv, este important sa montati corect bratul robot.

AVERTISMENT
Montarea incorecta a bratului robotului poate duce la Opriri de protectie frecvente,
si/sau bratul robot se va misca la apasarea butonului Freedrive.

Daca bratul robot este montat pe 0 masa sau pardoseala dreapta, nu sunt necesare modificari pe
acest ecran. Totusi, daca bratul robot este montat pe tavan, montat pe perete sau montat in unghi,
aceasta trebuie ajustata prin butoane.

Butoanele din partea dreapta a ecranului sunt pentru setarea unghiului de montare a bratului robot.
Primele trei butoane laterale dreapta seteaza unghiul la tavan (180°), perete (90°), podea(0°).
Butoanele pentru Inclinare seteaza un unghi arbitrar.

Butoanele din partea de jos a ecranului se folosesc pentru a roti montarea bratului robot sa se
potriveasca cu montarea efectiva.

AVERTISMENT
Utilizati setarile de instalare corecte. Salvati si incarcati fisierele de instalare

impreuna cu programul.
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1.24.8. Instalare — Configurare /O

Q& Fisier 04:12:03 CCCC O
Program | A Instalare r Mutare r 1jO rjurnal |
A Configuratie TCP Vil
izualizare
\Amplasare |Digita| |v|
onfigurare IJO
Intrare ~ lesire -
@ Siguranta DI[O] digital_in[0] L~ Do[0] digital_out[0] |~
Variabile DI[1] digital_in[1] _ % DO[1] digital_out[1] Prog-Running |
DI[2] digital_in[2] ~ Start-Prog DO[2] digital_out[2]
REZHEE DI[3] digital_in[3] Stop-Prog = Do[3] digital_out[3] =
Caracteristici Cif4] digital_in[4] Do[4] digital_out[4]
 ansitic fin DI[5] digital_in[5] Do[s] digital_out[5]
ranzitie lina
: DI6] digital_in[6] DO[6] digital_out[6]
Urmarire banda DI[7] digital_in[7] = DO[7] digital_out[7] |
EtherMet/IP
Redenumire
PROFINET | | | Golire | |

Program Implicit

@ Tncarcare/Salvare

Actiune Tn program

|Crescut cand functioneazi-scizut cénd...|v|

Pe ecranul Configurare I/O, utilizatorii pot defini semnale 1/O si pot configura actiuni cu controlul

tabului 1/0.

Sectiunile Input si Output listeaza tipurile de semnale I/O, cum ar fi:

* Digital scop general standard, configurabil si scula

* Analog scop general standard si scula

* MODBUS

* Registre cu scop general (boolean, intreg si flotant) Registrele cu scop general pot fi accesate
de un fieldbus (cum ar fi Profinet si EtherNet/IP).

Tip semnal I/O

Pentru a limita numarul de semnale listate in Input si Output, utilizati meniul derulant Vizualizare din
partea de sus a ecranului pentru a schimba continutul afisat in functie de tipul de semnal.

Alocarea numelor definite de utilizator

Pentru a retine cu usurinta ce fac semnalele cand lucreaza cu robotul, utilizatorii pot asocia nume cu

semnale Input si Output.
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1. Selectati semnalele dorite

2. Apasati campul text in partea de jos a ecranului pentru a seta numele.

3. Pentru a reseta numele la implicit, apasati Clear.
Un registru cu caracter general trebuie sa primeasca o denumire definita de utilizator pentru a-l face
disponibil in program (de ex. pentru o comanda Asteapta sau expresia conditionala a unei comenzi
If) Comenzile Wait si If sunt descrise in (1.25.10. Comanda: Wait (Asteptare) on page 177) si,

respectiv (1.25.17. Comanda: If (Daca) on page 181). Puteti gasi numele de registre de uz general
in selectorul Input sau Output de pe ecranul Editor expresii.

Acitiuni I/O si Control Tab I/0

Actiune de intrare si iesire
I/O-urile digitale fizice si Fieldbus pot fi folosite pentru a declansa actiuni sau pentru a reactiona
la starea unui program. Actiuni de intrare disponibile:

* Pornire: porneste sau reia programul in curs pe o muchie crescatoare.
* Oprire: opreste programul in curs pe o muchie crescatoare.
* Pauza: intrerupe programul in curs pe o muchie crescatoare.

* Freedrive: Cand inputul este high, robotul se afla in freedrive (similar butonului freedrive).
Inputul este ignorat daca programul ruleaza sau daca alte conditii nu permit freedrive-ul.

AVERTISMENT
Daca robotul este oprit in timp ce foloseste actiunea de pornire a input-ului,

robotul se deplaseaza incet spre primul punct de trecere al programului ihainte
de a executa programul. Daca robotul este intrerupt in timp ce foloseste
actiunea de pornire a input-ului, robotul se deplaseaza iin pozitia in care a fost
intrerupt, inainte de a relua programul.

Actiuni disponibile din Output:

Actiune Stare output Stare program

Low cand nu ruleaza Low Oprit sauin pauza

High cand nu ruleaza High Oprit sau in pauza

High cand ruleaza, low Low Ruleaza

cand este oprit High Oprit sauin pauza

Low la oprire Low Program terminat neprogramat

neprogramata

Low la oprire Low Program terminat neprogramat

neprogramata, altfel High Ruleaza, oprit sau in pauza

High

Puls continuu Alterneaza intre high si  Ruleaza (intrerupeti sau opriti programul
low pentru a mentine starea pulsului)
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NOTA

Control tab 1/0

* Defectiune

* Tncalcare

* Oprire de protectie

* Exceptie de runtime

Un program se incheie neprogramat daca apare oricare dintre urmatoarele situatii:

Specificati daca un output este controlat pe tabul I/O (fie de programatori, fie de operatori si

programatori) sau daca este controlat de programele robotului.

1.24.9. Instalare — Siguranta

Vezi capitolul 1.21. Configurarea sigurantei on page 89.

1.24.10. Instalare — Variabile

&) Fisier

Program [ A Instalare | Mutare | /O [ Jurnal |

04:12:04

cccec @

Aamplasare

Configurare 1O

@ Siguranta

A Configuratie TCP

Variabile de instalare

Variabilg = |

Valoare

ariabile

MODBUS
Caracteristici

Tranzitie lina

EtherMet/IP

PROFINET

Urmarire banda

Program Implicit

Incarcare/Salvare

Creare Nou

Variabilele create pe ecranul Variabile la instalare se numesc variabile de instalare si sunt folosite
ca variabile normale de program. Variabilele de instalare sunt speciale pentru ca isi mentin valoarea
chiar daca un program este oprit si apoi repornit, si cand bratul robot si/sau caseta de comanda este

oprita si apoi repornita.
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Denumirile si valorile acestor variabile sunt stocate in instalare, asadar se poate folosi aceeasi
variabila ih mai multe programe.

Variabilele de instalare si valorile lor sunt salvate automat la fiecare 10 minute in timpul executarii
programului, precum si atunci cand programul este intrerupt si cand este oprit.

Creare variabila de instalare noua

Mume Valoare

i wvar 1 =

Anulare

Crearea unei variabile

1. Apasati Creare Nou pentru a accesa campul Creare variabila de instalare noua cu numele
sugerat pentru noua variabila.

2. Apasati campul Creare variabila de instalare noua pentru a schimba numele variabilei.
3. Apasati OK daca numele nou de variabila nu este folosit in aceasta instalare.

4. Selectati variabila din lista, apoi atingeti Editare valoare pentru a modifica valoarea variabilei
de instalare.

5. Odata configurata variabila, trebuie sa salvati instalarea in sine pentru a pastra configuratia.

Stergerea unei variabile

1. Selectati variabila si apasati Stergere.

Daca un program incarcat are acelasi nume ca o variabila de program sau daca o instalatie
incarcata are acelasi nume ca variabila de instalare, vi se prezinta urmatoarele optiuni: Puteti sa
rezolvati problema folosind variabilele de instalare cu acelasi nume in loc de variabila de program
sau sa rezolvati problema prin redenumirea automata a variabilelor conflictuale.
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1.24.11. Instalare — Setarea I/O pentru clientul MODBUS

& Fisier 04:12:04 CCCC O
Program | A Instalare rMutare rl,.’O rjurnal |
A Configuratie TCP Configurare 10 client MODBUS =
el 10.0.0.2
) IP:‘ 10.0.0.2‘ [] Mod secvential El
Configurare IJO
Q Siguranta o ‘ 0| [inregistrare ou... vH 18‘ ‘MODBUS_I | =
Variabile
Frecventlé[Hzl Adresa slave MODBUS 255
MODBUS
Timp de réspuns [ms]: ----, Intreruperi: ©, Solicitari esuate: @, Avg. resp. f: ----
Caracteristici
o D Input digital vH 260| MoDBUS 2 | =

Tranzitie lina

L. . Frecventa [Hz] H Adresa slave MODEUS 255
Urmarire banda

Timp de réspuns [ms]: ----, Intreruperi: ©, Solicitari esuate: @, Avg. resp. f: ----
EtherMet/IP
PROFINET
Program Implicit [v] Afisare optiuni avansate +

@ Tncarcare/Salvare

Aici se pot configura semnalele client MODBUS (master). Conexiunile la serverele MODBUS (sau
slave-uri) pe adresele IP specificate pot fi create cu semnale input/output (registre sau digital).
Fiecare semnal are un nume unic, deci poate fi folosit in programe.

Reimprospatare

Apasati acest buton pentru a reimprospata toate conexiunile MODBUS. Reimprospatarea
deconecteaza toate unitatile modbus, si le reconecteaza. Toate statisticile sunt sterse.

Adaugare unitate

Apasati acest buton pentru a adauga o noua unitate MODBUS.

Stergere unitate

Apasati acest buton pentru a sterge unitatea MODBUS si toate semnalele de pe acea unitate.

Setare IP unitate

Aici se afiseaza adresa IP a unitatii MODBUS. Apasati butonul pentru a o schimba.

Manualul utilizatorului 139 UR5

Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



UNIVERSAL ROBOTS

Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

Mod secvential

Disponibil doar cand este selectata Afisare optiuni avansate (vezi Afisare optiuni avansate on
page 142). Selectarea acestei casete forteaza clientul modbus sa astepte un raspuns inainte de a
trimite urmatoarea solicitare. Acest mod este necesar pentru anumite unitati fieldbus. Pornirea
acestei optiuni poate ajuta cand exista mai multe semnale, si cresterea freceventei de solicitare
duce la deconectari de semnal.

Frecventa efectiva a semnalului poate fi mai mica decéat cea necesara cand sunt definite mai multe
semnale in modul secvential. Frecventa efectiva a semnalului poate fi observata in statistica de
semnale (vezi sectiunea Optiuni avansate on page 142). Indicatorul de semnal devine galben daca
frecventa efectiva a semnalului este mai mica de jumatate din valoarea selectata din lista derulanta
Frecventa.

Adaugare semnal

Apasati acest buton pentru a adauga un semnal la unitatea MODBUS.

Stergere semnal

Apasati acest buton pentru a sterge un semnal din unitatea MODBUS corespunzatoare.

Setare tip semnal

Utilizati acest meniu derulant pentru a alege tipul de semnal. Tipurile disponibile sunt:

Input digital
Un input digital (bobind) este o cantitate de un bit ce este citita din unitatea MODBUS de pe
bobina specificata in cAmpul adresa al semnalului. Se utilizeaza codul functie 0x002 (citire
inputuri discrete.)

Output digital
Un output digital (bobina) este o cantitate de un bit ce poate fi setata sa fie mare sau mica.
Tnainte ca valoarea acestui output sé fie setata de utilizator, valoarea este citita din unitatea
MODBUS la distanta. Aceasta inseamna ca codul de functie 0x01 (citire bobine) se foloseste.
Cand outputul a fost setat de un program robot sau prin apasarea butonului setare valoare
semnal, codul functie 0x05 (scriere bobina unica) este folosit de acolo inainte.

Input inregistrare
Un input inregistrare este o cantitate de 16 biti citita de la adresa specificata in cAmpul adresa.
Codul functie 0x04 (citire registre input) este folosit.

Outpu registru
Un output registru este o cantitate de 16 biti ce poate fi setat de utilizator. Inainte ca valoarea
acestui registru sa fie setata, valoarea este citita din unitatea MODBUS la distanta. Aceasta
inseamna ca codul de functie 0x03 (citire registre tinere) se foloseste. Cand outputul a fost setat
de un program robot sau prin specificarea unei valori de semnal ih cdmpul setare valoare
semnal, codul functie 0x06 (scriere registru unic) este folosit pentru a seta valoarea pe unitatea
MODBUS la distanta.
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Setare adresa semnal

Acest camp afiseaza adresa de pe serverul MODBUS la distanta. Utilizati tastatura de pe ecran
pentru a alege o alta adresa. Adresele valabile depind de producator si de configuratia unitatii
MODBUS la distanta.

Setare nume semnal

Utilizarea tastaturii de pe ecran, utilizatorul poate da un nume unui semnal. Acest nume este folosit
cand semnalul e folosit in programe.

Valoare semnal

Aici se afiseaza valoarea curenta a semnalului. Pentru semnalele de registru, valoarea este
exprimata ca integer nesemnat. Pentru semnalele output, valoarea de semnal dorita poate fi setata
cu butonul. Din nou, pentru un output registr, valoarea de scris in unitate trebuie furnizata ca integer
nesemnat.

Stare conectare semnal

Aceasta pictograma indica daca semnalul a fost scris/citit corespunzator (verde), sau daca unitatea
raspunde neasteptat sau este inaccesibila (gri). Daca se receptioneaza un raspuns exceptie
MODBUS, se afiseaza codul de raspuns. Raspunsurile la exceptia MODBUS-TCP sunt:

E1
FUNCTIE ILEGALA (0x01) Codul functie receptionat in interogare nu este o actiune permisa
pentru server (sau slave).

E2
ADRESA DATE ILEGALA (0x02) Codul functie receptionat in interogare nu este o actiune
permisa pentru server (sau slave), verificati daca adresa de semnal introdusa corespunde
configurarii serverului MODBUS la distanta.

E3
VALOARE DATE ILEGALA (0x03) O valoare inclusa in cAmpul de date interogare nu este o
valoare permisa pentru server (sau slave), verificati daca valoarea semnalului introdusa este
valabila pentru adresa specificata pe serverul MODBUS la distanta.

E4
EROARE DISPOZITIV SLAVE (0x04) A intervenit o eroare nerecuperabila in timp ce serverul
(sau slave-ul) incerca sa execute actiunea solicitata.

E5
CONFIRMARE (0x05) Utilizare specializata impreuna cu comenzile de programare trimise la
unitatea MODBUS la distanta.

E6
DISPOZITIV SLAVE OCUPAT (0x06) Utilizare specializata impreuna cu comenzile de
programare trimise la unitatea MODBUS la distantd, slave-ul (serverul) nu poate raspunde la
ele.
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Afisare optiuni avansate

Aceasta casuta de bifare afiseaza/ascunde optiunile avansate penru fiecare semnal.

Optiuni avansate

Frecventa de actualizare
Acest meniu poate fi folosit pentru a schimba frecventa de actualizare a semnalului. Aceasta
inseamna ca frecventa cu care solicitarile sunt trimise la unitatea MODBUS la distanta pentru
fiecare valoare de semnal de citire sau scriere. Atunci cand frecventa este setata la 0, atunci
solicitarile modbus sunt initiate la cerere folosind functiile script modbus_get signal_status,
modbus_set output_register, and modbus_set _output_signal.

Adresa slave
Acest camp text poate fi folosit pentru a seta o adresa slave specifica pentru solicitarile
corespunzatoare unui anumit semnal. Valoarea trebuie sa fie in intervalul 0-255, iar valoarea
implicita este 255. Daca schimbati aceasta valoare, se recomanda sa consultati manualul
dispozitivului MODBUS pentru a verifica functionalitatea la schimbarea adresei slave.

Numarare reconectari
De céte ori conexiunea TCP a fost inchisa si reconectata.

Stare conexiune
Stare conectare TCP.

Timp de raspuns [ms]
Timpul dintre solicitarea modbus trimisa si raspunsul primit - timpul se actualizeaza doar cand
comunicatia este activa.

Erori pachet Modbus
Numarul de pachete receptionate ce contin erori (de ex. lungime invalida, date lipsa, eroare
socket TCP).

Intreruperi
Numarul de solicitari modbus ce nu au primit raspuns.

Solicitari esuate
Numarul de pachete ce nu au putut fi trimise din cauza starii invalide a socketului.

Frecv. actuala
Frecventa medie a actualizarilor de stare de semnal a clientului (master). Aceasta valoare este
recalculata de fiecare data cand semnalul receptioneaza un raspuns de la server (sau slave).

Toate contoarele numara pana la 65535 si apoi revin la 0.
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1.24.12. Instalare — Functii

&) Fisier

Program | A Instalare rMutare rl,.’O rjurnal |

Aamplasare
Configurare IJO
@ Siguranta
Variabile

MODBUS

A Configuratie TCP

aracteristici

Bazd
Sculd

Tranzitie lina

EtherMet/IP

PROFINET

Urmarire banda

Program Implicit

@ Tncarcare/Salvare

04:12:08 CCCC O
Caracteristici
WY
f
I3
L -
Punct = Linie "™« Plan.:--:_.“‘n

O Caracteristica reprezinta un obiect definit printr-o postura cu sase dimensiuni (pozitie si orientare)

relativ la baza robotului. Puteti da un nume unei caracteristici, pentru a o putea folosi si ulterior.

Anumite sub-parti ale programului robotului sunt alcatuite din miscari executate relativ la anumite
obiecte, altele decéat baza bratului robot. Aceste obiecte pot fi mese, alte utilaje, piese de lucru,

benzi transportoare, sisteme de vizualizare, piese brute sau limite existente in vecinatatea bratului

robot.

Robotul include doua caracteristici predefinite, listate mai jos, cu posturi definite chiar de
configuratia bratului robotului:

* Caracteristica Baza este amplasata cu originea in centrul bazei robotului (vezi figura 15.1).

* Caracteristica Scula este amplasata cu originea in centrul TCP curent (vezi figura 15.2).
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15.2: Optiune scula (TCP)

Utilizati caracteristica Punct, Linie si/sau Plan pentru a defini o postura caracteristica.

Aceste caracteristici sunt pozitionate printr-o metoda ce foloseste postura curenta a TCP in spatiul
de lucru. Aceasta inseamna ca puteti invata locatiile caracteristicilor folosind modul Freedrive sau
miscand robotul la postura dorita.

Selectarea unei caracteristici depinde de tipul de obiect folosit si de cerintele de precizie. Utilizati
caracteristica Linie si caracteristica Plan ori de céate ori este posibil, deoarece acestea se bazeaza
pe mai multe puncte de input. Mai multe puncte de input inseamna o precizie mai mare.

De exemplu, puteti defini cu exactitate directia unui transportor liniar prin definirea a doua puncte ale
unei caracteristici cu cat mai multa separare fizica posibil. Puteti utiliza, de asemenea, caracteristica
Punct pentru a defini un transportor liniar, dar trebuie sa configurati TCP in directia de miscare a
transportorului.

Folosind mai multe puncte pentru a defini poza unui tabel inseamna ca orientarea se bazeaza pe
pozitii si nu pe orientarea unui singur TCP. O singura orientare TCP este mai greu de configurat cu
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precizie crescuta.
Pentru mai multe detalii despre adaugarea de caracteristici, vezi sectiunile: ( on the next page), (on
page 147) si (Caracteristica plan on page 147).

Utilizarea unei caracteristici

Puteti folosi ca referinta o caracteristica definita in instalarea din programul robotului, care sa
defineasca miscarile robotului (de ex. comenzile Movel si MoveP) fata de caracteristica (vezi
sectiunea 1.25.4. Comanda: Move (Miscare) on page 163).

Aceasta permite o adaptare facila a unui program robot, de ex. cand aveti mai multe statii robot sau
cand un obiect este miscat dinamic in timpul runtime-ului sau miscat permanent in zona de lucru.
Prin ajustarea caracteristicii unui obiect, toate miscarile de program relative la obiect sunt ajustate si
ele corespunzator. Pentru mai multe exemple, vezi (sectiunile Exemplu: Actualizarea manuala a
caracteristicii pentru a ajusta un program on page 148) si (Exemplu: Actualizarea dinamica a posturii
caracteristicii on page 149). Caracteristicile configurate ca mobile sunt un instrument util la miscarea
manuala a robotului in tabul Mutare (sectiunea 1.24. Control Robot on page 123) sau in ecranul
Editor postura (vezi 1.23.2. Ecran editare poza on page 119). Cand se selecteaza o caracteristica
ca referinta, butoanele Miscare scula pentru translatare si rotatie opereaza in spatiul caracteristicii
selectate (vezi Caracteristica si pozitia sculei on page 124) si (Miscare scula on page 124), citind
coordonatele TCP. De exemplu, daca un tabel este definit ca o caracteristica si este alesca o
referinta in Tabul Miscare, sagetile de translatare (de ex. sus/jos, ihainte/inapoi) misca robotul in
aceste directii in functie de tabel. In plus, coordonatele TCP vor fi in cadrul tabelului.

Redenumire

Acest buton redenumeste o caracteristica.

Stergere

Acest buton sterge caracteristica selectata si, daca exista, toate sub-caracteristicile.

Afisare Axe

Alegeti daca axele coordonatelor carcateristicii selectate trebuie sa fie vizibile pe grafica 3D.
Alegerea se aplica pe acest ecran si pe ecranul Mutare.

Schimbarea punctului

Folositi butonul Schimba acest punct pentru a seta sau modifica caracteristica selectata. Va fi afisat
tabul Mutare (sectiunea 1.24. Control Robot on page 123) si poate fi setata o noua pozitie pentru
caracteristica.

Mobil

Alegeti daca caracteristica sa fie mobila. Aceasta determina daca o caracteristica va aparea in
meniul caracteristica de pe ecranul Mutare.
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Utilizarea comenzii Muta aici

Apasati butonul Muta aici pentru a misca bratul robot spre caracteristica selectata. La finalul acestei

miscari, sistemele de coordonate ale caracteristicii si TCP vor coincide.

Caracteristica Punct

Caracteristica punct defineste o limita de siguranta sau a unei configuratii globale a bratului robot.

Poza caracteristicii punct este definita ca pozitia si orientarea TCP.

Adaugarea unui punct

1.

2. Din fila Caracteristici selectati Punct.

Caracteristica Linie

&) Fisier

in Instalare, ap&sati Caracteristici.

Program [ A Instalare | Mutare | /O [ Jurnal |

A Configuratie TCP
Aamplasare
Configurare IJO
@ Siguranta
Variabile

MODBUS

Caracteristici

Bazd
Sculd

¥[Punct 1]

Tranzitie lina
Urmarire banda
EtherMet/IP
PROFINET

Program Implicit

@ Tncarcare/Salvare

Punct_1[ resenumre

Q]

Afisare axe
Mobil
[wvariabila

04:12:10 CCCC O
Muta aici || invata acest punct

Caracteristica linie defineste liniile pe care robotul trebuie sa le urmeze. (de ex. cand se foloseste
urmarirea benzii). O linie / este definita ca o0 axa intre doua caracteristici punct p7si p2, asa cum se
arata in figura 15.3.
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Adaugarea unei linii

1. InInstalare, selectati Caracteristici.

2. Din fila Caracteristici selectati Linie.

15.3: Definition of the line feature

In figura 15.3, axa directionata de la primul punct spre cel de-al doilea reprezinta axa y a sistemului
de coordonate al liniei. Axa z este definita prin proiectia axei z a punctului p7 pe planul perpendicular
pe linie. Pozitia sistemului de coordonate al liniei este aceeasi ca si pozitia punctului p7.

& Fisier 04:12:12 CCCC O
Program [ A Instalare | Mutare | /O [ Jurnal |
A Configuratie TCP —— « + _«
ot Linie_1 “
Aamplasare -
Q]9

Configurare 1O
@ Siguranta
Variabile
MODBUS

Caracteristici

Bazd
Sculd

¢ / Linie 1]
# Punct_1 -
#® Punct_2 %
Tranzitie lina
Urmarire banda E o
EtherMet/IP
PROFINET

Program Implicit [~ [¥] Mobil
l ] [ [*] [Jvariabild

Caracteristica plan

Selectati caracteristica plan cand este necesar un cadru de precizie mare, de ex. cand lucrati cu un
sistem de viziune sau efectuati miscari relative la o masa.
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Adaugarea unui plan

1. InInstalare, selectati Caracteristici.

2. Din fila Caracteristici selectati Plan.

invatarea unui plan

Cand apasati butonul plan pentru a crea un nou plan, ghidul de pe ecran va asista in crearea unui
plan.

1. Selectati Origo
2. Miscati robotul pentru a defini directia axei x pozitive a planului

3. Miscati robotul pentru a defini directia axei y pozitive a planului

Planul este definit folosind regula mainii drepte, astfel incat axul z este rezultatul axei x si y conform
ilustatiei de mai jos.

NOTA

Puteti reinvata planul in directia opusa a axei x, daca doriti ca planul sa fie normal in
directia opusa.

Modificati un plan existent selectand Plan si apasand Modificare Plan. Apoi veti folosi acelasi ghid
ca si la invatarea unui plan nou.

Exemplu: Actualizarea manuala a caracteristicii pentru a ajusta un program

Luati in calcul o aplicatie unde mai multe parti ale programului robot sunt relative la o masa. Figura
15.4 ilustreaza miscarea de la punctele de trecere wp1 through wp4.

Robot Program
Moved
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S1
MoveL # Feature: Pl var

wpl
]
wpd

@
wp2

-
wp3

B

Program simplu cu patru puncte de trecere relativ la un plan optiune manual. actualizat prin
modificarea optiunii

Aplicatia impune ca programul sa fie reutilizat pentru mai multe instalari de robot, unde doar pozitia
mesei variaza usor. Miscarea relativ la masa este identica. Prin definirea pozitiei mesei ca o
caracteristica P11in instalare, programul cu o comanda MoveL configurata relativ la plan poate fi
aplicat rapid pe alti roboti prin simpla actualizare a instalarii cu pozitia curenta a mesei.

Conceptul se aplica la orice numar de caracteristici dintr-o aplicatie, pentru a obtine un program
flexibil ce poate rezolva aceeasi sarcina pe mai multi roboti desi alt loc critic din spatiul de lucru
poate varia intre instalari.

Exemplu: Actualizarea dinamica a posturii caracteristicii

Luati in calcul o aplicatie similara unde robotul trebuie sa se miste urméand un sablon specific pe
partea superioara a mesei pentru a rezolva o anumita sarcina (vezi 15.5).

wp2 ‘é wpl

\

RS

wp3

P1

wpd
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15.5: O comanda MoveL cu patru puncte de trecere relativ la optiunea plan

Robot Program

Moved
wpl
y = 0.01

o=pI[0,y,0,0,0,0]
Pl var = pose trans (Pl var, o)
MovelL # Feature: Pl var

wpl

wp2

wp3

wp4

S S
3:"?2 wpl -
"\_ C
b o o
wp3 ¥
& v]
wpd - _
or Pe o

e

oz

15.6: Aplicarea unui offset la optiunea plan

Robot Program

Moved
S1

if (digital input[0]) then
Pl var = P1

else
Pl var = P2

MovelL # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4
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Comutarea de pe o optiune plan pe alta

Miscarea relativ la P71 este un numar de repetitii, de fiecare data cu un offset o. In acest exemplu,
offsetul este setat la 10 cm in directia Y (vezi figura 15.6, offseturile O7 si O2). Acest lucru se obtine
utilizand functiile de script pose_add() sau pose_trans() pentru a manipula variabila. Este posibil sa
se comute la o caracteristica complet diferita in timp ce programul ruleaza in loc sa se adauge un
offset. Acest fapt este aratat in exemplul de mai jos (vezi figura 15.7) unde caracteristica de referinta
pentru comanda Movel P1varpoate comuta intre doua planuri P1si P2.

1.24.13. Configurare urmarire banda

Optiunea Configurare urmarire banda permite sa fie configurata miscarea a doua benzi diferite.
Configurarea Urmarire banda va ofera optiuni pentru configurarea robotului sa functioneze cu
codificatoare absolute sau incrementale, precum si cu benzi transportoare liniare sau circulare.

Parametri banda

Crescatoare
codificatoarele pot fi conectate la inputurile digitale 0 la 3. Decodificarea semnalelor ruleaza la
40KhZ. Utilizand un codificator Cuadratura (necesita doua inputuri), robotul poate determina
viteza si directia benzii. Daca directia benzii este constanta, se poate folosi un singur input, care
detecteaza varfurile Crescatoare, Descrescatoare sau Crestere si Scadere care determina
viteza benzii.

Absolut
codificatoarele pot fi conectate cu un semnal MODBUS. Aceasta impune preconfigurarea unui
registru de output digital MODBUS in (sectiunea 1.24.11. Instalare — Setarea /O pentru clientul
MODBUS on page 139).

Parametri urmarire

Benzi liniare
Céand se selecteaza o banda liniara, o optiune de linie trebuie configurata in partea Optiuni a
instalarii pentru a determina directia benzii. Asigurati acuratetea amplasand elementul de linie
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paralel cu directia benzii, cu o distantd mare intre cele doua puncte care definesc elementul de
linie. Configurati optiunea de linie prin plasarea sculei ferm pe latura benzii la invatarea celor
doua puncte. Daca directia optiunii de linie este opusa miscarii benzii, folositi butonul Inversare
directie. Campul Tacturi pe metru afiseaza numarul de tacturi generate de codificator cand
banda se misca un metru.

Benzi circulare
La urmarirea unei benzi circulare, centrul benzii trebuie definit.

1. Definiti punctul central in partea de Functii a instalarii. Valoarea Tacturi per revolutie
trebuie sa fie numarul de tacturi generate de codificator cand banda efectueaza o rotatie
completa.

2. Selectati casuta de validare Rotire scula cu banda pentru orientarea sculei pentru a
urmari rotatia benzii.

1.24.14. Tranzitie lina intre modurile de siguranta

Atunci cand comutati intre modurile de siguranta in timpul evenimentelor (adica intrari in mod redus,
planuri de declansare cu mod redus, oprire de siguranta si dispozitiv de activare cu trei pozitii),
bratul robot intentioneaza sa utilizeze 0,4s pentru a crea o tranzitie lind. Aplicatiile existente au un
comportament neschimbat care corespunde setarii dur. Noile fisiere de instalare utilizeaza implicit
setarea.

Ajustarea setarilor de accelerare/decelerare

* Apasati tabul Instalare.
* Tn meniul din stanga, selectati Tranzitie lin&.

* Selectati Dur pentru o accelerare/decelerare mai mare sau Lin pentru o setare de tranzitie
implicita mai lina.

1.24.15. Instalare — Program implicit
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enumit>*
L & H
fault* ) .
o Nou. Deschide. Salvare.
ulars + Plinstalare | mutare o Jurnal
| Schimbaérile nu intré in vigoare pana nu salvati instalarea
' TCP Fisier program Implicit
Amplasare Tncarca automat un program implicit cand robotul este pornit
I(;gnflgurare O incarcare Program Implicit:
Variabile
Pornirea Auto-pornire program implicit in Tabul Rulare
Tranzitie lina Pornit margine la
Urmarire
banda
Tnsurubare 1 Daca optiunea auto-initializare de mai jos este de asemenea activats, robotul poate fncepe s& se miste la pornire
: ° Acest lucru este posibil doar in Modul Control la Distanta.
Acasa
- Auto-initializare
1/O scula g

) Siguranta Initializare automata robot cand bratul este oprit
) Caracteristici
Eliberare automata frane robot
> Fieldbus —
Pornit <Intrare dir.> v margine la

1 Robotul se poate misca datorita proceduril de eliberare a franelor

Acest lucru este posibil doar in Modul Control la Distanta.

O Normal Viteza C—— Simu\are.

Ecranul de pornire contine setarile pentru incarcarea si pornirea automata a unui program implicit, si
pentru auto-initializarea bratului robot la pornire.

AVERTISMENT

1. Cand sunt activate autoload, autostart si auto initialize, robotul ruleaza
programul de indata ce Caseta de Control este pornita si atata timp cat
semnalul de input corespunde cu nivelul de semnal selectat. De exemplu,
tranzitia marginii la nivelul de semnal selectat nu va fi necesara in acest caz.

2. Procedati cu grija cand nivelul semnalului este setat la LOW. Semnalele de
input sunt scazute in mod implicit, ceea ce face ca programul sa ruleze
automat fara a fi declansat de un semnal exterior.

nc&rcarea unui program implicit

Un program implicit este incarcat dupa ce Caseta de Control este pornita. In plus, programul implicit
va fi de asemenea auto-incarcat cand se intra in ecranul Rulare Program (vezi Rulare Program:
Alegeti si rulati un program existent. Acesta este cel mai simplu mod de a opera bratul robotului si
caseta de comanda. on page 115) si se incarca programul.

Pornirea unui program implicit

Programul implicit este auto-pornit in ecranul Rulare Program. Cand programul implicit este
incarcat si se detecteaza o tranzitie de varf la semnalul de input extern specificat, programul este
pornit automat.

La pornire, nivelul de semnal de input curent este nedefinit. Alegerea unei tranzitii ce corespunde
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nivelului semnalului la pornire duce la pornirea imediata a programului. In plus, parésirea ecranului
Rulare Program sau apasarea butonului de Stop in panoul de bord va dezactiva optiunea de auto-
pornire pana cand se apasa din nou butonul de rulare.

Auto-initializare

Bratul robot este initializat automat. La tranzitia varfului de semnal de input extern specificata, bratul
robot va fi initializat complet, indiferent de ecranul vizibil.

Eliberarea franelor este ultima etapa de initializare. In timpul eliberérii franei, bratul robot face o
miscare scurta si se aude un clic. in plus, franele nu pot fi eliberate automat dac& montarea
configurata nu corespunde cu montarea detectata (pe baza datelor senzorilor). in acest caz, robotul
trebuie initializat manual in ecranul de initializare (vezi 1.22.6. Ecran initializare on page 116).

La pornire, nivelul de semnal de input curent este nedefinit. Alegerea unei tranzitii ce corespunde
nivelului semnalului la pornire duce la pornirea imediata a bratului robot.

Caracteristica de auto-initializare functioneaza numai cand bratul Robot este oprit.

1.24.16. Tabul Log

& Fisier 04:12:16 CCCC O
[ Program | A Instalare | Mutare | O | Jurnal |
Citiri Sarcina articulatie
Temp. controler 30.0 °C Caracteristica 0K o 0.0V
Tensiune alimentare 480 WV Umar OK 1=. 0.0v
Putere medie robot 13 W Cot oK 1";'{.: 0,0V
Curent robot 52 A incheietural  OK o 0,0V
IO curent oA incheietura2  0OK i 0,0V
Curent sculd o mA incheietura3 0K ook 0,0V
2021-02-02 04:12:17 Lo |4 [[@] Golire | | & Fisier de asistenta
A 2021-02-02 04:10:50.652 RobotInterface C102A0: Robot real neconectat - Simulare robot -
A 2021-02-02 04:10:50.653 RobotInterface C102A0: Robot real neconectat - Simulare robot
A 2021-02-02 04:10:50.764 RobotInterface C102A0: Robot real neconectat - Simulare robot
A 2021-02-02 04:11:02.158 RobotInterface C102A0: Robot real neconectat - Simulare robot
A 2021-02-02 04:11:25.926 RobotInterface C102A0: Robot real neconectat - Simulare robot

LAl

Sanaatea robotului

Jumatatea de sus a ecranului afiseaza starea bratului robotului si a casetei de comanda..

Partea stdnga a ecranul prezinta informatii legate de caseta de control a robotului, iar cea dreapta
despre fiecare articulatie a robotului. Fiecare articulatie a robotului afiseaza informatii despre
temperatura motorului si electronica, sarcina articulatiei si tensiunea.
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Log robot

Mesajele sunt afisate pe jumatatea inferioara a ecranului. Prima coloana clasifica gravitatea
inregistrarii log. A doua coloana afiseaza momentul sosirii mesajelor. Urmatoarea coloana afiseaza
expeditorul mesajului. Ultima coloana afiseaza mesajul efectiv. Mesajele pot fi filtrate prin
selectarea butoanelor de comutare ce corespund gravitatii inregistrarii de jurnal. Figura de mai sus
afiseaza acum faptul ca erorile vor fi afisate in timp ce informatiile si mesajele de avertizare vor fi
filtrate. Anumite mesaje log au scopul de a furniza mai multe informatii, ce pot fi accesate selectand
inregistrarea log.

Salvarea rapoartelor de erori

Odaté ce apare o eroare in PolyScope, se genereaza un jurnal al erorii. In tabul Jurnal, puteti urmari
si/sau exporta rapoartele generate pe o unitate USB (vezi 1.24.16. Tabul Log on the previous page).
Urmatoarea lista de erori poate fi urmarita si exportata:

* Defectiune

* Exceptii PolyScope interne

* Oprire de protectie

* Exceptie netratata in URCap

* Incalcare

Raportul exportat contine un program de utilizator, un jurnal de istoric, o instalare si o lista de servicii
in desfasurare.

Raport de erori

Un raport de stare detaliat este disponibil cad o pictograma cu o clema de hartie se afiseaza pe linia
de jurnal.

* Selectati linia de jurnal si apasati butonul Salvare Raport pentru a salva raportul pe o unitate
USB.

* Raportul poate fi salvat cand programul ruleaza.

NOTA
Cel mai vechi raport se sterge cand se genereaza unul nou. Se stocheaza doar cele
mai recente rapoarte.

1.24.17. Ecran incarcare

Pe acest ecran puteti alege ce program sa incarcati. Exista doua versiuni ale acestui ecran: una ce
este folosita cand doriti doar sa incarcati un program si sa-l executati, si una ce se foloseste cand
doriti sa editati un program.
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NOTA

Rularea unui program de pe un stick USB nu este recomandata. Pentru a rula un
program stocat pe un stick USB, mai intai incarcati-l si apoi salvati-l in directorul
local programs folosind optiunea Salvare ca... din meniul Figier.

Diferenta principald consta in actiunile disponibile utilizatorului. in ecranul de baza de incéarcare,
utilizatorul va putea doar s& acceseze fisierele - nu sa le modifice sau stearga. In plus, utilizatorul nu
poate parasi structura de directoare ce descinde din directorul programs folder. The user can
descend to a sub-directory, but he cannot get any higher than the programs.

De aceea, toate programele trebuie plasate in directorul de programe si/sau sub-directoarele din
directorul de programe.

Layout ecran
Incarcare program O
Director curent: ‘fhomefdocker}stagingfprograms ‘v‘ ‘ 1 ” Pi=i} ‘
[ 7 aBcoE.urp
[ 7 startagcoE.urp
Nume fisier: | |
Filtru: ‘Fisiere program Universal Robots ‘V‘
| Deschideti | | Anulare |

Imaginea arata ecranul de incarcare. Este alcatuit din urmatoarele zone si butoane importante:

Istoric cale

Istoricul de cale afiseaza o lista cu caile, pana la locatia curenta. Aceasta inseamna ca se afiseaza
toate directoarele parinte pana la root-ul computerului. Aici veti putea observa ca nu veti putea
accesa toate directoarele de deasupra directorului programe.

Prin selectarea unui nume de director din lista, dialogul de incarcare schimba pe acel director si il
afiseaza in zona de selectare a fisierului (vezi Zona selectare fisier on the facing page).
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Zona selectare fisier

n aceasta zon4 a dialogului se afla continutul zonei efective. Aceasta oferé utilizatorului
posibilitatea de a selecta un fisier cu un singur clic pe numele acestuia sau deschiderea fisierului cu
dublu clic.

Directoarele sunt selectate apasand lung timp de aproximativ 0,5 s. Coborand intr-un director si
afisarea contintului acestuia se face cu clic pe acesta.

Filtru fisiere

Utilizand un filtru de fisiere, se pot limita fisierele afisate pentru a include tipul de fisiere dorite.
Selectand Backup fisiere, zona de selectare a fisierelor va afisa ultimele 10 versiuni salvate ale
fiecarui program, unde . 01d0 is the newest and . 01d9 este cea mai veche.

Camp fisier

Aici se afiseaza fisierul selectat momentan. Utilizatorul are posibilitatea de a introduce manual
numele fisierului apasand pe pictograma tastatura din dreapta cAmpului. Aceasta va duce la aparitia
tastaturii pe ecran unde puteti introduce numele fisierului.

Buton deschidere

Dand clic pe butonul deschidere va deschide fisierul selectat momentan si va reveni la ecranul
anterior.

Buton Cancel [anulare]

Dand clic pe butonul Anulare se va anula procesul de incarcare curent si ecranul va comuta pe
imaginea anterioara.

Butoane actiune

O serie de butoane ofera utilizatorului posibilitatea de a efectua anumite actiuni ce sunt de regula
accesibile cu clic ddreapta pe un nume de fisier intr-un dialog de fisier conventional. La aceasta se
adauga abilitatea de a urca in structura de directoare si direct in directorul fisierului.

* Parinte: Urcare in structura de directoare. Butonul nu va fi activat in doua cazuri: cand
directorul curent este directorul superior sau daca ecranul este ih mod limitat si directorul
curent este directorul programului.

* Mergi la directorul programului: Mergi acasa

* Actiuni: Actiuni precum creare director, stergere fisier etc.
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1.24.18. Tabul Rulare

Q& Fisier 04:11:30 CCCC O
l/RuIare rMutare rIIO rjurnal |

UNIVERSAL
ROBOTS

Variabile
Variabilg ~ Waloare

Program: ABCDE

Stare: Oprit

Ora: 0000d00h00OmM37.064s

L

Acest tab va permite sa operati simplu bratul robotului si caseta de comanda, utilizand cat mai
putine butoane si optiuni. Acest lucru este util in combinatie cu protectia prin parola pentru partea de
programare a PolyScope (vezi 1.26.3. Setare Parola on page 206), astfel incat robotul sa devina o
unealta pe care sa puteti rula exclusiv programe scrise anterior.

Tn plus, in acest tab se poate incarca automat un program implicit si poate fi pornit automat pe baza
unui varf de semnal de input extern (vezi 1.24.15. Instalare — Program implicit on page 152).
Combinatia dintre incarcarea automata si pornirea unui program implicit si auto-initializarea la
pornire poate fi folosita, de exemplu, pentru a integra bratul robotului in alte utilaje.
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1.25. Programare

1.25.1. Program nou

&) Fisier

fProgram [ & Instalare | Mutare | /O [ jurnal |

06:36:27

ccce @

incarcare din fisier

Folositi sablonul

Program nou

incarcare program

Ridicare si plasare

Program gol

Un nou program de robot poate porni fie dintr-un sablon fie dintr-un program de robot existent

(salvat). Un sablon poate oferi structura generala a programului, deci doar detaliile programului mai

trebuie completate.
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1.25.2. Tab program
Z P QH

Program | instalar=  Mutare o Jurnal

HMErS 1 ¥ Program robot
Punct trecere 2 - <o

Directie

Asteapta

Setare

Popup

Oprire

Comentariu

. A
Director

O Normal

Q - Imagini Variabile

Program
Aici puteti programa robotul s& execute sarcini.

Pentru a v& programa robotul, selectati nodurile din Lista de Norduri si vor aparea pe
Structura Programului.

Lista noduri Structura program

a
t8 oo xEpEDT

O Adaugare nainte de secventa de start
[ Setare valori variabile initiale

& Programul ruleaza n bucld permanent

——— ] 00% ° 0 O Sin‘uu\are.

Tabul program afiseaza programul editat momentan.

Structura program

Arborele programului din partea stanga a ecranului afiseaza programul ca o lista de comenzi, in
timp ce zona din partea dreapta a ecranului afiseaza informatii despre comanda curenta.

Comanda curenta este selectata cu clic in lista de comenzi, sau utilizand butoanele Anterior si
Urmator din partea dreapta a ecranului. Comenzile pot fi inserate sau eliminate utilizand tabul
Structura. Numele programului este afisat direct deasupra listei de comenzi, cu o pictograma disc
ce poate fi apasata pentru a salva rapid programul.

Tn arborele programului, comanda executata curent este evidentiata conform descrierii din Indicatie

executie program on the facing page.

URS
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Indicatie executie program

RE2$QH

Prageam | instalars  Mutare o Jurnal

W Simplu Q - Imagini Variabile

Mutare 1 p b
¥ Program robot Punct trecere
Punct trecere 2 9 < Mutare)
Directie 3 © start b
4 »® A
Asteapta 5 @B
b 7 @D
opup
8 @E | Editare postura |
Oprire
-
: 4 . uta aici
Director
> Sabloane @ QOprire in acest punct @ Folositi parametri comuni
O Imbinare curazé o Vitezd articulatie
Accelerare Articulatie
O Timp

Adaugare ,Pana la”

o in functiune e —— Simulare .

Arborele programului contine indicii vizuale despre comanda executata curent de controlerul
robotului. O mica pictograma ® indicator din stdnga pictogramei pentru comanda si numele
comenzii executate, precum si orice comenzi la care aceasta comanda este subordonata (de regula
identificate de pictogramele de comanda »/¥) sunt evidentiate in albastru. Aceasta ajuta utilizatorul
in localizarea comenzii executate in structura. De exemplu, daca bratul robotului se misca spre un
punct de trecere, subcomanda aferenta este marcata cu pictograma B , iar numele sau impreuna cu
numele comenzii Miscare (vezi 1.25.4. Comanda: Move (Miscare) on page 163) de care apartine
sunt afisate in albastru. Daca programul este intrerupt, indicatorul de executie marcheaza ultima
comanda ce a fost pe cale sa fie executata. Dand clic pe pictograma @ de sub arborele programului
se sare peste executarea comenzii anterioare sau a celei in executie din arbore. Daca o comanda
este apasata cand programul ruleaza, tabul Comanda va continua sa afiseze informatiile despre
comanda selectata. Apasarea butonului @ va face ca tabul Comanda sa afiseze continuu din nou
informatii despre comenzile executate curent.

Buton cautare

Apasati pe 2 pentru a cauta in Arborele programului. Cand se da clic se poate introduce un text de
cautare si nodurile de program ce se potrivesc vor fi evidentiate in galben. n plus, sunt disponibile
butoane de navigare pentru a naviga printre rezultate. Apasati pictograma = pentru a iesi din modul
cautare. Nota: Arborele programului trebuie extins pentru a accesa mai multe butoane de navigare.

Butoane Anulare/Repetare

Butoanele cu pictogramele « si # din bara de unelte de sub structura programului servesc la
anularea si repetarea modificarilor efectuate in arborele programului si la comenzile continute.
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Panou program

Partea inferioara a ecranului este Panoul de bord. Panoul de bord are butoane similare cu un
casetofon clasic, de la care se pot porni si opri, activa etape individuale si reporni programele.
Glisorul de viteza va permite sa ajustati viteza programului in orice moment, cu implicatii directe
asupra vitezei de miscare a bratului robotului. In plus, glisorul de vitez4 afiseaza in timp real viteza
relativa la care bratul robotului se misca, luand in calcul setarile de siguranta. Procentajul indicat
este viteza maxima ce poate fi atinsa pentru rularea programului fara incalcarea limitelor de
siguranta.

in stdnga panoului de bord, butoanele Simulation and Real Robot comuta intre rularea
programului intr-o simulare sau rularea lui reala pe robot. Cand ruleaza intr-o simulare, bratul
robotului nu se misca si astfel nu se poate defecta pe sine sau echipamentele invecinate prin
coliziuni. Utilizati simularea pentru a testa programele daca nu sunteti sigur ce va face bratul
robotului.

AVERTISMENT
1. Asigurati-va ca stati in afara spatiului de lucru al robotului cand apasati

butonul P1ay. Miscarea programata poate fi altfel decat cea preconizata.

2. Utilizati numai cand butonul Step button when it is absolutely necessary.
Make sure to stay outside the robot workspace when the Step este apasat.

3. Asigurati-va intotdeauna ca va testati programul prin reducerea vitezei cu
glisorul de viteza. Erorile logice de programare de catre integrator pot duce la
miscari neasteptate ale bratului robotului.

4. Cand a intervenit o oprire de urgenta sau de protectie, programul robotului se
opreste. Poate fi reluat atata timp cét nicio articulatie nu s-a miscat mai mult
de 10°. Cand apasati play, robotul se va misca incet inapoi in traiectorie si va
continua executia programului.

in timp ce se scrie programul, miscarea rezultata a bratului robot este ilustrata utilizand o schita 3D
pe tabul Graphics, descrisain 1.25.33. Tabul Grafic on page 197.

Langa fiecare comanda de program se afla o mica pictograma care este rosie, galbena sau verde. O
pictograma rosie inseamna ca exista o eroare ih acea comanda, galben inseamna ca comanda nu
este finalizata iar verde inseamna ca totul e OK. Un program pot fi rulat doar daca toate comenzile
sunt verzi.

1.25.3. Variabile

Un program robot poate utiliza variabile pentru a stoca si actualiza diverse valori in timpul runtime-
ului. Sunt disponibile doua tipuri de variabile:

Variabile de instalare

UR5 162 Manualul utilizatorului



UNIVERSAL ROBOTS

Acestea pot fi folosite de mai multe programe si numele si valorile lor sunt pastrate impreuna cu
instalarea robotului (vezi 1.24.10. Instalare — Variabile on page 137). Variabilele de instalare isi
pastreaza valoarea dupa ce robotul si caseta de control a fost rebootat.

Variabile de program regulate
Acestea sunt disponibile programului rulat doar dupa ce valorile sunt pierdute, de indata ce
programul este oprit.

Tipuri de variabile

bool O variabila booleana a carei valoare este fie True or False.
int Un numar intreg din intervalul -2147483648 pana la 2147483647 (32 bit).
float Un numar de punct flotant (decimal) (32 bit)

string Un sir de caractere.

Un vector ce descrie locatia si orientarea in spatiu cartezian. Este o combinatie intre un
postura  vector de pozitie (x, y, 2) si un vector de rotatie (rx, ry, rz) reprezentand orientarea, scris
plx, y, 2z, rx, ry, rz].

list O secventa de variabile.

1.25.4. Comanda: Move (Miscare)

) Avansat

) Simplu Q - Imagini Variabile
~

1 ¥ Program robot

Mutare Mutare] v
“ Sabloane 2 ¢ b Mutare/

Specificati cum se va misca robotul intre punctele de trecere

) 3 ® Punct_trecere_1
Cautare . . - - I ‘
4 = Setare Valorile de mai jos se aplica la toate punctele de trecere copil si depind de tipul de
miscare selectat
Fortare 5 B Asteapts 7
Paletizare 6 @ Popup Setare TCP Vitez4 articulatie
S 7 Opri
Urmarire O Cprie [Folosii TcP activ -| | 60,0/ /s
banda 8 ® Comentariu
9 9 m Director . .
10 gol- Optiune Accelerare Articulatie
111 @ 2 Bucls  [Baza -] | 80,0] %/s*
12 - <gol:
13 1, Apel
14 a= var_2:=2 *force() [ Utilizare unghiurt articulatie
15 9 b Daca..
16 =| <gol>
17 & Script

18 = Comutare ...
19 ® cronometru_1
20 9 B Destivuire

21 ® PozStarr_1

Resetare

~
© — Diractia

285 xmEmz

O Normal Viteza (Cr—— Simu\are.

Comanda Mutare controleaza miscarile robotului prin punctele de trecere. Punctele de trecere
trebuie sa fie sub o comanda Mutare. Comanda Mutare defineste accelerarea si viteza la care bratul
robot se va misca intre aceste puncte de trecere.
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Tipuri de migcare

Puteti selecta unul dintre cele trei tipuri de miscari: MovedJ, MoveL si MoveP. Fiecare tip de miscare
este explicat mai jos.

* moved face miscari care sunt calculate in spatiul articulatiei de la bratul robotului. Fiecare
articulatie este controlata pentru a atinge pozitia finala dorita in acelasi moment. Acest tip de
miscare duce la o cale curbata a sculei. Parametrii comuni care se aplica acestui tip de
miscare sunt viteza maxima comuna si acceleratia comuna, specificate in deg/s si, respectiv
in deg/sz. Daca se doreste ca bratul robotului sa se miste rapid intre punctele de trecere,
neluéand in calcul calea sculei dintre aceste puncte de trecere, acest tip de miscare este
varianta preferata.

* movel misca punctul centru scula (TCP) liniar intre punctele de trecere. Aceasta inseamna
ca fiecare imbinare face o miscare mai complicata pentru a mentine scula pe calea liniei
drepte. Parametrii comuni care pot fi setati pentru acest tip de miscare sunt viteza si
acceleratia sculei, specificate in mm/s si, respectiv mm/s2, precum si o caracteristica.

* moveP va misca scula liniar cu viteza constanta cu contopiri circulare si este conceputa
pentru anumite operatiuni de proces, precum lipirea sau dispersarea. Dimensiunea razei de
racordare este in mod implicit o valoare comuna intre toate punctele de trecere. O valoare mai
mica va face traiectoria sa se curbeze mai pronuntat, iar o valoare mai mare va face
traiectoria mai lina. in timp ce bratul robotului se misca prin punctele de trecere cu viteza
constanta, cutia de comanda a robotului nu poate astepta o operatiune 1/0O sau o actiune
operator. Acest lucru poate opri miscarea bratului robotului sau duce la o oprire de protectie.

* Optiunea Miscare circulara poate fi adaugata la o moveP pentru a face o miscare circulara.
Robotul incepe miscarea din pozitia sa curenta sau de la un punct de start, se misca printr-un
punct ViaPoint (punct intermediar) specificat pe un arc circular si un EndPoint (punct final) ce
completeaza miscarea circulara.

Un mod este utilizat pentru a calcula orientarea sculei, printr-un arc circular. Modul poate fi:

* Fix: doar punctul de start este folosit pentru a defini orientarea sculei

* Nelimitat: punctul de start se transforma in EndPoint pentru a defini orientarea sculei
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enumit>* D i E ccC f—
Nou Salvars. b

o
fault Deschide.

Simplu O\ - Imagini Variabile
~

Avansat
1 ¥ Program robot

MiscareCirculara
W Sabloane 2 ¢  MutareP "

Caut 3 ® Punct_trecere_1
autare 4 . ) B O miscare circulara se face utilizand trei o
F— ¢ v MiscareCirculara puncte de trecere: punctul de trecere ce A
Lzl 5 @ PrinPunct_1 procedeazd nodul Miscare Circulara, [ ° \
paletizare 6 ® PunctFinal 1 punctul de trecere (1), Punctul Via (2) sl - T
- Punctul Final (3). p >
= 7 = Setare |
Urmarire N . ‘ X
Ferl 8 E Asteapitd Cénd sunteti Th modul fix /
Orientarea acestei migcari este definita de /
© o 'DO’D“"'D punctul intial al robotulul, astfel incét /
10 O Oprire robotul va mertine orientarea relativa la Va
g 11 & Comentariu | Cerc prin punctele via si final ale miscarii. ="
12 ¢ m Director pS
13 =| <goi:
14 9 & Bucla
15 - <ol
16 1. Apel Selectati modul pentru orientarea relativa la cerc
17 5= var_2:=2 *force() @ Fix
18 9 ¥ Dacs.

o Fara constrangeri
19 - <gol:
20 5 Script

21 & Comutare ..
wv
™ _cronomefri 1

28 xmpEz=

O Normal Vitezd (C— 100% ° 0 O Sil‘l‘lu\are.

Parametri comuni

Parametrii comuni din coltul din dreapta jos ai ecranului Mutare se aplica la miscarea din pozitia
precedenta a bratului robotului la primul punct de trecere din comanda, iar de acolo la fiecare dintre
urmatoarele puncte de trecere. Setarile comenzii Mutare nu se aplica la calea de /a ultimul punct de
trecere din acea comanda Mutare.

Selectare TCP

TCP folosit pentru punctele de trecere din aceasta comanda Mutare poate fi selectat din meniul
desfasurator. Se poate selecta din TCP-urile definite de utilizator din instalare, TCP-ul activ sau doar
utilizénd flansa sculei. Daca se selecteaza un TCP definit de utilizator sau unul activ, miscarea din
aceasta comanda Mutare se va ajusta in functie de acesta. Daca se selecteaza Utilizare flansa
sculd, nu se foloseste niciun TCP si miscarea din aceasta comanda Mutare va fi in functie de flansa
sculei (adica nicio ajustare a miscarii).

Daca TCP activ pentru aceasta miscare este determinat in timpul runtime-ului programului, trebuie
setat dinamic utilizand comanda Setare (vezi 1.25.11. Comanda: Set (Setat) on page 177) sau
utilizand comenzile script. Pentru informatii suplimentare despre configurarea mai multor TCP-uri cu
nume, (vezi 1.24.6. Instalare — Configuratie TCP on page 129).

Selectare optiuni

Caracteristica spatiaza punctele de trecere din comanda Miscare ce trebuie reprezentata la
specificarea acestor puncte de trecere (vezi sectiunea 1.24.12. Instalare — Functii on page 143).
Aceasta inseamna ca la setarea unui punct de trecere, programul isi va aminti coordonatele sculeiin
spatiul de optiuni al optiunii selectate. Exista cateva circumstante ce necesita o explicatie detaliata:

Caracteristica selectata nu are efect asupra punctelor de trecere relative. Miscarea relativa este
efectuata intotdeauna in functie de orientarea Bazei.
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Cand bratul robotului se misca la un punct de trecere variabil, Punctul centru scula (TCP) se
calculeaza sub forma de coordonatele variabilei in spatiul optiunii selectate. Asadar, miscarea
bratului robotului pentru un punct de trecere variabil se modifica daca se selecteaza o alta optiune.

Daca vreuna dintre optiunile din instalarea incarcata curent este selectata ca variabila, aceste
variabile corespunzatoare sunt de asemenea selectabile in meniul de selectare optiuni. Daca se
selecteaza o optiune variabila (denumita cu acelasi nume ca si optiunea cu sufixul ”_var”), miscarile
bratului robotului (cu exceptia punctelor de trecere relative) sunt relative fata de valoarea efectiva a
variabilei la rularea programului. Valoarea initiala a optiunii variabile este valoarea optiunii efective
asa cum este configurata in instalatie. Daca se modifica aceasta valoare, atunci miscarile robotului

se modifica.

Speed

Cruise

Deceleration

Acceleration

Time

16.1: Profil viteza pentru o miscare. Curba este divizata in trei segmente: accelerare, croaziera si
decelerare. Nivelul fazei croaziera este indicat de setarea de viteza a miscarii, in timp ce nivelul
fazelor de accelerare si decelerare este indicat de parametrul de accelerare.

1.25.5. Comanda: Fixed Waypoint (Punct de trecere fixat)

) Avansat 1

W Sabloane 2

Cautare

Fortare
Paletizare

Urmarire
banda

© 0~ W

.
.

14
15
16
17
18
19
20
21

;

O Normal

enumit>*
[+

O\ - Imagini Variabile
v rogram rovoc ~' Punct trecere
%+ MutareP
@® Punct_trecere_1 Punct _trecere 1

? ¥ MiscareCirculara
® PrinPunct_1
= Setare =3

B Asteaptd | Editare postura |
@ Popup

O Oprire
® Comentariu I+

W Director

)

-

2 Bucla @ Folositi raza curbare comuna @ Folositi parametri comuni
O Tmbinare cu razé O Viteza sculd

Acceleratie sculd

L. Apel
a= var_2:=2 * force()

& Dacs . O

-

B Script
& Comutare ..

™ cronometris 1 ~ Adaugare ,Pana la”
$s - xmpmz

——tl) 100% ° 0 o Sirrnu\are.

Un punct pe calea robotului. Punctele de trecere sunt partea de baza a programului robotului, ele
spunandu-i bratului unde trebuie sa se afle. Un punct de trecere cu pozitie fixa este invatat miscand
fizic bratul robotului pe acea pozitie.
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Setarea punctului de trecere

Apasati acest buton pentru a intra in ecranul Miscare, unde puteti specifica pozitia bratului robotului
pentru acest punct de trecere. Daca punctul de trecere este plasat sub comanda Miscare in spatiu
liniar (moveL sau moveP), trebuie sa existe o optiune valida selectata la comanda Miscare pentru
ca acest buton sa poata fi apasat.

Denumiri punct de trecere

Punctele de trecere primesc automat un nume unic. Numele poate fi schimbat de utilizator. Prin
selectarea pictogramei linkului, punctele de trecere sunt legate si au informatii de pozitie comune.
Alte informatii precum raza de amestec, viteza sculei/articulatiei si acceleratia sculei/articulatiei se
configureaza pentru fiecare punct de trecere chiar daca au sunt legate.

Amestec

Contopire permite robotului sa treaca lin intre doua traiectorii, fara a se opri la punctul de trecere
dintre ele.

Exemplu

Luati ca exemplu o aplicatie de ridicare si plasare (vezi figura 16.2), unde robotul se afla in prezent
la Punctul de trecere 1 (WP 1) sitrebuie sa ridice un obiect la Punctul de trecere 3 (Wwp_3) . Pentru
a evita coliziunile cu obiectul si alte obstacole (0) , robotul trebuie sa se apropie de (WP_3) venind
dinspre Punctul de trecere 2 (WP _2) .

Asa ca, se introduc trei puncte de trecere pentru a crea o cale ce indeplineste cerintele.

® up >
Wp_1

@ wp_3

(WP_1) :pozitia initiala, (wP_2) : punctvia, (WP _3) :pozitie ridicare, (0) : obstacol.

Fara a configura alte setari, robotul se va opri la fiecare punct de trecere inhainte de a continua
miscarea. Pentru aceasta sarcing, o oprire la (WP_2) nu este optima pentru ca o intoarcere lina ar
necesita mai putin timp si energie, indeplinind in acelasi timp cerintele. Este acceptabil chiar si ca
robotul sa nu ajunga exactla (WP 2) , atata timp cét tranzitia de la prima traiectorie la a doua are
loc in apropierea acestei pozitii.
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Oprirea la (WP_2) poate fi evitata configurand o contopire pentru punctul de trecere, permitand
robotului sa calculeze o tranzitie lina spre urmatoarea traiectorie. Parametrul principal pentru
amestec este raza. Cand robotul este in cadrul razei amestecului punctului de trecere, poate incepe
sa amestece si sa abata de la calea initiala. Aceasta permite miscari mai rapide si mai line, pentru
ca robotul nu trebuie sa decelereze si sa reaccelereze.

Parametri de contopire

Pe langa punctele de trecere, mai multi parametri vor influenta traiectoria de contopire (vezi figura
16.3):

* raza de contopire (r)
* viteza initiala si finala a robotului (la pozitiile p1 si p2 , respectiv)

* timpul de miscare (de ex. daca setati un timp specific pentru o traiectorie acesta va influenta
viteza initiala/finala a robotului)

* tipurile de traiectorii de contopire din si la (MoveL, MoveJ)

WP_1 ! \

ke}
.
N
3
7
7/
/
|
\
N
~N
\\

® yp_ 3

Contopire (wP_2) curazar , pozitie initiala de contopire la p1 si pozitie finald de contopire
lap2. (0) este un obstacol.

Daca este setata o raza de amestec, traiectoria bratului robotului se amesteca in jurul punctului de
trecere, permitand bratului robotului sa nu se opreasca la punct.

Contopirile nu se pot suprapune, asadar nu se poate seta o raza de contopire ce se suprapune cu
cea a unui punct de trecere anterior sau ulterior, asa cum este ilustrat in figura 16.4.
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Suprapunerea razei de amestecare nu este permisa (*).

Traiectorii de amestec conditionale

Traiectoria de amestec este afectata atat de punctul de trecere unse este setata raza amestecului
cat si de urmatoarea din structura programului. Adica, in programul din figura 16.5 contopirea din jur
(Wp_1) este afectatda de (WP_2) . Consecinta acestui fapt devine mai evidenta cand se contopesc
traiectoriile in jurul (WP_2) in acest exemplu.

Exista doua pozitii de finalizare posibile si, pentru a determina care este urmatorul punct de trecere
la care face contopirea, robotul trebuie sa evalueze citirea curentd adigital input[1l] la
intrarea in raza de contopire.

Aceasta inseamna ca expresia if...then (sau alte declaratii necesare pentru a determina urmatorul
punct de trecere, de ex. puncte de trecere variabile) este evaluata inainte de a ajunge efectiv la
(WP_2) , ceea ce este oarecum contraintuitiv cand se analizeaza secventa programului. Daca un
punct de trecere este un punct de oprire si urmat de expresii conditionale pentru a determina
urmatorul punct de trecere (de ex. comanda I/O), se executa cand bratul robotului s-a oprit la
punctul de trecere.

MoveL

WP I

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

if (digital input[l]) then
WP F 1

else
WP F 2
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@1l i

WP_F_2

WP _I este punctul de trecere initial si exista doua puncte de trecere finale potentiale: wp

F 1siwP F 2,infunctie de expresia conditionala. Expresia i f conditionala este evaluata cand

bratul robotului intra in a doua amestecare (*).

Combinatii de tip de traiectorie

Se pot contopi toate cele patru combinatii de tipuri de traiectorii de MoveJ si MoveL, insa combinatia
specifica va afecta traiectoria de contopire calculata. Exista 4 combinatii posibile:

1.
2.
3.
4.

Moved la MoveJ (Contopire pura spatiu articulatii)
Moved la MoveL
Moved la Moved (Contopire spatiu pur carteziana)

MovedJ la MoveL

Amestecul de spatiu de contopire pur (bullet 1) vs. amestecul de spatiu cartezian pur (bullet 3) este
comparatin figura 16.6. Afiseaza caile potentiale ale sculei pentru seturi identice de puncte de
trecere.
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WP_3

Miscare si contopire spatiu articulatie (MoveJ) vs. spatiul cartezian (Movel).

Din diversele combinatii, bullet-urile 2, 3 si 4 vor rezulta in traiectorii ce se mentin in limitele
traiectoriei originale n spatiul cartezian. Un exemplu de contopire intre tipuri diferite de traiectorii
(bullet 2) poate fi vazutin figura 16.7.

WP_3

Contopirea unei deplasari in spatiu articulatiei (MoveJ) cu o deplasare liniara a sculei
(Movel).
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Amestecurile de spatii imbinare pura (bullet 1) insa se pot comporta intr-un mod mai putin intuitiv,
pentru ca robotul va incerca sa obtina cea mai lina traiectorie posibila in spatiul de imbinare luand in
calcul cerintele de viteza si timp. Din acest otiv, acestea pot devia de la cursul specificat de punctele
de trecere. Acest lucru se intdmpla in special daca exista diferente semnificative la viteza
articulatiilor intre cele doua traiectorii. Precautie: daca vitezele sunt foarte diferite (de ex. prin
specificarea setarilor avansate - fie viteza fie timpul - pentru un anumit punct de trecere), acest lucru
poate duce la devieri masive de la traiectoria originala, asa cum reiese din figura 16.8. Daca trebuie
sa contopiti cu viteze diferite si hu puteti accepta aceasta deviere, luati in calcul un amestec in spatiu
cartezian utilizdnd MovelL.

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. Comanda: Relative Waypoint (Punct de trecere relativ)

) Simplu Q - Imagini Variabile

) Avansat 1
Program robot Punct trecere Pozitle relativa
 Sabloane 2 ¢ « MutareP

Cautare 3 @ Punct_trecere_1 Punct_trecere_1 Y
4 ¢ ¥ MiscareCirculard
Fortare 5 @ PrinPunct_1 Miscare relativa, indicata de diferenta dintre pozitile de la si la Distantd
Paletizare 6 © Punctfinal 1
— S De la punctul ... ... la punctul 0.0 mm
s s B Asteapts Setare punct | Setare punct |
9 o Popup Unghi
10 O Oprire Muté aici 178,9 °
q 11 ® Comentariu 3
12 9 m Director
15 - <gol:
14 ¢ & Bucla @ Folositi raza curbare comuna @ Folositi parametri comuni
15 = <gol> o Tmbinare cu raza O Viteza scula 250
16 1 Avel 25 Acceleratie sculd 1200
17 &= var_2:=2 *force() '
18 9 b Daci.. O rimy =0
19 = <gol>
20 & Script

21 = Comutare ...

22 N ronametris 1 v Adéugare ,Pans la*
43S XKBREZ

O Normal Vitezd (C— 100% ° 0 O Sirru,ﬂare.

Un punct de trecere cu pozitia indicata relativ la pozitia anterioara a bratului robotului, cum ar fi "doi
centimetri de la stdnga”. Pozitia relativa este definita ca diferenta dintre doua pozitii date (de la
stdnga la dreapta).

Nota: pozitiile relative repetate pot misca bratul robot in afara spatiului sau de lucru.

Distanta aici este distanta carteziana dintre TCP in cele doua pozitii. Unghiul indica ct se modifica
orientarea TCP intre cele doua pozitii. Mai precis, lungimea vectorului de rotatie ce descrie
modificarea orientarii.
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1.25.7. Comanda: Variable Waypoint (Punct de trecere variabil)

v < enumit>*
B2z H SN
= Pregram | instalare  Mutare 1o Jurnal o Deschide. Savere
V' Simplu Q - Imagini Variabile
Mutare 1 P b
¥ Program robot Punct trecere Pozitie variabila v
Punct trecere 2 ¢ < MutareP
Directie 3 ® Punct_trecere 1 Muta robotul Tntr-o pozitie variabila
& ©) fapae Folosire varlabila
: <Variabilg>
Asteapta 5 ¢ ¥ MiscareCirculara
Setare 6 @ PrinPunct_1
7 @ Punctfinal_1
Popup B
8 = Setare
Oprire [¢] B Asteapts
Comentariu 10 @ Popup
5 4 11 © Oprire 3
DGy 12 #® Comentariu
) Sabloane 14 ,, - _ > @ Folositi razé curbare comuna @ Folositi parametri comuni
15 ¢ 2 Bucla o Tmbinare cu raza O Viteza scula
16 - g0l
- Acceleratie sculad
17 e Apel '
18 == var_2:=2 *faorce() O

19 ¢ & Daca ...

20 = <gol>

21 B Script -

22 “ Comutare Adaugare ,Pana la”
43S XKBREZ [+]

O Normal — 100% ° 0 O Sil‘l‘lu\are.

Un punct de trecere cu pozitia indicata de o variabila, in acest caz calculated_pos. Variabila trebuie
sa fie o postura, cum ar fi

var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. Primele trei sunt x,y,z si ultimele trei sunt orientarea indicata ca un
vector de rotatie dat de vectorul rx,ry,rz. Lungimea axului este unghiul de rotit in radiani, iar vectorul
in sine indica axul in jurul caruia se roteste. Pozitia este indicata intotdeauna in functie de un cadru
de referinta sau un sistem de coordonate, definite de optiunea selectata. Daca o raza de contopire
este setata pe un punct de trecere fix iar punctele de trecere precedente si ulterioare sunt variabile
sau daca raza de contopire este setata pe un punct de trecere variabil, atunci raza de contopire nu
va fi verificata la suprapunere (vezi Parametri de contopire on page 168). Daca, la rularea
programului, raza curbei se suprapune pe un punct, robotul o va ignora si va trece la urmatoarea.

De exemplu, pentru a misca robotul cu 20 mm de-a lungul axei z a sculei:

var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Movel
Waypoint 1 (variable position):
Use variable=var 1, Feature=Tool

1.25.8. Comanda: Direction (Directie)

Nodul de program Directie precizeaza o miscare relativa fata de axele caracteristice sau TCP-uri.
Robotul se deplaseaza de-a lungul traiectoriei precizate de nodul Directie al programului pana cand
miscarea este oprita de o conditie Pana la. Trebuie sa aveti conditii de tip ,Pana la” pentru a opri o
deplasare pe o directie; apasati pe butonul Add Until (Adauga Péna la) pentru a defini criteriile de
oprire.
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l;‘r‘g ; ‘# @ — Tau\:t’:‘umb’ ,!:; E E

Deschide.

gram | instalare

W Simplu O\ - Imagini Variabile

Mutare

1 ¥ Program robot

2 ¢ « Mutarel

3 ¢ ¥ Directie: Baza X +
4 P Pana la
Asteapta Optiune Directie

Setare @ Utilizare caracteristicé partajatd @

Popup O O Vector de directie

Directie

Punct trecere . . N -
Robotul se va migca printr-o miscare liniar, In raport cu caracteristica selectata

Directie

Oprire
Comentariu

. A (3
Director

) Sabloane @ Folositi parametri comuni

O Viteza scula

Acceleratie sculd

Adaugare ,Pané la”

Simulare .

O Normal

Oprirea unei Direction Movement (deplasare pe o directie)

Puteti adauga setari privind Vectorul de directie la Viteza scula si Acceleratie scula pentru a defini
directia vectorului de deplasare liniara, care permite utilizari avansate precum:

* definirea deplasarii liniare relative la mai multe axe caracteristice

* calcularea directiei ca expresie matematica

Vectorii de directie definesc o expresie cu cod personalizat care se reduce la un vector unitate. De
exemplu, pentru un vector of [2,1,0], robotul se misca cu doua unitati pe directia x pentru fiecare
unitate pe directia y, fata de viteza precizata.

1.25.9. Comanda: Until (Pana la)

Nodul de program Pana la defineste un criteriu de oprire pentru o deplasare. Robotul se deplaseaza
de-a lungul unei traiectorii si se opreste atunci cand un contact este detectat.

Manualul utilizatorului 175 UR5

Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



UNIVERSAL ROBOTS

Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

RE 2+ QM o @

Deschide.
jgram | instalare  Mutare o Jurnal

V Simplu O\ - Imagini Variabile
Mutare A=
1 ¥ Program robot Pana la
Punct trecere 2 ¢« Mutarel Specificati conditia de oprire
Directie 3 ¢ ¥ Directie: Baza X+ Robotul se va misca n directia selectatd Pana la atingerea conditiel de oprire
: 4 ¥ Pénéla
Asteapta
sreap Expresie f(x)
Setare
Popup
Oprire Distanta Q 9
Comentariu
. A (3 A
Director r ~
Contact sculd &
) Sabloane o O vi‘tezé a sculel mai mica de 100,0 mm/s este recomandaté pentru detectarea
= unui contact
Intrare /O ‘ '
Y\
Adaugare ,Pané la” Adaugare acpuneC’

O Normal Vitezd (C—— 100% ° 0 O Sirru,ﬂare.

In campul Pana la, puteti defini urmatoarele criterii de oprire:

* Add Action (Adauga actiune) Adauga noduri de program daca este indeplinita o conditie
»pana la” specifica. De pilda, daca este detectata o stare de eroare, programul poate fi oprit
printr-un nod Popup.

* Distanta Acest nod poate fi folosit pentru a opri deplasarea pe o directie atunci cand robotul s-
a deplasat pe o0 anumita distanta. Viteza scade astfel incat robotul se operste exact la acea
distanta.

* Expresie Acest nod poate fi folosit pentru a opri deplasarea printr-o expresie personalizata
din program. Puteti folosi I/O-uri, variabile sau functii script pentru a preciza conditia de oprire.

* Intrare I/O Puteti folosi acest nod pentru a opri o miscare comandata prin semnal pe o Intrare
/0.
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1.25.10. Comanda: Wait (Asteptare)

ault i
V' Simplu Q - Imagini Variabile
Mutare
1 ¥ Program robot Asteapté
Punct trecere 2 ¢ < Mutare/ Va rugam sa selectati ce ar trebui sa declanseze urmatoarea actiune a robotului;
. . 3 ® Punct trecere 1
Directie - -
S 4 = Setare
Asteapta 5 £ Asteapts O Niclo asteptare

Setare O Asteapta secunde
Popup O Asteapta inputul digital
Oprire

O ssosots s

Comentariu
A I» O Agsteaptd dupa ‘

Director

O Normal

Simulare .

Wait intrerupe semnalul I/0O, sau expresia, pentru un anumit timp. Daca se selecteaza Nu astepta,

nu se face nimic.

1.25.11. Comanda: Set (Setat)

WV Simplu Q - Imagini Variabile

Mutare

1 v
o o Program robot Setare
unct trecere 2 9 < Mutaref Selectat] actiunea pe care doriti ca robotul sé o efectueze Tn acest
Directie 3 @ Punct_trecere_1 Puteti sl s& specificati modificarile Th fncarcatura robotulul
: 4 = Setare
Asteapta O Nicio actiune

Setare O Setare Output digital

Popup O Setare Output analogic 4,0
Oprire O setare (%)
Comentariu O Setare impuls unic 0,500
Director g g O Cresteti variabila instalarii cu unu

) Sabloane
O Setati ncarcatura totald 0,00

[ Flositi TCP activ ca centru de greutate

O Setare TCP

O Normal

punct fn program.

Seteaza outputurile digitale sau analogice la o anumita valoare. Outputurile digitale pot fi si ele

setate pentru a trimite un singur impuls.
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Utilizati comanda de setare pentru a stabili incarcatura bratului robot. Puteti ajusta greutatea
incarcaturii pentru a impiedica robotul sa declanseze o oprire de protectie, atunci cand greutatea
sculei difera de incarcatura asteptata. Daca TCP-ul activ nu va fi folosit ca centru de greutate,
casuta trebuie sa raméana nebifata.

TCP-ul activ poate fi modificat si folosind comanda Set bifand casuta de validare si alegand unul
dintre offset-urile TCP din meniu.

Daca TCP activ pentru o anumita miscare este cunoscut la momentul scrierii programului, analizati
posibilitatea utilizarii selectiei TCP pe cardul Mutare (vezi 1.25.4. Comanda: Move (Miscare) on
page 163). Pentru informatii suplimentare despre configurarea mai multor TCP-uri cu nume, (vezi
1.24.6. Instalare — Configuratie TCP on page 129).

1.25.12. Comanda: Popup

Q - Imagini Variabile

1 ¥ Program robot Popup Text -
Punctirecere| 2 ¢ - Mutare/ Afiseazé mesajul dedesubt pe ecran si asteapta ca utilizatorul s& apese
Directie 3 ® Punct_trecere_1 oK
. 4 = Setare |
Asteapta 5 £ Asteapts
Setare 6 @ Pobup Previzualizare popup
Popup
Oprire Tip popup:
Comentariu @ Mesaj
A 3 Avertisment
Director O
o Eroare

O Normal (——— | 00%, ° 0 O Simu\are.

Un Pop-up este un mesaj ce apare pe ecran cand programul ajunge la un nod Pop-up din arborele
programului. in fila Comanda, atingeti cAmpul gol si utilizati tastatura de pe ecran pentru a crea
continut text pentru mesajul pop-up. Mesajele sunt limitate la maxim 255 caractere.

Puteti selecta meniul derulant Text daca preferati sa aveti o variabila afisata in mesajul dvs. pop-up
in loc de text.

Puteti de asemenea selecta Oprire executare program la acest pop-up pentru ca programul sa se
opreasca cand apare fereastra pop-up.

in timpul executiei programului, cAnd apare mesajul pop-up, atingeti OK in caseta de dialog pop-up
pentru a continua programul.
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1.25.13. Comanda: Halt (Oprire)

ault i
V' Simplu Q - Imagini Variabile

Mut

utare 1 ¥ Program robot Oprire
Punct trecere 2 ¢ & Mutare/

o 3 ® Punct trecere 1 Executarea programului se opreste h acest punct
Directie - -

S 4 = Setare
Asteapta 5 B Asteaptd
Setare 6 @ Popup
7 Oprl

R © Oprire
Oprire

Comentariu

. A (3
Director

O Normal Viteza (C—— o Sirru,ﬂare.

Executarea programului se opreste in acest punct.

1.25.14. Comanda: Comment (Comentare)

numit>*
V' Simplu Q - Imagini Variabile
Mut:
utare 1 ¥ Program robot Comentariu
Punct trecere 2 ¢ & Mutare/
Directie 3 ® Punct_trecere_1
5 4 = Setare Va rugém introduceti comentariul:

Asteapta 5 B Asteapts |
Setare 6 @ Popup

7 Opri
— O Oprire .

8 ® Comentariu
Oprire

Comentariu

. A (3
Director

> Sabloane

O Normal

Ofera programatorului o optiune de a adauga o linie de text la program. Aceasta linie nu face nimic
in timpul executiei programului.
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1.25.15. Comanda: Folder

V' Simplu Q - Imagini Variabile

Mutare 1 ¥ Program robot
PuneEt g Director
tncttrecere 2 9« Mutaref Un director este o simpla colectie de linii de program.
. . 3 ® Punct trecere 1
Directie - =
4 = Setare
Asteapta 5 B Asteapts V& rugadm introduceti textul de afisat T structura programulul:
Setare 6 @ Popup Director
7 O Oprire
Popu
i 8 ® Comentariu
Oprire 9 ¢ m Director
10 - <gol=

Comentariu

. A (3
Director

O Ascundere director structurd program

O Normal Viteza (C—— o Sirru,ﬂare.

Un Director este folosit pentru a organiza si eticheta anumite parti ale unui program, pentru a curata
structura programului si pentru a-l face mai usor de citit si navigat.

Directoarele nu au nicio influenta asupra programului si a executiei sale.

1.25.16. Comanda: Loop (Bucla)

> simplu Variabile
Avansat
1 ¥ Program robot

Bucla

Bucla 2 ¢« Mutare/
SubpP 3 ® Punct_trecere_1
ubProg 4 W& rugém séa selectati de cate ori sa se execute programul in
Al =) Setare aceasta bucld
ocare 5 B Asteapts
Daca 6 @ Popup =
o 7 O Oprire @ Bucla intotdeauna
e 8 ®| Comentariu O Repetare in bucla de X ori
Eveniment 9 ¢ m Director Numar bucle Nume variabila

411 @ 2 Bucls

Comutare 12 = <gol> ‘I' O Repetare in bucld cand expresia este Adevérata
Cronometru ‘

Tngurubare O Verificati continuu expresia

Acasa

O Normal Vitezg (——— 100% Siml,ﬂare.
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Repeta in bucld comenzile programului de baza. In functie de selectie, comenzile programului de
baza sunt repetate in bucla la infinit, un anumit numar de ori sau atata timp cat o anumita conditie
este adevarata. Cand se repeta in bucla de un anumit numar de ori, este creata o variabila de bucla
dedicata (denumita 1oop 1 inimaginea de mai sus) ce poate fi folosita in expresii in cadrul buclei.
Variabila loop poate avea valoridelaOla N- 1.

Cand se repeta in bucla utilizand o expresie ca conditie finala, PolyScope ofera o optiune pentru
evaluarea continua a expresiei, astfel incat "bucla” sa poata fi intrerupta in orice moment in timpul
executiei, nu doar dupa fiecare iteratie.

1.25.17. Comanda: If (Daca)

Instructiunile Tf and 1f. . .E1se modifica comportamentul robotului in functie de inputurile
senzorului sau de valorile variabilelor.

) Simplu Q - Imagini Variabile

Avansat
1 ¥ Program robot D =~

Bucla 2 9 b Mutare/ aca

SubProg 3 ® Punct_trecere_1 n functle de starea inputului la senzor sau variabilel de program presetate, se vor
4 = Setare executa urmatoarele lini

Alocare 5 B Asteapta Dacé‘

a 6 Popuj

Daca 7 g o ‘i\rlz O Verificati continuu expresia

Script ; P .
8 #® Comentariu

Eveniment 9 ¢ m Director

10 - <goi>

q 11 £ Bucla I»
12 - <gol:

Cronometru 13 e Apel

14 a= var_2:=2 *force()

15 ¢ b Daca..

Acasa 16 =] <gol>

Fir

-

Comutare

Tnsurubare

| Adaugare Elself || Eliminare Elself |

O Normal (——— | 00%, ° 0 O Simu\are.

Selectati conditiile din Editorul de expresii care creeaza expresii folosind instructiunea I £ statement.
If a condition is evaluated as True, the statements within this T £ command are executed. An I £
statement can have only one E1se statement. Use Add ElseIf and Remove ElseIf toaddand
remove Elself expressions.

Select Check Expression Continuouslytoallow If, ElseIf and Loop statements to be
evaluated while the contained lines are executed. If an expression inside an 1 f statementis
evaluated as False,the ElseIf orElse.
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NOTA

Daca exista puncte de trecere inauntrul unei expresii If sau inauntrul unei expresii
Loop cu optiunea Check Expression Continuously (Verificare continua a expresiei),
puteti adauga un stopj() sau un stopl() dupa expresie pentru a decelera cu delicatete
bratul robotic. Acest lucru este valabil pentru ambele comenzi If si Loop (vezi
sectiunea 1.25.16. Comanda: Loop (Bucla) on page 180).

1.25.18. Comanda: SubProgram

Q - Imagini Variabile

1 v "
= proaram roboc SubProgram_1
ucla z =| <gol> Un subprogram poate sa indice la un fisier de pe disc sau poate fi
SubProg 3 Y. SubProgram 1 continut in acest pragram.
4 - <gol>
Alocare
Figier SubProgram
Daca i -
<Niciun fisier selectat>
Eveniment
Fir
A g
Comutare
Cronometru
Tnsurubare
Acasa
) Sabloane Salvare SubProgram Golire SubProgram

O Wentineti fisierul SubProgramului actualizat cu acest Program

O Ascundere structura subprogram

O Normal (— 100% ° 0 O Siml,ﬂare.

Un subprogram poate contine parti de program ce sunt necesare in mai multe locuri. Un
Subprogram poate fi un fisier separat pe disc si poate fi si ascuns pentru a-l proteja impotriva
modificarilor accidentale.
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Comanda: Apelare subrutina

) Simplu Q - Imagini Variabile
Avansat
1 ¥ Program robot

Apelare subrutina

Bucla 2 9 b Mutare/
SubProg 3 ® Punct_trecere_1
p 4 = Setare Alegeti ce subruting s& apelati pentru acest punct la executia programului.
ocare =
5 B Asteaptd |Nicwuna v |
Daca 6 @ Popup
. 7 Oprire
Script o . P .
8 #® Comentariu
Eveniment 9 ¢ m Director
Fir 10 - <goi>
4 11 ¢ 2 Bucla 3
Comutare 12 =

Cronometru 13 Y. Apel
Tnsurubare

Acasa

O Normal Vitezs C——— 10 Sirru.ﬂare.

Apelarea unei subrutine va rula liniile de program in subprogram si apoi va determina revenirea la
urmatoarea linie.

1.25.19. Comanda: Assignment (Atribuire)

) Simplu Q - Imagini Variabile
1
¥ Program robot Alocare Sursé

] 2 9« Mutaref Aloca variabila selectatd cu valoarea expresiel.
SubProg 3 ® Punct_trecere_1

4 = Setare Variabils e .
Alocare 5 B Astezpts ariabild Xpresie
Daca 6 1 Porup [ 2 |2 | = 2 * forcel)

. 7 Opri

Script o pre .

8 ® Comentariu
Eveniment 9 ¢ m Director
Fir 10 - <goils

4 11 ¢ & Bucla 3

Comutare

12 - <gol=
Cronometru 13 L. Apel

7 — 14 2= var_2:=2 * force()

Acasa

O Normal Vitezq (S 0 Siml,ﬂare.

Aloca valori la variabile. O alocare pune valoarea comenzii de pe partea dreapta in variabila de pe
partea stdnga. Aceasta poate fi util in programe complexe.
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1.25.20. Comanda: Script

) Simplu Q - Imagini Variabile
Avansat
1 v Program robot

Bucla 2 9+ Mutare/ Cod script
SubProg 3 @ Punct_trecere_1 Dedesubt puteti introduce textul ce va fi executat ca cod script de catre
4 = Setare URController.
Alocare 5 E Asteapts
Daca 6 @ Popup
7 Opri
Script o . prire .
8 ® Comentariu
Eveniment 9 ¢ m Director
Fir 10 - <gol>
4 11 ¢ & Bucla 3
Comutare 12 s Y

Cronometru 13 L. Apel
14 3= var_2:=2 *force()

Tnsurubare
b Dacs.

=
=
-

Acasa 16 - <gol=

) Sabloane 17 B Script

O Normal — 100% ° 0 O Sil‘l‘ll,ﬂare.

Urmatoarele optiuni sunt disponibile in lista de selectie de la Comanda:

* Linie va permite sa scrieti o singura linie de cod URscript folosind Editorul de expresii (1.23.1.
Editor de expresii pe ecran on page 119)

* Fisier va permite sa scrieti, editati sau sa incarcati fisiere URscript.

Gasiti instructiuni pentru scrierea de URscript in manualul Script de pe website-ul de asistenta
(http://www.universal-robots.com/support).

Functiile si variabilele declarate intr-un fisier URscript sunt disponibile pentru utilizarea in program in
PolyScope.
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1.25.21. Comanda: Event (Eveniment)

Q - Imagini Variabile

1 v Program robot E . t
Bucla 2 -0 venimen
SubProg 3 ¥ Eveniment Un eveniment este similar cu o Intrerupere, totusi, in cazul executari
4 - <qol> programulul principal continua cét timp codul de eveniment este
Alocare o executat. Cat timp evenimentul este executat, nolle evenimente nu au
efect,
Daca N ‘ ) ) o
In functle de starea Inputului de senzor sau variabllel de program
Script presetate, se vor executa urmatoarele linii.
Eveniment
Fir
A g
Comutare
Cronometru
Tnsurubare
Acasa
) Sabloane

O Normal — 100% ° 0 O Sil‘l‘lu\are.

Un eveniment poate fi folosit pentru a monitoriza un semnal de input si pentru a efectua anumite
actiuni sau pentru a seta o variabila cand semnalul de input creste. De exemplu, in cazul in care un
semnal de iesire creste, programul de eveniment poate astepta 200ms si apoi poate fi setat inapoi la
scazut. Aceasta poate face ca codul programului principal sa fie mult mai simplu in cazul unei masini
externe ce declanseaza pe un flanc in crestere decéat un nivel de input crescut. Evenimentele sunt
verificate la fiecare ciclu de control (8ms).
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1.25.22. Comanda: Thread (fir de executie)

) Simplu
:

Bucla 2

¥ Program robot

- <gol>

SubProg 3 sk Fir_1

4
Alocare

Daca
Script
Eveniment
Fir

A
Comutare
Cronometru

Tnsurubare

Acasa

O Normal

- <rol>

Q - Imagini Variabile
Fir

Un fir este un program paralel ce ruleazé odata cu programul principal. Un fir poate
efectua /O, astepta semnale si seta variabile.

Util pentru controlarea celorlalte masini in timp ce robotul ruleaza.

& Stain bucld permanent

Simulare .

Un fir este un proces paralel la programul robotului. Un fir poate fi folosit pentru a controla o masina
externa independent de bratul robotului. Un fir poate comunica cu programul robot cu variabile si

semnale de iesire.

1.25.23. Comanda: Switch (Comutare)
a2z 4+ QM

Rulare | WPregram | instalars  Mutare

) Simplu

1 v Program robot
Bucla 2 9« Mutare/
SubProg 3 ® Punct_trecere_1
4 = Setare
Alocare 5 B Asteaptd
Daca 6 @ Popup
: 7 Oprl
Script o rpnre .
8 ® Comentariu
Eveniment 9 ¢ m Director
Fir 10 - <goils
4 11 9 & Buca
Comutare 12 - <goi>
Cronometru 13 L. Apel
= = =2 *
i 14 a= var_2:=2 *force()
9 b Daca ..
Acasa 16 = <goi>
) Sabloane 17 8 Script
18 = Comutare ...

o 1o Jurnal

Q - Imagini Variabile

Comutare

Puteti folosi o declaratie de comutare pentru a controla fluxul programului
Acestea pot nlocui declaratile Daca...Altfel Daca complexe si pot testa o
gamé de valori pentru expresia dvs

Comutare
(3
O Caz implicit
El Caz |Nicio selectie -

Simulare .

O Normal

URS
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O constructie Switch Case poate face robotul sa isi modifice comportamentul in functie de inputurile
senzorului sau de valorile variabilelor. Utilizati Editor expresii pentru a descrie conditia de baza si
definiti cazurile in care robotul ar trebui sa treaca la sub-comenzile acestui Switch. If the condition
is evaluated to match one of the cases, the lines inside the Case are executed. Ifa Default Case,
apoi liniile vor fi executate daca nu sunt gasite alte cazuri care se potrivesc.

O comanda 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 poate fi indepartata de pe ecran pentru acel comutator.

Cronometru

O\ - Imagini Variabile

Cronometru

Avansat
1 ¥ Program robot

Bucla 2 % < Mutare/ Masoara timpul, Timpul masurat apare in variabila
3 ® Punct_trecere 1
SubProg - -
4 = serare | Va Hcronometruj v
Alocare 5 B Asteapts
Daca 6 @ Popup QO rornirea
7 Opri
Script 8 2 ﬁpr\re o O Stop
Comentariu
Eveniment 9 ¢ m Director o Resetare
Ein 10 - ol

£ Bucla 3
12 - <goi>

Cronometru 13 L. Apel

14 == var_2:=2 *force()

15 ¢ & Daca..

Acasa 16 - <gol:

) Sabloane 17 B Script

18 & Comutare ..

q 11

-

Comutare

Tnsurubare

19 ® cronometru_1

O Normal Vitezs (— 100% ° 0 o Sirruu\are.

Un cronometru masoara lungimea timpului necesar pentru ca anumite piese ale programului sa
functioneze. O variabila de program contine timpul trecut de la pornirea unui Timer (cronometru),
puténd fi citita in tabul Variabile si tabul Run.
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1.25.24. Comanda: Pattern (Sablon)

Q& Fisier 06:36:37 CCCC O
rProgram r&Instalare rMutare rl,.’O rjurnal |
=nedenumit= rComandé [ imagini | structura | Variabile |

& Palet o
¥ Sablon Sablon
¢V SecventiFalet "
o Apropiere_1 Un sablon este un grup de pozitii rulate ciclic,
o PunctSablon | Sabloanele pot fi folosite pentru a paletiza mai mult etc,
= Setare
= Asteaptd
o jesire_1 - . L L
LT Pozitii pe o linie Linie =
«» Destivuire P -
o PozStart_1
¢ ¥ Directie
o Pozitie/nitia_] - - . ool
o LaPoz 1 Pozitii intr-un patrat Patrat Ve Ve
¢V AlegeSecventa
@ POZSt."'.’é_E LSl N
= Setare - R -
PR y = - "—:— -—— '3,
= Asteapts Pozitii intr-o caseta Caseta . -
o esire_2 R T -
= Asteaptd
W Director

= -

0 listd a pozitiilor Lista - -

= Comentariu
= Popup

=cronometru_l
¥ Mutarel —|

i He 5 i
4 Il ]

Sl > |

Sirmul . -
@ simulare Vitezd =———= J100% | 4@ Anterior || Urmatorul B |
o Robot real

Comanda $Sablon poate fi utilizatd pentru a trece ciclic prin pozitiile din programul robotului.
Comanda Sablon corespunde unei singure pozitii la fiecare executie.

Un sablon poate fi indicat ca unul din patru tipuri. Primele trei optiuni, Linie, Patrat sau Caseta pot fi
utilizate pentru pozitii intr-un sablon cu forma regulata. Sabloanele regulate se definesc printr-un
numar de puncte caracteristice, unde punctele definesc marginile sablonului. Pentru Linie acesta
consta in cele doua puncte finale, pentru Patrat trei dintre cele patru puncte de colt, iar pentru
Caseta patru dintre cele opt punct de colt. Programatorul introduce numarul de pozitii de-a lungul
fiecarei margini a sablonului. Controlerul robotului calculeaza apoi pozitiile sablonului prin
adaugarea proportionala a vectorilor de margini.

Daca pozitiile de traversat nu se incadreaza intr-un sablon regulat, se poate alege optiunea Lista, in
care o lista cu toate pozitiile este furnizata de programator. Astfel se poate realiza orice tip de
aranjament al pozitiilor.

Definirea sablonului

Céand se selecteaza sablonul Casetd, ecranul comuta la ceea ce este ilustrat mai jos.
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& Fisier 06:36:46 CCCC O
fProgram [ A& Instalare | Mutare | /0 | jurnal |
=nedenumit= l/Cnmandé [ imagini | structura | variabile |

«» Palet -

¥V Sablon: Casetd -
RSTE Colt8_1
o Colt2 1 - |
o Colt3 1
o Colt4 1
o Colt5_1
o Colté_1 |
o Colt7_1
o Colt8 1 r
¢ W SecventiPalet
o Apropiere_1
o PunctSablon |
= Setare —
= Asteapts
o jesire_1
+s Destivuire
o PozStart_1
-V Directie -
o Pozitie/nitia_1 [ g 8
0 LaPoz_1 LI

®5‘~ 6 - -

¢V AlageSecvents = \

o PozStivs 2 -

= Setare - - 4

= Asteapts 1 = -

o jesire_2 —| o
= Asteants ¥ | 2 3
] i [Tl

Rl <> |

Simul . o
Qomuare ] 1] | vitess =——=0r00% [ anterior | [ urmatorui ® |
oRobot real

| Schimba aceasta pozitie |

Mut a aici |

Un sablon Caseta utilizeaza trei vectori pentru a defini o latura a casetei. Acesti trei vectori sunt
indicati ca patru puncte, unde primul vector merge de la punctul unu la punctul doi, al doilea vector
de la punctul doi la trei iar al treilea vector de la punctul trei la punctul patru. Fiecare vector este
impartit prin numerele de interval. O anumita pozitie din sablon este calculata prin simpla adunare
proportionala a vectorilor de interval.

Sabloanele Linie si Patrat functioneaza in mod similar.

O variabila contor se foloseste la traversarea pozitiilor sablonului. Numele variabilei se poate vedea
pe ecranul de comenzi pentru Sablon. Variabila trece de la 0 la X* Y* Z- 1, numarul de puncte din
sablon. Aceasta variabila poate fi manipulata utilizand alocarile, si poate fi folosita in expresii.

1.25.25. Comanda: Force (Fortare)

NOTA

Utilizarea acestei functii in acelasi timp cu Urmarire conveior poate duce la un
conflict in program.

* Nu utilizati aceasta functie impreuna cu Urmarire conveior.

Mod Fortare este adecvat pentru aplicatii in care pozitia TCP efectiva de-a lungul unei axe
predefinite nu este importanta, insa este necesara o fortare anume de-a lungul axei. De exemplu,
daca TCP robot trebuie sa ruleze pe o suprafata curbata, sau la impingerea sau tragerea unei piese.
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Mod Fortare permite si aplicarea anumitor cupluri in jurul axelor predefinite. Bratul robotului
incearca sa accelereze de-a lungul acelei axe, daca nu sunt intAmpinate obstacole pe o axa pentru
care este setata o forta diferita de zero. Desi 0 axa a fost selectata pentru a fi conforma, programul
robotului tot va incerca sa miste robotul de-a lungul/in jurul acelei axe. Totusi, controlul fortei se
asigura ca bratul robotului se va apropia totusi de forta specificata.

NOTA

Daca exista un nod Fortare intr-un script I £, E1seIf or Loop, and the Check
Expression Continuously option is selected, youcanadd anend force
mode () la sfarsitul unei expresii pentru a iesi din controlul prin fortare.

AVERTISMENT
1. Evitati decelerarea crescuta inainte de intrarea in modul fortat.

2. Evitati acceleratia mare in modul fortat, pentru ca scade precizia de control a
fortei.

3. Evitati miscarile paralele cu axele conforme inainte de a intra in modul fortare.

Variabile

) Avansat

~
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3 & Functrecere L
v Sabloane 4 = Setare Forl;are _
d 5 B Asteaptsd Partea programului de sub aceastad comandd fortata va fi rulata in mod fortat. In modul

Cautare . fortat, robotul va fi ber Th directia caracteristicii selectate pentru a aplica forta
6 @ Popup specificata.

Fortare 7 O Oprire

. 8 ® Comentariu Optiune

Paletizare i -
9 9 m Director Bazd v

Ermdéurire 10 - <gol:

anda 11 ¢ & Bucla
12 - <gol:
13 el F Fortare
I L 40 Ik

14 3= var_2:=2 *force() 0.0 N
15 ¢ & Daca... 1

21
22
25

9

8 Script
= Comutare ...
® cronometru_1
B Destivuire
® PozStart_1
@ = Directie
e i1 AlegeSecvents

30 9 F Fortare

v Folosit) butonul test de mai jos Tmpreuna cu butonul
deplasare libera de pe dispozitivul de Tnvatare pentru a
testa modul fortat.

O Normal

Selectare optiuni

et 100% ° 0 o

Simulare .

Meniul optiuni este folosit pentru a selecta sistemul de coordonate (axe) pe care robotul le va folosi
in timp ce opereaza in modul fortat. Optiunile din meniu sunt cele definite in tabul instalare (vezi

1.24.12. Instalare — Functii on page 143).

URS
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Tip mod fortare

Tipurile de moduri de fortare, enumerate mai jos, determina modul in care este interpretata
caracteristica selectata.

* Simplu: Doar o singura axa va functiona in modul fortare. Forta de-a lungul aceste axe este
ajustabila. Forta dorita se va aplica intotdeauna de-a lungul axei z a optiunii selectate. Totusi,
pentru optiunile de linie, este de-a lungul axei z.

* Cadru: Tipul Cadru permite un mod de utilizare mai avansat. Aici, conformarea si fortele se
pot selecta independent in toate cele sase grade de libertate.

* Punct: Cand se selecteaza Punct, cadrul sarcinii are axa y indicand de la TCP robot spre
originea optiunii selectate. Distanta dintre TCP robot si originea optiunii selectate trebuie sa
fie minim 10 mm. Cadrul sarcinii se va schimba la runtime pentru ca se modifica pozitia TCP
robot. Axele x si z ale cadrului sarcinii depinde de orientarea originala a optiunii selectate.

* Miscare: In modul Miscare cadrul sarcinii se va schimba odaté cu directia miscarii TCP. Axa x
a cadrului sarcinii va fi proiectia directiei de miscare TCP pe planul dintre axa x si y a optiunii
selectate. Axa y va fi perpendiculara pe miscarea bratului robotului si in planul x-y al optiunii
selectate. Aceasta poate fi utila la debavurarea de-a lungul unei cai complexe, unde este
necesara o forta perpendicular pe miscarea TCP.

Cand bratul robot nu se misca: Daca se intra in modul fortare cu bratul robotului stationand, nu
vor exista axe conforme pana Cand viteza TCP nu este peste zero. Daca este mai tarziu, fiind
inca in modul fortare, bratul robotului stationeaza din nou, cadrul sarcinii are aceeasi orientare
ca si ultima data cand viteza TCP a fost mai mare de zero.

Pentru ultimele trei tipuri, cadrul efectiv al sarcinii poate fi vizualizat la runtime pe tabul grafice (vezi
1.25.33. Tabul Grafic on page 197), cand robotul functioneaza in modul fortare.

1.25.26. Selectarea valorii fortei
* Valoarea fortei sau a cuplului pot fi setate pentru axele conforme, iar bratul robotului isi
ajusteaza pozitia pentru a atinge forta dorita.

* Pentru axele neconforme bratul robot va urma traiectoria setata de program.

Pentru parametrii translationali, forta este specificata in Newtoni [N] iar pentru cei rotationali cuplul
este specificat in Newton metri [Nm].

NOTA
Trebuie sa faceti urmatoarele:

* Folositi functia script get _tcp force () intr-un sir separat, pentru a citi forta
si cuplul efective.

* Corectati vectorul cheii daca forta si/au cuplul efective sunt mai mici decat
trebuie.

Manualul utilizatorului 191 UR5

Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

UNIVERSAL ROBOTS

1.25.27. Selectarea limitelor

Se poate seta o limita pentru toate axele, insa acestea au semnificatii diferite corespunzatoare
axelor ce sunt conforme sau neconforme.

* Conform: Limita este viteza maxima pe care TCP o poate avea de-a lungul/in jurul axei.
Unitatile sunt [mm/s] si [deg/s].

* Neconform: Limita este devierea maxima de la traiectoria programului care este permisa
inainte de opririle de protectie a robotului. Unitatile sunt [mm] si [deg].

1.25.28. Testare setari forta

Butonul pornit/oprit etichetat Test comuta comportamentul butonului Freedrive de pe spatele
dispozitivului de invatare de la modul Freedrive normal pe testarea comenzii fortare.

Cand butonul Test este pornit si butonul Freedrive de pe spatele dispozitivului de invatare este
apasat, robotul va actiona ca si cand programul ar fi ajuns la aceasta comanda de fortare; in acest
fel setarile pot fi verificate inainte de a rula efectiv programul complet. Aceasta posibilitate este utila
in special pentru verificarea selectarii corecte a axelor conforme si a fortelor. Trebuie doar sa tineti
TCP robot cu 0 mana, sa apasati butonul Freedrive cu cealalta si sa observati in ce directii poate/nu
poate fi miscat bratul robotului.

La parasirea acestui ecran, butonul Test se opreste automat, ceea ce inseamna ca butonul
Freedrive de pe spatele dispozitivului de invatare este folosit din nou pentru modul Freedrive
normal.

Butonul Freedrive va fi activ doar cand o optiune valabila a fost selectata pentru comanda Fortare.
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1.25.29. Comanda: Pallet (Paletizare)

Q& Fisier 06:36:37 CCCC O
rProgram r& Instalare r Mutare r 1jO rjurnal |
=nedenumit= 1/ Comanda | Imagini | Structurad | Variabile |
& Palet =
W Sablon Pa Iet

¢ ¥ SecventiPalet
o Apropiere_1 |——
o PunctSablon_|
= Setare
= Asteaptd ® 0 Secventd de Program de efectuat |a diverse pozitii
o jesire_1 & The Sablon, sau furnizat ca o lista
«» Destivuire & 0 sectiune optionald Inainte de start ce va fi efectuatd Tnainte de prima pozitie.
o PozStart_1 & 0 sectiune optionald dupa final ce va fi efectuatd dupa ultima pozitie.
¢ ¥ Directie
o Pozitie/nitia_]
o laPoz 1
¢V AlegeSecventa
o PozStiva_2
= Setare |
= Asteaptd
o esire_2
= Asteaptd
W Director

= -

0 operatiune palet permite robotului s3 execute aceeasi secventd de miscari si actiuni la
mai multe pozitii diferite. Aceasta poate fi util pentru paletizare sau operatiuni similare, 0
operatiune palet este alcatuitd din urmatoarele caracteristici plan

=T

= Qprire
= Popup
=cronometru_l
V Mutarel —
1 : m te '|’|L [] Secventa inainte de pornire
|Q”“| | < | [] secventa dup final
Simulare . =
g I IE"E“E‘ Vitezd =———= J100% | 4@ Anterior || Urmatorul B |

O operatiune de paletizare poate efectua o serie de miscari intr-un set de locatii indicate ca sablon
(vezi 1.25.24. Comanda: Pattern (Sablon) on page 188). La fiecare dintre pozitiile din sablon,
secventa de miscari va rula in functie de pozitia din sablon.

Programarea unei operatiuni palet

1. Definiti sablonul.

2. Introduceti o Secventa palet pentru a prelua/amplasa la fiecare punct in parte. Secventa
descrie ce trebuie facut la fiecare pozitie de sablon.

3. Utilizati selectorul de pe ecranul de comenzi pentru secventa la definirea punctelor de trecere
din secventa care trebuie sa corespunda pozitiilor din sablon.

Secventa palet/Secventa ancorabila

Intr-un nod Secventa palet, miscarile bratului robotului sunt in functie de pozitia paletului.
Comportamentul unei secvente este astfel incat bratul robotului se va afla in pozitia specificata de
sablon la Pozitie ancora/Punct sablon. Pozitiile ramase vor fi mutate pentru a se potrivi. Nu utilizati
comanda Mutare in interiorul unei secvente, pentru ca nu va fi relativa la pozitia ancorei.
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“InainteDePornire”

Secventa optionala BeforeStart este rulata chiar inaintea pornirii operatiei. Aceasta poate fi folosita
pentru a astepta semnalele de pregatit.

“DupaFinal”

Secventa optionala AfterEnd este rulata la finalizarea operatiei. Aceasta poate fi folosita pentru a
semnaliza miscarii benzii sa inceapa, pregatindu-se pentru urmatorul palet.

1.25.30. Comanda: Seek (Cautare)

O functie de cautare utilizeaza un senzor pentru a determina cand este atinsa pozitia corecta pentru
a prelua sau lasa un element. Senzorul poate fi un buton comutator, un senzor de presiune sau un
senzor capacitiv. Aceasta functie este realizata pentru lucrul cu stive de elemente cu diverse
grosimi, sau cand pozitiile exacte ale elementelor nu sunt cunoscute sau sunt prea dificil de
programat.

o Ii Y Ii

Cand programati o operatiune de cautare pentru a lucra la piese stivuite una peste alta, trebuie sa
definiti:

* s-punctul de plecare.
* d- directia stivei.
* |- grosimea pieselor aranjate in stiva.
in plus, trebuie sa se defineasca conditia pentru atunci cand se atinge pozitia urmatoare a stivei, si o

secventa de program speciala ce se va executa la fiecare dintre pozitiile stivei. De asemenea
trebuie indicate viteza si acceleratiile pentru miscarea implicata in operatiunea de stiva.
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Stivuirea

d r*
tars au. eschi
) Simelu Q - Imagini Variabile

) Avansat

1 ¥ Program robot

v Sabloane 2 ¢ W Mutare/ Selectare tip cautare

O operatie de cautare este definitd

Cautare 3 ® Punct_trecere_1 )
4 - Setare A Pozitia initiala
Fortare " B: Directla - DinPoz
¥ 5 B Asteaptsd C: Directia - LaPoz
Paletizare 6 @ Popup D: Grosimea elementului
Urmarire 7 O Oprire Va rugam selectatj intre stivuire si destivuire,
banda 8 ® Cormentariu
9 9 m Director

10 - <goi>

4 11 9 & Bucla b
12 - <gol> A
13 1. Apel I i I I

14 == var_2:=2 *force()

c B
15 ¢ & Daca
16 - <ol +(C
17 B Script B oL o——1A
18 % Comutare ... o[ 3 A
19 ® cronometru_1
20 Bl Cautare

Stivuirea Destivuirea

43S XKBRTS

Viteza (

Simulare .

O Normal

La stivuire, bratul robotului se misca in pozitia de pornire, apoi se misca in partea opusa directiei
pentru a cauta urmatoarea pozitie de stivuire. Cand s-a gasit, robotul isi aminteste pozitia si
efectueaza secventa speciala. La runda urmatoare, robotul incepe cautarea din pozitia amintita,
incrementata cu grosimea piesei de-a lungul directiei. Stivuirea este finalizata cand inaltimea stivei
este mai mare decat un numar definit, sau daca senzorul emite un semnal.

Destivuirea

1 v Program robot
\/ Sabloane 2 9« Mutare/

Destivuire

Cautare 3 ® Punct_trecere_1

4 - Setare
Fortare 5 B Astezpts
Paletizare 6 @ Popup
Urmarire ! O Oprire Destivuirea este definit de urmatorii parametri:
banda 8 ® Comentariu

9 ¢ m Director A: Pozitia initiald

B B: Directla - DinPoz
£ =] <gol> C: Directia - LaPoz
4 11 9 £ Bucia I +(C D: Grosimea elementului

12 =] <go> ol &

13 L. Apel

14 3= var_2:=2 *force()

15 9 b Daca..

16 - <goi>
17 & Script
18 = Comutare ...

Urmétoarea pozitie este gasitd cand:

19 ©® cronometru_I Grosime element Parametri comuni
20 ¢ @& Destivuire 0.0 mm Vitez sculd 250 mm/s
21 ® PozStart_1 Acceleratie scula 1200 mm/s?

& — Diractia O Secventinainte de pornire

v
27
f oK m o o Secvent dups nal | Resetare la valori implicite |

O Normal Vitezq (——— 100% ° 0 O Siml,ﬂare.
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La destivuire, bratul robotului se misca din pozitia de pornire in directia indicata pentru a cauta
urmatorul element. Conditia de pe ecran determina cand este atins urmatorul element. Cand
conditia este indeplinita, robotul isi aminteste pozitia si efectueaza secventa speciala. Data viitoare,
robotul incepe cautarea de la pozitia amintita crescuta cu grosimea eementului de-a lungul directiei.

Pozitie initiala

Pozitia initiala este unde incepe operatiunea de stivuire. Daca pozitia de pornire este omisa,
stivuirea incepe de la pozitia curenta a bratului robotului.

Directie

) Simplu Q - Imagini Variabile
~

) Avansat L1 ¥ Program robot

2 9 « Mutaref
WV Sabloane ® Punct trecere 1 O directie este indicata de linia dintre pozitia TCP a dou& puncte cle trecere

Directie

Cautare

= Setare

E Asteapts O sStop dupa 500,00 mm

3
4
Fortare 5
& @ Popup O stop cand
7
8
9

Paletizare O Oprire
® Comentariu
W Director
10 - <goi=
£ Bucla
T 12 =] <goi>
13 1, Apel
14 == var_2:=2 *force()
15 ¢ & Daca..
16 - <gols

Urmarire
banda

)

-
.
-

17 & Script Parametri comuni
18 & Comutare ..

Vitez& scula 10,0/ mmy/s

19 ® cronometru_1

20 9 H Destivuire

21 ® PozStart_1

22 & — Directie v

Acceleratie sculd 1200/ mmy/s?

| Resetare la valori implicite |

O Normal (—— Simulare .

Directia este indicata de doua pozitii si este calculata ca diferenta de pozitii dintre primele pocitii
TCP la a doua pozitia TCP.
Nota: O directie nu ia in calcul orientarile punctelor.

Expresia urmatoare pozitie de stivuire

Bratul robotului se misca de-a lungul vectorului de directie evaluand in permanenta daca s-a atins
urmatoarea pozitie de stiva. Cand expresia este evaluata ca True se executa secventa speciala.

“InainteDePornire”

Secventa optionala BeforeStart este rulata chiar inaintea pornirii operatiei. Aceasta poate fi
folosita pentru a astepta semnalele de pregatit.
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“DupaFinal”

Secventa optionala AfterEnd este rulata la finalizarea operatiei. Aceasta poate fi folosita pentru a
semnaliza miscarii benzii sa inceapa, pregatindu-se pentru urmatoarea stiva.

Secventa preluare/lasare

Secventa Preluare/Plasare este o0 secventa speciala de program executata la fiecare pozitie de
stivuire, similara cu operatiunea Pallet (vezi 1.25.29. Comanda: Pallet (Paletizare) on page 193).

1.25.31. Comanda: Conveyor Tracking (Urmarire banda)

NOTA
Utilizarea acestei functii in acelasi timp cu Fortare poate duce la un conflictin
program.

* Nu utilizati aceasta functie impreuna cu Fortare.

Robotul poate fi configurat sa urmareasca miscarea benzii configurate (Banda 1). Cand comanda
Urmarire banda definita in instalare este configurata corect, robotul isi ajusteaza miscarile pentru a
urmari banda transportoare. Nodul de program Urmarire banda este disponibil din tabul Experti
care se afla in tabul Structura. Toate miscarile de sub acest nod sunt permise cat se urmareste
banda, insa sunt relative la miscarea benzii transportoare. Configurarea Urmarire banda din tabul
Instalare (vezi sectiunea 1.24.13. Configurare urmarire banda on page 151) va ofera optiuni pentru
configurarea robotului sa functioneze cu codificatoare absolute si incrementale, precum si cu benzi
transportoare liniare si circulare.

NOTA

Caseta de comanda poate adaposti numai un codificator incremental care trebuie
folosit cu o banda transportoare (Banda 1).

1.25.32. Comanda: Suppress (Suprimare)

Liniile de program suprimate sunt pur si simplu sarite cand se ruleaza programul. O linie suprimata
poate fi desuprimata mai tarziu. Aceasta este o modalitate rapida de a face modificari la un program
fara a distruge continutul original.

1.25.33. Tabul Grafic

Reprezentarea grafica a programului robot curent. Calea TCP este afisata 3D, cu segmentele de
miscare in negru, iar segmentele amestecate (tranzitii dintre segmentele de miscare) in verde.
Punctele verzi specifica pozitiile TCP la fiecare dintre waypoint-uri in program. Schema 3D a bratului
robotului afiseaza pozitia curenta a acestuia, iar umbra bratului indica modul in care acesta
intentioneaza sa atinga punctul de trecere selectat in partea stanga a ecranului.
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Y enumit>*
R 2z QX b LI .
Rulare gram | nstalare  Mutare 1o Jurnal
Q Comanda - Variabile
il 1 ¥ Program robot ~ Q
Punct trecere 2 ¢  MutareP
Directie 3 ® Punct_trecere_1 E‘
4 ® Variabila
Asteapta 5 ? ¥ MiscareCirculard
Setare 6 @® PrinPunct_1
7 @ Punctfinal_1
Popup -
8 = Setare
Oprire 9 B Asteapta
Comentariu 10 @ Popup
: g 11 O Oprire [3 ¢
PHEdiE 12 ® Comentariu
13 ¢ m Director
oy T
15 ¢ 2 Bucla
16 - <gol:
17 Ya Apel
18 3= var_2:=2 *force() EI
19 9 b Daca..
20 =| <gol>
21 & Script

v
o Comitare

t¥s xmpEz=

O Normal Viteza C—— Simu\are.

Daca pozitia curenta a TCP robot se apropie de un plan de siguranta sau de plan declansator, sau
daca orientarea sculei robotului este aproape de limita de orientare a sculei (vezi 1.21.12.
Granite on page 99), este afisata o reprezentare 3D a limitei.

Cand robotul ruleaza un program, vizualizarea limitelor va fi dezactivata.

Planurile de siguranta sunt vizualizate in galben si negru cu o mica sageata ce reprezinta o normala
de plan, care indica partea planului pe care TCP robot poate fi pozitionat.

Planurile de declansare sunt afisate in albastru si verde, cu o sageata mica indicand partea planului
pe care sunt active limitele pentru modul Normal (vezi 1.21.6. Moduri de siguranta on page 93).
Limita de orientare a sculei este vizualizata cu un con sferic impreuna cu un vector ce indica
orientarea curenta a sculei robotului. Interiorul conului reprezinta zona permisa pentru orientarea
sculei (vector).

CAnd TCP robot tintd nu mai este in apropierea proximitatii, reprezentarea 3D dispare. Daca TCP
incalca sau este foarte aproape sa incalce limita, vizualizarea limitei devine rosie.

Vizualizarea 3D poate fi marita si rotita pentru a vedea mai bine bratul robotului. Butoanele din
partea din dreapta sus a ecranului poate dezactiva diversele componente grafice in vizualizare 3D.
Butonul de jos porneste/opreste vizualizarea limitelor din apropiere. Segmentele de miscare afisate
depind de nodul de program selectat. Daca este selectat un nod Move, calea afisata este miscarea
definitd de acea miscare. Daca este selectat un nod Punct de trecere, ecranul afiseaza urmatorii ~
10 pasi ai deplasarii.
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1.25.34. Tab structura

Q& Fisier 06:36:28 CCCC O
rProgram rL Instalare r Mutare r 1jO rjurnal |
=nedenumit= [ comanda [ Imagini | Structura | Vvariabile |
% Program robot . o
= <gol> Editor structura program
Setare plasament nod|Dupé selectie ‘V‘
Inserare
[ Simplu | Avansat | Wizard-uri |
Mutare Punct trecere
Asteapta Setare
Popup Oprire
Comentariu Director
Editare
| 4 Mutare | | Copiere | | Lipire | | Suprimare |
| ¥ Mutare | | Taiere | | Stergere |
g Fsiiorgljnlf::al IE"E“E‘ Vitezd ==———=={ J100% | 4@ Anterior || Urmatorul 8 |

Tabul structura program ofera posibilitatea de a insera, muta, copia si indeparta diversele tipuri de
comenzi.

Pentru a insera comenzi noi, faceti urmatorii pasi:
1. Selectati o comanda de program existenta.
2. Selectati daca noua comanda sa se insereze deasupra sau dedesubtul comenzii selectate.
3. Apasati butonul pentru tipul de comanda pe care doriti sa-l inserati. Pentru ajustarea detaliilor

noii comenzi, mergeti la tabul Command.

Comenzile pot fi mutate/clonate/sterse utilizdnd butoanele din cadrul de editare. Daca o comanda
are sub-comenzi (un triunghi langa comanda), toate sub-comenzile sunt de asemenea
mutate/clonate/sterse.

Nu toate comenzile se potrivesc in toate locurile dintr-un program. Mutarea comenzilor Waypoints
must be under a Move command (not necessarily directly under). E1seIf and E1se commands are
required to be after an 1£. In general, moving E1seIf poate fi complicata. Variabilele trebuie sa
aiba valori alocate inainte de a fi folosite.
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1.25.35. Tab variabile

N Simplu

Mutare
Punct trecere
Directie
Asteapta
Setare

Popup

Oprire

Comentariu

A

Director

O Normal

20
21

;

-

-

)

Comanda

¥ Program robot ~

9 «b MutareP

® Punct_trecere_1
® Variabila
? ¥ MiscareCirculard
® PrinPunct_1
@ Punctfinal_1
= Setare
B Asteapts
@ Popup

O Oprire I

#® Comentariu

& Director

£ Bucld

L. Apel

== var_2:=2 *faorce()
& Daca ..

& Script

o Comitare

v

100%

000

Golire
Simulare .

Tabul Variabile afiseaza valorile live ale variabilelor in programul in rulare si mentine o lista de
variabile si valori intre rularile programului. Apare doar cand are informatii de afisat. Variabilele sunt
ordonate alfabetic dupa nume. Numelele variabilelor de pe acest ecran sunt afisate cu maxim 50 de

caractere iar valorile variabilelor sunt afisate cu maxim 500 de caractere.

1.25.36. Comanda: Variables Initialization (Initializare variabile)

) Avansat i
¥ Program robot
v Sabloane 2 ¢ 4 Mutaref
Eautare 3 ® Punct_trecere_1
4 = Setare
Fortare 5 B Asteaprs
Paletizare 6 @ Popup
Urmarire 7 O Oprire
banda 8 ® Cormentariu
9 ¢ m Director
10 - <gol>
4 11 9 2 Bucla b
12 = <goi>
13 1. Apel
14 3= var_2:=2 *force()
15 ¢ & Daca..
16 - <gol>
17 8 Script
18 & Comutare ...
18 © cronometru_1

20 9 H Destivuire

® PozStart_1
& —a Niractic

285 xmpuz

O Normal

Program

Q - Imagini Variabile
~

Aici puteti programa robotul s& execute sarcini.

Pentru a va programa robotul, selectati nodurile din Lista de Norduri si vor aparea pe
Structura Programului.

Listé noduri

Structura program

Q

48 o xXxBBRZ

O Adaugare inainte de secventa de start

[0 Setare valori variabile initiale

& Programul ruleaza in bucla permanent

Simulare .
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Acest ecran permite setarea valorilor variabilelor inainte ca programul (si fiecare fir) sa inceapa
executia.

Selectati o variabila din lista de variabile dand clic pe ea sau utilizédnd caseta de selectare a
variabilelor. Pentru o variabila selectata se poate introduce o expresie ce se va folosi pentru a seta
valoarea variabilei la startul programului.

Daca este bifata caseta Pastrare valoare de la executia anterioara variabila va fi initializata cu
valoarea din tabul Variabile (vezi 1.25.35. Tab variabile on the previous page). Aceasta permite
variabilelor sa isi pastreze valoarea intre executiile de program. Variabila isi va lua valoarea din
expresie daca programul este rulat pentru prima data, sau daca tabul valoare a fost golit.

O variabila poate fi stearsa din program prin setarea numelui sau pe gol (doar spatii).
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1.26. Ecran Configurare

V]
&

(o]

Configurare Robot

Initializare robot

Calibrare ecran

URCaps

Retea

Limba

Setare parola

Ora

Actualizare

inapoi

URSoftware 3.7.0 (Feb 02 2021)

* Initializare robot Merge la ecranul de initializare, vezi 1.22.6. Ecran initializare on page 116.

* Limba si Unitati Configurati limba si unitatile de masura pentru interfata utilizatorului, vezi

1.26.1. Limba si Unitatile on the next page

* Actualizare Robot Actualizeaza software-ul robotului la o versiune mai noua, vezi 1.26.2.

Actualizare Robot on page 205.

* Setare Parola Ofera posibilitatea de a bloca partea de programare a robotului pentru
persoanele fara parola, vezi 1.26.3. Setare Parola on page 206.

* Calibrare Ecran Calibreaza ecranul tactil, vezi 1.26.4. Calibrare Ecran on page 207.

* Configurare Retea Deschide interfata pentru setarea retelei Ethernet pentru caseta de
comanda a robotului, vezi 1.26.5. Configurare retea on page 208.

* Setare Timp Setati data si ora pentru sistem si configurati formatul de afisare pentru ceas,

vezi 1.26.6. Setarea timpului on page 209.

* Configurare URCaps Prezentarea URCaps instalate precum si optiuni pentru instalare si
dezinstalare, vezi 1.26.7. Configurare URCaps on page 210.

* Tnapoi Revine la ecranul de intampinare.
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1.26.1. Limba si Unitatile

Configurare Robot

Initializare robot

Selectare limba

Setare parola

Ora

Actualizare

inapoi

Sistem
Calibrare ecran Romand
Tastaturd
URCaps Int'l English |+
[_] English programming
Retea
Limba

Selectare unitati

@ unitati metrice
(3 De obiceiTn SUA

Reporniti PolyScope pentru ca noile setdri sa intre in vigoare

Limba, unitatile de masura si limba tastaturii utilizate in PolyScope se pot selecta pe acest ecran.

Limba selectata se va folosi pentru textul vizibil pe diversele ecrane ale PolyScope, la fel ca siin
asistenta integrata. Debifati ,Programare in engleza” pentru ca denumirile comenzilor din
programele robot sa fie afisate in limba engleza. PolyScope trebuie repornit pentru ca modificarile

sa devina active.

Limba selectata a tastaturii se va folosi in toate tastaturile popup din PolyScope.

URS
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1.26.2. Actualizare Robot

Configurare Robot o

Actualizare software robot

Initializare robot

Calibrare ecran Cautare...

URCaps

Retea Conectati un stick USB si apoi faceti clic pe ,Cdutare..." pentru a vedea o lista cu
actualizéri posibile

Limba

Descriere

Setare parola

Ora

Actualizare

inapoi ‘ |

Actualizarile software se pot instala din memoria flash USB. Inserati un stick de memorie USB si dati
clic pe Cautare pentru a vedea lista de continut. Pentru a efectua o actualizare, selectati un fisier,
dati clic pe Actualizare si urmati instructiunile de pe ecran.

AVERTISMENT

Verificati intotdeauna programele dupa o actualizare software. Actualizarea poate
schimba traiectoriile din programul dvs. Specificatiile actualizate ale software-ului
pot fi gasite apasand butonul *?” amplasat in coltul din dreapta sus al GUI.
Specificatiile hardware raman aceleasi si se gasesc in manualul original.
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1.26.3. Setare Parola

Configurare Robot

Initializare robot

Calibrare ecran

URCaps

Retea

Limba

Setare parola

Ora

Actualizare

inapoi

Parola sistem

Parold noud

Confirmare parola noud

Parola de siguranta

Parold noud

Confirmare parola noud

]
]

]
]

Sunt permise doua parole. Prima este o parola optionala de sistem ce previne modificarea
neautorizata a configuratiei robotului. Cand parola de sistem este setata, programele pot fi incarcate
si executate fara parola, insa utilizatorul trebuie sa introduca parola corecta pentru a putea crea sau

modifica programe.

A doua este o parola obligatorie de siguranta ce trebuie introdusa corect pentru a putea modifica

configuratia de siguranta.

NOTA

instalarea robotului.

Pentru a schimba configuratia de siguranta, parola de Siguranta trebuie setata.

AVERTISMENT
Adaugati o parola de sistem pentru a preveni personalul neautorizat sa modifice

URS
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1.26.4. Calibrare Ecran

X

Indicati foarte precis Tn centrul s&getii albastre.

Anulare

Calibrarea ecranului tactil. Urmati instructiunile de pe ecran pentru a calibra ecranul tactil. De
preferinta folositi un obiect ascutit nemetalic, cum ar fi un pix inchis. Cu rabdare si grija obtineti
rezultate mai bune.
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1.26.5. Configurare retea

Configurare Robot

Initializare robot

Calibrare ecran

URCaps

Retea

Limba

Setare parola

Actualizare

inapoi

Retea

Selectati metoda de retea
(J pHcP
O Adresi staticd

o Retea dezactivata

x Nu este conectat la retea!

Setari detaliate retea:
Adresd IP
Mascd de subretea:

Gateway implicit:

Server DNS preferat:

Server DNS alternativ:

Panou pentru configurarea retelei Ethernet. O conexiune Ethernet nu este necesara pentru functiile
de baza ale robotului si este dezactivata implicit.
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1.26.6. Setarea timpului

Configurare Robot o

Setare ora

Initializare robot

Format or&: W& rugam selectati ora curenta:
calibrare ecran @ 2adeore | + ‘ ‘ + ‘ ‘ + ‘
G 12 ore
04 |1| 11 /| 21

— Lo e Le
Retea

Setare data
Limba

Selectati data de astizi

. | 02 februarie 2021 |
Setare parola

Format data:

ora @ 02 februarie 2021
@ 02.02.2021
Actualizare (J 02.02.2021
Reporniti PolyScope pentru ca noile setéri 55 intre Tn vigoare
inapoi Repornire

Setati data si ora pentru sistem si configurati formaturile de afisare pentru ceas. Ceasul este afisatin
partea de sus a ecranelor Rulare program si Programare robot. Apasand pe acesta se va afisa scurt
data. GUI trebuie repornit pentru ca modificarile sa devina active.
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1.26.7. Configurare URCaps

Configurare Robot

Initializare robot

Calibrare ecran

URCaps

Retea

Limba

Setare parola

Ora

Actualizare

inapoi

URCaps

URCaps active

u Hello World

Informatii URCap

Nume URCap: Hello World

Versiune: 1.0.0.SNAPSHOT

Dezvoltator: Universal Robots

Informatii contact: Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark
Descriere: Hello World sample URCap

Copyright: Copyright (C) 2009-2018 Universal Robots. All Rights
Reserved

Tip licenta: Sample license

Licenta:

Example:

Copyright (c) .

All rights reserved.

T o climdanilog i A i o I ) £ irla iila +

[»

1]

| i | | = | o Repornire

in lista de sus se afl& o prezentare a URCaps instalate. Dand clic pe un URCap se afiseaza

informatiile meta (inclusiv numele URCap, versiunea, licenta etc.) in zona URCap Information de

sub lista.

Clic si butonul + 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 Restart va fi activat.

Pentru a dezinstala un URCap, trebuie doar sa selectati URCap-ul din lista si sa dati clic pe butonul

-. URCap-ul va disparea din lista insa un restart tot este necesar.

in lista, pictograma afisata langa o inregistrare indica starea URCap-ului. Diversele stari sunt

definite mai jos:

o URCap ok

URCap este instalat si ruleaza normal.

©® Eroare URCap

URCap este instalat dar nu poate porni. Contactati dezvoltatorul URCap.

© Este necesara repornirea URCap.
URCap tocmai a fost instalat si este necesr un restart.

Mesaje de eroare si informatii despre URCap apar in cAmpul Informatii URCaps. in functie de tipul

de eroare detectat, apar diferite mesaje de eroare.

URS
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EUROMAP 67 Interface

ctUROM P67

European Plastics and Rubber Machinery

1.27. Prefata

Acest manual a fost conceput pentru integrator. Contine informatii importante privind integrarea,
programarea, intelegerea si depanarea.

Abrevierile utilizate in acest document sunt explicate mai jos.

Abreviere Semnificatie
UR Universal Robots
CB Caseta de comanda
IMM Masina de turnat prin injectie
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EUROMAP 67 Interface

MAF Zona turnare libera

A, B, C, ZA, ZBsSizC Semnale in interiorul cablului EUROMAP 67

septembrie 2014.

NOTA
EUROMAP 67 este acceptata doar pe casetele de comanda produse dupa

1.27.1. Cerinte privind siguranta la utilizarea IMMI

Aceasta sectiune contine masuri de siguranta specifice pentru instalarea IMMI.

AVERTISMENT

Un IMM poate folosi tensiuni de pana la 250V la unele dintre semnalele sale. Nu
conectati un IMM la interfata EUROMAP 67 daca nu este instalata adecvat pe
caseta de comanda; inclusiv toate conexiunile de impamantare obligatorii.

AVERTISMENT
Modificarea neautorizata a modulului IMMI poate duce la deteriorarea

echipamentului sau la ranirea personalului.

* Modificarile sunt permise numai personalului calificat.

* Efectuati o noua evaluare a riscurilor, inainte si dupa modificare.

AVERTISMENT
Absenta protectiei pentru zona matritei in scopul prevenirii accesului sau a

sistemului de detectare a prezentei in zona matritei poate duce la raniri ale

personalului sau la deteriorarea echipamentului.

* Pe baza evaluarii riscurilor, poate fi necesara amplasarea de aparatori de
protectie pentru riscurile asociate zonei matritei si, de asemenea, cele de

utilizare a robotului UR.
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AVERTISMENT
Semnalele pentru Zona matrita libera (MAF) nu sunt destinate protectiei.

* Integrati robotul UR, IMMI si orice masuri de protectie in conformitate cu
specificatiile producatorilor si standardele aplicabile.

* Instalati aparatori in zona matritei daca exista riscul ca operatorii sa ajunga la
matrita.

AVERTISMENT
Coordonarea imprecisa a miscarii intre bratul robotului si IMM poate duce la

deteriorarea echipamentului sau ranirea personalului.
* Cititi si intelegeti recomandarea EUROMAP 67.
* Cititi si intelegeti ghidul de utilizare al modulului IMM.

* Integrati robotul UR, IMMI si orice masuri de protectie in conformitate cu
specificatiile producatorilor si standardele aplicabile.

NOTIFICARE

Deconectarea cablului panglica atunci cand caseta de comanda este sub tensiune
poate duce la deteriorarea echipamentului.

* Opriti alimentarea la caseta de comanda inainte de a deconecta cablul
panglica.

NOTIFICARE

Neconectarea cablului de impamantare (GND) in timpul instalarii modulului poate
duce la deteriorarea echipamentului.

* Conectati cablul de impamantare la caseta de comanda Tnainte de a conecta
cablul panglica.

1.27.2. Standardul pentru EUROMAP 67

Standardul pentru EUROMAP 67 este gratuit si poate fi descarcat de la www.euromap.org. Modulul

UR EUROMAP 67 este conform cu toate cerintele acestui standard cand este pornit. Cand este
oprit, standardul EUROMAP 67 specifica faptul ca fiecare semnal de siguranta va fi operational.

Aceasta poate duce la situatii periculoase si contravine specificatiilor de siguranta din ISO 13849-1
si EN ISO 13849-1. De aceea, modulul UR EUROMAP 67 deschide circuitele semnalelor de oprire

de urgenta, semnalelor MAF si tuturor semnalelor I/O cand caseta de comanda este oprita.
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Sunt compatibile toate semnalele optionale, dependente de producator si rezervate pentru 1/O.
Interfatarea in conformitate cu EUROMAP 67.1 este de asemenea posibila.

1.27.3. Nota statutara

Interfata este construita cu aceleasi componente, pe aceleasi principii si in aceleasi conditii de
testare ca si caseta de comanda si poate fi cumparata doar impreuna cu o caseta de comanda.
Interfata EUROMAP 67 este asadar acoperitd de Declaratia de incorporare, care se gaseste in
Manual instalare hardware.

AVERTISMENT
1. Un IMM este un utilaj extrem de periculos. Cititi si intelegeti manualul IMM.

Neintegrarea robotului si IMM intr-un mod sigur poate duce la deces,
accidente grave sau deteriorarea utilajelor. Universal Robots nu poate fi
facuta responsabila pentru nicio paguba cauzata de un IMM ( de ex. in cazul
in care un robot sau o persoana este afectata de miscarile matritei).

2. La maodificarea unui IMM se va efectua o noua evaluare de risc pentru IMM.
Evaluarea de risc va lua in calcul toate noile pericole si le va reconsidera pe
cele existente pentru ca este posibil sa fi crescut.

3. Integratorul este responsabil pentru conformarea cu toate cerintele nationale
si regionale pentru IMM-uri. Acest manual nu prezinta aceste cerinte.

1.27.4. Drepturi de autor si declinarea responsabilitatii

Informatiile de fata sunt proprietatea Universal Robots A/S si nu pot fi reproduse partial sauin
totalitate fara acordul scris prealabil al Universal Robots A/S. Informatiile de fata pot fi modificate
fara notificare prealabila si nu trebuie considerate un angajament al Universal Robots A/S. Acest
document este revizuit periodic.

Universal Robots A/S nu isi asuma nicio responsabilitate pentru eventualele erori si omisiuni din
acest document.

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

Logoul Universal Robots este o marca inregistrata a Universal Robots A/S.
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NOTIFICARE

Universal Robots continua sa imbunatateasca fiabilitatea si performantele
produselor sale, motiv pentru care isi rezerva dreptul de a actualiza produsul fara o
instiintare prealabila. Universal Robots face toate demersurile sa se asigure ca
continutul acestui manual este precis si corect, insa nu isi asuma nicio
responsabilitate pentru eventualele erori sau informatii lipsa.

Universal Robots declina orice responsabilitate, chiar si in cazul in care toate
indrumarile din acest document au fost respectate.

NOTIFICARE

Universal Robots Interfata pentru Masina de turnat prin injectie (IMMI) e-Series a
fost dezvoltat in conformitate cu standardul Euromap 67, versiunea 1.11 (editia Mai
2015) si SPI AN146, The Society of the Plastics Industry, publicatia Nr. AN146
(Martie 2006).

Universal Robots prin prezenta declina orice raspundere in ceea ce priveste IMM si
semnalul sau catre IMMI, inclusiv semnalele de oprire si manipularea semnalelor de
oprire a robotilor Universal Robots, deoarece Universal Robots nu poate sti daca
IMM este dezvoltata in conformitate cu indrumarile din industria mentionata mai sus.

1.28. Integrarea robotului si a IMM

Sub-sectiunile urmatoare contin informatii importante pentru integrator.

1.28.1. Oprire de urgenta

Robotul si modulul IMM trimit semnale de oprire de urgenta de siguranta intre ele prin intermediul
IMMI. Atunci cand o oprire de urgenta UR este declansata, robotul se opreste si IMMI va trimite
semnale de oprire la IMM.

AVERTISMENT
Asigurati-va ca toate Opririle de urgenta opresc intreaga aplicatie inainte de a opera
aplicatia.

1.28.2. Oprire de protectie

Semnalele de oprire de protectie (dispozitivele de siguranta [zA3-2C3] [ZA4-7C4]) asigura faptul
ca robotul este in oprire de protectie cand se deschide o usa de la IMM.
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ff AVERTISMENT

1. Nu este o parte a standardului EUROMAP 67 sa opreasca IMM daca robotul
este in oprire de protectie. Aceasta inseamna ca daca operatorul patrunde
(paseste) in spatiul de lucru al robotului, acesta nu va putea sa intre (sau sa
puna mana) in spatiul de lucru al IMM (decét daca un dispozitiv de siguranta
de la IMM provoaca o oprire de siguranta a IMM cand operatorul intra (sau
pune mana) in spatiul de lucru al IMM). Daca un dispozitiv de siguranta va
initia o oprire de protectie atat la robot cat si la IMM, atunci conectati-l la IMM.

2. Daca un al treilea utilaj este conectat la robot prin inputul special "oprire de
urgenta externa” de pe caseta de comanda [EEA-EEB], doar robotul se va
opri de urgenta daca un buton de oprire de urgenta este apasat pe al treilea

utilaj, nu si IMM!

3. Verificati intotdeauna functionalitatea tuturor functiilor legate de siguranta.
Verificati in manualul robotului si al IMM cu privire la cerintele functiilor de
siguranta.

Atunci cand o oprire de protectie a robotului UR este declansata de IMM, robotul se opreste.

AVERTISMENT
Accesul in spatiul de lucru IMM poate conduce la vatamari grave ale personalului.

* Integrati aparatori pentru a proteja personalul fara a va baza pe semnalele
nelegate de siguranta ale IMMI.

1.28.3. Montarea robotului si a sculei

Tnainte de a construi o scula si o suprafata de fixare, integratorul trebuie s& analizeze cum va fi
orientata articulatia 4 (incheietura 2) la ridicare si plasare. Articulatiile 1, 2 si 3 au axe paralele si
daca articulatia 4 orienteaza articulatia 5 spre stadnga sau dreapta, atunci articulatia 5 este paralela
cu celelalte trei axe, ceea ce creeaza o singularitate. in general, este o idee buna sa plasati robotul
la un unghi de 45 de grade sau sa construiti o scula la care suprafata flansei sculei robotului sa fie
inclinata in jos la apucarea pieselor de pe suprafata verticala a matritei.

1.28.4. Utilizarea robotului fara un IMM

Pentru a opera robotul fara IMM, trebuie folosit un conector de bypass pentru a intrerupe semnalele
de urgenta si de siguranta. Singura alternativa este dezinstalarea permanenta a interfetei, conform
descrierii din on page 231.

AVERTISMENT
Nu folositi niciodata conectorul de bypass cand robotul este instalat impreuna cu un
IMM.
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1.28.5. Conversia de la EUROMAP 12 la EUROMAP 67

Pentru a face conexiunea cu un IMM echipat cu interfata EUROMAP 12 trebuie folosit un adaptor
E12 - E67. Sunt disponibile mai multe adaptoare pe piata, de la diversi producatori. Din pacate,
majoritatea adaptoarelor sunt concepute pentru anumiti roboti sau IMM-uri, cu variante de design
specifice. Aceasta inseamna ca anumite adaptoare nu vor putea interconecta corect robotul UR si
IMM-ul dvs. Se recomanda sa cititi standardele EUROMAP 12 si EUROMAP 67 de fiecare data
cand folositi sau construiti un adaptor.

O lista cu erori frecvente gasiti mai jos:
1. Masurati 24V intre A9 si C9?
* IMM trebuie sa furnizeze 24V pentru a activa semnalele I/O.

* Daca robotul si IMM au masa comuna/0V, atunci tensiunea de 24V a robotului poate fi
folosita prin conectarea A9 la ZA9 si C9 la ZC9. 24V de la IMM este adesea prezent la
pinul 32 de la interfata EUROMAP 12.

2. Adaptorul comuta ambele canale de urgenta cat siambele canale ale dispozitivelor de
siguranta ale robotului?

* Acestlucru se face de regula folosind 4 relee.

fnf AVERTISMENT
Asigurati-va ca adaptorul E12 - E67 este conform cu standardele EUROMAP 67 si
EUROMAP 12 si ca functiile de siguranta sunt la nivelul de performanta corect.
Nerespectarea acestui avertisment poate duce la accidente grave sau deces, pentru
ca functia de siguranta poate fi anulata.

1.29. Conectarea unei bariere fotoelectrice pentru
MAF

Aceasta sectiune descrie modul de utilizare de catre EUROMAP a unei perdele fotoelectrice la Zona
matrita libera (MAF).

AVERTISMENT
Semnalele pentru Zona matrita libera (MAF) de la IMMI nu sunt destinate protectiei
personalului.

* Instalati aparatori daca exista riscul ca operatorii sa ajunga la matrita.

* Integrati aparatorile in conformitate cu standardele aplicabile, cum ar fi: IEC
62046, ISO 13855.
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NOTIFICARE

Neutilizarea unei perdele fotoelectrice la Zona de matrita libera (MAF) poate duce la
inchiderea neplanificata a matritei, ceea ce poate provoca deteriorarea
echipamentului.

* Utilizati IMMI pentru a semnala starea perdelei fotoelectrice de la MAF, daca
este utilizata.

NOTIFICARE

Alimentarea de 24 V disponibila de la conectorul MAF de pe modulul IMMI este
limitata in curent. Depasirea curentului de iesire specificat poate duce la o oprire.

Semnalul MAF [A3-C3] din cablul EUROMAP 67 permite miscarea puternica a matritei. Trebuie avut
grija sa se previna inchiderea matritei cand robotul este inauntru.

Interfata EUROMAP 67 este livrata fara o bariera fotoelectrica MAF. Aceasta inseamna ca o eroare
in programul robotului poate face ca matrita IMM sa se inchida si sa striveasca robotul. Totusi, se
poate conecta o bariera fotoelectrica, asa cum se arata mai jos, pentru a preveni aceste accidente.
O barieré fotoelectrica de Categorie ! poate fi achizitionata pentru cateva sute USD (de ex. ,PSEN
op 2H-s/1” de la Pilz).

1.30. GUI

Sub-sectiunile urmatoare descriu modul in care interfata euromap este controlata din GUI, cum se
verifica semnalele catre si de la IMM, cat de usor se face programarea cu structuri si cum se pot
realiza lucruri mai complicate folosind semnalele direct.

Totusi, se recomanda folosirea sablonului de program EUROMAP 67 si nu crearea de la zero a
programului, vezi mai jos.

1.30.1. Sablon de program EUROMAP 67

Dupa instalarea interfetei EUROMAP 67, apare un buton suplimentar care ofera acces la sablonul
de program EUROMAP 67.
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& Fisier 06:37:26 CCCC 0
fProgram [ A& Instalare | Mutare | /0 | jurnal |

Program nou

incarcare din fisier

incarcare program

Folositi sablonul

Ridicare si plasare

Program gol

Euromap67

Selectand sablonul de program EUROMAP 67, ecranul pentru program va fi afisat cu sablonul
incarcat. Structura sablonului va fi apoi vizibila pe partea din stdnga a ecranului.

& Fisier 06:37:27 CCCC 0
fProgram [ A& Instalare | Mutare | /0 | jurnal |

Sablon EE7 {Comandé ["Imagini |  Structura | variabile |
% Program robot

¢V Mutare) Program
@ Pornirea
='/erificare la pornire
o Punct_trecere_Asteaptd
9V Bucla
= Asteaptd elementul
o Punct_trecere_Preluare
= Ejector impins
= Setare
= Asteaptd: 0.3
= Ejector retras
o Punct_trecere_Asteapta
= Lliber la turnare
° Punct_trecere_Flasare
= Setare
o Punct_trecere_Asteaptad

@ Fereastra din stdnga aratd structura programului,

@ Folositi butoanele Urmator si Anterior pentru a naviga prin
structura programului.

@ Folositi tabul Structurd pentru a modifica structura
programului.

[ ] Ad3ugare |a secventa TnainteDePornire
[] setare valori variabile initiale
|Q|| ” || -p-og- | Programul st3 Tn bucld permanent

@ simulare IE"E“E“:‘ Vitezd =——— J100% | 48 Anterior || Urmatorul 5 |
o Robot real
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Sablonul de program EUROMAP 67 este pregatit pentru interactionarea simpla cu un IMM. Prin
specificarea a doar catorva puncte de trecere si a unei perechi de actiuni I/O, robotul e gata sa
manipuleze obiecte fabricate de IMM. Punctele de trecere sunt:

* WP_home_position: Punctul de pornire al robotului pentru procedura.

* WP_wait_for_item: Punctul de trecere unde robotul va fi plasat cand asteapta un element
fabricat de IMM.

* WP_take_item: Punctul de trecere unde robotul va prelua elementul din (interiorul) IMM.

* WP_drop_item: Punctul de trecere unde robotul va plasa elementul tocmai preluat din IMM.

Cele doua noduri de Actiune au fost concepute pentru controlarea unei scule capabile sa preia si sa
tina elemente de la IMM si apoi sa le plaseze dupa ce le-a deplasat in afara IMM.

Acum, procedura va trece ciclic printre aceste etape, indepartand continuu elementele nou fabricate
de IMM. Evident, nodul Bucla trebuie personalizat astfel incat robotul sa ruleze acest ciclu doar cat
timp exista elemente de preluat. De asemenea, prin personalizarea nodului MoveJ, viteza de
miscare a robotului trebuie de asemenea ajustata pentru a se potrivi duratei ciclului de fabricatie al
IMM si, daca este necesar, cu nivelul de fragilitate al elementelor. La final, fiecare structura
EUROMAP 67 poate fi personalizata pentru a se adapta la o procedura specifica legata de IMM.

1.30.2. Prezentare 1/O si depanarea

Prezentarea /O EUROMAP 67 se gaseste in fila 1/0.

& Fisier 06:37:26 CCCC O
[ Program | A Instalare | Mutare | 1O | Jurnal |

[ Robot | MODBUS | Euromap67 |
Control Siguranta
Robot Masing Robot Masing
G Matrita se Tnchide %] (% ] Oprire de urgentad %]
L p gent
G Matrita se deschide =] Protectie deschisa [~ ]
G Ejector retras [~ ] [~ ] Zona matritad liberd (electric)
I L
G Ejector impins [~} G Zona matritad liberd (software)
| P L
(@) Trégitoare miez 1 impinse %] Stare
Robot Masing
O Trég&toare miez 1 retrase [~} .
G Trégatoare miez 2 Tmpinse [~} G Mod automat o
O Trégatoare miez 2 retrase [~} Respingere o
in functie de producator Pozitie intermediard matritd "]
Euromap67_DI_ZC8 9 %] Alimentare 24V Qo
G Euromap67_DO_AS Trnsiune _ | C|urent |
G Euromap67_DO_C5 =
(] Euromap67_DO_C8
?j Simulare
o Robot real

Exista patru zone pe acest ecran, ce sunt descrise separat mai jos. Comune pentru toate sunt doua
coloane, Robot si Utilaj, care afiseaza butoanele pentru controlarea semnalelor de output si
indicatoare pentru afisarea starii semnalelor de input.
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Starea (normala) a semnalelor la pornire este legata de faptul ca toate sunt low, cu exceptia
semnalelor de 24V si outputul robot Mod Automat care este active-low si deci setat pe high in mod
implicit.

Daca un semnal nu este parte a structurii programului si are scopul de a folosit in programul
robotului, aceasta se poate face prin utilizarea de ex. a nodurilor Actiune si Asteptare.

NOTA
Modul automat de la robot la IMM este active low. Butonul reflecta nivelul fizic si prin
urmare modul Automat este activat cand butonul nu este activat.

NOTA

Butoanele pentru controlarea semnalelor de output suntin mod implicit disponibile
doar in modul de programare a robotului. Aceasta optiune poate fi totusi setata
conform dorintei in fila Configurare I/0O din ecranul Instalare.

Control
Semnalele legate de controlarea interactiunii dintre robot si IMM sunt afisate aici. Aceste semnale
sunt toate folosite de structurile program, unde au fost imbinate in moduri adecvate si sigure.

Outputul MAF este setat high cu conditia ca semnalul de supraveghere electrica a zonei matritei
(posibil cu folosirea barierei fotoelectrice, asa cum a fost explicat mai sus) si semnalul MAF de la
software sunt améandoua high. Semnalul MAF de la software poate fi controlat din butonul aferent.

fn functie de producator

Acestea sunt semnale ce pot avea scopuri specifice, stabilite de producatorul IMM. Robotul nu
depinde de specificatiile acestor semnale, si pot fi folosite cum doriti.

Siguranta

Semnalul de oprire de urgenta de la utilaj indica daca IMM este oprit de urgenta. Inputul Aparatoare
deschisa afiseaza starea semnalelor de la dispozitivele de siguranta specificate in standardul
EUROMAP 67.

Stare

Modul operational al robotului si al IMM pot fi controlate/vizualizate (aceste semnale sunt folosite si
in structurile de program). Barele ce afiseaza tensiunea si consumul de curent reprezinta valorile
livrate la IMM si posibil la o bariera fotoelectrica de catre modulul EUROMAP 67.
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1.30.3. Functionalitatea structurii programului

Exista sapte structuri de program, care pot fi selectate din fila Structura de pe ecranul programului.
Aceste structuri vor fi disponibile dupa ce interfata euromap67 a fost instalata corect (conform
explicatiei din 1.31. Instalarea si dezinstalarea interfetei on page 230). Un exemplu de utilizare
poate fi vazut in sablonul de program EUROMAP 67.

& Fisier 06:37:28 CCCC O
[Program [ A Instalare [ Mutare [ JO | Jurnal |
Sablon EE7 [ Comanda [ Imagini | Structura | Variabile |
¥ Program robot . o
= <gol> Editor structura program
Setare plasament nod‘Dupé selectie ‘v‘

Inserare

[ simplu | Avansat | Wizard-uri | Euromap67 |

Verificare la pornire Asteapta elementul
Ejector retras Ejector impins
Tragere miez impingere miez

Liber la turnare

Editare

| 4 Mutare | | Copiere | | Lipire | | Suprimare |
| ¥ Mutare | | Taiere | | Stergere |
Q] - | '
Simul . -
g RZ?JL;S:ZE\I @EE Viteza l:QIOO% | 4@ Anterior || Urmatorul B |

Structurile sunt toate astfel construite incat sa se obtina o interactiune adecvata si sigura cu IMM,
prin urmare toate includ teste pentru a verifica daca anumite semnale sunt setate corect. De
asemenea, acestea pot seta mai mult de un output pentru activarea unei singure actiuni.

Cand o structura de program este introdusa intr-un program pentru robot, poate fi personalizata prin
selectarea acesteia in program si apoi dand clic pe fila Comanda. Toate structurile de program
contin un numar de pasi. Majoritatea acestor pasi sunt activati implicit, iar unii nu pot fi dezactivati
pentru ca sunt esentiali pentru scopul structurii. Pasii Test opresc programul daca conditia de test nu
este indeplinita. Atat starea inputurilor cat si a outputurilor poate fi testata. Pasii Setare output
seteaza un output specificat la high sau low. Pasii Asteapta pana sunt de regula folositi pentru a
astepta pana cand o miscare a fost finalizata inainte de a continua cu ceilalti pasi ai urmatoarelor
noduri de program.
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Verificare la pornire

Creat pentru folosirea la inceputul unui program robot, pentru a se asigura ca robotul si utilajul sunt
configurate corect inainte de pornirea injectiei. Folositi casetele de validare pentru a
activa/dezactiva pasii individuali.

&) Fisier

06:37:30 CCCC 0

[Program [ A Instalare [ Mutare [ JO | Jurnal |

Sablon E67

rComandé [ imagini | Structura | Variabile |

W Program robot

= Ejector retras
=|mpingere miez
= Liber la turnare

= Scoatere miez
= Ejector Tmpins

=Verificare la pornire

Verificare la pornire IMMI
1 Setare output: Mod operare robot = High
2 Setare output: Zond matritd liberd = High

= Asteaptd elementul 3 Setare output: Activare Tnchidere matritd = High

4 Setare output: Activare deschidere completd matritd = High

5 Setare output: Activare Ejector retras = High

6 Setare output: Activare Ejector impins = High

7 Setare output: Activare mutare trég&toare miez 1 in poz. 1 = High

8 Setare output: Activare mutare mpingdtoare miez 1 in poz. 2 = High
9 Setare output: Activare mutare impingdtoare miez 2 in poz. 1 = High
10 Setare output: Activare mutare imping&toare miez 2 in poz. 2 = High
11 Popup: Pauzi pana ce se apasa pe continuare

12 Setare output: Mod operare robc

13

14 Test: Input pozitie gjector nainte = Low

=apta pana: Input pozitie matritd inchisd = High

15 Test: Input pozitie ejector inapoi = High

16 Setare output: Activare Ejector retras = Low
17 Setare output: Activare Ejector impins = Low
18 Asteptati 40 ms, cat outputurile se schimbd

Q)] <> |

Simul . -
o muiare Viteza l:QIOO% | 4@ Anterior || Urmatorul B |
°Robot real
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Liber la turnare

Folosit pentru a semnaliza IMM ca are voie sa porneasca o operatiune de turnare. Cand acest
semnal este activat, robotul trebuie sa fie amplasat in afara IMM. Folositi casetele de validare
pentru a activa/dezactiva pasii individuali.

& Fisier 06:37:29 CCCC O
[Program [ A Instalare [ Mutare [ JO | Jurnal |
Sablon EE7 rComandé [ imagini | Structura | Variabile |
W Program robot
Sverficare lapornire | [MMI Gata de turnare
= Ejector retras
= Impingere misz Robotul a par&sit zona de turnare si
= Liber la turnare masina de turnat se poate inchide sau deschide.
= Asteaptd elementul
= Scoatere miez 1 Test: Output mod operare robot = Low
= Ejector Tmpins [[] 2 Test: Input eperare cu robot = High
3 Test: Input pozitie ejector Tnapoi = High
4 Setare output: Zona matrita liberd = High
5 Setare output: Activare Tnchidere matritd = High
6 Setare output: Activare deschidere completd matritd = High
7 Asteptati 40 ms. cat outputurile se schimba
QJa]~] > |
Simul R .
0 muiare Viteza l:QIOO% | 4@ Anterior | | Urmatorul B |
o Robot real

PRECAUTIE

Cand semnalul este activat, robotul va fi in afara matritei, astfel ca matrita se poate
inchide fara a atinge robotul.

URS
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Asteapta piesa

Creat pentru a face robotul sa astepte pana cand o piesa de la IMM este gata. Folositi casetele de
validare pentru a activa/dezactiva pasii individuali.

d Fisier 06:37:29 CCCC 0
l/Program |" & Instalare | Mutare | /O | jurnal |
Sablon EE7 l/Cnmandé [ imagini | Structura | variabile |

V¥ Program robot

=erificare la pornire IMMI Asteapté elementul

= Ejector retras

= Impingere miez Asteptati ca masina de turnat s& isi termine ciclul
= Liber |a turnare si continuati cdnd masina e deschisa,

= Asteaptd elementul . el e ;

= Scoatere miez 1 Test: Qutput zond matrita liberd = High

= Ejector impins 2 Test: Activare output inchidere matritd = High

3 Test: Output mod operare robot = Low

4 Test: Input operare cu robot = High

5 Setare output: Activare Tnchidere matritd = High

6 Setare output: Activare deschidere completd matrité = High
7 Setare output: Activare Ejector retras = Low

8 Setare output: Activare Ejector impins = Low

10 Test: Input operare cu robot = High

11 Setare output: Zonad matrita liberd = Low
are output: Activare n matritd =
Setare output: = ¢ :
14 Asteptati 40 ms, cat outputurile se schimba

Asteaptd pan& Input pozitie matritd deschi

completd matritd = Low

noEE=.
Qo [P ] vees ——noon [ antrior ) [_umitora

Manualul utilizatorului 225 UR5

Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

UNIVERSAL ROBOTS

EUROMAP 67 Interface

Ejector inainte

Permite miscarea ejectorului care indeparteaza o piesa din matrita. Trebuie folosit cand robotul este
in pozitie, pregatit sa apuce piesa. Folositi casetele de validare pentru a activa/dezactiva pasii

individuali.
& Fisier 06:37:28 CCCC 0
[Program [ A Instalare [ Mutare [ JO | Jurnal |
Sablon EE7 rComandé [ imagini | Structura | Variabile |
W Program robot
=Verificare la pornire IMMI Ejector ’I‘m pins
= Ejector retras
=|mpingere miez
= Liber |a turnare 1 Test: Activare output Tnchidere matritd = Low
= Asteapta elementul 2 Test: Output mod operare robot = Low
= Scoatere miez )
= Ejector impins [] 3 Test: Input operare cu robot = High
4 Test: Input pozitie matritd deschisd = High
5 Test: Activare output Ejector Tmpins = Low
6 Test: Input pozitie ejector Thainte = Low
7 Test: Input pozitie ejector Tnapoi = High
8 Setare output: Activare Ejector retras = Low
9 Setare output: Activare Ejector Tmpins = High
10 Asteptati 40 ms. cat outputurile se schimb3d
11 Asteaptd pand: Input pozitie ejector inainte = High
S| <> |
Simul B -
- oo @EED Vitezd ==———==1_h00% | 4= Anterior || Urmatorul 5 |

o Robot real
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Ejector retras

Permite miscarea ejectorului in pozitia initiala. Folositi casetele de validare pentru a activa/dezactiva
pasii individuali.

d Fisier 06:37:29 CCCC 0
l/Program |" & Instalare | Mutare | /O | jurnal |
Sablon EE7 l/Cnmandé ["imagini | Structura | variabile

V¥ Program robot

="erificare la pornire I M M I Ejector ret ras

= Ejector retras
=impingere miez
= Liber |a turnare 1 Test: Activare output inchidere matritd = Low

= Asteaptd elementul 2 Test: Output mod operare robot = Low
= Scoatere miez

= Ejector impins [[]3 Test: Input operare cu robot = High

4 Test: Input pozitie matritd deschisd = High

5 Test: Activare output Ejector retras = Low

6 Test: Input pozitie ejector inapoi = Low

7 Test: Input pozitie ejector inainte = High

8 Setare output: Activare Ejector impins = Low

9 Setare output: Activare Ejector retras = High

10 Asteptati 40 ms. cat outputurile se schimbd

11 Asteaptd pan& Input pozitie ejector inapoi = High

noEE=.
Qo [P ] vees ——noon [ antrior ) [_umitora

Manualul utilizatorului 227 UR5

Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



Copyright © 2009-2021 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

UNIVERSAL ROBOTS

EUROMAP 67 Interface

Tragatoare miez impinse

Permite miscarea tragatoarelor centrale in pozitia 1. Tragatoarele centrale folosite se selecteaza din
meniul derulant. Folositi casetele de validare pentru a activa/dezactiva pasii individuali.

& Fisier

06:37:29

l/Program |" & Instalare | Mutare | /O | jurnal |

cccec @

sablon E67

l/Cnmandé [ imagini | Structura | variabile |

V¥ Program robot

= Ejector retras
=|mpingere miez
= Liber |la turnare

= Scoatere miez
= Ejector impins

= Asteaptd elementul

=verificare lapornire | [MMI Tragatoare miez impinse

‘Trégétoare miez 1 |v‘

1 Test: Output mod operare robot = Low

[] 2 Test: Input operare cu robot = High

3 Setare output: Activare mutare trigatoare miez 1 n poz. 2 = Low
4 Setare output: Activare mutare trigatoare miez 1 in poz. 1 = High
5 Asteptati 40 ms. cat outputurile se schimba

Rl <-—» |

Q Simulare
o Robot real

4] o1 e e

| 48 Anterior || Urmatorul B |
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Tragatoare miez retrase

Permite miscarea tragatoarelor centrale in pozitia 2. Tragatoarele centrale folosite se selecteaza din
meniul derulant. Folositi casetele de validare pentru a activa/dezactiva pasii individuali.

d Fisier 06:37:28 CCCC O
l/Program |" & Instalare | Mutare | /O | jurnal |
Sablon EE7 l/Comandé [ imagini | Structura | variabile |

V¥ Program robot

=verficare lapornire | [MMI Tragatoare miez retrase

= Ejector retras
=|mpingere miez

= liber la turnare ‘Trégétoare miez 1 |V‘
= Asteaptd elementul
= Scoatere miez 1 Test: Output mod operare robot = Low

= Ejector impins [] 2 Test: Input operare cu robot = High

3 Setare output: Activare mutare trigatoare miez 1 in poz. 1 = Low
5 Asteptati 40 ms. cat outputurile se schimba

Rl <-—» |

Simul . -
gth:?)L;f:al IE"E“E‘ \itezd l:DlOO% | 4 Anterior || Urmatorul B |

1.30.4. Actiune I/O si asteptare

Pentru ca outputurile digitale ale robotului pot fi setate de un nod Actiune, la fel pot fi si semnalele de
output de la EUROMAP 67. Cand interfata EUROMAP 67 este instalata, semnalele apar in
meniurile de unde pot fi selectate. De asemenea, la fel ca inputurile digitale ale robotului, semnalele
de input de la EUROMAP 67 pot fi folosite pentru a controla comportamentul prin introducerea unui
nod Asteptare, care face programul sa astepte pana cand un input este high sau low.

Pentru utilizatorii avansati, un output poate fi setat ca valoare a unei expresii specificate. O astfel de
expresie poate contine atat inputuri cat si outputuri, variabile etc. si poate fi folosita pentru a obtine
functionalitati complexe ale programului. in acelasi mod, un nod Asteptare poate fi setat s& astepte
pana cand valoarea unei expresii este adevarata. In general, semnalele EUROMAP 67 vor fi
disponibile pe ecranul expresiei, ceea ce inseamna ca pot fi folosite in toate circumstantele unde se
poate selecta o expresie.

Pentru a folosi semnalele ce nu sunt parte a structurilor programului EUROMAP 67, acestea trebuie
setate sau citite ,manual” dintr-un program, prin introducerea de noduri suplimentare Actiune,
Asteptare, etc. Aceasta se aplica de ex. la semnalele dependente de producator sau rezervate, care
pot fi toate folosite desi nu sunt afisate in fila /O EUROMAP 67. Aceasta inseamna ca pentru a folosi
inputurile Respingere si Pozitie intermediard deschidere matrita, programul sablon va trebui
personalizat si extins.
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La final, se recomanda sa NU se seteze manual semnalul pentru Zona matrita libera, pentru ca pot
aparea situatii periculoase.

1.31. Instalarea si dezinstalarea interfetei

Pentru a atinge redundanta functionalitatii de siguranta, caseta de comanda stie daca sa astepte ca
o interfata EUROMAP 67 sa fie prezenta sau nu. Prin urmare, procedurile de instalare si
dezinstalare de mai jos trebuie respectate cu strictete.

Va rugam sa retineti orientarea cablului panglica de mai jos.

18.1: Conexiune cablu panglica

PRECAUTIE
1. Nu conectati/deconectati cablul panglica cand caseta de comanda este
pornita.

2. Conexiunea de impamantare trebuie fixata cu piulita la
conectarea/deconectarea cablului panglica.

3. Nu alimentati niciodata caseta de comanda fara conexiunea de impamantare.

1.31.1. Instalarea
Interfata poate fi plasata pe partea de jos sau din stdnga a casetei de comanda, a se vedea
imaginile de mai jos si a se urma procedura. Nu este permisa instalarea interfetei in niciun alt mod.
1. Opriti alimentarea la caseta de comanda.
* Lumina verde a butonului de pornire de pe dispozitivul de invatare trebuie sa fie stinsa.
2. Montati interfata.
* Folositi 1 piulitd M6 pentru a fixa conectorul de impamantare.
* Folositi 4 suruburi M4x8mm pentru a fixa interfata.
* Folositi 4 suruburi M4x8mm pentru a acoperi gaurile goale.
* Fixati cablul panglica cu orientarea corecta.
* Folositi niste bride de fixare pentru a fixa cablul panglica.

3. Porniti alimentarea la caseta de comanda.
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* Interfata va fi detectata automat.

* Sistemul de siguranta al robotului raporteaza ca EUROMAP 67 este detectata insa nu
este definita in instalarea robotului. Mergeti la Instalare, Siguranta si Diverse si bifati
casuta Euromap67.

* Apasati butonul Salvare si repornire.
* GUI reporneste.
* Confirmati noile setari de siguranta.

* EUROMAP 67 este acum instalata si gata de folosire.

Amplasamentele pentru interfata in caseta de comanda

1.31.2. Dezinstalarea

Urmati procedura de mai jos.
1. Opriti alimentarea la caseta de comanda.
* Lumina verde a butonului de pornire de pe dispozitivul de invatare trebuie sa fie stinsa.
2. Demontati interfata.
* Indepartati cablul panglica.
* Tndepartati piulita M6 de la conectorul de imp&mantare.
* Indepaértati toate suruburile M4 de pe partea exterioara a casetei de comanda.
3. Porniti alimentarea la caseta de comanda.

* Sistemul de siguranta al robotului raporteaza ca EUROMAP 67 este definita in
instalarea robotului insa nu este detectata in sistem. Mergeti la Instalare, Siguranta si
Diverse si debifati casuta Euromap67.

* Apasati butonul Salvare si repornire.
* GUI reporneste.
* Confirmati noile setari de siguranta.

* EUROMAP 67 este acum dezinstalata.

1.32. Caracteristici electrice

Urmatoarele sub-sectiuni contin informatii utile pentru constructorii si depanatorii de utilaje.
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1.32.1. Interfata bariera fotoelectrica MAF, fara legatura cu siguranta

24V este comun cu 24V [zZA9-27C9] in cablul EUROMAP 67. Totusi, semnalele de input la caseta
de comanda sunt de tipul curenti mici, prin urmare majoritatea curentului furnizat este disponibil. Se
recomanda mentinerea sarcinii sub 1,2A. Curentul si tensiunea de 24V sunt afisate in fila I/O
EUROMAP 67.

Cele doua semnale MAF trebuie sa se conecteze la contacte fara potential. Semnalele MAF sunt
0V/0mA cand bitul ,Zona matrita libera (Software)” este off.

Tolerante tensiune 24V -15% - +20% -
Curent disponibil de la sursa de 24V - - 2,0* A
Protectie la suprasarcina - 2,2 - A
Tensiune [MAF-MAF] cand este deconectat 0 12 12,5 V
Curent [MAF-MAF] cand este conectat 0 57 70 mA
Protectie [MAF-MAF] impotriva conexiunilor gresite - 400 - mA
Protectie [MAF-MAF] impotriva conexiunilor gresite -18 - 30 \Y,

NOTA
Semnalele interfetei pentru bariera fotoelectrica MAF nu sunt izolate galvanic de
ecranarea casetei de comanda.

1.32.2. Intrari si iesiri ale semnalelor de oprire, semnale legate de
siguranta

Semnalele ce semnalizeaza o oprire de urgenta la IMM sunt controlate de relee de siguranta cu
ghidaj fortat conform EN 50205. Contactele comutatorului sunt izolate galvanic de celelalte semnale
si sunt conforme cu IEC 60664-1 si EN 60664-1, grad de poluare 2, supratensiune categoria ll.

Semnalele ce semnaleaza oprirea de urgenta si oprirea de protectie (dispozitive de siguranta) la
robot sunt conectate la potentialul casetei de comanda.

Tensiune [C1-C2] [C3-C4] 10,2 12 12,5 \/
Curent [C1-C2] [C3-C4] (Fiecare output) - - 120 mA
Protectie la curent [C1-C2] [C3-C4] - 400 - mA
Tensiune input [A1-A2] [A3-A4] -30 - 30 \
[A1-A2] [A3-A4] Garantat OPRIT daca -30 - 7 \Y
[A1-A2] [A3-A4] Garantat PORNIT daca 10 - 30 \/
[A1-A2] [A3-A4] Garantat OPRIT daca 0 - 3 mA
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[A1-A2] [A3-A4] Curent PORNIT (10-30V) 7 - 14 mA
[A1-C1][A2-C2] [A3-C3] Curent CA/CC 0,01 - 6 A
[A1-C1] [A2-C2] [A3-C3] Tensiune CC 5 - 50 \Y
[A1-C1] [A2-C2] [A3-C3] Tensiune CA 5 - 250 \Y

1.32.3. Inputuri digitale, fara legatura cu siguranta

Inputurile digitale sunt implementate ca pnp si sunt conectate galvanic la caseta de comanda.
Intputurile sunt conforme cu toate cele trei tipuri de inputuri digitale definite in IEC 61131-2 si EN
61131-2, ceea ce inseamna ca vor conlucra cu toate tipurile de outputuri digitale definite in aceleasi
standarde.

Tensiune input -30 24 30 \%

Input garantat OPRIT daca -30 - 7 V

Input garantat PORNIT daca 10 - 30 V
Garantat OPRIT daca 0 - 5 mA
Curent PORNIT (10-30V) 6 - 10 mA

1.32.4. Outputuri digitale, fara legatura cu siguranta

Outputurile digitale sunt implementate ca pnp si sunt conectate galvanic la IMM. Izolatia galvanica
dintre IMM si potentialele robotului sunt conforme cu IEC 60664-1 si EN 60664-1, grad de poluare 2,
supratensiune Categoria Il. Outputurile sunt conforme cu toate cele trei tipuri de inputuri digitale
definite in IEC 61131-2 si EN 61131-2 si cu toate cerintele pentru outputuri digitale definite in
aceleasi standarde.

Outputurile digitale folosesc cativa mA din alimentarea de 24V a IMM pentru a controla si impiedica
tranzistorii sa formeze relee in comutatie.

Curent sursa per output 0 - 120 mA
Cadere de tensiune in starea PORNIT 0 0,1 1 \Y

Curent de scurgere in stare OPRIT 0 0 0,1 mA

Curent folosit de la sursa de 24V IMM - 12 25 mA

1. Conform ISO 13849-1, vezi Glosarul pentru mai multe detalii.<
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2. Glosar

Categorie Oprire 0
Miscarea robotului este oprita prin indepartarea imediata a alimentarii electrice. Este o oprire
necontrolata, iar robotul se poate abate de la calea programata pentru ca fiecare articulatie
frAneaza cat mai rapid posibil. Aceasta oprire de protectie este folosita daca se depaseste o
limita de siguranta sau in cazul unei avarii in piesele de siguranta ale sistemului de comanda.
Pentru mai multe informatii, consultati ISO 13850 sau IEC 60204-1.

Categorie Oprire 1
Miscarea robotului este oprita cu putere la robot pentru a realiza oprirea si apoi indepartarea
puterii cand s-a realizat oprirea. Este o oprire controlata iar robotul va continua pe calea sa
programata. Alimentarea este indepartata de indata ce robotul se opreste. Pentru mai multe
informatii, consultati ISO 13850 sau IEC 60204-1.

Categorie Oprire 2
O oprire controlata cu alimentarea ramasa la robot. Sistemul de comanda de siguranta
monitorizeaza daca robotul sta in pozitia de oprire. Pentru mai multe informatii, consultati
IEC 60204-1.

Categoria 3
Termenul Categorie nu trebuie confundat cu termenul Categorie de Oprire. Categorie se refera
la tipul de arhitectura folosit ca baza pentru un anumit Nivel de Performanta. O proprietate
semnificativa a arhitecturii de Categorie 3 este faptul ca o singura avarie nu poate duce la
pierderea functiei de siguranta. Pentru mai multe informatii, consultati IEC 13849-1.

Nivel de performanta
Un nivel de performanta (PL) este un nivel discret folosit pentru a specifica abilitatea pieselor de
siguranta ale sistemului de comanda de a efectua functii de siguranta in conditii previzibile. PLd
este a doua cea maiinalta clasificare de fiabilitate care insemana ca functia este extrem de
fiabild. Pentru mai multe informatii, consultati ISO 13849-1.

Acoperire diagnostic (DC)
este 0 masura pentru eficacitatea diagnosticii implementate pentru a atinge un anumit nivel de
performanta. Pentru mai multe informatii, consultati ISO 13849-1.

MTTFd
Timpul mediu pana la o avarie periculoasa (MTTFd) este o valoare bazata pe calcule si teste
folosite pentru a atinge un anumit nivel de performanta. Pentru mai multe informatii, consultati
ISO 13849-1.

Integrator
Integratorul este entitatea care proiecteaza instalarea finala a robotului. Integratorul este
responsabil pentru evaluarea finala de risc si trebuie sa se asigure ca instalarea finala respecta
legislatia si regulamentele locale.

Evaluarea riscului
O evaluare de risc este procesul general de identificare a tuturor riscurilor si de reducerea a
acestora la un nivel adecvat. O evaluare de risc trebuie documentata. Consultati ISO 12100
pentru mai multe informatii.
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Aplicatie colaborativa robot
Termenul colaborativ se refera la colaborarea dintre operator si robot intr-o aplicatie robotica.
Vezi definitiile exacte si descrierile in ISO™10218-1 si ISO™10218-2.

Configurarea sigurantei

Funcitiile si interfetele de siguranta pot fi configurate prin parametri de configuratie de siguranta.
Acestia sunt definiti prin interfata software, vezi partea Partea || Manual PolyScope on page 87.

2.1. Index

A

add Action 176
AfterEnd 194
Anchor Position 193

B

Base 111, 165

Base feature 143
BeforeStart 194
Blend parameters 168
Blending 167

Box pattern 188-189

C

Configurable 1/0 33

control box 31-32, 49, 71, 115, 125, 154
Control Box 1, 137, 197

Conveyor Tracking 197

Conveyor Tracking Setup 151
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D

Direction Vector 175

E

Ethernet 47
EtherNet/IP 135
Expression Editor 187

F

Feature 143, 151
Feature menu 190
Folder 180

Frame 191

Freedrive 134, 144, 192

G

General purpose I/0 33

1/0 31-32, 34, 115, 125, 135, 137
Installation 197
Installation variables 137

integrator 11

J

Joint load 154
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joint space 164

L

Line pattern 188-189
List (pattern) 188

M

MODBUS 126, 139, 141, 151

Motion 191

Mounting bracket 1

Move 115, 145, 163, 165, 167, 178, 193
MoveJ 164

MoveL 145, 164

MoveP 145, 164

N

Normal mode 198

P

Pallet Sequence 193

Pattern 188-189

Point 191

PolyScope 1, 111, 113-114, 181
popup 178

Pose Editor 145

Program 115

Program Tree 160-161
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R

Recovery mode 117
Relative waypoint 165

risk assessment 1,5, 11,13
robot arm 137, 191, 195
Robot arm 31, 71, 154, 196

S

Safety Configuration 12
Safety /10 33, 35
Safety instructions 51
Safety Settings 5
Script manual 2
Service manual 2

Set 178

Simple 191

Square pattern 188-189
standard 71

Standard 72, 74
Structure 197

Switch Case construction 187

T

Teach Pendant 1, 192
Test button 192

Tool Center Point 129, 166
Tool feature 143

Tool /O 43
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U

Until 174

Until Distance 176
Until Expression 176
UR+ 2

Vv

Variable feature 166
Variable waypoint 166
Variables 162, 200
Voltage 126

W

Wait 177

Warning signs 6

Warranty 55

Waypoint 163, 165-167, 173, 193, 198
Waypoints 113

Wizards 197

Wrist3 111
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