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1. Introduktion UNIVERSAL ROBOTS

1. Introduktion

Tillykke med kgbet af din nye robot i Universal Robots .

Robotten kan programmeres til at bevaege et vaerktgj og kommunikere med andre maskiner ved
hjaelp af elektriske signaler. Den er en arm bestaende af ekstruderede aluminiumsrer og led.

Med vores patenterede programmeringsinterface, PolyScope, er det nemt at programmere robotten

til at beveege veerktgjet langs en gnsket bane.

1.1. Det indeholder kasserne
Nar du bestiller en robot, modtager du to kasser. Den ene indeholder robotarmen, den anden
indeholder:

* Kontrollerskab med programmeringskonsol

* Monteringsbeslag til kontrollerskabet

* Monteringsbeslag til programmeringskonsollen

* Nagle til at abne kontrollerskabet

* Lysnetkabel eller stramkabel kompatibelt med din region

* EUROMAP 67 kabel

* Markeringspen med laser

* Denne vejledning

1.2. Vigtig sikkerhedsoplysning

Robotten er en delvist feerdiggjort maskine (se ), og som sadan er en sikkerhedsvurdering
pakraevet for hver installation af robotten. Du skal fglge alle sikkerhedsinstrukserne i kapitel 1.5.
Sikkerhed pa side 5.
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1.3. Sadan leeses denne vejledning

Denne handbog indeholder vejledning til installation og programmering af robotten. Vejledningen er
opdeltito dele:

Installationsvejledning til hardware
Den mekaniske og elektriske installation af robotten.

PolyScope-manual
Programmering af robotten.

EUROMAP 67 Interface
Brug af EUROMAP 67 interface.IFXCOND_includeEuromap_SEP_booleanTruelFXCONDEND

Denne vejledning er for robotintegratoren, der skal have grundlaeggende mekanisk og elektrisk
uddannelse samt vaere fortrolig med grundlzeggende programmeringsbegreber.

1.4. Her finder du flere oplysninger

Supportwebstedet (http://www.universal-robots.com/support) indeholder falgende:

* Andre sprogversioner af denne vejledning
* PolyScope-manual
* Servicevejledningen med vejledning til fejlfinding, vedligeholdelse og reparation

* Script-vejledning til avancerede brugere

1.4.1. UR+

UR+ webstedet (http://www.universal-robots.com/plus/) er et online showroom med avancerede
produkter for at tilpasse din UR robotlgsning. Du kan finde alt, hvad du har brug for pa ét sted - lige
fra ende-effektorer og tilbehgr til vision-kameraer og software. Alle produkter er testet og godkendt til
at blive integreret med UR robotter, sa der sikres nem opsaetning, palidelig drift, problemfri
brugeroplevelse og nem programmering. Du kan ogsa bruge webstedet til at deltage i UR+
udviklerprogrammet for at fa adgang til vores nye softwareplatform, der ger det muligt for dig at
designe mere brugervenlige produkter til UR robotter.

UR10 2 Brugermanual
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1.5. Sikkerhed

1.5.1. Forord

Dette kapitel indeholder vigtige sikkerhedsoplysninger, som skal laeses og forstas af integratoren af
UR robotter, fgr robotten taendes fgrste gang.

De fgrste underafsnit i dette kapitel er generelle. De efterfalgende afsnit indeholder saerlige tekniske
data, som er relevante for opstilling og programmering af robotten. Kapitlet 1.6.
Sikkerhedsrelaterede funktioner og interfaces pa side 15 beskriver og definerer
sikkerhedsrelaterede funktioner, som er szerligt relevante for samarbejdsdrift.

Instruktionerne og vejledningerne i kapitel 1.6. Sikkerhedsrelaterede funktioner og interfaces pa
side 15 og afsnit 1.5.7. Risikovurdering pa side 11 er seaerligt vigtige.

Det er afggrende vigtigt at overholde og fglge alle monteringsanvisninger og vejledninger i andre
kapitler og dele af denne vejledning.

Veer seerligt opmaerksom pa tekster i forbindelse med advarselssymboler.

BEMARK

Universal Robots fraleegger sig ethvert ansvar, hvis robotten (armens kontrollerskab
og/eller programmeringskonsollen) er blevet beskadiget, gendret eller modificeret pa
nogen made. Universal Robots kan ikke holdes ansvarlig for skader forvoldt pa
robotten eller eventuelt andet udstyr som fglge af programmeringsfejl eller
funktionsfejl pa robotten.

1.5.2. Gyldighed og ansvar

Oplysningerne i denne vejledning deekker ikke konstruktion, installation og drift af et helt robotanleeg
og heller ikke alt periferiudstyr, der kan pavirke sikkerheden i hele systemet. Hele systemet
konstrueres og installeres i overensstemmelse med sikkerhedskravene, der er fastlagt i standarder
og regulativer for det land, hvor robotten installeres.

Integratoren af UR robotter er ansvarlig for at tilsikre, at landets gaeldende sikkerhedslovgivning og
regulativer overholdes, og at alle markante faremomenter elimineres i hele robotanlaegget.

Dette omfatter men er ikke begraenset til:
* Udarbejdelse af en risikovurdering for hele robotsystemet

* Graenseflader til andre maskiner og ekstra sikkerhedsanordninger, hvis det defineres i
risikovurderingen

* Opsaetning af de korrekte sikkerhedsindstillinger i softwaren
* Tilsikring af, at brugeren ikke andrer nogen sikkerhedsforanstaltninger
* Godkendelse af, at det samlede robotsystem er korrekt konstrueret og installeret

* Specificeringer i brugsvejledningen

Brugermanual 5 UR10
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* Afmeerkning af robotinstallationen med relevante skilte og kontaktinformationer til integrator

* Samling af al dokumentation til et teknisk dossier, herunder risikovurderingen og denne
vejledning

1.5.3. Ansvarsbegraensning

Alle oplysninger, der gives i denne vejledning, ma ikke udlaegges som en garanti fra UR for, at
denne industrimaskine ikke kan forarsage personskader eller materielle skader, selvom alle
sikkerhedsinstrukser er overholdt.

1.5.4. Advarselssymboler i denne vejledning

De nedenstaende symboler definerer de tekster, der angiver de fareniveauer, der anvendes i hele
denne vejledning. De samme advarselsskilte anvendes pa produktet.

ADVARSEL

Dette angiver en overhaengende farlig elektrisk situation, der, hvis den ikke
afhjeelpes, kan medfare livsfare eller alvorlig personskade.

ADVARSEL

Dette angiver en overhaengende farlig situation, der, hvis den ikke afhjaelpes, kan
medfgre livsfare eller alvorlig personskade.

ADVARSEL

Dette angiver en potentielt farlig elektrisk situation, der, hvis den ikke afhjeelpes, kan
medfare personskade eller starre skader pa udstyret.

ADVARSEL

Dette angiver en potentielt farlig situation, der, hvis den ikke afhjeelpes, kan medfare
personskade eller starre skader pa udstyret.

ADVARSEL

Dette angiver en potentielt farlig varm overflade, der ved bergring kan give
personskader.

FORSIGTIG

Dette angiver en situation, der, hvis den ikke afhjeelpes, kan medfare skader pa
udstyret.

UR10 6 Brugermanual
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1.5.5. Generelle advarsler og forholdsregler

Dette afsnit indeholder nogle generelle advarsler og forholdsregler, der kan veere gentaget eller
forklaret i forskellige dele af denne vejledning. Andre advarsler og forholdsregler forekommer i hele
denne vejledning.

. ADVARSEL
Du skal installere robotten og alt elektrisk udstyr i overensstemmelse med
specifikationerne og advarslerne i kapitlerne 1.8. Mekanisk interface pa side 25 og
1.9. Elektrisk interface pa side 31.
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ADVARSEL
1. Sarg for, at robotarmen og veerktgj/ende-effektoren er korrekt og sikkert boltet
pa plads.

2. Serg for, at robotarmen har rigeligt rum til at fungere uhindret.

3. Sarg for at sikkerhedsforanstaltninger og/eller konfigurationsparametre for
robotsikkerhed er opsat for at beskytte bade programmgrer, operatgrer og
andre i neerheden - som defineret i risikovurderingen.

4. Undlad at beere Igstsiddende beklaedning og smykker under arbejde pa
robotten. Sgrg for, at langt har er bundet tilbage under arbejde med robotten.

5. Brug aldrig robotten, hvis den er beskadiget. Hvis for eksempel ledskaller er
lgse, gdelagte eller fiernede.

6. Hovis softwaren giver meddelelse om en fejl, skal du straks trykke pa
nedstoppet. Nedskriv de omsteendigheder, der farte til fejlen, find de
tilsvarende fejlkoder pa logskaermen og kontakt leverandgren.

7. Undlad at forbinde sikkerhedsudstyr til standard I/O. Brug kun
sikkerhedsrelateret 1/0.

8. Sarg for at bruge de korrekte installationsindstillinger (f.eks. robottens
monteringsvinkel, masse i TCP, TCP-forskydning, sikkerhedskonfiguration).
Gem og indlzes installationsfilerne sammen med programmet.

9. Frilgbsfunktionen (modstand/tilbagelgb) ma kun anvendes i installationer,
hvor risikovurderingen tillader det. Veerktgj/ende-effektorer og forhindringer
ma ikke have skarpe kanter eller klemmepunkter.

10. Searg for at advare alle personer om at holde hoved og ansigt uden for
robottens raekkevidde, mens den er i drift eller snart pabegynder drift.

11. Veer opmaerksom pa robottens bevagelser under brug af
programmeringskonsollen.

12. Hvis risikovurderingen har bestemt det, ma du ikke ga ind i robottens
sikkerhedsomrade eller bergre robotten, nar systemet er i drift.

13. Kollisioner kan udlgse store maengder kinetisk energi, der er markant hgjere
ved hgje hastigheder og med stor nyttelast. (Kinetisk energi =
%Mass . Speed2)

14. Kombinationen af forskellige maskiner kan forhgje faremomenterne eller
udgegre nye faremomenter. Foretag altid en generel risikovurdering af hele
installationen. Afhaengigt af den vurderede risiko kan der gaelde forskellige
funktionsmaessige sikkerhedsniveauer. Hvis der stilles forskellige krauv til
niveauer for sikkerhed og aktivering af nadstop, skal du altid veelge det
hgjeste niveau. Laes og forsta altid vejledningerne for alt udstyr, der anvendes
i installationen.

UR10 8 Brugermanual
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A 15.

16.

Foretag aldrig sendringer pa robotten. En aendring kan udgere farer, der ikke
er forudset af integratoren. Al autoriseret samling skal udfgres i henhold til den
nyeste version af alle relevante servicevejledninger.

Hvis robotten kabes med et ekstra modul (f.eks. euromap67-interface) slas
dette modul op i den respektive vejledning.

ADVARSEL
1. Robotten og dens kontrollerskab afgiver varme under drift. Undlad at handtere

eller bergre robotten under eller lige efter drift, da laengere kontakt kan veere
ubehagelig. Robotten kgles ned ved at slukke den og vente en time.

Stik aldrig fingrene ind bag det indvendige daeksel pa kontrollerskabet.

FORSIGTIG
1. Nar robotten er kombineret med eller arbejder med maskiner, der kan

beskadige robotten, tilrades det staerkt at teste alle funktioner og
robotprogrammet saerskilt. Det tilrddes ogsa at teste robotprogrammet med
midlertidige viapunkter uden for andre maskiners funktionsomrade.

Undlad at udseette robotten for permanente magnetfelter. Meget kraftige
magnetfelter kan beskadige robotten.

Brugermanual

9 UR10

Copyright © 2009-2021 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.



Copyright © 2009-2021 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

UNIVERSAL ROBOTS

1.5.6. Tilsigtet brug

UR robotter er industrirobotter, som er beregnet til handtering af vaerktgjer/ende-effektorer og
fiksturer eller til behandling eller flytning af komponenter eller produkter. Naermere oplysninger om
de forhold i omgivelserne, robotten skal fungere under, findes i bilag og .

UR robotter er udstyret med specielle sikkerhedsrelaterede funktioner, der er konstrueret til at
muliggere samarbejdsdrift, hvor robotsystemet fungerer uden afspaerringer og/eller sammen med
en person.

Samarbejdsdrift er kun beregnet til ikke-farlige anlaeg, hvor hele anleegget inklusive veerktgj/ende-
effektor, arbejdsemne og andre maskiner ikke udger nogen markant fare i henhold til
risikovurderingen af det givne anlaeg.

Al brug og alle formal, der afviger fra den tilsigtede brug, anses for utilladeligt misbrug. Dette
omfatter men er ikke begraenset til:

* Anvendelse i potentielt eksplosive miljger.
* Anvendelse i medicinske og livskritiske applikationer.

* Anvendelse i applikationer, hvor der er direkte kontakt med mad, drikkevarer og/eller
farmaceutiske produkter.

* Anvendelse fgr udarbejdelse af risikovurdering.
* Brug uden for erkleerede specifikationer.
* Brug som klatrestativ.

* Drift uden for de tilladte driftsparametre

ADVARSEL
* Brug kun denne industrirobot i overensstemmelse med den tilsigtede

anvendelse og specifikationerne i brugervejledningen.

* Produktet er ikke designet eller beregnet til brug i farlige omrader eller
omrader med eksplosionsfare.

* Produktet er ikke designet eller beregnet til medicinske anvendelser i kontakt
med eller naerhed af patienter.

* Produktet er ikke designet eller beregnet til brug i nogen anvendelser, der
kraever overholdelse af specifikke hygiejniske og/eller saniteere standarder,
sasom direkte kontakt med mad, drikkevarer og/eller farmaceutiske
produkter.

* Al brug og alle formal, der afviger fra den tilsigtede brug, specifikationer og
certificeringer, er forbudt, da det kan fgre til dedsfald, personskade og/eller
tingskade.

UNIVERSAL ROBOTS FRASKRIVER SIG UDTRYKKELIGT ENHVER
UDTRYKKELIG ELLER UNDERFORSTAET GARANTI FOR EGNETHED TIL
MISBRUG.
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1.5.7. Risikovurdering

En af de vigtigste opgaver for en integrator er at udfgre en risikovurdering. Dette er pakraevet ved lov
i mange lande. Selve robotten er en delmaskine, da sikkerheden i robotinstallationen afhaenger af,
hvordan robotten integreres (f.eks. med veerktgj/ende-effektor, forhindringer og andre maskiner).

Det tilrades integrator at bruge 1ISO 12100 og ISO 10218-2 til udarbejdelse af risikovurderingen.
Integrator kan ogsa som yderligere vejledning vaelge at anvende teknisk specifikation ISO/TS
15066.

Den risikovurdering, som integratoren udarbejder, skal omfatte alle arbejdsopgaver i hele
robotanlaeggets levetid, herunder men ikke begraenset til:

* Opleering af robotten under opsaetningen og udviklingen af robotanlaegget
* Fejlfinding og vedligeholdelse

* Normal drift af robotinstallationen

En risikovurdering skal udarbejdes, inden robotarmen teendes fgrste gang. En del af
risikovurderingen, der udarbejdes af integratoren, er at identificere de korrekte
sikkerhedskonfigurationsindstillinger samt behovet for yderligere nadstopknapper og/eller andre
beskyttende foranstaltninger relevante for det konkrete robotanlaeg.

Identificering af de korrekte sikkerhedskonfigurationsindstillinger er en szerlig vigtig del af
udviklingen af robotanlaeg til samarbejdsdrift. Se kapitel 1.6. Sikkerhedsrelaterede funktioner og
interfaces pa side 15 og afsnit Del || PolyScope-manual pa side 87 for yderligere oplysninger.

Nogle sikkerhedsfunktioner er specifikt udviklet til robotanlaeg til samarbejdsdrift. Disse funktioner
kan konfigureres i indstillingerne for Sikkerhedskonfiguration og er saerligt relevante ved
handteringen af bestemte risici beskrevet i den af integratoren udarbejdede risikovurdering:

* Kraft- og effektbegraensning: Bruges til reducering af robottens kraftpavirkning og
fastholdelse i bevaegelsesretningen i tilfaelde af kollision mellem robotten og operatgren.

* Impulsbegraensning: bruges til at reducere hgjtransient energi og sammenstadskraft i tilfeelde
af kollision mellem robotten og operatgren ved at reducere robottens hastighed.

* Positionsbegransning af TCP og vaerktaj/ende-effektor: Bruges seerligt til at reducere risici
associeret med bestemte kropsdele. F.eks. for at undga bevaegelse mod hoved- og
halsregion.

* Begreensning af TCP og veerktgj/ende-effektor: Bruges isaer til at reducere risici forbundet
med visse omrader og funktioner for veerktaj/ende-effektor og arbejdsemne. F.eks. at undga
at skarpe kanter peger mod operatgren.

* Hastighedsbegraensning: Bruges saerligt til at sikre, at robotarmen opererer ved en lav
hastighed.

Det er integratorens ansvar at hindre uautoriseret adgang til sikkerhedskonfigurationen gennem
brug af adgangskodebeskyttelse.

En risikovurdering for samarbejdsdrift for kontakter, der er tilsigtede og/eller skyldes rimeligt
forudsigeligt misbrug er obligatorisk og skal omhandle:
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* Alvoren af individuelle potentielle kollisioner

* Sandsynligheden for forekomsten af individuelle potentielle kollisioner

* Muligheden for undgaelse af individuelle potentielle kollisioner
Hvis robotten er installeret i en ikke-samarbejdende installation, hvor faremomenter ikke med
rimelighed kan elimineres, eller risici ikke kan reduceres tilstraekkeligt ved anvendelsen af
indbyggede sikkerhedsrelaterede funktioner (f.eks. ved anvendelse af et farligt vaerktgj/ende-

effektor), skal risikovurderingen konkludere, at der kraeves ekstra sikkerhedsanordninger (f.eks. en
aktiveringsanordning til beskyttelse af integratoren under programmering).

Universal Robots identificerer nogle potentielt betydelige farer, som en integrator skal tage stilling til,
se nedenfor.
Bemaerk: Der kan vaere andre betydelige farer i en konkret robotinstallation.

1. Fastklemning af fingre mellem robotarmens kabel konnektor og base (led 0).

2. Fastklemning af fingre mellem robottens fod og base (led 0).

3. Fastklemning af fingre mellem robothandled 1 og robothandled 2 (led 3 og led 4).
4

. Penetrering af hud mellem skarpe kanter og spidse punkter pa vaerktgj/ende-effektor og
konnektor til veerktaj/ende-effektor.

Penetrering af hud fra skarpe kanter og spidse punkter naer robottens bane.
Bla maerker som fglge af kontakt med robotten.
Forstuvning eller knoglebrud pa grund af slag mellem en tung nyttelast og en hard overflade.

Konsekvenser som falge af lgse bolte, der holder robotarmen eller veerktgj/ende-effektoren.

© ©® N o o

Elementer falder ud af vaerktej/ende-effektor, for eksempel pa grund af darligt greb eller
stramafbrydelse.

10. Fejltagelser pa grund af forskellige nadstopknapper til forskellige maskiner.

11. Fejl som fglge af uautoriserede aendringer i sikkerhedskonfigurationsparametrene.

Oplysninger om stoptider og -laengder findes i kapitel 1.6. Sikkerhedsrelaterede funktioner og
interfaces pa side 15 og bilag 1.14. Stoptid og stopafstand pa side 57.

1.5.8. Nadstop

Aktiver ngdstop-trykknappen for gjeblikkeligt stop af al robotbevaegelse.

Bemaerk: Ifglge IEC 60204-1 og ISO 13850 er ngdanordninger ikke beskyttelsesforanstaltninger. De
er supplerende, beskyttende foranstaltninger, som ikke er beregnet til at forebygge personskade.

Risikovurderingen af robotprogrammet skal konkludere, om der er behov for yderligere
ngdstopknapper. Nadstop-trykknapperne skal overholde IEC 60947-5-5 (se afsnit Sikkerheds I/O pa
side 35).
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1.5.9. Bevaegelse med og uden kgrselsstrom

| det usandsynlige tilfaelde at et eller flere robotled i en ngdsituation skal bevaeges, og det enten er
umuligt eller ugnsket at teende robotten, er der to forskellige mader pa at tvinge robotleddene i
beveaegelse:

BEMARK
Bemeerk: | en servicesituation kan bremsen frigives, uden at der er tilsluttet strgm.
1

. Tvunget tilbagelgb: Tving et led til at bevaege sig ved at skubbe eller traekke robotarmen hardt.
Hver ledbremse har en friktionskobling, som muligger beveegelse under hgjt tvyunget moment.

2. Manuel bremseudlgser: Fjern ledafdeekningen ved at fierne de fa M3-skruer, der fastholder
den. Udlgs bremsen ved at trykke pa stemplet pa den lille elektromagnet som vist i billedet
nedenfor.

ADVARSEL
1. Manuel flytning af robotarmen er kun beregnet til akutte ngdsituationer og kan
beskadige leddene.

2. Hvis bremsen lgsnes manuelt, kan tyngdekraften fa robotarmen til at falde.
Understgt altid robotarmen, vaerktgj/ende-effektor og arbejdsemne, nar
bremsen lgsnes.
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1.6. Sikkerhedsrelaterede funktioner og interfaces

1.6.1. Forord

UR robotter er udstyret med en raekke sikkerhedsrelaterede funktioner samt sikkerhedsrelaterede
elektriske interfaces til sammenkobling med andre maskiner og ekstra beskyttelsesanordninger.
Hver sikkerhedsfunktion og interface er sikkerhedsnormeret i henhold til EN 1ISO13849-1:2008 (se
kapitel for certifikationer) funktionsniveau d (PLd).

ADVARSEL

Brugen af sikkerhedskonfigurationsparametre, der adskiller sig fra dem, der er
defineret i risikovurderingen og udarbejdet af integratoren, kan resultere i
faremomenter, der ikke er ansvarligt elimineret, eller faremomenter, der ikke er
tilstreekkeligt nedsat.

Se kapitel 1.21. Sikkerhedskonfiguration pa side 89 i del Del Il PolyScope-manual pa side 87 for
konfiguration af sikkerhedsfunktioner, indgange og udgange i brugerfladen. | kapitel 1.9. Elektrisk
interface pa side 31 findes beskrivelser af, hvordan sikkerhedsanordninger tilkobles det elektriske
interface.

BEMARK
1. Brugen og konfigurationen af sikkerhedsrelaterede funktioner og interfaces
skal udfgres i henhold til risikovurderingen, som integratoren udarbejder for
det konkrete robotanlaeg. Se afsnit 1.5.7. Risikovurdering pa side 11 i kapitel
1.5. Sikkerhed pa side 5.

2. Hvis robotten opdager en fejl eller overtraedelse i sikkerhedssystemet, fx at en
af ledningerne i ngdstopkredsen er skaret over, en positionssensor er defekt,
eller en begraensning i en sikkerhedsrelateret funktion er overskredet, udlgses
et kategori 0-stop. Den ngdvendige tid i veerste tilfeelde fra en fejl sker, til
robotten standser, er opfert i slutningen af dette kapitel. Denne varighed bar
medtages som en del af risikovurderingen, der er udarbejdet af integratoren.

Robotten omfatter en raekke sikkerhedsnormerede funktioner, der kan anvendes til at begraense
bevaegelserne for leddene og robottens vaerktajscenter (TCP). TCP er centrum for udgangsflangen
udover TCP-forskydningen.

De sikkerhedsrelaterede funktioner er:

Ledposition Min. og maks. vinkelled position
Ledhastighed Maks. vinkelledhastighed
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Planer i det kartesiske rum til begraensning af robottens TCP-

TCP-position position

TCP-hastighed Maks. hastighed for robottens TCP
TCP-kraft Maks. trykstyrke for robottens TCP
Momentum Maks. bevaegelsesenergi for robotarmen
Effekt Max. applied robot arm power

1.6.2. Sikkerhedssystemernes stoptider

Sikkerhedssystemets stoptid er tiden mellem en fejl eller overtraedelse af en sikkerhedsrelateret
funktion opstar, til robotten bringes til standsning, og de mekaniske bremser er aktiveret.

De maksimale stoptider i tabellen skal overholdes, hvis programmets sikkerhed er afhaengig af
robottens stoptid. F.eks. hvis en fejl i robotten resulterer i standsningen af en hel produktionsfase,
hvor visse handlinger skal foretages umiddelbart efter stoppet, skal de maksimale stoptider
overholdes.

Malingerne er udfert ud fra den fglgende robotkonfiguration:
* Udretning: 100% (robotarmen er rettet helt ud vandret).

* Hastighed: Sikkerhedssystemets TCP-hastighedsbegraensning er indstillet til den beskrevne
veerdi.

* Nyttelast: Den sterste nyttelast, robotten kan handtere i et vaerktgj fra robottens TCP ( 10 kg ).

Stoppetid i veerste tilfzelde for stopkategori' 0 i tilfaelde af en overtraedelse af sikkerhedsgraenser
eller graenseflader kan ses i felgende tabel.

1.0m/s 450 ms
1.5m/s 500 ms
2.0m/s 550 ms
1.5m/s 600 ms
3.0m/s 650 ms

1.6.3. Begraensning af sikkerhedsfunktion

Software til avanceret banestyring saenker farten og/eller afgiver et stop i programeksekveringen,
hvis robotten naermer sig en sikkerhedsrelaterede graense. Overtraedelse af graenserne forekommer
derfor kun i fa undtagelsestilfaelde. Men hvis en sikkerhedsgraense overtreedes, udlgser
sikkerhedssystemet et kategori 0-stop.

Systemet betragtes som spaendingsfrit, nar 48V bussens spaending nar et elektrisk potentiale under
7,3 V. Afspaendingstiden er tiden fra registrering af en handelse. til systemet er spaendingsfrit.
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ff ADVARSEL

Der er to undtagelser fra kraftbegraensningsfunktionen, der er vigtige at bemaerke
ved konstruktion af arbejdscellen til robotten. Disse er illustrereti Figur 4.1. | takt
med at robotten raekker ud, kan kneeleddets effekt afgive store radiale kreefter (i
retning veaek fra foden), men samtidigt lave hastigheder. P4 samme made kan den
korte veegtstangsarm afsaette store kraefter men ogsa ved lave hastigheder, nar
veerktgjet er taet pa foden og i tangentiel bevaegelse rundt om foden. Klemmeskader
kan undgas ved for eksempel at fijerne forhindringer i disse omrader, at placere
robotten anderledes eller ved at benytte en kombination af sikkerhedsplaner og
ledgreenser til at eliminere faren ved at forhindre robotten i at beveege sig ind i denne
del af arbejdsomradet.

ADVARSEL
Hvis robotten anvendes i manuelle handvejledende formal med linezere

bevaegelser, skal graensen for ledhastighed indstilles til et maksimum pa 40 grader
pr. sekund for base- og skulderled, undtagen hvis en risikovurdering viser, at
hastigheder over 40 grader pr. sekund er acceptable. Dette forhindrer hurtige
bevaegelser af robottens albue neaer singulariteter.

Veer saerligt opmaerksom pa visse omrader af arbejdsomradet vedrarende klemmefare pa
grund af robotarmens fysiske egenskaber. Et omrade defineres til radiale bevaegelser, nar
handled 1-leddet er pa en afstand af mindst 1300 mm fra robottens fod. Det andet omrade er

inden for 300 mm fra robottens fod ved bevaegelse i tangenital retning.
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1.6.4. Sikkerhedstilstande

Normal og reduceret tilstand

Sikkerhedssystemet har to konfigurerbare sikkerhedstilstande: Normal og reduceret.
Sikkerhedsgraenserne kan konfigureres til hver af disse to tilstande. Reduceret tilstand er aktiv, nar
robottens TCP er placeret uden for et udlgserreduceret tilstandsplan eller ved udlgsning fra en
sikkerhedsindgang. Reduceret tilstand kan udlgses enten ved brug af et plan eller ved brug af en
indgang.

Brug af et plan til at udlese reduceret tilstand: Nar robotten bevaeger sig fra den reducerede
tilstandsside af udlgserplanet og tilbage til den normale tilstandsside, er der et omrade pa 20 mm
omkring udlgserplanet, hvor bade greenser for normal og reduceret tilstand er tilladte. Det forhindrer
sikkerhedstilstanden i at skifte hurtigt frem og tilbage, nar robotten er lige ved graensen.

Brug af en indgang til at udi@se reduceret tilstand: Hvis en indgang bruges (til enten starte eller
stoppe reduceret tilstand), kan der ga op til 500 ms, fgr den nye tilstands graenseveaerdier anvendes.
Det kan ske enten ved skift fra reduceret tilstand til normal tilstand ELLER ved skift fra normal
tilstand til reduceret tilstand. Det gor det muligt for robotten at tilpasse f.eks. hastigheden til de nye
sikkerhedsgreenser.

Gendannelsestilstand

Nar en sikkerhedsgreense overtreedes, skal sikkerhedssystemet genstartes. Hvis systemet er uden
for en sikkerhedsgraense ved opstart (f.eks. uden for en ledpositionsgraense) gas over til
gendannelsestilstanden. | gendannelsestilstand er det ikke muligt at kgre programmer til robotten,
men robotarmen kan fgres manuelt tilbage inden for graenserne ved enten at bruge frilobstilstanden
eller ved hjeelp af fanen Bevaeg i PolyScope (se del Del || PolyScope-manual pa side 87
"PolyScope-manual). Sikkerhedsgraenserne for gendannelsestilstand er:

Ledhastighed 30°/s
TCP-hastighed 250 mm/s
TCP-kraft 100N
Momentum 10 kg m/s
Effekt 80w

Sikkerhedssystemet udsteder et kategori 0-stop, hvis der indtraeffer en overtraedelse af disse
greenser.

ADVARSEL

Bemeerk, at graenserne for ledposition, TCP-position og TCP-retning deaktiveres i
gendannelsestilstand. Veer forsigtig, nar robotarmen fares tilbage inden for
greenserne.
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1.6.5. Sikkerhedsrelaterede elektriske interfaces

Robotten er udstyret med en raekke sikkerhedsrelaterede elektriske indgange og udgange. Alle
sikkerhedsrelaterede elektriske input og output har to kanaler. De er sikre, nar de er lave, for
eksempel er ngdstoppet ikke aktivt, nar signalet er hgjt (+24V).

Sikkerhedsrelaterede elektriske input

Nedenstaende tabel giver et overblik over de sikkerhedsrelaterede elektriske indgange.

(Dedikeret indgang). Udfarer et kategori 1 stop, som kan sendes til andre
Robotngdstop maskiner via systemets udgangen for systemngdstop, nar denne er
konfigureret.

(Programmeringskonsolknap). Udfarer et kategori 1 stop, som kan sendes
Ngdstopknap til andre maskiner via systemets udgangen for systemngdstop, nar denne
er konfigureret.

(Konfigurerbar indgang). Udfarer et kategori 1 stop. For at undga
Systemngdstop fastlasning videregives dette signal ikke til andre maskiner gennem
udgangen for systemnadstop.

Beskyttelsesstop (Dedikeret indgang). Udfarer et kategori 2 stop.
Nulstilling af (Konfigurerbar indgang). Genstarter robotten fra sikkerhedsstoppet
beskyttelse tilstand, nar en flanke pa input til nulstilling af beskyttelse opstar.

(Konfigurerbar indgang). Sikkerhedssystemet overgar til greenserne for

Reduceret tilstand .
reducerettilstand.

(Konfigurerbar indgang). Virker som en beskyttelsesstopindgang, nar

3-positions kontakt indgangen for driftstilstand er hgij.

(Konfigurerbar indgang). Den driftstilstand, der skal anvendes, nar en 3-

Driftstilstand . .
positionskontakt, er konfigureret.

En stopkategori 1 og 2 decelererer robotten med kgrselsstrem taendt, sa robotten kan standse uden
at afvige fra den aktuelle bane.
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Overvagning af sikkerhedsinput
k[rad/s]

Max joint
speed in
normal
mode

time

-
>

0.024 0.524 [s]

Det granne omrade under rampen er de tilladte hastigheder for et led under bremsning. Pa
tid 0 detekteres en haendelse (nodstop eller sikkerhedsstop) af sikkerhedsprocessoren.
Decelerationen starter efter 24 ms.

Stopkategori 1 og 2 overvages af sikkerhedssystemet pa falgende made:
1. Sikkerhedssystemet overvager, at bremsningen startes inden 24 ms, se Figur 4.2.

2. Huvis et led beveeger sig, overvages hastigheden, sa den aldrig bliver hajere end den
hastighed, der opnas ved konstant deceleration fra den hgjeste ledhastighedsgraense for
Normaltilstand til 0 rad/s pa 500 ms.

3. Huvis etled eri hvile (ledhastigheden er mindre end 0,2 rad{s), overvages det, sa det ikke
beveeger sig mere end 0,05 rad fra den position, det havde, da hastigheden blev malt til under
0,2 rad{s.

For et kategori 1-stop overvager sikkerhedssystemet desuden, at nar robotarmen er bragt til hvile,
gennemfgres slukningen indenfor 600 ms. Efter et sikkerhedsstop kan robotarmen endvidere kun
begynde at bevaege sig igen, nar en positiv flanke pa input til nulstillingen af beskyttelsen indtraeder.
Hvis nogen af ovennaevnte egenskaber ikke opfyldes, udsteder sikkerhedssystemet et kategori 0-
stop.

En overgang til reducerettilstand, der er udlgst af reduceret tilstands-input, overvages som falger:

1. Sikkerhedssystemet accepterer bade normal og reducerettilstands graensesaet pa 500 ms,
nar input for reduceret tilstand er udlgst.

2. Efter 500 ms er kun greenserne for reducerettilstand i kraft.

Hvis nogen af ovennaevnte egenskaber ikke opfyldes, udsteder sikkerhedssystemet et kategori O-
stop.

Et kategori O-stop udfgres af sikkerhedssystemet med funktionerne, der er beskrevet i fglgende
tabel. Reaktionstiden i vaerste tilfaelde er tiden til at stoppe en robot ved fuld hastighed og nyttelast
og afspaende den (aflade til et elektrisk potentiale under 7,3 V).

Sikkerhedsindgangsfunktion Detektionstid Afladningstid Reaktionstid

UR10 20 Brugermanual



UNIVERSAL ROBOTS

Robotngdstop 250 ms
Ngdstopknap 250 ms
Systemngdstop 250 ms
Beskyttelsesstop 250 ms

Sikkerhedsrelaterede elektriske udgange

1000 ms
1000 ms
1000 ms
1000 ms

1250 ms
1250 ms
1250 ms
1250 ms

Nedenstaende tabel giver et overblik over de sikkerhedsrelaterede elektriske udgange:

Systemngdstop ngdstopknappen er aktiveret.

Logisk er lav, narindgangen Robotnadstop input er logisk lav, eller nar

Robotten bevaeger  Mens signalet er logisk haij, flytter intet enkelt led pa robotarmen sig mere

sig end 0,1 rad.

Robotten standser Logisk hgj nar robotten er standset eller er i gang med at standse pga.
ikke aktivering af ngdstop eller beskyttelsesstop. Ellers vil den veere logisk lav.

Reduceret tilstand Logic low when the safety system is in Reduced mode.

lkke reduceret
tilstand

Outputtet for reduceret tilstand negeret.

Hvis et sikkerhedsoutput ikke er indstillet korrekt, udsteder sikkerhedssystemet et kategori 0-stop

med fglgende reaktionstider i veerste tilfeelde:

Systemngadstop 1100 ms
Robotten bevaeger sig 1100 ms
Robotten standser ikke 1100 ms
Reduceret tilstand 1100 ms
Ikke reduceret tilstand 1100 ms

1. Stopkategorier er i henhold til IEC 60204-1, se ordlisten for yderligere oplysninger.<
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1.7. Transport

Transporter robotten i den originale emballage. Gem emballagen pa et tart sted. Det kan vaere
nedvendigt at pakke og flytte robotten senere.

Laft begge rer pa robotarmen samtidigt, nar den flyttes fra emballagen til monteringsstedet. Hold
robotten pa plads, til alle monteringsbolte er forsvarligt tilspaendt pa robotfoden.

Kontrollerskabet skal lgftes i handtaget.

if ADVARSEL
1. Serg for ikke at overbelaste ryggen eller andre kropsdele, nar udstyret laftes.
Brug korrekt lgfteudstyr. Alle regionale og nationale retningslinjer for laft skal
felges. Universal Robots kan ikke holdes ansvarlig for skader, som skyldes
transport af udstyret.

2. Sarg for at montere robotten i henhold til vejledningen i kapitel 1.8. Mekanisk
interface pa side 25.
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1.8. Mekanisk interface

1.8.1. Forord

Dette kapitel beskriver det grundlaeggende ved montering af robotsystemets forskellige dele. Den
elektriske installationsvejledning i kapitel 1.9. Elekirisk interface pa side 31 skal overholdes.

1.8.2. Robottens arbejdsrum

Robottens arbejdsradius er 1300 mm fra baseleddet. Det er vigtigt at tage hensyn til det cylindriske
volumen direkte over og direkte under robotbasen, nar en plads til montering af robotten veelges.
Det skal sa vidt muligt undgas at flytte veerktejet taet pa det cylindriske volumen, da det far leddene til
at bevaege sig hurtigt, ogsa selvom veerktgjet bevaeger sig langsomt, sa robotten kommer til at
arbejde ineffektivt, og udfgrelsen af risikovurderingen bliver vanskelig.

Forfra Pa skra

1.8.3. Montering

Robotarm

ADVARSEL
* Seorg for, at robotarmen er korrekt og sikkert boltet pa plads.

Monteringsunderlaget skal vaere robust.

* Husk atisaette gummipropperne i alle monteringshullerne i robotbasen for at
undga fastklemning af fingre.

Brugermanual 25 UR10

Copyright © 2009-2021 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.



Copyright © 2009-2021 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

UNIVERSAL ROBOTS

Robotarmen monteres med fire M8 -bolte gennem de fire 8,5 mm huller i robottens base. Det
tilrades at spaende disse bolte til et moment pa 10 mm . Hvis der gnskes en meget ngjagtig
repositionering af robotten, findes der to @8 huller til det, der kan bruges med en stift. En ngjagtig
basemodpart kan ogsa kebes som tilbehgr. Figur 6.1 viser, hvor hullerne skal bores og skruerne
iseettes.

Robottens kabelstik kan monteres gennem siden eller bunden af basen. Monter robotten pa et
robust underlag, der er staerkt nok til at modsta mindst 10 gange det fulde moment pa baseleddet og
mindst 5 gange vaegten pa robotarmen. Desuden skal underlaget vaere vibrationsfrit.

Hvis robotten monteres pa en linezer akse eller en bevaegelig platform, skal accelerationen pa den
bevaegelige monteringsbase vaere meget lav. En hgj acceleration kan fa robotten til at standse fordi
den tolker det, som om den ramte ind i noget.

ADVARSEL
Sluk robotarmen for at forhindre uventet opstart under montering og demontering.
For at slukke for robotarmen:

1. Tryk pa programmeringskonsollens power-knap for at slukke for robotten.
2. Tag netkablet/stremledningen ud af stikkontakten.

3. Vent 30 sekunder, sa robotten kan udlade al oplagret energi.

FORSIGTIG

Monter robotten i et miljg, der er egnet til IP-klassen. Robotten ma ikke bruges i
miljger, der strider imod IP-klassen for robotten (IP54), programmeringskonsollen
(IP54) og kontrollerskabet (IP20)
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Bottom view of Robot Base
@190

- /‘ ) ~
Profile of Robot Base
" /—(

Pin hole

" +0,030 -
$8 FG8 o008\ 8 / /
Bolt circle ®170:02 / //

—
EPIC H-D 7 connection / b

Mounting Plate with Pins for Robot Base

»8 hé—g,cm

P8 hé B0

:

/7| 0.05 }—\
I

5 ‘

120

Huller til montering af robotten. Brug fire M8 bolte. Alle mal eri mm .

Veerktgj

Robottens veerktajsflange har fire M6- gevindhuller til fastgerelse af vaerktgj pa robotten. M6-boltene
skal spaendes til 9 N m. Hvis der gnskes en meget ngjagtig repositionering af veerktgjet, findes der
@6 hullet til det, der kan bruges med en stift. Figur 6.2 viser, hvor hullerne skal bores og skruerne

isaettes.

ADVARSEL
1. Serg for, at veerktajet er korrekt og sikkert boltet pa plads.

2. Serg for, at veerktajet er konstrueret sadan, at det ikke kan skabe en farlig

situation ved utilsigtet at tabe en del.
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Lumberg RKMV / RKMWY 8-354

BEH7 U 6.2 1425

4XM6-6H v 6

30.5
@31.5H7
@50 SECTION A-A
- h63h8
D20 101

Veerktajsoutputflangen, ISO 9409-1-50-4-M6. Det er her, vaerktajet monteres pa robotten.
Alle mél erimm.

Kontrollerskab

Kontrollerskabet kan haenges op pa en vaeg, eller det kan placeres pa jorden. En frigang pa 50 mm
pa hver side giver tilstraskkelig luftgennemstrgmning. Ekstra beslag til montering kan kabes.

Programmeringskonsol

Programmeringskonsollen kan haenges pa en vaeg eller pa kontrollerskabet. Ekstra beslag til
montering af programmeringskonsollen kan kebes. Sgrg for, atingen kan falde over kablet.

ADVARSEL
1. Searg for, at kontrollerskabet, programmeringskonsollen og kablerne ikke
kommer i kontakt med vaesker. Et vadt kontrollerskab er livsfarligt.

2. Kontrollerskabet og programmeringskonsollen ma ikke udszettes for stavede
eller vade miljger, hvor IP20 kapslingsklassen ikke er tilstraekkelig. Veaer
seerligt opmaerksom pa miljger med elektrisk ledende stav.

1.8.4. Maksimal nyttelast

Robotarmens maksimalt tilladte nyttelast afhaenger af forskydningen af tyngdepunktet, se figur 6.3.
Forskydningen af tyngdepunktet defineres som afstanden mellem centrum af veerktgjsflangen og
tyngdepunktet.
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Payload [kg]

" " " " " " " " I " " " I
0 200 400 600 800

Forskydning af tyngdepunkt [mm]

6.3: Forhold mellem den maksimalt tilladte nyttelast og forskydningen af tyngdepunktet.

Brugermanual 29 UR10

Copyright © 2009-2021 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.



UNIVERSAL ROBOTS

"sap|oyaq.o} Japaybmeal 8|y "S/V S1oqoy [esIaAIUN Je | Z02-6002 @ WbBuAdod

Brugermanual

30

UR10



UNIVERSAL ROBOTS

1.9. Elektrisk interface

1.9.1. Forord

| dette kapitel beskrives alle robotarmen og kontrollerskabets elektriske interfaces.
De forskellige interfaces er opdelt i fem grupper med forskellige formal og egenskaber:

* Kontroller I/O

* Veerktgj /O

* Ethernet

* Forbindelse til lysnet

* Forbindelser til robotten
Termen I/O bruges som benavnelse til bade digitale og analoge styringssignaler til eller fra et
interface.
Elektriske signaler gennem E67 interfacet beskrives i (del EUROMAP 67 Interface pa side 217).
Disse fem grupper beskrives i de fglgende afsnit. Der gives eksempler pa de fleste 1/0-typer.

Advarslerne og forholdsreglerne i de fglgende afsnit er relevante for alle fem grupper og skal
overholdes.

1.9.2. Elektriske advarsler og forholdsregler

Falgende advarsler og forholdsregler skal overholdes, nar et robotanleeg konstrueres og installeres.
Advarslerne og forholdsreglerne geelder ogsa for servicearbejder.

ADVARSEL
V i ) 1. Sikkerhedssignaler ma aldrig tilsluttes en PLC, der ikke er en sikkerheds-PLC
med det korrekte sikkerhedsniveau. Hvis denne advarsel ikke fglges, kan det
medfgre alvorlige personskader eller dadsfald, fordi sikkerhedsfunktionerne
kan tilsidesaettes. Det er vigtigt at holde sikkerhedsinterfacets signaler adskilt
fra de generelle I/O-interfacesignaler.

2. Alle sikkerhedsrelaterede signaler er konstrueret som redundante (med to
uafheengige kanaler). Hold de to kanaler adskilt, sa en enkelt fejl ikke kan
medfare tab af sikkerhedsfunktionen.

3. Visse I/O inde i kontrollerskabet kan konfigureres til enten normal eller
sikkerhedsrelateret 1/0. Laes og forsta hele afsnit 1.9.3. Kontroller I/O pa den
naeste side.
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ADVARSEL
1. Serg for, at alt udstyr, der ikke er normeret til kontakt med vand, holdes tart.
Hvis der kommer vand ind i produktet, skal produktet slukkes og streamkabler
fiernes, hvorefter leveranderen kontaktes.

2. Brug kun de originale kabler, der falger med robotten. Brug ikke robotten til
formal, hvor kablerne bliver udsat for bgjninger. Kontakt leverandgren, hvis
der er brug for laengere eller fleksible kabler.

3. Minus-forbindelser bensevnes GND og er forbundet til robottens afskaermning
og kontrollerskabet. Alle neevnte GND-forbindelser er kun til stramforsyning
og signalering. Til jordforbindelsen PE (Protective Earth) anvendes de M6
skrueforbindelser, der er maerket med jordsymboler inde i kontrollerskabet.
Stel/jordlederen skal veere normeret til mindst den hgjeste stramstyrke i
systemet.

4. Veer omhyggelig med at installere kablerne til robottens I/O. Metalpladen i
bunden er beregnet til interfacekabler og -stik. Aftag pladen, far der bores
huller. Kontroller, at alle spaner fra boringen er fjernet, for pladen monteres
igen. Husk at bruge de rigtige starrelser kabelgennemfgringer.

if FORSIGTIG

1. Robotten er blevet testet i henhold til internationale IEC-standarder for EMC
(Elektromagnetisk kompatibilitet). Forstyrrende signaler af hgjere styrke end
defineret i de specifikke IEC-standarder kan forarsage utilsigtede funktioner
pa robotten. Meget hgje signalstyrker eller hvis robotten er for udsat kan give
den uoprettelige skader. EMC-problemer opstar normalt under svejsearbejder
og vises normalt som fejlmeddelelser i loggen. Universal Robots kan ikke
holdes ansvarlig for skader anrettet pa grund af EMC-problemer.

2. 1/O-kabler, der gar fra kontrollerskabet til andet maskinel og
virksomhedsudstyr, ma ikke vaere lzengere end 30m, medmindre der udfgres
udvidede tests.

BEMARK
Alle spaendinger og strgmstyrker er i DC (jeevnstrgm Direct Current), medmindre
andet er angivet.

1.9.3. Kontroller |10

| dette kapitel forklares, hvordan udstyr forbindes med I/O inde i kontrollerskabet. Denne 1/O er
yderst fleksibel og kan anvendes til et bredt udvalg af forskelligt udstyr som pneumatikrelaeer,
PLC'er og ngdstopknapper.

Nedenstaende illustration viser layoutet pa kontrollerskabets indvendige elektriske interface.
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Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
N 24v (M| [12v (| PWR || [24V |H|[24V | W ov |H||ov |H| |24V (H||24V (A ov (H||ov (W AG (H
efi EIO (M| [GND (M| ([GND (M| (ci0 |l |{CI4 || ([COO(M||cO4 (M| (DI0 |IH|(DI4 || [DOO | |[DO4 | % A0 (Il
§,24V | (ON || |24V (H]| |24V |[H|[24v W ov |H||ov |H| |24V (H||24v (H ov (H||ov (M ;s; AG (H
g (en [m| [orr[m]| [ov [m]| [ci1 [m][ci5 [m]| [co1[m|[cos|m]| [p11 [m]|[Di5 [m]| [po1|[m|[pos [m z|An |H
24v | 24V (H|((24v | ov (H||ov |H| [24V |H||24V A ov (H||ov |l AG [H
Slsio [m Cl2 |H||[Cl6 (| |[CO2|H||cOo6(H| |DI2 |H||Di6 || [DO2|H|[DO6 | M g.Aoo | |
§;24v | 24v (M |[24v |H| |ov (H|(ov || [24V (M |[24V |H| |OV (H|| oV (W °g, AG |H
ﬁ Si1 (W CI3 (H||{Ci7 || |cO3(M||co7 (M| |DI3 (M|(DI7 || [DO3|M||DO7 (M E AO1 |
De forskellige farvers betydning skal fglges. Se nedenstaende.
Gul med rad tekst Dedikerede sikkerhedssignaler
Gul med sort tekst Konfigurerbar til sikkerhed
Gra med sort tekst Universelt digitalt /O
Grgn med sort tekst Universelt analogt I/O

Den konfigurerbare 1/0 kan konfigureres som enten sikkerhedsrelateret I/O eller universel /O i
brugerfladen. Se mere i del Del || PolyScope-manual pa side 87.

Anvendelsen af den digitale /O beskrives i fglgende underafsnit. Afsnittet, der beskriver de feelles
specifikationer, skal overholdes.

Feelles specifikationer for alle digitale 1/O’er

| dette afsnit defineres de elektriske specifikationer of felgende 24V digital I/O for kontrollerskabet.
* Sikkerhed I/0.
* Konfigurerbar /0.
* Generel 1/O.

Det er meget vigtigt, at UR robotterne installeres i henhold til de elektriske specifikationer, der er ens
for alle tre forskellige former for input.

Det er muligt at drive det digitale 1/0O fra en indbygget 24V streamforsyning eller fra en udvendig
stremforsyning ved at konfigurere klemmeraekken benaevnt Power. Denne klemmeraekke bestar af
fire terminaler. De gverste to (PWR og GND) er 24V og jord fra den indbyggede 24V strgmforsyning.
De nederste to terminaler (24V og 0V) i blokken er 24V indgangen til forsyning af 1/0’en.
Standardkonfigurationen er at anvende den indbyggede stremforsyning, se nedenstaende.

Power

PWR
GND

[2av
Y

Ved behov for stgrre streamstyrke kan en udvendig streamforsyning tilsluttes som vist nedenfor.
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Power

r( PWR H
GND|H
24V| B4

\ ov | m

De elektriske specifikationer for bade den indvendige og en udvendig stremforsyning vises
nedenfor.

Indvendig 24V stromforsyning

[PWR - GND] Spaending 23 24 25 \Y
[PWR - GND] Aktuel 0 - 2 A
Krav til udvendig 24V input

[24V - 0V] Speaending 20 24 29 \Y
[24V - 0V] Stremstyrke 0 - 6 A

De digitale I/O’er er konstrueret i overensstemmelse med IEC 61131-2. De elektriske specifikationer
ses nedenfor.

Digitale udgange

[COx / DOx] Strgm* 0 - 1 A
[COx / DOx] Spaendingsdyk 0 - 0.5 Y
[COx / DOx] Laekstram 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Virkning - PNP - Type
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Type
Digitale inputs

[EIx/SIx/CIx/DIx] Speaending -3 - 30 Vv
[EIx/SIx/CIx/DIX] OFF omrade -3 - 5 \
[EIx/SIx/CIx/DIX] ON omrade 11 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Strem (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Virkning - PNP - Type
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC 61131-2 - 3 - Type

Bemeerk: *For ohnmske belastninger eller induktive belastninger pa maksimalt 1H.

BEMARK

Ordet konfigurerbar anvendes til I/O’er, der er konfigureret som enten
sikkerhedsnormeret I/O eller normal I/O. Disse er gule terminaler med sort tekst.
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Sikkerheds 1/0

| dette afsnit beskrives de dedikerede sikkerhedsindgange (gul terminal med rad tekst) og de
konfigurerbare 1/0 (gule terminaler med sort tekst) nar konfigureret som sikkerheds-1/0. De feelles
specifikationer i afsnit Faelles specifikationer for alle digitale 1/O’er pa side 33 skal overholdes.

Sikkerhedsanordninger og -udstyr skal monteres i henhold til sikkerhedsinstrukserne og
risikovurderingen (se kapitel 1.5. Sikkerhed pa side 5).

Alle sikkerheds-I/O'er er parvise (redundante) og skal holdes adskilt som to separate kredse. En
enkelt fejl ma ikke medfare tab af sikkerhedsfunktionen.

De to permanente sikkerhedsindgange er Robotngdstop og Beskyttelsesstop. Indgangen
Robotngdstop er kun til ngdstopudstyr. Indgangen Beskyttelsesstop er til alle former for
sikkerhedsrelateret beskyttelsesudstyr. Funktionsforskellen vises nedenfor.

Robot stopper bevaegelse Ja Ja
Programafvikling Pauserer Pauserer
Robotstrem Off On
Nulstil Manuel Automatisk eller
manuel
. . Alle cyklusser til
Hyppighed for brug Sjeelden sjzelden
Kraever ny initialiserin Udles kun Nej
y g bremser )
Stopkategori (IEC 60204-1) 1 2
Preestationsniveau af overvagningsfunktion PLd PLd

(ISO 13849-1)

Det er muligt at benytte den konfigurerbare 1/O til at opseette yderligere sikkerheds I/O funktionalitet,
for eksempel en ngdstopudgang. Konfigurering af et saet konfigurerbare I/O’er til
sikkerhedsfunktioner udferes fra brugerfladen, se del Del || PolyScope-manual pa side 87.

Nogle eksempler pa anvendelse af sikkerheds I/O'er vises i de fglgende underafsnit.
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if ADVARSEL
1. Sikkerhedssignaler ma aldrig tilsluttes en PLC, der ikke er en sikkerheds-PLC
med det korrekte sikkerhedsniveau. Hvis denne advarsel ikke fglges, kan det
medfare alvorlige personskader eller dgdsfald, fordi sikkerhedsfunktionerne
kan tilsidesaettes. Det er vigtigt at holde sikkerhedsinterfacets signaler adskilt
fra de generelle |/O-interfacesignaler.

2. Alle sikkerhedsrelaterede 1/O er konstrueret som redundante (med to
uafheengige kanaler). Hold de to kanaler adskilt, sa en enkelt fejl ikke kan
medfgre tab af sikkerhedsfunktionen.

3. Sikkerhedsfunktionen skal kontrolleres, far robotten saettes i drift.
Sikkerhedsfunktionerne skal testes jeevnligt.

4. Robotinstallationen skal overholde disse specifikationer. Hvis dette ikke
folges, kan det medfare alvorlige personskader eller dgdsfald, da
sikkerhedsfunktionen kan tilsideszettes.

Standardsikkerhedskonfiguration

Robottens fremsendes med en standardkonfiguration, der muliggar drift uden yderligere
sikkerhedsudstyr. Se nedenstaende illustration.

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

Emergency Stop

Safeguard Stop

Tilslutning af nedstopknapper

| naesten alle anlaeg er det nadvendigt at bruge en eller flere ekstra ngdstopknapper. Nedenstaende
illustration viser, hvordan én eller flere ngdstopknapper kan forbindes.

Safety Safety

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

24V 24V
Y EHE
24v || N 24V
slo Slo
24V 24V
st st

Safeguard Stop | Emergency Stop
Safeguard Stop | Emergency Stop

Deling af nedstop med andre maskiner

Nar robotten anvendes med andre maskiner, er det ofte gnskeligt at opsaette en faelles
nedstopkreds. Dermed behgver operatgren ikke at taenke pa, hvilke ngdstopknapper, der skal
trykkes.
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Indgangen Robotnadstop kan anvendes til deleformal, da begge maskiner venter at de begge
forlader ngdstoptilstanden.

For at kunne dele ngdstopfunktionen med andre maskiner skal falgende konfigurerbare 1/0
funktioner konfigureres fra brugerfladen.

* Konfigurerbart indgangspar: Eksternt ngdstop.

* Konfigurerbart udgangspar: Systemngdstop.

Nedenstaende illustration viser, hvordan to UR robotter deler deres nadstopfunktioner. | dette
eksempel er de konfigurerede 1/O’er "CI0-CI1" og "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

Hvis mere end to UR-robotter eller andre maskiner skal forbindes, er en sikkerheds-PLC ngdvendig
til at styre n@dstopsignalerne.

-

AN
N~

Sikkerhedsstop med automatisk genstart

Et eksempel pa en basal sikkerhedsstopanordning er en dgrafbryder, hvor robotten standses, nar en
der abnes. Se nedenstaende illustration.

Safety
24V

EIO
24V
El1
24V

o)
B !

i i

Denne konfiguration er kun beregnet til anvendelse, hvor operatgren ikke kan ga gennem dgren og
lukke den bag sig. Den konfigurerbare 1/0 kan anvendes til at opsaette en nulstillingsknap uden for
daren til genaktivering af robotfunktionen.

Emergency Stop

O Ea00n

Safeguard Stop

Et andet eksempel, hvor automatisk genoptagelse af drift kan veere egnet, er anvendelsen af en
sikkerhedsmatte eller en sikkerhedsrelateret laserscanner. Se nedenstaende.
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24v |l

OV'

Emergency Stop

y A
Safety /
24V [24v [dl| [ov [m|
EIO
24V
El1

24V
SI0
24V
S

ADVARSEL
1. Robotten genoptager automatisk driften, nar sikkerhedssignalet er

genetableret. Denne konfiguration ma ikke bruges, hvis signalet kan
genetableres inden for det sikrede omrade.

0000

i

A\

g \

Safeguard Stop

B

Sikkerhedsstop med nulstillingsknap

Hvis sikkerhedsinterfacet anvendes til at interagere med et lysgardin, kraeves en nulstilling uden for
det sikrede omrade. Nulstillingsknappen skal veere en tokanalstype. | dette tilfaelde er I/O'en, der er
konfigureret til nulstilling, "CI0-CI1", se nedenstaende.

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

sl q\\ ci3

3-positions kontakt

Nedenstaende illustration viser, hvordan en 3-positionskontakt-indgang tilsluttes. Se afsnit 3-
positions kontakt and Driftstilstand pa side 107 for flere oplysninger om 3-positionskontakt.
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BEMARK
Universal Robots-sikkerhedssystemet understgtter ikke flere eksterne 3-
positionskontakter.

Confilurabl Inputs

3-Position Switch
. 1

24V|[ @ [24v
ciof| B .
24V 24V — —3\
ci :

24V
Cl2
24V
CI3

0000
y |
o
A000000C

BEMARK
De to indgangskanaler til 3-positionskontaktens indgang har en uenighedstolerance
pa 1 sekund.

Universelt digitalt I/0

| dette afsnit beskrives den universelle 24V I/O (gra terminaler) og det konfigurerbare 1/O (gule
terminaler med sort tekst) nar den ikke er konfigureret som sikkerheds I/O. De feelles specifikationer
i afsnit Faelles specifikationer for alle digitale |/O’er pa side 33 skal overholdes.

De universelle I/O'er kan anvendes til at drive udstyr som pneumatikrelaeer direkte eller til
kommunikation med andre PLC-systemer. Alle digitale output kan deaktiveres automatisk, hvis
programafviklingen standses. Se mere i del Del || PolyScope-manual pa side 87. | denne tilstand er
udgangen altid lav, nar et program ikke karer. Eksempler vises i de efterfglgende underafsnit. Disse
eksempler benytter almindelige digitale output, man alle konfigurerbare output kunne ogsa veere
brugt, hvis de ikke er konfigureret til at udfgre en sikkerhedsfunktion.

Belastning styret af en digital udgang

| dette eksempel vises, hvordan man forbinder en belastning, der skal styres fra en digital udgang.
Se nedenstaende.

vy
Digital Outputs 4

oV oV LOAD

DOO DO4
ov oV
DO1 DO5
oV oV
DO2| DO6|
oV oV
DO3| DO7|
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Digitalt input fra en knap

Eksemplet viser, hvordan man forbinder en helt enkel knap til en digital indgang.

Digital Inputs
24v|H |[24av|H
DIO| M ||DI4
2av|m|[2av|H T
DI1|H||DI5 | N U ]
24v|H|[2av|m)
pi2|m|[Dis[m| \ n
24V|H|[24v|H
DI3|H|(DI7 W

Kommunikation med andre maskiner eller PLC’er

Den digitale I/0 kan benyttes til at kommunikere med andet udstyr, hvis der etableres en faelles jord
(GND 0V), og hvis maskinerne anvender PNP-teknologi. Se nedenstaende.

/ / \|g|ta| Inputs’ \DI tal Outputs

: 24 24V ov oV
A : B pio| | [pia|[m| [pog

: 2av|m|[2av ov

: pi1|m||pi5 Dol
2av|m|[2av oV
pi2|m|[pis|m| [D02]
2av|m|[2av ov
pi13[m|[pi17|m| [po3

/

Digital Inputs Dig
24V|H | |24V ov
DIO|H || DI4 DOO
24V|H |24V oV
DI1|H||DI5 DO1|
24V|H | |24V oV
u
u
|

-
K]
o
£
g
=

o
<|2

0000000

DO4|
oV
DO5
oV
DO6
oV
DO7|

DO4
oV
DO5)
ov
DO6|
oV
DO7|

DI2 DI6 D02
24V 24V
DI3 DI7

O000000c
O0O0000G
0000000
0000000

oV
DO3

/

Universelt analogt I/0
Det analoge I/O-interface er den grgnne terminal. Den kan anvendes til at indstille eller male
spaendingen (0-10V) eller strammen (4-20mA) fra og til andet udstyr.
Felgende retningslinjer anbefales for at opna hgjest mulig ngjagtighed.
* Benyt AG terminalen taettes pa I/O’en. Parret deler et faelles tilstandsfilter.

* Brug samme jord (0V) til udstyr og kontrollerskab. Den analoge I/O er ikke galvanisk isoleret
fra kontrollerskabet.

* Brug skaermet kabel eller parsnoet kabel. Forbind skaermen til "GND"-terminalen pa den
terminal, der kaldes "Power”.

* Brug udstyr, der virker i stramtilstand. De aktuelle signaler er mindre fglsomme over for
forstyrrelser.

Inputtilstande kan vaelges i brugerfladen. Se del Del Il PolyScope-manual pa side 87. De elektriske
specifikationer ses nedenfor.

Analog indgang i stromtilstand
[AIx - AG] Aktuel 4 - 20 mA
[AIx - AG] Modstand - 20 - Ohm
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[AIx - AG] Oplasning - 12 - bit

Analog indgang i spaendingstilstand

[AIx - AG] Spaending 0 - 10 \Y,
[AIx - AG] Modstand - 10 - kOhm
[AIx - AG] Oplasning - 12 - bit

Analog udgang i stromtilstand

[AOx - AG] Aktuel 4 - 20 mA
[AOx - AG] Spaending 0 - 24 Vv
[AOx - AG] Oplasning - 12 - bit

Analog udgang i spaendingstilstand

[AOx - AG] Spaending 0 - 10 \Y,
[AOx - AG] Stramstyrke -20 - 20 mA
[AOx - AG] Modstand - 1 - Ohm
[AOx - AG] Oplgsning - 12 - bit

Folgende eksempler viser anvendelsen af den analoge I/O.

Anvendelse af en analog udgang

Nedenfor ses et eksempel pa styringen af et transportband med en analog indgang til
hastighedsstyring.

Analog

AG |H
HE 0
25 AG |H j> cee
<A1 |H @

AG |EH 222
£ [roo [ /E
g [ae l\
2la01 (m

Power

PWR |l

GND

24v [l

ov (M

Anvendelse af en analog indgang

Nedenfor ses et eksempel pa tilslutningen af en analog sensor.
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Analog
AG
AI0
AG
Al
AG
AOO0
AG
AO1

Analog Inputs

T

Analog Outputs

Power
PWR
GND
24V

ov

Fjernstyret ON/OFF-styring
ON/OFF-fjernstyring kan anvendes til at teende og slukke for kontrollerskabet med
programmeringskonsollen. Den anvendes typisk til falgende formal:

* Nar programmeringskonsollen er utilgeengelig.

* Nar et PLC-system skal have fuld kontrol.

* Nar flere robotter skal taendes og slukkes samtidigt.

ON/OFF-fiernstyringen har en lille 12V hjeelpestramforsyning, der holdes aktiv, nar kontrollerskabet
slukkes. Inputtene "on" og "off" er kun beregnet til korttidsaktivering. "On"-inputtet virker pa samme
made som powerknappen. Brug altid "off"-inputtet til fiernstyring af "off", da dette signal lader
kontrollerskabet gemme filerne og lukke ned i god ro og orden.

De elektriske specifikationer ses nedenfor.

[12V - GND] Spaending 10 12 13 V
[12V - GND] Aktuel - - 100 mA
[ON / OFF] Inaktiv spaending 0 - 0,5 \Y
[ON / OFF] Aktiv spaending 5 - 12 \Y
[ON / OFF] Indgangsstrgm - 1 - mA
[ON] Aktiveringstid 200 - 600 ms

Falgende eksempler viser anvendelsen af fiernstyret ON/OFF.

BEMARK
En specialfunktion i softwaren kan anvendes til at indleese og starte programmer
automatisk. Se del Del Il PolyScope-manual pa side 87.
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FORSIGTIG
1. Brug aldrig "on" inputtet eller afbryderknappen til at slukke for

kontrollerskabet.

Fjernstyret ON-knap

Nedenstaende illustration viser, hvordan en knap til fiernstyret on tilsluttes.

)
i

Nedenstaende illustration viser, hvordan en knap til fiernstyret off tilsluttes.
Remoy
12v

—H
e -

Remote

12V
GND|H
ON |

0

OFF

Fjernstyret OFF-knap

ON
OFF

1.9.4. Veerktgj 1/0

Pa robottens veerktgjsende er der et lille stik med otte ben. Se illustrationen nedenfor.

Dette stik giver stram og styresignaler til gribere og sensorer, der anvendes pa et givet robotvaerktgj.
Felgende industrikabler er egnet:

* Lumberg RKMV 8-354.

BEMARK
Veerktgjskonnektor skal strammes manuelt op til maksimalt 0,4 Nm.
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De otte ledninger inde i kablet har forskellige farver. De forskellige farver angiver forskellige
funktioner. Se nedenstaende tabel:

Rad 0V (GND)
Gra 0V/+12V/+24V (POWER)
Bla Veerktgj udgang 0 (TOO0)
Pink Veerktej udgang 1 (TO1)
Gul Veerktgj indgang 0 (TIO)
Grgn Veerktgj indgang 1 (TI1)
Hvid Analog indgang 2 (Al2)
Brun Analog indgang 3 (Al3)

Den indbyggede stremforsyning kan indstilles til enten 0 V, 12 V eller 24 V pa 1/0O-fanen i den
grafiske brugergraenseflade. Se del Del Il PolyScope-manual pa side 87. De elektriske
specifikationer ses nedenfor:

Forsyningsspaending i 24V tilstand - 24 - \%
Forsyningsspaending i 12V tilstand - 12 - Vv
Forsyningsstrem ved begge tilstande* - - 600 mA

Bemaerk: *Det anbefales at bruge en beskyttelsesdiode til induktive belastninger
| de fglgende afsnit beskrives veerktgjets forskellige I/O'er.

ADVARSEL
1. Forbind vaerktej og gribere saledes, at en stramafbrydelse ikke udger en fare,
fx at et bearbejdningsemne falder ud af veerktgijet.

2. Veerforsigtig, nar du bruger 12V, da eventuelle fejl kan forarsage
spaendingsskift til 24V, som kan beskadige udstyret og forarsage brand.

BEMARK
Veerktgjsflangen er forbundet til GND (det samme som den rgde ledning).

Veerktgjets digitale udgange

De digitale indgange implementeres som NPN. Nar en digital udgang aktiveres, treekkes den
tilsvarende forbindelse GND, og nar den deaktiveres, er den tilsvarende forbindelse aben (open-
collector/open-drain). De elektriske specifikationer ses nedenfor:
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Spaending nar aben -0,5 - 26 \Y
Speaending ved saenkning 1A - 0,05 0.20 \%
Strgm ved saenkning 0 - 600 mA
Strem gennem GND 0 - 600 mA

Et eksempel pa anvendelse af en digital udgang vises i det falgende underafsnit.

FORSIGTIG
1. Bemaerk, at de digitale udgange ikke er strambegraensede, og at

tilsidesaettelse af de specificerede data kan forarsage uoprettelig skade.

Anvendelse af vaerktgjets digitale udgange

Eksemplet viser, hvordan man aktiverer en belastning ved hjeaelp af intern 12V eller 24 V
stremforsyning. Husk, at man skal definere udgangsspaendingen pa I/O-fanebladet. Husk pa, at der
er spaending mellem POWER-forsyningen og skjoldet/jorden, selv nar belastningen er afbrudt.

POWER

Bemaerk: Det anbefales at bruge en beskyttelsesdiode til induktive belastninger som vist nedenfor.

POWER
}gi
TOO P

Veerktgjets digitale indgange

De digitale indgange er implementeret som PNP med svage pull-down-modstande. Det betyder, at
et flydende input altid males som lavt. De elektriske specifikationer ses nedenfor.

Indgangsspeaending -0,5 - 26 \Y,
Logisk lav spaending - - 2,0 Vv
Logisk hgj spaending 5,5 - - Vv
Indgangsmodstand - 47k - Q

Et eksempel pa anvendelse af en digital indgang vises i det felgende underafsnit.
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Anvendelse af veerktgjets digitale indgange

Nedenstaende illustration viser, hvordan en simpel knap tilsluttes.

POWER

Veerktgjets analoge udgange

De analoge veerktgjsindgange er ikke-differentielle og kan indstilles til en af speendingerne og
stremstyrkerne pa I/0O fanen. Se del Del || PolyScope-manual pa side 87. De elektriske
specifikationer ses nedenfor.

Indgangsspeaending i spaendingstilstand -0,5 - 26 \Y,
Indgangsmodstand ved omradet OV til 10V - 15 - kQ
Oplesning - 12 - bit
Indgangsspaending i stremtilstand -0,5 - 5,0 \Y,
Indgangsstrgm i stremtilstand -2,5 - 25 mA
Indgangsmodstand ved omradet 4 til 20 mA - 200 - Q
Oplesning - 12 - bit

To eksempler pa anvendelse af analoge indgange vises i de felgende underafsnit.

FORSIGTIG
1. Analoge indgange er ikke beskyttet mod overspaending i stremtilstand.
Overskridelse af graensen i den elektriske specifikation kan anrette
uoprettelige skader pa indgangen.

Anvendelse af vaerktgjets digitale indgange, ikke-differentielle

| nedenstadende eksempel vises, hvordan en analog sensor tilsluttes. Outputtet pa sensoren kan
vaere enten strem eller speending, sa laenge indgangstilstanden for den analoge indgang er sat til det
samme pa |/O-fanebladet. Husk at tjekke, at en sensor med spaendingsudgang kan kere den interne
modstand pa veerktgjet, ellers kan malingen vaere ugyldig.
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POWER
T
A2 | -
| &
e
GND =

Anvendelse af vaerktgjets analoge indgange, differentielle

| nedenstdende eksempel vises, hvordan en analog sensor med differentiel udgang tilsluttes.
Forbind den negative udgangsdel til GND (0 V), sa fungerer den pa samme made som en ikke-
differentiel sensor.

[

1.9.5. Ethernet

Der findes en Ethernet tilslutning i bunden af kontrollerskabet. Se illustrationen nedenfor.

Ethernet-interfacet kan anvendes til fglgende:
* MODBUS I/0O udbygningsmoduler. Se mere i del Del || PolyScope-manual pa side 87.

* Fjernstyringsabning og -styring.

De elektriske specifikationer ses nedenfor.

Kommunikationshastighed 10 - 1000 Mb/s

1.9.6. Forbindelse til lysnet

Lysnetkablet fra kontrollerskabet har et standard IEC-stik i enden. Tilslut et landespecifikt lysnetstik
eller kabel til IEC-stik.

For at kunne taende for robotten skal kontrollerskabet veere sluttet til lysnettet. Dette skal gares med
standard IEC C20 stikket i bunden af kontrollerskabet med et tilsvarende IEC C19 kabel. Se
nedenstaende illustration.
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Stremforsyningen fra elnettet skal som minimum udstyres med felgende:
* Jordforbindelse.
* Hovedsikring.

* Fejlstramsafbryder.

Det tilrades at installere en hovedafbryder, der slukker for alt udstyr i robotanlaegget, som et nemt
middel til lasning og maerkning af anlsegget under service.

De elektriske specifikationer ses i tabellen nedenfor.

Indgangsspaending 100 - 265 VAC
Ekstern lysnetsikring (@ 100-200V) 15 - 16 A
Ekstern lysnetsikring (@ 200-265V) 8 - 16 A
Indgangsfrekvens 47 - 63 Hz
Strgm ved standby - - 0,5 W
Nominel driftstram 90 250 500 w

ff ADVARSEL
1. Sarg for, at robotten er jordet korrekt (elektrisk forbindelse til jord). Brug de
ubenyttede bolte med jordsymboler inde i kontrollerskabet til at lave feelles
jord for alt udstyr i systemet. Stel/jordlederen skal veere normeret til mindst
den hgjeste stramstyrke i systemet.

2. Serg for, at den indgaende stram til kontrollerskabet er beskyttet med en
fejlstramsafbryder (RCD) og en korrekt sikring.

3. Afbrydelse af al stram til hele robotinstallationen og maerkning under service.
Andet udstyr skal ikke forsyne robottens 1/0 med spaending, nar systemet er
afbrudt.

4. Sgrg for, at alle kabler er tilsluttet, far der saettes strgm til kontrollerskabet.
Brug altid en original og korrekt netledning.

1.9.7. Forbindelser til robotten

Kablet fra robotten skal veere sat i stikket i bunden af kontrollerskabet, se nedenstaende illustration.
Serg for, at stikket er korrekt last, far robotarmen taendes. Afbrydelse af robotkablet ma kun ske, nar
robotten er slukket.
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A\

FORSIGTIG

1. Undlad at tage robotkablet ud, nar robotarmen er taendt.

2. Undlad at forleenge eller aendre pa originalkablet.
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1.10. Vedligeholdelse og reparation
Udfar enhver visuel inspektion eller driftsinspektion i overensstemmelse med alle
sikkerhedsinstruktioner i denne vejledning.

Udfar alt vedligeholdelses-, inpektions-, kalibrerings- og reparationsarbejde i henhold til den seneste
version af servicevejledningen pa supportwebstedet: http://www.universal-robots.com/support.

Reparationsarbejde ma kun udferes af Universal Robots eller autoriserede systemintegratorer.
Klientens udpegede, uddannede personale kan ogsa udfgre reparationsarbejde, forudsat de falger
den inspektionsplan, der er beskrevet i servicevejledningen. Se servicevejledningens kapitel 5 for
en fuld inspektionsplan for uddannede personer

Alle dele, der returneres til Universal Robots, skal returneres i henhold til betingelserne i
servicevejledningen.

1.10.1. Sikkerhedsinstrukser

Efter vedligeholdelses- og reparationsarbejder skal der foretages kontrol for at sikre det pakreevede
sikkerhedsniveau. Kontrollere skal overholde geeldende nationale eller regionale bestemmelser for
arbejdssikkerhed. Den korrekte funktion for alle sikkerhedsfunktioner skal ogsa testes.

Formalet med vedligeholdelses- og reparationsarbejdet er at sikre, at systemet holdes
funktionsdygtigt eller i tilfaelde af en fejl at fare systemet tilbage til en funktionsdygtig stand.
Reparationsarbejde omfatter fejlfinding foruden selve reparationen.

Ved arbejde pa robotarmen eller kontrollerskabet skal du overholde procedurerne og advarslerne
nedenfor.

if ADVARSEL
1. Undlad at foretage aendringer i softwarens sikkerhedskonfiguration (for
eksempel kraftgraensen). Sikkerhedskonfigurationen er beskrevet i
PolyScope-manualen. Hvis der aendres pa en sikkerhedsparameter, skal hele
robotsystemet betragtes som nyt, hvilket vil sige, at den samlede
sikkerhedsgodkendelse inklusive risikovurderingen skal opdateres
tilsvarende.

2. Udskift defekte komponenter med nye komponenter med samme varenumre
eller tilsvarende komponenter godkendt af Universal Robots til dette formal.

3. Genaktiver straks eventuelle sikkerhedsforanstaltninger, nar arbejdet er
udfart.

4. Dokumenter alle reparationer og gem denne dokumentation i den tekniske fil,
der er knyttet til det komplette robotsystem.
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ADVARSEL
1. Tag netledningen fra bunden af kontrollerskabet for at sikre, at det er

fuldkommen frakoblet al stramforsyning. Frakobl enhver anden energikilde,
der er forbundet med robotarmen eller kontrollerskabet. Tag de ngdvendige
forholdsregler til at forhindre andre personer i at koble stram pa systemet
under reparationen.

2. Tjek jordforbindelsen, far systemet start op igen.

3. Overhold ESD regulativerne, nar dele af robotarmen eller kontrollerskabet
adskilles.

4. Undga at adskille stramforsyningerne inde i kontrollerskabet. Der kan
forekomme hgjspaending (op til 600 V) inde i disse strgmforsyninger i flere
timer efter, at kontrollerskabet er slukket.

5. Forebyg, at vand og stav kan traenge ind i robotarmen eller kontrollerskabet.

1.10.2. Rengaring

Daglig rengering

Du kan aftgrre alt stav/snavs/olie, der konstateres pa robotarmen ved hjzelp af en klud og et af
folgende renggringsmidler: Vand, isopropylalkohol, 10% ethanolalkohol eller 10% naphtha. |
sjeeldne tilfaelde kan meget sma maengder fedt ses fra leddet. Dette pavirker ikke leddets funktion,
anvendelighed eller levetid.

Yderligere rengaring

Pa grund af det ekstra fokus pa renggring af din robot, anbefaler UR rengaring med 70%
isopropylalkohol (isopropanol).

1. Ter robotten af med en hardt opvredet mikrofiberklud og 70% isopropylalkohol (isopropanol).

2. Lad 70% isopropylalkoholen sidde pa robotten i 5 minutter, og rens derefter robotten ved
hjeelp af den standardmaessige rengaringsprocedure.

BRUG IKKE BLEGEMIDDEL. Brug ikke blegemiddel i nogen fortyndet rengaringsoplasning.
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1.11. Bortskaffelse og miljg

UR robotter skal bortskaffes i overensstemmelse med gaeldende national lovgivning, regulativer og
standarder.

UR robotter produceres under forbud mod skadelige stoffer for at beskytte miljget som defineret i
det europzeiske RoHS direktiv 2011/65/EU. Disse stoffer omfatter kviksglv, cadmium, bly, krom VI,
polybromerede biphenyler og polybromerede diphenylethere.

Afgiften til bortskaffelse og handtering af elektronisk affald for UR robotter solgt pa det danske
marked er forhandsbetalt til DPA-systemet, (Dansk Producent Ansvarssystem), af Universal Robots
A/S. Importgrer i lande, der deekkes af det europaeiske WEEE-direktiv 2012/19/EU, skal selv
registrere sig i deres lands nationale WEEE-register. Afgiften er typisk mindre end en 1€/robot. En
liste over nationale registre ses her: https://www.ewrn.org/national-registers.

Falgende symboler er pasat robotten for at angive overholdelsen af de ovennaevnte lovgivninger:

Z  rons &

lead-free

1.12. Certificeringer

Tredjepartscertifikationer er frivillige. For at yde den bedste service til robotintegratorer vaelger
Universal Robots dog at certificere sine robotter hos nedenstaende anerkendte prgveinstanser.

Du kan finde kopier af alle certifikater i kapitlet certifikater

TUVNORD  Universal Robots e-Series robotter er sikkerhedsgodkendt af
TUV NORD, en autoriseret prgveinstans under
maskindirektivet 2006/42/EU i EU.

g TUV Rheinland RheinlandUR robotter er sikkerhedsgodkendt af TUV
Rheinland, en autoriseret praveinstans under maskindirektivet
2006/42/EU i EU.

TUV SUD UR-robotter er testet til rene rum af TUV SUD.

- m
TUVRheinland
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CHINA RoHS Robotter i Universal Robots e-Series er i overensstemmelse
25 med CHINA RoHS-handteringsmetoderne for kontrol af
forurening fra elektroniske informationsprodukter.

KCC sikkerhed Universal Robots e-Series robotter er blevet vurderet og er i
overensstemmelse med KCC-maerkets sikkerhedsstandarder.

KC-registrering Universal Robots e-Series-robotterne blevet evalueret for
overensstemmelsesvurdering til brug i arbejdsmiljger. Der er
derfor risiko for radiointerferens ved brug i et boligmilja.

Delta Universal Robots e-Series robotter er testet for ydeevne af
DELTA.

QR ™ @

Tredjepartscertifikationer for leverander

<! Miljo Som ydet af vores leverandgrer er forsendelsespaller til UR
Universal Robots e-Series robotter i overensstemmelse
med de danske ISMPM-15 krav til fremstilling af
traeeemballagemateriale og er afmaerket i
overensstemmelse med denne ordning.

L]

&

Testcertifikat for producent

Universal Universal Robots e-Series robotter gennemgar labende
Robots intern test og testprocedurer ved enden af
produktionslinjen.
UR-testprocesserne gennemgas og forbedres lgbende.

Deklarationer i henhold til EU-direktiverne

Selvom EU-erklzeringer primaert er relevante for Europa, anerkendes eller kraeves de ogsa af
visse lande uden for Europa. De europeeiske direktiver kan hentes pa den officielle hjemmeside:
http://eur-lex.europa.eu.

I henhold til maskindirektivet er Universal Robots robotter delvist faerdige maskiner, da et sadant
CE-maerke ikke skal anbringes.

Du finder inkorporeringserkleeringen (DOI) i henhold til maskindirektivet i kapitlet Erklzeringer og
certifikater
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1.13. Garantier

1.13.1. Produktgaranti

Uden at sveekke noget krav, brugeren (kunden) matte have over for forhandleren, skal kunden have
garanti fra producenten i henhold til nedenstaende betingelser:

| tilfeelde af at nye enheder og deres komponenter udviser defekter som falge af fremstilling og/eller
materialefejl inden 12 maneder efter ibrugtagning (hgjst 15 maneder fra forsendelse), skal Universal
Robots levere de ngdvendige reservedele, mens brugeren (kunden) giver arbejdstid for at udskifte
reservedelene, enten erstatte delen med en anden tilsvarende del, eller reparere den naevnte del.
Denne garanti er ugyldig, hvis defekten i enheden skyldes forkert behandling og/eller manglende
overholdelse af oplysningerne i brugervejledningerne. Denne garanti gaelder ikke for og kan ikke
udvides til ydelser udfart af den autoriserede forhandler eller kunden selv (f.eks. installation,
konfiguration, software-indlaesninger). Kvitteringen sammen med datoen for kgbet skal kreeves som
bevis for at paberabe sig garantien. Krav i henhold til garantien skal indgives inden for to maneder,
efter at de bliver kendt. Ejerskab af udstyr eller komponenter erstattet af og returneret til Universal
Robots skal optjenes i Universal Robots. Alle andre fordringer som falge af eller i forbindelse med
enheden skal veere undtaget fra denne garanti. Intet i denne garanti skal forsgge at begraense eller
udelukke kundens lovmaessige rettigheder eller producentens ansvar for dgdsfald eller personskade
som felge af forssmmelighed. Varigheden af denne garanti kan ikke forlaenges af ydelser i henhold
til garantien. For sa vidt ingen garantiforsemmelse findes, forbeholder Universal Robots sig ret til at
opkraeve kunden for udskiftning eller reparation. Ovennasvnte bestemmelser indebaerer ikke en
a&ndring af bevisbyrden til skade for kunden. Hvis en enhed udviser fejl, haefter Universal Robots
ikke for indirekte, falge-dokumenterede eller falgeskader, herunder men ikke begraenset til tab af
indtjening, tab af anvendes, produktionstab eller skade pa anden produktion eller udstyr.

| tilfeelde af at en enhed udviser fejl, daekker Universal Robots ikke eventuelle fglgeskader eller tab,
sasom tab af produktion eller skader pa andet produktionsudstyr.

if FORSIGTIG
Det anbefales generelt at undga brug af hgjere accelerationer end ngdvendigt for et
givent program. Hgj acceleration, isaer i kombination med hgje belastninger, kan
forkorte robottens levetid. Ved anvendelser med korte cyklustider og hgje
hastighedskrav anbefales det generelt at bruge overgange sa meget som muligt for
at sikre jaevne baner uden behov for hgje accelerationer.

1.13.2. Ansvarsfraskrivelse

Universal Robots fortsaetter med at forbedre stabiliteten og ydeevnen af sine produkter og
forbeholder sig derfor ret til at opgradere produktet uden forudgaende varsel. Universal Robots
forventer at indholdet af denne manual er praecist og korrekt, men tager forbehold for eventuelle fejl
eller manglende oplysninger.
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1.14. Stoptid og stopafstand

Oplysninger om stoptider og afstande er tilgaengelige for bade stopkategori 0 og stopkategori'1.
Dette tillaeg inkluderer oplysningerne om stopkategori 0. Oplysninger om stopkategori 1 kan ses pa
http://universal-robots.com/support/.

1.14.1. Stopleengder og -tider for stopkategori 0
Nedenstaende tabel indeholder stoplaengder og -tider, der er malt ved udlgsning af et kategori 0
stop. Disse malinger svarer til falgende konfiguration af robotten:

* Udretning: 100% (robotarmen er rettet helt ud vandret).

* Hastighed: 100% (Robottens generelle hastighed er sat til 100%, og beveaegelsen udfgres ved
en ledhastighed pa 183 °/s).

* Nyttelast: Den stgrste nyttelast, robotten kan handtere i et vaerktgj fra robottens TCP ( 10 kg ).
Testen pa led 0 er udfert med en vandret beveegelse, dvs. rotationsaksen var vinkelret pa jorden.

Under testene pa led 1 og 2 fulgte robotten en lodret bane, dvs. rotationsaksen var parallel med
jorden, og stoppet blev udfegrt under en nedadgaende bevaegelse.

Led 0 (FOD) 0.98 750
Led 1 (SKULDER) 0.35 240
Led 2 (ALBUE) 0.38 280

1. I'henhold til IEC 60204-1, se Ordliste for yderligere oplysninger.<

1.15. Erkleeringer og certifikater

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

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

Serial Number

Incorporation:

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,
1.1.3,1.1.5,1.21,1.24.3,1.26,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2, 1.5.6,
1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,41.2.3

Itis 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.

(I) EN ISO 10218-1:2011 as applicable,(l) EN ISO 12100:2010
() ENI1SO 13732-1:2008, (1) EN ISO 13849-1:2008 & 2015*
*Note: From the 2008 to the 2015 editions, there are no changes
relevant to our robots TUV Nord Certificate 4478014097602

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

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

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

Reference to Other Technical
Standards and Specifications
Used:

() ISO/TS 15066 as applicable

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

ISO 14664-1:2015 Class 5 for control assembly with enclosure
and Class 5 for UR3, UR5 and UR10 manipulators

(1) IEC 60664-5:2007

(111) IEC 60068-2-27:2008, (l11) IEC 60068-2-1:2007
(111 IEC 60068-2-2:2007, (1) IEC 61326-3-1:2008
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The manufacturer, or his authorized representative, shall transmit relevant information about the
partly completed machinery in response to a reasoned request by the national authorities.
Approval of full quality assurance system (ISO 9001), by the notified body Bureau Veritas,
certificate #DK008850.

/ {7,/
Odense Denmark, 27 September 2018 "L,L__{WJ/-} /g'%- me .\%{.«—
Name: Roberta Nelson Shea
Pasition/ Title Global Technical Compliance Officer

1.16. Erkleeringer og certifikater (oversaettelse af
originalen)

EU inkorporeringserklaering i henhold til ISO/IEC 17050-1:2010

Producent Universal Robots A/S
Energivej 25
DK-5260 Odense S Danmark
Person i feellesskabet som David Brandt
har godkendelse til at Technology Officer, Research and Development
kompilere den tekniske fil Universal Robots A/S

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Beskrivelse og identifikation Industriel robot (multiakse-manipulator med kontrollerskab og

af delvist feerdiggjort(e) programmeringskonsol). Funktionen bestemmes af den faerdige

maskine(r) maskine (med ende-effektor og tilsigtet brug).

Produkt og funktion

Model UR3, URS5, UR10 med CB3 kontrollerskab (UR3/CB3, UR5/CBS3,
UR10/CB3)

Serienummer Fra og med 20183000000 --- Med virkning fra 1. januar 2018

Inkorporation: Universal Robots (UR3, UR5, and UR10) ma kun saettes i drift

efter at veere integreret til en endelig, komplet maskine
(robotsystem, celle eller anlaeg), som er i overensstemmelse med
bestemmelserne i maskindirektivet og andre relevante direktiver.

Det erklaeres, at ovenstaende produkter, til hvad der leveres, opfylder falgende direktiver som

beskrevet nedenfor:

| maskindirektiv 2006/42/EC Falgende vaesentlige krav er opfyldt: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5, 1.2.1,
1.24.3,1.26,1.34,1.3.8.1,1.51,1.5.2,1.5.6,1.5.10, 1.6.3,
1.7.2,1.7.4,41.2.3
Det erkleeres hermed, at den relevante tekniske
dokumentation er udarbejdet i overensstemmelse med Del B
af bilag VIl i Maskindirektivet.
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Det erklaeres, at ovenstaende produkter, til hvad der leveres, opfylder felgende direktiver som

beskrevet nedenfor:

Il Lavspaendingsdirektiv Der henvises til LVD og de harmoniserede standarder

2014/35/EU anvendt nedenfor.

Il EMC-direktiv 2014/30/EU Se EMC-direktivet og de harmoniserede standarder anvendt
nedenfor.

IV RoHS-direktiv 2011/65/EU Se RoHS-direktivet 2011/65/EU.

V WEEE-direktiv 2012/19/EU. Se WEEE-direktivet 2012/19/EU.

Henvisning til anvendte () EN1SO 10218-1:2011 som geeldende,(I) EN ISO

harmoniserede standarder: 12100:2010

() ENISO 13732-1:2008, (1) EN ISO 13849-1:2008 & 2015*
*Bemaerk: Fra udgaverne 2008 til 2015 er der ingen
a&ndringer, der er relevante for vores robotters TUV Nord
Certificate 4478014097602

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

() 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

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

Se andre anvendte tekniske (N ISO/TS 15066 som gaeldende

standarder 0og SpeCIflkatloner (“) IEC 61784-3:2010 [S|L2]
ISO 14664-1:2015 Klasse 5 for kontrolenhed med kabinet og
Klasse 5 for UR3, UR5 og UR10 manipulatorer
(1) IEC 60664-5:2007

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

Producenten eller dennes autoriserede repraesentant vil afgive relevante oplysninger om de
delvist feerdiggjorte maskiner efter begrundet anmodning fra de nationale myndigheder.
Godkendelse af fuldt kvalitetssikringssystem (ISO 9001), af det bemyndigede organ Bureau
Veritas, certificate #DK008850.

!/ 17,/
Odense Denmark, 27 September 2018 I_(L{fr_‘/_’{ // T /u—
Name: Roberta Nelson Shea
Pasition/ Title Global Technical Compliance Officer
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Certifikat pa sikkerhedssystem

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.

TUVRheinland

T 72190266 01

License Holder: Manufacturing Plant:

Universal Robots A/S
Energivej 25
5260 Odense S

Universal Robots A/S
Energivej 25
5260 Odense S

Copyright © 2009-2021 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

Denmark Denmark

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

Test report no.: Client Reference: Roberta Nelson Shea

Tested to:

Certified Product: Robot Manipulator and Controller License Fee - Units

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

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

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

Replaces Certificate T7218250.

Appendix: 1, 1-5

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

Licensed Test mark:

A

4 ®
TUVRheinland

EN ISO 10218-1

www.tuv.com
1D 0007000000

TUV Rheinland of North America, Inc., 12 Commerce Road, Newtown, CT 06470, Tel (203) 426-0888 Fax (203) 426-4009
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Testcertifikater for rene rum

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: UR10/ 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 TOV SUD Industrie Service GmbH.

CERTIFICATE

Certificate Nr.: 3116016-03
Report-Nr.: 203195-3
Valid till: August 2023

*

Dipl.-Ing. Walter Ritz

Berlin, 29. August 2019

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

ZERTIFIKAT
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CERTIFICAT

*

o
(o]
<
°
—
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w
o

CERTIFICATE o

*

ZERTIFIKAT

Industrie Service

CERTIFICATE

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

CONTROLLER for UR3/UR5/UR 10

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

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

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

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

Dipl.-Ing. Walter Ritz

Berlin, 29. August 2019

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

Brugermanual 65

UR10

Copyright © 2009-2021 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.



Copyright © 2009-2021 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

UNIVERSAL ROBOTS

KCC-sikkerhed
o o
K= TS0l A TS0 A
Arod =ro ¥ | =
e Universal Robots MS;ME FACMS 0166110070
i I“ﬁ“x“é‘élﬁ--—- ------------------------ ..._...........;r--------------q------ ---------------------------------------
Agol  MEXMSEHD 0079 HEXREY  Klaus Vestergaard
.:‘E.j: ---------- . I 0 s e i’ s e o il s |:..__.l____.._'_._.....----------||||._._._...__.......----------- . AEE Emm——
HAl Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark
A2 etE el Soh & 7|1 AH <774 AMOIR s
SNIEE R 2(=3) -
AgotEdelds 5 16-AB2EQ-00924
=% : k,
| J Universal Robots A/S
AT y

Energivej 25, 5260 Odense’'S, Denmark
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KC-registrering

48B6-1 ES4-3375-0307

45 w4
Track: Mome or Registant

71 2A 4 2 (A &4 )

Equipment Name

R A

Brrac Modd Murrber

bl A

Sencs Model Number

5 ik

Registration Na.

A F 2 A (=)= 7}
Masufacturer/Country of Origin
55494

Diae of Registration

#1e}

Oihers

Waves Act.

FEEAANAAES AGES 23

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

$ AAA s (Aapd) Asgxe)z A3yl e} S50 EE SH e
[t is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio

Director General of National Radio Research Agency

Universal Robots A/S
A E A FHE ) A& T EEE Ay

UR10

MEIP-REM-URK-URIC

Universal Robots A/S / =}z

2016-09-07

Month) 109 (Day)

ke a] "3 A IR A

gluta] aef g 2] ol 5

| ) £ 2 5 Wi} sje] §Ea}o|ok 4huc)
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Miljatestcertifikat

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

UR10
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EMC testcertifikat

f)

We help ideas meet the real world

Attestation of Conformity

EMC assessment - Certificate no. 1549

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

DELTA client
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

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

Manufacturer
Universal Robots A/S

Technical report(s)

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

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

EMC Assessment Sheet 1351

Standards/Normative documents

EMC Directive 2014/30/EU, Article 6

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

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

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

DELTA

Denmark

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

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

mentioned if any. VAT No. 12275110

Hersholm, 08 August 2016

7 A PN
/\',/%/ g/ xf-‘ii/éff’m

Knud A. Baltsen
Senior Consultant

20aocass-uk-j
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1.17. Anvendte standarder

Folgende standarder er blevet anvendt under udviklingen af robotarmen og kontrollerskabet. Et
europeeisk direktivnummer, der vises i parentes, angiver, at standarden er harmoniseret i henhold til
dette direktiv.

En standard er ikke en lov, men et dokument udviklet af interessenter inden for en given branche.
Standard definerer de normale krav om sikkerhed og ydeevne og funktion for et produkt eller en
produktgruppe.

Forkortelserne i dette dokument betyder fglgende:

ISO International Standardization Organization
IEC International Electrotechnical Commission
EN European Norm

TS Technical Specification

TR Technical Report

ANSI American National Standards Institute
RIA Robotic Industries Association

CSA Canadian Standards Association

Overensstemmelse med fglgende standarder garanteres kun, hvis alle monteringsvejledninger,
sikkerhedsanvisninger og vejledninger i denne handbog falges.

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/EU)

Safety of machinery - Safety-related parts of control systems
Part 1: General principles for design
Part 2: Validation

Sikkerhedskontrolsystemet er konstrueret som funktionsniveau d (PLd) i henhold til kravene i disse
standarder.

ISO 13850:2006 [Stop Kategori 1]

ISO 13850:2015 [Stop Kategori 1]

EN ISO 13850:2008 (E) [Stop Kategori 1 - 2006/42/EU]
EN ISO 13850:2015 [Stop Kategori 1 - 2006/42/EU]

Safety of machinery - Emergency stop - Principles for design

Nadstopfunktionen er konstrueret som en stopkategori 1 i henhold til denne standard. Stopkategori
1 er et kontrolleret stop med strgm til motorerne for at fa robotten til at standse. Derefter afbrydes
strommen, nar den er standset.
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ISO 12100:2010
EN ISO 12100:2010 (E) [2006/42/EU]

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

UR robotter evalueres i henhold til principperne i denne standard.

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

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

Denne standard er beregnet til robotproducenten, ikke integratoren. Den anden del (ISO 10218-2) er
beregnet til robotintegratoren, da den har at ggre med installation og konstruktion af robotanlaegget.

Forfatterne af standarden har skrevet den med henblik pa traditionelle industrirobotter, der
traditionelt er sikret med afspaerringer og lysgardiner. UR robotterne er konstrueret med kraft- og
strembegraensning konstant aktiveret. Derfor skal visse begreber afklares i det falgende.

Hvis en UR robot anvendes i et farligt anlaeg, kan yderligere sikkerhedsforanstaltninger vaere
pakreevet, se 1.5. Sikkerhed pa side 5 i denne vejledning.

Afklaring:

* "3.24.3 Sikret omrade" er defineret ved sikringsgraensen. Typisk er det sikrede omrade et
omrade bag en afspaerring, der beskytter personer mod farlige traditionelle robotter. UR
robotter er beregnet til at arbejde uden afspaerring ved brug af indbyggede kraft- og
strambegraensende samarbejdende sikkerhedsfunktioner, hvor der ikke er farlige, sikrede
omrader, der er defineret ved kanten af en afspaerring.

* "5.4.2 Funktionskrav". Alle funktioner er konstrueret som PLd i henhold til ISO 13849-1:2006.
Robotten er konstrueret med redundante indkodersystemer i hvert led, og de
sikkerhedsnormerede I/O'er er konstrueret med en kategori3! struktur. De
sikkerhedsnormerede I/O'er skal vaere forbundet i henhold til denne handbog til kategori 3-
sikkerhedsnormeret udstyr, sa der dannes en PLd-struktur af hele sikkerhedsfunktionen.

* "5.7 Driftstilstande". UR-robotter har ikke forskellige driftsformer og har derfor ikke en
funktionsveelger.

* "5.8 Knapper pa programmeringskonsollen". Dette afsnit definerer beskyttelsesfunktioner til
programmeringskonsollen, nar den skal bruges i et farligt og beskyttet omrade. Da UR
robotter er beregnet til samarbejdsdrift, er der ikke noget farligt og beskyttet omrade som hos
traditionelle robotter. UR robotter er sikrere at programmere end traditionelle robotter. | stedet
for at skulle en tre-positionerings aktiveringsanordning kan operatgren blot standse robotten

11 henhold til ISO 13849-1, se Ordliste for yderligere oplysninger.
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med handen. Hvis en UR robot installeres i en farlig og beskyttet funktion, kan der forbindes
en tre-positionerings aktiveringsanordning, som beskrevet i denne vejledning. Se ogsa
ISO/TS 15066, afsnit 5.4.5. for yderligere information.

* "5.10 Krav til samarbejdsdrift". UR robotternes indbyggede kraft- og strambegraensende
samarbejdende sikkerhedsfunktioner er altid aktive. UR robotternes visuelle design viser, at
robotterne kan anvendes til samarbejdsdrift. Kraft- og effektbegraensningsfunktionerne er
designet i henhold til ISO 10218-1, afsnit 5.10.5. Se ogsa ISO/TS 15066, afsnit 5.5.4 for
yderligere information.

* "5.12.3 Sikkerhedsnormeret blgd akse- og rumbegraensning". Denne sikkerhedsfunktion er en
af flere sikkerhedsfunktioner, der kan konfigureres via software. Der genereres en hash-kode
fra indstillingerne af alle disse sikkerhedsfunktioner, der gengives som en identifikator for
sikkerhedstjek i brugerfladen.

ISO/TS 15066:2016

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

Dette er en teknisk specifikation (TS) og ikke en standard. Formalet med en TS er at fremszette et
saet umodnede krav for at se, om de er nyttige for en given branche. En TS er pr. definition ikke nok
til at blive harmoniseret under europzeiske direktiver.

Denne TS er bade til robotproducenten og robotintegratoren. UR robotter overholder de dele, der er
relevante for selve de ra robotter, og integratoren kan veelge at anvende TS'en, nar robotterne
integreres.

Denne TS praesenterer valgfrie krav og vejledning, der fungerer som supplement til ISO 10218-
standarderne for samarbejdende robotter. Udover hovedteksten indeholder TS'en et bilag A med en
tabel med forslag til kraft- og trykgreenser, der er baserede pa smertegreenser og ikke personskade.
Det er vigtigt at laese og forsta noterne under denne tabel, da mange af greenserne kun er baserede
pa konservative skegn og tekstmateriale. Alle tal kan andres i fremtiden, efterhanden som videre
undersggelser og forskning afslarer nye resultater. Bilag A er en uformel og frivillig del af TS'en, og
en integrator kan derfor sikre sig en overensstemmelse med TS'en uden at anvende
begraensningerne beskrevet i bilag A.

ANSI/RIA R15.06-2012

Industrielle robotter og robotsystemer - sikkerhedskrav

Denne amerikanske standard er ISO standarderne ISO 10218-1 og ISO 10218-2 kombineret i ét
dokument. Sproget er eendret fra britisk engelsk til amerikansk engelsk, men indholdet er det
samme.

Del to (ISO 10218-2) i denne standard er beregnet til integratoren af robotsystemet og ikke
Universal Robots.

CAN/CSA-Z434-14

Industrial Robots and Robot Systems - General Safety Requirements
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Denne canadiske standard er ISO standarderne ISO 10218-1 (se ovenfor) og -2 kombineret i ét
dokument. Yderligere CSA-tilfgjede krav til brugeren af robotsystemet. Visse af disse krav skal
eventuelt opfyldes af robottens integrator.

Del to (ISO 10218-2) i denne standard er beregnet til integratoren af robotsystemet og ikke
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/EU]

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

Disse standarder definerer krav til elektriske og elektromagnetiske forstyrrelser. Overholdelse af
disse standarder sikrer, at UR robotter fungerer godt i industrimiljger, og at de ikke forstyrrer andet
udstyr.

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

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

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

Denne standard definerer udbyggede krav til EMC-fasthed for sikkerhedsrelaterede funktioner.
Overholdelse af denne standard sikrer, at UR robotternes sikkerhedsfunktioner giver sikkerhed,
ogsa selvom andet udstyr overtraeder greenserne for EMC-emissioner i IEC 61000 standarderne.

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

Programmable controllers
Part 2: Equipment requirements and tests

Bade normale og sikkerhedsnormerede 24V 1/O'er er konstrueret i henhold til kravene i denne
standard for at sikre en stabil kommunikation med andre PLC-systemer.

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

Safety of machinery - Prevention of unexpected start-up
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Disse to standarder er meget ens. De definerer sikkerhedsprincipperne til forhindring af utilsigtet
opstart, bade som falge af utilsigtet gentilslutning af strammen under vedligeholdelse eller
reparation og som fglge af utilsigtede opstartskommandoer under styringen.

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

Low-voltage switchgear and controlgear

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

Den direkte abningsbevaegelse og sikkerhedslasemekanismen pa ngdstopknappen overholder
kravene i denne standard.

IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

Denne standard definerer kapslingsnormer for stgv og vand. UR-robotterne er konstrueret og
klassificeret med en IP kapslingsklasse i henhold til denne standard. Se maerkaten pa robotten.

IEC 60320-1/A1:2007

IEC 60320-1:2015

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

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

Ledningen til elnettet overholder denne standard.

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

Manipulating industrial robots - Mechanical interfaces
Part 1: Plates

Veerktgjsflangen pa UR robotterne overholder type 50-4-M6 i denne standard. Robotvaerktgjernes
skal ogsa bygges i henhold til denne standard for at sikre en korrekt montering.
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ISO 13732-1:2006
EN ISO 13732-1:2008 [2006/42/EU]

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

Part 1: Hot surfaces

UR robotter er konstrueret saledes, at overfladetemperaturen holdes under de ergonomiske
graenser, der er defineret i denne standard.

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

Protection against electric shock - Common aspects for installation and equipment

UR robotterne er konstrueret i overensstemmelse med denne standard for at beskytte mod elektrisk
stad. En jordforbindelse er obligatorisk af sikkerhedshensyn som bestemti Del |
Installationsvejledning til hardware pa side 3.

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

Environmental testing

Part 2-1: Tests - Test A: Cold

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

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

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

UR robotterne er testet efter de testmetoder, der er fastlagt i disse standarder.

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

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

Disse standarder definerer kravene til sikkerhedsnormerede standardkommunikationsbusser.
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IEC 61784-3:2010
EN 61784-3:2010 [SIL 2]

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

De generelle principper i disse standarder anvendes.

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

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

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

Elkredsen i UR robotterne er konstrueret i overensstemmelse med denne standard.

EUROMAP 67:2015, V1.11

Electrical Interface between Injection Molding Machine and Handling Device / Robot

UR robotter, der er monteret med E67 tilbehgrsmodulet som graenseflade til sprgjtestabemaskiner,
overholder denne standard.
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1.18. Tekniske specifikationer

Robottype

Veegt

Maksimal nyttelast
Reekkevidde

Ledomrader
Speed

Gentagelighed for positur
Basemal

Frihedsgrader

Kontrollerskab, mal (B x H x D)

Kontrollerskab I/O-porte

Veerktgj I/0O-porte

I/O strgmforsyning

Kommunikation

Programmering

Stg;j

IP kapslingsklasse
Renrumklassifikation
Maksimal gennemsnitseffekt
Effektforbrug

Kortslutningsmaerkestrem (SCCR)

Samarbejdsdrift

Materialer
Temperatur

Stremforsyning

TP Cable: Teach Pendant to Control Box

UR10
28,9kg/63,71b
10kg/221b

1300 mm/51,2in
+ 360 ° for all joints

Base- og skulderled: Maks. 120 °/s. Alle andre led:
Maks. 180 °/s.Tool: Approx. 1 ™/ / Approx. 39,4 "/ .

£ 0,1 mm/£0,0039 tommer (4 mils) pr. ISO 9283
@190 mm /7,5 tommer
6 rotating joints

462 mm x 418 mm x 268 mm / 18,2 tommer x
16,5 tommer x 10,6 tommer

16 digitale ind, 16 digitale ud, 2 analoge ind, 2 analoge
ud

2 digitale ind, 2 digitale ud, 2 analoge ind
24V 2 Ain Control Box

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

PolyScope graphical user interface on 12"
touchscreen

72 dB (A)

IP54

Robotarm: ISO klasse 5, kontrollerskab: ISO klasse 6
585 W

Ca. 350 W ved brug af et typisk program

200A

15 avancerede sikkerhedsfunktioner. |
overensstemmelse med: EN ISO 13849-1:2008, PLd
og EN ISO 10218-1:2011, afsnit 5.10.5

Aluminium, PP plastic

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

100-240 VAC, 50-60 Hz
45m/177in
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Standard (PVC) 6 mx 13,4 mm
Robotkabel: Robotarm til kontrollerskab ~ Standard (PVC) 12 m x 13,4 mm
(optioner) HiFlex (PUR) 6 m x 12,1 mm

HiFlex (PUR) 12m x 12,1 mm

1.19. Tabel over sikkerhedsfunktioner

1.19.1. Table 1: Safety Functions (SF) Descriptions

BEMZARK

Tabellerne over sikkerhedsfunktioner, der er praesenteret i dette kapitel, er
forenklede. Du kan finde mere omfattende versioner af dem her:
https://www.universal-robots.com/support

All safety functions are individual safety functions.

UR10 78
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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.
SFO and ::Z?V;F:ere * SFO has a functional safety rating of PLd Cat3
SF1 separate with .the.worst[-case stopping time, as if all joint Robot Arm
Internal Emergency monitoring failed at the same time and after
Stop safety 524ms, then power is immediately removed
functions while the robot is going the maximum speed.
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
SE2 Safeguard aCat2 st.op per IEC 60204-1_. For the functional
Logicand  stop safety rating of the complete integrated safety
outputs (Protective func.:tion, add the PFHd of the external protectiye Robot Arm
INTERNAL ~ Stop) 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).
Brugermanual 79 UR10
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SF3
Internal

SF4
Internal

SF5
Internal

SF6
Internal

SF7
Internal

SF8
Internal

SF9
Internal

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

Joint . e . .
Position Directly limits the set of allowed joint positions that the
Limit (soft joints can move to. Itis set directly in the safety setup Joint (each)
o part of the Ul where you can enter values. ltis a
axis limiting)

Joint Speed the joints are allowed to perform. It is set directly in

Limit

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

Limit

TCP Pose
Limit

TCP
Speed
Limit
TCP
Force
Limit

Joint
Speed
Limit

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

the safety setup part of the User Interface where you Joint (each)
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

. . . Joint (each)
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, TCP
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). TCeP

Exceeding the TCP force limit results in a Cat 0 stop5 (IEC
60204-1). Limits the external clamping force exerted by the TCP
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.

Robot Arm

UR10
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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 quip
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.
Brugermanual 81 UR10
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SF15 - UR Robot Whenever the robot is NOT in reduced mode, the dual External
Internal  Not - . L .
digital outputs are LOW. The functional safety rating is for connection
asa Reduced . . . .
. what is within the UR robot. The integrated functional safety to logic
function Mode: . . .
with dual Digital performance requires adding this PFHd to the PFHd of the and/or
outputs  Output 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
with Dual means that ALL reduced mode limits are ACTIVE
Mode . . -
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 b.e qetermined by Robo
Device input to the User Interface. If the User Interface is in:
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

Mode o 0

Selection through 4)
and
internal
logic

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.

What is
controlled?

Robot

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

IEC 61800-5-
TUV SISOl : Sttzpf:i:;wer
USER Stop Category L PFHd
\[0]3{] : : : switching
o Safety Function | configuration per IEC : UR
Certified devices
or Factory 60204-1 : 3/5/10
SF Settin retained for
g Category 2
sto