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1. Uvod UNIVERSAL ROBOTS

1. Uvod

Gratulujeme vam k zakoupeni nového robota od spolecnosti Universal Robots e-Series.

Robota Ize naprogramovat tak, aby pohyboval nastrojem a komunikoval s jinymi stroji pomoci
elektrickych signall. Jedna se o rameno slozené z trubic a kloub(l z extrudovaného hliniku.

Pomoci nadeho patentovaného programovaciho rozhrani PolyScopePolyScope Ize robota snadno
naprogramovat tak, aby pohyboval nastrojem v pozadované trajektorii.

Uzivatelska pfirucka 1 UR16e
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UNIVERSAL ROBOTS 1. Uvod
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2.1: Klouby, zakladna a priruba nastroje ramene robota.
Diky Sesti kloubum a Sirokému rozmezi flexibility jsou kolaborativni roboticka ramena spole¢nosti
Universal Robots fady e (e-Series) navrzena tak, aby napodobovaly rozsah pohybu lidské ruky.
Pomoci nadeho patentovaneého programovaciho rozhrani PolyScope Ize robota snadno
naprogramovat k pohybu s nastroji a komunikaci s jinymi stroji pomoci elektrickych signalt. Obrazek

2.1: Klouby, zakladna a pfiruba nastroje ramene robota. above znazornuje hlavni soucasti ramene
robota a Ize jej pouzit jako referenéni pomucku v celé pfirucce.

1.1. Co je obsahem baleni
Zasilka robota se dodava ve dvou balenich. Jedno obsahuje rameno robota, druhé obsahuje
nasledujici:

» Ovladaci jednotku s ru¢nim ovladacim panelem

* Montazni drzak pro ovladaci jednotku

» Montazni drzak pro rucni ovladaci panel

+ KIli¢ k otevieni ovladaci jednotky

+ Kabel pro pfipojeni ramene robota a ovladaci jednotky (viz moznostiv 16. Technicke
specifikace na strané 86)

« Sitovy kabel nebo napajeci kabel kompatibilni s vasim regionem

» Tento navod

UR16e 2 Uzivatelska prirucka



1. Uvod UNIVERSAL ROBOTS

1.2. Dulezité bezpecnostni upozornéni

Robot je nelplné strojni zafizeni (viz ) a kazda instalace robota tedy vyzaduje posouzeni rizik. Vasi
povinnosti je dodrzovat vSechny bezpecnostni pokyny uvedené v kapitole2. Bezpecnost na strané 7.

1.3. Jak Cist tuto prirucku

Tato priru¢ka obsahuje pokyny k instalaci a programovani robota. Tato pfirucka je rozdélena do dvou
Casti:

Instalacni prirucka k hardwaru
Mechanicka a elektricka instalace robota.

P¥irucka k rozhrani PolyScope
Programovani robota.

Prirucka je urc¢ena osobam provadeéjicim instalaci, jejichz povinnosti je absolvovat zakladni Skoleni v
oblasti mechaniky a elektfiny, stejné jako obeznameni se zaklady programovani.

1.4. Vyhledani dalSich informaci

Obrazovka podpory (http://www.universal-robots.com/support) obsahuje nasleduijici:

+ DalSijazykove verze této prirucky
* PFiru¢ka k rozhrani PolyScope
+ Servisni pfiru¢ka s pokyny k odstrafiovani potizi, udrzbu a opravy

+ Skriptovaci manual pro pokrocilé uzivatele

1.4.1. UR+

Pracovisté UR+ (http://www.universal-robots.com/plus/) je online showroom, poskytuijici
nejmodernéjsi vyrobky uréené k prizplisobeni uzivatelské aplikace robota UR. Na jednom misté najdete
vSe, co potfebujete - od koncovych efektor( az po prislusenstvi ke kameram a softwaru. Veskeré
vyrobky jsou testovany a schvaleny pro integraci s roboty UR, coz zajiStuje jednoduché nastaveni,
spolehlivou obsluhu, bezproblémovy uzivatelsky zazitek a snadné programovani. UzZivatel mize také
vyuzit webové stranky k zapojeni se do programu UR+ Developer Program tak, aby mél pfistup k nové
softwarové platformé, umoznujici navrhnout vice uzivatelsky pfivétivych vyrobki pro roboty UR.

Uzivatelska pfirucka 3 UR16e
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2. Bezpecnost UNIVERSAL ROBOTS

2. Bezpecnost
2.1. Uvod

Tato kapitola obsahuje dulezité bezpecnostni informace, které je osoba zaijistuijici instalaci robott
Universal Robots e-Series pred prvnim zapnutim robota povinna prostudovat a porozumét jim.

Prvni E4sti této kapitoly jsou vdeobecné. DalSi ¢asti obsahuji konkrétni technické udaje relevantni pro
nastaveni a naprogramovani robota. Kapitola 3. Bezpecnostni prvky a rozhrani na strané 17 popisuje a
definuje bezpecnostni funkce obzvlasté dllezité pro spolecné aplikace.

Pokyny a postupy popsané v této kapitole 3. Bezpecnostni prvky a rozhrani na strané 17 a €asti 2.7.
Posouzenirizik na strané 12 jsou obzvlast dilezité.

Je dullezité dodrzovat také veSkeré pokyny k montazi uvedené v dalSich kapitolach a ¢astech této
pFirucky.

Zvlasté je tteba vénovat pozornost textiim s vystraznymi symboly.

POZNAMKA

Spole¢nost Universal Robots se zfika veSkeré odpovédnosti, pokud bude robot
(ovladaci jednotka ramene a/nebo prenosny ovladaci terminal) jakymkoliv zplisobem
poskozen, zménén i upraven Spole¢nost Universal Robots nenese odpovédnost za
zadné poskozeni robota nebo jiného vybaveni zplsobené programovacimi chybami
nebo poruchami robota.

2.2. Platnost a odpovédnost

Informace v tomto navodu nepokryvaji moznosti konstrukce, instalace a provozu celé aplikace robota
ani periferni zafizeni, kterd by mohla ovlivnit bezpecnost celého systému. Cely systém je tfeba
zkonstruovat a nainstalovat v souladu s bezpecnostnimi pozadavky stanovenymi v normach a
pfedpisech zemé, ve které se robot instaluje.

Osoby provadeéjici instalaci robott Universal Robots fady e-Series nesou odpovédnost za dodrzeni
platnych bezpecnostnich zakonU a pfedpisli v dané zemi a za vylouceni jakychkoliv zavaznych rizik v
celé aplikaci robota. Patfi sem napfiklad (vycet neni vyCerpavajici):

» Provedeni posouzeni rizik pro cely roboticky systém

* Pripojit dalsi stroje a dodatecna bezpecnostni zafizeni, pokud to vyplyva z vysledkl posouzeni
rizik

» Konfigurace spravného bezpecnostniho nastaveni v softwaru

 Zaijistit, aby uzivatelé neupravovali bezpe€nostni opatfeni

» Qveérit, zda je cely roboticky systém zkonstruovan a nainstalovan spravné

» Specifikovat navod k obsluze

Uzivatelska pfirucka 7 UR16e
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» Oznaditinstalaci robota relevantnimi znackami a umistit kontaktni daje na osobu provadéijici
instalaci

» Shromazdit veSkerou dokumentaci v technickém souboru; v€etné posouzenirizik a této prirucky

2.3. Omezeni odpovéednosti

Z&dné informace v této ptirucce tykajici se bezpeénosti nesmi byt vykladany jako zaruka spoleénosti
UR, Ze primyslovy manipulator nezplisobi zranéni ¢i poskozeni, a to ani v pfipadé, ze budou dodrzeny
vSechny bezpecnostni pokyny.

2.4. Varovné symboly pouzité v tomto navodu

V nize uvedené tabulce se nachazi popisky specifikujici irovné nebezpeci pouzivané této priru¢ce. Na
vyrobku se pouzivaji stejné varovné symboly.

UPOZORNENI
Oznacduji bezprostiedné nebezpecnou situaci ve vztahu k elektroinstalaci, ktera (pokud
nastane) by mohla vést k usmrceni nebo tézkému zranéni.

UPOZORNENI

Oznacuji bezprostfedné nebezpecnou situaci, ktera (pokud nastane) by mohla vést k
usmrceni nebo tézkému zranéni.

UPOZORNENI

Oznacuji potencialné nebezpecnou situaci ve vztahu k elektroinstalaci, ktera (pokud
nastane) by mohla vést ke zranéni osob nebo poskozeni zafizeni.

UPOZORNENI

Oznacuji potencialné nebezpecnou situaci, ktera (pokud nastane) by mohla vést ke
zranéni osob nebo poskozeni zafizeni.

UPOZORNENI

Oznacuje potencialné nebezpecny horky povrch, ktery pfi dotyku muze zplsobit
zranéni.

UR16e 8 Uzivatelska prirucka
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POZOR
Oznacuiji situaci, ktera (pokud nastane) by mohla vést ke zranéni osob nebo poskozeni
zafizeni.

2.5. VSeobecna upozornéni a varovani

Tato kapitola obsahuje nékolik vSeobecnych varovani a vystrah, které |lze opakovat nebo vysvétlit v
rliznych ¢astech této prirucky. Ostatni upozornéni a varovani se nachazi v riznych ¢astech pfirucky.

UPOZORNENI
Robota a veskeré elektrické vybaveni instalujte v souladu se specifikacemi a
upozornénimi v kapitolach 5. Mechanické rozhrani na strané 27 a.

Uzivatelska pfirucka 9 UR16e
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A

UPOZORNENI

1.

10.

11.

12.
13.

14.

15.

16.

Zkontrolujte, zda jsou rameno a nastroj/koncovy efektor robota spravné a
bezpecné priSroubovany.

Zajistéte, aby rameno robota mélo dostatek prostoru a mohlo volné pracovat.

Bezpecnostni opatfeni a/nebo parametry bezpecnostni konfigurace robota musi
byt aplikovany tak, aby byla zajiS§téna ochrana programatoru, pracovniku
obsluhy a v blizkosti se nachazejicich osob, jak je definovano v posouzenirizik.

Pfi praci s robotem nenoste volné obleceni ani Sperky. Dlouhé vlasy méjte pfi
praci s robotem stazené dozadu.

Nikdy robot nepouzivejte, pokud je poskozena, napfiklad pokud jsou kryty
uvolnéné, rozbité nebo odstranéné.

Pokud software nahlasi kritickou chybu, okamzité aktivujte nouzové zastaveni,
zapiste si podminky, které chybu vyvolaly, vyhledejte odpovidajici chybové kody
na obrazovce protokolu a kontaktujte dodavatele.

Z&dné bezpe¢nostni vybaveni nepfipojujte ke standardnimu vstupu/vystupu.
Pouzivejte pouze bezpecnostni vstupy/vystupy.

Pouzijte spravna nastaveni instalace (napf. montazni uhel robota, hmotnost
TCP, posun TCP, bezpecnostni konfigurace). Soubor instalace ukladejte a
nacitejte spolu s programem.

Funkci Freedrive Ize pouzit pouze v instalacich, ve kterych to posouzeni rizik
umoznuje.

Nastroje/koncové efektory ani prekazky nesmi mit ostré okraje €i mista, na
kterych maze dojit ke skipnuti.

Zajistéte, aby osoby byly mimo dosah spusténého robota nebo robota, ktery se
bude spoustét.

Pfti pouzivani programovaciho panelu dejte pozor na pohyb robota.

Pokud se tak stanovi dle posouzeni rizik, nevstupuijte do bezpec¢nostniho dosahu
robota ani se robota nedotykejte, je-li systém v provozu.

Kombinace riznych stroju mlize zvySovat rizika nebo vytvaret nova. Vzdy
provadéjte celkové posouzeni rizik pro kompletni instalaci. V zavislosti na
vysledcich posouzeni rizik mohou platit rizné drovné funkéni bezpecénosti; pokud
je napriklad nutné nastavit rlizné urovné bezpecnosti a nouzového zastaveni,
vzdy zvolte nejvyssi Uroven vykonu. Vzdy si prectéte prirucky k veSkerému
vybaveni pouzivanému v instalaci.

Robota nikdy neupravuijte. Upravy mohou vytvofit rizika, které osoba provadéjici
instalaci nemuze predpokladat. VeSkerou autorizovanou montaz je treba
provadét podle nejnovéjsi verze vSech relevantnich servisnich prirucek.

Pokud robota zakoupite s dal8im modulem (napf. s rozhranim euromap67),

UR16e
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2. Bezpecnost UNIVERSAL ROBOTS

if vyhledejte modul v prislusné pfirucce.
17. Zajistéte, aby byli uzivatelé robota informovani o umisténi tlacitek nouzového

zastaveni a také pouceni, aby nouzové zastaveni pouzivali pouze v pfipadé
nouze nebo v abnormalnich situaci.

ii UPOZORNENI
1. Robotiovladacijednotka generuji béhem provozu teplo. S robotem pfi provozu
nebo bezprostifedné po ukonceni provozu nemanipulujte ani se jej nedotykeijte,
nebot dlouhodobéjsi kontakt mize byt nepohodiny. Teplotu Ize zkontrolovat na
obrazovce protokolu pred manipulaci nebo dotykem robota, pfipadné se
doporucuje nechat robota vychladnout vypnutim a vy¢kanim cca jednu hodinu.

2. Nikdy nedavejte prsty za vnitini kryt ovladaci jednotky.

POZOR
1. Pokud je robot zkombinovan se stroji (nebo pracuje se stroiji), které by jej mohly
poskodit, dirazné doporucujme otestovat véechny funkce a program robota
samostatné.

2. Robot nevystavuijte stalym magnetickym polim. Velmi silna magneticka pole jej
mohou poskodit.

2.6. Ucel pouziti
Roboty Universal Robots e-Series jsou priimyslové a slouzi jako manipulacni nastroje/koncové

efektory a pfipravky nebo jako nastroje ke zpracovani ¢i pfenaseni soucasti nebo vyrobkud. Podrobnosti
o podminkach, za jakych by mél robot pracovat, naleznete v pfilohach a.

Roboty Universal Robots fady e-Series jsou vybaveny specialnimi bezpe&nostnimi funkcemi, které jsou
primarné urceny k provozni spolupraci, kdy roboticky systém pracuje mimo oploceni a/nebo s
Clovékem.

Spoluprace s Clovékem je uréena pouze pro nerizikové aplikace, ve kterych celkova aplikace, véetné
nastroju/koncovych efektoru, pracovnich dilll, prekazek a dalSich stroju, v souladu s vysledky posouzeni
rizik konkrétni aplikace neobsahuje zadna vyznamna rizika.

Jakékoliv pouziti nebo aplikace, které se odchyli od uréeného pouziti, bude povazovano za nepfipustné
zneuziti. Patfi sem napfriklad (vyCet neni vyCerpavajici):

+ Pouziti v potencialné vybusnych prostfedich
» Pouziti ve zdravotnickych aplikacich a aplikacich s vysokymi pozadavky na bezpec¢nost

» Pouziti pred posouzenim rizik

Uzivatelska pfirucka 11 UR16e
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» Pouziti mimo stanovené specifikace
+ Pouziti jako pomucka k lezeni

* Provoz mimo pfipustné provozni parametry

UPOZORNENI
+ Tento pramyslovy robot pouzivejte pouze v souladu se zamySlenym pouzitim a
specifikacemi uvedenymi v navodu k pouziti.

* Vyrobek neni navrzen ani uréen k pouziti v nebezpe¢ném nebo vybusném
prostredi.

» Vyrobek neni navrzen ani uréen pro lIékarské aplikace s kontaktem nebo v
blizkosti pacientu.

 Jakékoli pouziti nebo aplikace, které se odchyli od zamysleného pouziti,
specifikaci a certifikaci, je zakazano, nebot by mohlo vést k Umrti, zranéni osob
nebo poskozeni majetku.

SPOLECNOST UNIVERSAL ROBOTS SE VYSLOVNE ZRIiKA JAKEKOLI
VYSLOVNE NEBO IMPLIKOVANE ZARUKY, NAPR. VHODNOSTIPRO
KONKRETNi UCEL NEBO NASLEDKU NESPRAVNEHO POUZITI.

2.7. Posouzeni rizik

Jednou z nejdulezitéjSich véci, které musi osoba provadéjici instalaci provést, je posouzenirizik. V
mnoha zemich to vyzaduje zakon. Samotny robot je neuplné strojni zafizeni, bezpeénost instalace
robota tedy zavisi na tom, jak je robot integrovan (napf. s nastrojem/koncovym efektorem, pfekazkami
a dalSimi stroji). Osobam provadéjicim instalaci doporucujeme provést posouzeni rizik pomoci norem
ISO 12100 a ISO 10218-2. Osoba zajistujici instalaci mize navic pouzit technické specifikace ISO/TS
15066 jako dodatecné pokyny. V posouzeni rizik, provedeném osobou zaijistujici instalaci, se musi
zvazit veskeré pracovni ukoly po celou dobu Zivotnosti robota, véetné napfiklad nasleduijicich:

» Vyuka robota b&éhem sestaveni a vyvoje instalace robota

« Res&eni pfipadnych problém( a tudrzba

» Bézny provoz instalace robota
Posouzeni rizik je nutno provést pfed prvnim zapnutim robotického ramene. Soucasti posouzeni rizik
osobou zajistujici instalaci je identifikace spravného nastaveni bezpeénostni konfigurace, jakoz i

potfeby dalsich tlacitek nouzového zastaveni a/nebo dalSich ochrannych opatfeni pozadovanych pro
konkrétni aplikaci robota.

Urceni spravného bezpecnostniho nastaveni je obzvlasté dulezitou soucasti vyvoje spole¢nych
robotickych aplikaci (tzv. spoluprace). Podrobnosti naleznete v kapitole 3. Bezpecnostni prvky a
rozhrani na strané 17 a &asti Cast Il Pfirucka k rozhrani PolyScope na strané 99.
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Nékteré bezpecnostni funkce jsou zamérné navrzeny pro aplikace vyzaduijici spolupraci ¢lovéka s
robotem (kolaborativni tlohy) Tyto funkce jsou konfigurovatelné prostfednictvim nastaveni
bezpecnostni konfigurace a jsou obzvlast dalezité pfi feSeni specifickych rizik v ramci posouzenirizik,
provedeného osobou zajistujici instalaci:

+ Omezovani sily a vykonu: Vyuziva se ke snizeni upinaci sily a tlak(, jimiz plsobi robot ve sméru

pohybu v pfipadé kolize mezi robotem a obsluhou.

* Omezeni hybnosti: Vyuziva se ke snizeni vysoké prechodné energie a razovych sil v pfipadé
kolize mezi robotem a obsluhou snizenim rychlosti robota.

« Omezeni polohovani nastrojovych/koncovych efektorl a kloubu, lokte: VyuZziva se zejména

ke snizeni rizik spojenych s uritymi ¢astmi téla. Napft. aby se zabranilo pohybu smérem k oblasti

hlavy a krku.

» Omezeni orientace nastrojovych/koncovych efektor(: Vyuziva se zejména ke snizeni rizik

spojenych s urcitymi oblastmi a vlastnostmi nastroje/koncoveho efektoru a obrobku. Napf. aby se

zabranilo priblizeni ostrych hran smérem k obsluze.

* Omezeni rychlosti: Vyuziva se zejména ke snizeni rychlosti robotického ramene.

Osoba zaijistujici instalaci musi zabranit neopravnénému pristupu k bezpeénostni konfiguraci pomoci
ochrany heslem.

V pripadé spole¢né aplikace robota je u kontaktu, které jsou zamérné, a/nebo z divodu rozumné
predvidatelného zneuziti nutné provést posouzeni rizik, které musi fesit nasleduijici:

» Zavaznost jednotlivych potencialnich kolizi
* Pravdépodobnost vyskytu jednotlivych potencialnich kolizi

* Moznost zabranéni jednotlivym potencialnim kolizim

Pokud je robot instalovan v aplikaci robota bez spoluprace, kde rizika nelze pfimérené odstranit nebo
uspokojivé omezit pomoci vestavéné bezpecnostni funkce (napf. pfi pouziti nebezpecnych
nastroju/koncovych efektort), pak musi posouzeni rizik provedené osobou zajistujici instalaci
obsahovat zaveér, ze nutné doplnit dalSi ochranna opatfeni (napf. aktivacni zafizeni k ochrané obsluhy
b&hem nastavovani a programovani).

Spole¢nost Universal Robots posuzuje mozna vyznamna rizika uvedena v nasledujicim seznamu jako
rizika, ktera musi osoba provadéjici instalaci zohlednit. Konkrétni instalace robota vSak maze
predstavovat dalSi vyznamna rizika.

1. Probodnuti pokozky ostrymi okraji a ostrymi hroty nastroje/koncového efektoru &i konektoru
nastroje/koncového efektoru.

Probodnuti pokozky ostrymi okraji a ostrymi hroty na prekazkach v blizkosti trasy robota.
Pohmozdéniny zplisobené kontaktem s robotem.

Vymknuti nebo zlomenina kosti z diivodu narazu tézkého nakladu na tvrdy povrch.

ag > 0D

efektoru.

6. Predméty padaijici z nastroje/koncového efektoru, napf. z divodu nevyhovujiciho upnuti nebo

Nasledky zplisobené uvolnénim upevinovacich Sroubl ramene robota nebo nastroje/koncového

Uzivatelska pfirucka 13 UR16e
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vypadku napajeni.
7. Chyby z divodu riznych tla¢itek nouzového zastaveni pro riizné stroje.

8. Chyby v dusledku neopravnénych zmén parametrii bezpecnostni konfigurace.

Informace o brzdnych dobach a brzdnych drahach naleznete v kapitole 3. Bezpecnostni prvky a
rozhrani na strané 17 a pfiloze .

2.8. Posouzeni pred pouzitim

Pted prvnim pouzitim robota nebo po provedeni veSkerych Uprav je nutno provést nasledujici testy.
Ovéfte, zda jsou vSechny bezpec€nostni vstupy a vystupy spravné pripojeny. Vyzkousejte, zda funguiji
vSechny bezpecnostni vstupy a vystupy véetné zafizeni spole¢nych pro vice stroju nebo robotu. PFitom
musite:

» VyzkouSejte, zda tlacitka nouzového zastaveni zastavi robot a spusti brzdy.

» VyzkousSejte, zda vstup zabezpeceni vypne pohyb robota. Pokud je konfigurovano vynulovani
zabezpeceni, zkontrolujte, zda musi byt aktivovano, nez bude pohyb opét spustén.

+ VyzkousSeijte inicializaci obrazovky a otestujte tak, zda omezeny rezim muze prepnout
bezpecnostni rezim na omezeny rezim.

» VyzkouSejte, zda provozni rezim zapne provozni rezim, viz ikonu v pravém hornim rohu
uzivatelského rozhrani.

» Zkontrolujte, zda 3polohové aktivacni zafizeni musi byt stisknuto, aby byl umoznén pohyb v
manualnim rezimu a aby byl robot v omezeném ovladani rychlosti.

» VyzkouSejte, zda jsou vystupy nouzového zastaveni systému skutecné schopné uvést cely
systém do bezpecného stavu.

» VyzkouSejte, zda systém pripojeny k vystupu Robot se pohybuje, k vystupu Robot se
nezastavuje vystupu Rezim bez omezeni dokaze skute¢né detekovat zmény vystupu

2.9. Nouzoveé zastaveni

Veskery pohyb robota Ize okamzité zastavit tlaCitkem nouzového zastaveni.

V souladu s normami IEC 60204-1 a ISO 13850 nouzova zafizeni nepfedstavuji bezpecnostni zafizeni.
Jedna se o dopliikova ochranna opatreni, ktera nejsou uréena k prevenci zranéni.

Na zakladé posouzeni rizik pouzivani robota je nutné stanovit potfebu pfipadnych dalSich nouzovych
vypinacl. Nouzové vypinace musi byt v souladu s IEC 60947-5-5 (viz ¢ast).

2.10. Pohyb bez napajeni pohonu

V nepravdépodobném pfipadé nouze mlzete pouzit vynuceny zpétny chod, pfi kterém musite
pohybovat kloubem/y robota, ale zapnuti robota je bud’ nemozné, nebo nechténé.
Chcete-li provést vynuceny zpétny chod, musite rameno robota silné tla€it nebo tahnout, aby se

pohnulo v kloubu. Kazda z brzd kloubt je vybavena treci spojkou, ktera umoznuje pohyb pfi vysokém
krouticim momentu.
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Vynuceny zpétny chod je uréen pouze pro nouzove situace.
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3. Bezpecnostni prvky a rozhrani UNIVERSAL ROBOTS

3. Bezpecnostni prvky a rozhrani
3.1. Uvod

Roboti Universal Robots e-Series jsou vybaveni Fadou integrovanych bezpeénostnich funkci a také
bezpec&nostnich vstupl/vystupt, digitalnich a analogovych ovladacich signald na elektrické rozhrani ¢i z
néj, slouzicich k pfipojeni dalSich strojii a dalSich ochrannych zafizeni. Kazda bezpecnostni funkce a
V/V jsou vytvoreny podle EN 1ISO13849-1: 2008 (viz kapitola s uvedenymi certifikaty) s urovni vykonud
(PLd) s pouzitim architektury kategorie 3.

Konfigurace bezpecnostnich funkci, vstupt a vystupll v uzivatelském rozhrani je popsana v kapitole
22. Bezpeénostni konfigurace na strané 121 v &asti Cast Il Ptiru¢ka k rozhrani PolyScope na strané 99.
V kapitole naleznete popis zplisobu pfipojeni bezpecnostnich zafizeni ke vstuplim/vystupim.

POZNAMKA
1. P¥ipouzivani a konfigurovani bezpecnostnich funkci a rozhrani je nutno
postupovat podle procedur posuzovanirizika pro kazdou aplikaci robota. (viz
kapitola 2. Bezpec€nost na strané 7 sekce 2.7. Posouzeni rizik na strané 12)

2. Pokud robot odhali poruchu nebo naruseni bezpecnostniho systému, napf.
jeden z kabel(l v okruhu nouzového zastaveni je prerusen nebo bylo naruSeno
omezeni bezpecnostni funkce, zahaji se zastaveni kategorie 0.

3. Doba zastavovani by méla byt brana v uvahu v ramci posouzeni rizik aplikace

UPOZORNENI
1. Pouziti jinych parametrt bezpecnostni konfigurace nez téch, které jsou uréeny
na zakladé posouzeni rizik, mize mit za nasledek nebezpedi, ktera nejsou
pfiméfené odstranéna, nebo rizika, ktera nejsou dostateéné omezena

2. Zkontrolujte patfi¢né pripojeni nastroju a chapadel, aby pfi vypadku napajeno
nedoslo ke vzniku rizika!

3. Budte opatrni pfi pouziti napéti 12 V, protoze chyba zplsobena programatorem
muze zpUsobit zménu napéti na 24 V, coz mize vést k poskozeni zafizeni
a pfipadnému pozaru.

4. Koncovy efektor neni chranén bezpecnostnim systémem UR. Fungovani
koncového efektoru a pfipojovaciho kabelu neni monitorovano

3.2. Kategorie zastaveni

Podle okolnosti mGze robot iniciovat tfi typy kategorii zastaveni, definované podle IEC 60204-1. Tyto
kategorie jsou definovany v nasleduijici tabulce.

Uzivatelska pfirucka 17 UR16e
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Odpojenim robota od napajeni dojde k jeho okamzitému zastaveni.

Zastavuijte robota Fadnym fizenym zplisobem. Po zastaveni robota se odstrani
napajeni.

*Zastaveni robota s napajenim dostupnym pro pohony pfi zachovani trajektorie. Po
zastaveni robota je napajeni pohonu zachovano.

*Zastavovani robot Universal Robots v kategorii 2 je dale popsano jako zastaveni typu SS1 nebo 2
podle normy IEC 61800-5-2.

3.3. Konfigurovatelné bezpecnostni funkce

Bezpecnostni funkce robota Universal Robots, které jsou uvedeny v tabulce nize, jsou vestavény v
robotu a jsou uréeny k ovladani robotického systému, tj. robota s pfipojenym nastrojem/koncovym
efektorem. Bezpecénostni funkce robota se pouzivaji ke snizeni rizika robotického systému, uréeného
posouzenim rizik. Polohy a rychlosti jsou vzhledem k zakladné robota.

Mezni
hodnota
polohy kloubu

Mezni
hodnota
rychlosti
kloubu

Bezpecnostni
roviny

Orientace
nastroje

Mezni rychlost

Nastavuije horni a spodni limit pfipustné polohy kloubu.

Nastavuje horni limit rychlosti kloubu.

Definuje roviny v prostoru, omezujici polohu robota. Bezpecnostni roviny omezuiji
bud’ samotny nastroj/koncovy efektor nebo nastroj/koncovy efektor i loket.

Definuje pripustné limity orientace pro nastro;.

Omezuje maximalni rychlost robota. Rychlost je omezena v lokti, na pfirubé
nastroje/koncového efektoru a uprostred uzivatelsky definovanych poloh
nastroje/koncového efektoru.

Omezuje maximalni silu vyvijenou nastrojem robota/koncovym efektorem a loktem

Mezni sila pfi upinani. Sila je omezena na pfirubé nastroje/koncového efektoru a uprostred
uzivatelsky definovanych poloh nastroje/koncového efektoru.
Mezni
hodnota Omezuje maximalni hybnost robota.
momentu
Mezni sila Omezuje mechanickou praci vykonanou robotem.
UR16e 18 Uzivatelska prirucka
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Mezni doba Omezuje maximalni dobu pouzivanou robotem k zastaveni po iniciovani ochranného

zastaveni zastaveni.

Mezni

vzdalenost )
i zastaveni.

zastaveni

Pfi provadéni posouzeni rizika pouzivani robota je nutno brat v avahu pohyb robota po spusténi
procesu zastaveni. Pro usnadnéni tohoto postupu Ize pouzit bezpecnostni funkce Mezni doba

zastavenia Mezni vzdalenost zastaveni.

Omezuje maximalni vzdalenost, kterou robot urazi po iniciovani ochranného

Tyto bezpecnostni funkce dynamicky snizuji rychlost pohybu robota tak, ze jej Ize vzdy zastavit v ramci
meznich hodnot. U mezni polohy kloubu, bezpeénostni roviny a limit( orientace nastroje/efektoru je
zohlednéna o¢ekavana vzdalenost urazena do zastaveni, tzn. pohyb robota se pfed dosazenim mezni

polohy zpomali.

Funkéni bezpecnost Ize shrnout jako:

Nouzové zastaveni
Bezpecné zastaveni

Mezni hodnota polohy kloubu
Mezni hodnota rychlosti kloubu
Bezpecnostni roviny
Orientace nastroje

Mezni rychlost

Mezni sila

Mezni hodnota momentu
Mezni sila

Mezni doba zastaveni

Mezni vzdalenost zastaveni

Safe Home

5o
1.15°/s
40 mm
3o

50 mm/s
25N
3kgm/s
10w
50 ms
40 mm
1.7°

O O O o O O O O o o o a Ao

W W W W W W W W W w w wow
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UNIVERSAL ROBOTS 3. Bezpec¢nostni prvky a rozhrani

ii UPOZORNENI

Funkce omezujici silu ma dvé vyjimky, které je tfreba zohlednit pfi navrhovani aplikace
(obrazek 4.1). Kdyz se robot natahuje, mize kolenni kloub vyvinout velkou silu v
radialnim smeéru (pry¢ od zakladny), pfi pomalych rychlostech. A podobné je tomu i u
kratkého zvedaciho ramene. Pokud je nastroj/koncovy efektor blizko zakladny a
pohybuje se kolem zakladny, maze vyvinout velkou silu, avSak pfi malé rychlosti.
Rizikiim skfipnuti se Ize vyhnout tim, Ze se odstrani v téchto oblastech prekazky, robot
se umisti jinym zplisobem nebo se pouzije kombinace bezpecénostnich rovin a meznich
hodnot kloub(, ¢imz dojde k eliminaci rizik tim, ze se zamezi pohyb robota do této
oblasti pracovniho prostoru.

inf UPOZORNENI
Pokud se robot pouziva v manualnich aplikacich s linearnimi pohyby, musi byt mezni
rychlost kloubu pro zakladnu a ramenni klouby nastavena na maximalné 250 mm/s pro
nastroj/koncovy efektor a loket, pokud na zakladé posouzenirizik nejsou prijatelné
vySSi rychlosti. Timto se zabrani rychlym pohybim lokte robotu v blizkosti singularit.

S .
// \\\
/ \ )
_ /&QL 800 mm
a y =
t‘ T
\ :
\V\\ ////
\ /

Vzhledem k fyzikalnim viastnostem robotického ramena je tfeba urcitym oblastem pracovniho
prostoru vénovat pozornost v souvislosti s riziky skfipnuti. Jedna oblast (leva) je definovana pro
radialni pohyb, kdy se zapésti 1. kloubu nachazi ve vzdalenosti alespori 800 mm od zakladny robota.
Druha oblast (prava) je v ramci 300 mm od zakladny robota pfi pohybu tangencialnim smérem.

Robot ma také nasledujici bezpecnostni vstupy:

Tlacitko Provede se zastaveni kategorie 1 (IEC 60204-1), &imz ostatni stroje informuje
nouzového pomoci vystupu systémoveého nouzového zastaveni, pokud je tento vystup definovan.
zastaveni Zastaveni se spusti u vdech soucasti pfipojenych k vystupu.
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Nouzové
zastaveni
robota

Nouzové
zastaveni
systému

Bezpectné
zastaveni

Ochranné
zastaveniv
automatickém
rezimu
Bezpecnostni
resetovani

Omezeny
rezim

Tripolohové
aktivacni
zarizeni

Provozni
rezim

Automatic
Mode
Safeguard
Reset

Provede se zastaveni kategorie 1 (IEC 60204-1) pomoci vstupu ovladaci jednotky,
¢imz ostatni stroje informuje pomoci vystupu systémoveého nouzového zastaveni,
pokud je tento vystup definovan.

Provede zastaveni 1. kategorie (IEC 60204-1) pouze na robotovi, ve vSech rezimech
a ma prednost pred vSemi ostatnimi prikazy.

Provede zastaveni kategorie 2 (IEC 60204-1) ve vSech rezimech, s vyjimkou pouziti
tfipolohového aktivacniho zafizeni a voli¢e rezimu - v takovém pripadeé Ize v
manualnim rezimu nastavit funkci Bezpe€nostni zastaveni pouze pro Automaticky
rezim.

Provede se zastaveni kategorie 2 (IEC 60204-1) POUZE v automatickém rezimu.
Ochranné zastaveni automatického rezimulze vybrat pouze v pripadé, ze je
nakonfigurovano a nainstalovano zafizeni umoznuijici tfi polohy.

Robot se vrti ze stavu Ochranné zastaveni pfi ndbézné hrané na vstupu resetovani
ochranného zastaveni.

Bezpecnostni systém prejde do meznich hodnot Omezeného rezimu.

Spusti zastaveni kategorie 2 (IEC 60204-1) pouze v manualnim rezimu, kdyz je
aktivacni zafizeni pIné stlaceno nebo zcela uvolnéno. Tripolohové aktivacni zafizeni
se aktivuje v pripadé poklesu vstupniho signalu na nizkou hodnotu. Bezpecnostni
resetovani na to nema vliv.

Slouzi k pfepinani mezi provoznimi rezimy. Je-li vstup na nizké urovni, robot bude v
automatickém rezimu a je-li tento vstup na vysoké urovni, robot bude v manualnim
rezimu.

Robot se vrati ze stavu Ochranné zastaveni v automatickém reZimu pfi ndbézné
hrané na vstupu bezpecnostniho resetovani v automatickém rezimu.

Pro pfipojeni dalSich stroju je robot vybaven nasledujicimi bezpe&nostnimi vystupy:

Nouzové
zastaveni
systému

Pohyb robota

Robot se
nezastavuje

Pokud je tento logicky signal nizky, logicky vstupni signal Nouzové zastaveni robota
je nizky nebo bylo stisknuto tla¢itko nouzového zastaveni.

Pokud je tento logicky signal vysoky, Zzadny kloub robota se nepohne o vice nez
0,1rad/s

Vysoka logicka hodnota logického signalu nastava v pfipadé zastaveni robota z
davodu nouzového nebo bezpeénostniho zastaveni. Jinak je logicka hodnota nizka.
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?er;emzeny Logicka hodnota je nizka, pokud je bezpec€nostni systém v Omezeném rezimu.
Mimo

Omezeny Logicka hodnota je nizka, pokud je systém v Omezeném rezimu.

rezim

Safe Home Logicka hodnota je vysoka, kdyz je robot v konfigurované bezpecné zakladni poloze

(Safe Home).

Veskeré bezpecnostni elektrické vstupy/vystupy jsou dvoukanalové, coz znamena, ze jsou bezpecné
pfi nizkém signalu (napf. nouzové zastaveni je aktivni, pokud jsou signaly nizké).

3.4. Bezpecnostni funkce

Bezpecnostni systém funguje tak, ze monitoruje, zda nebyl naruSen néktery z bezpecnostnich limitl
nebo zda nebylo iniciovano Nouzové zastaveni nebo Ochranné zastaveni.
Reakce bezpeénostniho systému jsou nasleduijici:

Nouzové zastaveni Kategorie zastaveni 1.
Bezpecné zastaveni Kategorie zastaveni 2.
Poruseni omezeni Kategorie zastaveni 0.
Detekce zavady Kategorie zastaveni 0.

POZNAMKA
Pokud bezpecnostni systém zjisti jakoukoliv poruchu nebo naruseni, vdechny
bezpec€nostni vystupy se znovu nastavi na nizkou hodnotu.

3.5. Rezimy
Bézny a Omezeny rezim

Bezpecnostni systém ma dva konfigurovatelné rezimy: BéZny a Omezeny. Bezpecnostni mezni
hodnoty Ize nakonfigurovat pro kazdy z téchto rezimi. Omezeny rezim je aktivni, pokud je nastroj
robota/koncovy efektor umistén na strané omezeného rezimu spoustéci roviny Omezeného rezimu
nebo pokud je spustén pomoci bezpeénostniho vstupu.

Pouziti roviny ke spusténi Omezeného rezimu: Kdyz se robot pohybuje ze strany omezeného
rezimu spoustéci roviny zpét na stranu bézného rezimu, kolem spoustéci roviny je prostor 20 mm, kde
jsou povoleny mezni polohy bézného i omezeného rezimu. Timto se zabrariuje spusténi
bezpecnostniho rezimu, pokud je robot pravé v mezni poloze.

Pouziti vstupu ke spusténi Omezeného rezimu: Pokud se pouzije vstup (ke spusténi nebo zastaveni
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omezeného rezimu), pred pouzitim novych meznich hodnot rezimu muize uplynout az 500 ms. K tomu
mUze dojit bud’ pfi zméné omezeného rezimu na bézny, NEBO pfi zméné bézného rezimu na omezeny
rezim. Umoznuje robotu pfizplsobit napf. rychlost novym bezpeénostnim limitam.

Rezim Obnovy

Pokud je prekroCena bezpecnostni mezni hodnota, je treba bezpecnostni systém restartovat. Pokud se
systém nachazi mimo bezpecnostni mezni hodnotu jiz pfi spusténi (napf.mimo mezni hodnotu polohy
kloubu), aktivuje se specialni rezim obnovy. V Rezimu obnovy nelze spoustét programy pro robota, Ize
vSak ru¢né presunovat rameno robota zpét do rozsahu meznich hodnot bud’ pomoci rezimu Freedrive,
nebo pomoci karty Pohyb v rozhrani PolyScope (viz &ast Cast || Pfirucka k rozhrani PolyScope na
strané 99 Pfiru¢ka k rozhrani PolyScope). Bezpeénostni mezni hodnoty rezimu Obnovy jsou:

Mezni hodnota rychlosti kloubu 30°/s
Mezni rychlost 250 mm/s
Mezni sila 100N
Mezni hodnota momentu 10 kg m/s
Mezni sila 80w

V pripadé naruseni téchto meznich hodnot bezpe€nostni systém provede zastaveni kategorie O.

UPOZORNENI
Mezni hodnoty pro polohu kloubu, polohu bezpe€nostni roviny a orientaci

nastroje/koncového efektoru jsou v rezimu obnovy vypnuty. Pfi pfesunu ramene
robota zpét do rozsahu meznich hodnot bud'te opatrni.
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4. Preprava

Robot a ovladaci jednotka jsou dodavany na paleté jako kalibrovana sada. Neoddélujte je od sebe,
protoze by to vyzadovalo rekalibraci.

Robota prepravuijte pouze v pivodnim obalu. Balici materialy uchovaveijte na suchém misté; pozdéji
mozna budete chtit robota presunout.

Pfi pfesunu robota z baleni na misto instalace zvednéte obé trubice ramene robota soucasné. Robota
pfidrzte na misté, dokud nebudou bezpecéné utazeny vSechny montazni Srouby v zakladné robota.

Zdvihejte ovladaci jednotku za tuto rukojet

. UPOZORNENI
1. P¥izvedani vybaveni nepretézujte sva zada nebo jiné ¢asti téla. Pouzivejte
vhodné zdvihaci zafizeni. Je tfeba dodrzovat veskeré regionalnii narodni pokyny
pro zvedani. Spole¢nost Universal Robots nemuze byt zodpovédna za jakékoliv
Skody zplisobené béhem prepravy.

2. Montaz robota provadéjte v souladu s pokyny k montaziv
kapitole 5. Mechanické rozhrani na strané 27.
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5. Mechanickeé rozhrani
5.1. Uvod

Tato kapitola obsahuje zakladniinformace potfebné k montazi soucasti systému robota. Je tfeba
dodrzovat pokyny k elektricke instalaci v kapitole .

5.2. Pracovni prostor robota

Pracovni prostor robota dosahuje 900 mm od kloubu zakladny. P¥i vybéru mista pro montaz robota je
nezbytné dbat na valcovy prostor bezprostfedné nad a pod zakladnou robota. Nepouzivejte nastroj v
blizkosti valcového prostoru, nebot v takovém pfipadé dochazi k velmi rychlému pohybu kloub( u
robota i pfi pomalém pohybu nastroje. To zpUsobi, ze robot pracuje neefektivné a je slozité provést
posouzeni rizik.

Dopredu Se sklonem

5.3. Montaz

Rameno robota

K montazi ramene robota slouzi ¢tyfi M8 Srouby pevnostni tfidy 8.8 a Ctyfi 8.5 mm montazni otvory v
zakladné.

UPOZORNENI
Zkontrolujte, zda je rameno robota spravné a bezpecné pfiSroubovano. Nestabilni
montaz maze vést k nehodam.
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Zajisténi ramene robota

Mista vyvrtani otvort a montaze Sroubu jsou znazornéna na obrazku 6.1. Jako pfisluSenstvi Ize rovnéz
zakoupit pfesny protilehly kus k zakladné.

1. Robota postavte na pevny nevibrujici povrch, ktery vydrzi alespon desetinasobek piné sily
toCivého momentu kloubu zakladny a unese alespori pétinasobek hmotnosti ramene robota.

Pokud je robot namontovan na linearni ose nebo na pohyblivé plosiné, musi byt zrychleni
pohyblivé montazni zakladny velmi nizka. Vysoké zrychleni mize zpusobit bezpecnostni
zastaveni robota.

2. Utahnéte Srouby na moment 10 mm.

3. Pouzijte dva @8 otvory s kolikem k pfesnému polohovani ramena robota.

if UPOZORNENI
Vypnéte rameno robota, abyste zabranili neocekavanému spusténi béhem montaze a
demontaze.
Chcete-li vypnout rameno robota:

1. Stisknutim vypinace na Pfenosném ovladacim terminalu robota vypnete.
2. Odpojte sitovy kabel ze sitové zasuvky.

3. Nechte robota 30 sekund vybit veSkerou ulozenou energii.

POZOR

Namontuje robota v prostfedi vhodném pro stupen IP. Robot se nesmi pouzivat v
prostfedich prekracujicich hodnoty odpovidajici stupnici IP pro robota (IP54), pfenosny
ovladaci panel (IP54) a ovladaci jednotku (IP44)
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Surface on which the robot is fitted

7] 0.05

2x 5 +1

4x D 8.4

oY

I
G170

/

@8 FG8 10008 ¥ 8.5 min.

8 FG8 10006 x 13 ¥ 8.5 min.

Otvory pro montaZz robota. PouZit Ctyfi M8 Srouby. VVSechny miry jsou uvedeny v mm .

Naradi

Pfiruba nastroje robota je vybavena Ctyfmi zavitovymi otvory M6, které slouzi k upevnéni nastroje

k robotovi. Srouby M6 je nutné utdhnout na 8 Nm, pevnostni tfida je 8.8. Pro presné polohovani
nastroje pouzijte Cep v otvoru @6. Na obrazku 6.2 jsou znazornény rozméry a rozmisténi otvort v
prirubé nastroje. Doporucuje se pouzit otvor s radialnimi drazkami pro ¢ep, aby se zabranilo
nadmérnému omezeni pfi zachovani pfesné polohy. Pfi montazi nastroje nepouzivejte Srouby, které
presahuji o vice nez 8mm. Velmi dlouhé Srouby M6 mohou tlacit ke spodni strané pfiruby nastroje a
zpusobit zkrat robota.
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Mechanické rozhrani

UPOZORNENI
1. Zkontrolujte, zda je nastroj spravné a bezpecné prisSroubovan.

2. Zkontrolujte, zda je nastroj sestaven tak, aby nemohlo dojit k nebezpecné situaci
z divodu padajicich soucasti.

3. Montaz nastroje na robot pomoci Sroubl M6, které presahuji 8 mm, muze
zpUsobit tlak na prirubu nastroje a nasledné nenapravitelné poskozeni, coz vede
k nutnosti vymény koncového kloubu.

Lumberg RKMW 8-354 connector

35,65

6,50

4x D5V 8
Mé-6H 1 8

S
o~
T
~N
<
o
N}
S
1+
S
N
S
N jt{

6,20

006)(7

48,75

®31,50 H7

SECTION A-A

©50+0,1

@63 h8

$90 £0,1

vvvvvv

robota. VSechny miry jsou uvedeny v mm.

Ovladaci jednotka

Ovladaci jednotku Ize zavésit na zed nebo umistit na zem. K zajisténi dostateéného pritoku vzduchu je
nutny volny prostor 50 mm okolo vSech stran ovladaci jednotky.

Prenosny ovladaci terminal/panel

Ptenosny ovladaci terminal Ize zavésit na zed nebo na ovladaci jednotku. Zkontrolujte, zda kabel
nezpulsobuje riziko zakopnuti.

Pro montaz ovladaci jednotky a pfenosného ovladaciho terminalu Ize zakoupit drzaky navic.

UR16e 30 Uzivatelska prirucka



5. Mechanické rozhrani UNIVERSAL ROBOTS

UPOZORNENI
1. Zaijistéte, aby se ovladaci jednotka, pfenosny ovladaci terminal a kabely

nedostaly do kontaktu s tekutinami. VIhka ovladaci jednotka mize zpUsobit
smrtelné zranéni.

2. Umistéte pfenosny ovladaci terminal (IP54) a ovladaci jednotku (IP44) v
prostiredi odpovidajicim stupni kryti IP.

9.4. Maximalni uziteCné zatizeni
Maximalni povolené uzite¢né zatizeni ramene robota zavisi na posunu téZisté uziteCného zatizeni, viz
obrazek 5.

Posun tézisté je definovan jako vzdalenost od stfedu pfiruby nastroje k tézisti pfipojeného zatizeni.

Pfi vypoctu hmotnosti uziteCného zatizeni napfiklad v aplikaci uchopeni a umisténi zvazte chapadlo i
predmét, se kterym chapadlo manipuluije.

Payload [kg]

Posun tézisté [mm]

Vztah mezi maximalnim povolenym uZite¢nym zatiZzenim a posunem téZzisté.
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6. Elektrické rozhrani
6.1. Uvod

Tato kapitola obsahuje popis skupin elektrického rozhrani ramene robota v ovladaci jednotce. U vétSiny
typl V/V jsou uvedeny priklady. Termin V/V odkazuje na digitalni i analogové ovladaci signaly
prichazejici ze skupin rozhrani nebo odchazejici do skupin rozhrani uvedenych nize.

+ PfFipojeni k siti

» Pf¥ipojenirobota

* V/V rozhraniovladace
» Nastroj V/V

+ Ethernet

6.1.1. Drzak ovladaci jednotky

Na spodni strané V/V skupin rozhrani je drzak s porty umoznujicimi dalSi pfipojeni (na obrazku nize).
Zakladna ovladaci jednotky ma otvor s krytkou pro snadné pfipojeni (viz 6.2. Ethernet below).

Mini Displayport podporuje monitory s rozhranim Displayport a vyzaduje aktivni pfevodnik z portu Mini
Display na DVI nebo HDMI pro pfipojeni monitort s rozhranim DVI/HDMI. Pasivni pfevodniky s porty
DVI/HDMI nefunguii.

Pojistka musi mit oznaceni UL, musi se jednat o noZzovou pojistku typu mini s maximalnim jmenovitym
proudem: 10 A a minimalnim jmenovitym napétim: 32 V

6.2. Ethernet

Rozhrani Ethernet Ize pouzit pro:

« MODBUS, EtherNet/IP a PROFINET (viz &ast Cast |l PFirucka k rozhrani PolyScope na
strané 99).

» Vzdaleny pristup a ovladani.
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Pfipojuje se ethernetovym kabelem protazenym otvorem v zakladné ovladaci jednotky a zastréenim do
ethernetoveho portu na spodni strané drzaku.

Nahradte krytku na zakladné ovladaci jednotky vhodnou kabelovou prichodkou k pfipojeni kabelu k
ethernetovému portu.

Elektrické specifikace jsou zobrazeny v nize uvedené tabulce.

Rychlost komunikace 10 - 1000 Mb/s

6.3. Upozornéni a varovani ve vztahu k elektrickému
zarizeni

Respektujte nasledujici upozornéni pro vdechny vySe uvedené skupiny rozhrani navic pfi navrhovani a
instalaci aplikace pro robot.

Veskera napéti a proudy jsou DC (stejnosmérné), pokud neni specifikovano jinak.
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A

A

UPOZORNENI

1.

Nikdy nepfipojujte bezpecnostni signaly k programovatelnému logickému
automatu (PLC), ktery neni v ramci spravné bezpecnostni trovné
bezpecnostnim PLC. Neuposlechnuti tohoto varovani mize mit za nasledek
zavazné poranéni nebo umrti osob, nebot muze dojit k premosténi bezpecnostni
funkce. Je dulezité oddélit signaly bezpec¢nostniho rozhrani od signall
normalniho V/V rozhrani.

Veskeré bezpecnostni signaly jsou vytvoreny jako redundantni (dva nezavislé
kanaly). Udrzujte oba kanaly nezavislé, aby jedina chyba nemohla vést ke ztraté
funkce bezpecnosti.

Nékteré V/V uvnitf ovladaci jednotky je mozné nakonfigurovat bud na normalni,
nebo bezpec¢nostni V/V. Prostuduijte celou ¢ast 6.4. \VV//V rozhrani ovladace on
the facing page.

UPOZORNENI

1.

Ujistéte se, Ze veskeré zafrizeni, které se nesmi dostat do kontaktu s vodou,
zUstane suché. Dostane-li se do vyrobku voda, zastavte jeho chod, odpojte
vesSkeré napajeni a kontaktuje mistni servis Universal Robots.

Pouzivejte pouze originalni kabely dodavané s robotem. Nepouzivejte robota k
aplikacim, pfi kterych dochazi k ohybani kabel.

Zaporné pripojky jsou oznaceny zkratkou GND (kostra) a jsou pripojeny ke &titu
robota a ovladaci jednotky. VeSkeré uvedené pripojky GND slouzi pouze

k napajeni a signalizaci. Na PE (ochranné uzemnéni) pouzijte Sroubové spoje
velikosti M6 v ovladaci jednotce, které jsou oznaceny symboly uzemnéni.
Jmenovity proud zemniciho vodiCe bude minimalné roven nejvyssimu proudu v
systému.

Pi instalaci kabell rozhrani do vstup(/vystupt robota dbejte zvySené opatrnosti.
Kovova deska v dolni ¢asti je ur€ena pro kabely rozhrani a konektory. Nez
zaCnete vrtat diry, desku odmontujte. Pfed zpétnou montazi desky dukladné
odstranite vSechny Spony. Nezapomernite pouzit t&snéni spravné velikosti.

UR16e
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UNIVERSAL ROBOTS

if POZOR
1. Robot ma atestaci v souladu s mezinarodnimi normami IEC pro oblast
elektromagnetické kompatibility (EMC). Rusive signaly, které prekracuji mez
definovanou ve specifickych normach IEC, mohou u robota zpUsobit
neoCekavané chovani. Velmi vysoké meze signalu ¢i nadmérna expozice mohou

robota trvale poskodit. K problémiim v oblasti EMC dochazi obvykle pfi
svarovani a bézné jsou uvedeny v protokolu chybovou zpravou. Spole¢nost
Universal Robots nemuze byt zodpovédna za vSechny Skody zplisobené
problémy v oblasti elektromagnetické kompatibility.

2. VIV kabely vedouci od ovladaci jednotky k jinému stroji nebo tovarnimu vybaveni
nesmi byt delsi nez 30 m, pokud nebyly provedeny dalSi testy.

6.4. V/V rozhrani ovladace

Muzete pouzit VIV v ovladaci jednotce pro Sirokou Skalu riznych zafizeni; véetné pneumatickych relé,
PLC a tlacitek nouzového zastaveni.

llustrace niZze ukazuje usporadani skupin elektrického rozhrani uvnitf ovladaci jednotky.

Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
2 [2av 12v|H PWR' 24V|H||124viH ov |H| ov|H||24v|H||24v/H| oV (H|| oV |H g AG |
;; EIO GND| | |[GND W [Clo M |[Cl4|H| |COO/H|/co4/H| |DIO|H||DI4|H| [DOO|H|DO4H E Alo |l
5|24V oN [m| [24v|\) [24v|m|[24v]m]| [ov [m]|[ ov [m] [24v[m][24v[m]| [ov [m]|[ ov|m f_f AG |H
.% Ell OFF|H| | OV Cl1|{M||CI5|H| |CO1{M||CO5(H| [DI1|(M|(DI5|M| [DO1|{M||DO5(M <A | |
s 24V 24VIH||124viA oV (M|l oV (M| [24V(H|{24V/H| (OV (M| OV £(AG (W
g SI10 =Clalal>]> Cl2|H|[Ci6|H| [CO2/H||CO6/H| DI2|H|/DI6|H| DO2|H||DO6/H §A00 u
%24V ola a|a|d|2]||2av(m||24v|m ov (M| ov|H||24v|H||24V/H| OV (H|| oV |H g|AG |
= |sn || NN NN | C3HC7 H|H CO3M|cOo7/H| D3 M D7|H|H DO3MNDO7H E AOl|H

Muzete pouzit horizontalni blok digitalnich vstup(i (DI8-DI11) zobrazeny nize pro kvadraturni kédovani
Sledovani dopravniku (viz 6.4.1. Bézné specifikace vsech digitalnich vstupu/vystupt on the next page)

pro tyto typy vstupu.

512212133
alg|e|e|~|®
HEEEEN

Je nutné je dodrzovat a zachovavat vyznam barevného znaceni uvedeného nize.

Zluta s ervenym textem
Zluta s Gernym textem
Seda s ernym textem

Zelena s Cernym textem

Vyhrazené bezpecnostni signaly

Konfigurovatelné pro ucely bezpecnosti

Viceucelové digitalni vstupy/vystupy

Viceucelovy analogovy vstup/vystup

V rozhrani GUI muzete nastavit konfigurovatelné V/V bud jako bezpe€&nostni V/V nebo vieobecné
VIV (viz &ast Cast Il PFirucka k rozhrani PolyScope na strané 99).
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6.4.1. Bézné specifikace vSech digitalnich vstupu/vystupu
Tato ¢ast obsahuje definici elektrickych specifikaci nasledujicich 24V digitalnich vstuput/vystupt
ovladaci jednotky.

* Bezpecnostni V/V.

» Konfigurovatelné vstupy/vystupy.

* Univerzalni vstupy/vystupy.

Nainstalujte robota podle elektrickych specifikaci, které jsou stejné pro vSechny tfi vstupy.

Digitalni vstupy/vystupy Ize napajet z vnitfniho 24V zdroje napajeni nebo z externiho zdroje napajeni
nakonfigurovanim svorkovnice oznacené Power. Tento blok sestava ze Ctyf terminald/svorek. Horni
dvé (PWR a GND) jsou 24V a jsou uzemnéné z vnitfniho 24V zdroje napajeni. Spodni dvé svorky (24V
a 0V) v bloku slouzi jako 24V vstup pro napajeni vstupl/vystuptl. Vychozi konfigurace pouziva vnitfniho
zdroje napajeni, jak je popsano nize.

Power

PWR

laND

[24v
oV

Pokud je zapotfebi vice proudu, pfipojte externi zdroj napajeni podle znazornéni nize.
’_( Power
PWR| Il

GND|H
24V|B-
\ ov | H

Elektrické specifikace pro vnitfni i externi zdroj napajeni jsou zndzornény nize.

Vnitini 24V napajeni

[PWR - GND] Napéti 23 24 25 \Y
[PWR - GND] Proud 0 - 2" A
PozZadavky na externi 24V vstup

[24V - 0V] Napéti 20 24 29 \
[24V - OV] Proud 0 - 6 A

* 3,5 A pro 500 ms nebo 33% pracovni cyklus.
Digitalni vstupy/vystupy jsou navrzeny v souladu s IEC 61131-2. Elektrické specifikace jsou uvedeny
nize.
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Digitalni vystupy

[COx / DOx] Proud* 0 - 1 A
[COx / DOx] Pokles napéti 0 - 0.5 \Y,
[COx / DOx] Zbytkovy proud 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Funkce - PNP - Typ
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Typ
Digitaini vstupy

[EIx/SIx/CIx/DIx] Napéti -3 - 30 \/
[EIx/SIx/CIx/DIx] Oblast OFF (vyp) -3 - 5 \Y,
[EIx/SIx/CIx/DIx] Oblast ON (zap) 11 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIX] Proud (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funkce - PNP + - Typ
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Typ

*Pro odporové zatizeni nebo indukéni zatizeni max. 1H.

POZNAMKA

Pojem konfigurovatelny se pouziva pro vstupy/vystupy, nakonfigurované bud jako
bezpecnostni vstupy/vystupy, nebo normalni vstupy/vystupy. Jedna se o Zluté svorky s
c¢ernym textem.

6.4.2. Bezpecnostni V/V

Tato Cast popisuje vyhrazené bezpecnostni vstupy (zluta svorka s Cervenym textem) a konfigurovatelné
vstupy/vystupy (Zluté svorky s Eernym textem), kdyz jsou konfigurované jako bezpecnostni
vstupy/vystupy. Respektujte bézné specifikace vsech digitalnich vstupl/vystupl v ¢asti 6.4.1. Bézné
specifikace v§ech digitalnich vstupl/vystupl on the previous page.

Bezpecnostni pfistroje a zafizeni musi byt nainstalovany podle bezpeénostnich pokyn(i a posouzeni
rizik viz kapitola 2. Bezpecnost na strané 7.

Veskeré bezpec€nostni vstupy/vystupy jsou parové (redundantni) a je nutné je udrzovat jako dvé
samostatné vétve. Jedina chyba nezplsobuje ztratu funkce bezpeénosti.

Existuiji dva typy trvalého bezpecnostniho vstupu:
» Nouzové zastaveni robota pouze pro zafizeni nouzového zastaveni.

* Bezpecné zastaveni pro ochranna zafizeni

Funkéni rozdil je zndzornén nize.

Robot ukonci pohyb. Ano Ano
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Vykonavani programu Pozastaveno Pozastaveno
Hnaci vykon Vypnout Zapnout
Obnovit Rucéné Automaticky nebo ru¢né
Cetnost pouziti Ztidka V kazdém cyklu az zfidka
Vyzaduje opétovnou inicializaci Pouze uvolnéni brzd Ne

Kategorie zastaveni (IEC 60204-1) 1 2

Uroven vykonnosti monitorovaci funkce
(IS0 13849-1) PLd PLd

Pouzijte konfigurovatelné vstupy/vystupy k nastaveni dalSich bezpec¢nostnich funkci vstupl/vystupt,
napr. vystup nouzového zastaveni. Konfigurace fady konfigurovatelnych vstupl/vystupt pro
bezpeé&nostni funkce se provadi prostfednictvim rozhrani GUI, (dal$i informace se nachazi v &asti Cast
Il Pfirucka k rozhrani PolyScope na strané 99).

if UPOZORNENI
1. Nikdy nepfipojujte bezpecnostni signaly k programovatelnému logickému
automatu (PLC), ktery neni v ramci spravné bezpecnostni trovné
bezpecnostnim PLC. Neuposlechnuti tohoto varovani mize mit za nasledek
zavazné poranéni nebo umrti osob, nebot muze dojit k pfemosténi bezpecnostni
funkce. Je dulezité oddélit signaly bezpec¢nostniho rozhrani od signall
normalniho V/V rozhrani.

2. Veskeré bezpectné vstupy/vystupy jsou vytvoreny jako redundantni (dva
nezavislé kanaly). Udrzujte oba kanaly nezavislé, aby jedina chyba nemohla
vést ke ztraté funkce bezpec€nosti.

3. P¥Fed uvedenim robota do provozu je nutné zkontrolovat bezpeénostni funkce. Je
nutné pravidelné testovat bezpecnostni funkce.

4. Pfiinstalaci robota je nutné dodrzovat tyto specifikace. Jejich nedodrzeni mize
mit za nasledek vazné zranéni ¢i umrti osob, jelikoz by mohlo dojit k pfemosténi
bezpecnostni funkce.

Signaly OSSD

Veskeré konfigurované a trvalé bezpec€nostni vstupy jsou filtrovany tak, aby umoznovaly pouziti
bezpecnostniho zafizeni OSSD s délkou impulzu do 3ms. Bezpeénostni vstup je vzorkovan kazdou
milisekundu a stav vstupu je dan nej¢astéji zaznamenanym vstupnim signalem za poslednich 7
milisekund. Impulzy OSSD na bezpe¢nostnich vystupech jsou detailn& popsany v &asti Cast || Pfirucka
k rozhrani PolyScope na strané 99.
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Vychozi bezpe&nostni konfigurace

Robot je dodavan s vychozi konfiguraci, ktera umoznuje provoz bez dalSiho bezpe&nostniho vybaveni,
jak je vidét nailustraci nize.

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

Emergency Stop

Safeguard Stop

Pfipojeni tlacitka nouzového zastaveni

Témér u vSech pouziti robota je vyzadovano pripojeni jednoho &i vice externich tlaCitek nouzového
zastaveni. llustrace nize znazornuje zplsob pfipojeni jednoho nebo dvou tla¢itek nouzového zastaveni.

Safety Safety

w0 # # 77777777 =

EI0 | M
24V 24V
EER =
24V || N } 24V
SI0 SI0

24V 24V
St S

Emergency Stop
Emergency Stop

Safeguard Stop
Safeguard Stop

Sdileni nouzového zastaveni s jinymi stroji

Muzete nastavit sdilenou funkci nouzového zastaveni mezi robotem a dalSimi stroji konfigurovanim
nasledujicich funkci vstup/vystup prostrednictvim rozhrani GUI. Vstup nouzového zastaveni robota
nelze pouzivat pro ucely sdileni. Pokud je nutné spoijit vice nez dva roboty UR nebo jiné stroje, vyzaduije
se bezpecnostni PLC automat k ovladani signalt nouzového zastaveni.

 Konfigurovatelny par vstup(: Externi nouzoveé zastaveni.

+ Konfigurovatelny par vystupl: Nouzové zastaveni systému.

llustrace nize znazoriuje sdileni funkce nouzového zastaveni dvéma roboty UR. V tomto prikladu jsou
pouzitymi konfigurovanymi vstupy/vystupy CI0-Cl1a CO0-CO1.
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[/

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||£i4 || [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 |
cii [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 (W] [ov [m|]\o\ | fof (W |[24v (| |ov [m|[ov |
ci3 [m|[ci7 |m| [co3|m||p\ m\ C C M|co7|m

J/ £3 ci7 co3

7
-

\

-

Bezpec€nostni zastaveni s automatickym pokra¢ovanim

Ptikladem zakladniho zafizeni bezpecnostniho zastaveni je dverni spinac, u kterého se robot zastavi v
pfipadé otevieni dvefi (viz ilustrace nize).

Safety
24V

EIO
24V
El1

),
. IR

24V N )_l
Si1

Tato konfigurace se pouziva pouze v pripadech, kde obsluha nemuze projit dvefmi a zavfit je za sebou.
Konfigurovatelné vstupy/vystupy se pouzivaji k nastaveni resetovaciho tlaCitka vné dveri k reaktivaci
pohybu robota.

Emergency Stop

Ra00c

Safeguard Stop

Dal3im pfikladem, kdy je vhodné pouzit funkci automatického pokracovani, je pouziti bezpeénostni
podlozky nebo bezpec¢nostniho laserového scanneru, viz nize.

V4
Safety /
24V [24v | [ov [m| \
EI0
24V
—a// @\ | U

24v |l

ov |

Emergency Stop

0000

24V
AR - N }’J
§ [av (W) ‘\

AL |

UR16e 40 Uzivatelska prirucka



R
6. Elektrické rozhrani UNIVERSAL ROBOTS

UPOZORNENI
1. Robot automaticky pokracuje v pohybu poté, co je znovu zajistén signal. Tuto
konfiguraci nepouzivejte, pokud Ize signdl zajistit z vnitfni strany bezpecnostniho
obvodu.

Bezpec€nostni zastaveni s resetovacim tla¢itkem

Pokud je bezpecnostni rozhrani pouzito jako rozhrani pro svételny zavés, vyzaduje se reset mimo
bezpecnostni obvod. Resetovaci tlacitko musi byt dvoukanalového typu. V tomto pfikladu je
vstup/vystup konfigurovany jako reset ,,C10-CI1“ (viz nize).

T
I[ //

Safety :“’
Jeav]m 2av(iflavm| [2av]d] [ov]m N\, \ | [|==""""
a0 |m [cio (&|[ci4 [m| 24V
5 [2av [m 2ev [@lfavim| | |4 A | | ov
HEIC 4 ci cls |l

24v (W 2av (M|favim| | L1 1| [=7===="
& [slo cl2 [H|[ce |l
§ [2av| v |mavim  \ / | Ld======-
3 [sn !T\ ci3 [m|[c7 [m

Tripolohové aktiva&ni zafizeni

Na obrazku nize je znazornén zplsob pfipojeni tfipolohového aktivacniho zafizeni. Viz ¢ast 21. Vybér
provozniho rezimu na strané 117, kde naleznete vice informaci o 3polohovém aktivacnim zafizeni.

POZNAMKA
Bezpecnostni systém Universal Robots nepodporuje vice 3polohovych aktivacnich

v r
zarizeni.
Confijurabif Inputs 3-Position Switch
2av|[ & [2av i
ciof| B \ j
24v 1| [2aV) —

ci
24V
CI2
24V
CI3

L‘

OO00OCICr
]
o

POZNAMKA
Dva vstupni kanaly pro vstup tfipolohového aktivacniho zafizeni maiji toleranci
nesouladu 1 sekundu.
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Spina€ provozniho rezimu

Na obrazku nize je spinac provozniho rezimu. Viz ¢ast 21.1. Provozni rezimy na strané 117, kde
naleznete vice informaci o provoznich rezimech.

Inputs
24V
Cl4
24V
CI5
24V
6
24V

1oI7

€ Operational mode Switch
24V =

CIO}
24V
Cl1
24V
ClI2
24V
CI3

)

L

)

6.4.3. Viceucelové digitalni vstupy/vystupy

njdipnm
10000000

'

V této Casti se popisuje vSeobecny Ucel 24V vstupl/vystupt (Sedé svorky) a konfigurovatelnych
vstupl/vystupt (Zluté svorky s Cernym textem), kdyz nejsou konfigurované jako bezpecnostni
vstupy/vystupy. Je nutné dodrzet bézné specifikace uvedené v Casti 6.4.1. Bézné specifikace vsech
digitalnich vstupl/vystupu na strané 36.

VSeobecnym ucelem vstupl/vystupt miize byt pfimé ovladani zafizeni, jako jsou pneumaticka relé,
nebo komunikace s jinymi PLC systémy. Veskeré digitalni vystupy Ize deaktivovat automaticky, kdyz je
zastaveno provadéni programu, dal$i informace se nachazi v asti Cast || Pfirucka k rozhrani
PolyScope na strané 99. V tomto rezimu je vystup vzdy nizky, kdyZ neni program spustény. Priklady
jsou uvedeny v nasledujicich podkapitolach. Tyto priklady vyuzivaji bézné digitalni vystupy, ale je mozné
pouzit i jakékoliv konfigurovatelné vystupy, pokud nejsou nakonfigurovany k provadéni bezpec¢nostni
funkce.

Zatizeni ovladané digitalnim vystupem

Tento pfiklad znazorhuje jak zapojeni zatéze ovladano digitalnimi vystupy, kdyz jsou pfipojeny.

S

T

Digital Outputs /'
oV oV
DOO| DO4
oV ov
DOl DO5
ov oV
DO2| DO6|
oV oV
DO3} DO7|

IIII; | N

6.4.4. Digitalni vstup z tlaCitka

Tento priklad znazornuje zapojeni jednoduchého tladitka k digitalnimu vstupu.

Digital Inputs
24v|H|[2av|E
pio|H||DI1a
2av|m|[2av|H T
DI1|H|(DI5| J PO ]
24v|H|[2av|m)
pi2|m|[pie|m| \ /
24v|H||2av|m
DI3(H||{DI17 (W
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6.4.5. Komunikace s jinymi stroji Ci automaty PLC

Digitalni vstupy/vystupy Ize pouzit ke komunikaci s jinym zafizenim, pokud je zajistén bézny GND (0V) a
pokud stroj pouziva PNP technologii, jak je popsano nize.

6.4.6. ViceucCelovy analogovy vstup/vystup
Rozhrani analogovych vstupl/vystupl predstavuje zelena svorka. Pouziva se k méfeni napéti (0-10 V)
nebo proudu (4-20 mA) na jiné nebo z jiného zafizeni.
K dosazeni co nejvyssi pfesnosti se doporucuje provést nasledujici opatfeni.
» Pouzijte svorku AG, ktera je nejblize ke vstuptiim/vystuptm. Par sdili stejny CMF obvod.

» Pouzijte stejné uzemnéni (0 V) pro zafizeni i ovladaci jednotku. Analogovy vstup/vystup neni
galvanicky izolovany od ovladaci jednotky.

» Pouzijte stinény kabel nebo kroucené dvojlinky. Zapojte stinény kabel do svorky GND ve svorce
oznacené Power.

» Pouzijte zafizeni, které pracuje v proudovém rezimu. Proudové signaly jsou méné citlivé na
ruseni.

Vstupni rezimy Ize volit v rozhrani GUI, (viz &ast Cast || Pirucka k rozhrani PolyScope na strané 99).
Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

Analogovy vstup v proudovém reZimu

[AIx - AG] Proud 4 - 20 mA
[AIx - AG] Odpor - 20 - ohm
[AIx - AG] RozliSeni - 12 - bit

Analogovy vstup v napétovém rezimu

[AIx - AG] Napéti 0 - 10 \Y
[AIx - AG] Odpor - 10 - kOhm
[AIx - AG] Rozliseni - 12 - bit

Analogovy vystup v proudovém reZimu

[AOx - AG] Proud 4 - 20 mA
[AOx - AG] Napéti 0 - 24 \Y,
[AOx - AG] RozliSeni - 12 - bit
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Analogovy vystup v napétovém reZimu

[A0x - AG] Napéti 0 - 10 Vv
[AOx - AG] Proud -20 - 20 mA
[AOx - AG] Odpor - 1 - ohm
[AOx - AG] Rozliseni - 12 - bit

Pouziti analogového vystupu

Pftiklad nize ukazuje ovladani pasu dopravniku analogovym vstupem pro regulaci rychlosti.

ﬁ>o§::>

A
H

[anaiog Ouputs [ Analog nputs

>
o
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Pouziti analogového vstupu

Tento priklad ilustruje pfipojeni analogového senzoru.
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6.4.7. Vzdalené ovladani zapnuti/vypnuti
Pouzijte dalkovy vypinac¢ ZAP/VYP k zapinani a vypinani ovladaci jednotky bez pouziti prenosného
ovladaciho panelu. Obvykle se pouziva:

» Kdyz neni pfistupny pfenosny ovladaci panel.

» Kdyz PLC systém vyzaduije pIné ovladani.

* Kdyz je nutné zapnout nebo vypnout nékolik robotl souc¢asné.

Dalkovy vypina¢ ZAP/VYP poskytuje pfidavné 12V napajeni, které je udrzovano aktivni, kdyz je
ovladaci jednotka vypnuta. Vstup ZAP je ur€en pouze ke kratkodobé aktivaci a funguje stejnym
zpUsobem jako tlacitko POWER. Vstup VYP Ize pozdrzet podle potfeby. PouZijte funkci softwaru k
automatickému nadteni a spusténi programdi, (viz éast Cast Il Prirucka k rozhrani PolyScope na
strané 99).

Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.
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[12V - GND] Napéti

[12V - GND] Proud

[ON / OFF] Neaktivni napéti
[ON / OFF] Aktivni napéti
[ON / OFF] Vstupni proud
[ON] Doba aktivace

Vzdalené tlacitko Zapnout

Tento pfiklad znazornuje zapojeni vzdaleného tlaCitka ZAP.

Remote‘

12v

GND

ON

OFF

Vzdalené tlagitko Vypnout

Tento priklad znazorfuje zapojeni vzdaleného tlacitka VYP.

Remote‘

12v

GND

ON

OFF

10 12 13 Vv
- - 100 mA
0 - 0,5 V
5 - 12 V
- 1 - mA
200 - 600 ms
B
P
B
P

if POZOR
Vstup ZAP nebo tlac¢itko POWER nemuzete stisknout a podrzet, protoze by doslo k
vypnuti ovlddaci jednotky bez ulozeni. K vypinani dalkového vypinace musite pouzit
vstup VYP, nebot tento signal umoznuje spravné vypnuti a ulozeni otevienych
bezpecnostnich souborl ovladaci jednotky.

6.5. Pripojeni k siti

Kabel sitového napajeni z ovladaci jednotky je na konci vybaven standardni zastrckou IEC. Na zastréku
IEC Ize pfipojit zastrku Ci kabel odpovidaijici standardu sité v dané zemi.

Aby bylo mozné uvést robota pod napéti, musi byt ovladaci jednotka pfipojena k siti prostfednictvim
standardni zastrcky IEC C20 na spodni strané ovladaci jednotky a odpovidajiciho kabelu IEC C19 (viz

nize uvedena ilustrace).
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Sitovy zdroj napajeni je vybaven nasledujicimi prvky:
» Ukostreni
« Pajistka sitového napajeni
 Zafizeni pro zbytkovy proud
Jako jednoduchy prostfedek za u¢elem uzamceni a oznaceni v pfipadé servisu doporucujeme

nainstalovat hlavni spinac, kterym se vypne veskeré zafizeni v aplikaci robota. Elektrické specifikace
jsou zobrazeny v nize uvedené tabulce.

Parametr Min. Typ Max. Jednotka
Vstupni napéti 100 - 240 VAC
Externi pojistka (pfi 100-200V) 15 - 16 A
Externi pojistka (pfi 200-265V) 8 - 16 A
Vstupni kmitocet 47 - 440 Hz
Napajeni v pohotovostnim stavu - - <15 W
Nominalni provozni pfikon 90 250 500 w

UR16e 46 UzZivatelska pfiruCka



(R
6. Elektrické rozhrani UNIVERSAL ROBOTS

UPOZORNENI
1. Ujistéte se, Ze je robot spravné uzemnén (elektrické spojeni se zemi). Ke

klasickému uzemnéni veskerych zafizeni v systému pouzijte nevyuzité Srouby v
ovladaci jednotce oznacené symboly uzemnéni. Jmenovity proud zemniciho
vodice bude minimalné roven nejvysSimu proudu v systému.

2. Uijistéte se, ze je vstupni napajeni do ovladaci jednotky opatfeno proudovym
chrani¢em (RCD) a spravnou pojistkou.

3. Budete-li chtit béhem revize provést kompletni instalaci robota, zastavte provoz
a vypnéte veskere napajeni. Pfi odstavce systému by nemély byt vstupy/vystupy
robota napajeny z jinych zafizeni.

4. Pred zahgjenim napajeni ovladaci jednotky se ujistéte, Zze mate vdechny kabely
spravné zapojené. Vzdy pouzivejte originalni sitovou $fdru.

6.6. Pripojeni robota: kabel robota

Tento pododdil popisuije pfipojeni ramene robota nakonfigurovaného s fixnim 6 metr(i dlouhym
kabelem. Informace o pfipojeni ramene robota nakonfigurovaného s konektorem pro kabel na pfirubé
zakladny naleznete v 6.7. Pripojeni robota: Kabel do priruby zakladny on the next page.

6.6.1. Pripojeni kabelu robota

Pripojte rameno robota k ovladaci jednotce pomoci kabelu robota.

Kabel z robota je tfeba zapojit do konektoru ve spodni ¢asti ovladaci jednotky, viz nize uvedena
ilustrace. Pfed spusténim ramene robota otocte dvakrat konektor a zajistéte tak, aby byl konektor
spravné zapojen.

Muzete otocit konektor doprava, aby jej bylo mozné po zapojeni kabelu snadnéji uzamknout.
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POZOR
Nespravné pripojeni robota miize vést k preruseni dodavky energie pro rameno
robota.

» Kabel robota neodpoijujte, pokud je rameno robota spusténo.

+ Puavodni kabel robota neprodluzujte ani neupravuijte.

6.7. Pripojeni robota: Kabel do priruby zakladny

Tento pododdil popisuije pfipojeni ramene robota nakonfigurovaného s konektorem kabelu na pfirubé
zakladny. Informace o pfipojeni ramene robota nakonfigurovaného s pevnym kabelem o délce 6 metru
naleznete v 6.6. Pfipojeni robota: kabel robota on the previous page.

6.7.1. Konektor kabelu na pfirubé zakladny
Pfipojte rameno robota k ovladaci jednotce pomoci kabelu robota. Kabel robota se pfipojuje ke
konektoru kabelu na pfirubé zakladny a ke konektoru ovladaci jednotky.

Po pfipojeni robota muzete kazdy konektor uzamknout.

POZOR
Maximalni délka propojeni ramene robota a ovladaci jednotky je 12m. Nespravné
pripojeni robota miize vést k preruseni dodavky energie pro rameno robota.

* Nepouzivejte prodlouzeni pro 6m kabel.

OZNAMENI
PFimé pripojeni kabelu z pfiruby zakladny k libovolné ovladaci jednotce muze zpUlisobit
poskozeni zafizeni nebo Skody na majetku.

* Nepripojujte kabel z pfiruby zakladny pfimo k ovladaci jednotce.

6.8. Nastroj V/V

Vedle pfiruby nastroje na zapésti #3 je osmikolikovy konektor zajiStujici napajeni a kontrolni signaly pro
rizna chapadla a senzory, které Ize pripoijit k robotu. Lumberg RKMV 8-354 je vhodny pramyslovy
kabel. Kazdy z osmi vodi¢l uvnitf kabelu ma rliznou barvu predstavujici riizné funkce.
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Tento konektor zajiStuje napajeni a ovladaci signaly pro chapadla a senzory, pouzité na konkrétnim
nastroji robota. Vhodny je nize uvedeny pramyslovy kabel:

* Lumberg RKMV 8-354.

POZNAMKA
Konektor nastroje musi byt utazen ru¢né na maximainé 0,4 Nm.

Osm vodi¢u uvniti kabelu ma riiznou barvu oznaduijici riizné funkce. Viz tabulku nize:

Cervena GND Ukostfeni
Seda POWER 0V/12V/24V
Modra TOO/PWR Digitalni vystupy 0 nebo 0 V/12V/24 V
Ruzova TO1/GND Digitalni vystupy 1 nebo kostra
Zluta TIO Digitalni vstup 0
Zelena T Digitalni vstupy 1
Bila Al2/RS485+ Analogovy v 2 nebo RS485+
Hnéda Al3/RS485- Analogovy v 3 nebo RS485-

Na karté Instalace oteviete Nastroj V/V (viz &ast Cast || Prirucka k rozhrani PolyScope na strané 99)
pro nastaveni interniho napajenina 0V, 12V nebo 24 V. Elektrické specifikace jsou uvedeny nize:

Napajeci napéti ve 24V rezimu 23,5 24 24,8 \Y
Napajeci napéti ve 12V rezimu 11,5 12 12,5 \
Napajeci proud (jeden kolik)* - 1000 2000** mA
Napdjeci proud (dva koliky)* - 2000 2000 mA
Napajeci kapacitni zatéz - - 8000** uF

*Velmi se doporucuje pouzit ochrannou diodu pro indukéni zatéz.

**Vrchol po dobu max. 1 sekundy, pracovni cyklus max: 10 %. Primérny proud po dobu 10 sekund
nesmi prekrocit jmenovity proud.

***Je-li zapnuto napajeni nastroje, zacina doba mékkého spusténi 400 ms, ktera umoznuije pfipojeni
kapacitniho zatizeni 8000 uF k napajeni nastroje pfi spusténi. Pfipojeni kapacitni zatéze za provozu
neni povoleno.
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POZNAMKA
Priruba nastroje je pfipojena ke kontaktu GND (stejné jako Cerveny vodic).

6.8.1. Zdroj nap3jeni nastroje

6.8.2. Zdroj napajeni

Na karté Instalace oteviete Nastroj V/V (viz &ast Cast || Prirucka k rozhrani PolyScope na strané 99)
pro nastaveni interniho napajenina0V, 12V nebo 24 V.

POWER

A

GND (RED) — JI

6.8.3. Dualni napajeci zdroj
V rezimu dualniho napajeni vyvodu Ize zvysit vystupni proud podle (6.8. Nastroj V/V na strané 48
tabulky 2).

1. V zahlavi klepnéte na Instalace.

2. Vlevo dole klepnéte na Konec.

3. Klepnéte na IO nastroje a zvolte Dvojpinové napajeni.

4. Vodice napajeni (Sedé) pripojte k TOO (modry) a uzemnéni (Cerveny) k TO1 (rGzovy).

POWER (GRAY)

TOO/PWR (BLUE

TO1/GND (PINK) g
GND (RED

POZNAMKA
V pfipadé nouzové zastaveni robot se napéti nastavi na 0V pro oba napajeci koliky
(napajeni je vypnuto).

6.8.4. Digitalni vystupy nastroje

Digitalni vystupy podporuiji tfi rzné rezimy:
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Sinking (NPN) Nizky Oteviit
Sourcing (PNP) HI Otevrit
Push /Pull HI Nizky

Na kart& Instalace otevfete Nastroj V/V (viz &ast Cast || Prirucka k rozhrani PolyScope na strané 99) a
nastavte vystupni rezim kazdého koliku. Elektrické specifikace jsou uvedeny nize:

Napéti pfi rozpojeni -0,5 - 26 \%
Napéti pfi sepnuti a proudu 1 A - 0,08 0,09 \%
Proud pfi zdroji/sepnuti 0 1000 1000 mA
Proud pres GND 0 1000 3000’ mA

**Vrchol po dobu max. 1 sekundy, pracovni cyklus max: 10%. Pramérny proud po dobu 10 sekund
nesmi prekrocit jmenovity proud.

POZNAMKA
V pfipadé nouzového zastaveni robota se deaktivuiji digitalni vystupy (DO0 a DO1)
(vysoky signal Z).

POZOR
Digitalni vystupy nastroje nemaiji omezen proud. Potlaceni uréenych dat mize zplsobit
trvalé poskozeni.

Pouzivani digitalnich vystupl nastroje

Tento priklad znazorfuje aktivaci zatizeni pfi pouZziti vnitfniho zdroje napajeni 12 V nebo 24 V. Je nutné
definovat vystupni napéti na karté V/V. Mezi kontaktem POWER a stinénim / kostrou je napéti, a to
i v pfipadé, zZe je zatizeni vypnuto.

Doporucuje se pouzit ochrannou diodu pro indukéni zatéz dle popisu nize.
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POWER

TOO P

6.8.5. Digitalni vstupy nastroje

Digitalni vstupy jsou zapojeny jako PNP se slabymi snizovacimi odpory. To znamena, ze plovouci vstup

ma vzdy nizkou hodnotu. Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

Vstupni napéti -0,5 - 26
Logické nizké napéti - - 2,0
Logické vysoké napéti 55 - -
Vstupni odpor - 47 k -

Pouziti digitalni vstupl nastroje
Tento priklad znazornuje zapojeni jednoduchého tladitka.

POWER

6.8.6. Analogovy vstup nastroje

N < < <

Analogové vstupy nastroje jsou nediferencialni a Ize je nastavit bud’ na napéti (0-10 V), nebo proud (4-
20 mA) na karté vstupti/vystupt (viz &ast Cast || Prirucka k rozhrani PolyScope na strané 99).

Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

Vstupni napéti v napétovém rezimu -0,5 -
Vstupni odpor pfirozsahu 0V az 10V - 10,7
RozliSeni - 12
Vstupni napéti v proudovém rezimu -0,5 -
Vstupni proud v proudovém rezimu -2,5 -
Vstupni odpor pfi rozsahu 4mA az 20mA - 182
RozliSeni - 12

V nasledujicich podkapitolach jsou uvedeny dva pfiklady pouziti analogovych vstupu.

26

5,0
25
188

kQ
bit

mA

bit
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POZOR
1. V proudovém rezimu nejsou analogové vstupy chranény proti prepéti.
Prekroeni mezni hodnoty v elektrické specifikaci mize zplsobit trvalé
poskozeni vstupu.

Pouziti analogovych vstupl nastroja, nediferencialnich

Tento priklad ukazuje pfipojeni analogového senzoru s nediferencialnim vystupem. Vystup senzoru
mUZe byt bud’ proudovy nebo napétovy, pokud je vstupni rezim analogového vstupu nastaven stejné na
karté V/V.

Poznamka: MliZete zkontrolovat, zda je senzor s napétovym vystupem schopen ovladat vnitfni odpor
nastroje, jinak mize byt naméfena hodnota neplatna.

POWER
T
A2 -
=] «
e
GND =

Pouziti analogovych vstupl nastrojl, diferencialnich

Tento priklad ukazuje pfipojeni analogového senzoru s diferencialnim vystupem. Pfipojeni zaporné
Casti vystupu ke kontaktu GND (0 V), ktery bude fungovat stejné jako nediferencialni senzor.

Al

6.8.7. Komunikace nastroje V/V

» Vyzadani signala Signaly RS485 vyuzivaji interni odchyleni zabezpecené proti selhani. Pokud
pfipojené zafizeni nepodporuje toto zabezpeceni proti selhani, odchyleni signalu je nutno bud
provést v pfipojeném nastroji nebo pridat externé pfidanim pull-up rezistord k RS485+ a pull-
down k RS485-.

» Zpozdéni zprav posilanych prostfednictvim konektoru nastroje se pohybuje od 2ms do 4ms od
Casu, kdy je zprava napsana na PC do spusténi zpravy na RS485. Vyrovnavaci pamét uchovava
data odeslana na konektor nastroje az do necinnosti linky. Po pfijeti 1000 bytu dat se zprava
napise na zafrizeni.

PFfenosové rychlosti 9,6k, 19,2k, 38,4k, 57,6k, 115.2k, 1M,2M,5M
Stop bity 1,2
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7. Udrzba a opravy

Provedte vizualni nebo pracovni kontrolu stavu v souladu se vSemi bezpecnostnimi pokyny v této
prirucce.

Provadéjte veskerou udrzbu, inspekce, kalibraci a opravy podle nejnovéjsich verzi Servisnich pfirucek
na webovych strankach podpory: http://www.universal-robots.com/support.

Opravy smi provadét pouze Universal Robots nebo autorizovani systémovi integratofi. Opravy mohou
provadét i vyskolené osoby uréené klientem, pokud dodrzuji plan inspekci uvedeny v Servisni pfirucce.
Uplny plan inspekci pro vyskolené osoby viz Servisni pfirucka: Kapitola 5

V8echny soucasti, které se vraci zpét spolecnosti Universal Robots, je nutné vracet v souladu s
podminkami uvedenymi v Servisni pfirucce.

7.1. Bezpecnostni pokyny

Po udrzbé nebo opravé je tfeba provést kontrolu a zaijistit pozadovanou urover bezpecnosti. P¥i
kontrolach je nutné dodrzovat platné narodni nebo regionalni bezpeénostni pfedpisy. Je tfeba
zkontrolovat i spravné fungovani vSech bezpec¢nostnich funkci.

Udrzba a opravy maji zaijistit provozuschopnost systému nebo, v pfipadé selhani, navrat systému do
provozuschopného stavu. Opravarenskeé prace zahrnuji kromé vlastni opravy i analyzu a feSeni
problémd.

Pfi praci na robotu nebo ovladaci jednotce je nutné dodrzovat nize uvedené postupy a upozornéni.

UPOZORNENI
1. Nemérite bezpecnostni konfiguraci systému (nap¥. mezni hodnotu sily).

Bezpecnostni konfigurace je popsana v priru¢ce PolyScope. Pokud se néktery
bezpecénostni parametr zméni, bude cely systém robota povazovan za novy, coz
znamena, ze bude potfeba aktualizovat cely proces schvalovani bezpecénosti
vCetné posouzeni rizik.

2. Vadné soucasti vymeénite za nové se stejnym Cislem zbozi nebo za ekvivalentni
soucasti schvalené za timto ucelem spole¢nosti Universal Robots.

3. lhned po dokonceni prace znovu aktivujte jakakoliv deaktivovana bezpe&nostni
opatreni.

4. VeSkeré opravy zdokumentujte a dokument ulozte do pfislusného souboru
technické dokumentace pro kompletni systém robota.
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ii UPOZORNENI
1. Zdolni Easti ovladaci jednotky vyjméte kabel pro napajeni ze sité a zajistéte, aby
byl zcela odpojen od napajeni. Odpojte od napajeni jakykoliv zdroj energie
pripojeny k ramenu robota nebo ovladaci jednotce. Pfijméte nezbytna opatteni,
ktera zabrani tomu, aby ostatni osoby b&éhem opravy uvedly systém pod napéti.

2. Pred opétovnym uvedenim systému pod napéti zkontrolujte uzemnéni.
3. Pfidemontazi ramene robota nebo ovladaci jednotky dodrzujte predpisy ESD.

4. Neprovadéjte demontaz zdroje napajeni uvnitf ovladaci jednotky. Ve zdrojich
napajeni muze byt po dobu nékolika hodin od vypnuti ovladaci jednotky pfitomno
vysoké napéti (az 600 V).

5. Dbejte na to, aby se do ramene robota nebo ovladaci skfifiky nedostala voda
nebo prach.

7.2. Cisteni

Kazdodenni Cisténi

MzZete setfit veSkery prach/necistoty/olej pozorovany na rameni robota hadfikem a jednim z
nasleduijicich Cisticich prostfedki: Voda, Isopropylalkohol, 10% Ethanol alkohol nebo 10% Nafta. Ve

vzacnych pfipadech muze byt v kloubu viditelné velmi malé mnozstvi maziva. To nema vliv na funkci,
pouziti nebo zivotnost kloubu.

Dodate¢né Cisténi
Vzhledem k vétSimu zamérfeni na Cisténi vaSeho robota doporucuje spolec¢nost UR cisténi 70%
isopropylalkoholem (tfecim alkoholem).
1. Robota otfete hadrem z krouceného mikrovlakna a 70% isopropylalkoholem (tfecim alkoholem).
2. Nechte 70% isopropylalkohol na robotu pusobit po dobu 5 minut a poté jej vycistéte standardnim

Cisticim postupem.

NEPOUZIVEJTE BELIDLO. Nepouzivejte bélidlo v zadném zfed&ném &isticim roztoku.

7.3. Inspekce

7.3.1. Inspekcni prohlidky ramene robota

x

< << KL<
x
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V = Vizualnikontrola * = Musi byt také zkontrolovano po tézké kolizi

g/_l\\@
o

&%& 2

7.3.2. Vizualni kontrola ramene robota

OZNAMENI
Pouziti stla¢eného vzduchu k ¢isténi ramene robota muze poskodit sou¢asti ramene
robota.

+ K Cisténi ramene robota nikdy nepouzivejte stlaceny vzduch.

OZNAMENI
Pokud na robotu béhem zarucni doby dojde k posSkozeni, kontaktujte distributora, u
kterého byl robot zakoupen.

7.3.3. Inspekcni prohlidky ovladaci jednotky

Casovy ramec
rocné

1 F b 4

F X
2&3

F X
485 Zkontrolujte kabel a konekt.orl prenosného ovladaciho Vv X

terminalu

6 \ X

V = Vizualnikontrola F = Funkéni kontrola
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7.3.4. Vizualni kontrola ovladaci jednotky

1. Odpojte napajeci kabel od ovladaci jednotky.
2. Zkontrolujte, zda na vnéjsi strané ovladaci jednotky nejsou necistoty nebo prach.

+ V ptipadé potfeby vycistéte ovladaci jednotku ESD vysavacem.

OZNAMENI
Pouziti stla¢eného vzduchu k ¢isténi vnitfnich ¢asti ovladaci jednotky maze poskodit
soucasti.

» K iténi vnitfnich ¢asti ovladaci jednotky nepouzivejte stlaceny vzduch.

7.3.5. Inspekce zpétného chodu
1. Odpoijte pripojenou soucast nebo nastavte TCP/UziteCné zatizeni/Tézisté podle specifikaci
nastroje.
2. Presunuti ramene robota v rezimu Freedrive:
* Na standardnim pfenosném ovladacim terminalu stisknéte a podrzte tlaCitko Freedrive.

» Na 3PE prenosném ovladacim terminalu rychle a lehce stisknéte, poté lehce stisknéte a
podrzte tlacitko 3PE.

\
\

TTE—
Standardni pfenosny ovladaci terminal 3PETP
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3. Tahnéte/tlacte rameno robota do vodorovné podlouhlé polohy a uvolnéte jej.

4. Ovérte, Ze robot dokaze udrzet svoji polohu, kdyz neni drzen se stale stisknutym tlaCitkem
Freedrive.
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8. Likvidace a zivotni prostredi

Universal Robots roboty e-Series musi byt nakladano v souladu s platnymi vnitrostatnimi zakony,
nafizenimi a normami.

Universal Robots e-Series jsou vyrabéni za omezeného pouzivani nebezpecnych latek s ohledem na
ochranu zivotniho prostfedi, jak je definovano evropskou smérnici RoHS 2011/65/EU. Mezi tyto latky
patfi rtut, kadmium, olovo, chrom VI, polybromované bifenyly a polybromované difenylethery.

Poplatek organu DPA-System za nakladani s elektronickym odpadem z robot(i spole¢nosti Universal
Robots e-Series, prodavanych na danském trhu, uhradila spole¢nost Universal Robots A/S predem.
Dovozci ze zemi uvedenych v Evropské smérnici 2012/19/EU o odpadnich elektrickych a
elektronickych zafizenich WEEE jsou povinni k zapisu do pfislusného vnitrostatniho registru WEEE ve
své zemi. Poplatek je obvykle nizSi nez 1TEUR/robot. Seznam vnitrostatnich registri najdete zde:
https://www.ewrn.org/national-registers.

Robot je opatfen nasledujicimi symboly, které oznacuji shodu s vySe uvedenymi predpisy:

— Ro H S Iead-free’
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9. Certifikaty

Certifikace tfetimi stranami je dobrovolna. V ramci zajisténi co nejlepSich sluzeb pro integratory robott
se spolecnost Ur rozhodla své roboty certifikovat v nasledujicich uznavanych zkuebnich ustavech.

Kopie vSech certifikatt naleznete v kapitole Certifikaty

TUVNORD  Universal Robots e-Series jsou roboty schvaleni spole¢nosti
TUV NORD, notifikovaného organu dle smérnice o strojnich
zafizenich 2006/42/ES.

CHINA RoHS Roboti Universal Robots e-Series odpovidaji metodam fizeni
25 &inského RoHS pro kontrolu znegisténi elektronickymi
informacnimi produkty.

KCC Roboti Universal Robots e-Series byli posouzeni a jsou v
Bezpecnost  souladu s bezpecnostnimi normami znacky KCC.

posouzeni shody pro pouziti v pracovnim prostfedi. V pfipadé
pouziti v domacim prostredi proto hrozi riziko ruseni radiovym
signalem.

Delta Roboti Universal Robots e-Seriesroboty jsou testovany
spole¢nosti DELTA.

K S
[@ KC Registrace Roboti Universal Robots e-Series byli provéreni pro
‘ =

Certifikace dodavatel tfeti stranou

Prostredi Podle naSich dodavatel(i, pfepravni palety robott e-Series
od Universal Robots spliuji pozadavky danskych norem
ISMPM-15 na vyrobu obalového materialu ze dfeva a jsou
oznaceny v souladu s timto programem.

Certifikace testu vyrobce

@:.

Univerzal Roboti Universal Robots e-Series prochazeji nepretrzitym
n robots internim testovanim a zkouSeni v ramci vystupni kontroly.
Procesy zkou$eni UR jsou priibézné prezkoumavany a
ZlepSovany.
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Prohlaseni podle Smérnic EU

Ackoli jsou Smérnice EU primarné urCeny pro Evropu, nékteré zemé mimo Evropu uznavaji a/nebo
vyzaduiji Prohlaseni EU. Evropské smérnice jsou k dispozici na oficialnich strankach: http://eur-
lex.europa.eu.

Podle Smérnice o strojnich zafizenich jsou roboty Universal Robots ¢aste¢né dokon&enymi stroji, a
proto na nich nesmi byt umisténa znacka CE.

Prohlaseni o zaclenéni (DOI) podle Smérnice o strojnich zafizenich najdete v kapitole Prohlaseni a

certifikaty
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10. Zaruky
10.1. Zaruka na vyrobek

Aniz by byly dotCeny veSkeré naroky uzivatele (zakaznika), které mohou existovat ve vztahu k
obchodnimu zastupci nebo prodejci, vyrobce zakaznikovi poskytuje zaruku za nize uvedenych
podminek:

V pfipadé novych zafizeni a jejich soucasti vykazujicich zavady vzniklé v dusledku vyroby nebo
materialové vady do 12 mésicli od uvedeni do provozu (maximalné 15 mésict od odeslani) poskytne
spole¢nost Universal Robots pozadované nahradni dily, pri¢emz uzivatel (zakaznik) poskytne pracovni
dobu na vyménu nahradnich dild, a to bud’ nahrazenim soucasti jinou soucasti podle aktualné
dostupnych technologii, nebo opravenim pfedmétné soucasti. Tato zaruka se stava neplatnou, pokud
je zavada na zafizeni zplisobena nespravnym zachazenim nebo nedodrzenim pokyn( v uzivatelskych
priruckach. Tato zaruka se nevztahuje na sluzby provadéné autorizovanym prodejcem Ci zakazniky
samotnymi (napf. instalaci, konfiguraci, stahovani softwaru) a nelze ji na né rozsirit. Jako doklad pro
uplatnéni zaruky je vyzadovan doklad o koupi s uvedenym datem koupé. Reklamace v ramci zaruky
musi byt podany do dvou mésicll od zjisténi zavady, na kterou se zaruka vztahuje. Vlastnictvi zafizeni
nebo soucasti, které byly vyménény a vraceny spolecnosti Universal Robots, prechazi na spole¢nost
Universal Robots. Jakékoli dalSi reklamace vzniklé na zafizeni nebo v souvislosti s nim této zaruce
nepodléhaji. Zadna &ast této zaruky nevede k omezeni &i vylougeni zakonnych prav zakaznika ani
zodpovédnosti vyrobce za zranéni osob i umrti v disledku jeho nedbalosti. Doba trvani zaruky se
sluzbami poskytnutymi podle zaruky neprodluzuje. Spole¢nost Universal Robots si vyhrazuje pravo
zpoplatnit zdkaznika za vyménu Ci opravu, paklize zavada na zakladé zaruky nebude prokazana. Vyse
uvedena ustanoveni nepredstavuji zménu dliikazniho bifemene v neprospéch zakaznika. V pripadé, ze
zarizeni bude vykazovat vady, spolecnost Universal Robots nebude zodpovédna za jakékoliv nepfimé,
nahodné, zvlastni nebo nasledné Skody, v€etné napriklad uslého zisku, ztraty moznosti uzivani,
vyrobnich ztrat nebo poskozeni dalSiho vyrobniho zafizeni.

V pripadé, Ze zafizeni vykazuje zavady, spole¢nost Universal Robots nebude zodpovédna za nasledné
Skody nebo ztraty, jako je ztrata vyroby nebo poskozenijiného vyrobniho zafizeni.

if POZOR
V8eobecné se doporucuje vyhnout se pouziti vysSich zrychleni, nez je potfeba pro
danou aplikaci. Vysoké zrychleni, zejména v kombinaci s vysokym zatizenim, mize
vést ke zkraceni zivotnosti robota. Pro aplikace s kratkymi dobami cyklu a vysokymi
pozadavky na rychlost se obecné doporucuje pouzivat smési co nejvice, aby byly
zajistény hladké trajektorie bez nutnosti vysokych zrychleni.

10.2. Prohlaseni

Spole¢nost Universal Robots neustale zlepSuje spolehlivost a zvySuje vykonnost svych vyrobki, a v
této souvislosti si vyhrazuje pravo vyrobek zdokonalovat bez nutnosti predchoziho upozornéni.
Spole¢nost Universal Robots vénuje veskerou péci presnosti a spravnosti obsahu této pfirucky, neni
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vSak zodpovédna za chyby ani chybéjici informace.
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11. Brzdna doba a brzdna draha

POZNAMKA

K dispozici je moznost uzivatelského nastaveni maximalni bezpecnostni doby a
vzdalenosti. V 3.1. Uvod na strané 17 a 22.6. Nastaveni nabidky Bezpec&nost na
strané 123.

Pouzije-li se uzivatelské nastaveni, rychlost programu se dynamicky nastavi tak, aby
vzdy odpovidala vybranym mezim.

Graficka data uvedena pro kloub 0 (zakladna), kloub 1 (rameno) a kloub 2 (loket) plati pro
vzdalenost do zastaveni a ¢as do zastaveni:

+ Kategorie 0
» Kategorie 1
» Kategorie 2
Na kloubu 0 byl proveden test pomoci vodorovného pohybu, kde osa otaceni byla kolma k zemi.

Béhem testl kloubu 1 a kloubu 2 sledoval robot svislou drahu, kde osa otaceni byla paralelni k zemi, a
ve chvili, kdy se robot pohyboval smérem dol(, bylo provedeno zastaveni.
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Vzdalenost do zastaveni pro kloub 0 (ZAKLADNA)

Vzdalenost do zastaveni v metrech pfi maximalnim zatizeni 16 kg

Doba do zastaveni pro kloub 0 (ZAKLADNA)
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UR16e
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0.10

0.08

0.06

0.04

0.02

0.00

&—® extension 66%
—® extension 33%

Vzdalenost do zastaveni pro kloub 1 (RAMENO)

o—@ extension 100% 7

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

Vzdalenost do zastaveni v metrech pfi maximalnim zatizeni 16 kg

0.12

0.10

0.08

0.06

0.04

0.02

@—® extension 100% |

o—@ extension 66%
8 extension 33%

speed 33%

speed 66%

0.20H

0.15

0.10

0.05

0.00

speed‘ 100%

Cas do zastaveni v sekundach pfi 33% z 16 kg

Doba do zastaveni pro kloub 1 (RAMENO)

@@ extension 100% ‘
®—® extension 66%
0.15}| & extension 33%

0.10

0.05f

—

0.00

speed 66%

speed 33%

Cas do zastaveni v sekundach pii 66% z 16 kg

@—® extension 100%
o—@ extension 66%
8 extension 33%

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

Cas do zastaveni v sekundach pii maximalnim zatizeni 16 kg

speed‘ 100%
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0.040}| @& payload 100% |-
&—@ payload 66%
0.035-| @—@ payload 33% |~ @ e

0.030}
0.025f -

0020 T
0.015f /
0010 &

speed 33% speed 66% speed‘ 100%

Vzdalenost do zastaveni v metrech pfi vdech
zatizenich

0.12

0.10

0.08

0.06

0.04

Doba do zastaveni v sekundach pfi vSech

zdalenost a doba do zastaveni pro kloub 2 (LOKET)

@—e@ payload 100%
@& payload 66%
@@ payload 33%

speed 33% speed 66%

zatizenich

speedl 100%

UR16e
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12. Prohlaseni a certifikaty

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 Teach

of the Partially-Completed Pendant). Function is determined by the completed machine (with
Machine(s) end-effector and intended use).

Product and Function

Model UR3e, UR5e, UR10e,UR16€e (e-Series)

Serial Number Starting 20195000000 and higher — Effective 17 August 2019
Incorporation: Universal Robots UR3e, UR5e, UR10e and UR 16e 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, fulfill the following Directives as

detailed below:

| Machine Directive The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2,
2006/42/EC 1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.2.4.3,1.2.6,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2, 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 VIl of the Machinery
Directive.

Il Low-voltage Directive Reference the LVD and the harmonized standards used below.

2014/35/EU

11l EMC Directive 2014/30/EU Reference the EMC Directive and the harmonized standards used
below.

IV RoHS Directive Reference the RoHS Directive 2011/65/EU.

2011/65/EU

V WEEE Directive Reference the WEEE Directive 2012/19/EU.

2012/19/EU.

Uzivatelska pfirucka 69 UR16e
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It is declared that the above products, for what is supplied, fulfill the following Directives as

detailed below:

Reference the harmonized
standards used,

referred to in Article 7(2) of
the MD and LV Directives
and Article 6 of the EMC
Directive

(I) EN1SO 10218-1:2011 TUV Nord Cert. 4470814097607
(I) EN 1ISO 13849-1:2015 TUV Nord Cert. 4420714097610

(I) EN ISO 13732-1:2008, (1) EN 1037:1995+A1:2008
(I) EN 1SO 13849-2:2012, (1) EN ISO 13850:2015

(1) EN 60204-1:2006/A1:2010, () EN 60320-1:2001/A1:2007
(I1) EN 60529:1991/A2:2013, (Il) EN 60947-5-5:1997/A11:2013

(1) EN 61000-6-2:2005, (111) EN 61000-6-4:2007/A1:2011

Reference to other technical
standards
and specifications used

() ISO/TS 15066 as applicable

(1) IEC 60664-1:2007, (1) IEC 60664-5:2007, (II) IEC 61326-3-
1:2008

(I1) IEC 61784-3:2010 (SIL2) ISO 14664-1:2015 (Cleanroom Class
6 for control assembly with enclosure and Class 5 for UR3e,
UR5e,UR10e and UR 16e manipulators)

(111 IEC 60068-2-1:2007, (1ll) IEC 60068-2-2:2007
(111) IEC 60068-2-27:2008, (lIl) IEC 60068-2-64:2008

The manufacturer, or his authorized representative, shall transmit relevant information about the
partly completed machinery in response to a reasoned request by the national authorities.
Approval of full quality assurance system (ISO 9001), by the notified body Bureau Veritas, certificate

Ty ;
» / / y A ¢
Odense Denmark, 17 August 2019 Uttiz #s AS >AJ-—
Name- Roberta Nelson Shea
Position/ Title Global Technical Compliance Officer
Universal Robots A/S, Energive] 25, DK-5260 Odense S, Denmark Phone +45 8993 8989 info@universal-robots.com
CVR-nr. 29 13 80 60 Fax +45 3879 8989 www universal-robots com
UR16e 70 Uzivatelska prirucka
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13. Prohlaseni a certifikaty (preklad

originalu)

Prohlaseni EU o zapisu do obchodniho rejstiiku v souladu s ISO/IEC 17050-1:2010

Vyrobce

Osoba opravnéna k sestaveni
technického souboru

Popis a znaceni ¢aste¢né
zkompletovanych stroje(t)
Vyrobek a funkce

Model

Vyrobni Eislo

Zabudovani:

Universal Robots A/S

Energivej 25

DK-5260 Odense S Dansko

David Brandt

Technologicky referent, Vyzkum a Vyvoj
Universal Robots A/S

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Pruimyslovy robot (viceosy manipulator s ovliadaci jednotkou a
prenosnym ovladacim panelem). Funkce je uréena dokonéenym
strojem (s koncovym efektorem a uréenym pouzitim).

UR3e, UR5e, UR10e,UR16e (e-Series)

Pocinaje Cislem 20195000000 a vyse --- Platnost od 17. srpna
2019

Roboti spole¢nosti Universal Robots UR3, UR5, UR10a UR16
sméji byt uvedeni do provozu pouze po integraci do kone¢ného
uplného stroje (robotického systému, buriky nebo aplikace), ktery
je v souladu s ustanovenimi smérnice o strojnim zarfizeni a dalSich
platnych smérnic.

Timto se prohla$uje, Ze vy$e uvedené vyrobky ve vztahu k danym G&elim vyhovuji

nasledujicim smérnicim, jak je podrobné uvedeno nize:

| Smérnice o strojich
2006/42/EC

Il Smérnice o nizkém napéti
2014/35/EU

1 Smérnice EMC 2014/30/EU

IV Smérnice RoHS
2011/65/EU

V Smérnice WEEE
2012/19/EU.

Byly spInény tyto zakladni pozadavky: 1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.2.1,
1.243,1.26,1.34,1.3.8.1,15.1,1.5.2,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,
1.7.4,41.2.3

Timto se prohlasuje, ze pfislusna technicka dokumentace byla
sestavena v souladu s ¢asti B pfilohy VII smérnice o strojnich
zafizenich.

Odkaz na smérnici LVD a harmonizované normy uvedené nize.

Odkaz na smérnici EMC a harmonizované normy uvedené nize.
Odkaz na smérnici RoHS 2011/65/EU.

Odkaz na smérnici WEEE 2012/19/EU.

Uzivatelska pfirucka
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Timto se prohlasuje, Ze vySe uvedené vyrobky ve vztahu k danym G¢elim vyhovuji

nasledujicim smérnicim, jak je podrobné uvedeno nize:

Odkaz na pouité (1) EN ISO 10218-1:2011 TUV Nord Cert. 4470814097607
harmonizované normy, () EN ISO 13849-1:2015 TUV Nord Cert. 4420714097610
uvedenychv Clanku7(2)MDa () EN 1S0 13732-1:2008, (1) EN 1037:1995+A1:2008

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

a ¢lanek 6 smérnice EMC
(I1) EN 60204-1:2006/A1:2010, (1) EN 60320-1:2001/A1:2007

(I1) EN 60529:1991/A2:2013, (I1) EN 60947-5-5:1997/A11:2013
(1) EN 61000-6-2:2005, (I1l) EN 61000-6-4:2007/A1:2011

Odkaz na jiné pouzité (N ISO/TS 15066 dle okolnosti
technicke normy (I1) IEC 60664-1:2007, (l) IEC 60664-5:2007, (1) IEC 61326-3-
a specifikace 1:2008

(1) IEC 61784-3:2010 (SIL2) ISO 14664-1:2015 (tfida Cistych
prostor 6 pro Fidici sestavu s krytem a tfida 5 pro manipulatory
UR3e, UR5e, UR10e a UR16e)

(111) IEC 60068-2-1:2007, (1ll) IEC 60068-2-2:2007
(1) IEC 60068-2-27:2008, (lIl) IEC 60068-2-64:2008

Vyrobce nebo jeho zplnomocnény zastupce pfeda prislusné informace o neuplném strojnim zafizeni
na odlivodnénou zadost vnitrostatnich organu.

Schvaleni uplného systému zabezpecovani jakosti (ISO 9001) oznamenym subjektem Bureau
Veritas, osvédcéeni #DK008850.

Ty -~ 4
' / / Y |
Odense Denmark, 17 August 2019 Witz A s AS )AJ—-
Name- Roberta Nelson Shea
Position/ Title Global Technical Compliance Officer

Universal Robots A/S, Energive] 25, DK-5260 Odense S, Denmark Phone +45 8993 8989 info@universal-robots.com
CVR-nr. 28 13 80 80 Fax +45 3879 8989 www universal-robots.com
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TUV NORD

ZERTIFIKAT

CERTIFICATE

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma / This is to certify, 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 to provide the product described below with the mark as illustrated.

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Fertigungsstatte:
Manufacturing plant:

Beschreibung des Produktes
(Details s. Anlage 1)
Description of product
(Details see Annex 1)

Gepruft nach:
Tested in accordance with:

Registrier-Nr. / Registered No. 44 207 14097610
Prufbericht Nr. / Test Report No. 3524 9741
Aktenzeichen / File reference 8003008239

. [J
A,%a&
Zertifizierdngsstelle der TUV NORD CERT GmbH
Certification body of TUV NORD CERT GmbH
TUV NORD CERT GmbH

Langemarckstrafte 20 45141 Essen

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

Universal Robots Safety System e-Series
for UR16e, UR10e, UR5e and UR3e robots

EN ISO 13849-1:2015, Cat.3, PL d

EN ISO 13849-1
PL*d"

Guiltigkeit / Validity
von / from 2019-07-16
bis / until 2024-07-15

Essen, 2019-07-16

www.tuev-nord-cert.de technology@tuev-nord.de
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ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma / This certifies 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 to provide the product mentioned below with the mark as illustrated

Fertigungsstatte Universal Robots A/S
Manufacturing plant Energivej 25
5260 Odense S
Denmark
Beschreibung des Produktes Industrial robot UR16e, UR10e, UR5e and UR3e r"v@

(Details s. Anlage 1)
Description of product
(Details see Annex 1)

TOV NORD CERT
GmbH

Geprift nach ENISO 10218-1:2011
Tested in accordance with

Registrier-Nr. / Registered No. 44 780 14097607 Guiltigkeit / Validity
Prufbericht Nr. / Test Report No. 3524 9416 von / from 2019-07-16
Aktenzeichen / File reference 8003008239 bis / until 2024-07-15
. ]
A e
Zertifiziefungsstelle der Essen, 2019-07-16

TUV NORD CERT GmbH

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

Bitte beachten Sie auch die umseitigen Hinweise
Please also pay attention to the information stated overleaf
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Cina RoHS
Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products
Product Declaration Table
For Toxic or Hazardous Substances
K1 ESEEVRITEEREZERIRER
;f’.i.’l;f;’ ::2';:;"“ Toxic and Hazardous Substances and Elements =8 EWEH TE
an/al
i P £R KB
0 R ] Hexavalent Polifrf\;iér::te d Polybrominated
Lead (Pb) Mercury (Hg) | Cadmium (Cd) Chromium bi r‘:en ls (PBB) diphenyl ethers
(Cr+6) pheny (PBDE)
UR Robots
UR3/ UR5/UR10
URHLEE A
UR3/UR5/UR10 X 0 X 0 X X

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

A=kl MaSEAM

Al HS

Universal Robots MS 2016E110079

o =E2
Myel MEASEHS 016E110079 EHE” <9 Klaus Vestergaard
A x| Energwe|25 5260 Odense 5 Denmark
e a0 JIA - 7178 vy
o] A Zeif=
A (74) UR16e sg(&=) 6 axis
AlgotH ol 5

19-AB2EQ-01080

Universal Robots A/S

Energivej25, 5260 Odense S Denmark

FotdotdiEzig | H35ZEM 18 & 242 ¥ A3 He1xH 3t wat
AgetEEe A uEsyME wEect

20194 10% 18¢

RIEE

SHRALRI ObM 4 2t O| AFE @5@5&

SEEE
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Registrace KC

7B76-CFA2-5057-8A0F

WEEANAANT AR F EF
Registration of Broadcasting and Communication Equipments

4E mE A
Trade Name or Registrant
1A ARRBAEEH)

Equipment Name

Universal Robots A/S

UR e-Series robot

QR
Basic Model Number

UR16e

SRR
Series Model Number

5295

Registration No.

R-R-URK-URI16e

Az AHA = (=)= 7t Universal Robots A/S / Sl 7}=
Manufacturer/Country of Origin

=249

Date uchgmranon

!

Others

A ANAAE (AP #5832]2 A3etel wet 525958 FH 3}
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

2019-09-26

Month) 26% (Day)

Director General of National Radio Research Agency

% ARER PEEA AL weA A A LEA" 8 v asle] §Esjelof gk

Al T8 AR 2 550 Ahd 5 Q5

Uzivatelska pfirucka 77

UR16e

Copyright © 2009-2021 od Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



I
UNIVERSAL ROBOTS 14. Certifikaty

Certifikat zkouSky na Zivotni prostredi

FORCE

Attestation of Conformity no. 119-29301-A1

Assessment holder

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Product identification

UR16e Robot Arm
Controller CB, 3.2 UR10/5 G5

FORCE Technology test reports
Environmental tests of UR16e, project no.: 119-24069, report no.: 119-24069-1 dated 29 April 2019

Other technical documentation

Conclusion

The robot arms have been tested according to the standards listed below. The test results are given in the Force
report listed above. All tests were carried out as specified in the relevant specifications including special test criteria’s
stated by the client.

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

Test Ae; Cold -5 °C, 16 h
Test Be; Dry heat +35°C, 16 h
Test Be; Dry heat +50 °C, 16 h

Test Fh; Vibration (random), 5 — 10 Hz: +12 dB/octave,
10-50 Hz 0.00042 g2/Hz, 50 — 100 Hz: -12 dB/octave,
0.15 grms, 3 x 30 min

Test Ea; Shock, 11 g, 11 ms, 6 x 9 shocks

EN 60068-2-27:2008

Copyright © 2009-2021 od Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

1EC 60529:2013 IP5X
1EC 60529:2013 IPX4
Signature

e e

FORCE Technology
Venlighedsvej 4
2970 Hersholm

Tel.+45 43 25 14 00

Fax

FORCE Technology Norway AS
Nye Vak8s vei 32

1395 Hvalstad, Norway

+47 64 00 35 00

+47 64 00 35 01
info@forcetechnology.no

FORCE Technology Sweden AB
Tallmétargatan 7

72134 Vésterds, Sweden

+46 (0)21-490 3000

+46 (0)21-490 3001
info@forcetechnology.se

FORCE Technology

Park Allé 345

2605 Brgndby, Denmark
+45 43 25 00 00

+45 43 25 00 10
info@forcetechnology.dk
www.forcetechnology.com
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Certifikat zkousky EMC

FORCE
TECHNOLOGY

Attestation of Conformity no. 119-29304-A1

FORCE Technology has performed compliance testing on electrical products since 1967. FORCE Technology is an accredited test house
according to EN17025 and participates in international standardization with organizations such as CEN/CENELEC, IEC/CISPR and ETSL.
This attestation of conformity with the below mentioned standards and/or normative documents is based on accredited tests and/or
technical assessments carried out at FORCE Technology.

Attestation holder

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
DENMARK

Product identification

UR16e — 6-axis robot arm

Manufacturer

Universal Robots A/S

Technical documentation

FORCE Technology test report 119-24864-1, dated 03 June 2019.

Standards/Normative documents

IEC 61000-6-1:2016 EMC Directive 2014/30/EU, Article 6
IEC 61000-6-2:2016 EN 61000-6-1:2007

IEC 61000-6-3:2006 + AMD1:2010 EN 61000-6-2:2005

IEC 61000-6-4:2018 EN 61000-6-3:2007 + A1:2011

IEC 61326-3-1:2017 EN 61000-6-4:2007 + A1:2011

EN 61326-3-1:2017

The product identified above has been assessed and complies with the specified standards/normative documents. The attestation
does not include any market surveillance. It is the responsibility of the manufacturer that mass-produced apparatus have the same
properties and quality. This attestation does not contain any statements pertaining to the requirements pursuant to other standards,
directives or laws other than the above mentioned.

Digitally signed by
Kn Ud A- Knud A. Baltsen
Date: 2019.07.04

Baltsen 20:59:02 +02'00"

Signed by: Knud A. Baltsen, Senior Specialist, Product Compliance

Signature

FORCE Technology
Agro Food Park 13
8.

nfo@forcetechnology.se

Uzivatelska pfirucka 79 UR16e

Copyright © 2009-2021 od Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2021 od Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

R
UNIVERSAL ROBOTS 15. Pouzité normy

15. Pouzité normy

V této Easti se popisuiji pFislusné normy, pouZité pfi vyvoji ramene robota a ovladaci jednotky. Cislo
evropské smérnice uvedené v zavorkach oznacuje, Zze standard je v souladu s uvedenou smérnici.

Standard neni zakonny pfedpis, ale dokument vyvinuty zaCastnénymi stranami v daném odvétvi.
Standardy definuji bézné pozadavky na bezpecnost a vykon pro vyrobek nebo skupinu vyrobku.

Zkratky v tomto dokumentu znamenaji nasleduijici:

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

Shoda s témito normami je zaru€ena pouze tehdy, jsou-li dodrzovany veskeré montazni pokyny,
bezpec€nostni pokyny a provozni pokyny uvedené v tomto navodu.

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

1ISO 13849-2:2012

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

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

U bezpecnostniho Fidiciho systému je navrzena vykonnostni troven d (PLd) v souladu s pozadavky
téchto norem.

ISO 13850:2006 [Kategorie zastaveni 1]

ISO 13850:2015 [Kategorie zastaveni 1]

EN ISO 13850:2008 (E) [Kategorie zastaveni 1 - 2006/42/ES]
EN ISO 13850:2015 [Kategorie zastaveni 1 - 2006/42/ES]

Bezpecnost strojniho zarfizeni - Nouzoveé zastaveni - Zasady konstrukce

Funkce nouzového zastaveni je navrzena jako vypnuti kategorie 1 v souladu s touto normou. Zastaveni
kategorie 1 je regulované zastaveni, kdyz je pohon napajen, a po zastaveni se robot odpoji od zdroje
napajeni.
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1ISO 12100:2010
EN ISO 12100:2010 (E) [2006/42/ES]

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

UR roboty jsou hodnoceny podle zasad této normy.

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

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

Tato norma je uréena pro vyrobce robot, nikoliv integratory. Druha ¢ast (ISO 10218-2) je uréena pro
integratory robot(, nebot se zabyva instalaci a navrhem aplikace robotu.

ANSI/RIA R15.06-2012

Pramyslové roboty a robotické systémy - Bezpecnostni poZadavky

Tato americka norma predstavuije slouc¢eni dvou ISO norem ISO 10218-1 a ISO 10218-2 do jednoho
dokumentu. Jazyk je zménén z britské anglictiny na americkou anglictinu, obsah je vSak stejny.

Druha ¢ast (ISO 10218-2) této normy je ur¢ena pro osoby provadéjici integraci robotického systému
jiného nez od spole¢nosti Universal Robots.

CAN/CSA-Z434-14

Industrial Robots and Robot Systems - General Safety Requirements

Tato kanadska norma je ISO norem ISO 10218-1 (jak je zminéno vySe) a -2 sloucenych do jednoho
dokumentu. Spole¢nost CSA doplnila dalsi pozadavky pro uzivatele robotického systému. Mozna bude
nutné, aby osoba provadeijici instalaci robota nékteré z téchto pozadavka resil.

Druha ¢ast (ISO 10218-2) této normy je uréena pro osoby provadéijici integraci robotického systému
jiného nez od spole¢nosti Universal Robots.

IEC 61000-6-2:2005

IEC 61000-6-4/A1:2010

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

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

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

Tyto normy definuji pozadavky pro elekirické a elektromagnetické rusSeni. Shoda s témito normami
zaijisti, Zze roboti znacky UR budou spravné fungovat v rlizném pramyslovém prostredi a ze nebudou
rusit ostatni zafizeni.
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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

V této normé se definuji rozSifené pozadavky EMC imunity pro funkce souvisejici s bezpecnosti. Shoda
s touto normou zajisti, ze bezpecnostni funkce robott UR zaruli bezpecnost i v pfipadé, kdy ostatni
zafizeni prekroci limity EMC emise definované v normach IEC 61000.

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

Programmable controllers
Part 2: Equipment requirements and tests

Podle pozadavku této normy jsou zkonstruovany jak normalni, tak bezpe¢nostné dimenzované 24V
vstupy/vystupy, vée v zajmu zajisténi spolehlivé komunikace s ostatnimi PLC systémy.

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

Safety of machinery - Prevention of unexpected start-up

Tyto dvé normy jsou velmi podobné. Definuji se zde bezpeénostni zasady, jak zabranit neo¢ekavanému
spusténi, které by mohlo nastat nasledkem neumysiného zapnuti bé€hem udrzby a opravy nebo
nasledkem neumysinych spoustécich pfikazli z perspektivy ovladani.

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

Operace pfimého otevieni a bezpenostni uzamykaci mechanismus tlacitka nouzového zastaveni jsou
v souladu s pozadavky této normy.

IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)
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V této normeé se definuji hodnoty kryti tykajici se ochrany proti prachu a vodé. Roboti UR jsou vyrobeni a
klasifikovani s IP kodem podle této normy, dalSi informace se nachazeji na Stitku robota.

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

Hlavni vstupni kabel je v souladu s touto normou.

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

Manipulating industrial robots - Mechanical interfaces
Part 1: Plates

Pfiruba nastroje na robotech UR je shodna s typem 50-4-M6 této normy. Nastroje robot( by také mély
byt zkonstruovany v souladu s touto normou, aby bylo zajisténo spravné dosednuti.

ISO 13732-1:2006
EN I1ISO 13732-1:2008 [2006/42/EC]

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

Part 1: Hot surfaces

Roboti UR jsou vyrobeni tak, aby byla povrchova teplota udrzovana pod ergonomickymi limity
definovanymi v této norme.

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

Protection against electric shock - Common aspects for installation and equipment

Roboti UR jsou vyrobeni v souladu s touto normou tak, aby poskytovali ochranu pfed zasahem
elektrickym proudem. Ochranné uzemnéni je povinné, jak je definovano v Cast | Prirucka pro instalaci
hardware na strané 5.

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

Environmental testing

Part2-1: Tests - Test A: Cold

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

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

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

Roboti UR jsou testovani podle zkuSebnich metod uvedenych v téchto normach.

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

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

V této normé jsou definovany pozadavky pro bezpecné komunikacni sbérnice.

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

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

Jsou aplikovany véeobecné zasady této normy.

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

Elektricky obvod robotl UR je v souladu s touto normou.

UR16e 84
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EUROMAP 67:2015, V1.11

Electrical Interface between Injection Molding Machine and Handling Device / Robot

Roboti UR vybaveni modulem pfislusenstvim rozhrani E67 pro komunikaci se vstfikovacimi lisy jsou v
souladu s touto normou.
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16. Technicke specifikace

Typ robota
Hmotnost
Maximalni zatizeni
Dosah

Rozsah kloubt
Speed

System Update Frequency

PFesnost senzoru momentu
Opakovatelnost polohy

Pfipojovaci rozmér ptiruby

Pocet stupna volnosti

Rozméry ovladaci jednotky (S x V x H)
V/V porty ovladaci jednotky

V/V porty nastroje

Komunikac&ni nastroj
Zdroj napajeni vstupl a vystupu nastroje

Zdroj napajeni vstupu a vystupt
Komunikace

Programovani

Hluk

Klasifikace IP

Klasifikace pro Cisté prostredi

Maximalni primérny vykon
Spotieba energie

Jmenovity zkratovy proud (SCCR)

Provozni spoluprace

UR16e
33.1kg/72.91b

16 kg/35.21b
900 mm/35.4in
1 360 ° for all joints

Zakladna a ramenni klouby: Max 120 °/s. VSechny
ostatni klouby: Max 180 °/s.Tool: Approx. 1M/ /
Approx. 39.4 1/,

500 Hz
55N

£ 0.05mm/ % 0.0019in (1.9 mils) podle ISO 9283
@190 mm/7.5in
6 rotating joints
460 mm x 449 mm x 254 mm/18.2in x 17.6in x 10in
16 digital in, 16 digital out, 2 analog in, 2 analog out

2 digitalni vstupy, 2 digitalni vystupy, 2 analogové
vstupy

RS
12V/24V 2 A (Dualni vyvod) 1 A (Jednoduchy vyvod)
24V 2 A in Control Box

TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3ab, 1000BASE-T
Ethernet socket, MODBUS TCP & EtherNet/IP
Adapter, Profinet

PolyScope graphical user interface on 12" touchscreen

Robot Arm: Less than 65dB(A) Control Box: Less than
50dB(A)

IP54

Rameno robota: ISO tfidy 5, Ovladaci jednotka: ISO
tfidy 6

585 W

Approx. 350 W using a typical program

200A

17 advanced safety functions. In compliance with: EN
ISO 13849-1:2008, PLd, Cat.3and EN ISO 10218-
1:2011, clause 5.10.5

UR16e
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Materialy

Teplota

Zdroj napajeni

TP Cable: Teach Pendant to Control Box

Kabel robota: Rameno robota k ovladaci
jednotce (volitelné)

Aluminium, PP plastic

100-240 VAC, 47-440 Hz
4.5m/177in

Standard (PVC) 6 m/236inx 13,4 mm
Standard (PVC) 12 m/472.4in x 13,4 mm
HiFlex (PUR) 6 m/236inx 12,1 mm
HiFlex (PUR) 12 m/472.4inx 12,1 mm

Uzivatelska pfirucka
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17. Tabulky s bezpecnostnimi funkcemi
17.1. Table 1

verze naleznete zde: https://www.universal-robots.com/support

POZNAMKA
Tabulky bezpe€nostnich funkci uvedené v této kapitole jsou zjednoduSeny. Jejich upiné

Universal Robots e-Series Safety Functions and Safety I/0 are PLd, Category 3 (ISO 13849-1), with
certification by TUV NORD (certificate # 44 207 14097610).

Safety Function (SF) Descriptions (see Chapter 2 of manual: For safety I/O, the resulting safety
function including the external device or equipment is determined by the overall architecture and the
sum of all PFHds, including the UR robot safety function PFHd. All safety functions are individual safety
functions.

UPOZORNENI

If any safety function limit is exceeded, or a fault is detected in a safety function or
safety-related part of the control system, the result is a Category 0 stop (immediate
removal of power) according to IEC 60204-1.

Pressing the Estop PB on the
pendant1 or the External Estop (if
using the Estop Safety Input) results

L in a Cat 1 stop with power removed
1,2,3,4
Emergenc from the robot actuators and the tool Robot
Stg Y I/0. Command1 all joints to stop and Category 1 stop ) 1.30E- including
(accorSin upon all joints coming to a monitored (IEC 60204-1) 07 robot
9 standstill state, power is removed. tool 110
oISO See Stop Time and Stop Distance
13850) P P

Safety Functions. ONLY USE FOR
EMERGENCY PURPOSES, not
safeguarding.
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This safety function is initiated by an
external protective device using
safety inputs which will initiate a Cat 2
stop3. The tool I/0O are unaffected by

SF2 the safeguard stop. Various
Safeguard configurations are provided. If an
Stop4 enabling device is connected, it is Category 2 stop
(Protective possible to configure the safeguard (IEC 60204-1) SS2 1.20E-
S . . Robot
Stop stop to function in automatic mode stop (as described 07
according ONLY. See the Stop Time and Stop in IEC 61800-5-2)
to ISO Distance Safety Functions4 . For the
10218-1) functional safety of the complete
integrated safety function, add the
PFHd of the external protective
device to the PFHd of the Safeguard
Stop.
Sets upper and lower limits for the
allowed joint positions. Stopping time Will not allow
and distance is not a considered as motion to exceed
SF3 the limit(s) will not be violated. Each any limit settings.
Joint joint can have its own limits. Directly Speed could be
Position  limits the set of allowed joint positions  reduced so motion 50 1.20E- Joint
Limit (soft that the joints can move within. Itis will not exceed any 07 (each)
axis set in the safety part of the User limit. A protective
limiting)  Interface. Itis a means of safety-rated stop will be initiated
soft axis limiting and space limiting, to prevent
according to ISO 10218-1:2011, exceeding any limit.
5.12.3.
limit for the joi :
Sets z?n.upper imit grt e10|.nt .spee.d Will not allow
Each joint can have its own limit. This .
, , motion to exceed
safety function has the most influence . .
on energy transfer upon contact any limit settings.
SF4 (clamping or transient). Directly limits Speed could be
Joint ping g yin reduced somotion 1.15 1.20E- Joint
the set of allowed joint speeds which . o
Speed . . will not exceed any Is 07 (each)
. the joints are allowed to perform. Itis . .
Limit X limit. A protective
set in the safety setup part of the User . o
. . stop will be initiated
Interface. Used to limit fast joint
: to prevent
movements, e.g. risks related to ) .
, " exceeding any limit.
singularities.
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Exceeding the internal joint torque
limit (each joint) resultsina Cat 0
stop3. This is shown as SF #5 in the
Joint Generation 3 (CB3) UR robots. This
Torque is not accessible to the user; itis a - - - -
Limit factory setting. Itis NOT shown as a
safety function because there are no
user settings and no user
configuration possibilities.

Monitors the TCP Pose (position and
orientation) and will prevent
exceeding a safety plane or TCP
SF5 Pose Limit. Multiple pose limits are
Called possible (tool flange, elbow, and up to Will not allow
various 2 configurable tool offset pointswitha  motion to exceed

names: radius) Orientation restricted by the any limit settings.
Pose Limit, deviation from the feature Z direction Speed or torques 30 TCP
Tool Limit, of the tool flange OR the TCP. This could be reduced 40 1.20E- Tool
Orientation safety function consists of two parts. so motion will not mm 07 flange
Limit, One is the safety planes for limiting exceed any limit. A Elbow
Safety the possible TCP positions. The protective stop will
Planes, second is the TCP orientation limit, be initiated to
Safety which is entered as an allowed prevent exceeding
Boundaries direction and a tolerance. This any limit. Will not
provides TCP and wrist inclusion/ allow motion to
exclusion zones due to the safety exceed any limit
planes. settings.
SF6
Speed Monitors the TCP and elbow speed 50 1.20E- TCp
Limit TCP  to prevent exceeding a speed limit. mm/s 07
& Elbow
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The Force Limit is the force exerted
by the robot at the TCP (tool center
point) and “elbow”. The safety
function continuously calculates the
torques allowed for each joint to stay
within the defined force limit for both
the TCP & the elbow. The joints

Will not allow
motion to exceed
any limit settings.
Speed or torques

SF7 .
Force Limit cc?nt.rol their torque output to stay ' could be reduced 25N 1.50E- TCP
(TCP) within the allowed torque range. This o motion will not 07
means that the forces atthe TCP or exceed any limit. A
elbow will stay within the defined protective stop will
force limit. When a monitored stop is be initiated to
initiated by the Force Limit SF, the prevent exceeding
robot will stop, then “back-off’ to a any limit. Will not
position where the force limit was not allow motion to
exceeded. Then it will stop again. exceed any limit
The momentum limit is very useful for settings.
SF8 s —
limiting transient impacts. The 3kg 1.20E-
Momentum o . Robot
o Momentum Limit affects the entire m/s 07
Limit
robot.
This function monitors the
mechanical work (sum of joint
torques times joint angular speeds)
SF9 performed by the robot, which also Dynamic limiting of 1 50E-
Power affects the current to the robot arm as ow Robot
- . the current/torque 07
Limit well as the robot speed. This safety
function dynamically limits the
current/ torque but maintains the
speed.
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When configured for Estop output and there is an Estop
condition (see SF1), the dual outputs are LOW. If there is no
Estop condition, dual outputs are high. Pulses are not used but

F1 External
SF10 they are tolerated. For the integrated functional safety rating with X .
UR i connection
an external Estop device, add the PFHd of the UR Estop .
Robot , . 4.70E-08 tologic
Estop function (SF0 or SF1) to the PFHd of the external logic (if any) and/or
Output and its components (e.g. Estop pushbutton). equibment
P For the Estop Output, validation is performed at the external quip
equipment, as the UR output is an input to this external
equipment.
SF11  Whenever the robot is moving (motion underway), the dual External
UR digital outputs are LOW. Outputs are HIGH when no movement. .
. . . connection
Robot  The functional safety rating is for what is within the UR robot. .
. . : . ) 1.20E-07 tologic
Moving: The integrated functional safety performance requires adding and/or
Digital  this PFHd to the PFHd of the external logic (if any) and its .
equipment
Output  components.
SF12  Whenever the robot is STOPPING (in process of stopping orin a
UR stand-still condition) the dual digital outputs are HIGH. When External
Robot  outputs are LOW, robot is NOT in the process or stopping and connection
Not NOT in a stand-still condition. The functional safety ratingisfor =~ 1.20E-07 to logic
stopping: what is within the UR robot. The integrated functional safety and/or
Digital  performance requires adding this PFHd to the PFHd of the equipment
Output  external logic (if any) and its components.
SF13 o i
Whenever the robot is in reduced mode (or reduced mode is
UR . . External
initiated), the dual digital outputs are LOW. See below. The .
Robot . N S connection
functional safety rating is for what is within the UR robot. The .
Reduced . g , , , 1.20E-07 tologic
Mode- integrated functional safety performance requires adding this &Jor
.. PFHdto the PFHd of the external logic (if any) and its .
Digital components equipment
Output P '
SF14
UR Whenever the robot is NOT in reduced mode (or the reduced External
Robot  mode is not initiated), the dual digital outputs are LOW. The .
. o . connection
Not functional safety rating is for what is within the UR robot. The .
. . . . . 1.20E-07 tologic
Reduced integrated functional safety performance requires adding this &Jor
Mode: PFHd to the PFHd of the external logic (if any) and its .
.. equipment
Digital components.
Output
UR16e 92 Uzivatelska prirucka



17. Tabulky s bezpe¢nostnimi funkcemi

UNIVERSAL ROBOTS

SF# and Tole
Safety Description What happens? PFHd Affects
Function
Real time monitoring of conditions such
that the stopping time limit will not be
exceeded. Robot speed is limited to
ensure that the stop time limit is not Will not allow the
exceeded. The control SW continuously  actual stopping time
SF15 calculates the stopping capability of the to exceed the limit
Stopping robot in the given motion. If the time setting. Causes 1.20E-
. : : . 50 ms Robot
Time needed to stop the robot is at risk of decrease in speed 07
Limit exceeding the time limit, the speed of or a protective stop
motion is reduced to ensure the limit is not soasNOT to
exceeded. The safety function performs exceed the limit
the same calculation of the stopping time
and initiates a cat 0 stop if they are
exceeded.
Real time monitoring of conditions such
that the stopping distance limit will not be
exceeded. Robot speed is limited to
ensure that the stop distance limit willnot ~ Will not allow the
be exceeded. The control SW actual stopping time
SF16 continuously calculates the stopping to exceed the limit
Stopping capability of the robot in the given motion. setting. Causes 1.20E-
. . : . m Robot
Distance If the distance needed to stop the robotis  decrease in speed 07
Limit  at risk of exceeding the distance limit, the  or a protective stop
speed of motion is reduced to ensure the soas NOT to
limit is not exceeded. The safety function exceed the limit
performs the same calculation of the
stopping distance and initiates a cat 0 stop
if they are exceeded.
Safety function which monitors a safety .
. The “safe home
rated output, such that it ensures that the y External
SF17 . output” can only be .
output can only be activated when the ) connection
Safe . , « activated when the . 1.20E- .
robot is in the configured “safe home . 1.7 to logic
Home - S , robotis in the 07
... position”. A cat 0 stop is initiated if the . « and/or
Position _ . . . configured “safe .
output is activated when the robot is not in e equipment
. " home position
the configured position.
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Reduced

Mode SF
settings
change

Safeguard
Reset

3 Position
Enabling
Device
INPUT

Mode
switch
INPUT

Reduced Mode can be initiated by a safety plane/ boundary (starts
when at 2cm of the plane and reduced mode settings are achieved
within 2cm of the plane) or by use of an input to initiate (will achieve
reduced settings within 500ms).

When the external connections are Low, Reduced Mode is
initiated. Reduced Mode means that ALL reduced mode limits are
ACTIVE.

Reduced mode is not a safety function, rather it is a state affecting
the settings of the following safety function limits: joint position, joint
speed, TCP pose limit, TCP speed, TCP force, momentum,
power, stopping time, and stopping distance.

When configured for Safeguard Reset and the external
connections transition from low to high, the safeguard stop
RESETS. Safety input to initiate a reset of safeguard stop safety
function.

When the external Enabling Device connections are Low, a
Safeguard Stop (SF2) is initiated. Recommendation: Use with a
mode switch as a safety input. If a mode switch is not used and
connected to the safety inputs, then the robot mode will be
determined by the User Interface. If the User Interface is in

* “run mode”, the enabling device will not be active.

* “programming mode”, the enabling device will be active. It is
possible to use password protection for changing the mode
by the User Interface.

When the external connections are Low, Operation Mode (running/
automatic operation in automatic mode) is in effect. When High,
mode is programming/ teach. Recommendation: Use with a 3-
position enabling device. 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.

17.2. Table 2

UR e-Series robots comply with ISO 10218-1:2011 and the applicable portions of ISO/TS 15066. It is
important to note that most of ISO/TS 15066 is directed towards the integrator and not the robot
manufacturer. ISO 10218-1:2011, clause 5.10 collaborative operation details 4 collaborative operation
techniques as explained below. It is very important to understand that collaborative operation is of the
APPLICATION when in AUTOMATIC mode.

PFHdis

either

1.20E-07

or 1.50E-

07 Robot
depending

on the

safety

function

Input to
SF2 (See Robot
SF2)

Input to

SF2 (See

SF2 Robot
safeguard

stop)

Input to

SF2 (See

SF2 Robot
safeguard

stop)
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Stop condition where position is held

at a standstill and is monitored as a

safety function. Category 2 stop is
Safety-rated permitted to auto reset. In the case of

UR robots’ safeguard stop
is a safety-rated monitored

Collaborative stop, See SF2 on page 1.

Operation . . . . Itis likely, in the future, that
1 " monitored resetting and restarting operation « .
2011 edition, . safety-rated monitored
clause 5.10.2 stop after a safety -rated monitored stop, stop” will not be called a
T see ISO 10218-2 and ISO/TS 15066 P .
. form of collaborative
as resumption shall not cause .
" operation.
hazardous conditions.
This is essentially individual and direct
personal control while the robot is in
automatic mode. UR robots do not provide
Hand guiding equipment shall be hand-guiding for
located close to the end-effectorand  g|1aborative operation.
Collaborative shall have: Hand-guided teach (free
2 Operation Hand- e an Emergency Stop drive) is provided with UR
2011 edition,  guiding pushbutton robots but this is for
clause 5.10.3 programming in manual

» a 3-position enabling device
P g mode and not for

* asafety-rated monitored stop  collaborative operation in
function automatic mode.

 a settable safety-rated
monitored speed function
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SSM is the robot maintaining a

separation distance from any

operator (human). This is done by

monitoring of the distance between 10 facilitate SSM, UR

the robot system and intrusions to robot§ hgve the capability
ensure that the MINIMUM of switching between two
PROTECTIVE DISTANCE is sets of parameters for

assured. Usually, this is accomplished Safety functions with

using Sensitive Protective Equipment configurable limits (normal
(SPE), where typically a safety laser ~ and reduced). See
scanner detects intrusion(s) towards ~ Reduced Mode on page 4.

the robot system. Normal operation can be
This SPE causes: when no intrusion is
detected. It can also be
Speed and 1. dynamic changing of the
. . - caused by safety planes/
Collaborative  separation parameters for the limiting . .
. . : safety boundaries. Multiple
Operation monitoring safety functions; or

safety zones can be

2. asafety-rated monitored stop  readily used with UR
condition. robots. For example, one

safety zone can be used

for “reduced settings” and

another zone boundary is

used as a safeguard stop

2011 edition, (SSM)
clause 5.10.4 safety
functions
Upon detection of the intrusion exiting
the protective device’s detection
zone, the robot is permitted to:

1. resume the “higher” normal input to the UR robot.
safety function limits in the case Reduced limits can also
of 1) above include a reduced setting

2. resume operation in the case of for the stop time and stop
2) above distance limits - to reduce

the work area and
In the case of 2) 2), restarting floorspace.

operation after a safety -rated
monitored stop, see ISO 10218-2 and
ISO/TS 15066 for requirements.
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Collaborative
Operation

2011 edition,
clause 5.10.5

Power and
force limiting
(PFL) by
inherent
design or
control

How to accomplish PFL is left to the
robot manufacturer. The robot design
and/or safety functions will limit the
energy transfer from the robot to a
person. If any parameter limit is
exceeded, a protective stop happens.
PFL applications require considering

the ROBOT APPLICATION
(including the end-effector and

workpiece(s), so that any contact will
not cause injury. The study performed
evaluated pressures to the ONSET of
pain, not injury. See Annex A. See
ISO/TR 20218-1 End-effectors.

UR robots are power and
force limiting robots
specifically designed to
enable collaborative
applications where the
robot could contact a
person and cause no
injury. UR robots have
safety functions that can
be used to limit motion,
speed, momentum, force,
power and more of the
robot. These safety
functions are used in the
robot application to
thereby lessen pressures
and forces caused by the
end-effector and
workpiece(s).
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Céast I

Prirucka k rozhrani PolyScope
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18. Uvod UNIVERSAL ROBOTS

18. Uvod

Tato kapitola poskytuje zakladni informace, které potfebujete, abyste mohli zacit pouzivat robota
Universal Robots.

POZNAMKA
Pfed prvnim zapnutim robota musi uréena osoba zajistujici instalaci robota Universal
Robots provést nasledujici:

1. Prostudovat bezpecnostni informace v Instalacni pfirucka k hardwaru.

2. Nastavit parametry bezpecnostni konfigurace definované na zakladé posouzeni
rizik (viz 22. Bezpecnostni konfigurace na strané 121).

18.1. Zakladni informace o ramenu robota

Rameno robota spole¢nosti Universal Robots se sklada z trubek a kloubt. Pomoci PolyScope
koordinujete pohyb téchto kloub(l a pohybujete ramenem robota. Nastroje pfipevnite na konec ramene
robota nebo na pfirubu nastroje . Pohyb ramene robota umisti nastroj. Nastroj nemuizete umistit pfimo
nad nebo pfimo pod zakladnu.

+ Zakladna : misto, kde je robot namontovan.
+ Rameno a Loket: pro provedeni velkych pohyb.
« Zapésti 1aZapésti 2: pro provedeni jemnéjSich pohybd.

» Zapésti 3: misto, kde je nastroj pfipevnén k pfirubé nastroje.

18.2. Zakladni informace o rozhrani PolyScope

PolyScope je grafické uzivatelské rozhrani (GUI) na dotykové obrazovce prenosného terminalu,
pomoci kterého se ovlada rameno robota. Vytvafite, nacitate a spoustite programy pro robota v
PolyScope. Rozhrani PolyScope je rozdéleno tak, jak je znazornéno na nasledujicim obrazku:

* A:Zahlavi s ikonami/kartami ke zpfistupnéni interaktivnich obrazovek.
+ B: Zapati s tlacitky, ktera ovladaji nateny program/programy.

» C: Obrazovka s poli a moznostmi, které Fidi a monitoruji akce robota.
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18.2.1. Dotykova obrazovka

Dotykovy displej pfenosného ovladaciho terminalu je optimalizovan pro pouziti v primyslovém
prostfedi. Na rozdil od spotfebni elektroniky je citlivost dotykové obrazovky pfenosného ovladaciho
terminalu konstrukéné odolnéjsi vuci faktorim okolniho prostredi, jako jsou:

» kapky vody a/nebo kapky chladiciho média stroje
* emise radiovych vin

* jiny Sum vydavany v provoznim prostiedi.

Citlivost na dotyk je navrzena tak, aby se zabranilo nespravnému vybéru na PolyScope a aby se
zabranilo neocekavanému pohybu robota.

Pouziti dotykové obrazovky

Nejlepsich vysledkl dosahnete vybérem polozek na obrazovce Spickou prstu.
V této priruCce se tomu fika ,klepnuti®.

V pripadé potreby Ize k vybéru na obrazovce pouzit komeréné vyrabény stylus.

Nasledujici €ast uvadi a definuje ikony/karty a tlaCitka v rozhrani PolyScope.

18.2.2. Ikony/karty v zahlavi

Spustit pfedstavuje jednoduchy zpUlsob ovladani robota pomoci predem sestavenych programl.
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sl Program vytvafi a/nebo upravuje programy robota.

e Instalace konfiguruje nastaveni ramene robota a externi vybaveni, napf. pro montaz a
bezpec€nost.

Pohyb ovlad4 a/nebo upravuje pohyby robota.

Pomoci V/V Ize sledovat a nastavovat aktualni V/V signaly z ovladaci jednotky robota a naopak.

o

el Protokol oznaluje stav robota a také pripadné varovné nebo chyboveé zpravy.

ABCDE D i E
Nowvy...

default* » P o . , ’ . ’
o el Spravce programu a instalaci vybere a zobrazi aktivni program a
instalaci (viz 29.4. Spravce soubor( na strané 256). Spravce program( a instalaci zahrnuje nasledujici:
Cesta k souboru, Novy, Otevrit a Ulozit.

Novy...vytvori novy program nebo instalaci.

Oteviit...otevre dfive vytvoreny a ulozeny program nebo instalaci.

Funkce Ulozit... se pouziva k uloZzeni programu ¢i instalace nebo obou téchto polozek najednou.

e Automaticky oznacuje, Ze je provozni rezim robota nastaven na Automaticky. Klepnutim na néj
prepnete do manualniho provozniho rezimu.

Manualni oznacuje, Ze je provozni rezim robota nastaven na Manualni. Klepnutim na ngj
prepnete do automatického provozniho rezimu.

Ikony pro mistni a vzdaleny rezim jsou pfistupné pouze v pfipadé, zZe aktivujete dalkové ovladani.

e oy N . x , . v, . .
Ikona Lokalni oznacuje, ze robota Ize ovladat lokalné. Klepnutim na ikonu se prepina na Délkoveé
ovladani.

=l |[kona Dalkovy oznacuje, Ze robota Ize ovladat na dalku. Klepnutim na ikonu se pfepina na Mistni
ovladani.
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ccC
Prehled zabezpeéeni zobrazi aktivni bezpecnostni konfigurace.

E Hamburger menu umozriuje pfistup k PolyScope napovéde, nastaveni a informacim.

18.2.3. TlaCitka v zapati

E Inicializace Fidi stav robota. Je-li CERVENE, stiskem tlacitka se robot aktivuije.

Rychlost (e— ] 00 %

Posuvnik rychlosti ukazuje v realném Case relativni rychlost,
kterou se rameno robota pohybuje, a to s ohledem na bezpecnostni nastaveni.

Simulation

Simaton . TlaCitkem Simulace Ize prepinat provadéni programu mezi simula¢nim
rezimem a skute¢nym robotem. V simula¢nim rezimu se rameno robota nepohybuje. Z tohoto diivodu
robot nemuze v pfipadé kolize poSkodit sam sebe ani zafizeni v blizkém okoli. Pokud si nejste jisti, co
bude rameno robota provadét, pouzijte k odzkouSeni programu simulacni rezim.

I
L |
A1l Vysokorychlostni manualni rezim umozniuje doCasné prekroceni rychlosti nastroje

250mm/s. Tato funkce Hold-to-Run (samocinny navrat do vychozi polohy) je k dispozici pouze v
manualnim rezimu, kdyz je nakonfigurovano tfipolohové aktivacni zafizeni.

E PFehrat spusti aktualné nacteny program robota.
E Krok umoznuje spusténi programu v jednom kroku.

E Zastavit zastavi aktualné nac¢teny program robota.

18.3. Instalace

18.3.1. Instalace ramene robota a ovladaci jednotky

Nainstalujte a zapnéte robotické rameno a ovladaci jednotku, abyste mohli zacit pouzivat PolyScope.

Zde Instalac¢ni prirucka k hardwaru naleznete podrobné pokyny kinstalaci.
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1. Rozbalte Rameno robota a Ovladaci jednotku.
2. Postavte rameno robota na pevny povrch bez vibraci.

Ovéfte, ze povrch vydrzi alespori desetinasobek piné sily toc¢ivého momentu kloubu zakladny a
unese alespon pétinasobek hmotnosti ramene robota.

3. Ovladacijednotku umistéte na podstavec.
4. Pripojte kabel robota k rameni robota a ovladaci jednotce.

5. Pripojte konektor ovladaci jednotky k siti.

UPOZORNENI
Riziko preklopeni. Pokud robot neni bezpecné umistén na pevném povrchu, mize
spadnout a zplsobit zranéni.

18.3.2. Zapnuti a vypnuti ovladaci jednotky

Ovladaci jednotka obsahuje prevazné fyzické elektrické vstupy/vystupy, které pfipojuji rameno robota,
pfenosny ovladaci terminal a veSkera periferni zafizeni. Aby bylo mozné zapnout rameno robota, je
nutné zapnout ovladaci jednotku.

1. Ovladaci jednotka se zapina stiskem tlacitka napajeni na prenosném ovladacim terminalu.

2. Vyckejte, nez se na obrazovce zobrazi text zakladniho operacniho systému a tlaCitka.

Muze se zobrazit obrazovka Zaciname, ktera vas vyzve k zahajeni programovani robota.

Co potiebujete udélat jako prvni?

R 19 2

SPUSTIT PROGRAM NAPROGRAMOVAT ROBOT KONFIGUROVAT INSTALACI
ROBOTA

[ Toto hlé&eni znovu nezobrazovat

18.4. Inicializace

PFi prvnim spusténi se mlze zobrazit dialogové okno Nelze pokracovat. Vyberte Pfejit na inicializani
obrazovku, ¢imz se presunete na inicializacni obrazovku.
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Stav ramene robota signalizuje tlacitko Inicializovat v levé dolni ¢asti obrazovky pomoci nasledujicich
barev:

« Cervena Vypnuto. Rameno robota je v pozastaveném stavu.

« Zluta Klidovy stav. Rameno robota je zapnuto, ale neni pfipraveno k b&znému provozu.

» Zelena Normalni. Rameno robota je zapnuto a je pfipraveno k béznému provozu.

;e 2 M

Stav robota

Zapnuti Spoustént Robot Brzdy Robot v
napajent dokonéeno aktivni uvolnény redimu B&zny

@ SPUSTIT @ VYPNOUT

Naklad Robot

' Kdocasnému potlaceni instalacniho nakladu se pouZiva aktivni nakiad.

Aktivni néklad Instalacnf naklact r <
2
0,005
[

O Bézny Simulace .

18.4.1. Spusténi ramene robota

UPOZORNENI

Pokud jsou tato nastaveni nespravna, nebudou rameno robota ani ovladaci jednotka
fungovat spravné a mohou predstavovat nebezpeci pro osoby i vybaveni. Pokud jsou
tato nastaveni nespravna, nebudou rameno robota ani ovladaci jednotka fungovat
spravné a mohou predstavovat nebezpeci pro osoby i vybaveni.

POZOR
Ujistéte se Ze se robot nedotyka zadného predmétu (napfiklad stolu), nebot v pripadé
kolize mezi ramenem robota a prekazkou muize dojit k poSkozeni prevodovky kloubu.

Spusténi robota:

1. Klepnutim na tlacitko ON se zelenym indikatorem LED se spusti proces inicializace. Barva LED
indikatoru se pak zméni na zlutou, ¢imz signalizuje zapnuté napajeni a Klidovy stav.

2. Klepnutim natlacitko START uvolnéte brzdy.
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3.

Klepnutim na tlacitko VYP s ¢ervenym LED indikatorem vypnéte rameno robota.

 P¥ispusténirozhrani PolyScope klepnutim na tlacitko ZAP aktivujte rameno robota. Barva

stavového indikatoru se pak zméni na Zlutou, ¢imz signalizuje zapnuti a klidovy stav robota.

Pokud je rameno robota v Klidovém stavu, spustite rameno robota klepnutim na tlacitko
START. V tomto bodé bude provedena kontrola, zda udaje ze snimace odpovidaji
nakonfigurovanému umisténi ramene robota.

Pokud je nalezen nesoulad (s toleranci 30°), tlacitko se deaktivuje a pod nim se zobrazi chybové
hlaseni.

Pokud ovéreni umisténi probéhne Uspésné, klepnéte na tlacitko Start pro uvolnéni brzd véech
kloub(l a rameno robota bude pfipraveno na bézny provoz.

Inicializace ramene robota

18.5. Rychlé spusteni systému

Pted zahajenim prace v rozhrani PolyScope zkontrolujte spravnost instalace ramene robota a ovladaci
jednotky.

1.
2.

Stisknéte tlacitko nouzového zastaveni na Pfenosném ovladacim terminalu.

Na prenosném ovladacim terminalu stisknéte tlacitko napajeni a pockejte na spusténi systému a
zobrazeni textu v rozhrani PolyScope.

Na dotykové obrazovce se zobrazi samostatné okno oznacuijici, Ze je systém pfipraven a je nutné
inicializovat robota.

V dialogovém okné klepnéte na tlaCitko Pfejit na obrazovku Inicializace a oteviete obrazovku
Inicializace.

Uvolnénim tlacitka nouzového zastaveni zménite stav robota z Nouzového zastaveni na
Vypnuty.
Opustte pracovni prostor robota.

Na obrazovce Inicializace robota klepnéte na tlaitko ZAPNOUT a povolte zménu stavu robota
na Necinny.

V poli UZite€né zatizeni, v sekci Aktivni uzZite€né zatiZzeni, ovérte hmotnost uzite¢ného
zatizeni. V poli Robot Ize také ovéfit spravnost montazni polohy.

Klepnéte na tlaCitko Spustit, aby se uvolnil brzdovy systém robota. Robot zacne vibrovat a
vydavat cvakaveé zvuky, coz signalizuje jeho pfipravenost k programovani.

robots.com/academy/

POZNAMKA
Naucte se programovat svého robota Universal Robots na www . universal -
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18.6. Prvni program

Program je seznam prikazu, které urcuji Cinnost robota. Pro vétSinu ukol se programovani provadi
vyhradné pomoci PolyScope. Pohyb ramene robota se zajistuje naprogramovanim pomoci fady bodu
trasy s cilem vytvofit trajektorii, kterou ma rameno robota sledovat.

K pfesunuti ramene robota do pozadované polohy pouzijte kartu Pohyb (viz 26. Karta Pohyb na

strané 239) nebo polohu naprogramuijte pfetahnutim ramene robota na poZzadované misto, zatimco
drzite tlacitko Freedrive v horni ¢asti pfenosného ovladaciho terminalu.

Muzete vytvofit program, ktery muze odesilat V/V signaly do jinych stroju v urcitych bodech cesty robota
a provadét prikazy jako pokud... pak a cyklus na zakladé proménnych a V/V signall.

Dale je uveden jednoduchy program, umoznujici pohyb ramene robota mezi dvéma body trasy.

Vytvorit jednoduchy program
1. V zahlavi PolyScope Cesta k souboru, stisknéte Novy... a zvolte Program.

2. Pod polozkou Zakladni klepnéte na Bod trasy pro pridani bodu trasy do programového stromu.
Vychozi PohybJ je také pfidan do programového stromu.

3. Zvolte novy bod trasy a v karté Pfikaz klepnéte na Bod trasy.

4. Na obrazovce Pohyb nastroje pohybujte ramenem robota stiskem Sipek pohybu.
MUiZete také prfesunout rameno robota podrzenim tlacitka Freedrive a pfesunutim ramena robota
do pozadovanych poloh.

5. Kdyz je rameno robota v patfi¢né poloze, stisknéte OK a novy bod trasy se zobrazi jako Bod
trasy 1.

6. Pro vytvorenibodu trasy 2
7. postupuijte podle kroku 2 az 5.

8. Odstupte od robota, pfipravte si ruku pobliz tlaCitka nouzového zastaveni a v zapati rozhrani
PolyScope stisknéte symbol Prehrat, aby se rameno robota pohybovalo mezi Bodem trasy_1a
Bodemtrasy_2.

Odstupte od robota, pripravte si ruku pobliz tlaCitka nouzového zastaveni, stisknéte symbol
Ptehrat, aby se rameno robota pohybovalo mezi bodem trasy_1 a bodem trasy_2. Nynijste
vytvofili prvni program pro robota, ktery pohybuje ramenem mezi dvéma danymi body trasy.

POZNAMKA
1. Davejte pozor, aby robot nenarazil do sebe sama nebo do jiné prekazky, mohl
by se poskodit.

2. Toto je pouze stru¢ny navod, jehoz ucelem je ukazat, ze prace s robotem UR
neni naro¢na. Pfedpoklada se, ze prostfedi bude bezpecné a uzivatel bude
jednat velmi opatrné. NezvySuijte rychlost nebo zrychleni nad ramec vychozich
hodnot. Pfed uvedenim robota do provozu vzdy provedte posouzeni rizik.
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UPOZORNENI
Dejte si pozor na hlavu, i celé télo udrzujte mimo dosah (pracovni prostor) robota. Prsty
nepokladejte na mista, kde by se mohly zachytit.

18.7. Registrace robota a licencni soubory URCap

Pted pouzitim funkce Remote TCP URCap zaregistrujte robota a stahnéte a nainstalujte licen¢ni
soubor URCap (viz 24.13. URCaps na strane 195).

RE 2+ QH T

> Predvolby . . . o ' .
Postupem podle téchto 3 jednoduchych krokd swvij robet zaregistrujte
> Heslo
7 BRI Krok 1 Krok 2 Krok 3
Zaloha
systému
URC . .
 — A—a—
Registrace o= K
robota —
— oS o= 4
Dalkove f—
ovladani - — J

Omezeny N
volnobéh Priniaste se na Stéhnéte si registraénf soubor
www.universal-robots.com/activate

Sit

Aktualizovat

O Vypnuti napajeni

18.7.1. Registrace robota z aktualni obrazovky

1. V zahlavi klepnéte na ikonu hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.

2. Pro zobrazeni obrazovky Nastaveni klepnéte v nabidce vlevo na Systém a vyberte moznost
Registrace robota.

3. Postupem podle krokl 1 a 2 na obrazovce provedte registraci robota.

18.7.2. Stazeni licenc¢niho souboru URCAP

1. Vyplite povinna pole online a stahnéte licen¢ni soubor do pocitace.
2. Licencni soubor zkopirujte na USB a pfipojte jej k ruénimu ovladacimu panelu.

3. Na obrazovce Nastaveni klepnéte v kroku 3 na Nadist soubor a oteviete obrazovku Vybrat
registrani soubor.
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4. V seznamu vyberte USB k zobrazeni obsahu a pfejdéte do licen¢niho souboru.

5. Vyberte moznost license.p7b a klepnutim na Otevfit potvrdte registraci robota.

6. Vlevo dole klepnéte na Konec.

R 2P M srepomercené> [} B (]

D license.p7b

Nézev souboru: Filtr:

Registracni soubory Universal Robots A ‘

o Vypnuti napajeni

18.7.3. Odhlaseni robota

V pripadé zmény vlastnika robota se vyzaduje nova licence. V takovém pripadé je nutné robot nejprve
ohlasit (zrusit jeho registraci).

1. V zahlavi klepnéte na ikonu hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
2. V nabidce vlevo klepnéte na Systém a vyberte moznost Registrace robota.

3. V pravém dolnim rohu obrazovky Nastaveni klepnéte na Odhlasit.

18.8. Kyberneticka bezpecnost robota

Ptfed implementaci kybernetické bezpe€nosti musite provést posouzenirizik:
* ldentifikovat hrozby
+ Definovat duvéryhodné zény a kanaly

» Specifikovat pozadavky jednotlivych komponent v aplikaci.

18.8.1. Pfredpoklady kybernetické bezpecnosti

Ptedtim, nez vas systém dosahne zabezpeleného stavu provozu, zajistéte nasleduijici:
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Dobfte rozumite obecnym principlm kybernetické bezpecnosti a pokrocilym technologiim, které
jsou pouzity u vaseho robota od Universal Robots.

Ptijmete opatieni fyzické bezpecnosti, abyste umoznili fyzicky pfistup k robotu pouze
davéryhodnému personalu.

Robota pfipojite pouze k diivéryhodné siti za branou firewall, ktera omezuje prichozi i odchozi
pfistup do a z Internetu.

18.8.2. ZvySeni kybernetické bezpecnosti

Prestoze PolyScope obsahuje mnoho funkci pro zabezpeceni sitového pfipojeni, mizete posilit
zabezpeceni dodrzovanim nasledujicich pokynu:

Pfed pripojenim robota k jakékoli siti vzdy nastavte heslo spravce (viz Spravce na strané 260).
Co nejvice omezte pristup robota k siti pomoci integrovaného nastaveni.

Néktera komunikaéni rozhrani neobsahuji zadny zplsob ovérovani pfipojeni. V nékterych
pfipadech se jedna o bezpecnostniriziko.

Pokud pozadujete vzdaleny pfistup k rozhranim pro fizeni pohybu robota, nastavte ovérené a
zabezpecené pripojeni pomoci mistniho presmérovani portt (viz Povoleni pristupu SSH na
strané 265). Napfiklad: Server Ovladaci panel a Primarni/Sekundarni rozhrani klienta a Rozhrani
klienta v realném Case.

Ptfed vyfazenim z provozu odstrarite z robota citliva data. Vénuijte zvlastni pozornost URCaps
24.13. URCaps na strané 195 a udajim ve sloZce programu.
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UNIVERSAL ROBOTS

19. Volnobéh

Tato kapitola popisuje, jak zacit pouzivat robotické rameno v rezimu Freedrive.

Funkce Freedrive umoziuje manualni pfemisténi ramene robota do pozadovanych pozic a poloh.

Kdyz pouzivate Freedrive, rameno robota vytvafi odpuzuijici silu, pokud se blizi k mezni hodnoté kloubu
nebo k bezpe€nostni roviné (viz 22.11. Roviny na strané 127).

Kdyz je robotické rameno v rezimu Freedrive, na PolyScope se zobrazi panel, jak je znazornéno nize.

N Zakladni

Pohyb

Bod trasy
Smér
Cekat
Nastavit

Vyskakovaci
okno

Zastavit
Komentai
Slozka

o Vypnuti napajeni

LED dioda na stavovém fadku na panelu Freedrive ukazuije:

1 ¥ Program robota
2 = <prazdny=>

9% XPBE®D

Proménné

Program
Zde Ize programovat Ulohy pro robot

Chcete-li naprogramovat robot, vyberte uzly ze seznamu uzld a ty se pal zobrazi

programovacim stromu

Seznam uzld Programovy strom

v

+% o XKBBRE

O Pridat sekvenci Pred spusténim
O Nastavit pocateéni hodnoty proméni

& Nekone&ny cyklus programu

+ Kdyz se jeden nebo vice kloubu blizi limitim klouba.

Volnobé&h

Stisknéte a podrzte

Omezené ovladani
Aktivni TCP: TCP

Prvek: Zékladna v
0y
.@. .J\ < &8

véechny osy jsou volné

[ x Coff = Co|
=] EXs]

Simulace '

» Kdyz se umisténi robota blizi k singularité. Odpor se zvySuje s tim, jak se robot priblizuje k
singularité, takze je t€Zké jej umistit do polohy.
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Freedrive
Press & Hold

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

L s X

All axes are free

| x CO rx C
(2 CO rz (O

Muzete uzamknout jednu nebo vice os, coz umozni Sttedovému bodu nastroje (TCP) pohybovat se v
ur€itém sméru, jak je definovano v tabulce nize.

r@ Pohyb je povolen pfes vSechny osy.

VSechny osy jsou volné

k:‘xj:' Pohyb je povolen pouze pfesosy Xa'Y.
Rovina

./L- Pohyb je povolen pres vSechny osy, bez rotace.
Preklad

B

w Y
AN Pohyb je povolen ve vSech osach sférickym pohybem kolem TCP.
Rotace

zpUsobit skfipnuti.

UPOZORNENI
V pfipadé pohybu ramene robota v nékterych osach, kdyz je pfipojen nastroj, muze

19.1. Aktivace Freedrive: Standardni prenosny
ovladaci terminal

Rezim Freedrive Ize aktivovat nasledujicimi zpasoby:

UR16e
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» Pomocitlacitka Freedrive.
* Pouzijte tlacitko Freedrive na obrazovce s kartou Pohyb (viz 26.2.4. VVolnobéh na strane 240).

* Pouziti V/V akci (viz).

UPOZORNENI
» Pokud robota tlaCite nebo se jej dotykéte, neaktivujte rezim Freedrive, protoze
by to mohlo zpusobit posun robota.

* Neprepinejte osy pfi pohybu robota v rezimu Freedrive, protoze by to mohlo
zpUsobit posun robota.

19.1.1. Pomoci tlacCitka Freedrive

1. Stisknéte a pridrzte tlaCitko Freedrive umisténé na ru¢nim ovladacimu panelu.

2. Kdyz se v PolyScope objevi panel Freedrive, vyberte pozadovany typ pohybu pro klouby ramene
robota. Nebo pouzijte seznam os k pfizplsobeni typu pohybu.

3. V pripadé potfeby muzete urcit typ funkce vybérem moznosti z rozeviraciho seznamu Funkce.
Rameno robota se mlze zastavit, pokud se priblizi ke scénafri singularity. Chcete-li pokracovat v
pohybu, klepnéte na V§echny osy jsou volné v panelu Freedrive.

4. Prfesunte rameno robota podle potfeby.

19.1.2. Pomoci tlaCitka Freedrive na obrazovce s kartou Pohyb

1. V zahlavi klepnéte na Pohyb.
2. Na panelu Robot klepnéte na Freedrive.

3. Kdyz se objevi panel Freedrive, vyberte pozadovany typ pohybu pro klouby ramene robota.
Nebo pouzijte seznam os k pfizptisobeni typu pohybu.

4. V pripadé potfeby mlzete urcit typ funkce vybérem moznosti z rozeviraciho seznamu Funkce.
Rameno robota se mlze zastavit, pokud se pfiblizi ke scénafi singularity. Chcete-li pokracovat v
pohybu, klepnéte na V§echny osy jsou volné v panelu Freedrive.

5. Chcete-li posunout rameno robota, na panelu Freedrive stisknéte a pridrzte Freedrive.

19.2. Aktivace Freedrive: 3PE prenosny ovladaci
terminal

Pokud chcete pomoci tlaCitka na 3PE aktivovat volnobéh ramene robota:
1. Vrychlém sledu lehce stisknéte a poté lehce stisknéte a podrzte tlacitko na 3PE.

Nyni mGzete rameno robota pfesunout do pozadované polohy, pfi¢emz neustale lehce tisknete
tlacitko.
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20. Zpetné rizeni

Zpétny chod se pouziva k vynucenému nastaveni konkrétnich kloubt do pozadované polohy bez
uvolnéni vSech brzd v rameni robota.

To je nékdy nutné, pokud je rameno robota blizko kolizi a vibrace doprovazejici uplny restart nejsou
zadouci.

20.1. Aktivace zpetného chodu: Standardni prenosny
ovladaci terminal

1. Na obrazovce Inicializovat spustte klepnutim na tla¢itko ZAPNOUT sekvenci zapinani.

2. Kdyz je stav robota Ne€inny, stisknéte a podrzte tlacitko Freedrive. Stav robota se zméni na
Backdrive.

3. Nyni muzete tlacitko silné stisknout, ¢imz dojde k odbrzdéni pozadovaného kloubu.

Pokud je aktivovano/stisknuto tlacitko Freedrive, je aktivovan zpétny chod, diky ¢emuz je t&€zsi
pohybovat klouby robota.

20.2. Aktivace zpetného chodu: 3PE prenosny
ovladaci terminal

Pokud chcete pomoci tlaitka na 3PE aktivovat zpétny chod ramene robota:
1. Na obrazovce Spousténi klepnéte na ZAPNOUT, ¢imz se spusti napajeci sekvence.
2. Kdyz je stav robota Ne€inny, lehce stisknéte a poté lehce stisknéte a podrzte tlacitko na 3PE.
Stav robota se zméni na Zpétny chod.
3. Nyni muzete tlacitko silné stisknout, ¢imz dojde k odbrzdéni pozadovaného kloubu.

Dokud je na tlacitko na 3PE udrzovan lehky tlak, je aktivovan Zpétny chod. Robot se v kloubech
pohybuje ztéZka.
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21. Vyber provozniho rezimu

21.1. Provozni rezimy

Provozni rezimy jsou aktivovany pfi konfiguraci tfipolohového aktiva¢niho zafizeni, nastaveni hesla,
definovani konfigurovatelnych V/V provozniho rezimu nebo prostfednictvim Dashboard Serveru
(viz Pouzivani fidiciho serveru na strané 119).

Automaticky rezim Po aktivaci mGze robot provadét pouze preddefinované ulohy. Je-li
nakonfigurovano tfipolohové aktivacni zafizeni, karta Pohyb a rezim Freedrive nejsou k dispozici. Nelze
meénit ani ukladat programy a instalace.

UPOZORNENI
Bezpecnostni zastaveni v automatickém rezimu Ize aktivovat pouze v automatickém
rezimu, takze tato ochranna funkce je aktivni pouze v automatickém rezimu.

Manualni rezim Po aktivaci Ize robota naprogramovat pomoci karty Pohyb, rezimu Freedrive a
posuvniku rychlosti. Lze ménit i ukladat programy a instalace.

Volnobéh X *
S robotem Ize pohybovat pomoci Sipek na karté Pohyb X *
Posuvnik rychlosti X xX**
Upravy & ukladani programu & instalaci X

Spousténi programtl Snizenarychlost***  x
Spustit program od vybraného uzlu X

*Pouze pokud neni nakonfigurovano zadné tripolohové aktivacni zafizeni.

**Posuvnik rychlosti na obrazovce chodu (Run) Ize povolit v nastaveni PolyScope.

*** Je-li nakonfigurovano tfipolohové aktivacni zafizeni, robot pracuje s manualni omezenou rychlosti,
pokud se neaktivuje vysokorychlostni manualni rezim.

POZNAMKA
* Robot spole¢nosti Universal Robots muze byt vybaven tfipolohovym aktivacnim
zarizenim. Pokud posouzeni rizik toto zafizeni vyzaduje, musi se pfipojit pred
pouzitim robota.

* Neni-li nakonfigurovano tfipolohové aktivacni zafizeni, rychlost se v manualnim
rezimu nesnizi.
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UPOZORNENI
» Pred vybérem automatického rezimu je nutné obnovit plnou funkénost u vSech
pozastavenych bezpecénostnich opatfeni.

» Béhem manualniho provozniho rezimu musi byt vSechny osoby pokud mozno
mimo zabezpec€eny prostor.

 Zaftizeni, které se pouziva k prepinani mezi provoznimi rezimy, je nutné umistit
mimo zabezpec€eny prostor.

* Je-lirobot v automatickém rezimu, uzivatel nesmi vstupovat do zabezpeceného
prostoru, pokud se nenakonfiguruje bezpecnostniho zastaveni v automatickém
rezimu.

V nasledujicich podkapitolach jsou popsany zplsoby konfigurace volby provozniho rezimu. Kazda
metoda je exkluzivni, coz znamena, ze pouzivanim jedné metody se deaktivuji ostatni dvé metody.

Pouzivani bezpeénostniho vstupu provozniho rezimu

1. Klepnéte na kartu Instalace a vyberte Bezpecnostni V/V.
2. Konfigurace vstupu operacniho rezimu. V rozeviraci nabidce se zobrazi moznost konfigurace.
» Pokud je Vstup provozniho rezimu nizky, robot je v Automatickém rezimu.

* Pokud je Vstup provozniho rezimu vysoky, robot je v Manualnim rezimu.

POZNAMKA
Voli¢ fyzickeho rezimu, je-li pouzit, musi plné vyhovovat normeé ISO 10218-1: ¢lanek
5.7.1 pro vybér.

Pfepinani rezimu
1. Chcete-li pfepinat mezi rezimy, v zahlavi vyberte ikonu profilu.

» Automaticky oznacCuje, Ze je provozni rezim robota nastaven na Automaticky.

* Manualni oznacuje, Ze je provozni rezim robota nastaven na Manuaini.

Je-li zapnuta konfigurace bezpec€nostnich V/V s tfipolohovym aktivacnim zafizenim, PolyScope je
automaticky v manualnim rezimu.
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Pouzivani fidiciho serveru

1. Pfipojte se k fidicimu serveru.

2. Poutzijte prikazy Nastavit provozni rezim.
» Nastavit automaticky provozni rezim
» Nastavit manualni provozni rezim

* Vymazat provozni rezim

Dalsi informace o pouzivani serveru Dashboard naleznete v http://universal-robots.com/support/.

21.2. Tripolohové aktivacni zarizeni

Je-li nakonfigurovano tfipolohové aktivacni zafizeni a provozni rezim je v manualnim rezimu, Ize
robotem pohybovat pouze stiskem tfipolohového aktivacniho zafizeni. Ochranné zastaveniv
automatickém rezimu je pristupné diky pfipojeni a konfiguraci tfipolohového aktivacniho zafizeni.
TFipolohové aktivacni zafizeni nema v automatickém rezimu zadny vliv.

21.2.1. Manualni vysoka rychlost

Tato funkce Hold-to-Run (samocinny navrat do vychozi polohy) Vysokorychlostni manualni rezim
umoznuje doCasné prekroceni rychlosti nastroje 250mm/s. K dispozici je pouze v pfipadé, ze je robot v
manualnim rezimu a je nakonfigurovano tfipolohové aktivacni zafizeni. Je-li v manualnim rezimu
tfipolohové aktivacni zafizeni nakonfigurovano, ale neni stisknuto, robot provede bezpecnostni
zastaveni. K pfepinani mezi automatickym a manualnim rezimem je nutné tfipolohové aktivacni zafizeni
plné uvolnit a znovu stisknout, aby se robot mohl pohybovat.

V pripadé pouziti vysokorychlostniho manualniho rezimu je nutné operacni prostor robota omezit
pomoci bezpec¢nostnich meznich hodnot/dorazl (viz 22.10. Mezni hodnoty kloubu na strané 126) nebo
bezpecnostnich rovin (viz22.11. Roviny na strané 127).
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22. Bezpecnostni konfigurace

22.1. Zakladni informace o bezpecnostnim nastaveni

V této Casti je popsan pristup k bezpecnostnimu nastaveni robota. To obsahuje polozky, které pomahaiji
s nastavenim bezpecnostni konfigurace robota.

UPOZORNENI
Osoba zaijistujici instalaci musi pfed konfiguraci bezpeénostnich nastaveni robota

provést posouzenirizik, které zajisti bezpe€nost personalu a vybaveni v blizkosti
robota. Posouzeni rizik je vyhodnoceni véech pracovnich postupl po celou dobu
zivotnosti robota, které se provadi za u¢elem spravného nastaveni bezpecnostni
konfigurace (see Instalac¢ni p¥irucka k hardwaru).V souladu s vysledky
posouzeni rizik provedeného osobou zajistujici integraci, je tfeba nastavit nasledujici
moznosti.

1. Osoba zajistuijici instalaci musi zabranit zménam bezpeénostni konfigurace
neopravnénymi osobami, napf. pomoci ochrany heslem.

2. Pouziti a konfigurace bezpecnostnich funkci a rozhrani pro konkrétni aplikaci
robota (see Instalac¢ni pf¥irucka k hardwaru).

3. Nastaveni bezpecnostni konfigurace pro instalaci a u¢eni je nutno aplikovat pred
prvnim zapnutim robotického ramena.

4. Veskera nastaveni bezpecnostni konfigurace pfistupna na této obrazovce a
jejich podkartach.

5. Obsluha odpovédna za instalaci musi zaijistit, aby byly veSkeré zmény nastaveni
bezpecnostni konfigurace provadény v souladu s vysledky posouzeni rizik.

22.1.1. Pristup k bezpecnostni konfiguraci

Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd klouba.
Bezpecnostni nastaveni jsou chranéna heslem a Ize je konfigurovat az po nastaveni a nasledném
zadani hesla.

1.
2.
3.

V zahlavi PolyScope klepnéte na ikonu Instalace.
V postranni nabidce nalevo od obrazovky klepnéte na polozku Bezpeénost.
Povsimnéte si, ze se zobrazi obrazovka Mezni hodnoty robota, nastaveni jsou vSak nedostupna.

Pokud bylo predtim nastavené Bezpe&nostni heslo, vioZte heslo a stisknéte Odblokovat pro
zpristupnéni nastaveni. Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi
uvolfiovani brzd kloubtl. Po odemceni bezpe€nostniho nastaveni budou veskera nastaveni nyni
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aktivni.

5. Chcete-li vSechna bezpecnostni nastaveni znovu zamknout, stisknéte kartu Zamknout nebo
odejdéte z nabidky Bezpec¢nost.

N [EEE e Pouzitf jinych parametr bezpednostni konfigurace neZ té&ch, které jsou definovany na zélklad& posouzeni rizik, miZe mit za nésledelc
nebezpedi, kterd nejsou pFiméFend odstranéna, nebo rizika, kterd nejsou dostateéné omezena

Limity robota

Omezeni
kloubu @ Prednastavené tavérni hodnaoty .
. | | '
Roviny Nejvice omezené Nejméné omezené
Poloha
nastroje
Smér nastroje (O Viastni
Vv
Mezni hodnota Bézny Omezeny
Hardware .
Wylkon .
Tripolohovy Hybnost %@
Bezpedna Cas zastaveni
vychozi pozice
Brzdnd vzdalenost
®
Rychlost néstroje

e
Sila néstroje
Rychlost lokte
Sfla lokte .
Zablokovat

O T ———————— I o 0 O 131\'\'M,\L=v:e-

Dalsi informace o bezpecnostnim systému naleznete v Hardware Installation Manual.

22.2. Nastaveni bezpecnostniho hesla
Aby bylo mozné odemknout vSechna bezpecénostni nastaveni, ktera tvofi bezpecnostni konfiguraci, je
nutné nastavit heslo. Pokud zadné heslo nastavené neni, zobrazi se vyzva k jeho nastaveni.

1. V pravém rohu zahlavi PolyScope stisknéte menu Hamburger a vyberte moznost Nastaveni.

2. Nallevé strané obrazovky stisknéte v modré nabidce klavesu Heslo a vyberte moznost
Bezpecnost.

V poliNové heslo zadejte heslo.
4. Nyniv poli Potvrdte nové heslo zadejte stejné heslo a stisknéte klavesu Pouzit.

5. V levé spodni ¢asti modré nabidky stisknéte Ukongit a vratte se na pfedchozi obrazovku.

Bezpecnostni nastaveni znovu zamknete tim, ze stisknete kartu Zamknout nebo staci prejit na
obrazovku mimo nabidku Bezpecnost.

Zablokovat

22.3. Zmeéna bezpecnostni konfigurace

Zmény nastaveni bezpecnostni konfigurace musi byt v souladu s posouzenim rizik, které provedla
osoba zajistujiciintegraci (see Instaladni pfirucka k hardwaru).
Doporuceny postup:
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1. Ovérte, zda jsou zmeény v souladu s posouzenim rizik provedenym osobou zajistujici instalaci.

2. Upravte bezpecnostni nastaveni na odpovidajici iroven definovanou na zakladé posouzeni rizik
provedenym osobou zajistuijici instalaci.

3. Zkontrolujte, zda jsou aplikovana nastaveni.
4. Do prirucek pro obsluhu zadejte nasleduijici text:
“Pfed zahajenim prace v blizkosti robota se ujistéte, Ze je bezpecnostni konfigurace nastavena

ocekavanym zplsobem. Lze ji ovéfit napfiklad pomoci bezpeénostniho kontrolniho souctu v pravém
hornim rohu rozhrani PolyScope.”

22 .4. Pouziti nove bezpecnostni konfigurace

PFi provadéni zmén konfigurace je robot vypnuty. Zmeény se projevi az po stisknuti tlacitka Pouzit.
Robota nelze znovu zapnout, dokud nepouZzijete Pouzit a restartovat nebo Vratit zmény. Funkce
umoziuje vizualné zkontrolovat bezpecnostni konfiguraci robota, ktera se z bezpecnostnich diivodu
zobrazuje v mistnim okné v soustavé Sl. Po dokonceni vizualni kontroly mizete Potvrdit bezpe¢nostni
konfiguraci a zmény se automaticky ulozi jako soucast aktualni instalace robota.

22.5. Bezpecnostni kontrolni soucet

ccC
ccC

Ikona Pfehled zabezpeceni zobrazuje vasi pouzitou bezpecnostni konfiguraci robota a ¢te se shora
dolu, zleva doprava, napf. BF4B. Rlzné typy textu a/nebo barev oznacuji zmény provedené v
bezpecnostni konfiguraci.

Pfrehled zabezpeéeni se zméni, pokud zménite nastaveni Bezpe€nostni funkce, protoze Prehled
zabezpedeni je generovan pouze bezpecnostnim nastavenim.

Pro potvrzeni vaSich zmén musite zmény uplatnit v Bezpe€nostni konfiguraci pro Pfehled
zabezpeceni.

22.6. Nastaveni nabidky BezpecCnost

V této Casti jsou definovana nastaveni nabidky Bezpecnost, ktera tvofi bezpe€nostni konfiguraci robota.

22.7. Mezni hodnoty robota

Mezni hodnoty robota omezuji obecné pohyby robota. Obrazovka Mezni hodnoty robota ma dvé
moznosti konfigurace: Pfednastavené tovarni nastaveni a Vlastni.

1. V Casti Pfednastavené tovarni hodnoty Ize pomoci posuvniku vybrat pfedem definované
bezpecnostni nastaveni. Hodnoty v tabulce jsou aktualizovany, aby odrazely pfednastavené
hodnoty v rozsahu od Nejvice omezené do Nejméné omezené
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POZNAMKA

Poznamka: Hodnoty posuvniku jsou pouze navrhy a nemohou nahradit fadné
posouzeni rizik.

7 R PouZitf jinych parametrd bezpednostni lkonfigurace nez téch, které jsou definovany na zdlkladé posouzeni rizik, mdze mit za nasledek
Limity robota nebezped, kterd nejsou pfimérené odstranéna, nebo rizika, lterd nejsou dostate¢né omezena

Omezeni

kloubu @ Pfednastavené tovarni hodnoty ’
fi ' . \ .
Roviny Nejvice omezené Nejméné omezené
Poloha
nastroje
Smeér nastroje O Viastnf
Vv
Mezni hodnota Bézny Omezeny
Merdens Vykon 300 200 .
Tiipolohovy Hybnost 25,0 10,0 %
Bezpecna Cas zastaven’ 400 300
vychozi pozice
Brzdna vzdélenost 500! 300
Prvky
Rychlost néstroje 1500 750 .
Sbérni
Sfla néstroje 150,0 120,0
Rychlost lokte 1500 750
Sfla lokte 150,0 120,0 .
Bezpecnostni hes Odblokovat Zablokovat

O Vypnuti napajent Rychlost — Simulace .

2. V casti Vlastni Ize nastavit mezni hodnoty funkci robota a sledovat souviseijici toleranci.
Vykon
omezuje maximalni mechanickou praci vyvijenou robotem v prostiedi. Hybnost

Hybnost
Cas zastaveni

Cas zastaveni
po aktivaci nouzového zastaveni.

Brzdna vzdalenost
omezuje vzdalenost, kterou mize nastroj nebo loket robota urazit pfi zastavovani.

POZNAMKA

Omezeni doby zastaveni a brzdné vzdalenosti ovlivni celkovou rychlost robota.
Pokud je napfiklad doba zastaveni nastavena na 300 ms, bude maximalni
rychlost robota omezena tak, aby robot dokazal zastavit do 300 ms.

Rychlost nastroje
omezuje maximalni rychlost nastroje robota.

Sila nastroje
omezuje maximalni silu vyvijenou nastrojem robota pfi upinani

Rychlost lokte
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omezuje maximalni rychlost lokte robota.
Sila lokte
omezuje maximalni silu, kterou loket robota vyviji na prostredi.

Rychlost a sila nastroje se omezuji na pfirubé nastroje a v centru dvou uzivatelem definovanych
poloh, viz.22.14. Poloha nastroje na strané 131.

o L PouZiti inych parametrd bezpe&nostni konfigurace nez t&ch, které jsou definovény na zélklad® posouzeni rizik, mdize mit za nasledek
nebezpedi, kterd nejsou pfiméreng odstranéna, nebo rizilka, lkterd nejsou dostatecné omezena.

Limity robota

Omezeni
kloubu O Prednastavené tovérni hodnoty

Roviny

Poloha
néstroje

Smér nastroje @ Viastnf

Vv
Mezni hodnota Bézny Omezeny
el Wikon 300w 200/ w ®
Tipolohovy Hybnost 25,0 kg mi< 10,0| kg m/< *
Bgzpeépé ) Cas zastaven! 400 ms 300(ms
vychozi pozice
Brzdna vzdalenost 500( mm 300{mm
@
Rychlost ndstroje 1500 mmi/s 750/ mm/s
Slanésiol 1500 1200/
Rychlost lokte 1500| mmy/s 750 mm/s
Sila lokte 150,0 N 120,0/N .
Zablokovat

O Vypnuti napajeni Rychiost (— 100%

POZNAMKA

VSechna omezeni robota Ize pfepnout zpét na Pfednastavené tovarni hodnoty
a obnovit tak jejich vychozi nastaveni.

22.8. Bezpecnostni rezimy

Za normalnich podminek, tj. kdyz neni aktivni ochranné zastaveni, pracuje bezpecnostni systém v
Bezpecnostnim rezimu se sadou bezpeénostnich meznich hodnot:

BéZny rezim je bezpecnostni rezim, aktivni ve vychozim nastaveni

Omezeny rezim je aktivni, pokud stfedovy bod nastroje (TCP) robota prekrocil spoustéci rovinu
Omezeného rezimu (viz 22.11. Roviny na strané 127), nebo pokud je spustén pomoci
konfigurovatelného vstupu (viz 22.16. V/V na strané 134)

Rezim obnovy se aktivuje, pokud je narusena bezpecnostni mezni hodnota ze sady aktivnich meznich
hodnot. Rameno robota provede zastaveni kategorie 0. Pokud je aktivni bezpe&nostni mezni hodnota,
napf. mezni poloha kloubu nebo bezpeénostni hranice, narudena jiz pfi zapnuti robota, spusti se robot v
rezimu Obnovy. To umozriuje pfesunout rameno robota zpét do rozsahu bezpe€nostnich meznich
hodnot. V rezimu Obnovy je pohyb ramene robota omezen pevné stanovenou sadou meznich hodnot,
kterou nelze uzivatelsky upravit. Informace o meznich hodnotach v rezimu Obnovy

(see Instalac¢ni prirucka k hardwaru).
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UPOZORNENI

Limity pro pozice kloubu, pozice nastroje a orientace nastroje jsou v rezimu
obnoveni vypnuty, takze budte opatrni pfi pfesunu ramene robota zpét do meznich
hodnot.

Nabidka na obrazovce Bezpecnostni konfigurace uzivateli umozriuje definovat samostatné sady
meznich hodnot pro Bézny a Omezeny rezim. Mezni hodnoty Omezeného rezimu pro rychlost a
hybnost nastroje a kloubt musi byt restriktivnéjsi, nez jejich protéjsky v Bézném rezimu.

22.9. Tolerance

V Bezpecnostni konfiguraci jsou stanoveny limity bezpec¢nostniho systému. Bezpecnostni systéem
obdrzi hodnoty ze vstupnich poli a detekuje prekrogeni jakéhokoliv naruseni téchto hodnot. Ridici
jednotka robota se shazi zabranit jakémukoli naruseni zastavenim nebo snizenim rychlosti. To
znamena, ze program nemusi byt schopen provadét pohyby velmi blizko meznich hodnot.

UPOZORNENI
Tolerance jsou specifické pro verzi softwaru. Aktualizaci softwaru maze dojit ke zméné
toleranci. Informace o zménach verze softwaru naleznete v poznamkach k vydani.

22.10. Mezni hodnoty kloubu

Limity kloub vdm umoznuji omezit pohyby jednotlivych kloubu robota v prostoru, tj. rotacni polohu a
rychlost kloubu. Existuji dvé moznosti limitd kloubd: Maximalni rychlost a Rozsah poloh.

Rozsah poloh Zapésti 3 je ve vychozim nastaveni neomezeny. V pfipadé pouziti kabelll pfipojenych k
robotu je nutné nejprve vypnout Neomezeny rozsah pro zapésti 3, aby nedochazelo k napinani
kabelu a ochrannym zastavenim.

1. Pomocifunkce Maximalni rychlost Ize definovat maximalni thlovou rychlost pro jednotlivé klouby.

2. Pomocifunkce Rozsah poloh Ize definovat rozsah poloh pro jednotlivé klouby. Pokud neni k
dispozici bezpecnostni rovina nebo konfigurovatelny vstup, ktery by ji spustil, jsou vstupni pole
pro omezeny rezim neaktivni. Tato mezni hodnota umoziiuje omezit mékkou osu robota
schvalenou k pouziti v rizikovych prostorech.
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v Bezpeénost Klouby Rozsah Bé&zZny rezim Omezeny rezim
Limity robota Minimaini’ Maimaint Minimalni Maximaini
Omezeni Zékladna -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
kloubu Rameno 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/2°
RS Lolcet 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/2°
Poloha Zépast! 1 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
nastroje
Yo ZEpésti 2 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Smér nastroje
Zépést( 3 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Vv
Hardware
. . Maximaéini rychlost
Tripolohovy
Bezpeéna Klouby Maximalni BéZny reZim Omezeny reZim
vychozi pozice  Zékladna max: 191 ° /s 191 191 -11°/s
Rameno max: 191 ° /s 191 191 -11°/s
Loket rax: 191 ° /s 191 191 A1°4s
Zépéstl 1 max: 191 ° /s 191 191 -11°/s
Zdpésti2 max: 191 ° /s 191 191 -11°/s
Zépéstl 3 max: 191 ° fs 191 191 -11°/s
Zablokovat

A . ~Is
O Vypnuti napajeni Rychlost (———————————— 100% 25'0r{:njs o 0 O Simulace .

22.11. Roviny

POZNAMKA

Konfigurace rovin je zcela zalozena na prvcich. Doporucujeme vytvofit a pojmenovat
vSechny prvky pred Upravou bezpeénostni konfigurace, nebot robot bude po odemdéeni
kary Bezpecnost vypnuty a nebude mozné jim pohybovat.

Bezpecnostni roviny omezuji pracovni prostor robota. Lze definovat az osm bezpecnostnich rovin, které
omezi nastroj a loket robota. U jednotlivych bezpe€nostnich rovin Ize také omezit pohyb lokte a
deaktivovat jej zruSenim zaSkrtnuti policka. Pfed konfiguraci bezpecnostnich rovin je nutné definovat
prvky v instalaci robota (viz ). Prvek Ize zkopirovat na obrazovku bezpe€nostni roviny a tam ji
nakonfigurovat.

UPOZORNENI

Definovanim bezpec¢nostnich rovin se omezi pouze definované sféry nastroje a loket, a
nikoliv celkova mezni hodnota ramene robota. To znamena, ze stanovenim
bezpec€nostni roviny neni zaru¢eno, ze ostatni soucasti ramene robota budou
dodrzovat totéz omezeni.

22.11.1. Rezimy

Kazdou rovinu muzete nakonfigurovat s restriktivnimi ReZimy pomoci nize uvedenych ikon.

Zakazano
V tomto stavu neni bezpe&nostni rovina nikdy aktivni.
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O BéZny
Pokud je bezpecnostni systém v Bézném rezimu, je aktivni rovina Bézného rezimu a chova se jako
striktni mezni hodnota pro tuto polohu.

Pokud je bezpecnostni systém v Omezeném rezimu, je aktivni rovina Omezeného rezimu a chova
se jako striktni mezni hodnota pro tuto polohu.

I Bézny & Omezeny
Pokud je bezpe€nostni systém v Bézném nebo Omezeném rezimu, je aktivni rovina bézného a
omezeného rezimu a chova se jako striktni mezni hodnota pro tuto polohu.

K Spousténi Omezeného reZimu
Pokud nastroj nebo loket prekroci bezpecnostni rovinu, pfepne se bezpeénostni systém do
omezeného rezimu.

@ Zobrazit
Stisknutim této ikony Ize skryt nebo zobrazit bezpecnostni rovinu v grafickém panelu.

m Odstranit
Odstrani zaznamenanou bezpecnostni rovinu. Neexistuje zadna akce zpét/znovu. Pokud je rovina
odstranéna omylem, musi byt vytvofena znovu.

7 Prejmenovat
Stisknutim této ikony mlzete rovinu prejmenovat.

22.11.2. Konfigurace bezpecnostnich rovin

1. V zahlavi PolyScope klepnéte na Instalace.
V postranni nabidce v levé ¢asti obrazovky klepnéte na polozku Bezpecnost a vyberte Roviny.

V pravé horni ¢asti obrazovky v poli Roviny klepnéte na moznost Pfidat rovinu.

w0 DN

V pravé spodni ¢asti obrazovky v poli Vlastnosti nastavte polozky Nazev, Kopirovat prvek a
Omezeni.

Moznost Zkopirovat prvek obsahuje pouze nedefinované a zakladni prvky. Nakonfigurovanou
bezpecnostni rovinu Ize resetovat vybérem moznosti Nedefinovano

Pokud zkopirovany prvek na obrazovce Prvky upravite, zobrazi se vedle textu Kopirovat prvek ikona s
varovanim. To znamena, Ze prvek neni synchronizovan, tzn. informace v karté vlastnosti se
neaktualizuji, aby odrazely zmény, které mohly byt provedeny na Prvku.
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o D@
Rovina 2 @
Limity robota H -
,E Rovina 3 e m
(k)lr:ueszm + Pridat rovinu
Roviny
Poloha
nastroje
Smér nastroj
mer hastroje ® Vlasthosti
Vv
Hardware Fovina 2
Tripolohovy Kopirovat prvek 1 [w]
Bezpecna + toolBoundary V|

vychozi pozice

o -

Premisténi

[ Omeztt loket

Bezpecnostni heslc Odblokovat Zablokovat

Mgy

- - ~Is
O Vypnuti napajeni ychlost —— 100% 25‘05;15 o 0 O 'Sir'mﬂace.

22.11.3. Loket

Aktivaci moznosti Omezit loket Ize kloubu lokte robota zamezit prechod pres definované roviny. Pokud
funkci Omezit loket deaktivujete, bude loket moci prochazet rovinami.

22.11.4. Barevné kody

i (11 Ee

Rovina 2
Limity robota u TIE ) -
. S ¥+ Rovina 3 He
(ST - =+ PFidat rovinu
kloubu SR
n
Roviny
Poloha
nastroje
Smer nastroje S P —
Vv
Hardware Rovina 3
Tripolohovy Kopirovat prvelc [&]
Bezpecna « toolBoundary v|
vychozi pozice
g |
LE -
Premisténi

[ Omeztt loket

Bezpecnostni hesl Odblokovat Zablokovat

/‘]’\
W tr et ( A Ced Simulace .
O 'ypnuti napajeni 250mm/s o 0 o n

Seds
Rovina je nakonfigurovana, ale deaktivovana (A)
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Zluté & Serna
Normalnirovina (B)

Modra & Zelena
Spoustécirovina (C)
Cerné sipka
Strana roviny, na které se nastroj a/nebo loket mohou pohybovat (pro normalni roviny)

Zelena sSipka
Strana roviny, na které se nastroj a/nebo loket mohou pohybovat (pro spoustéci roviny)

Seds Sipka
Strana roviny, na které se nastroj a/nebo loket mohou pohybovat (pro deaktivované roviny)

22.12. Freedrive

Funkce Freedrive umoziiuje manualni premisténi ramena robota do pozadované polohy. Klouby se
pohybuji s malym odporem, nebot brzdy jsou odbrzdény. B€éhem manualniho pohybu je rameno robota
vrezimu Freedrive (viz21.1. Provozni rezimy na strané 117). Jakmile se rameno robota v rezimu
Freedrive blizi preddefinovanému meznimu bodu nebo roviné (viz 22.11. Roviny na strané 127), odpor
se zvysuje. V dasledku toho je k pfemistovani robota do jiné polohy nutné plisobit potfebnou silou.
Rezim Freedrive Ize aktivovat nasledujicimi zpisoby:

* Pomocitla¢itka Freedrive
* Pouziti V/V akci (viz)

» Pouzijte tlacitko Freedrive na obrazovce s kartou Pohyb (viz 26.2.4. Volnobéh na strané 240)

22.12.1. Pomoci tlacCitka Freedrive

1. Stisknéte a podrzte tlacCitko Freedrive umisténé na Pfenosném ovladacim terminalu.

2. Presunte rameno robota podle potfeby.

22.13. Zpétne fizeni

Béhem inicializace ramena robotu, Ize pfi odbrzdéni pozorovat mensi vibrace. V nékterych situacich,
napriklad kdyz je robot v blizkosti kolize, jsou tyto otfesy nezadouci a k vynucenému pohybu konkrétnich
kloub(i do pozadované polohy bez uvolnéni vSech brzd v rameni robota Ize pouzit funkci Backdrive.

22.13.1. Aktivace funkce Backdrive

1. Na obrazovce Inicializovat spustte klepnutim na tlacitko ZAPNOUT sekvenci zapinani.

2. Kdyz je stav robota Neg€inny, stisknéte a podrzte tlaCitko Freedrive. Stav robota se zménina
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Backdrive.

3. Brzdy se uvolnuji pouze u kloubl, na které je vyvijen vyznamny tlak. Dokud je stisknuto tlacitko
Freedrive. BEhem pouzivani funkce Backdrive je pohyb ramene robotu ztizen.

22.14. Poloha nastroje

Obrazovka Poloha nastroje umozniuje kontrolovanéjsi omezeni nastroji a/nebo pfislusenstvi
umistovanych na konec ramene robota.

V ¢asti Robot muzete vizualizovat své Upravy.

V Casti Nastroj Ize definovat a nakonfigurovat az dva nastroje.

Nastroj1 je vychozi nastroj definovany hodnotami x=0.0, y= 0.0, z=0.0 a o poloméru=0.0. Tyto hodnoty
predstavuiji pfirubu nastroje robota.

V poli Kopirovat TCP Ize také vybrat moznost Pfiruba nastroje a nastavit hodnoty nastroje zpét na 0.

Vychozi sféra je definovana u pfiruby nastroje.

. + Pridat néstroj
Limity robota
Omezeni +
kloubu
Roviny
Poloha
nastroje
> - N #
S t
mér nastroje ® /| Piiruba néstroje
Vv
e . Ré&dius (max.: 300mm)
Tripolohovy l_;
Bezpecna Kopirovat TCP [#]
vychozi pozice |
d
- Upravit Polohu
=

X

Y

z

Zablokovat

O Vypnuti napdjeni Rychlost (Cr—— 1 00% Simulace .

V pfipadé uzivatelem definovanych nastroju miize uzivatel zmeénit:

V Casti Radius Ize zménit polomér sféry nastroje. Polomér je bran v potaz pfi pouziti bezpecnostnich
rovin. Pokud bod v kulovém prostoru projde spoustéci rovinou omezeného rezimu, robot se pfepne do
Omezeného rezimu. Bezpecnostni systém zamezi kterémukoliv bodu kulového prostoru v prechodu
bezpecnostni rovinou (viz 22.11. Roviny na strané 127).

V &asti Poloha Ize zménit polohu néstroje ve vztahu k pfirubé nastroje robota. Poloha je brdna v potaz v
pfipadé bezpecnostnich funkci: rychlost nastroje, sila nastroje, brzdna draha bezpecénostni roviny.

Stavaijici stfedovy bod nastroje |ze pouzit jako zaklad pro definici novych poloh nastroje. Ke kopii
stavajiciho TCP preddefinovaného v nabidce Obecné na strance TCP ziskate pfistup v nabidce Poloha
nastroje v rozeviracim seznamu Kopirovat TCP.

PFi provadéni zmén nebo uprav hodnot v textovych polich Upravit polohu se nazev TCP viditelny v
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rozeviraci nabidce zméni na vlastni, coz oznacuje, ze se hodnota zkopirovaného TCP a skute¢ného
zadaného mezniho limitu li&i. Plvodni TCP bude stale dostupny v rozeviraci nabidce a Ize jej vybrat
znovu a zmeénit hodnoty zpét na ptivodni polohu. Vybér v rozeviraci nabidce Kopirovat TCP neovlivni
nazev nastroje.

Pokud se po potvrzeni zmén na obrazovce Poloha nastroje pokusite zménit zkopirovany TCP na
obrazovce konfigurace TCP, zobrazi se po pravé strané textu Kopirovat TCP ikona s varovanim. To
znamena, ze TCP neni synchronizovan, tzn. informace v poli vlastnosti se neaktualizuiji, aby odrazely
zmény, které mohly byt provedeny na TCP. Protokol TCP Ize synchronizovat stisknutim ikony
synchronizace (viz 25.2. Konfigurace TCP na strané 207).

Za ucelem uspésného definovani a pouzivani nastroje neni nutné TCP synchronizovat.

Nastroj Ize prejmenovat stisknutim karty Tuzka vedle zobrazeného nazvu nastroje. Miizete také urcit
polomér s povolenym rozsahem 0-300 mm. Limit se v grafickém podokné zobrazi jako bod nebo koule v
zavislosti na velikosti poloméru.

<nepojmenovana>*
default_1*

Néastroj (1 of 3)

. + Pridat néstroj
Limity robota

Omezeni +

kloubu

Roviny

Poloha
nastroje

Smeér nastroje
A%

Hardware

4’ Priruba néstroje

Ré&dius (max.: 300mm)

Tripolohovy
Eﬁeczlfssin:ozice Kopirovat TCP 1 (")
E Uprawvit Polohu
Sbérnica
> X

z

Zablokovat

o Vypnuti napdjent Rychlost (r——— 100% Simulace .

22.15. Smér nastroje

Na obrazovce Smér nastroje Ize omezit uhel, pod kterym nastroj pracuje. Mezni hodnota se definuje
pomoci kuzelu, ktery ma ve vztahu k zakladné ramene robota pevnou orientaci. S tim, jak se rameno
robota pohybuje dokola, smér nastroje se omezuije tak, aby zlstal v rozsahu definovaného kuzele.
Vychozi smér nastroje se shoduje s osou Z vnéjsi pfiruby nastroje. Lze jej pfizpusobit definovanim ahld
naklonu a posunu.

Pted konfiguraci mezni hodnoty je nutné definovat bod nebo rovinu v instalaci robota (viz 25.17.

Prvky na strané 225). Prvek Ize poté zkopirovat a osu Z pouzit jako stfed kuzele definujiciho mezni
hodnotu.
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POZNAMKA

Konfigurace sméru nastroje je zalozena na prvcich. Pozadované prvky doporucujeme
vytvofrit pfed upravou bezpecénostni konfigurace, protoze po odemceni karty
Bezpecnost se rameno robota vypne a nebude mozné definovat nové prvky.

Robot Vlastnosti meznich hodnot

Kopirovat prvelk (@]
Limity robota + toolBoundary v ‘
Omezeni ,E Omezenf
kloubu ‘IE Oboif - ‘
Roviny Odchylka
e [ s-am 00
Smeér nastroje
vV *

Hardware
Tripolohovy
— Vlasthosti nastroje
vychozi pozice Kopirovat TCP [w]
E ‘F’F\'ruba néstroje v
Uprawvit smér
naklanéni’ 0
posunut’ 0/°

o Vypnutl napajeni Rychlost o) 100% ° 0 O gimu\a(g.

22.15.1. Vlastnosti meznich hodnot

Mezni hodnota sméru nastroje ma tfi konfigurovatelné viastnosti:

1. Stfed kuzelu: Z rozeviraci nabidky Ize vybrat prvek bodu nebo roviny, ktery bude definovat stred
kuzelu. Osa Z vybraného prvku bude slouzit jako smér, kolem kterého bude kuzel vycentrovan.

2. Uhel kuzelu: Mizete definovat, o kolik stupriti se robot miize odchylit od stfedu.

Zakazana mezni hodnota Sméru nastroje
neni nikdy aktivni

Normalni mezni hodnota Sméru nastroje

je aktivni pouze v pripadé, ze je bezpecnostni systém v BéZném rezimu.
Omezena mezni hodnota Sméru nastroje

je aktivni pouze v pripadé, ze je bezpecnostni systém v Omezeném rezimu.

Normalni & Omezena mezni hodnota Sméru nastroje
je aktivni v pfipadé, Ze je bezpecCnostni systém v Bézném rezimu anebo taky v Omezeném
rezimu.

Pokud se pole Kopirovat prvek nastavi zpét na , obnovi se vychozi hodnoty nebo se konfigurace sméru
nastroje vrati zpét.
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22.15.2. Vlastnosti nastroje

Nastroj ve vychozim nastaveni sméfuje stejnym smérem jako osa Z vné;si priruby nastroje. Tento smér
Ize upravit zménou dvou uhl(:

Uhel n&klonu: Mira naklonu osy Z vné&jsi pfiruby smérem k ose X vné&jsi priruby

Uhel posunu: Mira otogeni naklon&né osy Z kolem ptivodni osy Z vné;jsi pfiruby.

Pfipadné Ize osu Z stavajiciho TCP zkopirovat tim, ze dané TCP vyberete z rozeviraci nabidky.

22.16. VIV

V/V se déli na vstupy a vystupy a jsou sparovany tak, aby kazda funkce obsahovala kategorii 3 a PLd
VIV.

22.16.1. Vstupni signaly
Se vstupnimi signaly Ize pouzit nasledujici bezpecénostni funkce:

Nouzové zastaveni systéemu
Jedna se o alternativu tlacitka nouzového zastaveni na pfenosném ovladacim terminalu, ktera
zajistuje stejnou funkci, pokud zafizeni splfiuje normu ISO 13850.

Omezeny rezim
Veskera bezpecnostni omezeni Ize uplatnit na Bézny i Omezeny rezim (viz 22.8. Bezpecnostni
rezimy na strané 125). Po nakonfigurovani nizky signal vysilany do vstupt zpUisobi, Zze se
bezpecnostni systém prevede do Omezeného rezimu. Rychlost ramene robota se snizi dle
nastavenych meznich hodnot Omezeného rezimu. Bezpecnostni systém zarucuje, zZe robot prejde
do meznich hodnot omezeného rezimu za méné nez 0,5 s po vyslani vstupniho signalu.

Pokud rameno robota i nadale nesplfiuje mezni hodnoty Omezeného rezimu, provede se zastaveni
kategorie 0. K pfechodu do Bézného rezimu dochazi stejnym zpisobem. Pfechod do omezeného
rezimu mohou také zpUsobit spoustéci roviny.

Tripolohové aktivacni zafizeni

V manualnim rezimu musi byt pro pohyb robota stisknuto a pfidrzeno ve stfedoveé poloze externi
TFipolohové aktivacni zafizeni.
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Pokud pouzivate vestavéné Tripolohové aktivacni zafizeni, pro pohyb robota musi byt tlaCitko
stisknuto a pfidrzeno ve stfedové poloze.

Provoznirezim
Je-li definovan, Ize tento vstup pouzit k pfepinani mezi Automatickym rezimem a Manualnim
rezimem (viz21.1. Provoznirezimy na strane 117).

Reset bezpecného zastaveni
Dojde-li k Ochrannému zastaveni, tento vystup zajistuje setrvani stavu Ochranného zastaveni,
dokud se nespusti vynulovani/resetovani.

Automaticky reZzim bezpecnostniho zastaveni
Po konfiguraci provede Ochranné zastaveni automatického rezimu prikaz Ochranné zastaveni v
pfipadé nizkého vstupniho signalu a POUZE je-li robot v automatickém rezimu.

Automaticky reZim bezpecnostniho obnoveni
Dojde-li k Ochrannému zastaveni v automatickém rezimu, robot zUistane zaji$tén v automatickém
rezimu, dokud se na vstupu neobjevi nabézna hrana signalu.

UPOZORNENI
» Pokud se deaktivuje vychozi vstup bezpe€nostniho resetovani, rameno robota
jiz pfi nabéhu vysokého vstupniho signalu nebude bezpecnostnim zastavenim
zajidténo. Program se pozastavi pouze pfi opakovaném spusténi ochranného
zastaveni.

» Podobné jako v pfipadé bezpecnostniho resetovani, pokud se deaktivuje
vychozi Bezpec€nostni resetovani v automatickém rezimu, rameno robota jiz p¥i
nabéhu vysokého vstupniho signalu v automatickém rezimu nebude
bezpecnostnim zastavenim zajisténo. Program se pozastavi pouze pfi
opakovaném spusténi ochranného zastaveni v automatickém rezimu.

22.16.2. Vystupni signaly

Na vystupni signaly Ize aplikovat nasledujici bezpecnostni funkce. Jakmile skondi stav, ktery spustil
vysoky signal, vrati se veskeré signaly na nizké hodnoty:

Nouzové zastaveni systéemu
Signal je Nizky pouze v pfipadé, Ze byl v bezpecnostnim systému spustén stav Nouzového
zastaveni vstupem Nouzového zastaveni robota nebo tlacitkem Nouzového zastaveni. Aby
nedoslo k zablokovani, je-li spustén stav Nouzového zastaveni vstupem Nouzového zastaveni,
nizky signal se nevysle.

Robot se pohybuje
Signal je Nizky, kdyz je robot v pohybu, jinak je vysoky.

Robot se nezastavuje
Signal je Viysoky v pfipadé zastaveni nebo zastavovani robota z divodu nouzového nebo
ochranného zastaveni. Jinak je logicka hodnota nizka.

Omezeny rezim
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Signal je Nizky, pokud se rameno robota nachazi v Omezeném rezimu, nebo pokud je
bezpec€nostni vstup nakonfigurovan pomoci vstupu Omezeného rezimu a signal je momentalné
nizky. V ostatnich pfipadech je signal vysoky.

Neni Omezeny rezim
Jedna se o opak vyse definovaného Omezeného rezimu.

Bezpecna vychozi pozice
Signal je Viysoky, pokud se rameno robota zastavi v nakonfigurované bezpec¢né zakladni poloze.
Jinak je signal Nizky.

POZNAMKA

Jakékoliv externi zafizeni ve stavu Nouzového zastaveni od robotu prostfednictvim
vystupu Systémového nouzového zastaveni musi vyhovovat normé ISO 13850. Toto je
obzvlast dilezité v sestavach, kde je vstup Nouzového zastaveni robota pfipojen k
externimu zafizeni pro nouzové zastaveni. V takovych pfipadech bude na vystupu
Systémového nouzového zastaveni pfi uvolnéni externiho zafizeni pro nouzové
zastaveni vysoky signal. To znamena, ze stav nouzového zastaveni u externiho
zafizeni bude resetovan bez potfeby manualniho zasahu obsluhy robota. Dle
bezpec€nostnich norem se u externiho zafizeni vyzaduje pro pokracovani v chodu
manualni zasah.

22.16.3. Bezpecnostni signaly OSSD

Pokud je bezpe€nostni vystup neaktivni/vysoky, mizete nakonfigurovat ovladaci panel tak, aby vysilal
impulzy OSSD. Impulzy OSSD detekuji schopnost Fidici jednotky aktivovat/snizovat bezpecnostni
vystupy. Pokud jsou pro vystup povoleny impulzy OSSD, generuje se ha bezpe¢nostnim vystupu
kazdych 32 ms nizky 1ms impuls. Bezpe¢nostni systém detekuje, kdyz je vystup pfipojen k napajeni, a
vypne robota.

Na obrazku nize vidite: €as mezi impulsy na kanalu (32 ms), délku impulsu (1 ms) a ¢as od impulsu na
jednom kanalu k impulzu na druhém kanalu (18 ms)

0.0 ms 10.0 ms 20.0 ms 30.0 ms 40.0 ms 50.0 ms

SafetyA _LI

32 ms

1ms
<
SafetyB U

18 ms

Povoleni OSSD pro bezpecnostni vystup

1. V zahlavi klepnéte na ikonu Instalace a zvolte polozku Bezpe€nost.
2. V casti Bezpeénost zvolte V/V.

3. Na obrazovce I/O v &asti Vystupni signal zaskrtnéte pozadované policko OSSD. Chcete-li
aktivovat zaskrtavaci policka OSSD, musite pfifadit vystupni signal.
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22.17. Hardware

Robota Ize pouzivat bez pfipojeni prenosného ovladaciho terminalu. Po odpojeni ru¢niho ovladaciho
panelu je tfeba definovat jiny zdroj nouzového zastaveni. Je tfeba specifikovat, zda je pfipojen rucni
ovladaci panel, aby nedoslo ke spusténi signalu poruseni bezpecnosti.

22.17.1. Vybér dostupného hardwaru

Robota Ize pouzivat bez rozhrani PolyScope jako programovaciho rozhrani.
1. V zahlavi klepnéte na polozku Instalace.
2. V nabidce vlevo klepnéte na polozku Bezpeénost a vyberte moznost Hardware.
3. Vlozte bezpecnostni heslo a Odblokujte obrazovku.

4. Pokud chcete pouzit robota bez rozhrani PolyScope, zruste vybér moznosti Pfenosny ovladaci
terminal.

5. Pro pouziti vaSich zmén klepnéte na Ulozit a restartovat.

POZOR
Je-li ru¢ni ovladaci panel demontovan nebo odpojen od robota, tlacitko nouzového
zastavenijiz neni aktivni. Ru€ni ovladaci panel je nutné odebrat z blizkosti robota.

22.18. Bezpecny navrat do zakladni polohy (Safe
Home)

Funkce Safe Home je uréena k navratu do vychozi polohy pomoci uzivatelsky definované vychozi
polohy. V/V bezpectné vychozi polohy jsou aktivni, kdyZ je rameno robota v bezpecné vychozi poloze a
je definovan vstup a vystup bezpecéné vychozi polohy. Rameno robota je v bezpeéné vychozi poloze,
jsou-li polohy kloubt v pfedepsanych uhlech nebo jejich nasobku 360 stupnu. Vystup bezpecné vychozi
polohy je aktivni pouze v pfipadé, ze je robot v klidu a v bezpecné vychozi poloze.
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Bezpedna vychozi pozice

Limity robota

| () Synchronizace z vycho... |

Omezeni
kloubu |

Odstranit |

Roviny
Qdstranénim Bezpeéné wichozl
Poloha pozice bude odstranéno i prifazent
nastroje i l bezpeénostm’ho wystupu wchozf
Smér nastroje = - pozice.
Vv
Hardware
= = Poloha kloubu (0-360°)
Tripolohovy
Bezpecna - Zéklacna 90,00°
vychozi pozice |
). -3 Rameno 270,00°
é Loket 270,00
Zépasi 1 27000
Zapést( 2 90,00
Zap&st( 3 0,00°
Zablokovat

O Vypnuti napdjeni (—— | 00% Simulace .

22.18.1. Synchronizace z vychozi polohy

DN

22.

V zahlavi klepnéte na Instalace.
V nabidce vlevo klepnéte na Bezpecnost a vyberte moznost Bezpe€na vychozi poloha.
V Casti Bezpe€na vychozi poloha zvolte Synchronizace z vychozi polohy.

Klepnéte na Pouzit a v dialogovém okné, které se zobrazi, vyberte moznost Pouzit a
restartovat.

19. Vystup bezpecna vychozi polohy

Bezpecna vychozi poloha musi byt definovana pfed vystupem bezpecné vychozi polohy (viz 22.16.2.
Vystupni signaly na strané 135).

22.19.1. Definovani vystupu bezpecna vychozi polohy

1.
2.

V zahlavi klepnéte na Instalace.
V nabidce vlevo klepnéte na Bezpec¢nost a vyberte moznost V/V.

Na obrazovce V/V u polozky Vystupni signal v rozeviraci nabidce Pfifazeni funkci vyberte
moznost Bezpe€na vychozi poloha.

Klepnéte na Pouzit a v dialogovém okné, které se zobrazi, vyberte moznost Pouzit a
restartovat.
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22.20. Upravy bezpeé&né vychozi polohy

Upravou vychozi polohy se automaticky nezméni dfive definovana bezpecna vychozi polohy. Jsou-li
tyto hodnoty mimo synchronizaci, uzel programu vychozi polohy neni definovan.

22.20.1. Upravy bezpe&né vychozi polohy

1.

V zahlavi klepnéte na Instalace.

2. V nabidce vlevo klepnéte na Obecné a vyberte moznost Domu.
3.
4

.V postranni nabidce klepnéte na Bezpec€nost a vyberte moznost Bezpeéna vychozi poloha.

Klepnéte na Upravit pozici, nastavte novou pozici ramene robota a klepnéte na OK.

Pro Odblokovani bezpe¢nostniho nastaveni (viz 22.2. Nastaveni bezpecnostniho hesla na
strané 122) potfebujete bezpecnostni heslo.

V Casti Bezpe€na vychozi poloha zvolte Synchronizace z vychozi polohy
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23. Karta Spustit

ABCDE D
i

default®

Program Proménné

Zastaveno

Robot v chodu

Dnd  Hodin - Minut  Sekund

0 00 02 46

O Zobrazit body trasy

O BéZny Rychlost (r——— 100% Simulace .

Karta Spustit umozniuje jednoduSe ovladat rameno robota a ovladaci jednotku pomoci minimalniho
mnozstvi tlacitek a voleb. Jednoduchy provoz Ize kombinovat s heslem chranénou programovaci ¢asti
rozhrani PolyScope (viz 30.3. Nastaveni na strané 259), k pouzivani robota jako nastroje, ktery spousti
vyhradné prfedem pfipravené programy.

Na této obrazovce Ize automaticky nacist a spustit vychozi program na zakladé prechodu hrany
externiho vstupniho signalu (viz 25.7. Spusténi na strané 217).

Kombinaci automatického nacteni a spusténi vychoziho programu a automatickeé inicializace pfi
zapnuti Ize pouzit pfi integraci ramene robota s jinym strojem.

23.1. Program

V poli Program se zobrazuje nazev programu, ktery je nacten do robota, a jeho aktualni stav. Kliknutim
na kartu Na€ist program Ize nacist odliSny program.

23.2. Proménneé

Program robota mize pomoci proménnych béhem provozu ukladat a aktualizovat rizné hodnoty. K
dispozici jsou dva druhy proménnych:

Instalaéni proménné
Pouzivat Ize vice program a jejich nazvy a hodnoty jsou spolu s instalaci robota trvalé (viz 25.6.
Instalacni proménné na strané 216). Hodnota proménnych instalace se uchovava i po restartovani
robota a ovladaci skfiné.

Bézné programové proménné
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Jsou dostupné pouze pro spustény program a jejich hodnoty se po ukonceni programu odstrani.

Zobrazit body trasy
K ukladaniinformaci o bodech trasy program robota vyuziva skripty.
Maji-li se v seznamu proménnych zobrazovat proménné skript(l, zaskrtnéte policko Zobrazit body
trasy v Casti Proménné.

Typy proménnych
bool Logicka proménna, ktera mlze nabyvat bud hodnoty True or False.
int Celociselna hodnota v rozsahu od -2147483648 do 2147483647 (32 bit().

float Cislo s pohyblivou fadovou ¢arkou (desetinné) (32 bittl).
fetézec Sekvence znaka.

Vektor popisujici umisténi a orientaci kartézského prostoru. Je to kombinace polohového
pozice vektoru (X, y, 2) a rotaniho vektoru (rx, ry, rz) predstavuijiciho orientaci, napsanou p [x,

Yy, z, rx, ry, rz].

seznam Rada proménnych.

23.3. Stari robota

Toto pole predstavuje dobu uplynulou od prvniho zapnuti robota. Cisla v tomto poli nesouvisi s dobou
chodu programu

23.4. Presunout robota do polohy.

Prejdéte na obrazovku PFfesunout robota do polohy, je-li nutné rameno robota pfesunout do urcité
vychozi polohy pfed spusténim programu, nebo kdyz se rameno robota pohybuje k bodu trasy béhem
Upravy programu.

V pripadech, kdy pomoci obrazovky PFesunout robota do polohy nelze prfesunout rameno robota do
pocatec¢ni polohy programu, probéhne pfesun na prvni bod trasy ve stromové strukture programu.
Rameno robota se mize presunout do nespravné polohy v nasleduijicich pfipadech:

» Pted provedenim prvniho prfesunu dojde béhem chodu programu ke zméné bodu TCP, polohy
prvku nebo bodu trasy prvniho pohybu.

* Prvnibod trasy je uvnitf pfikazu If nebo uzlu stromové struktury programu.

23.4.1. Pristup k obrazovce pfesun robota do polohy

1. Chcete-li se dostat na obrazovku Pfesunout robota na pozici, klepnéte v poli Zapati na Prehrat.

2. Prointerakci s animaci a skute¢nym robotem postupujte podle pokyn( na obrazovce.
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B2+Q

Program _Instalace

Presunout robot do polohy.

Chcete-li provést zndzornény pohyb, pfidrzte tlacitko ,Presunout robot”. Uvolnénim tlacitka pohyb zruste.
Stisknutim tlacitka ,Rucné” presunte robot do polohy ruéné.

? Upozornéni: Vase uzitecné zatiZzenf je na karté Instalace nastaveno na nulu

-

PFesunout robot do:
3:A

L
s € storno

O Bézny ychlost (—— 0 i-‘i\'m,\\a‘:e.

23.4.2. Presunout robota:

Pro pfesunuti ramene robota do pocatecni polohy podrzte tlacitko Pfesunout robota na:. Animované
robotické rameno na obrazovce ukazuje pohyb, ktery ma byt proveden.

POZNAMKA

Pfi kolizi by mohlo dojit k poskozeni robota nebo jiného zafizeni. Animaci muzete
srovnat s polohou skute¢ného ramene robota a ujistit se, Ze rameno muze pohyb
bezpecné provést, aniz by narazilo na prekazku.

23.4.3. Manualni

Klepnutim na Manualni oteviete obrazovku Pohyb, kde Ize robotické rameno pfesunout pomoci Sipek
a/nebo konfigurovat soufadnice nastroje a souradnice pozice kloubu.
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24. Karta Program

Q - Grafika Proménné

Pohyb
1
bod & v Prcgriam r'u.bnta Prog ram
od trasy 2 = <P Zde Ize programovat Ulohy pro robot
Smér ; . .
Chcete-li naprogramovat robot, vyberte uzly ze seznamu uzld a ty se pal zobrazi
Cekat programovacim stromu
Nastavit Seznam uzlG Programovy strom
Vyskakovaci Q
okno v
Zastavit
Komentai s
Slozka
> Pokrogilé
-
) Sablony
48 S XEREAT

O Pridat sekvenci Pred spusténim
O Nastavit poc¢ateéni hodnoty proménnych

& Nekone&ny cyklus programu

49 T xXERETZ

O e —l) 100% o 0 O Simtﬂaie.

Karta Program zobrazuje program, ktery se aktualné upravuije.

24.1. Programovy strom

Klepnutim na polozku Pfikaz Ize do programoveého stromu pfidavat programové uzly. Na pravé strané
obrazovky Ize nakonfigurovat funkci pridanych uzl( programu.

Prazdny programovy strom nelze spustit. Programy, které obsahuji nespravné nastavené uzly
programu, se také nesméji spoustét. Neplatné uzly programu jsou zvyraznény zlutou barvou a
oznacuji, co je nutné pred spusténim programu opravit.
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24.1.1. Signalizace béhu programu

‘*’ ( j StartABCDE
? /A, E default* D nﬁ E
= == - Novy Otevitt Ulozit.
Spustit | Pregrs Instalace  Pohyb v Protokol
V Zakladni Q - Grafika Proménné
Pohyb
1 v Program robota Bod trasy Pevnd poloha -
Bod trasy 2 9 « Pohyb)
Smér 3 ® Start o
= 4 @ A
— T B
Nastavit 6 @c
- D
Vyskakovaci ! c
okno 8 ©E | Upravit pozici |
Zastavit
Slozka
) Pokrodilé @ Zastavit v tormto bods @ Pouzit sdlené parametry
) Sablony o Zaableni’ O Rychlost loubu 60
0 Zrychlenf kloubu 80
O Cas 2,0
Pridat A% do

O Spusténo

Béhem chodu programu je aktualné provadény uzel programu oznacen malou ikonou B+ vedle uzlu.
Kromé toho je cesta provadéni programu zvyraznéna modrou barvou.
Stiskem @ ikony v rohu programu se zapne sledovani pravé provadéného pfikazu.

24 1.2. Tlacitko Hledat

Klepnutim na @ Ize vyhledavat v programovém stromu. Vyhledavani Ize opustit stiskem ikony x .

24.2. Sada nastroju Programovy strom

Pouzijte sadu nastroji programového stromu pro Upravu programového stromu.

24 .2 1. Tlacitka Zpét/Znovu

Tlacitka ® a e slouzi ke zruSeni a opétovnému provedeni zmén prikaz(.

24.2.2. Pohyb nahoru & dol

Tlacitka # a  méni polohu uzlu.

24.2.3. Vyjmout

Tlacitko x vyjme uzel a umoznuje jeho pouziti pro jiné ukony (napf. vloZit jej na jiné misto v
programovém stromu).

UR16e 146 Uzivatelska prirucka



R
24. Karta Program UNIVERSAL ROBOTS

24.2.4. Kopirovat

m tlaCitko umoznuje kopirovani uzlu a umoziiuje jeho pouziti pro jiné ukony (napf. vlozit jej na jiné misto
vV programoveém stromu).

24.2.5. Vlozit

Tlacitko B umoznuje vlozit uzel, ktery jste pfedtim zkopirovali.

24.2.6. Odstranit

Klepnutim na tlacitko fl odeberete uzel z programového stromu.

24.2.7. PotlacCit

Klepnutim na tlacitko = potlacite urcité uzly v programovém stromu.

Potlacené radky programu jsou pfi provadéni programu jednoduse vynechany. Potlaceni fadku Ize
kdykoli pozdéji opét zrusit. Jedna se o rychly zplisob provadéni zmén v programu bez nutnosti
odstranéni ptivodniho obsahu.

24 .3. Editor vyrazu

Spust >ohyb v i
Zekeon Q - Grafika Proménné

“ Pokrocilé

Ly e oo Zadéind

Cyklus 2§ < Pohyb ) PFifadl vybrané proménné hodnotu vyrazu

Ferer) 3 ® Bod_trasy_1

o 4 = Nastavit . . vy
Zadani 5 B Cekat roménna yraz
Pokud 6 M@ Vyskakovaci okno | Va Hvar72 v| = ‘
q 7 Zastavit
Skript O Zastavi )
8 ® Komentér
Udalost 9 ¢ m Slozka
2 * force()
Input °
True (HI) False (LO) 4= Backspace

output

B and or xor not 7 8 9
<Vystup> v
Variable

—‘v . * = ( ) < > / * 4 5 6
<Proménné=> v
Pose

. N " [ 1 = = . + 1 2 3 o
Function
ABC [ [+]

= <

Vlastni vyraz se upravuje jako text, editor vyraz( je vSak vybaven fadou tlacitek, které slouzi ke vlozeni
specialnich symboll, napfiklad * pro nasobeni a < pro mensi nebo stejnou hodnotu. Tlacitko se
symbolem klavesnice v pravém hornim rohu obrazovky slouzi k pfepnuti na Upravy textu vyrazu.
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V8echny definované proménné jsou k dispozici v Vvariable selector, while the names of the input and
output ports can be found in the Input and Output selectors. Some special functions are found in
Function.

Vyraz je po stisknuti tlaCitka Ok button is pressed. The Cancel zkontrolovan, zda neobsahuje
gramatické chyby, obrazovka se zavfe a vSechny zmény jsou zrudeny.

Vyraz mGze mit nasleduijici podobu:

?
digital in[1]=True and analog in[0]<0.5

24.4. Spousteni programu od vybraného uzlu

Je-lirobot v manualnim rezimu (viz21.1. Provozni rezimy na strané 117), pomoci prikazu Pfehrat od
vybeéru Ize program spustit z vybraného uzlu. Pfehrat od za€atku spusti program normalné. Moznost
Prehrat od vybeéru neni k dispozici, pokud nelze program spustit z ur€itého uzlu. Pfikaz Pfehrat od
vybéru nelze povolit v pfipadé podprocesu (vlaken), nebot podprocesy zacinaji vzdy od zacatku.

V Zakladni Q - Grafika Proménné
Pohyb
ony 1 ¥ Program robota Pohyb Pohyb | -
e sy 2 @ < Pohyb Urcete, jalk se bude robot mezi body trasy pohybovat.
Smér 3 ® Bod_trasy_1
NfZe uvedené hodnoty se vztahujl na véechny podfizené body trasy a zavisejl na
Cekat zvoleném typu pohybu
Nastavit Nastavit TCP Rychlost kloubu
Vyskakovaci |Pou?\'t aktivni TCP v ‘ | 60,0| °/s
okno
Zastavit Prvelc Zrychleni lloubu
Komentar ! b |Za'\<\adna - | | 80,0| °fs2
Slozka
) [Flelare el O PouZiti Ghid Ikloubu
) Sablony
Obnovit

Prenrat od zacatlku
Program robota

Prehrat od whéru

Ao XKBRTS 2: Pohyb |

o Vypnuti napajeni RycChlost (— 100% Simulace .

24.4 1. Pouziti prehravani od vybéru

Klepnéte na prikaz Prehrat a vybérem moznosti Pfehrat od vybéru spustte program od uzlu ve stromu
programu.
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POZNAMKA

» Pokud je pouzita sekce Pred za¢atkem, provadi se vzdy pro obé Prehravani z
vybéru a Pfehravani od zacatku.

» Vyskytne-li se nepfifazena proménna, program se zastavi a zobrazi chybovou
zpravu.

* Program lze spustit pouze od uzlu v programu robota.

* Moznost Prehrat od vybéru Ize pouzit v ramci podprogramu. Po ukonceni
podprogramu se program zastavi.

24.5. Pouziti zarazek v programu

Zarazka pozastavi béh programu. Zarazky mizete pouzit k pozastaveni a obnoveni programu v urcitém
bodé a ke kontrole polohy robota, proménné atd. Viz 21.1. Provoznirezimy na strané 117.

1. Ve stromu Program klepnéte na Cislo fadku pro nastaveni nebo vymazani zarazky.

| v $ ABCDE
n u Q E default D i
T e v Fratokol = Otevit
N Zakladni O\ - Grafika Proménné
Pohyb
ony! 1 ¥ Program robota Program
Bod trasy 2 HI’CT)DZVM Zde Ize programovat Clohy pro robot,
o 3
S
"mer 4 ®B Chcete-li naprogramovat robot, vyberte uzly ze seznamu uzld a ty se pak zobrazi
Cekat " ®c programovacim stromu.
i 6 @D
Nastavit o Seznam uzld Programovy strom
Vyskakovaci Q
okno v
Zastavit
Komentaf I
Slozka
> Pokrogilé
) Sablony
48 o XKPROZ

[ Pridat sekvenci Pied spugténim
O Nastavit pogéatecni hodnaoty promé&nnych

& Nelkone&ny cyklus programu

O Bézny Ry chlost o —— Simulace .

Cervena ¢ara nad uzlem oznaduije, kdy je nastavena zarazka a program se pozastavi. Vétsina uzld se
pred provedenim pozastavi, s nasledujicimi vyjimkami:

» Body trasy: Zardzka na uzlu bodu trasy ignoruje prolnuti a pozastavi program, kdyz robot
doséhne tohoto bodu.

» Uzly Do: Zarazka v uzlu Do pozastavi program, jakmile je splnéna podminka Do. Smési pouzité v
uzlu Do nejsou ignorovany. Jakmile robot dosahne poloméru prolnuti, pozastavi se.
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&2 4

pustic | Pregram | instalace  Pohyb v

N Zakladni Q
Pohyb
ony! 1 ¥ Program robota
Bod trasy 2 ¢ + Pohyb |
Smér 3 o~
= 4 ©B
Cekat 1] +@C
Nastavit 6 ®D
- E
Vyskakovaci / @
okno
Zastavit
Komentaf
Slozka
> Pokrogilé
) Sablony

R

Proménné

Bod trasy

[Z]c

Pevna poloha A4

_ i

| Upravit pozici

@ Zastavit v tomto bodé

o Zaableni’

0

Pridat A% do

PFesunout sem

@ Pouzit sdilené parametry
O Rychlost lloubu 60!
Zrychlenf kloubu 80

o Cas 2,0

Simulace .

O Pozastaveno

24.6. Samostatny krok v programu

Tlacitko samostatného krou umoznuje provadét jeden uzel najednou, kdyz je robot v manualnim
rezimu. Kdyz je program pozastaven, mizete pouzit tlaCitko pro samostatny krok. Klepnutim na tlacitko
samostatného kroku programu pokracujte ve provadéni a pozastavte, kdyz dosahnete nasledujiciho
uzlu v programu. Pokud uzel nepodporuje zarazky, program spustény klepnutim na tlacitko
samostatného kroku se v tomto uzlu nezastavi. Misto toho program pokracuje, dokud nedosahne uzlu,

ktery podporuje zarazky.

24.7. Karta Prikaz

Tato priru¢ka nezahrnuje vSechny podrobnosti o kazdém typu uzlu programu. Uzel programu robota
obsahuije tfi zaSkrtavaci pole, kterymi se reguluje celkové chovani programu.
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> Zékladni O\ - Grafika Proménné

> Pokrogilé

1 ~
~ Sabion ¥ Program robota Pl"Og ram
Y 2 ¢« Pohyb/ Zde Ize programovat Clohy pro robot,
Nalogit 3 ® Bod_trasy_1
4 - Nastavit Chcete-li naprogramovat robot, wyberte uzly ze seznamu uzld a ty se pak zobrazl
il « rogramovacim stromu.
it 5 R Cekar prog
Paletizace 6 @ Vyskakovaci okro . .
7 O Zastavit Seznam uzlu Programovy strom
Sledovani Q
dopravniku 8 ® [Komentér .
9 ¢ m Sloika =
10
0 11 @ I+
12
13 1, Wwolat
14 3= var_2:=2 *force()
15 ¢ b Pokud .
T [ P 28 oo xBBED
17 B Skript
18  Prepinad
19 © casovy spinac_1 [ Pridat sekvenci Pied spugténim
20 9 HE Wyioiit

O Nastavit pogéatecni hodnaoty promé&nnych
21 @ Pocétecni poloha

~ & Nelkone&ny cyklus programu
& — Grdr

285 xEBEZ

O Bézny —— 0 Simulace .

Pridat pfed spusténim sekvence

Zaskrtnutim tohoto pole Ize do programu pfidat specialni sekci, ktera se spusti pfi spusténi programu.

Nastavit po€atecni hodnoty proménnych

Vybérem této moznosti se nastavuji po¢ateéni hodnoty programovych proménnych.
1. Vyberte proménnou z rozbalovaciho seznamu nebo pomaoci pole pro volbu proménné.

2. Zadejte vyraz pro tuto proménnou. Tento vyraz bude pouzit k ur¢eni hodnoty proménna na
zacCatku programu.

3. Muzete vybrat Ponechat hodnotu z posledniho pu$téni a inicializovat proménnou na hodnotu
nalezenou na karté Proménné (viz 24.9. Karta Proménné na strané 153).
Tim je umoznéno, aby proménné zachovaly své hodnoty mezi jednotlivymi spusténimi
programu. Proménna ziska hodnotu z vyrazu, kdyz je program spustén poprvé nebo kdyz je
karta s hodnotou vymazana.

Proménnou Ize z programu odstranit zadanim prazdného nazvu proménné (pouze mezery).

Nekoneény cyklus programu

Tato volba se provadi, ma-li program bézet nepretrzité.

24 8. Karta Grafika

Grafické znazornéni aktualniho programu robota. Trasa TCP je znazornéna v 3D zobrazeni, pfiCemz
pohybové segmenty jsou oznaceny ¢erné a segmenty zaobleni (pfechodl mezi pohybovymi segmenty)
jsou oznaceny zelené. Zelené tecky urcuji polohu TCP v kazdém z bodu trasy programu. 3D nakres
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ramene robota znazorruje aktualni polohu ramene robota a stin ramene robota znazoriuje
predpokladany pohyb ramene robota do bodu trasy zvoleného vlevo na obrazovce.

RE2+QH

Spustit | Pragram | instalace  Pohyb v Protokol

el 1 v Program robota ~ E
Bod trasy 2 9 < Pohyb P 2
® Bod _trasy 1
® Proménna E‘
¢ ¥ Pohyb v kruhu
® Prichozi_bod x\/
@ Koncovy_bod xEn
= Nastavit
9 B Cekat
10 @ Vyskakovaci okno
g 11 O Zastavit 3 e
Slozka 12 ® Komentér
— 13 ¢ m Slozka
14 = <prazdny>
16 - <pra.
17 . Vyvolat
18 == var_2:=2 *faorce() EI
& Pokud .
20 - <prazdny =
21 & Skript

22 % DPrenina®

Smér
Cekat
Nastavit

Vyskakovaci
okno

0~ oUW

Zastavit

Komentar

-

=
©o
)

v

O Bézny Y |0 T — 0% Simu\ace.

Pokud se aktualni poloha TCP robota dostane do blizkosti bezpe¢nostni nebo spoustéci roviny, nebo je
orientace nastroje robota v blizkosti hrani¢ni hodnoty pro orientaci nastroje (viz 22.11. Roviny na
strané 127), zobrazi se 3D znazornéni priblizné hrani¢ni hodnoty.

Pokud je v robotovi spustén program, bude znazornéni meznich hodnot mezi vypnuto.

Bezpecnostni roviny jsou znazornény zluté a ¢erné spolu s malou Sipkou, ktera znazorfiuje normalu
roviny, coz je strana roviny, na kterou Ize TCP robota umistit.

Spoustéci roviny jsou zobrazeny modie a zelené a mala Sipka ukazuje na stranu roviny, kde jsou aktivni
mezni hodnoty (viz 22.8. Bezpecnostnirezimy na strane 125) bézného rezimu.

Hrani¢ni hodnota orientace nastroje je znazornéna kuzelem spole¢né s vektorem oznacujicim aktualni
orientaci nastroje robota. Vnitfek kuzele znazorfiuje povolenou oblast pro orientaci nastroje (vektor).

Pokud se cilova poloha TCP robota jiz nenachazi v blizkosti mezni hodnoty, 3D znazornéni zmizi.
Pokud nastroj TCP naruSuje hrani¢ni hodnotu (nebo se naruseni velmi blizi), znazornéni meznich
hodnot z€ervena.

3D obraz Ize zvétSit a otocit pro potfeby prehlednéjsSiho zobrazeni ramene robota. Tlacitka vpravo
nahofe na obrazovce slouzi k deaktivaci rliznych grafickych soucasti 3D zobrazeni. Pomoci spodniho
tlacitka Ize znazornéni pribliznych meznich hodnot zapnout/vypnout.
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24 .9. Karta Proménné

ohyb VIV ) =
N Zakladni Q Prikaz Grafika

Pohyb

1 ¥ Program robota ~
Bod trasy 2 ¢ b Pohyb P
S 3 ® Bod_trasy_1
~ 4 ® Proménna
Gleit 5 ? ¥ Pohyb v kruhu
Nastavit 6 @ Prichozi_bod xV/

s K v_bod_xEi

Vyskakovaci ! © Koncovy _bod xtn
okno 8 = Nastavit
Zastavit ° & Cekar

10 M@ vyskakovaci okno
Komentar g 11 O Zastavit B
Slozka 12 @ Komentdr

)

- 13 ¢ m Slozka
) Pokrocilé 14 = <prazanys
> Sablony 15 ¢ | Cyklus

16 -
17 L. Vvolat
18 == var_2:=2 *force()

19 ¢ & Pokud .
20 - <prazany:
21 B Skript

P v
4 PFanina®

22
E = O Zobrazit body trasy Vymazat
+9S X BBRES

O B&Zny —— | (0% SU‘\‘M\BEZE.

Karta Proménné obsahuje aktualni hodnoty proménnych v bézicim programu a zaznamenava seznam
proménnych a hodnot mezi jednotlivymi spusténimi programu. Zobrazi se pouze tehdy, obsahuje-li
néjaké informace. Je-li povolena moznost Zobrazit body trasy, na seznamu se zobrazuji proménné
bodu trasy.
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24 .10. Zakladni uzly programu

24.10.1. Pohyb

Nov it Ul
Spustic |\Pregeam | Instalac=  Pohyb v rotokol
> Zakladni Q - Grafika Proménné
> Pokrogilé
1 v Program robota

: ~ Pohyb Pohyb | -
2 i Boryoy Urfete%ak se bude robot mezi body trasy pohybovat.
Nalogit 3 ® Bod_trasy_1
4 - Nastavit Nfze u\{edemé hodnoty se vztahujl na viechny podfizené body trasy a zavisejl na
Sila 5 B Cekat zvoleném typu pohybu,
Paletizace 6 @ Vyskakovaci okno Nastavit TCP Rychlost Kioubu
Sledovani 7 O Zastavt |Pou§\'t aktivni TCP v ‘ | 5(),0| ° s
dopravniku 8 ® Komentér
9 9 m SloZka .
10 = <prazdngs Prvelc Zrychleni lkloubu
411 9 & Cykius B |Za'\dadna v| | 80,0| °/s?

12 = <prazany:

13 1, Wwolat

14 3= var_2:=2 *force() O Pouzit! Ghid kloubu

15 ¢ & Pokud ..

16 = <prazdny:

17 B Skript

18 = Prepinac ...

19 ® Casovy_spinat_1 Obnovit

20 ¢ B Wit

21 @ Pocétecni_poloha

27 & —a Gmar ~

8o xBBRTS

O Bézny Rychlost Cr——— 100% Simulace .

Pohyb ovlada pohyb robota prostfednictvim zakladnich bodu trasy. Body trasy musi byt uvedeny pod
pfikazem Pohyb. Pfikaz Pohyb definuje zrychleni a rychlost, kterou se rameno robota mezi body trasy
pohybuje.

Typy pohybu

MUZete vybrat jeden ze tfi typu pohybu: PohybJ, PohybL a PohybP. Jednotlivé typy pohybu jsou
popsany nize.

pohybJ provadi pohyby, které jsou vypocitavany v rameni robota v prostoru kloubu. Klouby jsou
ovladany tak, aby dokoncily sviij pohyb ve stejnou dobu. Tento typ pohybu ma za nasledek trasu
nastroje ve tvaru kfivky. Sdilenymi parametry pouzitymi pro tento typ pohybu jsou maximalni
rychlost kloubu a zrychleni kloubu, udavaiji se v jednotkach stupné/s a stupné/s?. Pokud se
pozaduje rychlejsi pohyb ramene robota mezi body trasy bez ohledu na trasu nastroje mezi
témito body, je tento typ pohybu nejvhodnéjsi volbou.

pohybL pohybuje sttedovym bodem nastroje (TCP) linearné mezi dvéma body trasy. To
znamena, Ze kazdy kloub provede sloZitéjSi pohyb tak, aby se nastroj pohyboval po pfime trase.
Sdilené parametry, které Ize nastavit pro tento typ pohybu, jsou pozadovana rychlost nastroje a
zrychleni nastroje v jednotkach mm/s a mm/s? a také prvek.

pohybP pohybuje nastrojem linedrné konstantni rychlosti s kruhovym zaoblenim. Tento typ je
urcen pro nékteré specialni postupy, napf. lepeni nebo davkovani. Velikost zaobleni je ve
vychozim nastaveni sdilena pro vSechny body trasy. Niz&i hodnota bude znamenat ostrejsi
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zatoCeni, vy$Si hodnota bude znamenat plynulejSi trasu. Protoze se rameno robota pohybuje po
trase konstantni rychlosti, nemUGze ovladaci panel robota ¢ekat na operaci V/V &i akci obsluhy.
Tyto akce povedou k preruseni pohybu ramene robota nebo k ochrannému zastaveni.

+ Kruhovy pohyb muze byt pfidan k pohybuP, ¢imz vytvorite kruhovy pohyb. Robot zahaji pohyb z
aktualni polohy nebo poc¢atec¢niho bodu, pohybuije se pres prichozi bod dany kruhovym
obloukem a koncovy bod, ktery doplfiuje kruhovy pohyb.

Rezim se vyuziva k vypoctu orientace nastroje v celém kruhovém oblouku. Rezim muze byt:
» Pevny: k uréeni orientace nastroje se vyuziva pouze pocatecni bod

* Neomezeny: pocatec¢ni bod se prevadi na koncovy bod a definuje tak orientaci nastroje

) Zakladni Q - Grafika Proménné

> Pokrogilé

1 ¥ Program robota ~ Pohyb v kruhu
WV Sablony 2 9§ < Pohyb P
. 3 ® Bod _trasy 1
ellesfit a y - U kruhového pohybu se wyuZivall tF body -
sil v Pohyf: LY trasy: bod trasy pfed uzlem kruhového AR
fla 5 @® Prichozi_bod xV pohybu (CircleMove), bod trasy (1), { 0 \
Paletizace 6 ®© Koncovy_bod xEn priichozi bod (ViaPoint) (2) a kencowy bod o
7 . -7 (EndPoint) (3) ; >
Sledovani = IYastav#t ) B \
dopravniku 8 B Cekat V pevném rezimu: ),

Orientace tohoto pohybu je definovana
) pocdteénim bodem robota, talkZe robot /
10 O Zastavit bude tutc orientaci udrZovat vzhledem ke |

9 @ Vyskakovaci okno

g 11 ® Koment&r p kruhu prostiednictvim préichozich a [
12 ¢ m Slo3ka koncowych bodd pohybu "
13
14 ¢
15 7
16 . Vyvolat Vyberte reZim orientace vzhledem ke kruhu
17 a= var_2:=2 *force() @ Pevny
18 ¢ b Pokud.

O Neomezeny

20 & Skript
21 % Prepinac ...

x PR v
M Facin? aninad 1

285 xmBEZ

O Bé&Zny (—— | 00% ° 0 O Simu\ace.

Sdilené parametry

Sdilené parametry v pravém dolnim rohu obrazovku Pohyb se vztahuji na pohyb z pfedchozi polohy
ramene robota do prvniho bodu trasy podle pfikazu, a dale z tohoto bodu do kazdého nasledujiciho
bodu trasy. Nastaveni pfikazu Pohyb se netykaiji trasy od posledniho bodu trasy podle pfikazu Pohyb.

Vybér TCP

Trasa, po které se robot pohybuje mezi body trasy, se nastavuje podle toho, zda je TCP nataven s
pouzitim uzivatelem definovaného TCP nebo aktivniho TCP. Pfikaz Ignorovat aktivni TCP umoziiuje
tento pohyb nastavit ve vztahu k pfirubé nastroje.
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Nastaveni TCP v pohybu

1. Vstupte na obrazovku Karta Program pro nastaveni TCP pouzitého pro body trasy.
2. Pod polozkou Ptikaz v rozeviraci nabidce vpravo zvolte Typ pohybu.

3. Pod polozkou Pohyb zvolte v rozeviraci nabidce moznost Nastavit TCP.

4

. Vyberte Pouzit aktivni TCP nebo vyberte uzivatelem definovany TCP.
Taky muzete vybrat moznost Ignorovat aktivni TCP.

Volba prvk

Prostory prvku, v nichz budou vyjadfeny body trasy ptikazu Pohyb pfi zadavani téchto bodu (viz ¢ast
25.17. Prvky na strané 225). To znamena, zZe pfi nastavovani bodu trasy si program zapamatuije
souradnice nastroje vzhledem k prostoru zvoleného prvku. Nékolik aspekt vyZaduje podrobné
vysvétleni:

Zvoleny prvek nema na relativni body trasy zadny vliv. Relativni pohyb je vzdy provadén ve vztahu k
orientaci Zakladny.

Kdyz se rameno robota pohybuje do proménného bodu trasy, stfedovy bod nastroje (TCP) se vzdy
vypocita jako soufadnice proménné v prostoru zvoleného prvku. Pohyb ramene robota v proménném
bodé trasy se proto vzdy zméni, kdyz vyberete jiny prvek.

MUZete zménit polohu prvku za chodu programu pfifazenim pozice jeji pfislusné proménné.

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time
Rychlostni profil pohybu. Kfivka je rozdélena do tfi segmentu: zrychleni, plynuly pohyb a
zpomaleni. Uroveri faze plynulého pohybu je déna nastavenim rychlosti pohybu, zatimco strmost
fazi zrychleni a zpomaleni je dana parametrem zrychleni.

Pouziti ahld kloubu

Jako alternativu pro 3D polohu Ize pfi pouziti funkce PohybJ k definovani trasovych bodd pomoci uhlu
kloubu robott zaskrtnout policko Pouzit Ghly kloubu. Je-li povoleno Pouzit Ghly kloubu, moznosti
TCP a prvek nejsou k dispozici. Body trasy definované pomoci moznosti Pouzit hly kloubu nejsou
nastaveny, pokud se program pohybuje mezi roboty.
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24.10.2. Pevny bod trasy

Q - Grafika Proménné
> Pokrogilé . ~
= ¥ Program robota Bod trasy Pewvné poloha -
v Sablony 2 9 « Pohyb P

® Bod _trasy 1 Bod_trasy_1

$ ¥ Pohyb v kruhu

3
4

ity 5 @® Priichozi_bod_xV/

Paletizace 6 @ Koncovy_bod_xEn _ -
! L
8

Nalozit

= Nastawvit

Sledovani N
dopravniku B Cekat | Upravit pozici |

9 @ Vyskakovaci okno

B Presunout sem

14 ¢ & Cyklus @ Pouzit sdilené zaoblen! @ Pouzit sdilené parametry
15 - <prazdny: o Zaobleni’ O Rychlost ndstroje
16 1. Wwolat
17 2= var_2:=2 *force()
b Pokud ... O
19 = <prézdny>

Zrychlenl néstroje

=
w
-

20 & Skript
21 = Prepinac ...

22 ™ facoin? snina® 1 ~ Pridat A3 do
43S XKBREZ

O Bézny Rychlost (—— 00% Simulace .

Bod na trase robota. Body trasy pfedstavuji nejzédkladnéjSi soucast programu robota, protoze urcuji
polohu ramene robota. Bod trasy s pevnou polohou Ize zadat (naucit, naprogramovat) fyzickym
pfemisténim ramene robota do pfislusné polohy.

Uceni (programovani) bodu trasy

Uceni (programovani, tzv. teaching) je termin pouzivany k pojmenovani ukonu, kdy je nutné robot
naprogramovat (naucit), jak ma umistit bod TCP ve vztahu k prvku u dané aplikace. Chcete-li u robota
naprogramovat bod trasy, fidte se nasledujicimi pokyny.

1.
2.
3.
4.

V karté Program viozte Uzel pohybu.
V moznosti Uzel pohybu pomoci rozbalovaci nabidky Nastavit TCP nastavte bod TCP.
V moznosti Uzel pohybu pomoci rozbalovaci nabidky Prvek vyberte prvek.

V uzlu bodu trasy pomoci moznosti Rezim u€eni nebo Krokovani robota umistéte do
pozadované konfigurace.

Pouziti bodu trasy

Pouziti bod(l trasy znamena vyuziti ,nau¢eného” vztahu mezi prvkem a TCP v soucasné situaci.
Pomoci vztahu mezi prvkem a bodem TCP, aplikovaného na aktualni vybrany prvek, se dosahuje
pozadovaného umisténi bodu TCP. Poté robot stanovi vlastni polohu tak, aby aktualné aktivni bod TCP
mohl dosdhnout pfislusné polohy TCP. Chcete-li u robota pouzit bod trasy, fidte se nasledujicimi

pokyny.
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1. Pouzijte stavaijici bod trasy v uzlu pohybu nebo vilozte bod trasy do jiného uzlu pohybu
(napf. pomoci kopirovani a vlioZzeni nebo pomoci tla€itka ,,Propojit* na bodu trasy).

2. Nastavte pozadovany bod TCP.

3. Nastavte pozadovany prvek.
Nastaveni bodu trasy

Nazvy bodu trasy

BodUm trasy je automaticky pfifazen jedinecny nazev. Uzivatel miize nazev zménit. Volbou ikony
propojeni jsou body trasy propojeny a sdileji informace o pozici. U jednotlivych bodu trasy se zadavaiji
dalSi udaje, napfiklad radius pfechodu, rychlost nastroje/kloubu i zrychleni nastroje/kloubu, a to i kdyz
mohou byt spojeny.

Pfechody

Funkce pfechodu umoznuje robotu plynuly pfechod mezi dvéma trasami, aniz by se zastavil na bodé
trasy mezi nimi.

Priklad

Jako pfiklad vezméme aplikaci zvedani a pokladani (viz obrazek 12.2), kde je robot aktualné v bodé
trasy 1 (WP _1) , a potfebuje zvednout pfedmét v bodé trasy 3 (WP_3) . Aby se robot vyhnul srazce s
pfedmétem a dalSimi pfekazkami (O) , musisek (WP_3) pfiblizit ve sméru od bodu trasy 2 (Wp_2) .

S cilem vytvorit trasu, ktera splfiuje pozadavky, se tedy zavedou tfi body trasy.

s B

Wp_1

@ wp_3

(WP_1) :pocatecnipoloha, (WP _2) :pfesbod, (WP _3) :poloha vyzvednuti, (O) :
prekazka.

Bez konfigurace dalSich nastaveni se robot v kazdém bodé trasy pfed pokracovanim v pohybu zastavi.
V pfipadé této ulohy neni zastavka v bodé (WP _2) optimalni, protoze plynula zatacka vyZzaduje méné
Casu a energie a navic se splnii pozadavky ulohy. Je dokonce pfijatelné, aby robot nedosahl bodu
(WP_2) pfesné, pokud pfechod z prvni drahy do druhé prob&hne pobliz dané polohy.
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Zastavenivbodu (WP_2) lze zamezittim, Ze se pro dany bod trasy nakonfiguruje prechod, ktery
robotu umozni vypocitat plynuly presun do dalSi drahy. Primarnim parametrem prechodu je radius.
Kdyz se robot nachazi v ramci prechodového radiusu bodu trasy, miize se zacit odchylovat od pavodni
trasy. To umoznuje rychlejsi a plynulejsi pohyby, protoZe robot nemusi zpomalovat a znovu zrychlovat.

Parametry prechodu

Kromé bodl trasy ovlivni drahu prechodu fada dalSich parametru (viz obrazek 12.3):
» prechodovy radius (r )
* pocatecni a finalni rychlost robota (v poloze p1 a p2 v tomto poradi)
» doba pohybu (napf. nastaveni konkrétni doby pro trasu ovlivni po¢atecni/finalni rychlost robotu)

+ typydrah, ze kterych a na které se pfechazi (MoveL, Moved)

PR UREN
- N
/ \

!
We_1 I * \
*

-+ WP_2 |

I
/
pl \ /
N 7/

~ -

[ ]
\

® yp 3

Prechod pres bod (WP _2) sradiemzr , poCatecni poloha pfechodu v bodé p1 a finalni poloha
prechoduvbodép2. (0) je piekazka.

Kdyz je nastaveno zaobleni, trajektorie ramene robota prochazi kolem bodu trasy, coz umoznuje, aby
se rameno robota v tomto bodu nezastavilo.

Pfechod se nesmi prekryvat, a proto nelze zadat prechodovy radius, ktery se prekryva s prechodem
pro predchozi nebo nasledujici bod trasy, jak je znazornéno na 12.4.
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We_2 \

=
®F

A

(R ]

[
T
VI
N
N
/ ~
/
,
,

o

Prekryti radia pfechodu neni povoleno (*).

Podminéné drahy prechodu

Drahu pfechodu ovliviiuje bod trasy, na kterém je nastaven radius pfechodu, i nasleduijici bod v
programovém stromu. V programu na obrazku 12.5 je tedy pfechod kolem bodu (WP 1) ovlivnén

(wp_2) . Dusledky jsou patrné&;j3i pfi pfechodu kolem

bodu (wp_2) vtomto pfikladu.

Existuji dvé mozné koncové polohy, a aby robot dokazal urcit, do kterého dalSiho bodu trasy ma preijit,
musi vyhodnotit aktualni idajdigital input [1] jiz pfi zadavani pfechodoveého radiusu.

To znamen3, Ze je vyraz kdyz...potom (nebo jiny pfikaz nezbytny k urc¢eni nasledujiciho bodu trasy,
napf. promenné body trasy) vyhodnocovan pred tim, nez skuteCné dosahneme (WP _2) , coz pfi

pohledu na programovou sekvenci vypada nelogicky.

Pokud je bod trasy bodem zastaveni a

nasleduji podmineéné vyrazy s cilem urcit dalSi bod trasy (napf¥. pfikaz V/V), bude tento pfikaz
proveden, jakmile se rameno robota vtomto bodé trasy zastavi.

Movel

WP I

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

if (digital input[1])
WP F 1

else
WP F 2

then

UR16e 160
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@1l i

WP_F_2

WP_I je pocateCni bod a existuji dva potencialni finalni body trasy wp_F 1 aWP_F 2, podle
podmiriovaciho vyrazu. Podmiriovaci vyraz i £ se vyhodnocuje, kdyz rameno robota dorazi k
druhému prechodu (*).

Zaobleni trajektorii

Wp_3
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T2.6: Prostor kKloubu (PohybJ) vs. pohyb a prolnuti v prostoru vymezeném kartézskou soustavou
(PohybL).

V zavislosti na typu pohybu (tj. PohybL, PohybJ nebo PohybP) Ize vygenerovat riizné druhy zaobleni
trajektorii.

» Prechod PohybuP Kdyz dochazi k pfechodu v PohybuP, poloha pfechodu se Fidi kruhovym
obloukem pfi konstantni rychlosti. Pfi orientaci zaobleni se vychazi z hladké (spojité) interpolace
mezi obéma trajektoriemi. PohybJ nebo Pohybl Ize zaoblit na PohybP. V takovém pfipadé robot
vyuziva kruhovy oblouk PohybuP a interpoluje rychlost obou pohybt. U PohybPu nelze provést
zaobleni na PohybJ nebo PohybL. Misto toho se posledni bod trasy PohybuP povazuje za
koncovy (dorazovy) bod bez zobleni. Zaobleni nelze provést, pokud dvé trajektorie sviraji uhel
témér 180 stupritl (opacny smér), nebot by se vytvoril kruhovy oblouk s velmi malym polomérem,
ktery robot nemUze absolvovat konstantni rychlosti. V disledku toho dochazi k vyjimce doby

chodu programu, kterou Ize korigovat nastavenim bodu trasy tak, aby se vytvoril méné ostry uhel.

» Pfechod zahrnujici PohybJ Prechody v PohybuJd umoznuji hladky pfechod v prostoru kloubu.
Toto plati pro zaobleni z Pohybud na PohybJ, Pohybud na PohybL a Pohybul na PohybJ.
PFfechod vytvafri plynulejsi a rychlejsi trajektorii nez u pohybu bez pfechodu (see Figure
15.6) . Pokud se k ureni profilu rychlosti vyuziva rychlost a zrychleni, u zaobleni ziistava
polomér zachovan v celém prabéhu. Pokud se k uréeni profilu rychlosti obou pohybli
mistorychlostia zrychleni vyuZziva cCas, trajektorie prechodu nasleduje trajektorii plivodniho
Pohybud. Jsou-li oba pohyby ¢asové omezené, pouzitim pfechodu se ¢as neusetfi.

» Pfrechod v PohybulL Kdyz dochazi k prechodu v PohybulL, pozice pfechodu se Fidi kruhovym
obloukem pfi konstantni rychlosti. PFi orientaci zaobleni se vychazi z hladké (spojité) interpolace
mezi obéma trajektoriemi. Robot muze v pribéhu trajektorie pfed najetim na kruhovy oblouk
zpomalit tak, aby nedochazelo k nadmérnému zrychleni (nap¥. pokud se uhel mezi dvéma
trajektoriemi blizi 180 stupfiim).

24.10.3. Relativni bod trasy
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Jedna se o bod trasy udavajici polohu vzhledem k pfedchozi poloze ramene robota, napfiklad 0 "2 cm
doleva”. Relativni poloha je definovana jako rozdil mezi dvéma danymi polohami (zleva doprava).
Poznamka: Spusténi ramene robota doprovazi zvuk a mirné pohyby pfi uvolfiovani brzd klouba.
opakované relativni polohy vS§ak mohou zpUsobit odchyleni ramene robota z pracovniho prostoru.

Jedna se zde o kartézskou vzdalenost mezi TCP ve dvou polohach. Uhel uvadi, jak moc se zménila
orientace TCP mezi dvéma polohami. Pfesnéji fe€eno, délka vektoru rotace popisuje zménu
v orientaci.

24.10.4. Proménny bod trasy
mE 2z ¢ QK

Spustit | Pragram | instalace  Pohyb v Protokol

N Zakladni O\ - Grafika Proménné

Pohyb 1
¥ Program robota Bod trasy Proménné poloha ¥
Bod trasy 2 § s Pohyb P
Smér 3 @ Bod_trasy_1 PFesunout robot do proménné polohy
4 ® Proménna . N P
5 $ ¥ Pohyb v kruhu
Nastavit 6 @® Prichozi_bod xV
- K v_bod_xEi
Vyskakovaci ! ® Koncavy bod xEn
okno 8 = Nastavit
Zastavit e E| Cekat
10 @ Vyskakovaci okno
Kementar ., 11 @ zastavit I
Slozka 12 ® Komentér
— 13 ¢ m Slozka
> Pokrogilé 14 - <prézdny: @ Pouzit sdilené zaoblen! @ Pouzit sdiené parametry
> Sablony 15 ¢ & Cyklus O Zaoblenf O Rychlost néstroje
16 = <prazadny:
! Zrychlenl néstroje
17 . Vyvolat Y '
18 a= var_2:=2 *force() o
19 ¢ b Pokud
20 -
21 & Skript
27 4 PFanina” ~ Pridat AZ do
t B AN Nl g=

O BéZny Rychlost (r—— 100% ° 0 o S\mu\a(e.

Jedna se o bod trasy ur€eny proménnou, v tomto pfipadé calculated_pos. Proménna musi byt pozice,
napr.

var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. Prvni tfi hodnoty jsou souradnice x,y,za posledni tfi jsou orientace
dané jako vektor rotace uréené vektorem rx,ry,rz. Délka vektoru udava uhel oto€eni v radianech

a vlastni vektor predstavuje osu otaceni. Pozice je vzdy dana ve vztahu k referenénimu ramci nebo
soufadnicovému systému definovanému zvolenym prvkem. Je-li radius prechodu nastaven na pevny
bod trasy, pfedchazejici a nasledujici body trasy jsou variabilni, nebo je-li radius nastaven na variabilni
bod trasy, pak pro dany radius neprobéhne kontrola pfresahu/prekryti (viz Parametry prechodu na
strané 159). Pokud béhem chodu programu radius pfekryva bod, robot jej bude ignorovat a pfesune se
na dalsi.

Ma-li se robot pfesunout napf. 0 20 mmv ose Z nastroje:

var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Movel
Waypoint 1 (variable position):
Use variable=var 1, Feature=Tool
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24.10.5. Smér

Pomoci programového uzlu Smér se definuje pohyb ve vztahu k osam prvki nebo bod TCP. Robot se
pohybuje podél trajektorie dané uzlem smérového programu, dokud tento pohyb neni zastaven
podminkou Do.

RE2 ¢ QE

Spustit | Pregram | Instalsce  Pohyb Protokol

CE tevii
WV Zakladni Q - Grafika Proménné

Pohyb
1 ~
ol & ¥ Program robota Smér
od trasy 2 @« PohybL Rabot vykond pohyb lingérni, piisiugny k vybranému prvku
Smé 3 $ ¥ Smér. Zékladna X+
meér
- 4 » AZdo
Cekat Prvelc Smér
Nastavit @ Pouzit sdileny prvek @
Vyskakovaci O O Smérowy vektor
okno
Zastavit
Komentaf s
Slozka
> Pokrogilé
” @ Pouzit sdilené parametry
) Sablony

O Rychlost néstroje

Zrychleni néstroje

Piidat A2 do

o Vypnuti napajeni e — 1 00% Simulace .

Pridani smérového pohybu

1. Pod polozkou Zakladni Ize klepnutim na Smér pfidat linearni pohyb do programového stromu.

2. Linearni pohyb Ize definovat v poli Smér pod polozkou Prvek.

Zastaveni smérového pohybu

1. Klepnutim na tlacitko PFidat do v poli Smér Ize v programovém stromu definovat a pfidavat
kritéria zastaveni.

PFidanim moznosti nastaveni Smérového vektoru k parametrim Rychlost nastroje a Zrychleni
nastroje Ize definovat smér linearniho pohybu, coz umoznuje pokrocilé vyuziti, jako napf:

+ definovanilinearniho pohybu ve vztahu k vice osam prvku
» vypocet sméru jako matematicky vyraz
Smérovy vektor definuje viastni kddovy vyraz, ktery je feSen jako jednotkovy vektor. Napfiklad smérové

vektory [100,0,0] a [1,0,0] maiji na robota pfesné stejny ucinek; k pohybu podél osy x pozadovanou
rychlosti pouzijte posuvnik rychlosti. Hodnoty Cisel ve smérovém vektoru jsou vzajemné relativni.
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24.10.6. Do

Programovy uzel Do definuje kritérium zastaveni pohybu. Robot se pohybuje po své trajektorii a zastavi
se v okamziku detekce kontaktu. V programovém stromé Ize pfidavat uzly ,Do“ (Until) pod Smérové
uzly (Direction Nodes) a Uzly bodu trasy (Waypoint Nodes). K jednomu pohybu Ize pfidat nékolik kritérii
zastaveni. Pohyb se zastavi, kdyz je spinéna prvni podminka Do.

e — > ohyb vV Frof =
N Zakladni Q - Grafika Proménné

Pohyb >
ony 1 v Program robota Az do
¥ iy 2 @< Pohyb L VloZit podminku I zastaveni’
e 3 9 ¥ Smér. Zakladna X+ Robot se bude pohybovat ve whbraném sméru aZ do dosaZzeni podminky k zastaveni’
4 ¥ AZ do
Cekat
€ \Vyraz f(x)
Nastavit
Vyskakovaci
okno
5 Vzdalenost Q Q
Zastavit L
Komentai b
Al
Slozka Kontakt nastroje 7
> Pokrogilé
o Aby mohl byt zaznamendn lcontakt, je doporudena rychlost néstroje nizsi nez
) Sablony 100,0 mm/s
V/V Vstup ‘ '
Yas\

43S XKBREZ
o Vypnutf napdjeni (C—— | (0% Simulace .

V poli Do Ize definovat nasleduijici kritéria zastaveni:

» Vzdalenost Tento uzel Ize pouzit k zastaveni smérového pohybu po urazeni urcité vzdalenosti.
Rychlost se linearné snizuje tak, aby robot zastavil pfesné v dané vzdalenosti.

* Do kontaktu s nastrojem (viz 24.10.7. Do kontakiu s nastrojem below) Tento uzel Ize pouzit k
zastaveni pohybu pf¥i detekci kontaktu nastrojem robota.

 Vyraz Tento uzel Ize pouzit k zastaveni pohybu z divodu viastniho programového vyrazu.
Podminku zastaveni Ize specifikovat pomoci vstup( a vystupt (V/V), proménnych nebo
skriptovacich funkci.

» VIV vstup Tento uzel Ize pouzit k zastaveni pohybu fizeného signalem na vstupu V/V.
24.10.7. Do kontaktu s nastrojem

Programovy uzel Do kontaktu s nastrojem umoznuje zastaveni pohybu robota v pfipadé kontaktu s
nastrojem. Nadefinovat Ize zpomaleni zastaveni a zasunuti nastroje.

Uzivatelska pfirucka 165 UR16e

Copyright © 2009-2021 od Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2021 od Universal Robots A/S. VVSechna prava vyhrazena.

(R
UNIVERSAL ROBOTS 24. Karta Program

POZOR

v v

Vychozi rychlost pohybu je pro detekci kontaktu prilis vysoka. Vyssi rychlost pohybu
aktivuje ochranné zastaveni predtim, nez maze dojit ke kontaktu s nastrojem. Aby se
zabranilo spusténi ochranného zastaveni, musi se snizit rychlost pohybu. Napriklad:
100m/s.

Q - Grafika Proménné

Pohyb
1 v ~ - -
Program robota Az do - Kontakt nastroje -
Bod trasy 2§ « Pohyb |
Smeér 3 ¢ © Bod_trasy_1 Robot se bude presouvat az do zaznamenanéno kontaktu néstroje. Robot se zastavi s
4 > AZ do kontaktu: Vrétit 0,00 mr  nadefinovanym zpomalenim.
Cekat
Aby mohl byt zaznamenan kontakt, je doporuéena rychlost néstroje niz&f nez 100,0
i rarmie
it Je-li pfidéna akce, bude tato akce provedena, jakmile je dosazeno podminky AZ do
Vyskakovaci
okno
Zastavit ¥ s
[ Presunout na kontaktni bod —  \zdélenost
Komentar q p  Vedélenost od lkontaktniho bodu

Zastaven(robota

—  Kontakt
Stk T v,
+,

o Pouzit sdilené zpomaleni

@ Pouzit viastni zpomaleni

. > Pridat Az do PFidat al<ciC’
29SS xXxBBTZ

o Vypnuti napdjeni — 1 00% ° 0 o ';?u‘rw_ﬂa::e.

POZNAMKA

V pripadé vibraci namontovaného nastroje funkce ,Do kontaktu s nastrojem* nemusi
nefungovat. Vysokofrekvenéni vibrace mlze zpusobit napfiklad podtlakové chapadlo s
vestavénym Cerpadlem.

Uzel Do kontaktu s nastrojem Ize pouzit u aplikaci, jako je Stohovani/vykladani (Stacking/Destacking),
kde parametr ,Do kontaktu s nastrojem*” urcuje vySku skladanych predmétu.
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Zasunout do kontaktu

Nastaveni Zasunout do kontaktu se pouziva k navratu robota do vychoziho bodu kontaktu. K dispozici
je moznost nastavit dodatecny zpétny pohyb, aby se robot pohyboval mimo kontakt, nebo naopak
smérem ke kontaktu. Toto je uzitecné v pfipadech, kdy chapadlo potfebuje k pohybu volny prostor nebo
je-li nutna operace/ukon upnuti.

Akce/ukon

Funkce pfidani Akce umoziuje pfidani programového uzlu, je-li spinéna urcita podminka Do. Napriklad
funkci ,Do kontaktu s nastrojem® Ize spustit ukon uchopeni chapadlem. Neni-li definovana zadna Akce,
pak chod programu pokracuje do dalSiho programového uzlu v programovém stromu.

24.10.8. Cekat

e
it Ul
Q - Grafika Proménné

1 v Program robota Cekat
¥ iy 2 @ < Pohyb Zvolte, co spusti dalsf akci robota;
Smér 3 ® Bod_trasy_1
= 4 = Nastavit .
Cekat 5 B Cekat O zadné cekan
Nastavit O Cekat sekundy
ot < O Ceat na cigeéinivstop
Zastavit O Cekat na |<An.Vstup> hd
Komentai v (Ocekatna |
Slozka
> Pokrogilé
) Sablony

O Bézny (—— | 00% Simulace .

Cekat pozastavi V/V signal nebo vyraz po uréitou dobu. V pfipadé vybéru Bez &ekani se neprovede
nic.

Kdyz je aktivovano Komunikac¢ni rozhrani nastroje TCI, analogovy vstup nastroje neni pro vybér a
vyrazy Cekat na k dispozici.
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24.10.9. Nastavit

N Zakladni

Pohyb

Bod trasy
Smér
Cekat
Nastavit

Vyskakovaci
okno

Zastavit
Komentai
Slozka

B owom e

¥ Program robota
9 % Pohyb J
® Bod _trasy 1
= Nastavit

Q - Grafika Proménné

Nastavit

Wyberte akci, kterou md robot v tomto bodé programu provést, Mdzete rovnéz uvést

zménu zatizen robota.
O Z4dn4 akce
O Nastavit digitéinf vystup
O Nastawvit analogowvy wstup 4,0
O Nastawit f(x)
O Nastavit jeden puls 0,500

(3 . . T .
O Proménnou instalace zvysit o jedna: |<Proménna= v

O Nastavit cellkovy ndldad 0,00
O Pouzit jako téZi&té alctivii TCF

O Nastavit TCP

O Bézny

Simulace .

Pokud je aktivni TCP pro urcity pohyb znam v dobé psani programu, muizete pouzit vybér TCP
klepnutim na Pohyb v postranni nabidce nalevo (viz 24.10.1. Pohyb na strané 154). DalSi informace o
konfiguraci uvedenych TCP (viz 25.2. Konfigurace TCP na strané 207).

24.10.10. Samostatné okno

N Zakladni

Pohyb
Bod trasy
Smér
Cekat
Nastavit

Vyskakovaci
okno

Zastavit
Komentai
Slozka

1
2

@ v oW

¥ Program robota
9 % Pohyb J
® Bod _trasy 1
= Nastawit
B Cekat
@ Vyskakovaci okno

Q - Grafika Proménné

Vyskakovaci okno Text

Zobrazi na obrazovce nésledujici zprévu a cekd, az uZivatel stiskne
tlacitko OK

Né&hled vyskakovacino okna

Typ vyskakovacho okna

@ Zpréva

3 O Upozornéni

QO chyba

100%

O Bézny
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Vyskakovaci okno je zprava, ktera se zobrazi na obrazovce, kdyz program dosahne uzlu Vyskakovaci
okno ve stromoveé struktufe programu. Na karté Pfikaz klepnéte na prazdné pole a pomoci klavesnice
na obrazovce vytvorte textovy obsah vyskakovaci zpravy. Zpravy jsou omezeny na maximalné 255
znaku.

Muzete v rozbalovacim menu vybrat Text, pokud chcete, aby se v rozeviraci zpravé zobrazovala
namisto textu proménna.

Muzete také vybrat Zastavit provadéni programu pfi vyskoéeni tohoto okna, aby se program
zastavil, kdyz se objevi toto vyskakovaci okno.

Béhem provadéni programu, kdyz se zobrazi vyskakovaci zprava, pokracujte v programu klepnutim na
OK v rozeviracim dialogovém okné.

24.10.11. Zastavit
(R 2 'if o M

Spustit | Pregram | Instalsce  Pohyb v Protokol

v Zakladni Q - Grafika Proménné

Pohyb
ony 1 ¥ Program robota Zastavit
Bod trasy 2 ¢+ Pohyb )
Smé 3 ® Bod _trasy 1 Provadéni programu se v tomto bodé zastawi.
meér - -
~ 4 = Nastavit
Cekat 5 B Cekat
Nastavit 6 @ Vyskakovaci okno
7 O Zastavit

Vyskakovaci
okno

Zastavit
Komentai s
Slozka

O Bézny lychlost Er—100% ° 0 o Sw‘rw.ﬂa::e.

Provadéni programu se v tomto bodé zastavi.
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24.10.12. Komentar
2P QM

Pohyb v rotokol

N Zakladni Q - Grafika Proménné

Pohyb
i 1 v Program robota KomentaF
Bod trasy 2 9 « Pohyb ]
Smér 3 ® Bod_trasy_1
& & =| Nastavit Zadejte komentar;
Gl 5 B Cekat |
Nastavit 6 M@ Vyskakovaci okno
Vyskakovaci ’ O Zastavit
okno 8 ® Koment&r
Zastavit
Komentai .
Slozka

O Bézny lychlost (——— b 'Sir'mﬂa::e.

Zde muze programator zadat fadek textu k programu. Tento fadek textu nebude mit zadny vliv na
vykonani programu.

24.10.13. Slozka

Q - Grafika Proménné

Pohyb
1 ~

Bod & ¥ Program robota Slozka

R B 2 %« Pohyb) SloZka pFedstavuje soubor programowifch Fédka.
Smér 3 ® Bod_trasy_1
_ 4 - Nastavit ) i
Cekat 5 B Cokat Zadejte text, ltery bude zobrazen v programovém stromu:
Nastavit 6 @ Vyskakovaci okno Slozka
Vyskakovaci 7 O Zastavt
okno 8 ® Koment&r
Zastavit 9 9 m SloZka

10 -

Komentaf B
Slozka

O Sskryt programovy strom sloZky

29SS xXxBBTZ
O - = 00% ';?w‘rw.ﬂa::e.

Slozka slouzi k uspofadani a oznaceni urcitych ¢asti programu, vycisténi programového stromu
a prehledné;jsi navigaci a ¢teni programu.

Slozky nemaiji zadny vliv na program a na jeho spusténi.
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rd

24.10.14. Nastavit zatizeni

v <unnameds>*
A2+ Q e D
Run Pregram | installstion Move uo Log =
Q _ Graphics Variables
Move
1 v Robot Program Select Payload
Waypoint 2 = Set Payload: Payload
Direction Payload objects are defined in installation
Wait Set workpiece payload
Set |\/ Payload v
Popup Payload
Halt Mass
Comment Center of Gravity
A g
Folder CX
Set Payload cy
) Advanced €z
) Templates

O Normal — 100% ° 0 O Sir'ﬂulati-:m.

Pomoci prikazu Nastavit uzite&né zatizeni |ze nastavit uziteéné zatizeni ramene robota. Uprava
zatizeni/nakladu maze byt nutna, aby se zabranilo spusténi ochranného zastaveni robota, pokud je
hmotnost nastroje odliSna od oCekavaného zatizeni.

OZNAMENI
Spravné nastaveni uzite€ného zatizeni zajiStuje optimalni pohybovy vykon a predchazi
ochrannym zastavenim.

» Nastavte uzite¢né zatizeni pfi zvedani a uvolfiovani predmétt pomoci chapadla.

Chcete-li pouzit pfikaz Nastavit uzite¢né zatizeni, mizete:

* Pouzit rozbalovaci nabidku v ¢asti Zvolit uzite€né zatiZeni, vybrat jednu z moznosti uzite€ného
zatizeni, které jsou jiz v instalaci nakonfigurovany.

» Nebo pouzit rozbalovaci nabidku a nakonfigurovat nové uzite¢né zatizeni vybérem Vlastni
uzite€¢né zatizeni a vyplnénim poli Hmotnost a Téziste.

MUzZete také pouzit tlacitko Nastavit aktivni a nastavit hodnoty v uzlu jako aktivni uzite¢né zatizeni.
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24 .11. Pokrocilé uzly programu

24.11.1. Cyklus

) Zakladni Q - Grafika Proménné
Pokrocilé
1 v Program robota

Cyklus
Cyklus 2 9 « Pohyb |
3 ® Bod _trasy 1
Podprog 4 Nasrav:‘t - Vyberte podet spugténi programu v tomto cykiu
Zarllan 5 B Cekat
Pokud 6 @ Vyskakovaci okno .
p——y 7 O Zastavit @ Nekonecny cyklus
i 8 ® Komentdar O cyidus Xirat:
Udalost 9 ¢ m Slozka Poditani cylit Nézev proménné
VIdkno 10 = <prazadny: Cyklus_1
q 11 ¢ & Cykius 3
Prepinac ! 12 T y. o ; O Pouzit cykius polkud Je wiraz True
Casovac ‘
Sroubovani O
Domii
) Sablony

O Bézny ychlost Cr——— 100% ° 0 O Simu\a::e.

Zakladni pfikazy programu se budou cyklicky opakovat. V zavislosti na vybéru jsou pfikazy zakladniho
programu provadény v nekone¢ném cyklu, v ur¢itém poc¢tu opakovani, nebo dokud je dana podminka
pravdiva. Pfi provadéni urcitého poctu cyklu je vytvofena vyhrazena proménna cyklu (oznacena
jakoloop 1 nasnimku obrazovky vyse), kterou Ize pouZzit ve vyrazech v ramci cyklu. Proménna cyklu
ma hodnoty od 0 do N- 1.

Pokud je pouzit cyklus s vyrazem jako koncovou podminkou, umoznuje rozhrani PolyScope nepfetrzité
vyhodnocovani tohoto vyrazu, takze Ize prerusit kdykoli béhem provadéni, nikoli pouze po kazdém
zopakovani.

24 11.2. If

Ifand If...Else vyrazy ménichovanirobota na zakladé vstupu ze senzori nebo hodnot
proménnych.

UR16e 172 Uzivatelska prirucka



(R
24. Karta Program UNIVERSAL ROBOTS

) Zakladni O\ - Grafika Proménné

W Pokrogilé

1 ¥ Program robota Pokud

Cyklus 2 9 « Pohyb |

Ptz 3 ® Bod _trasy 1 V zévislosti na stavu daného vstupu senzoru nebo programové proménné budou
4 = Nastavic provedeny nésleduijici Fadky.

Zadani 5 B Cekat Pokud‘
6 Vyskakovaci okno

Pokud 7 g Zl;stavit O Nepretrzité kontrolovat wraz

Skript .
8 ® Komentar

Udalost 9 9 m SloZka

Vlékno 10 =| <prazany>

oo 4 11 9 & Cyklus [3

Prepinac 12 = <pri

Casovac 13 1, Wwolat

- P - =2 *

Sroubovani 14 a= var_2:=2 *force()
15 ¢ & Pokud ..

Domii 16 - cprazdny:

) Sablony

| Pfidat JinakPokud || Odebrat JinakPokud |

O Bézny lychlost (——— 0 'Sir'mﬂa::e.

Vyberte podminky v Editoru vyrazu, které tvofi vyrazy pomoci nasledujicich vyrazu 1 £ statement. If a
condition is evaluated as True, the statements within this I £ command are executed. An I £ statement
can have only one E1se statement. Use Add ElseIf andRemove ElseIf toaddandremove
Elself expressions.

SelectCheck Expression Continuouslytoallow If,ElseIf and Loop statementsto be
evaluated while the contained lines are executed. If an expression inside an I £ statement is evaluated
asFalse,theElseIforElse.

POZNAMKA

Jsou-li uvnitf pfikazu If nebo Loop vyrazy s moznosti Prubézné kontrolovat vyraz, Ize
za ucelem jemného zpomaleni ramena robota za vyraz pfidat podminky stopj() nebo
stopl(). Toto plati pro pfikazy If i Loop (viz oddil 24.11.1. Cyklus on the previous page).
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24.11.3. Podprogram

) Zakladni Q - Grafika Proménné
N Pokrodilé 1
v prooram v Podprogram_1

Cyklus z = sprazany Podprogram mize odikazovat na soubor na disku nebo byt obsazen
Podprog 3 Y Podprogram 1 v tomto programu.
& - <prézdny=
Zadani
Soubor podprogramu
Pokud

<Nebyl vybran Zzadny soubor>

Udalost

Vlakno

Prepinac
Casovac
Sroubovani

Domii

) Sablony UloZit podprogram Vymazat podprogram

O Aktualizovat soubor podprogramu s timto programem

O Slkryt strom podprogramu

O Bézny lychlost (——— b 'Sir'mﬂa::e.

Podprogram muze obsahovat ¢asti programu, které jsou nutné na nékolika mistech. Podprogram muze
mit podobu samostatného souboru na disku a muze byt rovnéz skryty z diivodu ochrany pred
nezadoucimi zménami.

Vyvolat podprogram

Spus o ohyb rotokol _ -
) Zakladni Q - Grafika Proménné

Pokrocilé
he 1 ¥ Program robota

Vyvolat podprogram

Cyklus 2§ « Pohyb |
Podprog 3 @ Bod_trasy_1

. 4 = Nastavit Vyberte podprogram, kterd bude vyvolén z tohoto bodu provadéni programu.
Zadani 5 B Cekat 5

[zdary -|

Pokud 6 @ Vyskakovaci okno

q 7 Zastavit
Skript O Zostav .

8 ® Komentér
Udalost 9 9 m SloZka
Vidkno 10 - <prazdny =
oo 4 11 9 & Cyklus [3

IFHERIREE 12 - <prazdny >
Casovac 13 1, Vwolat
Sroubovani
Domii

29SS xXxBBTZ
O - = Simulace .

Vyvolani podprogramu vykona programoveé radky v podprogramu a poté se vrati na nasledujici fadek.
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24 .11.4. Zadani

> Zakladni
Pokrocilé
1 v Program robota

Cyklus 2 9 « Pohyb |
Podprog 3 ® Bod_trasy_1
o 4 = Nastawvit
Zarllan 5 B Cekat
Pokud 6 M@ Vyskakovaci okno
7 Zastavit
Skript O Zastav )
8 ® Komentar
Udalost 9 ¢ m Slozka
Vlakno 10 =l <pl
. . a4 11 ¢ & Cykius
sRnas 12 - <prazdny =
Casovac 13 L, Wvola
& 2. @ = =2 *
Sroubovani 14— MR eE
Domii

Proménné

Zadani

Prifadi vybrané proménné hodnotu vyrazu,

Proménna

[ . -

‘ 2 * forcel()

O Bézny

100% ° 0

O Simulace .

Slouzi k zadani hodnot proménnych. Hodnota proménné muize byt vysledkem vyraz( vytvofenych v
Editoru vyrazu (viz ¢ast 24.3. Editor vyraz( na strane 147).

MiZete také pozadat o hodnotu proménné od operatora. Pfi poZzadovani hodnoty od operatora je
mozné zobrazit zpravu operatora k ovéreni vstupu ve srovnani s béznymi typy proménnych.

24.11.5. Skript

) Zakladni
Pokrocilé
1 ¥ Program robota

Cyklus 2 ¢ #p Pohyb )
Podprog 3 ® Bod_trasy_1
o 4 = Nastavit
Zadani 5 B Cekat
Pokud 6 M@ Vyskakovaci okno
7 Zastavit
Skript O Zastav )
8 ® Komentar
Udalost 9 9 m Slozka
Viékno 10 - <prazdny =
o 4 11 9 & Cykius
Prepinac 12 = <o
Casovac 13 Y. Vwolat
o = =2 *
T 14 = var_2:=2 *force()
15 ¢ & Pokud ...
Domil 16 =| <prazony>

B Skript

) Sablony 17

Proménné

Kéd skriptu

Nize mlzete zadat text, ktery bude proveden jako kéd skriptu pro oviadac

URController.

O Bé&zny

V rozbalovacim seznamu v Casti Pfikazy jsou k dispozici nasledujici moznosti:

100% ° 0

o Simulace .
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« Radek umoziiuje pomoci Editoru vyrazi zapsat jeden fadek kédu URscript ( 24.3. Editor
vyrazu na strané 147)

» Soubor umozriuje provadéni zapisu, Uprav nebo nacitani souborti URscript.

Pokyny k psani kod URscript naleznete v pfirucce ke skriptovani na weboveé strance podpory
(http://www.universal-robots.com/support).

Funkce a proménné deklarované v souboru URscript je k dispozici k pouziti v programu PolyScope.

24.11.6. Udalost

> Zékladni O\ - Grafika Proménné
Pokrocilé
1 ¥ Program robota uUdal t
Cyklus 2 = <prazany alos
Podprog 3 ¥ Uddlost Uddlost mé podobny wyznam jako prerusent, v piipadé udalosti vialc
4 = <prézanys pokracuje provadént hlavniho programu, pficem?z je wylkonévén kéd
Zadani o udélosti. Zatimco je udélost provadéna, nebudou mit nové udélosti
Z&dny viiv,
Pokud
W z&vislosti na stavu daného vstupu senzoru nebo programové
Skript proménné budou provedeny nasledujicl Fédlcy.
Udalost
Vlédkno
I Ik
Prepinac
Casovac
Sroubovani
Domii
) Sablony

O Bézny ychlost Cr——— 100% ° 0 O Simu\a::e.

Udalost Ize pouzit k monitorovani vstupniho signalu a provedeni akce €i nastaveni proménné, kdyz je
vstupni signal vysoky. Napfiklad v pfipadé, ze vystupni signal pfepne na vysokou hodnotu, vycka
program 200 ms a opét nastavi nizky signal. Tim je umoznéno mnohem jednodussi kédovani hlavniho
programu pro pfipad, kdy externi stroj aktivuje nabéznou hranu impulsu namisto vysoké urovné vstupu.
Udalosti jsou kontrolovany jednou za kazdy kontrolni cyklus (2ms) .
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24.11.7. Vlakno

> Zakladni
N Pokrogilé

Cyklus

Podprog

Zadani
Pokud
Skript
Udalost
Vlakno
Prepinac
Casovac
Sroubovani

Domii

43> xXxBPR@

Proménné

Viakno

VIdkno je paralelnf program, ktery b&zf spole¢né s hlavnim programem. Vidlkno miize
lcontrolovat V/V, Eelat na signély a nastavovat proménné.

Je uzitené k ovlddan’ jinych strojd, kdyZ je robot spustén.

& Nekonedny cyviius

O sledovat provadéni programu

Simula

VlIakno oznacuje paralelni proces programu robota. VIakno Ize vyuzit k ovladani externiho stroje
nezavisle na ramenu robota. Vlakno mize komunikovat s programem robota pomoci proménnych

a vystupnich signall.

24.11.8. Prepinat

> Zakladni
N Pokrogilé

1 ¥ Program robota
Cyklus 2 9 « Pohyb |
— 3 ® Bod _trasy 1
L 4 = Nastawit
Zadani 5 B Cekat
Pokud 6 @ Vyskakovaci okno
: 7 Zastavit
Skript O Zastad L
8 ® Komentar
Udalost 9 9 m SloZka
Vidkno 10 =] <prazar
. a4 11 ¢ & Cykius
Prepinac 12 = <prézanys
Casovac 13 L, Vyvolat
3 2 = =2%
Sroubovani 14 a= var_2:=2 *force()
15 ¢ b Pokud ...
Domii 16 - <prazdany

> Sablony 17 B Skript

18 = Prepinac ...

Proménné

Prepinac

KK fizen chodu vadeho programu mdzete pouzit pfepinacl pfikaz (tzv
switch statement). Lze tak nahrazovat slozité piikazy POKUD...JINAK
POKUD a testovat rozsah hodnot pro vas vyraz

Prepinac

I
O wchozi pfipad

I

|Bez wWhéru -

Uzivatelska pfirucka

177 UR16e

Copyright © 2009-2021 od Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2021 od Universal Robots A/S. VVSechna prava vyhrazena.

I
UNIVERSAL ROBOTS
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Konstrukce PFipad prepinae muze zménit chovani robota na zakladé vstupl senzorti nebo hodnot
proménnych. Pomoci Editoru vyraz( Ize popsat zakladni podminku a definovat pfipady, kdy bude robot
pokracovat k dil¢im pfikazlim tohoto Swi t ch. If the condition is evaluated to match one of the cases,
the lines inside the Case are executed. IfaDefault Case, pak budou radky provedeny pouze tehdy,

kdyz nebudou nalezeny zadné jiné odpovidajici pfipady.

Kazdy pfikaz Switch can have several Cases andone Default Case.Switches canonly have
one instance of any Case values defined. Cases can be added using the buttons on the screen. A
Case pro dany prepinac |ze z obrazovky odstranit.

24.11.9. Casovad

Pokrocilé
1 ¥ Program robota

Cyklus 2 ¢« Pohyb
Podprog 3 ® Bod_trasy_1
— 4 = Nastavit [ 7 Héasov{spw’naéj
Zadani 5 8 Cekat
Pokud 6 @ Vyskakovaci okno O Spustit
. 7 Zastavit
Skript 5 2 "as EVL . o Zastavit
<omentér
Udalost 9 ¢ m SloZka QO obnovi
Vladkno 10 = <prazany:
. 4 11 @ 2 Cykius I»
Prepinac 12 = <prézdngs
Casovac 13 Y. Wwvolat
& s = =2 *
Ean 14 3= var_2:=2 *force()
15 ¢ b Pokud.
Domii 16 =
) Sablony 17 8 Skript
18 & Prepinac ...

19

O Bézny

Casovacd
ME&Feni gasu. V této proménné se zobrazuje naméreny cas

® Casovy spinal_1

Rychlost (r—— 100%

000

Simulace .

v v

Casovac slouzi k méfeni doby, po kterou bé&Zi konkrétni souéasti programu. Promé&nna programu

UR16e
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24.11.10. Domu

) Zakladni Q - Grafika Proménné
N Pokrodilé

1 v Program robota ~ Dombu
Cyklus 2 # Domé PFesun do wychozf pozice, definované v instalaci
Podprog 3 ¢ «b Pohyb P
4 ® Bod_trasy_1 Pohyb |
Zadani 5 ® Promanng
@ Rychlost kloubu 60(° /s
Pokud 6 ? ¥ Pohyb v kruhu
SRt 7 @ Priichozi bod xV/ Zrychleni' kloubu 80 °/s?
1P 8 ® Koncovy bod xEn O Cas
Udalost 9 = Nastavit
vidkno 10 B Cekat
. g 11 @ Vyskakovaci okno I o
sRnas 12 O Zastavit
Casovac 13 @ Komentér
Sroubovani 14 %l StoZica
15 &) <prazdnys Prifadit wystup bezpedné vychozi pozici v bezpecnostnim nastaveni
DXl 16 9 & Cykius Bezpeéna vychoz pozice \lystupy

) Sablony 17 = <prazdny>

18 e Vvolat
19 2= var_2:=2 *force()
¥ Pokud

Nenakonfigurovéno Nepfifazeno

o
=1
-

P _Skrint

;de LNl f=

O Vypnuti napdjeni Rychlost Co—— 1 00% ° 0 O Simulace .

Uzel Domli (vychozi poloha) vyuziva uhly kloubu pro pfesun robota do preddefinované poc¢atecni
polohy. Je-li uzel Dom( (vychozi poloha) definovan jako bezpe¢na vychozi poloha, v programovém
stromu se zobrazi jako (Bezpecna) vychozi poloha. Neni-li vychozi poloha synchronizovana s prvkem
bezpecnosti, uzel neni definovan.

24.12. Sablony

24.12.1. Paletizace

Paletizace je Sablona pro snadné programovani ukolll paletizace a depaletizace, uchopeni a ukladani
dilti (tj. ze zasobnikU, pfipravkd apod.), a dale k naprogramovani robota tak, aby vykonaval
opakovatelné ukony pro jednotlivé polozky ve vice vrstvach s riznymi sestavami. Vytvaret mlizete
rizné sestavy a aplikovat je na konkrétni vrstvy. Mezi jednotlivé vrstvy Ize také vkladat separator (viz
Vkladani separatorli (oddélovact) mezi vrstvy v paletovaci sekvenci na strané 183). Kromé toho Ize
také pomoci prvkl z Vlastnosti palet provadét snadné nastaveni umisténi palety. Vice informace o
prvcich viz 25.17. Prvky na strané 225. Chcete-li pouzit Sablonu Paletizace, postupuijte podle Casti
Vytvoreni paletizaéniho programu nize.
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Vytvoreni paletizacniho programu

naz
) Zekeon Q - Grafika Proménné

> Pokrogilé

1 ¥ Program robota Paletizace
v Sablony 2 9 # Pallet 1
Nalozit 2 1% Akce pFed paledizacl Paletizace umoZfuje robotu provadét Ukony paletizace/depaletizace, jako Je vyskladnéni
. 4 =| <prazdny a umisténi polozek z prostoru a provedeni stejné akce pro rdzné polozicy ve vice
Sila 5 ¢ = Tvar vrstvéch.
Paletizace 6 =
Sledovani 7 = \/rstvy @ Paletizace l
dopravniku 8 ¢ 1 Pro kaZdou poloZku o Depaletovani 5
9 - <prézdny>
i X
10 ? ¥ Akce po paletizaci ! L™
g 11 - <prazdny s Vlastnosti palety
Jména Pallet_1
Prvelc Zékladna v
Wislaa objektu I:l mm }
Pocitadio kusd Pallet_1_cnt

O Pamatovat si posledni umist&ni kusu
Akce

[& Pfidat alci pied paletizaci

[ [Pridat alci po paletizaci

o Bézny . Simulace .

1. Rozhodnéte, zda chcete naprogramovat prvek (viz 25.17. Prvky na strané 225) nebo pouzit
Zakladnu jako referencni rovinu.

2. VKart& Program v ¢asti Sablony klepnéte na moznost Paletizace.
3. Na obrazovce Paletizace vyberte v zavislosti na pozadovaném ukonu jeden z nasleduijicich
ukond.
1. Chcete-li uspofadat polozky na paletu, vyberte moznost Paletizace.
2. Chcete-li odebirat polozky z palety, vyberte moznost Depaletizace.

4. V Casti Vlastnosti palety zadejte nazev, prvek (viz Krok 1), vySku pfedmétu a pofadové Cislo
polozky pro dany program. Ma-li se robot restartovat u polozky, se kterou manipuloval v
okamziku zastaveni, vyberte policko Zapamatovat si umisténi posledni polozky.

5. Na obrazovce Paletizace v ¢asti Akce doplrite vybérem nasledujicich moznosti dodate¢né
ukony, které se maji provést pred nebo po paletiza¢ni sekvenci:

1. PFidat akci pfed paletizaci: Tyto akce se provadéji pfed zahajenim paletizace.
2. Pridat akci po paletizaci: Tyto akce se provadéji po dokonceni paletizace.

6. V programovém stromé klepnéte na uzel Vzorce a urCete vzorce pro své vrstvy. Miizete vytvorit
nasleduijici typy vzorcl: Pfimka, Mfizka nebo Nepravidelny (viz obrazek nize). Na této obrazovce
Ize vybrat, zda se ma mezi vrstvy vlozit oddélovac (viz Vkladani separatort (oddélovaci) mezi
vrstvy v paletovaci sekvenci na strané 183).

7. Klepnutim na uzel(y) sestav v programovém stromu Ize naprogramovat polohy robota specifické

pro danou vrstvu (napf. po¢atecni/koncové body, rohy mrizky a/nebo pocet polozek). Pokyny k
programovani/vyuce robota viz24.10.1. Pohyb na strané 154. Ve8keré polohy je nutné
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naprogramovat ve spodni ¢asti palety. Chcete-li vzorec kopirovat, na obrazovce uzlu vzorce,
ktery se ma kopirovat, klepnéte na tlacitko Kopirovat vzorec.

Pfimka Programovani jednotlivych pozic se provadi vybérem jednotlivych
polozek v programovém stromé:

' r » Startltem1
' * Endltem1
Pomoci textového pole Polozky v dolni ¢asti obrazovky zadejte pocet

polozek ve vasi sekvenci.

Mfizka Programovani jednotlivych pozic se provadi vybérem jednotlivych
polozek v programovém strome:

+ Cornerltem1

ﬁ « Cornerltem2
« Cornerltem3
+ Cornerltem4

Zadanim poctu fadku a sloupct do prislusnych textovych poli nastavte
rozmeér sestavy.

Nepravidelny Programovani jednotlivych pozic se provadi vybérem
jednotlivych polozek v programovém stromeé:

* Jtem1

ﬁ * |tem?2

* Jtem3

Chcete-li pfidat a identifikovat novou polozku v sekvenci, klepnéte na
moznost Pfidat poloZku.

8. Klepnutim na uzel Vrstvy v programovém stromu nakonfigurujte vrstvy paletovaci sekvence.
Pomaoci rozbalovaci nabidky Vybrat sestavu vyberte sestavu pro jednotlivé vrstvy. Klepnutim na
tlacitko PFidat vrstvu Ize do programu pridavat dalSi vrstvy. Vrstvy se musi pridavat ve spravném
poradi, nebot je nelze znovu usporadat pozdéii.

9. V programovém stromeé klepnéte na uzel U kazdé polozky. Vyberte moznost pouzit vychozi
nastaveni (A) Priivodce u kazdé polozky nebo (B) Konfigurovat ru¢né u kazdé polozky. Pokyny
pro jednotlivé moznosti jsou uvedeny nize.

(A) Pravodce u kazdé polozky

Moznost g{Privodce u kazdé polozky} pomaha pfi definovani ukonl provadénych u jednotlivych
polozek na paleté, jako je napf. ReferencePoint, pfistupovy bod trasy, bod trasy ToolActionPoint nebo
vystupni bod (popsano v tabulce nize). Pfistupovy bod trasy a vystupni bod zlstavaji ve stejné orientaci
a sméru bez ohledu na orientaci jednotlivych polozek.
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. Klepnéte na uzel U kazdé polozky v programovém stromu.

Na obrazovce U kazdé polozky klepnéte na DalSi.

Klepnéte na tlacitko Pfesunout sem. Poté pridrzte tlacitko Auto nebo pomoci tladitka Ruéné
presunte robota do referencniho bodu. Klepnéte na tlacitko Pokra¢ovat. Klepnéte na DalSi.

Klepnéte na Nastavit Bod trasy chcete-li naprogramovat pfistupovy Bod trasy (viz 24.10.1.
Pohyb na strané 154). Klepnéte na DalSi.

Opakuijte krok 3.

Klepnéte na Nastavit Bod trasy, chcete-li naprogramovat vystupni Bod trasy (viz 24.10.1.
Pohyb na strané 154). Klepnéte na DalSi.

Klepnéte na Dokonéit.

Nyni Ize do slozky Ukon nastroje v programovém stromé pridavat pfisluéné uzly tkonti chapadla.

Bod trasy ToolActionPoint: Umisténi a poloha, ve kterych ma robot byt pfi provadéni
ukon( pro jednotlivé polozky ve vrstvé. Bod trasy ToolActionPoint je ve vychozim
nastaveni referencni bod, klepnutim na uzel bodu trasy nastroje ToolActionPoint v

W& programovém stromé viak Ize provadét jeho tpravy. PFi pouZiti priivodce je referencni

bod prvnim mistem v prvni definované vrstvé na paleté. Referencni bod se pouziva k

Bod naprogramovani robota, a to konkrétné pfistupového bodu trasy, bodu trasy
akce ToolActionPoint a vystupniho bodu pro jednotlivé polozky ve vrstvé.
nastroje

Pristupovy bod: Bezkolizni poloha a smér, kterym se mé robot pohybovat k polozce ve

RN yrstve,

Priblizeni
v Funkce nastroje: Ukon, ktery ma provadét prisludenstvi robota u jednotlivych polozek.
Ukon
nastroje
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T A Vystupni bod trasy: Poloha a smér, kterym se ma robot pohybovat pry¢ od polozky ve
o vrstvé.

Konec

(B) Ruéni konfigurace

1. Klepnéte na uzel U kazdé polozky v programovém stromu.
2. Na uvodni obrazovce U kazdé polozky klepnéte na Ruéni konfigurace.

3. Pomocirozbalovacich nabidek vyberte polozku Sestava a Referenéni bod. Klepnutim na tlacitko
Pouzit tento referenéni bod nastavte referencni bod.

4. Klepnutim na moznost Pfesunout sem robota presurite do referenéniho bodu.

5. Pristupovy bod robota Ize naprogramovat klepnutim na pfistupovy uzel v programovém stromu
(viz24.10.1. Pohyb na strané 154). U pfistupového bodu trasy se orientace a smér nemén bez
ohledu na orientaci jednotlivych polozek.

6. V programovém stromé klepnéte na uzel U kazdé polozky. Opakujte krok 4.

7. Vystupnibod robota se programuje klepnutim na uzel Vystup v programovém stromu (viz
24.10.1. Pohyb na strané 154).

8. Nynilze do slozky Ukon nastroje v programovém stromé pridavat pfisludné uzly tkonti chapadla.

VKkladani separatoru (oddélovadil) mezi vrstvy v paletovaci sekvenci

Béhem paletovaci sekvence Ize mezi vrstvy vkladat separatory, jako je napf. papir nebo polystyren.
Postup vkladani separatort mezi vrstvami:

1. V programovém stromu vyberte uzel Vzorce.

2. Na obrazovce Obrazce vyberte Oddélovaé a definujte vySku pomoci textového pole VySka
oddélovace. Bez nastavené vysky se program nespusti.

3. V programovém stromu vyberte Vrstvy. Na obrazovce Vrstvy vyberte, mezi které vrstvy chcete
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separatory vlozit (separatory se automaticky umistuji mezi kazdou vrstvou).

Klepnéte na uzel Oddélovaé v programovém stromu. Pro naprogramovani pozice oddélovace
klepnéte na Nastavit oddélovac.

Jako vychozi nastaveni vyberte (A) Privodce separatorem nebo (B) Rucni konfiguraci
separatoru. Pokyny pro jednotlivé moznosti jsou uvedeny nize.

Po dokonceni priivodce nebo jeho zrueni se v programovém stromé pod polozkou Funkce
oddélovace zobrazi Sablona. Kromé slozky Funkce nastroje v uzlu Funkce separatoru Ize vybrat jednu
z nasleduijicich slozek:

Funkce Pouzit oddélovac se vyuziva k naprogramovani pouziti oddélovacu pfi paletizaci

Funkce Odstranit oddélovaé se pouziva k odstranéni oddélovacu pfi depaletizaci

(A) Pravodce separatorem

Klepnéte na uzel Funkce oddélovace v programovém stromu.
Na obrazovce Funkce oddélovace klepnéte na DalSi.

Klepnéte na tlacitko Pfesunout sem a pridrzte tlaCitko Automaticky nebo pouzijte tlacitko Ruéné
a presunite robota do bodu oddélovace. Klepnéte na tlaCitko Pokragovat. Klepnéte na DalSi.

Klepnéte na Nastavit bod trasy chcete-li naprogramovat pristupovy bod trasy (viz 24.10.1.
Pohyb na strané 154). Klepnéte na DalSi.

Opakuijte krok 3.

Klepnéte na Nastavit bod trasy, chcete-li naprogramovat Vystupni bod trasy (viz 24.10.1.
Pohyb na strané 154). Klepnéte na DalSi.

Klepnéte na Dokonéit.

Nyni Ize v programovém stromé pfidavat prislusné uzly s ikony ve slozkach Pouzit separator,
Odebrat separator a Ukon nastroje.

(B) Ruéni konfigurace

Klepnéte na uzel Akce oddélovace v programovém stromu.

2. Na uvodni obrazovce Akce oddélovaée klepnéte na Ruéni konfigurace.

3. Klepnutim na moznost Pfesunout k bodu oddélovace robota presurite do bodu oddélovace.

4. Pristupovy bod robota Ize naprogramovat klepnutim na pfistupovy uzel v programovém stromu
(viz24.10.1. Pohyb na strané 154).

5. V programovém stromé klepnéte na uzel Funkce separatoru. Opakuijte krok 3.

6. Vystupni bod robota se programuje klepnutim na Vystupni uzel v programovém stromu
(viz24.10.1. Pohyb na strané 154).

7. Nynilze v programovém stromé pfidavat prislusné uzly s ukony ve slozkach Pouzit separator,
Odebrat separator a Ukon nastroje.
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MozZnosti vlastniho pfizplsobeni paletizaéniho programu

Paletiza¢ni program Ize pfizpUsobit nasledujicimi zplsoby:

* Vznikne-li po vytvoreni programu paletizace nutnost upravit nebo prestavét paletu, musi se
znovu nadist prvek palety (viz25.17. Prvky na strané 225), nebof paletiza¢ni sekvence je fixovana
ve vztahu k danému prvku. VSechny ostatni programové komponenty se tak automaticky
prizplsobi nové naucené (naprogramované) poloze.

* Vlastnosti pfikazu pro presun Ize upravit (viz 24.10.1. Pohyb na stranée 154).
* Lze provadét zmény rychlosti a polomért zaobleni (viz 24.10.1. Pohyb na strané 154).

+ DalSi uzly programu Ize pridavat do sekvence U kazdé polozky nebo sekvence Funkce
separatoru.

24.12.2. Nalozit

Funkce hledani pouziva senzor k uréeni spravné polohy pro uchopeni nebo upusténi polozky. Tato
funkce umoznuje pracovat se zasobniky poloZek rizné tloustky a uré¢ovani presnych pozic polozek bud
neznamych, nebo pfili§ obtizné programovatelnych.

Jako senzor muze byt pouzit tlacitkovy spina¢, tlakovy snima¢ nebo kapacitni senzor.

=

(©
® Ol ®
@®L  —®

Chcete-li naprogramovat operaci vyhledavani, definujte nasledujici:
* A-vychozi bod.
* Od B do C - smér k zasobniku. To znamena zvétSovani zasobniku pfi stohovani a zmensovani
zasobniku pfi odebirani.
» D -tloustka polozek v zasobniku.

Je nutné definovat podminku, za které je dosazena poloha dalSiho zasobniku, a specialni programovou
sekvenci, ktera bude provedena na kazdé pozici v zasobniku.

Pro pohyb v ramci operace se zasobniky je rovnéz nutné zadat hodnoty rychlosti a zrychleni.
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Nakladani

>

> Pokrogilé

v Sablony

Nalozit
Sila
Paletizace

Sledovani
dopravniku

1 ¥ Program robota

9

-

-

)

& Pohyb |
® Bod_trasy_1
= Nastavit
B Cekat
@ Vyskakovaci okno
O Zastavit
® Kormental
= Slozka
= <praézdny>
£ Cyklus

- prd,

L. Vyvolat
== var_2:=2 *force()
& Pokud

& Skript
% Prepinac ...

® Casovy_spinac_1
E NaloZit

Proménné

Vybrat typ vyhledavani

Operace wyhledévan(je definovéna

A; Pocdtedni poloha
B: Smér - od poloZzky
C: Smér - k poloZce
D: Tloustka poloZiy

Zvolte naklddani nebo vylladani,

c B
v C
B o[ (A
D[ e A
Nakladani Vykladani

Simulace .

O Bézny

Pfti stohovani rameno robota postupuje do bodu A, pak se pohybuje opacnym smérem a vyhledava
dalsi pozici ve vrstvé. Kdyz je nalezena dalSi pozice v zasobniku, robot si ji zapamatuje a provede
specialni sekvenci.

V nasledujicich kolech zahaji robot hledani v zapamatované poloze a postupuje v krocich danych
tloustkou polozky danym smérem.

Stohovani je dokonceno, jakmile vySka zasobniku pfekroci definovanou hodnotu nebo jakmile senzor
odesle signal.
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Vykladani
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Nalozit
Sila
Paletizace

Sledovani
dopravniku
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19

;

¥ Program robota
9 «b Pohyb |
® Bod_trasy_1
= Nastavit
B Cekat
@ Vyskakovaci okno
O Zastavit
® Kormental
= Slozka

-

= <prazany>

-

£ Cyklus
= <prézdny:

L. Wvola

== var_2:=2 *force()

& Pokud

)

& Skript
% Prepinac ...
® Casovy_spinac_1
E Wiozit
@ Poctéredni poloha

-

© —a Cr&r

$OSoKBEWm

Q

~

- Grafika Proménné

Vylozit

r ‘ Funkce VyloZit je definovéna nésledujicimi parametry:

A; Pocatedni poloha
B B: Smér - od poloZky
C: Smér - k poloZce
b ‘e D: Tloustka poloZly

Dalsi poloha bude nalezena, kdyz:

Tlou$tka polozky

0.0 mm

O sekvence pFed spusté&nim
O sekvence po skonéeni

Sdilené parametry
Rychlast néstroje

250 mm/s

Zrychleni nastroje 1200 mm/s?

| Obnovit vychozi nastaveni |

Simulace .

O Bézny

Bé&hem odebirani ze zasobniku se rameno robota pohybuje z bodu A v daném sméru a hleda dalsi
polozku. Podminka na obrazovce ur€uje, kdy bude dosazeno dalSiho predmétu. Pfi splnéni podminky si
robot polohu zapamatuje a provede specialni sekvenci.

V nasledujicich kolech zahaji robot hledani v zapamatované poloze a postupuje v krocich danych
tloustkou polozky danym smérem.

Pocatecni poloha

Pocatecni poloha, ve které operace se zasobnikem zacina. Pokud je po¢atec¢ni poloha vynechana,
povazuije robot za poc¢atek vrstvy aktualni polohu svého ramene.
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Smér

) Zakladni Q - Grafika Proménné

) Pokrocilé L ¥ Program robota

~ v
s 2 @ & Pohyb ] Smeér
N Sablony v . " . o
3 ® Bod_trasy_1 Smér je uréen piimlkou mezi polohou TCP dvou bodC na trase.
Nalozit 4 = Nastawvit
Sila 5 E Cekar O Zastavit po 500,00 mm
Paletizace 6 M@ Wyskakovaci okno [0 Zastavir, ey
7 O Zastavit
gled""a?ll 8 ®| Komentar
SLLEES 9 9 m Slo3ka
10 - <prazdny:
i 11 ¢ & Cyklus ;
12 = <prézdn

13 L. Vvolat
14 3= var_2:=2 *force()
15 ¢ & Pokud ..

17 & skrip Sdilené parametry

18 * Prepinac Rychlost néstroje 10,0/ mmy/s
19 © casovy spinac_1

20 9 HE Vyioit Zrychleni néstroje 1200 mm/s2
21 ® Pocétecni poloha

22 & = Smér v | Obnovit vychozi nastaveni |

O Bézny e — Simulace .

Smér dany pozicemi B aZ C se vypocita jako rozdil pozicod TCP Bdo TCP C.

Smeér nezohlednuje orientace bodu.

Vyraz pro dalSi polohu skladani

Rameno robota se pohybuje ve sméru vektoru a pfitom nepretrzité vyhodnocuje, zda byla dosazena
dalsi poloha skladani. Kdyz je vyraz vyhodnocen jako True, je provedena specialni sekvence.

“Pfed zahajenim”

Volitelna BeforesStart sekvence probéhne bezprostiedné pred zahajenim operace. Toto nastaveni
Ize pouzit k Eekani na pfipraveny signal.

“Po dokonceni”

Volitelna A f te rEnd sekvence probéhne po dokonceni operace. Takto Ize dat signal ke spusténi
pohybu dopravniku a pfipravé na dalSi zasobnik.

Sekvence zvednuti a poloZeni

Sekvence zvednuti a polozeni je specialni programova sekvence provadéna v kazdé poloze vrstvy,
podobné jako operace Paleta.
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24.12.3. Sila

POZNAMKA
Pouzivani této funkce sou€asné s funkci Sledovani prepravniku a/nebo Odsazeni trasy
muze vést ke konfliktu programu.

* Nepouzivejte tuto funkci spole¢né se Sledovanim prepravniku nebo Odsazenim
trasy.

Rezim sily je vhodny pro aplikace, kde aktualni poloha TCP podél pfedem definované osy neni
dualezita, ale misto toho je pozadovano pusobeni sily podél této osy. Pokud by se mél sttedovy bod
nastroje TCP napfiklad odvalovat proti zakfivenému povrchu nebo pfi tlaceni i tazeni obrobku.

Rezim sily rovnéz podporuje ptisobeni urcitého krouticiho momentu okolo predem definovanych os.
Rameno robota se pokusi zrychlit podél této osy, pokud v ose, kde je nastavena nenulova sila, nenarazi
na zadné prekazky. | kdyz byla néktera osa zvolena pro pruzné chovani, program robota se nadale
bude snazit pohybovat robotem v této ose. Rizeni sily véak zajistuje, Ze rameno robota bude nadale
nabihat na zadanou silu.

POZNAMKA

Pokud je uzel Silauvnitf I1£f,ElseIf or Loop, andthe Check Expression
Continuously option is selected, you canadd anend force mode () skriptuna
konci vyrazu ukoncit ovladaci prvek sily.

UPOZORNENI
1. Vyhnéte se vyraznému zpomaleni tésné pred vstupem do rezimu sily.

2. Vyvaruijte se vysoké akcelerace v rezimu sily, nebot se tim snizuje pfesnost
regulace sily.

3. Pred vstupem do rezimu sily se vyvarujte rovhobéznému pohybu s osami s
pruznym chovanim.
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> Zékladni O\ - Grafika Proménné

> Pokrogilé

3 @ Dod_Uasy_L ~ .
v $ablony 4 = Nastavit Sila Jednoduchy |
5 B Cokat Cést programu podle tohoto pfikazu sily bude probihat v rezimu sy, V rezimu sily bude
Nalozit robat volny ve sméru vybraného prvicu pro plsobeni zadané sily.
6 @ Vyskakovaci okno
Sila 7 O Zastavit
) 8 ® Koment4r Prvek
Paletizace
9 9 m SloZka Zakladna hd
Sledovani 10 - <prazdny>
dopravniku 11 ¢ @ Cykis
12 = <prazadny:
, 13 e vvolat “ _F Sfa
14 %= var_2:=2 *force() 0.0 N
15 ¢ b Pokud . —?
16 - <prazdny =
17 & Skript

18 % Prepinac ...

19 ® Casovy_spinac_1

20 9 H Wit

21 @ Poctéredni poloha
22 o - Smér

25 e i1 Sekvence zvednuti

30 ¢ F Sia -~ K otestovani rezimu sily pouZijte tiatitko testu dole v
kombinaci s tlatitkem Freedrive na pfenosném Test
- — ovliddacim terminalu.
23S XBRETE

O Bézny OSL (C—— 0 Simulace .

Volba prvk

Nabidka prvku se pouziva k vybéru soufadnicového systému (os), které bude robot pouzivat béhem
¢innosti v rezimu sily. Prvky v nabidce jsou ty, které byly definovany v instalaci (viz 25.17. Prvky na
strané 225).

Typ rezimu sily

Nize uvedené typy rezimu zrychleni urcuji, jak bude vybrany prvek interpretovan.

Jednoduchy : Ve vynuceném rezimu bude platna pouze jedna osa. Sila podél této osy je
nastavitelna. Pozadovana sila bude vzdy pouzivana podél osy Z vybraného prvku. Nicméné pro
pfimkové prvky je to podél jejichosy Y.

Ramec : Typ ramce umoziuje pokrocilejsi vyuzivani. Zde je mozné nezavisle vybirat pruzné
chovani a sily ve vSech Sesti stupnich volnosti.

Bod : Kdyz je vybrana funkce Bod, tak ma soufadny systém osu Y sméfujici od stfredového bodu
nastroje TCP robota smérem k pocatku vybraného prvku. Vzdalenost mezi sttedovym bodem
nastroje TCP robota a po¢atkem vybraného prvku musi byt minimalné 10 mm. Ramec ulohy se
méni za béhu, kdyz se méni poloha TCP robota. Osa X a osa Z soufadného systému zavisi na
pUvodni orientaci vybraného prvku.

Pohyb : Funkce pohybu znamena, ze se ramec ulohy se bude ménit se smérem pohybu TCP.
Osa X souradného systému bude projekci sméru pohybu TCP na roviné rozpinaijici se mezi
osami X a'Y vybraného prvku. Osa Y bude kolma k pohybu robota a v roviné X-Y vybraného
prvku. To Ize vyuzivat pfi odstrafiovani otfepul podél slozité trajektorie, kde se vyzaduie sila kolma
k pohybu TCP.
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Kdyz je rameno robota v klidu: Je-li zadan rezim sily, Kdyz je rameno robota v klidu, potom
nebudou zadné osy s pruznym chovanim, dokud se TCP nezaéne pohybovat. Pokud se pozdéji,
stale v rezimu sily, rameno robota opét zastavi, bude mit ikolovy ramec stejnou orientaci, jako
kdyz se TCP naposledy pohyboval.

Pro posledni tfi typy miiZze byt aktualni ikolovy ramec zobrazen pfi b&éhu programu na karté grafiky (viz
24.8. Karta Grafika na strané 151), kdyz robot pracuje v rezimu sily.

24.12.4. VVybér hodnoty sily

» Hodnotu sily nebo to¢ivého momentu Ize nastavit pro osy s pruznym chovanim. Rameno robota
nastavi svou polohu s cilem dosazeni zvolené sily.

» U os bez pruzného chovani bude rameno robota sledovat trajektorii nastavenou programem.

Pro translacni parametry je sila specifikovana v Newtonech [N] a pro rotacni parametry je kroutici
moment specifikovan v Newton-metrech [Nm].

POZNAMKA
Je nutné provést nasleduijici:

* Pomociget tcp force () skriptovaci funkce nactéte skutecnou silu a toCivy
moment v samostatném viakné.

» Korigovat vektor kli¢e, pokud je skute¢na sila a/nebo to€ivy moment nizsi nez
pozadovana.

24.12.5. Povolené rychlosti

Maximalni kartézskou rychlost Ize nastavit pro osy s pruznym chovanim. Robot se pohybuje touto
rychlosti v rezimu regulace sily, pokud nepfijde do kontaktu s predmétem.

24.12.6. Nastaveni testovaci sily

Tlacitko zapnuti/vypnuti, oznacené Test, prepina chovani tlaCitka Freedrive na zadni strané
pfenosného ovladdaciho terminélu z normalniho rezimu Freedrive na test prikazu sily.

Kdyz je zapnuto tlaCitko Test a stiskne se tlaCitko Freedrive na zadni strané pfenosného ovladaciho
terminalu, robot bude provadét Cinnost, jako kdyz program dosahl tohoto pfikazu sily. Timto zpisobem
Ize ovéfit nastaveni pred skutenym spusténim celého programu. Tato moznost je obzvlasté uziteCna
pro ovéreni, ze byly spravné vybrany osy s pruznym chovanim a sily. Jednoduse jednou rukou pridrzte
TCP robota a druhou rukou stisknéte tlaCitko Freedrive a povSimnéte si, ve kterém sméru se rameno
robota mize/nemuize pohybovat.

Po odchodu z této obrazovky se tlacitko Test automaticky vypne, coz znamena, Ze tlacitko Freedrive na
zadni strané pfenosného ovladaciho terminalu je opét pouzivano pro bézny rezim Freedrive.

Tlacitko Freedrive je funkéni pouze tehdy, kdyz je pro pfikaz Zrychleni vybran platny prvek.
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24 .12.7. Sledovani dopravniku

POZNAMKA
Pouzivani této funkce soucasné s funkci Zrychleni a/nebo Odsazeni trasy mlze vést ke
konfliktu programu.

» Nepouzivejte tuto funkci sou¢asné s funkci Zrychleni nebo Odsazeni trasy.

Funkce sledovani dopravniku umozriuje provadét sledovani pohybu az dvou dopravniki ramenem
robota. Sledovani dopravniku je definovano v karté Instalace (viz ¢ast 25.14. Nastaveni sledovani
dopravniku na strané 221).

R 2 2 & & M

e Pohyb Protokol

Nastaveni sledovani dopravniku

1t TCP

‘Con\/eyor 1 (vypnuto) - ‘

Montéz O Povolt sledovén dopravniku
Nastaveni V/V

Proménné

Spusténi

Plynuly
prechod

Sledovani
dopravniku

Sroubovani
10 nastroje

Domii

O Bézny (—— | 00% Simulace .

Programovy uzel Sledovani dopravniku je k dispozici na karté Program pod Sablonami. BEhem
sledovani dopravniku jsou pfipustné i vSechny pohyby v ramci tohoto uzlu, ty se v§ak vztahuji k pohybu
dopravniho pasu. Pfi ukonceni sledovani dopravniku neni povolen plynuly pfechod (zaobleni), pfed
provedenim dalsiho pohybu robot proto zcela zastavi.

Sledovani dopravniku

1. V zahlavi klepnéte na Program.

2. Klepnéte na Sablony a vyb&rem Sledovani dopravniku pfidejte do programovému stromu uzel
Sledovani dopravniku. Pohyby uvedené pod uzlem Sledovani dopravniku jsou uréeny ke
sledovani pohyb dopravniku.

3. Pod moznosti Sledovani dopravniku vyberte v rozeviracim seznamu Vybrat Dopravnik
Dopravnik1 nebo Dopravnik 2, ¢imz se definuje, ktery dopravnik se ma sledovat.
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POZNAMKA

Pokud je uzel Sledovani dopravniku uvnitf Tf, E1seIf or Loop, and the Check
Expression Continuously optionisselected, youcanaddanend conveyor
tracking () skriptu na koncivyrazu, ukoncit sledovani dopravniku.

24.12.8. Sroubovani

Programovy uzel Sroubovani poskytuje snadny zptisob pfifazeni aplikace roubovani pro pfipojeny
Sroubovak. Konfigurace Sroubovaku a jeho pfipojeni k robotu je definovano na karté Instalace (viz 25.1.
Univerzalni na strané 207).

Spust rogra nstalace  Pohyb v Protokol !
O\ - Grafika Proménné
1 v Prcfgrarn robota §roubova’n|'
Cyklus 2 9 v Sroubovén/
Podprog i M Az‘d‘? L Sroubovélc: Definovano uzivatelem
@ Pridejte akce pro nize uvedeno
Zadani 1V instalaci musf byt nadefinovén spoustéci Vstup/\Vystup a TCP
Pokud Smer
Skript @ Pritahnout
Udalost O Povolit
Vlédkno
Prepinac i f
Casovat O Powvolit wehozi bod
Sroubovani
Domii Proces
O sledovat &roub pomocl

<
AP XKBRmZ= [ + | pridat Az do

O Vypnuti napdjeni Rychlost (Cr—— 1 00% ° 0 o S\mu\a(e.

P¥idani uzlu Sroubovani

1. V zahlavi klepnéte na Program.
2. V ¢asti Sablony klepnéte na Sroubovani.

3. Vybérem moznosti Utdhnout Sroub nasleduje ve sméru utahovani (dovnitf), zatimco vybérem
moznosti Povolit Sroub nasleduje ve sméru uvolnéni (ven). Tato volba ma vliv pouze na pohyb
robota, ktery nasleduje Sroub a pfislusné vypocty méfeni.

4. V poli Vybér programu muzete zvolit program Sroubovaku v zavislosti na signalech Vybéru
programu v instalaci.

5. Vybérem moznosti Povolit po€ate¢ni bod Ize do programového stromu pfidat PohybL, ktery se
provede, je-li Sroubovak jiz spustén.

Chcete-li v pfipadé nutnosti pridat korekéni opatieni do stromu program( pred zahajenim akci
Sroubovani, zvolte moznost Povolit feSeni chyb stroje.

Vybérem prikazu Ndsledovat Sroub v Casti Proces Ize ovlivnit Sroubovani nasledujicim zpisobem:
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+ Sila: Vyberte moznost Sila, chcete-li definovat, jak velka sila ma pasobit na Sroub. Poté zvolte
Mezni rychlost, kterou se robot pohybuje, dokud se nedostane do kontaktu se Sroubem.

POZOR

Pted spusténim programu Sroubovani umistéte hrot Sroubovaku tésné nad
Sroub. Pusobeni jakoukoliv silou na Sroub muze ovlivnit vykon programu
Sroubovani.

* Rychlost: Vyberte pevnou Rychlost nastroje a Zrychleni pohybu robota pfi sledovani Sroubu.

* Vyraz: Podobné jako v pfipadé pfikazu Pokud (viz 24.11.2. If na strané 172), vybérem moznosti
Vyraz popiste podminku, za které robot sleduje Sroub.

24.12.9. Sroubovat do

Uzel programu Sroubovani obsahuje povinny uzel Do, ktery definuje kritéria zastaveni procesu
Sroubovani.

) Zakla Q - Grafika Proménné

N/ Pokrocilé
1 ¥ Program robota Ai do
Cyklus 2 9 ¥ Sroubovani
Podprog 3 ¢ B» AZdo ) . . s 5 o "
4 ®| Pridejte akce pro nfze uvedeno Zadejt}e podminku AZ do. Robot se bude Fidit procesem AZz do splnéni zadané
Zadani 5 ¢ 3 A% do podminky.
Pokud 6 @ Pridejte akce pro nize uvedeno Uspéch
St
Udalost -
Cas
Vlakno l
. Ll b .
Sroubovani
Chyba
Domii
) Sablony I:| i‘

<
49X o= [+ | Pridat Az do
o Vwpnutinapdjent (—— 00% Simulace .

Lze definovat nasleduijici kritéria:

« Hotovo: Sroubovani pokraéuje az do detekce dokon&eni pomoci zvolené moznosti. Pfidat Ize
pouze jednu podminku uspésného dokonceni.

« Chyba: Sroubovani pokraduje pomoci zvolené moznosti az do detekce chyby. Pfidat Ize vice nez
jednu chybovou podminku.
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Hotovo

« OK: Sroubovani pokraéuje, dokud neni u Sroubovaku detekovan
signal OK.
- Cas: Sroubovani pokraéuje az do definovaného &asu.
l « Vzdélenost: Sroubovani pokracuje az do definované vzdalenosti.

« Vyraz: Sroubovani pokraéuje, dokud neni splnéna podminka vlastniho

vyrazu.
Chyba

* Neni OK: kdyz je u Sroubovaku detekovan signal Neni OK,
Sroubovani se zastavi.

« Vzdalenost: Sroubovani se zastavi pti prekroceni definované
vzdalenosti.

« Casovy limit: Sroubovani se zastavi pfi prekrogeni definované
vzdalenosti.

24.13. URCaps

24.13.1. Vzdalené TCP a draha nastroje URCap

Vzdalené TCP a draha nastroje URCap umozriuje nastavit vzdaleny stfedovy bod nastroje (RTCP),
kde je stfed nastroje fixovan v prostoru vzhledem k zakladné robota. Vzdalené TCP a drdha nastroje
URCap také umozriuje programovani bodu trasy a kruhovych pohybUl a generovani pohybu robota na
zakladé importovanych soubor( nastrojovych cest definovanych v softwarovych baliCcich tfetich stran
CAD/CAM.

U prikazu Remote TCP URCap se vyzaduje registrace robota pfed jeho pouzitim (viz 18.7. Registrace
robota a licencni soubory URCap na strané 109). RTCP pracuje v aplikacich, u kterych se vyzaduije,
aby robot uchopil a premistoval predméty vzhledem k pevnému nastroji. Pfikaz RTCP se pouziva
spole¢né s ptikazy RTCP_PohybP a RTCP_KruhovyPohyb k pfesunuti uchopené ¢asti konstantni
rychlosti vzhledem k pevhému nastroji.
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Y < amed>
R pr il P

Run ilstien  Move 110

og
Remote TCP & Toolpath

) Safety
Start the controller before using this URCap:

Controller Status: STOPPED

> Fieldbus

v URCaps

Remote TCP
& Toolpath
Select an option below based on your application:

Remote TCP

| Toolpath Moves | | Linear & Circle Moves

Regular TCP

| Toolpath Moves |

O Power off Speed ([ —— 100% Simulation .

Podobné jako u bézného protokolu TCP (viz 25.2. Konfigurace TCP na strané 207) Ize RTCP
definovat a pojmenovat v nastaveni instalacni karty. K dispozici je také moznost provadét nasledujici
ukony:

+ Pridavani, prejmenovani, Upravy a odstrafiovani bodid RTCP
» Zohlednéni vychoziho a aktivniho bodu RTCP

* Vyuka polohy RTCP

» Kopie orientace RTCP

Nastaveni RTCP z prvku
Bod RTCP se nastavuje pomoci prvku, ktery umozni krokovani robotu ve vztahu kK RTCP béhem
vytvareni bodl trasy RTCP a kruhovych pohyb(i RTCP.

1. Novy bod RTCP RTCP Ize vytvorit klepnutim na ikonu plus. Nebo vyberte jiz existujici RTCP v
rozeviraci nabidce.

2. Klepnéte na rozbalovaci nabidku Kopirovat hodnoty z prvku bod a vyberte prvek. Zkontroluite,
zda aktualizace hodnot orientace RTCP odpovidaji zvolenému prvku.
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IR
UNIVERSAL ROBOTS

<unnamed>
default*

B e

General Remote TCP & Toolpath
) Safety
) Features
: Remote Tool Center Point |I|
Fieldbus . .
Defined with respect to the robot base frame.
e [ 7 | @rwe - WIENIN |
Remote TCP
& Toolpath Position
Set position using the wizard:
X 0.00 mm
v 0.00| mm “n oz
z 0.00 mm
Remote TCP
Orlentation
py values from a feature:
RX 0.0000  rad
RY 0.0000 rad
RZ 0.0000  rad

Simulation .

o Power off

24.13.2. Typy vzdaleného pohybu TCP
RTCP_PohybP

Podobné jako bézny prikaz PohybP i pfikaz RTCP_PohybP definuje rychlost a zrychleni nastroje
pohybu ramene robota ve vztahu ke vzdalenému bodu TCP. Viz 25.2. Konfigurace TCP na strané 207.

Kruhovy pohyb RTCP

Podobné jako u bézného kruhového pohybu Ize i k RTCP_PohybP pfidat kruhovy pohyb RTCP, aby
bylo mozné provadét kruhoveé pohyby. Viz 25.2. Konfigurace TCP na strané 207.

5

24.13.3. Bod trasy vzdaleného TCP

Podobné jako u béznych bodl trasy, i body trasy RTCP umoznuiji linearni pohyb nastroje s vyuzitim
konstantni rychlosti a zaobleni kruhovym obloukem. Velikost zaobleni je ve vychozim nastaveni sdilena
pro vSechny body trasy. Mensi velikost poloméru zaobleni znamena ostfejSi zmény sméru pohybu.
VétSi polomér zaobleni znamena pozvolnéjSi zmény sméru trajektorie. Bod trasy RTCP Ize naudit
(naprogramovat) fyzickym pfemisténim ramene robota do pozadované polohy.

POZNAMKA

Maximalni rychlost kruhového pohybu miiZe byt nizsi nez zadana hodnota. Polomér
kruznice je r, maximalni zrychleni je A a vzhledem k dostfedivému zrychleni maximalni
rychlost nesmi prekrocCit hodnotu Ar.
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default*

Q - Graphics Variables
) Advanced
_ 1 ¥ Robot Program .
) Templates 2 @ v RTCP MoveP Remote TCP wayp°|nt
3

= RTCPWaypoint_1

<unnamed=* D ﬁ E
+
Hew. Open Save.

N URCaps
B RTCPWaypoint_1

Toolpath

Move

Move

@ Use shared blend radius @ Use shared parameters

O Blend with radius O Tool speed 250 |mm

I+ 25 |mm Tool acceleration 200 |rmm/s®

~+ Waypoint
+ CircleMove k
=+ Toolpath

23S XKBRERTZ

Speed

o Power off Simulation .

Vyuka bodu trasy RTCP

1. V karté Program vlozte uzel RTCP_PohybP.
2. Nauzlu RTCP_MoveP klepnéte na Nastavit pro zobrazeni obrazovky Pohyb.

3. Na obrazovce Pohyb pouzijte Rezim u€eni nebo Krokovani pro umisténi robota do pozadované
konfigurace.

4. Potvrdte klepnutim na zelené zatrzitko.

Konfigurace bodu trasy RTCP

Tzv. ,zaobleni” se pouziva k plynulému prechodu pohybu robota mezi dvéma trajektoriemi. Polomér
zaobleni pro bod trasy z bodu RTCP_PohybP se nastavuje klepnutim na pfikaz Pouzit polomér
sdilenych prechodtinebo klepnutim na Pfechody s polomérem.

POZNAMKA

Fyzicky éasovy uzel (napt. Pohyb, Cekat) nelze pouzit jako podtizeny uzel RTCP_
PohybP. Pokud se jako uzel podfizeny uzlu RTCP_PohybP pfida nepodporovany
uzel, ovéfeni programu se nezdari.

24.13.4. Draha nastroje vzdaleného TCP

Vzdalené TCP a draha nastroje URCap generuje pohyby robotl automaticky, coz usnadnuje presné
sledovani slozitych trajektorii.
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Konfigurace drahy nastroje vzdaleného TCP
1. Na domovskeé strance Draha nastroje URCap na vzdaleném TCP& vyberte pohyby
vzdaleného TCP a draha nastroje a zadejte pracovni postup.

2. Postupujte podle pokynu na karté Pokyny.

Pohyb vzdaleného TCP a draha nastroje vyzaduje nasledujici hlavni soucasti:
» Soubor drahy nastroje
* Vzdalené TCP
* Vzdalené TCP PCS

Konfigurace drahy nastroje pomoci softwaru CAD/CAM

Draha nastroje definuje orientaci, trajektorii, rychlost nebo (posuv) a smér pojezdu nastroje.
1. Vytvorte nebo importujte CAD model souéasti.
2. Nastavte soufadnicovy systém soucasti (PCS) dané soucasti.
3. Vytvorte drahu nastroje vzhledem k PCS na zakladé vlastnosti soucasti
4. Simulujte pohyb drahy nastroje a ovéfte, zda splfiuje o¢ekavani.
5

. Exportujte cestu nastroje do souboru G-kédu s pfiponou .nc.

Import drahy nastroje G-kédu do PolyScope

<unnamed:>* D ﬁ E
+
New Open Save.

default*
Run

Move og
Q _ Graphics Variables
) Advanced
_ 1 ¥ Robot Program
) Templates 2 @ v RTCP_MoveP Remote TCP TOOIPath
' URCaps 3 = RTCPToolpath_1
G RTCPToolpath_1 Fixed PCS A
Toolpath
Move Select Toolpath File Select PCS
Remote TCP <toolpath file= e Use active PCS hd
Move
@ Use shared blend radius O Use feed rate
O Blend with racius @ Use shared tool speed
4 I’ o Tool speed
~+ Waypoint @ Use shared tool acceleration
+ CircleMove O Tool acceleration
=+ Toolpath
1 Atoolpath file must be selected
= f—
48> XBHET=

Speed |

O Normal Simulation .
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1. Nactéte soubory drahy nastroje do kofenového adresare jednotky USB. Soubory drahy nastroje
musi mit pfiponu .nc

2. Vlozte USB kli¢ do ovladaciho terminalu.

3. V zahlavi klepnéte na moznost Instalace, klepnéte na URCaps, vyberte Vzdaleny TCP a draha
nastroje, vyberte Vzdaleny TCP - Pohyby drahy nastroje, a pak zvolte Draha nastroje.

4. \yberte, které soubory drahy nastroje se maiji importovat do nastroje Polyscope.

24.13.5. Vzdalené TCP

Konfigurace pohybu drahy nastroje vzdaleného TCP

1. Na prvnim bodu trasy v prostfedi CAM urcete orientaci nastroje.
Pomoci rezimu Freedrive ru¢né uchopte soucast pomoci chapadia.
Vyberte umisténi vzdaleného TCP

K ziskani kladnych hodnot pouzijte priivodce ur¢enim polohy.

Nastavuijte robota, dokud nedosahnete pozadované pozice pro priblizeni ke vzdalenému TCP.

2 o

Predstavte si orientaci nastroje v prvnim bodé trasy na fyzické casti. Kladny smér osy Z by mél
sméfovat od povrchu soucasti.

~

Vytvorte vlastnost roviny se stejnou orientaci, jaka byla predstavena v predchozim kroku.

8. Nastavte orientaci vzdaleného TCP zkopirovanim hodnot z vlastnosti roviny. BEéhem provadéni
drahy nastroje je zachovana pozadovana poloha soucasti.

24.13.6. Vzdalené TCP PCS

Souradnicovy systém vzdaleného TCP (PCS) je definovan jako pevny vzhledem k pfirubé nastroje
robota. Klepnutim na hiilku na obrazovce PolyScope aktivujete priivodce pro vyuku vzdaleného TCP
PCS. Mlzete pouzit nékterou z nize popsanych metod vyuky.
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default*

<unnameds* D ﬁ E (5 (5
New o G

General Remote TCP & Toolpath

) Safety k
Instructions Toolpath Remote TCP _
) Features
e Remote TCP Part Coordinate System |I|
Defined with respect to the robot tool frame.
AT [7orers < [AI[+][ @

Remote TCP

& Toolpath Position

X 0.00 mm

Y 0.00 mm

z 0.00 mm

Orlentation

RX 0.0000  rad

RY 0.0000 rad

RZ 0.0000  rad
@Tﬂ.m, lefining origin, +X axis, and +Y direction of P(
OT’\.‘IW ing four reference points on part's surface

Next € cancel

O Normal Sp O —— )% Simulation .

Konfigurace vzdaleného TCP PCS

Tuto metodu pouzijte, pokud Ize PCS nastavit na povrch soucasti.
1. Pomocirezimu Freedrive ru¢né uchopte dilec pomoci chapadia.

2. Vyberte vzdaleny TCP pro nauceni referen¢nich bodu. Chcete-li dosahnout vysoké presnosti,
docasné nastavte ostré vzdalené TCP, abyste dokondili tento vyukovy proces.

3. Posunte krokoveé robota tak, aby se vzdalené TCP dotykalo po¢atku, kladné osy X a kladného
sméru osy Y PCS na soucasti.

4. Klepnutim na Nastavit ukoncite proces vyuky. Hodnoty polohy a orientace jsou vyplnény
automaticky.

Jinak pouzijte tuto metodu.
1. Vyberte tfi nebo Ctyfi referencni body na povrchu soucasti.

2. V softwaru CAD/CAM zaznamenejte soufadnice X, Y, Z vzhledem k PCS vybranych
referencnich bod(.

3. Pomocirezimu Freedrive ru¢né uchopte soucast pomoci chapadla.

4. Vyberte vzdaleny TCP pro nauceni referen¢nich boda. Chcete-li dosahnout vysoké presnosti,
doCasné nastavte ostré vzdalené TCP, abyste dokoncili tento vyukovy proces.

5. Zadejte soufadnice prvniho referenéniho bodu.
6. Pohybujte krokové robotem, aby se vzdalené TCP dotklo prvniho referen¢niho bodu na soucasti.

7. Opakujte kroky pét a Sest pro ostatni referen¢ni body.
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Nastaveni proménné PCS

Pro pokrocilé pouziti, kdy neni sou¢ast uchopena s vysokou konzistenci, mizete nastavit proménnou
PCS pro upravu pohybt drahy nastroje podle umisténi soucasti a orientace vzhledem k pfirubé
nastroje robota. MiiZzete vytvofit proménnou pozice vazanou na externi snimac, ktery dokaze detekovat
polohu a orientaci PCS.

1.

w

N o o &

Nastavte externi snimac, ktery detekuje umisténi a orientaci PCS. Vystup snimace musite
pfevést na ram pfiruby nastroje robota.

Ovérte, ze PCS je nastaveno relativné k soucasti a externi snimac detekuje polohu a orientaci.

V nastroji PolyScope vytvofte proménnou polohy pfipojenou k vystupu externiho snimace jako
proménnou PCS. Zadejte snadno rozeznatelny nazev, napfiklad variable_rtcp_pcs_1.

Zadejte Uzel drahy nastroje RTCP.
V pravém hornim rohu stranky programu vyberte v rozbalovaci nabidce Proménna PCS.
V rozbalovaci nabidce Vybrat PCS vyberte variable_rtcp_pcs_1.

Nez vytvorite uzel drahy nastroje RTCP, vytvorte uzel Pfifazeni nebo Skript pro aktualizaci
variable_rtcp_pcs_1.

Nasledujici ast vysvétluje, jak pouzivat proménnou PCS v uzlu drahy nastroje vzdaleného TCP.

Konfigurace uzlu vzdaleného TCP a draha nastroje

1.
2.

d
o9
> RENEREE 1 ¥ Robot Program

) Templates 2 @ ¥ Toolpath_MoveP

' URCaps 3 = Toolpath 2
G Toolpath_2 Fixed PCS A

Toolpath
Move Select Toolpath File Select Plane as PCS

Toolpath

Remote TCP <toolpath file= e <plane feature> e
Move

O Use feed rate
@ Use shared tool speed

o Tool speed

~+ Toolpath @ Use shared tool acceleration

O Tool acceleration

1 Atoolpath file must be selected

23S XKBRERTZ

Speed €

O Normal

Otevrete kartu Program a klepnéte na URCaps.
Pro vlozeni uzlu RTCP_PohybP vyberte Pohyb vzdaleného TCP.

Simulation .

3. Vyberte TCP a nastavte parametry pohybu: rychlost nastroje, zrychleni nastroje a polomér

UR16e
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prolnuti.

4. Klepnéte na +Draha nastroje a vlozte uzel RTCPDrahanastroje. Pokud to neni nutné, odstrarite
uzel RTCPBodtrasy, ktery byl ve vychozim nastaveni vytvoren.

5. Zrozbalovaci nabidky vyberte soubor drahy nastroje a odpovidajici vzdalené TCP PCS.
6. Pokud maji byt na uzel RTCPToolpath pouzity rizné hodnoty, upravte parametry pohybu.

7. Klepnutim na moznost Pfesunout do prvniho bodu ovéfte, Ze uchopend €ast pfistupuje ke
vzdalenému TCP podle o¢ekavani.

8. Otestujte program v simulacnim rezimu pfi nizké rychlosti a potvrdte konfigurace.

POZNAMKA

Po kazdém spusténi drahy nastroje mlizete zaijistit identicky pohyb robota pfidanim
PohybdJ s nastavenim Pouzit ahly kloubu pro pfesun do pevné konfigurace kloubu
pfed provedenim drahy nastroje. Viz 24.10.1. Pohyb na strane 154

24.13.7. Pravidelné pohyby drahy nastroje TCP
Podobné jako pfi konfiguraci pohybu drahy nastroje vzdaleného TCP vyzaduje pravidelny pohyb drahy
nastroje TCP nasledujici:

» Soubor drahy nastroje

* Pravidelné TCP

* Vlastnost roviny jako PCS

Konfigurace a import souboru drahy nastroje

Je to podobné jako konfigurace drahy nastroje (viz Konfigurace drahy nastroje pomoci softwaru
CAD/CAM na strané 199) a import drahy nastroje (viz Import drahy nastroje G-kédu do PolyScope na
strané 199).
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Konfigurace pravidelného TCP

« Ridte se pokyny v 25.2. Konfigurace TCP na strané 207 pro konfiguraci pravidelného TCP.

+ Oveérite kladnou osu Z nastrojovych bodl od povrchu soucasti.

Konfigurace vlastnosti roviny PCS
1. Vytvorte vlastnost roviny Pfidanim roviny nebo Nau€enim roviny. Viz 25.17.5. Prvek roviny na
strané 228.
2. Upevnéte soucast vzhledem k zakladné robota.

3. Oveérte, zda je spravné TCP, abychom vytvofili viastnost roviny. Chcete-li dosahnout vysoké
presnosti, doCasné nastavte ostré vzdalené TCP, abyste dokoncili tento vyukovy proces.

4. Posunte krokové robota tak, aby se vzdalené TCP dotykalo pocatku, kladné osy X a kladného
sméru osy Y PCS na soucasti.

5. Dokoncete vyuku a potvrdte polohu a orientaci PCS.

Konfigurace uzlu drahy nastroje

1. Otevrete kartu Program a klepnéte na URCaps.

2. Vyberte TCP a nastavte parametry pohybu: rychlost nastroje, zrychleni nastroje a polomér
prolnuti. Vyberte Otacet nastroj volné podle jeho osy Z. Nevybirejte tuto moznost, pokud musi
nastroj sledovat orientaci kolem osy Z definované v souboru drahy nastroje.

Klepnéte na +Draha nastroje a viozte uzel Drahanastroje.
V rozbalovaci nabidce vyberte soubor drahy nastroje a odpovidajici PCS (vlastnost roviny).

Pokud maji byt na uzel drahy nastroje pouzity rizné hodnoty, upravte parametry pohybu.

o g b~ w

Klepnutim na Pfesunout do prvniho bodu ovéfte, zda se nastroj mize presunout do prvniho
bodu drahy nastroje.

7. Spustte program v simula¢nim rezimu pfi nizké rychlosti a potvrdte spravnost konfigurace.
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POZNAMKA

Po kazdém spusténi drahy nastroje mlzete zajistit identicky pohyb robota pfidanim
PohybJ s nastavenim Pouzit dhly kloubu pro pfesun do pevné konfigurace kloubu
pred provedenim drahy nastroje. Viz 24.10.1. Pohyb na strane 154
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25. Karta Instalace

25.1. Univerzalni

Karta Instalace vam umoznuje konfigurovat nastaveni, ktera ovliviuji celkovy vykon robota a rozhrani
PolyScope.

25.2. Konfigurace TCP

Stredovy bod nastroje (TCP) je bod na nastroji robota. Kazdy bod TCP obsahuje posuv a otaceni
vzhledem ke stfedu vné;si pfiruby nastroje.

Pfi naprogramovani na navrat k dfive ulozenému bodu trasy posune robot TCP do polohy a orientace
ulozeného v bodu trasy. Pfi naprogramovani na linearni pohyb se TCP pohybuje linearné.

Otevit. Ulaiit, cc

<nepojmenovana>*
defaufr*

Znazornéni TCP

v TCP =
[7 ] mer [ R][+ ][ 7
Montaz
Nastaveni vy "oloha
2 = X 0.0/ mm
Promenne
e Y 0.0/ mm 4
Spusteni -
2 00 t
Plynuly
prechod )
Sledovéni Orientace ll—o
edovani
dopravniku Jednotlky |Vektor otoéenf [rad] v |
Sroubovani RX 0.0000 . EI
10 nastroje RY 0.0000 _
Domiu 4
Zatizen( a tézisté Pfituba néstroje
v :
MNéklad kg [ T&zigts
- 0.0 . ,

0.0

Y
O B&zny — 1 00% Simulace .

25.2.1. Poloha

Soufadnice X, Y, z ur€uji polohu TCP. Jakmile jsou vSechny hodnoty (v€etné orientace) nulové, bod
TCP se shoduje se stfedem na vystupni pfirubé nastroje a pfejima souradny systém znazornény na
obrazovce.

25.2.2. Orientace

Souradnicova okna RX, RY, RZ urcuiji orientaci bodu TCP. Podobné jako v karté Pohyb Ize pomoci
rozeviraci nabidky Jednotky nad rdmecky RX, RY, RZ vybrat soufadnice orientace (viz 26.5.
Obrazovka uprav poloh na strané 241).
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25.2.3. Pridavani, pfejmenovani, Upravy a odstranovani bodu TCP

Novy TCP mizete zacit konfigurovat pomoci nasleduijicich akci:

« Novy bod TCP Ize definovat unikatnim nazvem klepnutim na[_+_|. Novy TCP je k dispozici v
rozbalovacim menu.

« Chcete-li pfejmenovat TCP, klepnéte nal 2 |.
+ Chcete-liodebrat vybrany TCP, klepnéte na' @ . Posledni TCP nelze odebrat.

Aktivni TCP

Pfi linearnim pohybu robot ke stanoveni odsazeni bodu TCP vzdy pouzije aktivni TCP. Aktivni bod TCP
Ize zménit pomoci pfikazu Pohyb (viz 24.10.1. Pohyb na strané 154) nebo pfikazu Nastavit. Pohyb
aktivniho TCP je znazornén na karté grafiky (viz 24.8. Karta Grafika na strané 151).

Vychozi TCP

Vychozi TCP se musi nastavit jako aktivni TCP pred spusténim programu.

* Ma-li se bod TCP nastavit jako vychozi, vyberte pozadovany TCP a klepnéte na polozku
Nastavit jako vychozi.

Vychozi nakonfigurovany protokol TCP oznacuje zelena ikona v dostupné rozeviraci nabidce.

25.2.4. \yuka polohy TCP

<nepojmencovang>*
default* D E E
Nowvy. Otevitt. Ulozit.
E P Instal Pohy vV okol
_ Stfedovy bod nastroje Wk lohy TCP
'yuka polohy
1t TCP =
= =z
= 7 | R | L m @ vyzaduje se vice boddl
Montaz
Nastaveni V/V PFesurite bod TCP do stejné polohy z réznych Ghia
Promeénnée Nastavit bod 1
Spusténi 7
Plynuly
prechod
Sledovani
dopravniku
Sroubovani
10 nastroje
Domii 24

> Prvky

) Sbérnice D (V]

O B&Zny (—— | 00% Simulace .

Souradnice polohy TCP Ize vypocitat automaticky nasledujicim zplisobem:
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1. Klepnéte na Zméfit.
2. Vyberte si pevny bod v pracovnim prostoru robota.

3. Pomoci polohovacich Sipek na pravé strané obrazovky presurite bod TCP nejméné ze tfi riznych
Uhld a ulozte prislusné polohy vné;jsi priruby nastroje.

4. Pouzijte tlaCitko Nastavit pro pouziti ovéfenych soufadnic pro pfislusny TCP. Polohy musi byt
dostatecné odlisné, jinak vypocet nemusi byt spravny. Pokud nejsou dostatecné odliSné, stavova
LED dioda nad tlaCitky se rozsviti Cervené.

| kdyz jsou tfi polohy dostatecné pro ureni TCP, pro ovéfeni spravnosti vypoctu Ize pouzit i Etvrtou
polohu. Kvalita kazdého ulozeného bodu s ohledem na vypocteny bod TCP je signalizovana zelenou,
Zlutou nebo ¢ervenou LED diody na pfislusném tlacitku.

25.2.5. Vlyuka orientace TCP

de 23
Obecné Stfedovy bod néstroje
2 : \/yuka orientace TCP

1 TCP e
s ~
a5 z H | L [ @ Nebyl wybran 2&dny prvalk
Montaz
Nastaveni V/\V/ \/yberte’ prvek a nastavte bod s néstrajem tak, aby sméfoval v ose Z
wybraného prvicu.
Proménné
Spusténi 7
Plynuly Nastavit bod
prechod
Sledovani
dopravniku
Sroubovani
10 nastroje
Domii v
Vo St Zatizent a teziste PY
;

O Bézny Rychlost Cr——— 100% Simulace .

1. Klepnéte na Zméfit.

2. Vyberte prvek z rozeviraciho seznamu. (Viz 25.17. Prvky na strané 225) kde naleznete dalSi
informace o definovani novych bod(i

3. Klepnéte na moznost Nastavit bod a pouzijte Sipky k pohybu néstroje k pfemisténi do polohy,
kde se orientace nastroje a prislusny TCP shoduje se zvolenymi prvky souradnicového systému.

4. Zkontrolujte vypoctenou orientaci TCP a pouzijte ji pro zvoleny TCP klepnutim na Nastavit.

25.3. UziteC¢né zatizeni

Aby robot pracoval optimalné, musite nastavit UZitecné zatizeni, Tézisté a Setrvacnost.
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Ve vasem programu muzete definovat vice uzite¢nych zatizeni a pfepinat mezi nimi. To je uzite¢né
napfiklad v aplikacich Uchopit a umistit, kde robot zvedne a uvolni objekt.

<unnameds=
default* ’!;? ? E_
Payload Payload Visualization

TCP =

Hvpaon = @ 7]
Payload

Payload v
Mounting

Mass 0.100 kg
1/O Setup

Center of Gravity £
Tool I/O - -

CX 0.00| mm # Measure s °
Variables oy 0.00 mm
i cz 0.00 mm .
Smooth s 4
Transition 4 _
Home
Conveyor Inertia (kg m?)
Tracking

O Use custom Inertia Matrix

Screwdriving

Tool Flange

v :
.

o Inertia given with origin in the CoG and the axes aligned with the
tool flange axes.

O Normal — 100% Sir'ﬂulati-:m.

25.3.1. Pridavani, pfejmenovani, upravy a odstranovani UziteCného
zatizeni
Nové Uzite¢né zatizeni muzete zacit konfigurovat pomoci nasledujicich akci:

+ Nové UZite¢né zatizeni Ize definovat unikatnim nazvem klepnutim na[_+_|. Nové uZitetné zatizeni
je k dispozici v rozbalovacim menu.

« Chcete-li piejmenovat Uzite¢né zatizeni, klepnéte nal 2 .

+ Chcete-li odebrat vybrané UzZite¢né zatizeni, klepnéte na 1 . Posledni Uzite¢né zatiZzeni nelze
odebrat.

Aktivni naklad

Znacka v rozbalovacim menu oznaduje, které uZitetné zatizeni je aktivni - Paviosd ~ . Aktivni
UzZite€né zatizeni lze zménit pomoci |~ st tow

ré

Vychozi uzite€né zatizeni
Pted spusténim programu je vychozi Uzitecné zatizeni nastaveno jako aktivni Uzite¢né zatizeni.

* Ma-li se uzite¢né zatizeni nastavit jako vychozi, vyberte pozadované uzite¢né zatizeni a klepnéte
na polozku Nastavit jako vychozi.

Nakonfigurované vychozi UZite¢né zatizeni oznacuje zelena ikona v rozbalovacim menu (B Payiesd d
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25.3.2. Nastaveni tézisté

Klepnutim na pole CX,CY a CZ nastavite t&€zi5té. Nastaveni plati pro vybrané uziteCné zatizeni.

25.3.3. Odhad uziteCného zatizeni

Tato funkce umoznuije robotu pomoci s nastavenim spravného uzite¢ného zatizeni a tézisteé.

Pouziti priivodce odhadem uziteéného zatizeni

1.

2
3.
4

Klepnéte na kartu Instalace a v polozce Obecné vyberte Uzite€né zatiZeni.
Na obrazovce UziteCné zatizeni klepnéte na Zvazit.
V priivodci odhadem uzite¢ného zatizeni klepnéte na DalSi.

Postupuijte podle pokynt v Pravodci odhadem uziteéného zatiZzeni a nastavte Ctyfi pozice.
Nastaveni Ctyf poloh vyzaduje pohyb ramene robota do ¢tyf riiznych poloh. Hodnota uzite€ného
zatizeni se méfiv kazdé poloze.

Po dokonceni vSech méfeni miizete vysledek ovéfit a klepnout na Dokongit.

POZNAMKA

Pro dosazeni co nejlepsich vysledkll odhadu uzite¢ného zatizeni dodrzuijte tato
pravidla:

» Polohy TCP se musi navzajem co nejvice liit
* Provedte méreniv kratkém ¢asovém uUseku

» Netahejte za nastroj anebo pfipojené zatizeni pfed odhadem a v pribéhu
odhadu

» Pfiinstalaci musi byt spravné nadefinovano uchyceni a uhel robota

25.3.4. Setrvacnost

Nastaveni hodnot setrvac¢nosti

Muzete vybrat Pouzit vlastni matici setrva¢nosti k nastaveni hodnot setrvacnosti.

Klepnéte na pole: XX, IYY, 127, IXY, IXZ a IYZ pro nastaveni setrvacnosti pro vybrané Uzitecné
zatizeni.

Setrvacnost je zadana v soufadnicovém systému s vychozim bodem v tézisti (CoG) uzite¢ného zatizeni
a osami zarovnanymi s osami pfiruby nastroje.

Vychozi setrvagnost se podita jako setrvaénost koule o hmotnosti zadané uzivatelem a hustotou 1g/cm?3
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25.4. Montaz

Montaz a uhel robota

' TCP T
Montaz
™~
Nastaveni V/V ﬂ
Proménné l
B ) N&klon
Plynuly # ‘
rechod
precl a5°
Sledovani
dopravniku ‘
Sroubovani | 0,0°
10 nastroje l j .
Domii a5°
> Bezpecnost ‘

[Dseacter |
Brom £

> Sbérnice

Otocit montdz zékladny robota

AR IS IETY

O Bézny

Zadani udaju o umisténi ramene robota slouzi ke dvéma ucellim:
1.
2.

Zaijiti spravné zobrazeni ramene robota na obrazovce.

Ovladac bude mit spravnou informaci o sméru gravitacni sily.

Pokrocily dynamicky model zaijistuje plynulé a presné pohyby ramene robota a zajiStuje stabilitu
ramene robota v rezimu Freedrive. Z tohoto diivodu je dulezité umistit rameno robota spravné.

UPOZORNENI

Pokud nebude montaz ramene robota spravna, mize nasledkem toho dochazet k
Castym ochrannym zastavenim a/nebo se rameno robota po stisku tlacitka Freedrive
zacne pohybovat.

UR16e
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Rameno robota je umisténo na plochém stole nebo podlaze, neni nutné provadét na této obrazovce
zadnou zménu. Pokud je vSak rameno robota upevnéno ke stropu, upevnéno ke sténé nebo
namontovano pod ur€itym thlem, nastaveni je zapotfebi upravit pomoci tlacitek.

Tlacitka na pravé strané obrazovky slouzi k nastaveni Uhlu montaze ramene robota. Tfi tlacitka vpravo
nahofe slouzi k nastaveni uhlu pro strop (180°), sténu (90°), podlahu (0°). Tlacitka Naklon slouzi k

nastaveni libovolného Uhlu.

Tlacitka ve spodni ¢asti obrazovky slouzi k natoCeni umisténi ramene robota tak, aby odpovidalo
skute¢né montazi robota.

UPOZORNENI

Pouzijte spravna nastaveni instalace. Soubory instalace ukladejte a nacitejte s
programem.

25.5. Nastaveni V/V

S pustit 1 Instalace

' TCP
Montaz
Nastaveni V/V
Proménné
Spusténi

Plynuly
prechod

Sledovani
dopravniku

Sroubovani
10 nastroje

Domii

) Bezpecénost

> Prvky
) Sbérnice

Zobrazit

|Dig\ta’|m’

Vstup

Vystup

DI[O]
DIl1]
DIf2]
D3]
DIl4]
DIlS]
DIlg]
DI7]

Tito1
TI1

digital_in[0]
digital_in[1]
digital_in[2]
digital_in[3]
digital_in[4]
digital_in[5]
digital_in[6]
digital_in[7]

tool_in[0]
tool_in[1]

Start-Prog
Stop-Prog

DO[D]
DO[1]
Do[2]
DO[3]
DO4]
DOl
DO|8]
Do(7]

To[o]
TolLl

digital_out[0]
digital_out[1]
digital_out[2]
digital_out[3]
digital_out[4]
digital_out[5]
digital_out[6]
digital_out[7]

tool_out[0]
tool_out[1]

Prog-Running

Zvoleny VIV digital_out[1]

Prejmenovat

Ukon b&hem programu

‘\/ysoky za chodu - Nizky pii zastaveni

d

Rychlost @

100%

Simulace .

O Bézny

000

Pomoci obrazovky nastaveni V/V definujte V/V signaly a konfigurujte akce pomoci ovladaciho prvku

karty V/V. Typy V/V signall jsou uvedeny pod polozkami Vstup a Vystup.

Pro pfistup k registrim pro obecné pouziti mizete pouzit fieldbus, napfiklad Profinet a EtherNet/IP.

Pokud povolite rozhrani pro komunikaci s nastroji (TCI), bude analogovy vstup nastroje nedostupny.

25.5.1. Typ signalu v/v

Chcete-li omezit pocet signalt uvedenych pod polozkami Vstup a Vystup, pouzijte rozbalovaci nabidku
Zobrazit pro zménu zobrazeného obsahu na zakladé typu signalu.
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25.5.2. Prifazovani uzivatelem definovanych nazvl

Muzete pojmenovat vstupni a vystupni signaly pro snadnou identifikaci pouzitych signalu.

1. Volba pozadovaného signalu.

2. Klepnutim na textové pole zadejte nazev signalu.

3. Chcete-li obnovit vychozi nazev, klepnéte na Vymazat.
Pro ucely obecného registru musite zadat nazev definovany uzivatelem, aby byl dostupny v programu
(tj. pro ptikaz Cekat nebo podminény vyraz ptikazu Pokud).

Prikazy Cekat a Pokud jsou popsany v (24.10.8. Cekat na strané 167) a (24.11.2. If na strané 172).
Pojmenované registry obecného ucelu najdete ve vybéru Vstup nebo Vystup na obrazovce Editor
vyrazQ.

25.5.3. Akce V/V a ovladani karty V/V

Vstupni a vystupni akce (ukony)
Fyzické a fieldbusové digitalni vstupy/vystupy Ize pouzit ke spousténi akci/ikonu nebo reakci na stav
programu.

Dostupné vstupni akce/ukony:

Vstup Akce/ikon

Spustit Spusti nebo obnovi aktualni program na nabézné hrané
(povoleno pouze na dalkovém ovladani, viz 30.4.5. Dalkové
ovladani na strané 263)

Zastavit slouzi k zastaveni aktualniho programu na nabézné hrané
Pauza slouzi k pozastaveni aktualniho programu na nabézné hrané
Freedrive V pripadé vysokého vstupniho signalu pfejde robot do rezimu

Freedrive (podobné jako u tlacitka Freedrive).
Vstup je ignorovan, pokud jiné podminky nepovoluji freedrive.

. UPOZORNENI
Pfi pouziti ukonu Start se robot pred provedenim tohoto programu z klidového stavu
pomalu pfesune na prvni bod trasy programu. PFi pouziti ukonu Start se robot pred
pokraCovanim v programu ze stavu pauzy pomalu pfesune na misto, kdy byl
pozastaven.

Dostupné vystupni akce/ukony:

UR16e 214 Uzivatelska prirucka



R
25. Karta Instalace UNIVERSAL ROBOTS

Akce/tkon Stav vystupu Stav programu

Nizky v klidu Nizky Zastaveno nebo pozastaveno

Zapnuto v klidovém stavu HI Zastaveno nebo pozastaveno

Vysoké za chodu - nizké pfi Nizky Spusténo

zastaveni HI Zastaveno nebo pozastaveno

Nizké pfi neplanovaném Nizky Program byl neplanované ukoncen

zastaveni

Nizké pfi neplanovaném Nizky Program byl neplanované ukoncen

zastaveni, jinak vysoké HI Bézici, zastaveny nebo pozastaveny

Spojity impuls Stfida se mezi vysokym  Spusténo (pozastaveni nebo zastaveni
a nizkym programu pro udrzeni stavu pulsu)

POZNAMKA
a Program je ukon&en neplanované, pokud dojde k nékteré z nasledujicich situaci:
* Ochranné zastaveni
« Zavada
* NaruSeni

» Vyjimka doby chodu programu

Ovladani karty V/V

Pouzitim ovladani karty V/V urcCite, zda je vystup ovlddan prostrednictvim karty V/V (bud programéatory,
nebo programatory i obsluhou) nebo zda hodnotu vystupu budou moci ménit pouze programy robota.
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25.6. Instalacni proménné
RE2$ QH

Spustit 1 Plinstalaee | Pohyb

' TCP
Montaz
Nastaveni V/V
Proménné
Spusténi

Plynuly
prechod

Sledovani
dopravniku

Sroubovani
10 nastroje

Domii

) Bezpecénost

> Prvky
) Sbérnice

Instalac¢ni proménné

Simulace .

Proménné vytvorené na obrazovce Instalaéni Proménné se nazyvaiji instalaCni proménné a pouzivaji
se stejné jako bézné programové proménné. Instalaéni proménné jsou odliSné, protoze si ponechavaji
svou hodnotu, i kdyz se program zastavi a poté se znovu spusti, a také kdyz se rameno robota a/nebo

ovladaci jednotka vypne a znovu zapne.

Nazvy a hodnoty instalacnich proménnych jsou uloZzeny spolu s instalaci, takze mlzete pouzit stejnou

proménnou ve vice programech.

Instalacni proménné a jejich hodnoty se ukladaji automaticky kazdych 10 minut b€hem provadeéni

programu a kdyz je program pozastaven nebo zastaven.

\ytvorFit nové instalaéni proménné

Jména Hodnota

ivar_1 =

Vytvareni proménnych

[steme

1. Klepnutim na Vytvofit nové oteviete pole Vytvofit novou instalaéni proménnou s navrhovanym

nazvem nové proménné.

2. Klepnutim na pole Vytvorit novou instalaéni proménnou zménite nazev proménné.

3. Pokud v této instalaci neni novy nazev proménné pouzivan, klepnéte na OK.

4. Vyberte proménnou v seznamu a poté klepnutim na Upravit hodnotu zmérite hodnotu instalacni

proménné.

5. Jakmile je proménnda nakonfigurovana, musite ulozit samotnou instalaci, aby se konfigurace

zachovala.

Odstranéni proménnych

UR16e
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1. Vyberte proménnou a klepnéte na Smazat.

Pokud ma nacteny program stejny nazev jako programova proménna nebo nactena instalace ma
stejny nazev jako instalacni proménna, zobrazi se nasledujici moznosti: Problém muzete vyresit bud
pomoci instalacnich proménnych se stejnym nazvem namisto programové proménné nebo problém
vyresite automatickym pfejmenovanim konfliktnich proménnych.

25.7. Spusténi

Zmény se projevi aZ po uloZeni instalace

v TCP V¥chozi soubor programu

Montéaz PFi zapnuti robota automaticky nacist vychozi program

Nastaveni V/V O Naéfst wichoz! program:

Proménné
Spusténi
5 Automatické spusténi vychozho programu na karté Spustit
Plynuly
prechod Zapnout hrana k
Sledovani
dopravniku
Sroubovani 1 Pokud je zapnuta i moznost Automatickd inicializace uvedend nize, mizZe se robot pfi zapnutf zacit pohybovat,
. 5 To je dostupné pouze v reZimu dalkového oviadani.
10 nastroje
o Automaticky inicializovat
Domu

) Bezpednost PFi zapnuitl hlavniho napéjeni automaticky inicializovat robot
Automaticky uvolnit brzdy robota
=
Zapnout <Di.Vstup> hd hrana k

1 Robot se bdhem uvolfiovani brzd mdze pohybovat.

To je dostupné pouze v reZimu dalkového oviadani.

O Bé&Zny —— Simulace .

Obrazovka Spusténi obsahuje nastaveni pro automatické nac¢teni a spusténi vychoziho programu, a
pro automatickou inicializaci ramene robota pfi zapnuti.

UPOZORNENI

1. V pripadé soucasné aktivace automatického zatizeni, automatického startu a
automaticke inicializace robot spusti program po zapnuti ovladaci jednotky,
pokud vstupni signal odpovida vybrané urovni signalu. Napfiklad prechod hrany
na zvolenou uroven signalu nebude v tomto pfipadé nutny.

2. Pouzijte vystrahu, je Groveri signalu natavena na moznost NiZKA. Vstupni
signaly standardné nizké, coz vede k automatickému spusténi programu bez
vnéjSiho signalu.

3. PFed spusténim programu, ve kterém je povoleno automatické spusténi a
automaticka inicializace, musite byt v rezimu Dalkové ovladani.
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25.7.1. Nacteni spoustéciho programu

Po zapnuti ovladaci jednotky je nacten vychozi program. Vychozi program se automaticky nacte také v
pfipadé, Ze je aktivni obrazovka Spustit program (viz 23. Karta Spustit na strané 141) a neni nacten
Zadny program.

25.7.2. Spusténi spoustéciho programu

Vychozi program se automaticky spusti na obrazovce Spustit program. Pokud je nacten vychozi
program a je detekovan pfechod hrany specifikovaného externiho vstupniho signalu, program se spusti
automaticky.

Pfi spusténi neni aktualni uroven vstupniho signalu definovana. Vybérem prechodu, ktery odpovida
urovni signalu pfi spusténi, se program spusti okamzité. Kromé toho se po zavieni obrazovky Spustit
program nebo klepnuti na tlaCitko Zastavit na Ovladacim panelu se funkce automatického spusténi
vypne do doby, nez opét stisknete tlacitko Spustit.

25.8. Vstupy/vystupy nastroje

- H

1 Instalace > ohyb vV
I/O Ovladani rozhrani

' TCP Wyberte, jalk je kontrolovéno IO rozhranf néstroje. Polud rozhranf uréuje URCap, uZivatelem definované moznosti budou pFepsény.
Montaz
Nastaveni V/V Rizeno Uzivatelem -
Promeénnée . o 5 G 5
Analogové vstupy - Komunikaéni rozhrani ReZim digitélniho vystupu
Spusténi
5 Analogowym vstupem ReZim digitélniho wystupu néastroje je urcen na zékladé
Pl_ynuly o gow! P pFipojeného néstroje
prechod analog_in[2]
dopravniku
n o Nastaveni napéti na 24V miZe podkodit pFipojeny
Sroubovani @ Komunika&nim rozhranim * néstroj, pokud je uréen pouze pro napéti 12V
10 nastroje L P g £
Komunilkacni rozhrani ndstroje umoznuje lkomunikaci s nastrojem bez
Domii externino pfipojent O Dvojpinové napdjent
PFenosova rychlost v baudech 115200 v
“ P Digitain wstup 0 ani’ -
Ukoncovacf bity Jeclen - DF‘. . ,V{ P X ‘<'95f”[(NF’N’
RX neaktivi’ znaky 15 igitalni vystup Ileséni (NPIN) v
TX neaktivni znalcy 3,5

O Vypnuti napdjeni Rychlost (Cr—— 1 00% ° 0 o S\mu\a(e.

25.9. Ovladani rozhrani V/V

Funkce Ovladani rozhrani V/V umoziuje prepinat mezi uzivatelskym ovladanim a ovladanim URcap.
1. Klepnéte na kartu Instalace a v polozce Obecné klepnéte na V/V nastroje

2. V Casti Ovladani rozhrani V/V vyberte moznost UZivatel, ¢imz ziskate pfistup k nastavenim
Analogovych vstupl nastroje a/nebo Rezimu digitalniho vystupu. Pfistup k nastavenim
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Analogovych vstupll nastroje a/nebo Rezimu digitalniho vystupu se odstrani vybérem platformy
URCap.

POZNAMKA

Pokud systém URCap ovlada koncovy efektor, napfiklad chapadlo, pak URCap
vyzaduje ovladani rozhrani V/V nastroje (Tool 10 Interface). Rozhrani V/V nastroje Ize
ovladat po vybéru URCap v pfisluSném seznamu.

25.10. Analogové vstupy nastroju

25.10.1. Komunikacni rozhrani nastroje

Komunikacni rozhrani nastroje (TCI) umoznuje komunikaci robota s upevnénym nastrojem pomoci
analogového vstupu robota. Diky tomu se vylouci potfeba vnéjSich kabel(.
Po aktivaci Komunikacniho rozhrani nastroje nejsou k dispozici Zzadné analogové vstupy nastroje.

25.10.2. Konfigurace komunikac¢niho rozhrani nastroje (TClI)

1. Klepnéte na kartu Instalace a v polozce Obecné klepnéte na V/V nastroje.

2. Chcete-li upravit nastaveni TCI, vyberte moznost Komunikaéni rozhrani.
Je-lirozhrani TCI povoleno, analogovy vstup nastroje neni pro instalaci V/V Instalace k dispozici
a nezobrazi se na seznamu vstupll. Analogovy vstup nastroje je k dispozici také pro dalSi
programy, napr. moznosti a vyrazy ,Cekat na“.

3. Vrozeviraci nabidce pod polozkou Rozhrani komunikace vyberte pozadované hodnoty.
Jakékoli provedené zmény hodnot se okamzité odesSlou do nastroje. Pokud se jakékoliv hodnoty
instalace liSi od pouzivanych, zobrazi se varovné hlaseni.

25.11. Rezim digitalniho vystupu

Komunikac¢ni rozhrani nastroje umoznuje nezavislé nakonfigurovani dvou digitalnich vystupl. V
systému PolyScope ma kazdy vyvod rozbalovaci nabidku, kterd umoznuje nastaveni vystupniho
rezimu. K dispozici jsou nasledujici volby:

* Vnofeni: Toto umoziiuje konfiguraci vyvodu v konfiguraci NPN nebo Vnofeni. Je-li vystup
vypnuty, vyvod umoznuje prachod proudu na kostru. Toto Ize pouzit spole¢né s vyvodem PWR k
vytvoreni uplného obvodu. Vizkapitola5v Instaladni p¥irucka k hardwaru.

» Zdroj: Toto umoznuje konfiguraci vyvodu v konfiguraci PNP nebo Zdroje. Je-li vystup zapnuty,
vyvod poskytuje kladny zdroj napéti (konfigurovatelny na karté VV). Toto Ize pouzit spole¢né s
vyvodem GND k vytvoFeni uplného obvodu.

* Push/Pull: Tato volba umozniuje tzv. Push / Pull konfiguraci vyvodu. Je-li vystup zapnuty, vyvod
poskytuje kladny zdroj napéti (konfigurovatelny na karté VV). To mize byt pouzito ve spojeni s
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GND vyvodem k vytvoreni piného obvodu. Kdyz je vystup vypnuty, vyvod umoziuje proudéni

proudu do zemé.

Zmény se projevi po vybéru nové konfigurace vystupu. Aktualné nacétena instalace je upravena tak, aby
odrazela novou konfiguraci. Po ovéreni spravné funkce vystupli nastroje nezapomerite instalaci uloZzit,

aby nedoslo ke ztraté zmén.

25.11.1. Dvojpinové napajeni

Dualni napajeni vyvodu (Dual Pin Power) se pouziva jako zdroj energie pro nastroj. Aktivaci dualniho
napajeni se vypnou vychozi digitalni vystupy nastroje.

25.12. Hladky prechod mezi bezpecnostnimi rezimy

Pfi pfepinani mezi bezpecnostnimi rezimy béhem udalosti (tj. vstup omezeného rezimu, spoustéci
roviny omezeného rezimu, bezpeéné zastaveni a tfipolohové aktivacniho zafizeni) ma robotové
rameno za ukol béhem 0,4s zaijistit ,mékky“ pfechod. Stavajici aplikace maji nezménéné chovani, coz
odpovida ,tvrdému® nastaveni. Nové instala¢ni soubory standardné pfechazeji na ,mékké* nastaveni.

25.12.1. Nastaveni zrychleni/zpomaleni

1.

V zahlavi klepnéte na Instalace.

2. V postranni nabidce vlevo pod polozkou Obecné, vyberte moznost Hladky prechod.

3. Zvolte Tvrdé, chcete-li mit vy33i zrychleni/zpomaleni

nebo zvolte Mékké, ma-li byt vychozi nastaveni pfechodu hladsi.

25.13. Domu

n <nepojmenovana>*
? Q A E default_1* E E

Spustit___Program | instalece | Pohyb Protokol

1t TCP
| Upravit Polohu |
Montaz

Nastaveni V/V N
Presunout sem

Promeénnée

Spusteni | E Nulové pozice |
2

Plynuly
prechod
Sledovani - ‘-v };]
dopravniku
Sroubovani
10 nastroje
Domii Poloha kloubu
Zékladna 90,00° x 3
Rameno -90,00° &
Zépésti 1 -90,00°
Z&pést( 2 90,00°
Zép&st( 3 0,00°

o Bézny

Simulace .
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Prikazem Domu se rozumi uzivatelem definovana vychozi poloha robota. Po jejim nadefinovani je
vychozi poloha (Domu, Home) k dispozici pfi vytvareni programu robota. Vychozi polohu Ize pouzit k
definovani bezpecné vychozi polohy.(Viz 22.18. Bezpecny navrat do zakladni polohy (Safe Home) na
strané 137) Pouzijte funkce tlaCitek na domovskeé strance:

» Upravit polohu upravuje vychozi polohu.
+ Pfesunout sem presune rameno robota do nastavené vychozi polohy.

* Nulova poloha umoznuje navrat robota do vzpfimené polohy.

25.13.1. Definovani vychozi polohy

1. V zahlavi klepnéte na Instalace.
V ¢asti Obecné zvolte Domu.

Klepnéte na Nastavit polohu.

> 0D

Programovani robota se provadi pomoci tlaCitek Freedrive nebo Pfechod.

25.14. Nastaveni sledovani dopravniku

Nastaveni sledovani dopravniku umoznuje sledovani az dvou samostatnych dopravnikil. Nastaveni
Sledovani dopravniku poskytuje moznosti konfigurace robota pro praci s absolutnimi nebo
prirGstkovymi kodéry, stejné jako s linearnimi nebo kruhovymi dopravniky.

25.14.1. Definovani dopravniku

1. V zahlavi klepnéte na moznost Instalace.
2. V nabidce Obecné vyberte Sledovani dopravniku.

3. V sekci Nastaveni sledovani dopravnikl vyberte v rozeviracim seznamu Dopravnik 1 nebo
Dopravnik 2.
Definovat Ize pouze jeden dopravnik najednou.

4. Vyberte moznost Povolit sledovani dopravniku

5. Nakonfigurujte Parametry dopravniku (sekce 25.14.2. Parametry dopravniku below) a
Parametry sledovani (sekce 25.14.3. Parametry sledovani on the next page).

25.14.2. Parametry dopravniku

Prirastkové
kodéry Ize pfipojit k digitalnim vstupdm 8 az 11. Dekddovani digitalnich signalli probiha pfi frekvenci
40 kHz. S vyuzitim Kvadraturniho kodéru (vyZadujiciho dva vstupy) robot dokaze urcit rychlost i
smér dopravniku. Je-li smér dopravniku konstantni, staci k ureni rychlosti dopravniku pouzit jeden
vstup, detekujici Nabéznou, Sestupnounebo Nabéznou i Sestupnou hranu.

Absolutni
kodéry Ize pripojit prostfednictvim signalu MODBUS. Zde se vyzaduje predkonfigurace registru
digitalniho vystupu MODBUS v (€asti 25.19. Nastaveni V/V MODBUS klient na strané 234).
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25.14.3. Parametry sledovani

Linearni dopravniky
V pfipadé vybéru linearniho dopravniku je nutno k uréeni sméru dopravniku nakonfigurovat prvek
pFimky v ¢asti PrvKy instalace. Zajistéte presnost umisténim prvku pfimky rovhobézné se smérem
dopravniku, pfi¢emz mezi dvéma body definujicimi prvek pfimky musi byt dostate¢né velka
vzdalenosti. Prvek pfimky nakonfigurujte umisténim nastroje tésné ke strané dopravniku pfi
vyty€¢ovani dvou uréujicich bodd. Pokud je smér prvku pfimky proti sméru pohybu dopravniku,
pouzijte tla¢itko Opaény smér. Pole Impulzt na metr se vyuziva k zadani poctu impulzu, které
kodér vygeneruje béhem pohybu dopravniku o jeden metr.

Kruhové dopravniky
Pfi sledovani kruhového dopravniku je nutno definovat stfed dopravniku.

1. Definujte stfed v instalaci v ¢asti Prvky. Hodnota Impulzy na ota€ku musi byt pocet impulz,
které kodér vygeneruje béhem jednoho otoceni dopravniku.
Za ucelem sledovani otaceni dopravniku orientaci nastroje

2. zaSkrtnéte policko Otacet nastroj s dopravnikem.

25.15. Nastaveni Ssroubovani

Nastaveni Sroubovani poskytuje moznosti konfigurace robotu k praci s primyslovym Sroubovakem
nebo pramyslovym utahovakem. Polohu Sroubovaku Ize nastavit vzhledem k pfirubé robotu a
elektrickému rozhrani.

Nastaveni Sroubovani

Montaz Pomocf straniy TCP nakonfigurujte TCP na Spicce Sroubovéku/hlavé Sroubu a i

Nastaveni V/V gﬁiﬁ?ao;any smér. Pouziite grafiku napravo, abyste spréavné pochopili a nastavili

Fromenne '

Spusténi l'

Plynuly z

prechod

Sledovéni 1/0 signaly Vstup Vystup

dopravniku Rozhranf Ol \ybér programu 1 Spustit

Sroubovani ‘\/ée - ‘ ‘\/ybrat - | ‘\/ybrat - ‘ ‘\/ybrat -

0 néjtmje Nenf OI< Viybér programu 2 ?oﬁii?&wbém

Dom ‘Vybrat - | ‘\/ybrat - ‘ 1.0 s
PFipraveno Vhér programu 3
‘\/ybrat v | ‘\/ybrat v ‘

\ybér programu 4

o vypnuti napajent C Simulace .
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25.15.1. Konfigurace Sroubovaku

1. V zahlavi klepnéte na Instalace.

2. V &asti Obecné vyberte Sroubovani nebo vytvoite viastni protokol TCP pro $roubovani klepnutim
na polozku TCP v Casti Obecné.

3. V Casti Vstup a Vystup nakonfigurujte V/V pro vas Sroubovak. K filtrovani typu vstupt a vystup
zobrazenych v &asti V/V Ize pouzit seznam Rozhrani.

4. V Casti Start vyberte V/V, kterym se ma spustit operace Sroubovani.

V libovolném vystupnim seznamu Vybéru programu pod polozkou Vystup mlzete vybrat celoCiselny
vystup pro piepnuti Vybé&ru programu (viz 24.12.8. Sroubovani na strané 193) na &iselné pole.

25.15.2. Konfigurace polohy Sroubovaku
1. V Casti Nastaveni Sroubovani vyberte pomoci rozeviraci nabidky dfive definovany TCP
(viz 25.2. Konfigurace TCP na strané 207), kde Poloha a Orientace jsou nastaveny takto:
* Nakonfigurujte polohu, ve které ma byt hrot nastroje Sroubovaku pfi kontaktu se Sroubem.

» Nakonfigurujte orientaci tak, aby kladny smér Z byl v roviné s délkou Sroubu, které se maji
utahovat.

Soufadnice X, Y a Z zvoleného bodu TCP Ize vizualizovat tak, aby se zajistil jeho soulad s
hrotem nebo nastrénym kli¢em nastroje.

Ke sledovani Sroubu a vypoétu vzdalenosti vyuziva uzel programu Sroubovani (viz 24.12.8.
Sroubovani na strané 193) kladny smér Z z vybraného bodu TCP.

Typické hodnoty orientace (v zapisu Vektor otoceni [rad]) jsou uvedeny v nasledujici tabulce.

Orientace
Osa $roubovani rovnobézna se zapornym x\lilﬁ * RX:1.5708rad
smérem Y pfiruby nastroje robotu I_P « RY:0.0000rad
+ RZ:0.0000 rad
Orientace
N
Osa Sroubovani rovnobézna s kladnym smérem | e * RX:-1.5708 rad
Y pfiruby nastroje robotu LP + RY:0.0000 rad
+ RZ:0.0000rad
Orientace
Osa $roubovani rovnob&zna s kladnym smérem \uln * RX:0.0000rad
X pfiruby nastroje robotu LP * RY:1.5708 rad

+ RZ:0.0000 rad
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? Orientace

Osa $roubovani rovnobézna se zapornym “e * RX:0.0000 rad
smérem X pfiruby nastroje robotu LP « RY:-1.5708 rad

« RZ:0.0000 rad

Orientace
Osa $roubovani rovnobé&zna s kladnym smérem b (;—I + RX:0.0000rad
Z ptiruby nastroje robotu I « RY:0.0000 rad
« RZ:0.0000 rad

Orientace
Osa $roubovani rovnobé&zna se zapornym b (;—I * RX:3.1416rad
smérem Z pfiruby nastroje robotu l « RY: 0.0000 rad

+ RZ:0.0000 rad

25.15.3. Konfigurace rozhrani Sroubovaku
1. Pomoci rozeviraci nabidky Rozhrani v horni ¢asti obrazovky Ize zménit zobrazovany obsah podle
typu signalu.
2. V casti Vstup nakonfiguruijte signaly, které robot pfijima od Sroubovaku:

* OK: Vysoky v pfipadé uspésného utazeni. Pokud neni tato podminka vybrana, neniv
programovém uzlu Sroubovani k dispozici

* NOK: Vysoky v pripadé utazeni s chybami. Pokud neni tato podminka vybrana, neni v
programovém uzlu Sroubovani k dispozici

 Pripraveny: Vysoky, kdyz je Sroubovak pfipraven ke spusténi, neni-li tato volba vybrana,
tato podminka se nekontroluje

3. V Casti Vystup nakonfiguruijte signaly, které robot posila do Sroubovaku:

 Start: spousti se utahovani nebo uvolfiovani Sroubu nastrojem pouze v zavislosti na
zapojeni.

» Vybér programu: K aktivaci jednotlivych utahovacich konfiguraci ulozenych ve Sroubovaku
Ize zvolit jedno celé Cislo nebo az Ctyfi binarni signaly.

» Prodleva vybéru programu: ¢ekaci doba, po které se ma zménit program Sroubovaku, aby
se zajistil jeho aktivni stav

25.16. Bezpecnost

Viz kapitola 22. Bezpecnostni konfigurace na strané 121.
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25.17. Prvky

Zakladna

& Zakladna

) Bezpecénost
@ Nastroj

/" Primka

4 Rovina

Sbérnice

Upravit Presunout sem

O Bézny

Prvek predstavuje objekt definovany Sestirozmérnou pozici (pozici a orientaci) vzhledem k zakladné
robota. Mlizete pojmenovat funkci pro budouci pouziti.

Nékteré dil¢i ¢asti programu robota se skladaiji z pohyb, provadénych ve vztahu k jinym konkrétnim
objektim, nez je zakladna ramene robota. Témito objekty mohou byt stoly, ostatni stroje, obrobky,
kamerové systémy, polotovary nebo hranice, které existuji v okoli ramene robota.

Robot obsahuje dva pfeddefinované prvky, které jsou uvedeny nize, s polohami definovanymi
konfiguraci samotného ramene robota:

* Prvek Zakladna je umistén s poCatkem ve stfedu zakladny robota (viz obrazek 13.1).

* Prvek Nastroj je umistén s pocatkem ve stfedu aktualniho TCP (viz obrazek 13.2).
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T3.1- Zakladni prvek

13.2: Prvek stredového bodu nastroje (TCP)

Pomoci prvkl Bod, Pfimka a/nebo Rovina definujte pozici prvku.

Prvky jsou umistény metodou, ktera vyuziva aktualni pozici nastroje TCP v pracovnim prostoru. To
znamena, ze mliZzete robota naucit umistovat prvky do pozadované pozice pomoci rezimu Freedrive
nebo krokovani.

Vybér prvku zavisi na typu objektu a pozadavcich na presnost. Pokud je to mozné, pouzijte prvky
Pfimka a Rovina, protoZe jsou zalozeny na vice vstupnich bodech. Vice vstupnich bodt znamena vyssi
presnost.

Napfiklad, pro presné definovani sméru linearniho dopravniku definujte dva body prvku Pfimka co
nejvice fyzicky vzdalenych od sebe. Prvek Bod Ize také pouzit k definovani sméru linearniho
dopravniku, uzivatel vSak musi TCP smérovat ve sméru skute¢ného pohybu dopravniku.

Pouziti vice bod k definovani polohy stolu znamena, Ze orientace je zaloZena spiSe na pozicich nez na
orientaci jednoho TCP. Jednoduchou orientaci TCP je t&z8i nakonfigurovat s vysokou presnosti.
Dalsiinformace o pfidavani prvk(i naleznete v (¢asti: on the facing page), ( na strané 228) a (25.17.5.

Prvek roviny na strané 228).

25.17.1. Pouziti prvku

Muzete se odkazovat na prvek definovany instalaci z programu robota, ktera souvisi s pohyby robota
(napf. PohybdJ, PohybL a PohybP pfikazy) a danym prvkem (viz ¢ast24.10.1. Pohyb na strané 154).

To umozriuje snadné prizplsobeni programu robota, napf. je-li vice robotickych stanic, nebo kdyz se
objekt pohybuje béhem chodu programu nebo se trvale pohybuje v pracovnim prostoru. Pouhym
nastavenim prvku objektu se tedy pfislusnym zplsobem upravi véechny pohyby v programu ve vztahu k
danému objektu. DalSi pfiklady naleznete v (€4sti 25.17.6. Priklad: Manualni aktualizace prvku pro
nastaveni programu na strané 229) a (25.17.7. Priklad: Dynamicka aktualizace polohy prvku na

strané 230). Je-li prvek vybran jako referenéni, pak budou tlacitka Pohyb nastroje, ur¢ena k posouvani
a otaceni, fungovat ve zvoleném prostoru prvki (viz 26.3. Poloha nastroje na strané 240) a (26.1.
Pohyb nastroje na strané 239), odecet soufadnic TCP. Napfiklad pokud je stll definovan jako prvek a
je vybran jako reference v karté Pohyb, pomoci tladitek se Sipkami pro posuv (tzn. nahoru/dold,
doleva/doprava, dopfedu/dozadu) se bude robot pohybovat v téchto smérech ve vztahu ke stolu. Navic
budou soufadnice TCP v ramu stolu.
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» Ve stromu prvkll mazete prejmenovat Bod, Pfimku nebo Rovinu klepnutim tuzkou na tlacitko.

Ve stromu prvkll mlzete odstranit Bod, Pfimku nebo Rovinu klepnutim tuzkou na tlacitko
Odstranit.

25.17.2. Pouziti pfikazu Pfesunout sem

Klepnutim na PFfesunout sem presurte rameno robota smérem k vybranému prvku. Na konci tohoto
pohybu se budou soufadnicové systémy prvku a polohy TCP shodovat.

PFesunout sem je zablokovano, pokud rameno robota nemiize dosahnout na prvek.

25.17.3. Bodovy prvek

Prvek ve formé bodu definuje bezpec¢nostni hranici nebo P¥i definovani bezpeénostni hranice nebo
globalni zakladni konfiguraci ramena robota. Poloha bodu je definovana jako poloha a orientace TCP.

Pfidat bod

1. V Casti Instalace vyberte Prvky.
2. V casti Prvky vyberte Bod.
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default*
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) Obecné Prvky _
> Bezpecnost & Zékladna Bod_1
@ Nastroj
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25.17.4. Prvek Primka

Prvek pfimky definuje pfimky, po kterych ma robot postupovat. (nap¥. pfi pouziti sledovani dopravniku).
Ptimka /je definovana jako osa mezi dvéma bodovymi prvky p7a p2, jak je znazornéno na obrazku
13.3.
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PFidani pfimky
1. V Casti Instalace vyberte Prvky.
2. V Casti Prvky vyberte Pfimka.

13.3: Definition of the line feature

Na obrazku 13.3 pfedstavuje osa vedena smérem od prvniho bodu k druhému bodu osu Y
souradnicového systému pfimky. Osa Z je definovana primétem osy Z z bodu p 7 do roviny kolmé k této
primce. Poloha souradnicového systému pfimky je shodna s polohou bodu p1.

—_— = = o Now vt Ulesit.
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@/ Nastroj
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« Bod + Bod_1
« Bod 2 _
/ Piimka
€ Rovina
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| ]
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O B&Zny C—) 100% SirwaiE.

25.17.5. Prvek roviny

Zvolte prvek rovina, kdyz potfebujete ramec s vysokou presnosti, napf. pfi praci s kamerovym
systémem nebo u pohybu ve vztahu ke stolu.

Pridat rovinu

1. V Casti Instalace vyberte Prvky.
2. V casti Prvky vyberte Rovina.

UR16e 228 Uzivatelska prirucka



25. Karta Instalace UNIVERSAL ROBOTS

Vyuka roviny

Kdyz stisknete tlacitko k vytvoreni nové roviny, privodce na obrazovce vam pomuze vytvofit rovinu.
1. Zvolit pocatek (origo)
2. Presunte robota k definovani sméru kladné osy X roviny

3. Presurite robota k definovani sméru kladné osy Y roviny

Rovina je definovana s pouzitim pravidla pravé ruky, takze osa z je vektorovy soucin osy x a osy y, jak je
Znazornéno nize.

POZNAMKA
Muzete preucit rovinu v protilehlém sméru osy x, pokud chcete, aby byla rovina
normalou v protilehlém sméru.

Upravte stavaijici rovinu volbou moznosti Rovina a stisknutim Upravit rovinu. Pak pouzijete stejného
privodce jako pro vyuku nové roviny.

25.17.6. Priklad: Manualni aktualizace prvku pro nastaveni
programu

Uvazujme aplikaci, kde se vice dil(i programu robota vztahuje ke stolu. Obrazek 13.4 znazorfiuje pohyb
zbodu trasy wp1 through wp4.

Robot Program
Moved
Sl
MovelL # Feature: Pl var
wpl
wp2
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wp3
wp4

<}
wpl
]
wpd

@
wp2

-
wp3

B

Jednoduchy program se Ctyfmi body trasy ve vztahu k prvku roviny, aktualizovanému rucné
zmeénou prvku

Aplikace vyzaduje, Zze by se program mél pouzit znovu pro vice instalaci robot(, kde se mirné lisi poloha
stolu. Pohyb vzhledem ke stolu je totozny. Definovanim polohy stolu jako prvku P17 v instalaci lze
program s prikazem PohybL nakonfigurovany vzhledem k roviné snadno aplikovat u dalSich robotti
pouhou aktualizaci instalace skute¢nou polohou stolu.

Tato koncepce se vztahuje na libovolny pocet prvki v aplikaci tak, aby se dosahlo flexibilniho programu,
ktery dokaze vyresit stejny ukol pro mnoho robot(, a to i kdyby se mezi jednotlivymi instalacemi liSila
mista v pracovnim prostoru.

25.17.7. Priklad: Dynamicka aktualizace polohy prvku

Je to podobna aplikace, ve které se robot musi rovnéz pohybovat v ur€itém vzoru na stole s cilem
vyfFesit konkrétni ukol (viz 13.5).

el ¥
wp2 \5 wpl

\'.

RS

B wp3

P1

wpd

Prikaz PohybL se ctyfmi body trasy vzhledem k prvku roviny

Robot Program
Moved
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wpl
y = 0.01
o :p[OIYIOIO/OIO]

Pl var = pose trans (Pl var, o)
Movel # Feature: Pl var

wpl
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13.6: Aplikovani posunu na prvek roviny

Robot Program

Moved
S1

if (digital input[0]) then
Pl var = P1

else
Pl var = P2

Movel # Feature: Pl var
wpl

1
wp °
wpd

@
wp2
P v
wp3

13.7: Prechod z jednoho prvku roviny na druhy
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Pohyb vzhledem k P17 se opakuje nékolikrat, pokazdé posunem o. V tomto pfikladu je posun nastaven
na 10 cm ve sméru 'Y (viz obrazek 13.6, posuny O7a OZ2). Toho je dosazeno pomoci funkce pose_add
() nebo pose _trans() skriptovaci funkce pro manipulaci s proménnou. Béhem chodu programu Ize
misto pouhého pfidani presazeni prepnout na zcela jiny prvek. To je znazornéno v nasledujicim prikladu
(viz obrazek 13.7), kde je referencni funkce pro ptikaz PohybL P1_varlze pfepinat mezi dvéma
rovinami P7a P2.

25.17.8. Uprava funkci
Uprava funkci je alternativni zpsob pfidani funkci do vasi instalace a/nebo tprava existujicich funkci.

Q%} ‘ ' <unnamed:>*
; N E default* ’!;? ? E
ve o Log - Open Save.

Run nstallation

Mo
point 1 .
> Safety A Base —
@) Tool
« Point
]
/" Line
4 Plane
> Fieldbus
[ ]

| Edit || Move here ” Teach this point |

O Normal Speed (e —— 100% Simulation .

Pomoci funkce Upravit mizete umistit a presunout prvky bez pohybu ramene robota, takze prvek Ize
umistit mimo dosah ramene robota.

Uprava bodu

MUzZete upravit definovany nebo nedefinovany bod. Uprava nedefinovaného bodu jej definuje.
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Robot Prvek
‘Za’\dadna A

Poloha nastroje

i o
i . -
: E x 118,43mm [ +][ ]|
: Y -430,42/mm |+ || —
i z 157,28/ mm |+ | — |
i | el
‘Vektor otoceni [rad] -

RX 0,001 rad [+ ][ =]

RY 3,166 rad | +|[—|

RZ 0,040 rad |+ |[—|

O Bézny

1. V Casti Instalace klepnéte na Prvky.

2. Pro pfidani bodu do programového stromu vyberte v ¢asti Prvky Bod.

3. Klepnutim na tla¢itko Upravit se dostanete na obrazovku Upravy, kde mlzZete provadét zmény
polohy a nato¢eni bodu

Uprava pFimky

Radek se zobrazi jako dva body v programovém stromu. Musite definovat kazdy bod.
1. V &asti Instalace klepnéte na Prvky.
2. Pro pfidani pfimky do programového stromu vyberte v ¢asti Prvky Pfimku.
3. Radek se sklada ze dvou bodu:

+ Klepnutim na jeden bod tyto soufadnice upravite, pak klepnutim na druhy fadek tyto
souradnice upravite.

Uprava roviny

1. V Casti Instalace klepnéte na Prvky.
2. Pro pfidani roviny do programového stromu vyberte v ¢asti Prvky Rovinu.

3. Klepnutim na tlagitko Upravit se dostanete na obrazovku Upravy, kde mGzete provadét zmény
polohy a natoceni roviny
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25.18. Fieldbus

Zde Ize nastavit skupinu pramyslovych pocita¢ovych sitovych protokoltl pouzivanych k distribuovanému
fizeni v realném Case, které rozhrani PolyScope akceptuje: MODBUS, Ethernet/IP a PROFINET.

25.19. Nastaveni V/V MODBUS klient

Otevit.

Nastaveni V/\/ klienta MODBUS

Spustit Instalace | Pohyb Vi okol

-
| prdacjednotkumoDBUs
MODBUS IP adresa 10.0.0.2| [0 Sekvenéni reZim Odstranit jednotku
EtherNet/IP
PROFINET Typ Adresa Jméno Hodnota
® s w| | 15 moveus )
Frekvence [Hz] Adresa podfizené jednotky MODBUS @l
&as odezvy [ms]: ----, Prodlevy: 0, PoZadavky se nezdafily: 0, Avg. resp. fi ----
® [Digitélni vstup -] 260/ 'MODBUS_2
Frekvence [Hz] Adresa podiizené jednotky MODBUS El
&as odezvy [ms]: ----, Prodlevy: 0, PoZadavky se nezdafily: 0, Avg. resp. fi ----
Pridat novy signél
hd
& Zobrazit polerogilé moznosti

O Bé&zny

Zde Ize nastavit signaly MODBUS klienta (nadfraz. jednotka). PFipojeni k serveru (nebo podfiz.
jednotkam MODBUS) na zadanych IP adresach Ize vytvofit pomoci vstupnich/vystupnich signalt
(registry nebo digitalni). Kazdy signal ma jedineCny nazev, takze jej Ize pouzit v programech.

25.19.1. Obnovit

Stisknutim tohoto tlacitka se obnovi vSechna pripojeni MODBUS. Obnovenim se odpoji vSechny
jednotky modbus a znovu se pfipoji. VSechny statistiky se vymazou.

25.19.2. Pridat jednotku

Stiskem tohoto tlacitka Ize pfidat novou jednotku MODBUS.

25.19.3. Odstranit jednotku

Stiskem tohoto tlacitka se odstrani jednotka MODBUS a spolecné s ni vSechny pridané signaly.

25.19.4. Nastavit IP jednotky

Zde je uvedena IP adresa jednotky MODBUS. Chcete-li ji zménit, stisknéte tlacitko.
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25.19.5. Sekvencni rezim

K dispozici pouze v pfipadé, Ze je vybrana moznost Zobrazit rozsifené moznosti (viz 25.19.13. Zobrazit
pokrocilé mozZnosti na strane 237). ZaSkrtnutim tohoto policka vynutite klienta Modbus, aby pfed
odeslanim dalSi zadosti vyckal na odpovéd. Tento rezim vyZaduji nékteré jednotky sbérnice fieldbus.
Zapnuti této moznosti muze byt uzite¢né v pripadé vyssiho poctu signall a zvySenim frekvence
pozadavkl dochazi k odpojeni signalu.

Skuteéna frekvence signalu muize byt nizsi, nez je pozadovano pfi definovani vyssiho poctu signald v
sekvencnim rezimu. Skute¢nou frekvenci signalu Ize pozorovat ve statistice signala (viz

sekce 25.19.14. Pokrocilé moznosti na strané 237). Indikator signalu zacne svitit zluté, pokud je
skutec¢na frekvence signalu nizsi nez polovina hodnoty vybrané z rozbalovaciho seznamu Frekvence.

25.19.6. Pridat signal

Stiskem tohoto tlacitka Ize pfidat signal pro pfislusnou jednotku MODBUS.

25.19.7. Odstranit signal

Stiskem tohoto tladitka Ize odstranit signal MODBUS z pfislusné jednotky MODBUS.

25.19.8. Nastavit typ signalu

Z této rozeviraci nabidky Ize vybrat typ signalu. K dispozici jsou nasleduijici typy:

Digitalni vstup
Digitalni vstup (civka) je jednobitova informace prec¢tena z jednotky MODBUS na vystupu ur¢eném
v poli adresy signalu. Pouziva se kéd funkce 0x02 (&teni diskrétnich vstup).

Digitalni vystup
Digitalni vystup (civka) je jednobitovy signal, ktery Ize nastavit na vysokou nebo nizkou hodnotu.
Dokud uzivatel nenastavi hodnotu tohoto vystupu, tato hodnota bude ¢tena ze vzdalené jednotky
MODBUS. To znamena, Ze se vyuziva kod funkce 0x01 (&teni vystuptl). Jakmile bude vystup
nastaven programem robota nebo stisknutim tlaCitka nastavit hodnotu signalu, bude pouzivan kod
funkce 0x05 (zapis jednoho vystupu).

Vstup registru
Vstup registru je 16bitova informace preétena z adresy zadané v poli adresy. Pouziva se kod
funkce 0x04 (&teni vstupnich registr().

Vystup registru
Vystup registru je 16bitova informace nastavitelna uzivatelem. Dokud se nenastavi hodnota
registru, jeho hodnota bude ¢tena ze vzdalené jednotky MODBUS. To znamena, ze bude pouzit
kod funkce 0x03 (Eteni uzivatelskych registrtl). Jakmile bude vystup nastaven programem robota
nebo zadanim hodnoty signalu v poli nastavit hodnotu signalu, pro nastaveni hodnoty na vzdalené
jednotce MODBUS bude pouzivan kod funkce 0x06 (zapis jednoho registru).
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25.19.9. Nastavit adresu signalu

V tomto poli je uvedena adresa na vzdaleném serveru MODBUS. Pomoci Ciselné klavesnice na
obrazovce muzete zadat jinou adresu. Platné nastaveni adresy zavisi na vyrobci a konfiguraci vzdalené
jednotky MODBUS.

25.19.10. Nastavit nazev signalu

Pomoci klavesnice na obrazovce Ize zadat nazev signalu. Tento nazev se pouziva, kdyz je prislusny
signal pouzivan v programech.

25.19.11. Hodnota signalu

Zde je uvedena aktualni hodnota signalu. V pfipadé signall registru je hodnota vyjadiena jako kladné
celé Cislo. V pripadé vystupnich signalul Ize nastavit pozadovanou hodnotu signalu pomoci tlacitka. Pro
vystupy registru opét plati, ze zapsana hodnota musi byt celé kladné Cislo.

25.19.12. Stav pripojeni signalu

Tato ikona znazornuje, zda Ize signal spravneé precist/zapsat (zelena) nebo zda jednotka reaguje
neocekavané Ci neni dostupna (Seda). V pfipadé odezvy MODBUS s vyjimkou se zobrazi kod odezvy.
Existuiji nasledujici odezvy protokolu MODBUS-TCP s vyjimkou:

E1
ILLEGAL FUNCTION (0x01) (NEPOVOLENA FUNKCE) Kéd funkce ziskany v dotazu neni pro
server (nebo podfiz. jednotku) povolenou akci.

E2
ILLEGAL DATA ADDRESS (0x02) (NEPOVOLENA ADRESA DAT) Kéd funkce ziskany v dotazu
neni pro server (nebo podfiz. jednotku) povolenou akci, zkontrolujte, zda zadana adresa signalu
odpovida nastaveni vzdaleného serveru MODBUS.

E3
ILLEGAL DATA VALUE (0x03) (NEPOVOLENA HODNOTA DAT) Hodnota obsazena v
dotazovacim datovém poli neni pro server (nebo podfiz. jednotku) povolenou hodnotou,
zkontrolujte, zda je zadana hodnota signalu platna pro zadanou adresu na vzdaleném serveru
MODBUS.

E4
SLAVE DEVICE FAILURE (0x04) (PORUCHA PODRIZENEHO ZARIZENI) Pfi pokusu serveru
(nebo podfiz. jednotky) o provedeni pozadované akce doslo k neodstranitelné chybé.

E5
ACKNOWLEDGE (0x05) (POTVRZENI) Specializované pouziti ve spojeni s programovacimi
prikazy odesilanymi do vzdalené jednotky MODBUS.

E6
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SLAVE DEVICE BUSY (0x06) (PODR.ZAR. ZANEPRAZDNENO) Specializované pouziti ve
spojeni s programovacimi prikazy odesilanymi do vzdalené jednotky MODBUS, podfiz. jednotka
(server) nem(ize hned reagovat.

25.19.13. Zobrazit pokrocCilé moznosti

Toto zaSkrtavaci poli¢ko slouzi k zobrazeni ¢i skryti pokrocilych moznosti u jednotlivych signald.

25.19.14. Pokrocilé moznosti

Frekvence aktualizace
Tato nabidka umoznuje zménit frekvenci aktualizace signalu. Jedna se o frekvenci odesilani
pozadavkul do vzdalené jednotky MODBUS bud' pro ¢teni, nebo k zapisu hodnoty signalu. Je-li
frekvence nastavena na hodnotu 0, pak se na vyzadani iniciuji pozadavky pomoci skriptovacich
funkci modbus_get _signal_status, modbus_set _output_register, a modbus_set_output_signal.

Adresa podFfizené jednotky
Toto textové pole Ize pouzit k nastaveni konkrétni adresy podfizené jednotky pro Ucely pozadavku
odpovidajicich konkrétnimu signalu. Hodnota musi byt v rozsahu 0-255 véetné, vychozi hodnota
je 255. Pokud se zméni tato hodnota, doporucujeme pomoci priruc¢ky ke vzdalenému zafizeni
MODBUS ovéfit funkénost pfi zméné adresy podfizené jednotky.

Znovu pripojit odpocet
Pocet pripojeni a opakovanych pfipojeni TCP.
Stav pripojeni
Stav pfipojeni TCP.
Cas odezvy [ms]
Cas mezi odeslanim pozadavku na modbus a pfijatou odpovédi - aktualizuje se pouze tehdy, kdyz
je aktivni komunikace.

Paketove chyby Modbus
Pocet prijatych pakettl, které obsahovaly chyby (napf. neplatna délka, chybéjici data, chyba
zasuvky TCP).

Prodlevy
Pocet pozadavk(l modbus bez odezvy.

PoZadavky se nezdarily
Pocet paket(, které nemohly byt odeslany z diivodu neplatného stavu zasuvky.

Aktualni frekv.
Pramérna frekvence aktualizaci stavu klienta (nadf.jedn.). Tato hodnota se prepocitava pokazde,
kdyz signal obdrzi odpovéd ze serveru (nebo podf.jedn.).

V8echny citaCe pocitaji do 65535 a pak se vrati zpét na hodnotu 0.

25.20. EtherNeVIP

EtherNet/IP je sitovy protokol, ktery umozriuje pfipojeni robota k priimyslovému skeneru EtherNet/IP.
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Pokud je pfipojeni aktivovano, mizete vybrat akci, ktera nastane, kdyz program ztrati pfipojeni ke
skeneru EtherNeV/IP.

K dispozici jsou nasledujici moznosti:
Zadny
PolyScope ignoruje ztratu pfipojeni EtherNet/IP a program normalné pokracuije.

Pauza
PolyScope pozastavi aktualni program. Program pokracuje z mista, kde se zastavil.

Zastavit
PolyScope zastavi aktualni program.

25.21. PROFINET

PROFINET je sitovy protokol, ktery aktivuje nebo deaktivuje pfipojeni robota k primyslovému 10-
ovladaCi PROFINET.

Pokud je pfipojeni aktivovano, muizete vybrat akci, ktera nastane, kdyz program ztrati pfipojeni k 10-
ovladaci PROFINET.

K dispozici jsou nasledujici moznosti:
Zadny
PolyScope ignoruje ztratu pripojeni PROFINET a program normalné pokracuje.

Pauza
PolyScope pozastavi aktualni program. Program pokracuje z mista, kde se zastavil.

Zastavit
PolyScope zastavi aktualni program.
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26. Karta Pohyb

Na této obrazovce Ize pohybovat (krokovat) ramenem robota pfimo, a to bud’ pfemisténim/oto¢enim
nastroje robota, nebo ovladanim kloub( robota jednotlivé.

R A 280

S pustit Program __Instalace Pohyb v Protokol
Poloha TCP Robot Poloha nastroje

Prvek Alctivni TCP

Zobrazent ~| Tcp x[ -143.48)mm Rx|  0,002|rad

v| -514,03)mm Rv| -3,160]rad

+]

z| -18457/mm Rz| -0,047|rad
Poloha kloubu
Zéldadna -91,33 °
[ ] [ i ]
Orientace TCP

Rameno -106,43 -
[ N ]
Loket -113,59 -
[ N ]
B Zapésti 1 -51,70 ~
[ I ]
Zapésti 2 91,04 °
[ A ]
Zépdst 3 1,42 °
ﬁ? Domu )\ Zarovnat 'I'ﬂ" Volnobéh I 1 ]

O Bé&Zny Rychlost (——

26.1. Pohyb nastroje

Pridrzenim libovolné Sipky funkce Pohyb nastroje se rameno robota presune prfislusnym smérem.
« Sipky posuvu (nahofe) piesunou hrot nastroje robota ve vyznaéeném sméru.

» PomociSipek otaceni (dole) se zméni orientace nastroje robota v oznaceném smeéru. Bodem
otaceni je stfedovy bod nastroje (TCP), tj. bod na konci ramene robota, ktery pfedstavuje
charakteristicky bod nastroje robota. Bod TCP ma podobu malé modré kulicky.

26.2. Robot

Pokud se aktualni poloha TCP robota dostane do blizkosti bezpe¢nostni nebo spoustéci roviny, nebo je
orientace nastroje robota v blizkosti hrani¢ni hodnoty pro orientaci nastroje (viz 22.11. Roviny na

strané 127), zobrazi se 3D znazornéni pfiblizné hranicni hodnoty. Béhem chodu programu robota je
znazornéni hrani¢nich mezi vypnuto.

Bezpecnostni roviny jsou znazornény Zluté a ¢erné spolu s malou Sipkou, ktera znazorrnuje normalu
roviny, coz je strana roviny, na kterou Ize TCP robota umistit. Spoustéci roviny jsou zobrazeny modre a
zelené a mala Sipka ukazuje na stranu roviny, kde jsou aktivni mezni hodnoty Bézného rezimu (viz 22.8.
Bezpecnostnirezimy na strané 125). HraniCni hodnota orientace nastroje je znazornéna kuzelem
spole¢né s vektorem oznacujicim aktualni orientaci nastroje robota. Vnitfek kuzele znazoriuje
povolenou oblast pro orientaci nastroje (vektor).
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Pokud TCP robota jiz neni v blizkosti mezni hodnoty, 3D znazornéni zmizi. Pokud nastroj TCP naruSuje
hrani¢ni hodnotu (nebo se naruseni velmi blizi), znazornéni meznich hodnot zCervena.

26.2.1. Prvek

Pod moznosti Funkce mUzete definovat, jak ovliadat rameno robota vzhledem k funkci Zobrazeni,
Zakladna nebo Nastroj. Pri fizeni ramene robota doporucujeme vybrat funkci Zobrazeni a poté pomoci
Sipek pro ota€eni Uhel zobrazeni 3D nakresu otocit tak, aby odpovidal vaSemu pohledu na skute¢né
rameno robota.

26.2.2. Aktivni TCP

V poli Robot, v ¢asti Aktivni TCP se zobrazuje nazev aktualniho aktivniho stfedového bodu nastroje
(TCP).

26.2.3. Domu

Pomoci tlacitka Dom ziskate pristup na obrazovku PFesunout robota do polohy, kde Ize pfidrzenim
tlaCitka Auto (viz 23.4.2. Pfesunout robota: na strané 14.3) robota vratit do pfedchozi polohy definované
pod polozkou Instalace (viz 25.13.1. Definovani vychozi polohy na strané 221). Vychozi nastaveni
tlacitka Domu vraci rameno robota do vzpfimené polohy (viz25.13. Domu na strané 220).

26.2.4. VVolnobéh

Tlacitko na obrazovce Freedrive umoziiuje pfesunuti ramene robota do pozadované polohy.

26.2.5. Zarovnat

Tlacitko Zarovnat umozriuje, aby se osa Z aktivniho TCP zarovnala s vybranym prvkem.

26.3. Poloha nastroje

Textova pole udavaji plné hodnoty soufadnic daného TCP vzhledem k vybranému prvku. Lze
nakonfigurovat nékolik nazva TCP (viz 25.2. Konfigurace TCP na strané 207). Mlzete také klepnout na
Upravit pozice a ziskat ptistup k obrazovce Uprava polohy.

26.4. Poloha kloubu

Pole Poloha kloubu umozniuje ovladat jednotlivé klouby pfimo. Kazdy kloub se pohybuje ve vychozim
meznim rozsahu kloubt od - 360° do + 360 °, definované vodorovnou ¢arou. Po dosazeni mezni
polohy nelze kloubem pohybovat dale. Limit rozsahu polohy kloubu Ize nakonfigurovat odli$né od
vychozich hodnot (viz 22.10. Mezni hodnoty kloubu na strané 126), tento novy rozsah bude v ramci
vodorovného sloupce oznacen ervenym pasmem.
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. UPOZORNENI
1. Pokud je nastaveni gravitace v karté Nastaveni nespravné (viz 25.4. Montaz na
strané 212), nebo rameno robota nese tézky naklad, robot se mize zacit
pohybovat (padat), kdyz je stisknuto tlacitko v karté Freedrive. V takovém
pfipadé opét uvolnéte tlaCitko Freedrive.

2. Pouzijte spravné instalac¢ni nastaveni (napf. montazni uhel robota, hmotnost

nakladu/zatizeni a odsazeni tézisté nakladu). Soubory instalace ukladejte a
nacitejte spolu s programem.

3. Pred pouzitim tlaCitka Freedrive je nutné spravné nastavit uzitecné zatizenia
montazni nastaveni robota. V pfipadé nespravného nastaveni se rameno robota
po aktivaci tlaCitka Freedrive zacne pohybovat.

4. FunkciFreedrive Ize pouzit pouze v instalacich, ve kterych to posouzeni rizik
umoznuje. Nastroje ani pfekazky nesmi mit ostré okraje ¢i mista, na kterych
muze dojit ke skfipnuti. Zajistéte, aby veskery personal ztistal mimo dosah
ramene robota.

26.5. Obrazovka uprav poloh

Po ptistupu na obrazovku Upravy polohy miiZete presné konfigurovat cilové polohy kloub(i nebo
cilovou polohu (pozice a orientace) TCP. Poznamka: Tato obrazovka je v rezimu offline a nema pfimy
vliv na ovladani ramene robota.

2 - B
Robot Prvek
‘Zobrazem’ A
TCP
[+] x -143,48 mm [ +|[—]
Y -514,03 mm [+ [ -]
z -184,57 mm ? ?
4 |Ve\<tor otocenf [rad] -
e RX 0,002 red i ;
RY -3,160|rad + || -
|-l : RZ -0,047 rad j i
|
- Polohy kloubt
Zakladna -91,33/° [+][-]
L. 1 E Rameno -106,43| ° ? ?
Loket -113,59|° i 1~
zépestil| 5170 [+][—]
0 e Zapést( 2 91,04 ° T =
oK Storno Zapést(3 -1,42/° j i

O e Rychlost —) |00% Simulace .

Uzivatelska pfirucka 241 UR16e

Copyright © 2009-2021 od Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



UNIVERSAL ROBOTS 26. Karta Pohyb

Copyright© 2009-2021 od Universal Robots A/S. VVSechna prava vyhrazena.

Robot

Na obrazku 3D je aktualni poloha ramene robota. Stin znazorfiuje cilovou polohu ramene robota
ovladanou hodnotami zadanymi na obrazovce. Stisknutim ikony lupy Ize zobrazeni zvétsit €i zmenaSit,
nebo po ikoné prejedte prstem a zmérite uhel pohledu.

Pokud se pfedepsana cilova poloha TCP robota dostane do blizkosti bezpecnostni nebo spoustéci
roviny, nebo je orientace nastroje robota v blizkosti hrani¢ni hodnoty pro orientaci nastroje (viz 22.11.
Roviny na strané 127'), zobrazi se 3D znazornéni pfiblizné hrani¢ni hodnoty. Bezpe&nostni roviny jsou
znazornény Zluté a ¢erné spolu s malou Sipkou, ktera znazornuje normalu roviny, coz je strana roviny,
na kterou Ize TCP robota umistit. Spoustéci roviny jsou zobrazeny modre a zelené a mala Sipka
ukazuje na stranu roviny, kde jsou aktivni mezni hodnoty B&Zného rezimu (viz 22.8. Bezpecnostni
rezimy na strané 125). Hrani¢ni hodnota orientace nastroje je znazornéna kuzelem spole¢né s
vektorem oznacujicim aktualni orientaci nastroje robota. Vnitfek kuzele znazorfiuje povolenou oblast
pro orientaci nastroje (vektor). Pokud cil TCP robota jiz neni v blizkosti mezni hodnoty, 3D znazornéni
zmizi. Pokud cil TCP naruSuje hrani¢ni hodnotu (nebo se naruseni velmi blizi), znazornéni meznich
hodnot z€ervena.

Poloha prvku a nastroje

Zobrazuiji se aktivni body TCP a hodnoty souradnic vybraného prvku. Soufadnice X, Y, Z urcuji polohu
nastroje. Soufadnice RX, RY, RZ urcuji orientaci. DalSi informace o konfiguraci nékterych uvedenych
TCP (viz 25.2. Konfigurace TCP na strané 207).

K vybéru typu orientace pouzijte rozeviraci nabidku nad poli RX, RY a RZ:

» Vektor oto€eni [rad] Orientace je dana jako vektor otoceni. Délka vektoru udava uhel otoceni
v radianech a vlastni vektor predstavuje osu otaceni. Jedna se o vychozi nastaveni.

+ Vektor oto¢eni [°] Orientace je dana jako vektor otoceni, kde délka vektoru udava uhel otoceni
ve stupnich.

* RPY [rad] uhly Naklonu, sklonua zataceni(RPY), pficemz se tyto uhly udavaiji v radianech.
Rotaéni matice RPY (rotace X, Y’, Z”) je dana:
Rmy(y, B, a) = RZ(a) - RY(B) - RX(y)
* RPY [°] uhly otaceni, naklonu a sklonu(RPY), pfi¢emz uhly jsou uvadény ve stupnich.
Muzete klepnout na hodnoty pro Upravu soufadnic. Klepnutim na tlacitko + nebo - napravo vedle pole

Ize pricist ur¢itou hodnotu k aktualni hodnoté nebo ji od ni odedist. Stisknutim a pridrzenim tlacitka Ize
hodnotu pfimo zvysit/snizit.

Polohy kloubu
Jednotlivé polohy kloubu jsou specifikovany pfimo. Kazda poloha kloubu muze mit hodnotu v rozmezi
od -360° do + 360 °. Polohy kloub Ize konfigurovat nasledujicim zpisobem:

* Hodnoty Ize upravit po klepnuti na polohu kloubu.

» Klepnutim na tlacitko + nebo - napravo vedle pole Ize pficist ur¢itou hodnotu k aktualni hodnoté
nebo ji od ni odedist.

+ Stisknutim a pfidrzenim tlaCitka Ize hodnotu pfimo zvysit/snizit.
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Tlacitko OK

Pokud byla tato obrazovka aktivovana z obrazovky Pohyb (viz 26. Karta Pohyb na strané 239),
klepnutim na tlacitko OK se Ize vratit zpét na obrazovku Pohyb. Rameno robota se pfesune na zadany
cil. Pokud posledni zadana hodnota byla souradnici nastroje, rameno robota se bude pohybovat do
cilové polohy pomoci typu pohybu PohybL; pokud vSak byla jako posledni zadana poloha kloubu,
rameno robota se bude pohybovat do cilové polohy pomoci pohybu PohybJ (viz Typy pohybu na
strané 154).

Tlacitko Storno

Tlacitko Storno zavie obrazovku a zrusi vSechny zmény.
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27. Karta V/V
27.1. Robot

Konfigurovatelny vstup Konfigurovatelny vystup Digitalni vstup Digitaini vystup
Robot S-Guard Reset 4 o4 0 4 o(J[]a
S-Guard Reset 5 1]0Js 1 5 Prog-Running || []5
2 6 2] [s Start-Prog 6 28
3 7 30dz Stop-Prog 7 3007
Analogovy vstup Digitalni vstup nastroje Digitalni vystup nastroje
analog_in[0] aoov 0 1 o[J[]1
ov 1ov
Proud
analog_in[1] 0,00V e
ov 1ov
Analogovy vystup Analogovy vstup ndstroje
analog_in(2] 0,00V Napé&ti
analog_outio] (@ ov 10v
4,00 mA
analog in[3] 0.00V Napéti
analog_out[1 -
L] . ov 1ov

4,00 mA

O Bézny Rychlost Cr——— 100% Simulace .

Na této obrazovce Ize priibézné sledovat a nastavovat aktualni V/V signaly z ovladaci jednotky robota a
naopak. Na obrazovce se zobrazuje aktualni stav V/V véetné stavu v prabéhu spusténi programu.
Pokud béhem provadéni programu dojde k néjaké zméné, program se zastavi. Pfi zastaveni programu
si vSechny vystupni signaly zachovaiji aktualni stav. Frekvence aktualizace obrazovky je pouze 10 Hz,
takze velmi rychly signél se nemusi spravné zobrazit.

Konfigurovatelné V/V Ize vyhradit pro specialni bezpecnostni nastaveni definované v ¢asti Konfigurace
bezpecénostnich vstupl/vystupt (viz 22.16. VV/V na strané 134 ); vyhrazené vstupy/vystupy budou misto
vychoziho nazvu nebo nazvu definovaného uzivatelem ozna¢eny nazvem bezpecnostni funkce.
Konfigurovatelné vystupy, které jsou vyhrazeny pro bezpecnostni nastaveni, nelze pfepinat a zobrazi
se pouze jako stavoveé indikatory.

Elektrické detaily signall jsou popsany v kapitole .

Napéti

V Casti Vystup nastroje Ize Napéti konfigurovat pouze tehdy, je-li vystup nastroje ovladan uzivatelem.
Vybérem platformy URCap se odstrani pristup k moznosti Napéti.

Nastaveni analogové domény

Analogoveé vstupy/vystupy Ize nastavit bud jako proudové [4-20 mA], nebo jako napétové [0-10 V]. Po
ulozeni programu budou nastaveni pouZzita pfi pfipadném pozdéjsim restartovani ovladace robota.
Vybérem platformy URCap ve vystupu nastroje se odstrani pfistup k nastaveni domény pro analogové
vstupy nastroje.
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Komunikaéni rozhrani nastroje

Je-li povoleno komunikaéni rozhrani nastroje TCI, nebude analogovy vstup nastroje k dispozici. Na
obrazovce VIV se pole Vstup nastroje zméni, jak je znazornéno nize.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One

RX Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3.50

POZNAMKA
Je-li aktivovano Dualni napajeni pélu, je nutné digitalni vystupy nastroje pojmenovat
nasledovné:

* tool_out[0] (napajeni)
* tool_out[1] (kostra)

Pole Vystup nastroje je zndzornéno nize.

Tool Digital Output
Power GND

Current

000 maA

27.2. MODBUS

Nize uvedeny snimek obrazovky zobrazuje V/V signaly klienta MODBUS v souladu s jejich nastavenim
v instalaci. Pomoci rozbalovacich nabidek v horni ¢asti obrazovky Ize ménit zobrazeny obsah podle typu
signalu a jednotky MODBUS, je-li jich nakonfigurovano vice nez jedna. Kazdy signal v seznamu
obsahuje stav pfipojeni, hodnotu, nazev a adresu signalu. Vystupni signaly Ize pfepinat, umoznuje-li to
stav pripojeni a volba pro ovladani karty V/V (viz).
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_ Typ MODBUS: Jednotia MODBUS:

N/ Externi

MODBUS

Vstupy

Vystupy

Jednotka MODBUS: 10.0.0.2
%] MODBUS_4 [260]

Jednotka MODBUS: 127.0.0.1
%] 0/ MODBUS_1 [0]

Jednotka MODBUS: 10.0.0.2
%] 0 MODBUS _3[18]

Jednotka MODBUS: 127.0.0.1
MODBUS_2 [16]

MODBUS_5[17]
MODBUS_6[18]
MODBUS_7 [19]

MODBUS_8[20]

666G 6GG6GGGO

MODBUS_G [21]

Simulace .

Uzivatelska pfirucka

247

UR16e

Copyright © 2009-2021 od Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



27. Karta VIV

UNIVERSAL ROBOTS

I

‘euazeJyha eaeid BUYISSA “S/V S10q0Y |BSISAIUN PO | 202-6002 @ bluAdo)

firucka

Uzivatelska p

248

UR16e



R
28. Karta Protokol UNIVERSAL ROBOTS

28. Karta Protokol
RE 2+ QM

Spustt  Program Instalace  Pehvb VIV Fretokal

Hodnoty ZatiZeni kloubu

Teplota oviadace 240°C 0 Zékadna oK — 0,0V " .

Sftové napéti 48,0V 1) Rameno oK — 2 0,0V 4 ! 3

Primérné napdjenirobota 0 'W 2) Loket 0K s 0,0V

Proud 0,04 3) Zépasti 1 oK — 0,0V 2@l

Proud vstupu/vystupu oA 4) Z&péstf 2 [o]¢ — meec 0,0V

Proud néstroje 0 mA 5) Z4pést( 3 oK = 0,0V 1 ] 0
Zaznam data

@0z (0] [1] ) 10 & Souor pro ke s
A 2021-02-02 03:13:30.134 Polyscope CoAD ~

Vice informacf ziskdte wwbérem udélosti z
protokolu Date Log

N
O BE2ny RyChiost (——) 100% ° 0 o simusce (i

Na karté Protokol jsou zobrazeny informace o rameni robota a ovladaci jednotce.

28.1. Udaje a zatizeni kloubu
V podokné Cteni se zobrazuiji informace o ovladaci jednotce. Podokno Zatizeni kloubu zobrazuje
informace o kazdém kloubu ramene robota. Kazdy kloub zobrazuje:

* Teplotu

» Zatizeni

+ Stav

* Napéti

28.2. Zaznam udalosti

Prvni sloupec zobrazuje polozky protokolu roztfidéné podle zavaznosti. Druhy sloupec zobrazuje
kancelarskou sponku, pokud je k zaznamu v protokolu pfipojena chybova zprava. DalSi dva sloupce
zobrazuiji Cas doruceni a zdroj zpravy. Posledni sloupec zobrazuje kratky popis samotné zpravy.

Nékteré zpravy protokolu jsou navrzeny tak, aby poskytovaly vice informaci, které se zobrazuiji vpravo
po vybéru polozky protokolu.

Zavaznost zpravy

Zpravy muzete filtrovat vybérem prepinacich tlacitek, ktera odpovidaji zavaznosti polozky protokolu
nebo podle toho, zda je k dispozici pfiloha. Nasledujici tabulka popisuje zavaznost zpravy.
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Poskytuje obecné informace, jako je stav programu, zmény ovladace a verzi ovladace.
! Mohly se vyskytnout problémy, ale systém byl schopen se obnovit.

PFi pfekroceni bezpecnostniho limitu dojde k poruseni. To zpUsobi, Ze robot provede
bezpec&nostni zastaveni.

Porucha nastane, pokud v systému dojde k neodstranitelné chybé. To zplisobi, ze robot
provede bezpecnostni zastaveni.

Kdyz vyberete polozku protokolu, na pravé strané obrazovky se zobrazi dalsi informace. Pokud
vyberete filtr pfiloh, zobrazi se vyhradné pfilohy zaznam nebo vSechny polozky.

28.3. Ukladani chybovych zprav

Je-li v Fadku protokolu zobrazena ikona papiru, k dispozici je podrobné stavove hlaseni.

POZNAMKA

Nejstarsi zprava se vymaze, jakmile se vygeneruje nova. Uklada se pouze poslednich
pét zprav.

1. Vyberte fadek protokolu a klepnutim na tlacitko Ulozit zpravu ulozite zpravu na jednotku USB.

Sestavu muzete ulozit, kdyz je spustény program.

Muzete sledovat a exportovat nasledujici seznam chyb:
* Nouzové zastaveni
* Chyba
* Interni vyjimky PolyScope
* Ochranné zastaveni
» Nezpracovana vyjimka v URCap

+ Naruseni

Exportovana zprava obsahuje: uzivatelsky program, protokol historie, instalaci a seznam aktivnich
sluzeb.

28.4. Soubor technické podpory

Soubor sestavy obsahuje informace, které jsou uzitec¢né pro diagnostiku a reprodukci probléma.
Soubor obsahuje zaznamy o predchozich selhanich robot( a také o aktualnich konfiguracich robott,
programech a instalacich. Soubor zpravy Ize ulozit na externi disk USB. Na obrazovce protokolu
klepnéte na Soubor podpory a postupujte podle pokynu na obrazovce.
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POZNAMKA

Proces exportu miize trvat az 20 minut v zavislosti na rychlosti USB flash disku a
velikosti soubortl shromazdénych ze systému souborll robota. Zprava je ulozena jako
bézny nezaheslovany soubor ZIP a Ize jej pfed odeslanim na technickou podporu
editovat.
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29. Spravce programu a instalaci

ABCDE m i
Mowvi...

default* ]
Citewvrit. .. Ulazit...

Spravce program a instalaci odkazuje na tfi ikony, které umoznuji vytvaret, nacitat a konfigurovat
programy a instalace:Novy..., Otevfit... a Ulozit.... Cesta k souboru zobrazuje nazev aktualné
nacteného souboru a typ instalace. Pokud vytvofite nebo nactete novy program nebo instalaci, cesta k
souboru se zméni. V robotovi muze byt nastaveno nékolik souboru instalace. Vytvorené programy
nacitaji a pouzivaiji aktivni instalace automaticky.

29.1. Otevrit...

Umoznuije nacist program a/nebo instalaci.

RE 2+ 2 H

Spustit | Program Instalace  Pohyb Fretokal

x < T
Program Proménné Program

2 Instalace

Zastaveno

Robot v chodu

Dnd  Hodin - Minut  Sekund

0 00 02 57

O Zobrazit body trasy

O Basny C— 100% simuace ()

Otevieni programu
1. Ve Spravci program( a instalaci klepnéte na Otevfit... a vyberte polozku Program.
2. Na obrazovce Nacist program vyberte stavajici program a klepnéte na moznost Oteviit.

3. V Casti Cesta k souboru oveéfte, zda se zobrazuje pozadovany program.

Otevieniinstalace.
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29. Spravce program( a instalaci

. Ve Spravci programu a instalaci klepnéte na Oteviit... a vyberte polozku Instalace.

Na obrazovce Nacist instalaci robota vyberte stavajici instalaci a klepnéte na moznost Oteviit.

Instalaci pro aktualni program nastavite pomoci moznosti Nastavit instalaci.

y
2
3. V poli Bezpecnostni konfigurace vyberte moznost Pouzit a restartovat a robot se znovu spusti.
4
5

.V Casti Cesta k souboru ovérte, zda se zobrazuje poZzadovany nazev instalace.

29.2. Novy...

Umoznuje vytvorit novy program a/nebo instalaci.

e 2+H

Spustie | Program instalace  Pohyb v Protokol

Program Proménné

Zastaveno

Robot v chodu

Dnd  Hodin - Minut  Sekund

0 00 02 57

[ Zobrazit body trasy

O Bézny

ABCDE D ﬁ E
T —

default*

.
A

2 Instalace
AL

Uloit.

Simulace .

Vytvofeni nového programu

1. Ve Spravci program0 a instalaci klepnéte na Novy

... a vyberte polozku Program.

2. Na obrazovce Program nakonfigurujte pozadovany novy program.

3. Ve Spravci Program a instalaci klepnéte na Ulozit... a vyberte polozku Ulozit vSe nebo Ulozit

program jako...

4. Na obrazovce Ulozit program jako zvolte nazev souboru a klepnéte na moznost UloZit.

5. V Casti Cesta k souboru ovéfte, zda se zobrazuje novy program.

Nova instalace

Ulozte instalaci pro pouziti po vypnuti robota.

UR16e
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Ve Spravci programu a instalaci klepnéte na Novy... a vyberte polozku Instalace.
Klepnéte na Potvrdit bezpecnostni konfiguraci

Na obrazovce Instalace nakonfigurujte pozadovanou novou instalaci.

Ve Spravci programu a instalaci klepnéte na Ulozit... a vyberte polozku Instalace...

Na obrazovce UloZit instalaci robota zvolte ndzev souboru a klepnéte na moznost UloZit.

Instalaci pro aktualni program nastavite pomoci moznosti Nastavit instalaci.

N o g~ w b=

V ¢asti Cesta k souboru ovérte, zda se zobrazuje nova instalace.

29.3. Ulozit...

Proménné

k8 uiozit program jako...

' Ulozit instalaci jako ...
AL

Stav

Zastaveno

Robot v chodu

onfl Hodin  Minut Sekund

0 00 02 58

O Zobrazit body trasy

O Bézny Rychlost (Cr——— 100% ° 0 o 3”-‘-”_4\‘3:39.

Ulozit...nabizi tfi moznosti. V zavislosti na programu/instalaci, ktery nacitate/vytvafrite, Ize pouzit
moznost:

Ulozit v8e, ktera aktualni program a instalaci ulozi automaticky, aniz by systém zobrazil vyzvu k ulozeni
na jiné misto nebo pod jinym nazvem. Pokud u programu nebo instalace nebyly provedeny zadné
zmeény, bude tlacitko Ulozit vSe...neaktivni.

Ulozit program jako..., kterd umoznuje zménit ndzev nebo umisténi programu. Aktualni instalace se
ulozirovnéz, a to pod stavajicim nazvem a ve stavajicim umisténi.

Ulozit instalaci jako..., ktera umoziuje zménit nazev nebo umisténi instalace. Aktualni program se
uloZi pod stavajicim nazvem a ve stavajicim umisténi.
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29.4. Spravce souborl

ABCDE.urp

StartABCDE.urp

Nézev souboru: Filtr:

StartABCDE.urp Programové soubory Universal Robaots hd ‘

O Bé&Zny dychlost @ o Simulace .

Tento obrazek znazorfiuje obrazovku nacteni, ktera se sklada z nasleduijicich tlacitek:

Navigace s popisem cesty

Navigace s popisem cesty obsahuje seznam adresart vedoucich do stavajiciho umisténi. Po vybrani
nazvu adresare v navigaci s popisem cesty se umisténi zméni na prislusny adresar a zobrazi jej v oblasti
vybéru souboru.

Oblast vybéru soubor(

Klepnutim na nazev souboru jej oteviete. Adresare se vybiraji stiskem jejich nazvu na pul sekundy.

Filtr souborti

Zadavat Ize zobrazené typy soubortl. Po vybéru moznosti Zalohovat soubory se v této oblasti zobrazi
poslednich 10 ulozenych verzi programu, kde je nejnové;jsi a je nejstarsi.

Nazev souboru

Zde se zobrazuje vybrany soubor. PFi ukladani souboru pouzijte k ru¢nimu zadani nazvu souboru
textoveé pole.

Tladitka Akce

Panel akci se sklada ze série tlacitek, ktera umoznuji provadét spravu soubora.
Ukon napravo od panelu akci podporuje zalohovani aktualné vybranych soubort a adresait do
daného umisténia na USB. Ukon je povolen pouze v pfipadé, Ze je k portu USB pfipojeno externi
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30. Nabidka moznosti UNIVERSAL ROBOTS

30. Nabidka moznosti

30.1. Napovéda

Zde se nachazi definice vSech prvka, které tvofi funkce rozhrani PolyScope.
1. V pravém rohu Zahlavi, klepnéte na hamburger menu a vyberte Napovéda.
2. Po klepnuti na jeden z Cervenych otazniku, které se zobrazi, Ize definovat pozadovany prvek.

3. Klepnutim na ¢ervené X v pravém hornim rohu obrazovky definice prvkl napovédu ukondcite.

30.2. Informace

Zobrazit Ize informace o verzi a pravni udaje.
1. Klepnéte na hamburger menu a vyberte Informace.
2. Pro zobrazeni udajli klepnéte bud’ na Verze nebo Pravni ujednani.

3. Na obrazovku se vratite klepnutim na tlacitko Zaviit.

30.3. Nastaveni

Pfizplsobeni rozhrani PolyScope

1. V zahlavi klepnéte ha hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.

2. V postranni nabidce vlevo vyberte polozku, ktera se ma pfizpusobit. Bylo-li nastaveno heslo
provozniho rezimu, polozka Systém v postranni nabidce je k dispozici pouze pro programatora.

3. Pro potvrzenivaSich zmén klepnéte na moznost Pouzit a restartovat v pravé spodni ¢asti
obrazovky.

4. Klepnutim na moznost Ukong€it v levé spodni ¢asti obrazovky zaviete Nastaveni obrazovky beze
zmeén.

30.3.1. Predvolby

Jazyk

V rozhrani PolyScope Ize zménit jazyk a mérné jednotky (metrické nebo britské).

Cas

K dispozici je pristup a/nebo moznost uprav aktualniho ¢asu a data zobrazeného na obrazovce
PolyScope.
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1. V zahlavi klepnéte na ikonu hamburger menu a zvolte poloZzku Nastaveni.
2. V gasti Predvolby vyberte Cas.
3. Ovéite a/nebo upravte Cas a/nebo Datum podle potfeby.
4. Pro pouziti vasich zmeén klepnéte na Pouzit a restartovat.
Datum a ¢as se zobrazuiji v karté Protokol (viz 28.2. Zaznam udalosti na strané 249) v ¢asti Protokol

data.

Skryti posuvniku rychlosti

Posuvnik rychlosti, umistény na zakladné obrazovky karty chodu, ktery obsluze umozriuje ménit
rychlost probihaijiciho programu.

1. V zahlavi klepnéte na ikonu hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.

2. V casti Predvolby vyberte Spustit obrazovku.

3. Pomoci zaskrtavaciho poli¢ka Ize zobrazit nebo skryt Posuvnik rychlosti.

30.3.2. Heslo

Spravce

Pomoci hesla spravce mizete zménit konfiguraci zabezpeceni systému, véetné pfistupu k siti.

Heslo spravce je shodné s heslem pouzitym pro uzivatelsky ucet root v systému Linux bézicim na
robotu. Toto heslo mlze byt potfebné v nékterych pripadech pouziti v siti, jako je SSH nebo SFTP.

UPOZORNENI
Zapomenuté heslo spravce nelze obnovit.

» Pfijméte takova opatfeni, aby vase heslo spravce nebylo ztraceno.

Nastaveni hesla spravce

1. V zahlavi klepnéte na ikonu hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
V zalozce Heslo klepnéte na Spravce.

V zalozce Sou€asné heslo zadejte vychozi heslo: easybot.

> 0D

V poliNové heslo zadejte nové heslo.

Vytvoreni silného a tajného hesla zajisti nejlepsi zabezpeceni vaseho systému.

ol

V poli Potvrdit nové heslo zopakuijte své nové heslo.

6. Pro potvrzeni zmény hesla klepnéte na Pouzit.
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Bezpec€nost

Bezpecnostni heslo zabranuje neopravnénym upravam bezpecnostnich nastaveni.

30.4. Systém

30.4.1. Zalohovani a obnova

Uplnou kopii systému si ulozte na disk USB a pouzijte ji k obnové systému zpét do pfedchoziho stavu.
To muze byt nutné napf. v pfipadé poskozeni disku nebo nahodném vymazani.

POZNAMKA

K provadéni operace zalohovani a obnovy pouzijte jeden z portd USB uvnitf ovladaci
jednotky (CB). Vyuziti USB portu ovladaci jednotky je stabilnéjsi a zalohovani vyzaduje
meéné casu.

Zalohovani systému

1. V zahlavi klepnéte na ikonu hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
V &asti Systém klepnéte na Zaloha a obnovy.

Zvolte Umisténi pro ulozeni zalohy a stisknéte moznost Zaloha.

w0 DN

Klepnéte na OK pro Uplny restart systému.

Obnoveni systému

1. V zahlavi klepnéte na ikonu hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
V Casti Systém klepnéte na Zaloha a obnovy.

Vyberte zalozni soubor a stisknéte moznost Obnovit.

w0 DN

Klepnéte na OK pro potvrzeni.

30.4.2. Aktualizovat

Software robota je nutné priibézné aktualizovat instalaci aktualizaci pomoci USB.

Aktualizace softwaru

1. V zahlavi klepnéte na ikonu hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.

2. V c¢asti Systém klepnéte na Aktualizace.

Uzivatelska pfirucka 261 UR16e

Copyright© 2009-2021 od Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright© 2009-2021 od Universal Robots A/S. VVSechna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS 30. Nabidka moznosti

3. PovloZeni USB Ize klepnutim na moznost Hledat zobrazit platné aktualizani soubory.

4. V seznamu platnych aktualiza¢nich soubor(i vyberte poZadovanou verzi a klepnutim na moznost
Aktualizovat provedte instalaci.

UPOZORNENI
Po upgradu softwaru programy vzdy zkontrolujte. Upgrade muze zménit trajektorie ve
vasem programu.

30.4.3. Sit

Vybérem jedné ze tfi dostupnych sitovych metod Ize nakonfigurovat pfipojeni robota.
 DHCP
+ Staticka adresa

+ Deaktivovana sit (pokud si nepfejete pfipojit robota k siti)

V zavislosti na vybrané sitové metodé nakonfiguruje nastaveni sité:
* IP adresa
» Maska podsité
+ Standardnibrana
* Preferovany server DNS

« Alternativni server DNS

Pro potvrzeni zmén klepnéte na Pouzit.

30.4.4. Sprava URCaps

Spravovat Ize stavajici URCaps, pfipadné Ize v robotu nainstalovat nové.
1. V zahlavi kliknéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
2. V Casti Systém zvolte URCaps.
3. Klepnéte na tlaCitko+, zvolte soubor .urcap a stisknéte Otevit.
4

. Chcete-li pokracovat v instalaci daného URCap, stisknéte polozku Restartovat. Po tomto kroku
se URCaps nainstaluje a bude pfipraven k pouziti.

5. Chcete-li nainstalovany soubor URCaps odstranit, vyberte jej v nabidce Aktivni URCaps,
stisknéte tlacitko - a stisknéte Restart, aby se zmény projevily.

Podrobné informace o novém URCap se objevi v poli Aktivni URCaps. Stavova ikona oznacuje stav
URCap, jak je uvedeno nize:

+ o URCap ok: URCap je nainstalovana a bézi normalné.
+ @ Chyba URCap: URCap je nainstalovana, ale nelze spustit. Kontaktujte vyvojare URCap.

+ 0 Jevyzadovan restart URCap: URCap byla pravé nainstalovana a je nutny restart.
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Chybové zpravy a informace o URCap se objevi v poli Informace o URCap. V zavislosti na typu
detekovanych chyb se zobrazuji rizné chyboveé zpravy.

30.4.5. Dalkoveé ovladani

Robot muze byt bud’ v rezimu Mistniho ovladani (ovladan pfenosnym terminalem) nebo Dalkového
ovladani (ovladan dalkové).

o]

Mistni

Zapnuti napajeni a uvolnéni brzdy na zakladé signalu
zaslanych do robota pres sit

Pohyb robota pomoci karty Pohyb

PFijem a provadéni program( robota a instalace na zakladé ~ Spousténi pomoci ru¢niho ovladaciho

signalli zaslanych do robota pres sit panelu
Automatické spusténi program pfi zavadéni (bootovani), Nacitani programu a instalace z
fizené z digitalnich vstupu Ruéniho ovladaciho panelu

Automatické uvolnéni brzdy pfi zavadéni (bootovani), fizené

Volnobéh

z digitalnich vstupt

Spusténi program( pomoci digitalnich vstupli

Ovladani robota prostrednictvim sité nebo digitalniho vstupu je ve vychozim nastaveni zakazano.

Aktivace dalkového ovladani

Aktivaci a vybérem funkce Dalkové ovladani Ize tento zakaz odebrat.

Aktivujte dalkové ovladani prepnutim na profil mistniho ovladani robota (ovladani PolyScope),
ktery umoznuje ovladat vSechny spusténé programy a spoustéci skripty vzdalené.

Aby bylo mozné ziskat v profilu pfistup do dalkového a mistniho rezimu, aktivujte funkci Dalkové
ovladaniv nastavenich.

r d

.V zahlavi klepnéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.

V Casti Systém zvolte Dalkové ovladani.

Klepnutim na tlacitko Aktivovat se zpfistupni funkce Dalkové ovladani. Rozhrani PolyScope
zUstane aktivni. Funkce Dalkové ovladani se nespusti bezprostfedné po aktivaci. Jeji aktivace
pouze umoznuje prepnuti z Mistniho ovladani na Dalkové ovladani.

V nabidce profilu vyberte moznost Dalkové ovladani pro zménu PolyScope. Muzete se vratit k
mistnimu ovladani prepnutim zpét v profilovém menu.
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POZNAMKA
» Prestoze funkce Dalkoveé ovladani omezuje moznosti v rozhrani PolyScope,
nadale Ize sledovat stav robota.

» Kdyz je systém robota vypnuty dalkovym ovladanim, spousti se dalkovym
ovladanim.

30.4.6. BezpecCnost
Obecné

Zalozka Obecné umoziiuje nakonfigurovat Kouzelné soubory a konfigurovat pristup robota k siti.

Kouzelné soubory

Kouzelny soubor je skript na jednotce USB, ktery se spusti po vioZzeni jednotky do systému.

Kouzelné soubory maji neomezena opravnéni k provadéni systémovych zmén, a proto je potfeba s nimi
zachazet bezpecné.

Spusténi kouzelnych soubortl

1. V zahlavi klepnéte ha hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
V Casti Bezpecnost vyberte Obecné.

Zadejte sveé heslo spravce.

> DN

Vyberte Spustit kouzelné soubory.

Konfigurace pfichozich pfipojeni
Aby bylo vzdy odmitnuto sitové pFipojeni pochazejici z IP adresy mimo uvedenou podsit, zvolte
moznost Omezit pfichozi sifovy pfistup na konkrétni podsit. Napriklad:

» Pomoci 192.168.1.0/24 povolte pfistup pouze od hostitel(i v rozsahu 192.168.1.0 -
192.168.1.255.

» Pomoci 192.168.1.96 povolite pfichozi pfistup pouze z jednoho hostitele.

Chcete-li vypnout omezeni podsité, ponechte pole prazdné.

Pokud chcete zakazat jakékoli pfichozi pfipojeni k uréenym portlim, pouzijte moznost Zakazat prichozi
pripojeni k dalSim rozhranim (dle portu).

Napfiklad:
» K zablokovani vSech portll pouzijte 0-65535. K zablokovani konkrétniho portu pouzijte 564.

+ K zablokovani konkrétnich porttl a konkrétnich rozsah( portd pouzijte 2318-3412,22,56-67.
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Pokud chcete zabranit blokovani portli, ponechejte pole prazdné. Jakakoli povolena sluzba (viz
Nastaveni->Zabezpeceni->Sluzby) bude mit prednost pfed blokovanim porta.

UPOZORNENI
URCaps muze ke svému fungovani vyzadovat otevieni konkrétnich sitovych rozhrani.

+ Pokud néktery z vasich URCaps vyzaduje otevieni konkrétnich sitovych
rozhrani (porty/sluzby), obratte se na svého dodavatele URCaps.

Konfigurace prichozich pripojeni

1. V zahlavi klepnéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
V Casti Bezpecnost vyberte Obecné.
Zadejte sve heslo spravce.

Zadejte omezeni podsité v mozZnosti Omezit pfichozi pfistup ze sité na konkrétni podsit.

o~ DN

Zadejte rozhrani, ktera maiji byt uzaviena, v moznosti Zakazat pfichozi pfistup k dalSim
rozhranim (dle portu).

Secure Shell (SSH)

Secure Shell (SSH) poskytuje soukromé (Sifrované) a ovéfené pfipojeni k robotu, coz umoznuje:
* pfistup k operacnimu systému
* kopirovani soubort

* tunelovani sitovych rozhrani.

POZNAMKA

SSH je mocny nastroj, pokud se pouziva tak, jak bylo zamysSleno. Nez se pfi
zabezpeceni aplikace robota spolehnete na technologii SSH, ujistéte se, ze pouzivani
technologie SSH rozumite.

Povoleni pfistupu SSH

1. V zahlavi klepnéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
V Casti BezpecCnost vyberte Security Shell.

Zadejte své heslo spravce.

w0 DN

Nakonfigurujte nastaveni Secure Shell:
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* Vyberte Povolit pfistup SSH.

 Vyberte Povoleni presmérovani portt (v rezimu dalkového ovladani) a zvolte
povolit/zakazat.

Presmérovani portl je k dispozici pouze v rezimu dalkového ovladani.

PFesmérovani portl je doporucena technika pro zabaleni otevienych rozhrani (napf.
sluzba Ovladaci panel) v bezpecném a Sifrovaném tunelu, ktery vyzaduje ovéreni.

5. Vyberte typ ovéfovani.

Ovéfovani

Jakékoli SSH pripojeni vyzaduje, aby pfipojujici se uzivatel pfi navazovani spojeni prosel ovérenim.
Ovérovani muzete nastavit pomoci hesla nebo pfedem sdileného autorizovaného klice.

Sprava autorizovanych kli¢a

Ovérovani na zakladé klicu vyuziva predem sdilené klice.
Zde jsou uvedeny dostupné kli¢e spolu s tlacitky pro odebrani vybraného klice ze seznamu a pro pridani
novych klicu.

1. Klepnutim na Pfidat oteviete dialogové okno pro vybér souboru.

2. Vyberte kli€ ze souboru.

Soubor se ¢te fadek po fadku a pridavaji se pouze radky, které nejsou prazdné a nejsou
oznaceny jako komentare (zacinajici na #). Neprovadi se ovéreni pridanych radku.

3. Musi byt v souladu s formatem pouzitym pro authorized_keys.

Sluzby
Sluzby obsahuji seznam standardnich sluzeb bézicich na robotu. Kazdou sluzbu mazete povolit nebo
zakazat.

Zapnuta sluzba zlstane dostupna, i kdyz jsou blokovany porty pfidruzené k této sluzbé. Pouhé
blokovani portu tedy nestaci k zabranéni pfistupu k uvedenym sluzbam, pokud jsou zapnuty.

Uvedené sluzby musi byt deaktivovany vyb&rem moznosti Obecné a poté Pfichozi spojeni, aby se
zabranilo pfistupu.
Zapnuti sluzby

1. V zahlavi klepnéte ha hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
2. V Casti Bezpecnost vyberte Sluzby.

3. Zadejte své heslo spravce.
4

.V seznamu vyberte moznost a klepnéte na Zapnout, nebo klepnéte na Vypnout.

30.5. Vypnout robota

Tlacitkem Vypnout robota Ize robota vypnout nebo restartovat.
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Vypnuti robota

1. V zahlavi klepnéte ha hamburger menu a zvolte polozku Vypnout robota.

2. Jakmile se objevi dialogové okno Vypnout robota, klepnéte na Vypnout.
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31. Slovnik

Kategorie zastaveni 0
Odpojenim robota od napajeni dojde k jeho okamzitému zastaveni. Jedna se o nekontrolované
zastaveni, pfi kterém se robot maze odchylit od naprogramované trasy, protoze se kazdy kloub
zabrzdi co nejrychleji. Toto ochranné zastaveni se pouziva v pripadé, ze dojde k prekroceni
bezpecnostni mezni hodnoty nebo v pfipadé selhani bezpecnostni soucasti fidiciho systému. Vice
informaci najdete ve smérnicich ISO 13850 nebo IEC 60204-1.

Kategorie zastaveni 1
Pohyb robota se zastavuje, kdyz je robot napajen, a po zastaveni se robot odpoji od zdroje
napajeni. Jedna se o kontrolované zastaveni, pfi kterém robot pokracuje po naprogramované
trase. Napajeni se odpoji po zastaveni robota. Vice informaci najdete ve smérnicich ISO 13850
nebo IEC 60204-1.

Kategorie zastaveni 2
Kontrolované zastaveni robota pfi zachovani napajeni. Bezpec€nostni fidici systém sleduje, zda
robot zUstane zastaveny. Vice informaci najdete ve smérnici IEC 60204-1.

Kategorie 3
Termin Kategorie by se nemél zaménovat s terminem Kategorie zastaveni. Kategorie se vztahuje k
typu architektury, pouzivané jako zaklad pro uré&itou Uroveri vykonnosti. Vyznamnou vlastnosti
architektury Kategorie 3je, ze jedina porucha nemuze vést ke ztraté bezpecnostni funkce. Vice
informaci najdete ve smérnici ISO 13849-1.

Uroveri vykonu
Pomoci trovné vykonu (PL) se urcuje schopnost bezpec¢nostnich soucasti fidicich systému
provadét bezpecnostni funkce za predvidatelnych podminek. PLd je druha nejvyssi klasifikace
spolehlivosti, coz znamena, Ze bezpecnostni funkce je velmi spolehliva. Vice informaci najdete ve
smérnici ISO 13849-1.

Diagnostické pokryti (DC)
je méfitkem uc€innosti diagnostiky realizované za u¢elem vyhodnoceni urovné vykonu. Vice
informaci najdete ve smeérnici ISO 13849-1.

MTTFd
Stfedni doba do zavazné poruchy (MTTFd) je hodnota ziskana na zakladé vypoctu a testu
pouzivanych k vyhodnoceni urovné vykonu. Vice informaci najdete ve smérnici ISO 13849-1.

Osoba provadéjici instalaci
Osoba provadeéijici instalaci navrhuje kone¢nou instalaci robota. Osoba provadéjici instalaci nese
odpovédnost za provedeni finalniho posouzeni rizik a musi zajistit, aby kone¢na instalace byla v
souladu s mistnimi zakony a predpisy.

Posouzeni rizik
Posouzeni rizik je celkovy proces identifikace veSkerych rizik a také jejich omezeni na pfislusnou
uroven. Proces posouzeni rizik musi byt zdokumentovan. DalSi informace najdete v ISO 12100.

Viyuziti robota ke spolupraci
Termin spoluprace se vztahuje na spolupraci mezi obsluhou a robotem v aplikaci robota. Pfesné
definice a popisy viz normy ISO 10218-1 a 1SO 10218-2.
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Bezpecnostni konfigurace
Bezpecnostni funkce a rozhrani jsou konfigurovatelné pomoci parametr bezpe€nostni
konfigurace. Ty jsou definovany pomoci rozhrani softwaru, viz éast Cast || Pfirucka k rozhrani
PolyScope na strané 99.

31.1. Index

A

About 259

Align 240

Auto 240

Automatic mode 117

Automatic Mode Safeguard Reset 135
Automatic Mode Safeguard Stop 135

B

Base 65, 101, 156
Base feature 225
Blend parameters 159
Blending 158
Bracket 32

C

Cone angle 133

Cone center 133

Configurable 1/0 36

control box 80, 105, 245

Control Box 2, 30, 32, 35, 44-45,216
Conveyor Tracking 35, 192
Conveyor Tracking Setup 221
Custom 124
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D

Delete 128

Direction Vector 164

Disabled 127, 129

Disabled Tool direction limit 133

E

Edit Position 131

Elbow 65, 101

Elbow Force 125

Elbow Speed 125

Error 194

Ethernet 32,234
EtherNeVt/IP 32,213, 237
Expression Editor 178

F

Factory Presets 123

Feature 222, 225, 240

Feature menu 190

File Path 253

Folder 170

Footer 101,142

Frame 190

Freedrive 23,117,191, 212, 226, 240-241

G

General purpose I/0 36
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H

Hamburger Menu 104
Header 101
Home 240

I/0 32,37,103, 134,213,215, 245
Initialize 104, 106

input signals 134

Installation 103, 253-254
Installation variables 216

integrator 12

J

Joint Limits 126

joint space 154

L

Log 103, 249

M

Manual High Speed 104,119
Manual mode 117

Mini Displayport 32

MODBUS 32, 221, 234, 236, 246
mode

Automatic 103, 118
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Local 103

Manual 103, 118

Remote 103
Modes 22, 127
Momentum 124
Motion 190
Mounting bracket 2
Move 103, 117, 154-155, 168, 243
Move robotto 143
Move Tool 239
MovedJ 154, 226, 243
MovelL 154,226, 243
MoveP 154, 226

N

New... 103, 253

Normal 128

Normal & Reduced 128

Normal & Reduced Tool direction limit 133
Normal mode 125, 133, 152, 242

Normal Plane 130

Normal Tool direction limit 133

Not Reduced mode 136

O

Open... 103, 253

output signals 135

P

Pan angle 134
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Play 104, 142

Point 190

PolyScope 1, 23, 101,104, 107, 137, 141,172, 207, 234, 238, 259, 264
popup 169

Pose Editor 240-241

Position 131

Position range 126

Power 124

Profinet 238

Program 103, 141, 192, 253-254

Program and Installation Manager 103, 253
programnode 145

Program Node 150

Program Tree 145

R

Radius 131

Recovery mode 23, 125

Reduced 128

Reduced mode 22, 125, 131, 133-134, 136
Reduced Tool direction limit 133

Relative waypoint 156

Remote Control 217,263

Rename 128

Restrict Elbow 129

risk assessment 3,7,12, 14,19

Robot 131,239

robotarm 101, 106, 186-187, 191, 216, 239
Robotarm 80

Robot Arm 32

robot cable 47-48

Robot Limits 123

Robot Moving 135
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Robot Not Stopping 135
Robot Program Node 150
Run 102, 141

S

safe Home 136

Safeguard Reset 135
Safety Configuration 13, 121-123, 126
Safety functions 17-18
Safety Checksum 104, 123
Safety I/0 17,22, 36-37
Safety instructions 55
Safety planes 127, 239, 242
Safety Settings 7, 121, 261
Save... 103, 253, 255
Screen 101

Script manual 3

Service manual 3

Settings 259

Setup 241

Shoulder 65, 101

Show 128

Shut Down 267

Simple 190

Simulation 104

Speed Slider 104, 117
standard 80

Standard 82

Step 104

Stop 104

stopped state 106
Stopping Distance 124
Stopping Time 124
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Success 194

Switch Case construction 178
System Emergency stop 134
System Emergency Stop 135

T

TCI 167

Teach Pendant 2, 30-31, 44, 101, 105, 137, 191, 263
Templates 192

Test button 191

Tiltangle 134

Tool 131

Tool Center Point 125, 156, 207, 240
Tool Center Position 131

Tool Communication Interface 219
Tool Direction 132-133

Tool feature 225

Tool Flange 101

Tool Force 124

Tool I/O 48

Tool Position 131-132

Tool Speed 124

Trigger Plane 130

Trigger Reduced Mode 128

U

Until 164

Until Distance 165
Until Expression 165
Until Tool Contact 165
UR+ 3

URCaps 262
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Vv

Variable feature 156
Variable waypoint 156
Variables 141, 153
Voltage 245

W

Wait 167

Warning signs 8

Warranty 63

Waypoint 154, 156-158, 163
Waypoints 108

Wrist 101
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