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KORUYUCU DURDURMA (PROTECTIVE STOP) SERVIS NOTU

Safety Message

! Protective Stop

Koruyucu durdurma uyari mesaji nedir?

Koruyucu Durdurma, tespit edilen bir ariza nedeniyle robot kontrol Unitesi tarafindan yirttilen bir
durdurmadir ("Protective Stop"). Ariza durumunun bir bildirimi olarak robot el kumandasi ekraninda veya
harici ekranda bir uyari mesaji gosterilir. Robotunuz calisma sirasinda Koruyucu Durdurma uyari
mesajlarini gostermeye devam ederse, kisa zamanda ilgilenin ve nedenini bulmak igin inceleme yapin.
TUM Koruyucu Durdurma uyari mesajlarini inceleyin. Bu mesajlar, robot uygulamasinin ve/veya
programin gdzden gegcirilmesi gerektigini gosterir. Uretime devam etmeden 6nce programin
degistiriimesi veya servis hizmeti gerekebilir.

Koruyucu Durdurmaya ne sebep olabilir?
Koruyucu Durdurma, asagidaki nedenlerden biri veya birkagindan kaynaklanabilir:

— Yanlis programlama

— Yanls kurulum ayarlan

— Robot asiri zorlaniyordur, dolayisiyla operasyonel 6zelliklerini agmaktadir.

— Robot veya ona bagli u¢ elemani, gevresel ekipmanlara veya is pargasina garpiyor veya bir
seyle temas halindedir.

— Birrobot bileseni, yanhs kullanim nedeniyle zamanindan 6nce az bir émre sahiptir.

Koruyucu Durdurma uyarisini gérmezden gelirseniz ne olur?

Koruyucu durdurmalar gérmezden gelmek, robotun kotiye kullanilmasidir. Yanhis kullanim,
robot garantisini gecersiz kilar. Yanlis kullanim, Uriin sertifikalarini gegersiz kilabilir. Yanhs
kullamim, robotun (veya robot bilesen parcasinin) arizalanmasi nedeniyle insanlar risklere
maruz birakabilecek bir arizaya neden olabilir.

Gunlik olarak koruyucu durdurmalari olan bir uygulama yanhs tasarlanmistir. Koruyucu durdurma
uyarilarinin otomatik olarak sifirlanmasi yasaklanmalidir. Robot uygulamasi ve/veya programi, robot
ozellikleri dahilinde ¢alisacak sekilde degistirilmelidir. Spesifikasyonlar dahilinde operasyon, Kullanici
ve Servis Kilavuzlarinda ayrintili olarak agiklanan Universal Robots en iyi uygulamalarina bagl kalarak
gerceklestirilebilir.

UYARI:

Yanhis kullanimdan dolayir robot durusuna ve hasarina sebep olabilir. Uyarilar, robotun ve
bilesenlerinin asir aginmasina ve omriiniin kisalmasina neden olan, triin 6zelliklerinin diginda bir
A islemin gostergesidir!

... Tum koruyucu durdurmalar arastirin ve nedenini belirleyin.

... Uretime devam etmeden 6nce nedenleri diizeltin, 6rn. dogru programlama ve/veya kurulum.
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Nedeni / nedenleri belirlemeden ve gidermeden dnce uyari mesajlarini manuel veya otomatik
olarak ONAYLAMAYIN veya SIFIRLAMAYIN.

Durdurma uyarilarinin neden gergeklestigini 6grenmek i¢in Kullanici ve Servis Kilavuzlarini
okuyun. Robot uygulamanizi iyilestirmek igin bu kilavuzu kullanin.

Personeli, galismaya devam etmeden ONCE uyari mesajlari ve koruyucu durdurmalarin
nedenlerini belirleme ve diizeltmenin 6nemi hakkinda egitin.

Asagidakiler, uygulama dogrulama, personelin egitimi ve robot uygulamalarinin kullaniminin
denetlenmesi ile saglanacaktir:

1) Egitimli_personel, tim Koruyucu Durdurma uyari mesajlarinin_nedenini_belirlemek igin programi
g6zden gecirmeli ve sorunu gidermelidir.

— Egitimli personele bu gereklilikler hakkinda bilgi verilmelidir.

— Egitimli personele nedeni arastirmasi ve diizeltmesi talimati verilmelidir.

— Uyarinin nedenini inceledikten, gozden gegirdikten ve buna gore hareket ettikten sonra, bir
kullanicinin bilingli bir eylemiyle ¢alistirmaya devam edilmesi gerekli olacaktir.

— Bir sistem entegratori veya son kullanici programcisi, Koruyucu Durdurmalarin otomatik
olarak onaylanmasi ve sifirlanmasi igin uygulama programini ayarladiysa, robot programinin
/ sisteminin derhal diizeltilmesi gerekir.

2) Koruyucu Durdurma uyari mesaji, hatanin _temel nedenini belirlemek igin gdzden gegirilmeden
SIFIRLANMAMALIDIR.

3) KULLANICI, servisin gerekli olup olmadidini ve servisin ne kadar hizli yapilacagdini belirlemelidir.

4) KULLANICI, personelin asagidaki konularda bilgilendirilmesini ve egitilmesini saglayacaktir:

— Koruyucu durdurmalarin kullanimi ve amaci.

— Koruyucu durdurma uyari mesajlarinin nedeninin arastiriimasi ve dizeltilmesi.

— Kok nedeni diizeltmeden ¢aligsmaya devam etmek igin uyarilarin onaylanmasi ve sifirlanmasi,
garantiyi ve Urin sertifikalarini gecersiz kilabilir. Bu, robotun hasar gorebilecegi veya
bozulabilecegi ve muhtemelen personelin yaralanmasina neden olabilecegi yanlis
kullanimdir.

Universal Robots, robotu giincel tutmak, sistemin genel kullanimina ozellikler ve
iyilestirmeler getirdiginden, mdsgterilerin robotlarini  en son yazilim sirimiine
glncellemelerini siddetle tavsiye eder. En son yazilim slrimini indirmek i¢in UR'nin
destek sitesinin Indir bélimiine gidin.

Liatfen, Universal Robots’'un destek sitesindeki kilavuzlan indirin: http://www.universal-
robots.com/support . Bu web sitesinde baska referans materyalleri de bulacaksiniz.
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Robotunuzda Koruyucu Durmalari onlemek igin ne yapilabilir? Diizeltici eylemler nelerdir?

1.

Kurulum ayarlarini kontrol edin ve asagidaki ayarlarin dogru sekilde yapilandirildigindan emin olun:

— Tasima Kapasitesi (Payload)

— Ug Elemani Merkez Noktasi (Tool Center Point, TCP)
— Agirlik Merkezi (Center of Gravity) (u¢ elemani ve is pargasinin agirlik merkezi)
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Robot programinizda bu onemli ayarlari nasil yapilandiracaginizdan ve ayarlayacaginizdan emin
degilseniz, Universal Robot distribltoriinden bilgi veya egitim talep edin.

2. Hareket komutlarinda TCP'yi ayarlayin: Movel, MoveJ ve MoveP hareket komutlarinda dogru
TCP'nin ayarlanip ayarlanmadigini kontrol edin. "Etkin TCP'yi yoksay" seceneginin kullaniimasi
gercek degerleri maskeleyecek ve robotun gergek kuvvetleri yeterli olandan daha az olarak
yorumlamasina neden olarak Koruyucu Durmalar yaratacaktir.

1 ¥ Robot Program
2 ¢ < Movel
3 ® Waypoint_1

Hgroke-Aetive FER-

Variables

Move

Specify how the robot will move between waypaoints.,

The values below apply to all child waypoints and depend on the selected mowveme

type.

Set TCP

Mowel

Tool Speed

Use active TCP v

| 250.0] mm/s

Use active TCP _
Custom TCP  ffm—

Tool Acceleration

1200.0| mmy/s?

Kurulum sekmesinde olusturulan TCP'nin nerede secildigini gosteren bir 6rnek
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3. Giivenlik ayarlarini kontrol edin ve uygulamanin risk degerlendirmesi ve validasyon sonuglarina gore

ayarlarin dogru olup olmadigini kontrol edin.
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Kontrol edilmesi gereken glvenlik parametre ayarlarinin nerede bulunduguna dair 6rnek

4. Asin kuvvet uygulama: Robotun, alma pozisyonlarinda asiri itme yapmadigini ve boylece Koruyucu

Durmalara neden olabilecek istenmeyen kuvvetler olusturmadigini dogrulayin. Carpigsmalardan
kacinmak icin ilgili gecis noktalarini yeniden 6gretin. Gerekirse, robotta olusan baskiyi azaltmak ve
boylece Koruyucu Durmalari 6nlemek i¢in bu pozisyonlarda Kuvvet Modu komutunu kullanin.

Uc¢ elemaninin yuksek kuvvet uyguladigina dair bir drnek

ivmelenme ayarlan: Robot, cevrim siiresi gereksinimlerini karsilarken kolun asiri zorlandigi stresli
durumlar yaratmadan noktalar arasinda yumusak gegisler yapacak sekilde programlanmalidir. ivme
ayarlarinda bir artis disiinulmeden 6dnce mimkin olan her yerde yollari optimize etmek igin yaricap
gegcisleri kullaniimahdir. Hiz ve ivme degerleri, dogrusal ve eklemsel hareketler icin uygulama tavsiye
degerleri dahilinde olmalidir. Parametre ayarlarinin asilmasi eklemlerde yiiksek gerilime neden
olabilir ve Koruyucu Durdurma uyarilarina neden olabilir. Litfen programinizin tim hizlarini ve
ivmelerini inceleyin.

el Gt bioe =
Vv Basic Q _ Graphics Variables

Move
— 1 v Robot Program Move Movel — -
Qi 2 ¢« Move| Specify how the robot will move between waypoints. i
Direction 3 © Waypoint_1 oints.
The values below apply to all child waypoints and depend on the selected moveme
e 49 ’*‘g"‘/e‘- — g PRl W hd depend on the selected movement
5 Waypoint 2
Set Set TCP Tool Speed ‘/
s Tool Speed
Popup Use active TCP v 83000.0 mmis
L 550.0/mm/s
Hait
Feature Tool Acceleration — J
e : cceleratior
Base v x 6000.0 mmys? ===
(] 4. 400.0] mm/s?
> Advanced
> Templates o

ivme ve hiz parametre ayarlarinin nasil degistirilecegine iliskin 6rnek
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6. Yarigap gegcisleri: MovedJ, MoveL ve MoveP hareketlerinde yaricap gecisleri kullaniimasi, robotun
tim yol noktalar arasinda yavaslamaya gerek kalmadan gegis noktalarindan ge¢gcmesine olanak
tanir. Bu, robot eklemlerindeki stresi azaltir ve uygulamanin ¢evrim siiresini kisaltir. Yaricap gegisi
eklemek, hizi ve ivme ayarlarini artirmadan once robot ¢evrim siresini azaltmak igin ilk yontem
olmahdir. Robotun durmasi gerekmedigi durumlarda yaricap gegisleri eklenmelidir. 0 mm'den daha
bilyuk ancak bir sonraki gegis noktasinin toplam mesafesinden daha biyik olmayan bir deger girin.
GCok buyuk bir yaricap gegcis eklenirse, gecis noktasinin atlanmasina neden olur ve yarigap gegisi
yurutilmez. Gegis noktasini atlamak, Glnliik Dosyasinda bir uyari mesajinin olusturulmasina neden
olacaktir. Bu uyari mesaji, "Bir Movel'de (st iste binen yarigap gecisleri var, bir gecis noktasi atlandi
(Overlapping Blends in a Movel, a waypoint was skipped )" olacaktir. Degisikliklerin ve
iyilestirmelerin sonuglarni izlemek igin Gunlik Ekrani kontrol edilmelidir.
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Cevrim siresi, gecis noktalari arasinda dogru yaricap gegisleri kullanilarak azaltilabilir
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Yarigap gegisinin nasil eklenecegine iligkin 6rnek. Gegis noktasina tiklayin ve ardindan
Yarigapla gegisme 6gesini isaretleyin ve yarigap degerini girin

7. Gegis noktalarinin kaymasi: Robot gecis noktalarn sik sik yeniden ogretiliyorsa ve Koruyucu
Durdurma uyarilari alinilyorsa, servise ihtiya¢ vardir. Koruyucu Durdurma uyarilari, tespit edilen
anizalarin bir gostergesidir. Servisin gerekli olup olmadigini belirlemek igin:

— Robotu Servis kilavuzundaki inceleme Planina (Inspection Plan) gére kontrol edin.
— Sisteminiz i¢in onleyici bir bakim plani olusturun ve uygulayin.
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— Robotun bakimini egitimli personele, distribitore veya Universal Robots servis merkezine
yaptirin.

8. Montaj yiizeyi: Robot, taban ekleminin maksimum torkunun en az on katina (Servis Kilavuzundaki
tork degerlerini kontrol edin) veya robot kolunun agirliginin en az bes katina dayanabilecek sert bir
yuzeye monte edilmelidir. Yliizey montaji, robot uygulamasina titresim getirmemelidir. Robot
hareketli bir 7. eksene monte edilmisse, bu eksenin hizlanmasi ve yavaslamasi 1 m/s?den daha az
olmal ve hareket eden titresim bir Koruyucu Durdurma uyarisina neden olabileceginden robota
minimum etkiye neden olmalidir. Bunun nedeni, uygulanan kuvvetler ve momentum nedeniyle yiiksek
bir ivmenin uygulanmasidir. Daha fazla bilgi i¢in Kullanici Kilavuzuna bakin.

9. IP sinifi: Uygulama, robot kolu igin IP54 derecesine ve e-Serisi / CB-Serisi kontrol kutusu igin 1P44 /
IP20 derecesine uygun bir ortama uygun olmahdir. Makine sogutma sivilari veya ince tozlarin mevcut
oldugu ve biyik olasilikla robot kolunun veya kontrol kutusunun ytizeyiyle etkilesime girme olasiligi
bulunan ortamlarda, koruyucu bir robot giydirme kullanmak gibi ek oOnlemler alinmalidir.
Uygulamaniz i¢in hangi IP derecesi gerekli oldugundan emin degilseniz, litfen yardim igin
distributoriinizle iletisime gecin. Yanlis ortam robotun bilesenlerine zarar verebilir ve Koruyucu

Durdurma uyari mesajlarina neden olabilir.

‘.\ I 2

%Y‘ ._ .‘

ad 4 . Ingress Protection

i . Solids ¥

N

Protected against a solid Protected against a solid Protected against a solid Protected against a solid Dust protected. Prevents  Dust tight. No ingress of

abjects greater than 50 objects greater than 12.5  objects grealer than 2.5 cbjects greater than 1 mm,  ingress of dust sufficient to  dust Liquids
mm, such as the backofa  mm, such as a finger. mm, such as a screwdriver,  such as a wire cause harm
hand,

Dust Protected. Prevents ingress
of dust sufficient to cause harm

Protected against water jets from
any angle.

| Liquids

Protected against water Protected against water Protected against water Protected against water Protected against water Protacted against powerful  Protected against the Protected against the
drops. drops at a 15’ angle spray atany angle upto 60" splashing from any angle  jets from any angle. water jets and heavy seas  effects of temporary effects of parmanent
from the vertical. submersion in water submersion in water.
(30 min at 1 meter) (Up to 3.9 meter)

IP Derecelendirme grafigi. Bu grafik, suya/kati maddelere maruz kalma siiresini icermez

10. Tekillikler (Singularite): Tekillik, iki veya daha fazla eklem ayni anda sifir derece konumuna yakin
hizalandigindan, robotun TCP'sini istenen bir yolda hareket ettirmesine izin veren eklem konumunun
yapilamadigi bir senaryodur. Tekillige ¢ok yakin hareket etmek, eklem hizinda beklenmedik bir artisa
neden olabilir ve bu da Koruyucu Durdurmalara neden olur. Bu, Kullanici Kilavuzunda
aciklanmaktadir. Bir tekillik robot hareketlerini ve yollarini etkiliyorsa, asagidakilerden birini veya
birkagini deneyin:

— Etkilenen gecis noktalarinda hareket tipini MovelL'den Moved olarak degistirin;
— Robot veya gevredeki ekipman konumlarini ayarlayin;
— Robot ug elemaninin uzunlugunu veya yoniina degistirin
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Moved kullanilirken tekillikler olugsmaz, bu nedenle MoveL veya MoveP'nin 6zel olarak gerekli olmadigi
tim durumlarda, bir Moved komutu kullanin. Eklemlerin tekillikle nasil hizalanabilecegdine dair bir

ornege bakin:
3 ¢ /
s e

®Q
=

il

Bekle komutu ve "ifadeyi Siirekli Kontrol Et": Robot, yiiksek ivme ve hiz ayarlarinda bir yol
noktasindan digerine hareket ederken, bu ikisi arasinda herhangi bir bekleme veya duraklamanin
kullanilmasi bir Koruyucu Durdurma uyarisi olusturabilir. Bu hareketler arasinda "giris sinyali bekle "

veya "siire bekle" KULLANMAYIN. Bir déngii (loop) veya if/else komutlarinda “ifadeyi Siirekli Kontrol

Et” kullanimiyla da bir Koruyucu Durdurma olusacaktir. Bunun nedeni, robotun programin bir sonraki
bolimine gitmeye ¢alisirken programlanmis yoriingeyi aniden degistirmesidir. "Bekle komutu" ve
"ifadeyi Siirekli Kontrol Et" secimi, robotun aniden durmasini veya yoniinii degistirmesini saglar.
Robot lzerinde yliksek kuvvetler olustururlar ve bir Koruyucu Durdurma uyari mesaji olustururlar.
"Bekle komutu" ve/veya "ifadeyi Siirekli Kontrol Et" gerekiyorsa, bir skript komutu ekleyin: "stopl()"

veya "stopj()". Parantez igindeki birimler rad/s? veya m/s? cinsinden yavaglamadir.

q — Graphics Variables
1 v Robot Program If
Loop 2 @ 4 Movel
SubProg 3 Depenqing on the state of the given sensor input or program variable, the following
4 lines will be executed
ASSIGNMENE | ooy —FWalt Gripper FREE=HI If Plane_1_const< True
If © Waypoint_2

o, s [ Check expression continuously
@ % IfPlane_ 1 constZ True Use a "stopl()" or "stopj()" script command to ramp down the motion if you

@« MovelL experience Protective Stops when the continuously evaluated if ends
Event g |—©—Wﬂypqm—1—|

Thread 10 Waypoint_2
T q 11 & stopl(1) I
Wite 12 ¢ b MovelL

Timer 13 ® Waypoint_3

o N o

Screwdriving

stopl() ve stopj() skript komutlarinin kullanimi gésteren bir 6rnek

G/C (Girig/Cikig) baglantilari: Tim klemenslerin dogru baglandigini kontrol edin. Klemens
baglantilarinda gevseklik ve kisa devre olmamali veya yanhs baglanmamalidir. Bu klemenslerin

yanlis veya gevsek baglanmasi, Koruyucu Durdurma uyarilarina neden olabilir.

Giivenlik baglantilani: Harici koruyucu cihazlardan gelen givenlik sinyallerinin uyumsuzluk siresi
ayarlarini kontrol edin. Koruma amacl durdurma (safeguard), acil durdurma (emergency) ve

yapilandirilabilir giriglerine yonelik ¢ift kanalli gtivenlik girigleri, maksimum 48 ms'lik bir farka sahip

olabilir. Harici glivenlik cihazlan yapilandirmak i¢in 20 ms'lik bir ayar onerilir. Robotu Koruyucu
Durdurma uyarilari ile durduracagi igin bunun dizeltilmesi gerekir. Harici bir givenlik ekipmani bir
"puls" kontroli kullaniyorsa, litfen bu sinyalleri filtrelemek igin glvenlik roleleri kullanin, bdylece
Koruyucu Durdurma uyarilari olusturan robotun kontroloriini etkilememesini saglayin.
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isleyis siiresini agan Thread komutu: Bir Thread komutu paralel olarak kullanilirsa ve giincelleme
frekansi robotunkini asarsa, isleyis siiresi yorumlayicisi bu Thread komut dizisini sonsuz bir dongu
olarak okuyacaktir. Koruyucu Durdurma uyarilarina neden olan isleyis siresi hatalarini dnlemek igin
kisa sireli bir bekleme komutu kullanin veya bir “sync()” skript komutu ekleyin. Bu, Robot Programi
icinde bir wait, sync(), loop, if/else veya move komutunun yiiriitiimemesi (fiziksel zaman almayan)
durumunda da meydana gelir.

1 ¥ Robot Program Move
o 2 9 EMP&L- Specify how thi
lbProg 3 ® Waypoint_1
: 4 ® Waypoint_2 The values belg
psignment 5 s Thread 1 type.
6 "= var 1i=1 Set TCP
; 7 =
tript Bisprcl) Use active TCP

skript komutu kullanim 6rnegi

Kuvvet Limitleri: Sorun bulma amaciyla, programda Koruyucu Durdurmalara neden olmaya yakin
hareketleri bulmak icin robot glvenlik ayarlarinizdaki kuvvet limitini azaltin. Hareket durdurma
pozisyonlarini belirlemek icin robot programinizi ¢alistirin. Bu hareketler belirlendikten sonra,
programi ve uygulamayi diizeltmek icin yukaridaki 1'den 14'e kadar olan tavsiyeleri kullanin. Daha
sonra, risk degerlendirmesinin dogrulanmasinda belirlendigi sekilde kuvvet sinirlarini orijinal
ayarlarina geri dondurin.

Test programi olusturma:
— Ucg elemanini robot flangindan ayirin

— Kurulum sekmesindeki ayarlarn fabrika ayarlarina getirin, yani TCP, agirhk merkezi ve tasima
kapasitesi degerlerini sifirlayin.

— Eklemi serbest siirilis (freedrive) modunda hareket ettirin. Hareket duruyor mu yoksa eklem agir mi
hareket ettiriliyor? Normal olmayan ses geliyor mu? Cevabiniz EVET ise, robotun bakima ihtiyaci
vardir.

— Tiim eklemleri farkli agilarda hareket ettiren bir program olusturun (Ornekler BURADA bulunabilir):
= Herhangi bir Koruyucu Durdurma uyarisi var mi?
= Eklemlerden herhangi birinin sesi diger robot eklemlerinden farkl mi?
= Davranisi kaydedin ve robotun Destek Dosyasini (suppor file) kaydedin.

— Farkh hiz ve ivme ayarlanyla digerlerinden bagimsiz olarak bir eklemi her seferinde hareket ettiren
baska bir program olusturmaya calisin (Ornekler BURADA bulunabilir):

= Herhangi bir Koruyucu Durdurma uyarisi var mi?

= Eklemlerden herhangi birinin sesi diger robot eklemlerinden farklh mi?

= Davranigi kaydedin ve robotun Destek Dosyasini kaydedin.
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— Testlerden sonra, gerekirse, bu belgedeki ve Kullanici ve Servis Kilavuzlarindaki talimatlari izleyin.
Testlerden sonra robotunuzda hala Koruyucu Durdurmalar varsa, robotun bakima ihtiyaci vardir,
destek icin dogrudan yerel Universal Robot distribitoriinizle iletisime gegin.

17. inceleme Plani: Universal Robots'un en iyi uygulamalarina ve Kullanici ve Servis Kilavuzlarindaki
talimatlara uygun bir inceleme plani olusturun, herhangi bir slipheniz veya servise ihtiyaciniz varsa,
dogrudan yardim icin yerel distribiitdriiniizle iletisime gecin. Asagdidaki inceleme Planina ulasmak
icin Servis kilavuzuna bakin:

3. Recommended Inspection activities
3.1 Robot Arm

3.1.1 Inspection Plan
Set forth below is a check list of inspections that Universal Rebots recommends be performed
according to the marked time interval. if upon inspection, the referenced parts are not in an
acceptable state, please rectify immediately.

Check blue lids *
Check blue lid screws

Check flat rings

Check robot cable

Check robot cable connection
Check Robot Arm mounting bolts *
Check Tool mounting bolts * X |

Check screws/bolts on joints * X |

V = Vigual inspection  F = Functional ingpection  * = Must alsc be checked after heavy collision
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Universal Robots A/S, misterinin, robotu Kullanici ve Servis Kilavuzlarina 6zellikle
uymuyarak calistirmasi sonucunda ortaya cikan her tirli hasar veya yaralanma igin
sorumluluk kabul etmemektedir, bu makalede yer alan onerileri izleyin ve uygulayin.

Robot yaziliminda gelecekte yapilacak degisiklikler, bu makaledeki eylemlerin nasil
yapildigini degistirerek gergeklesecektir, daha fazla bilgi edinmek igin her zaman UR Destek
Sitesindeki yazihm sirtiimlerini okuyun.
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