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1. Predslov UNIVERSAL ROBOTS

1. Predslov

Dakujeme vam za zakupenie nového robota e-Series od spolo¢nosti Universal Robots.

Tento robot mozno naprogramovat na pohybovanie nastrojom a komunikaciu s inymi strojmi
pomocou elektrickych signalov. Je to rameno zlozené z extrudovanych hlinikovych trubic a kibov.

Vd'aka naSmu patentovanému programovaciemu rozhraniu PolyScope je jednoduché
naprogramovat robota na pohybovanie nastrojom po pozadovanej trajektorii.
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Wrist 1 joint
Wrist 2 joint
/ JWrisT 3 joint
/ Tool flange
eorfange

Base jointff

Shoulder joint/

/
/

/
Elbow joint /

2.1: Kiby, podstava a priruba néstroja ramena robota.

So Siestimi kibmi a velkou flexibilitou st ramena kooperujticeho robot e-Series od spolo¢nosti
Universal Robots vytvorené tak, aby imitovali pohybovy rozsah lfudskych ruk. Vd'aka naSmu
patentovanému programovaciemu rozhraniu PolyScope je jednoduché naprogramovat robota na
pohybovanie nastrojom a komunikovanie s inymi strojmi pomocou elektrickych signalov. Obrazok
2.1: Kiby, podstava a priruba nastroja ramena robota. above zobrazuje hlavné diely ramena robota
a mOzete ho pouzivat ako referenciu pri ¢itani celého navodu.

1.1. Co obsahuju balenia

Ked si objednate robota, obdrzite dve balenia. Jedno obsahuje rameno robota a druhé:

riadiacu skrinku s prenosnym terminalom,
montaznu konzolu na riadiacu skrinku,
montaznu konzolu na prenosny terminal,
kfu€ na otvorenie riadiacej skrinky,

kabel na prepojenie ramena robota a riadiacej skrinky (vid moznosti v 16. Technické
Specifikacie na strane 94),

napajaci kabel podla vasej oblasti,

tento navod.

UR10e
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1. Predslov UNIVERSAL ROBOTS

1.2. Délezité bezpeCnostné upozornenie

Robot je Ciastoéne skompletizované strojové zariadenie (pozri 9. Osvedcenia na strane 65),
a preto si kazda jeho inStalacia vyzaduje hodnotenie rizik. Musite sa riadit vS§etkymi bezpecnostnymi
pokynmi v kapitole 2. Bezpecnost na strane 7.

1.3. Ako c¢itat tuto prirucku

Tato prirucka obsahuje pokyny na instalaciu a programovanie robota. Navod sa deli na dve Casti:

Prirucka inStalacie hardvéru
Mechanicka a elektricka inStalacia robota.

Prirucka k rozhraniu PolyScope
Programovanie robota.

Tato prirucka je urCena pre integratora robota, ktory absolvoval zékladné Skolenia v oblasti
mechaniky a elektrotechniky a pozna zakladné programovacie koncepty.

1.4. Kde je mozné ngjst d'alSie informacie

Web podpory (www.universal-robots.com/support) obsahuje tieto zdroje:

* ostatné jazykové verzie tejto prirucky;
* priru¢ku PolyScope;
* servisnu priru€ku s pokynmi na rieSenie problémov, udrzbu a opravu;

* priruc¢ku k skriptom pre pokrocilych pouzivatefov.

1.4.1. UR+

Web UR+ (www.universal-robots.com/plus/) je online predvadzacia miestnost so $pi¢kovymi
produktmi na prispésobenie pouzitia robota UR. VSetko, o potrebujete, je na jednom mieste: od
koncovych efektorov a prislusenstva po vizualne kamery a softvér. V3etky produkty sa testovali a
maju povolené zabudovanie do robotov UR, ¢o zaistuje ich jednoduché nastavenie, spolahlivu
prevadzku, hladké pouzivanie a lahké programovanie. Pristup k partnerskému programu UR+ mate
aj prostrednictvom nasej novej softvérovej platformy (plus.universal-robots.com), ktora vam umozni
navrhovat pouzivatelsky privetivejSie produkty pre roboty UR.

1.4.2. myUR

myUR je zakaznicky portal, ktory vam umoznuje registrovat vSetky vase roboty, sledovat servisné
pripady robotov a vSeobecné otazky podpory. Prejdite na stranku myur.universal-robots.com,
zaregistrujte sa a ziskajte pristup na portal. Pripady rieSi vas preferovany distributor alebo su
eskalované na zakaznicky servis spolo¢nosti Universal Robots.

Navod na pouzivanie 3 UR10e
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Okrem tychto funkcii je mozné prihlasit sa aj na monitorovanie robotov a spravovat dalSie
pouzivatelské ucty vo vasej spolocnosti.

1.4.3. UR Forums

Stranky fora UR (forum.universal-robots.com) umoznuju naddencom robotov vdetkych urovni
zrucénosti prepojit sa s UR a navzajom, klast otazky, vymienat si informacie atd’. Hoci férum UR
vytvorila spolo¢nost UR+ a nasi administratori s zamestnancami spolo¢nosti UR, prevaznu vaésinu
obsahu vytvarate vy, pouzivatelia fora UR.

UR10e 4 Navod na pouzivanie
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1. Cast

Prirucka instalacie hardveru
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2. Bezpecnost UNIVERSAL ROBOTS

2. BezpecCnost
2.1. Uvod

Tato kapitola obsahuje délezité bezpecnostné informacie, ktoré si musi integrator robotov Universal
Robots e-Series precitat a porozumiet im predtym, nez sa robot spusti prvykrat.

Prvé odseky v tejto kapitole st véeobecné. Dalsie odseky obsahuiju $pecifické technické udaje,
ktoré suvisia so zapinanim nastavenia a programovanim robota. Kapitola 3. Bezpecnostné funkcie a
rozhrania na strane 17 popisuje a definuje bezpecnostné funkcie, ktoré su obzvlast délezité pre
kolaborativne pouzitia.

Pokyny a informacie uvedené v kapitole 3. Bezpecnostné funkcie a rozhrania na strane 17 aj v

Casti 2.7. Hodnotenie rizika na strane 13 st obzvlast dolezité.

Je délezité, aby sa dodrziavali vdetky montazne pokyny a rady uvedené v ostatnych kapitolach a
Castiach tejto prirucky.

Zvlastnu pozornost je nutné venovat textu tykajluceho sa vystraznych symbolov.

POZNAMKA

Spolo¢nost Universal Robots odmieta zodpovednost, ak robota (riadiacu skrinku
ramena a/alebo riadiaci panel) poSkodite, pozmenite alebo inak upravite.
Spolo¢nost Universal Robots nezodpovedna za ziadne Skody spésobené robotu
alebo inym zariadeniam v désledku chyby programovania alebo poruchy robota.

2.2. Platnost a zodpovednost

Informacie v tomto navode nezahfiiaju postup, ako navrhnut, inStalovat a riadit kompletnu
prevadzku robota, ani nepokryvaju vSetky periférne zariadenia, ktoré mézu mat vplyv na
bezpecnost kompletného systému. Kompletny systém sa musi navrhnuit a inStalovat podla
bezpecnostnych poziadaviek uvedenych v normach a predpisoch krajiny, v ktorej sa robot inStaluje.

Integratori robotov Universal Robots e-Series su zodpovedni za dodrziavanie prislusnych
bezpecnostnych zakonov a predpisov prislusSnej krajiny a za vyluc¢enie vSetkych vyznamnych
nebezpecenstiev v ramci kompletnej prevadzky robota. Toto okrem iného zahfha:

* vyhodnotenie rizik pre kompletny systém robota;

* prepojenie dalSich strojovych zariadeni a zabezpefovacich zariadeni, ak tak definovalo
hodnotenie rizik;

* konfiguracia vhodnych nastaveni zabezpecCenia v softvéri;
* zabezpecenie, aby pouzivatel neupravoval bezpeénostné opatrenia;
* kontrolu, Zze cely systém robota je navrhnuty a nainStalovany spravne;

* urcCenie navodu na pouzitie;

Navod na pouzivanie 7 UR10e
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* oznacenie instalacie robota prislusnymi znackami a kontaktnymi informaciami na integratora;

* zhromazdenie celej dokumentacie do technického suboru; vratane hodnotenia rizik a tejto
prirucky.

2.3. Obmedzenie zodpovednosti

VSetky informacie o zabezpeceni uvedené v tejto priruCke sa nesmu povazovat za zaruku
spolo¢nosti UR, ze priemyselny manipulator nespésobi poranenie ani poSkodenie, a to ani v
pripade, ze dodrzal vSetky bezpeénostné pokyny.

2.4. \ystrazné symboly v tejto prirucke

Symboly nizSie definuju titulky, ktoré Specifikuju urovne nebezpelenstva uvedené v tejto prirucke.
Rovnaké vystrazné oznacenia sa pouzivaju na produkte.

VYSTRAHA
Toto oznacuje bezprostredné nebezpecenstvo poranenia elektrickym priadom, ktoré
v pripade, Ze sa mu nevyhnete, mbze spdsobit smrt alebo vazne poranenie.

VYSTRAHA

Toto oznacuje bezprostredné nebezpecenstvo, ktoré v pripade, ze sa mu
nevyhnete, méze spdsobit smrt alebo vazne poranenie.

VYSTRAHA

Toto oznacuje potencialne nebezpecenstvo poranenia elektrickym pradom, ktoré v
pripade, Ze sa mu nevyhnete, méze spdsobit poranenie alebo vazne poskodenie
zariadenia.

VYSTRAHA

Toto oznacuje potencialne nebezpecenstvo, ktoré v pripade, Ze sa mu nevyhnete,
moze sposobit poranenie alebo vazne poskodenie zariadenia.

VYSTRAHA

Toto oznacuje potencialne nebezpecny horuci povrch, ktory v pripade, ze sa ho
dotknete, mdze spbsobit poranenie.

UR10e 8 Navod na pouzivanie
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UPOZORNENIE
Toto oznacuje situdaciu, ktora v pripade, Ze sa jej nevyhnete, moze spdsobit

poskodenie zariadenia.

2.5. VSeobecné vystrahy a upozornenia

Tato Cast obsahuje niektoré vSeobecné vystrahy a upozornenia, ktoré sa mézu opakovat alebo
vysvetlovat v rozliénych Eastiach navodu. DalSie vystrahy a upozornenia st pritomné v dal$ich
Castiach navodu.

VYSTRAHA

Uistite sa, ze robota a v3etky elektrické zariadenia instalujete v sulade so
Specifikaciami a vystrahami, ktoré najdete v kapitolach 4. Mechanické rozhranie na
strane 25 a 5. Elektrické rozhranie na strane 31.
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VYSTRAHA

1.

10.

11.

12.
13.

14.

15.

Skontrolujte, ¢i rameno robota a nastroj/koncovy efektor su spravne a
bezpecne priskrutkované na svoje miesto.

Uistite sa, ze rameno robota ma dostatok priestoru pre bezproblémovu
prevadzku.

Uistite sa, ze sa nastavili bezpecnostné opatrenia a/alebo parametre
konfiguracie bezpecnosti robota, aby chranili programatorov, operatorov a
okoloiducich, ako je to definované v hodnoteni rizik.

Ked pracujete s robotom, nenoste vofné oblecenie ani Sperky. Ked pracujete
s robotom sa uistite, ze dlhé vlasy su stiahnuté dozadu.

Nepouzivajte robota, ak je poSkodeny, t.j. napriklad ak su kryty kibov
uvolnené, zlomené alebo chybaju.

Ak softvér ohlasi chybu, okamzite stlacte nidzové zastavenie, zapiste
podmienky, ktoré viedli k chybe, najdite prislusné chybové kédy na obrazovke
protokolu a kontaktujte dodavatefa.

Ziadne bezpeénostné zariadenia nepripajajte do Standardnych V/V.
Pouzivajte iba bezpecnostné V/V.

Uistite sa, Ze pouzivate spravne nastavenia instalacie (t.j. montazny uhol
robota, hmotnost v TCP, odchylka TCP, konfiguracia bezpecnosti). UlozZte a
nacitajte indtalacny subor spolu s programom.

Funkcia Vofny chod by sa mala pouzivat len v ramci inStalacii, v ktorych to
hodnotenie rizik povoluje.

Nastroje/koncové efektory a prekazky nesmu mat ostré hrany ani body
zovretia.

Nezabudajte fudi upozornit, aby si davali pozor a nedavali si hlavy a tvare do
dosahu robota v prevadzke alebo robota, ktory prave zacina pracovat.

Pri pouzivani ru¢ného ovladacieho panelu si davajte pozor na pohyb robota.

Ak sa to stanovilo v posudzovani rizika, nevstupujte do bezpe€nostného
rozsahu robota ani sa nedotykajte robota, ked je systém v prevadzke.

Kombinacia réznych strojovych zariadeni méze zvysit nebezpecenstvo alebo
vytvorit nové nebezpecenstva. Vzdy vykonajte celkové hodnotenie rizik pre
kompletnu inStalaciu. V zavislosti od posudeného rizika mozu platit odlisné
urovne funkénej bezpec€nosti; a ak preto treba rozli¢né vykonnostné urovne
zabezpecCenia a nudzového zastavenia, vyberte si vzdy tu najvyssiu. Vzdy si
precitajte a pochopte prirucky ku vSetkym zariadeniam pouzitim v inStalacii.
Nikdy neupravujte robota. Uprava méze vytvorit nebezpe&enstva, ktoré

integrator nebude predvidat. VSetky povolené opatovné montaze sa musia
vykonavat podfa najnovsich verzii vSetkych prislusnych servisnych priruciek.

UR10e
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A 16.

17.

Ak sa robot zakupi s extra modulom (napr. rozhranim euromap67), potom si
ndjdite tento modul v prislusnej prirucke.

Uistite sa, ze pouzivatelia robota boli pou¢eni o umiestneni tlacidiel
nudzového zastavenia a o aktivovani nudzového zastavenia v pripade
havarijnej resp. abnormalnej situacie.

VYSTRAHA

1.

2.

Robot a riadiaca skrinka poCas prevadzky generuju teplo. Nemanipulujte ani
sa nedotykaijte robota po&as prevadzky ani hned po prevadzke, predizeny
kontakt moéze spbsobit diskomfort. Pred manipulaciou alebo dotknutim sa
robota si mézZete zistit teplotu na obrazovke protokolu, alebo médzZete robot
schladit tym, Ze ho vypnete a hodinu poc¢kate.

Nikdy nevkladajte prsty za vnutorny kryt riadiacej skrinky.

UPOZORNENIE
1. Ked sa robot skombinuje alebo pracuje so strojovymi zariadeniami, ktoru ho

moézu poskodit, potom sa dérazne odporuca samostatne otestovat vSetky
funkcie programu robota.

Nevystavujte robot trvalym magnetickym poliam. Velmi silné magnetické polia
mo6zu poskodit robot.

Navod na pouzivanie
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2.6. UrCené pouzitie

Roboty Universal Robots e-Series su priemyselné roboty uréené na manipulaciu s
nastrojmi/koncovymi efektormi a pevnymi su¢astami, alebo na spracovanie ¢i prepravu
komponentov alebo produktov. BlizSie informacie o podmienkach prostredia, v ktorych by mal robot
pracovat, najdete v prilohach 11. Vyhlasenia a certifikaty na strane 73 a 16. Technické

Specifikacie na strane 94.

Roboty Universal Robots e-Series su vybavené Specialnymi bezpecnostnymi funkciami, ktoré su
ucelovo navrhnuté pre kolaborativhu prevadzku, po€as ktorej systém robota pracuje bez zabran
a/alebo spolu s ¢lovekom.

Kolaborativna prevadzka je urc¢ena len pre bezpecné pouzitia, pocas ktorych je kompletné pouzitie
vratane nastroja/koncového efektora, obrobku, prekazok a inych strojovych zariadeni, bez
akéhokolvek vyznamného nebezpecenstva, a to podla hodnotenia rizik konkrétneho pouzitia.

Kazdé pouzitie vymykajlce sa ur€enému pouzitiu sa povazuje za nepripustné zneuzitie. Toto okrem
iného zahfha:
* Pouzitie v prostredi s nebezpecenstvom vybuchu.

* Pouzitie v zdravotnickych alebo zivot ohrozujucich aplikaciach.

* Pouzitie v pripadoch, kde je priamy kontakt s potravinami, napojmi a/alebo farmaceutickymi
vyrobkami.

* Pouzitie pred vykonanim hodnotenia rizik.
* Pouzitie mimo stanovenych $pecifikacii.
* Pouzitie ako pomoc pri lezeni.

* Prevadzka mimo povolenych parametrov prevadzky.
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2. Bezpecnost UNIVERSAL ROBOTS

VYSTRAHA

* Tento priemyselny robot pouzivajte len v sulade s ur€enym pouzitim a
Specifikdciami uvedenymi v pouzivatelskej prirucke.

* Produkt nie je navrhnuty ani ureny na pouzitie na nebezpecnych miestach
alebo v prostrediach s nebezpecenstvom vybuchu.

* Produkt nie je navrhnuty ani ur€eny na pouzitie pre zdravotnicke aplikacie s
kontaktom s pacientmi alebo v ich blizkosti.

* Vyrobok nie je navrhnuty alebo uréeny na pouzitie v ziadnych pripadoch, kde
sa vyzaduje dodrziavanie konkrétnych hygienickych a/alebo zdravotnych
Standardov, ako napriklad priamy kontakt s potravinami, napojmi a/alebo
farmaceutickymi vyrobkami.

* Akékolvek pouzitie vymykajuce sa ur€enému pouzitiu, Specifikaciam a
certifikatom je zakazané, pretoze by mohlo spdsobit smrt, poranenie oséb
al/alebo poskodenie majetku.

SPOLOCNOST UNIVERSAL ROBOTS VYSLOVNE VYLUCUJE AKUKOLVEK
VYSLOVNU ALEBO ODVODENU ZARUKU NA VHODNOST NA AKYKOLVEK
NEVHODNY UCEL.

2.7. Hodnotenie rizika

Jednou z najdélezitejSich veci, ktoré integrator musi vykonat, je hodnotenie rizik. V. mnohych
krajinach to vyzaduju pravne predpisy. Robot je CiastoCne skompletizované strojové zariadenie,
pretoze bezpecnost instalacie robota zavisi od spdsobu jeho integracie (napr. nastroja/koncového
efektora, prekazok a inych strojovych zariadeni). Odporuca sa, aby integrator pouzival pocas
hodnotenia rizik ISO 12100 a ISO 10218-2. Integrator mdze ako dalSie pokyny pouzit technické
Specifikacie ISO/TS 15066. Pri hodnoteni rizik, ktoré vykona integrator, treba zvazit vSetky pracovné
postupy pocas celej doby zivotnosti pouzitia robota, okrem iného aj:

* ucenie robota poc¢as nastavenia a pripravy jeho intalacie;
* rieSenie problémov a udrzbu;

* normalnu prevadzku instalacie robota.

Hodnotenie rizik sa musi vykonat pred prvym spustenim ramena robota. Stic¢astou hodnotenia rizik,
ktoré vykona integrator, je identifikacia spravnych nastaveni konfiguracie bezpec¢nosti, ako aj
potreby dodatoCnych tlacidiel nudzoveho zastavenia a/alebo dalSich ochrannych opatreni
pozadovanych pre konkrétne pouzitie robota.

Identifikacia spravnych nastaveni konfiguracie bezpecnosti je obzvlast délezitou sucastou priprav
pre kolaborativne pouzitia robota. Podrobné informacie najdete v kapitole 3. Bezpecnostné funkcie
a rozhrania na strane 17 a ¢asti 2. ¢ast Priru¢ka k rozhraniu PolyScope na strane 113.

Niektoré bezpecnostné funkcie su zamerne navrhnuté pre kolaborativne pouzitia robota. Tieto
funkcie sa daju konfigurovat prostrednictvom nastaveni konfiguracie zabezpecenia a su obzvlast
dolezité pri rieSeni konkrétnych rizik v ramci hodnotenia rizik, ktoré vykona integrator:
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* Obmedzenie sily a vykonu: Pouziva sa na znizenie upinacich sil a tlakov, ktorymi robot
pdsobi v smere pohybu v pripade kolizie medzi robotom a operatorom.

* Obmedzenie hybnosti: Pouziva sa na znizenie vysokej prechodnej energie a narazovej sily v
pripade kolizie medzi robotom a operatorom spomalenim rychlosti robota.

* Obmedzenie umiestnenia kibu, lakta a nastroja/koncového efektora: Pouziva sa obzvlast
na znizenie rizik spojenych s uréitymi ¢astami tela. Napr. na zabranenie pohybu smerom k
hlave a krku.

* Obmedzenie orientacie nastroja/koncového efektora: Pouziva sa obzvlast na znizenie rizik
spojenych s urcitymi oblastami a funkciami nastroja/koncového efektora a obrobku. Napr. na
zabranenie oto€eniu ostrych okrajov smerom k operatorovi.

* Obmedzenie rychlosti: Pouziva sa obzvlast na zabezpecenie nizkej rychlosti ramena robota.
Integrator musi zabranit neopravnenému pristupu ku konfiguracii zabezpecenia tak, zZe pouzije
ochranu heslom.

Posudenie rizika cieleného kontaktu a/alebo kontaktu, ktory vyplyva z primerane predvidatefného
zneuzitia pri pouziti kolaborativneho robota, je povinné a musi zahfnat:

* zavaznost jednotlivych potencialnych kolizii;

* pravdepodobnost vyskytu jednotlivych potencialnych kolizii;

* moznost zabranenia jednotlivym potencialnym koliziam.
Ak sa robot inStaluje v ramci nekolaborativneho pouzitia, kde nie je mozné primerane odstranit
nebezpecenstva alebo dostatocne znizit rizika pouzitim vstavanych bezpeénostnych funkcii
(napr. ak robot pouziva nebezpecny nastroj/koncovy efektor), potom musi integrator v hodnoteni

rizik dojst k zaveru, Ze je potrebné pridat dalSie bezpeénostné opatrenia (napr. pomocné zariadenie
na ochranu integratora pocas nastavenia alebo programovania).

Spolo¢nost Universal Robots povazuje potencialne vyznamné nebezpecenstva uvedené nizsie za
nebezpecenstva, ktoré musi integrator preskumat. V pripade konkrétnej instalacie robota mézu
existovat aj dalSie vyznamné rizika.
1. Prepichnutie pokozky ostrymi hranami a hrotmi na nastroji/lkoncovom efektore alebo na
konektore nastroja’/koncového efektora.
2. Prepichnutie pokozky ostrymi hranami a hrotmi na prekazkach v blizkosti drahy robota.
3. Pomliazdeniny spésobené kontaktom s robotom.

4. Vyvrtnutie alebo zlomeniny kosti spésobené udermi medzi tazkou zatazou a tvrdym
povrchom.

5. Nasledky sp6sobené uvofnenim skrutiek, ktoré drzia rameno robota alebo nastroj/koncovy
efektor.

6. Predmety vypadavajuce z nastroja/koncového efektora, napr. v dosledku slabého uchopenia
alebo preruSenia napdjania.

7. Chyby spdsobené pouzivanim rozli¢nych tlacidiel nidzového zastavenia pre rozne stroje.

8. Chyby spdsobené neopravnenymi zmenami parametrov konfiguracie bezpec€nosti.
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Informacie o ¢asoch zastavenia a vzdialenostiach zastavenia sa nachadzaju v
kapitole 3. Bezpe&nostné funkcie a rozhrania na strane 17 a prilohe 10. Cas zastavenia a
vzdialenost zastavenia na strane 67.

2.8. Hodnotenie pred pouzitim

Pred prvym pouzitim robota resp. po vykonani akychkolvek Uprav je nutné vykonat nasledujuce
skusky. Overte, Ci su v8etky bezpecnostné vstupy a vystupy vhodnym a spravnym spésobom
pripojené. Otestujte, €i su vSetky pripojené bezpecnostné vstupy a vystupy vratane zariadeni
spolocnych pre viacero strojov alebo robotov funkéné. V ramci tohto kroku musite:

* Otestovat, Ci tlacidla nudzového zastavenia a vstup zastavia chod robota a aktivuju brzdy.

* Otestovat, ¢i ochranny vstup zastavi pohyb robota. Ak je nakonfigurované ochranné
obnovenie, skontrolujte, ¢i je potrebné toto obnovenie aktivovat pred pokracovanim v pohybe.

* VyskuSat obrazovku inicializacie, aby sme otestovali, ¢i znizeny rezim dokaze prepnuf
bezpecnostny rezim na znizeny rezim.

* Otestovat, i prevadzkovy rezim prepne prevadzkovy rezim; pozri ikonu v pravom hornom
rohu pouzivatelského rozhrania.

* Otestovat, Ci treba stlacit trojpolohové pomocné zariadenie, aby doSlo k pohybu v manualnom
rezime, a Ci je robot v rezime znizeného ovladania otacok.

* Otestovat, &i su vystupy nidzového zastavenia systému skuto¢ne schopné uviest cely
systém do bezpeéného stavu.

* Otestovat, ¢i dokaze systém pripojeny k vystupom Pohyb robota, Nezastavenie robota,
Znizeny rezim alebo Nie znizeny rezim skuto¢ne rozpoznat zmeny vo vystupoch

2.9. Nudzové zastavenie

Aktivovanim tlaCidla nudzového zastavenia okamzite zastavite vSetky pohyby robota.

Podrla IEC 60204-1 a ISO 13850 nesluzia nudzové zariadenia ako zabezpecenie. Su to doplnkové
ochranné opatrenia a nesluzia na prevenciu zraneni.

Na zaklade hodnotenia rizik pouzitia robota by sa malo stanovit, Ci treba pridat d'alSie nudzové
vypinace. Nudzové vypinace musia byt v sulade s normou IEC 60947-5-5 (viac v ¢asti 5.4.2.
Bezpecnostné V/V na strane 36).

2.10. Pohyb bez pohonu

V nepravdepodobnom pripade nidze mézete pouzit vynuteny spatny chod, kedy musite pohnut
kibom/kibmi robota, ale napajanie robota nie je mozné alebo Ziadané.
Ak chcete pouzit vynlteny spatny chod, musite pre pohnutie kibom silno zatlagit alebo potiahnut

rameno robota. Brzda kazdého kibu ma treciu spojku, ktora umozfiuje pohyb pod vplyvom vysokého
nuteného momentu.

Vynuteny spatny chod je uréeny len pre nudzové pripady.
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3. Bezpecnostné funkcie a rozhrania

3.1. Uvod

Roboty znacky Universal Robots e-Series su vybavené r6znymi zabudovanymi bezpe¢nostnymi
funkciami, ako aj bezpecnostnymi V/V a digitalnymi a analégovymi ovladacimi signalmi do alebo z
elektrického rozhrania na ucely pripojenia k inym strojom a d'als§im ochrannym zariadeniam. Kazda
bezpecnostna funkcia a V/V su vytvorené v sulade s normou EN ISO1849-1 (certifikacie najdete v
kapitole 9. Osvedcenia na strane 65) s Uroviiou vykonu d (PLd) s vyuzitim architektary 3. kategorie.

Informacie o konfiguracii bezpe¢nostnych funkcii, vstupov a vystupov v pouzivatefskom rozhrani
najdete v kapitole 22. Konfiguracia bezpecnosti na strane 137 €asti 2. ¢ast Prirucka k rozhraniu
PolyScope na strane 113. Postupy pripojenia bezpecnostnych zariadeni k V/V najdete v
kapitole 5. Elektrickeé rozhranie na strane 31.

POZNAMKA
1. Pri pouziti a konfigurovani bezpeénostnych funkcii a rozhrani je nutné dodrzat
postupy hodnotenia rizika pre kazdé pouzitie robota. (pozri
kapitolu 2. Bezpec¢nost na strane 7 ¢ast 2.7. Hodnotenie rizika na strane 13)

2. Ak robot odhali chybu v bezpe¢nostnom systéme alebo jeho poruSenie (napr.
jeden z drétov obvodu nudzového zastavenia je roztrhnuty alebo déjde k
prekro€eniu bezpecnostného limitu), spusti sa zastavenie kategorie 0.

3. Cas zastavenia by sa mal zohladnit ako su¢ast hodnotenia rizika danej
aplikacie.

VYSTRAHA

1. Pouzitie parametrov konfiguracie bezpecnosti odliSnych od tych, ktoré su
definované v hodnoteni rizik, m6ze mat za nasledok nebezpecéenstvo, ktoré
nie je primerane odstranené, alebo rizika, ktoré nie su dostatoCne znizené.

2. Zabezpecte, aby boli nastroje a unasace pripojené zodpovedajticim
spésobom a aby tak v pripade prerusenia napajania nedoslo k vzniku
nebezpecenstval

3. Pri pouzivani napatia 12 V budte opatrni, pretoze chyba programatora moze
sposobit zmenu napétia na 24 V, ¢o by mohlo pos$kodit zariadenie a vyvolat
poziar.

4. Ochrana bezpecnostného systému UR sa nevztahuje na koncovy efektor.
Funké&nost koncového efektora a/alebo pripajacieho kabla nie je predmetom
sledovania.
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3. Bezpecnostné funkcie a rozhrania

3.2. Kategorie zastavenia

V zavislosti od okolnosti dokaze robot iniciovat tri typy kategorii zastavenia podfa definicie v norme
IEC 60204-1. Tieto kategorie su zadefinované v nasledujucej tabulke.

0 Zastavenie robota okamzitym odstavenim napajania.

Zastavenie robota ukaznenym a kontrolovanym spdsobom. Napajanie sa prerusi az

po zastaveni robota.

*Zastavenie robota s napajanim dostupnym pre hnacie mechanizmy za su¢asného

udrzania trajektorie. Napajanie hnacich mechanizmov sa prerusi az po zastaveni
robota.

* Podfla normy IEC 61800-5-2 sa zastavenia 2. kategorie robotov znacky Universal Robots dalej
popisuju ako zastavenia typu SS1 alebo SS2.

3.3. Konfigurovatelné bezpecnostné funkcie

Bezpecnostné funkcie robota znaky Universal Robots vymenované v nizSie uvedenej tabufke su
sucastou robota, ale ich funkciou je ovladat systém robota, t.j. robota spolu s jeho pripojenym
nastrojom/koncovym efektorom. BezpecCnostné funkcie robota sa pouzivaju na znizenie
systémovych rizik robota uréenych v hodnoteni rizika. Polohy a rychlost sa vztahuju k zakladni

robota.

Limit polohy
kibu

Limit rychlosti
kibu

Stanovuje horny a dolny limit pre povolené polohy kibu.

Stanovuje horny limit pre rychlost kibu.

Urcuje roviny v priestore, ktoré obmedzuju polohu robota. BezpeCnostné roviny

Bezpecnostné ., . . . . . .
rovirF: obmedzuju bud’ samostatny nastroj/koncovy efektor alebo nastroj/koncovy
y efektor a laket.
Orientacia .o C . . .
. . Urcuje pripustné limity orientacie pre dany nastroj.
nastroja
Obmedzuje maximalnu rychlost robota. Rychlost je obmedzena na lakti, na
Limity rychlosti  prirube nastroja/koncového efektora a v strednych polohach
nastroja/koncového efektora definovanych pouzivatelom.
Obmedzuje maximalnu silu vyvinutd nastrojom/koncovym efektorom a laktom
o robota pri upinani. Tato sila je obmedzena na nastroji/lkoncovom efektore, na
Limit sily , , . . ] . ] . :
prirube lakta a v strednych polohach nastroja/koncového efektora definovanych
pouzivatefom.
UR10e 18 Navod na pouzivanie
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Limit hybnosti Obmedzuje maximalnu hybnost robota.

Limit sily Obmedzuje mechanicku pracu vykonanu robotom.
Limit Casu Obmedzuje maximalny ¢as, ktory robot vyuzije na zastavenie po iniciovani
zastavenia ochranného zastavenia.
Limit . . . , . . . . .

. . Obmedzuje maximalnu vzdialenost, ktoru robot prejde po iniciovani ochranného
vzdialenosti .

. zastavenia.

zastavenia

Pri vykonavani hodnotenia rizik pouzitia je potrebné zohfadnit pohyb robota po inicializacii
zastavenia. V zaujme ufah&enia tohto procesu je mozné pouzit Limit casu zastavenia a Limit
vzdialenosti zastavenia.

Tieto bezpec€nostné funkcie dynamicky znizuju rychlost pohybu robota, takze sa da vzdy zastavit v
ramci limitov. Je déleZité poznamenat, Ze limity polohy kibu, bezpeénostné roviny a limity orientacie
nastroja/koncového efektora zohfadruju predpokladanu vzdialenost zastavenia, t.j. pohyb robota sa
pred dosiahnutim limitu spomali.

Funkénu bezpeénost mézeme zhrnut nasledovne:

Nudzové zastavenie - d 3
Ochranné zastavenie - d 3
Limit polohy kibu 5° d 3
Limit rychlosti kibu 1,15 °/s d 3
Bezpec€nostné roviny 40 mm d 3
Orientacia nastroja 3° d 3
Limity rychlosti 50 mm/s d 3
Limit sily 25N d 3
Limit hybnosti 3 kg m/s d 3
Limit sily 10W d 3
Limit Casu zastavenia 50 ms d 3
Limit vzdialenosti zastavenia 40 mm d 3
Safe Home 1,7° d 3
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ii VYSTRAHA

Pri funkcii obmedzenia sily existuju dve vynimky, ktoré je potrebné brat do uvahy pri
navrhu pouzitia (obrazok 4.1). Ked sa robot roztiahne, G&inok kolenného kibu méze
vyslat velké sily v radialnom smere (vzdy smerom od zakladne) pri nizkych
rychlostiach. Podobne, ked je nastroj/koncovy efektor v blizkosti zakladne a hybe sa
okolo nej, rameno s kratkym pakovym mechanizmom méze vyvolat velké sily pri
pomalej rychlosti. Nebezpecenstvu zovretia je mozné sa vyhnut odstranenim
prekazok v tychto oblastiach, inym umiestnenim robota alebo pouzitim kombinacie
bezpe&nostnych rovin a limitov kibov pre odstranenie nebezpeéenstva tym, ze
zabranite pohybu robota do tychto Casti pracovnej oblasti.

fnf VYSTRAHA
Ak sa robot pouziva v ramci manualneho navigovania ruky s linearnymi pohybmi,
rychlost nastroja/koncového efektora a lakta sa musi nastavit na maximalne
250 mm/s, pokial hodnotenie rizik nepreukazuije prijatefnost vysSich rychlosti. Toto
zabrani rychlym pohybom lakta robota v blizkosti singularit.

/ \
3 W 300mm
\ %" |
\ / %

V désledku fyzikalnych viastnosti ramena robota si niektoré priestory pracovnej oblasti
vyZaduju pozornost z hladiska nebezpecenstva zovretia. Jedna oblast (vfavo) je definovana pre
radiglne pohyby, ked je kib 1. zapéstia vo vzdialenosti minimaine 1300 mm od zékladne robota.

Dalsia oblast (vpravo) je vo vzdialenosti do 300 mm od zékladne robota pri pohybe v
tangencialnom smere.

Sucastou robota su okrem toho nasledujuce bezpecnostné vstupy:
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Tlacidlo
nudzového
zastavenia

Nudzové
zastavenie
robota

Nudzové
zastavenie
systému

Bezpecnostné
zastavenie

Ochranné
zastavenie v
automatickom
rezime

Ochranny reset
Znizeny rezim

Trojpolohové
pomocné
zariadenie

Prevadzkovy
rezim
Automatic Mode

Safeguard
Reset

Vykona zastavenie 1. kategorie (IEC 60204-1), pricom informuje ostatné stroje
pomocou vystupu nudzového zastavenia systému, pokial je takyto vystup
zadefinovany. Zastavenie sa spusti vo vSetkych sucastiach pripojenych k
vystupu.

Vykona zastavenie 1. kategorie (IEC 60204-1) prostrednictvom vystupu
riadiacej skrinky, pricom informuje ostatné stroje pomocou vystupu nudzoveho
zastavenia systemu, pokial je takyto vystup zadefinovany.

Vykona zastavenie 1. kategorie (IEC 60204-1) len na robotovi vo vSetkych
rezimoch a ma prednost pred akymikofvek inymi prikazmi.

Vykona zastavenie 2. kategorie (IEC 60204-1) vo vSetkych rezimoch okrem
pripadu, kedy sa pouziva trojpolohové pomocné zariadenie a voli¢ rezimu -
potom, v pripade manualneho rezimu, méze byt ochranné zastavenie
nastavené len pre automaticky rezim.

Vykona zastavenie kategorie 2 (IEC 60204-1) LEN v automatickom rezime.
Ochranné zastavenie v automatickom reZime sa da zvolit, len ked' je
nakonfigurované a namontované trojpolohové pomocné zariadenie.

Robot sa vrati zo stavu Ochranné zastavenie, pokial dojde k dosiahnutiu
hrani¢nej hodnoty stipania na vstupe ochranného resetu.

Bezpecnostny systém zacne pouzivat limity zniZeného reZimu.

Iniciuje Zastavenie 2. kategorie (IEC 60204-1), ak je zapinacie zariadenie uplne
stlacené alebo uplne uvolnené len v manualnom rezime. Aktivuje sa zastavenie
trojpolohového pomocného zariadenia, ked vstup prejde na nizku hodnotu. Nie
je ovplyvnené Ochrannym resetom.

Prepina medzi prevadzkovymi rezimami. Robot je v automatickom rezime, ked
ma vstup nizku hodnotu, a v manualnom rezime, ked ma vstup vysoku hodnotu.

Robot sa vrati zo stavu Ochranné zastavenie v automatickom rezime, pokial
déjde k dosiahnutiu hrani¢nej hodnoty stupania na vstupe ochranného resetu v
automatickom rezime.

Na ucely tvorby rozhrani s inymi strojmi je robot vybaveny nasledujtcimi bezpe¢nostnymi vystupmi:

Nudzové
zastavenie
systému

Robot sa hybe

Ked je tento logicky signal nizky, znamena to, ze logicky vstupny signal
nudzového zastavenia robota je nizky alebo bolo stlacené tla¢idlo nudzového
zastavenia.

Ked ma tento signal logiku vysokej Grovne, Ziaden samostatny kib robota sa
nepohne o viac ako 0,1 rad/s.
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Logika vysokej urovne existuje, ked sa robot zastavi alebo prebieha zastavenie
v dosledku nudzového zastavenia alebo ochranného zastavenia. V opa¢nom
pripade bude mat logiku nizkej urovne.

Robot
nezastavuje

Znizeny rezim Logika nizkej urovne existuje, ked je bezpecnostny systém v znizenom rezime.

Neznizeny o, L e . .

re3im y Logika nizkej urovne existuje, ked systém nie je v Znizenom rezime.
Logika vysokej Urovne existuje, ak je robot v nakonfigurovanej Bezpecnej

St Mg g Yy J J J g ) Y )

domovskej polohe.

VSetky bezpecnostné V/V su dvojkanalové, to znamena, Zze su bezpecné pri nizkych hodnotach
(napr. pri nizkych urovniach signalov sa aktivuje nidzové zastavenie).

3.4. Bezpecnostna funkcia

Bezpecnostny systém funguje tak, ze sleduje, ¢i nedoslo k prekro¢eniu niektorého bezpecnostného
limitu resp. ¢i nedoslo k inicializacii nudzového alebo ochranného zastavenia.
K reakciam bezpecnostného systému patri:

Nudzové zastavenie Zastavenie 1. kategoérie
Ochranné zastavenie Zastavenie kategorie 2.
PrekroCenie limitu Zastavenie kategoérie 0.
Zistenie poruchy Zastavenie kategorie 0.

POZNAMKA
Ak systém zabezpecenia zisti akukolvek chybu alebo porusenie, vietky
bezpecnostné vystupy sa resetuju na nizku hodnotu.
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3.5. Rezimy

ReZim Normalny a Znizeny

Bezpecnostny systém ma dva konfigurovatelné rezimy: normalny a znizeny. Bezpecnostné limity je
mozné konfigurovat pre kazdy z tychto dvoch rezimov. Znizeny rezim je aktivny, ked sa
nastroj/koncovy efektor robota nachadza na strane znizeného rezimu roviny spustenia znizeného
rezimu alebo ked' ho spusti bezpe€nostny vstup.

Spustenie znizeného rezimu s pouzitim roviny: Ked sa robot na spustacej rovine presunie zo
strany znizeného rezimu spat na stranu normalneho rezimu, okolo spustacej roviny je oblast s
rozmerom 20 mm, kde su povolené limity normalneho aj znizeného rezimu. Brani to blikaniu
bezpecnostného rezimu, ak je robot presne na hranici.

Spustenie znizeného rezimu s pouzitim vstupu: Ak sa pouzije vstup (na spustenie alebo
zastavenie znizeného rezimu), pred pouzitim limitnych hodnét nového rezimu méze uplynat az 500
ms. M6ze k tomu ddjst bud’ pri zmene znizeného rezimu na normalny rezim ALEBO pri zmene
normalneho rezimu na znizeny. Umozniuje to robotovi prispdsobit sa, napr. ohfadne rychlosti v
novych bezpec€nostnych limitoch.

ReZim obnovy

Ked sa prekroci bezpeénostny limit, bezpecnostny systém sa musi reStartovat. Ked sa systém
nachadza mimo bezpeénostnych limitov uz po&as spustenia (napr. mimo limitu polohy kibu),
aktivuje sa $pecialny rezim obnovy. V rezime obnovy nie je mozné spustat programy robota, ale
rameno robota je mozné manualne posunut spat do rozsahu limitov bud’ pouzitim rezimu vofného
pohybu, alebo pouzitim karty Pohyb v PolyScope (pozri ¢ast 2. ¢ast Prirucka k rozhraniu
PolyScope na strane 113 Prirucka k rozhraniu PolyScope). Bezpecnostné limity rezimu obnovy su:

Limit rychlosti kibu 30°/s
Limity rychlosti 250 mm/s
Limit sily 100N
Limit hybnosti 10 kg m/s
Limit sily 80w

Bezpecnostny systém spusti zastavenie kategorie 0, ak sa vyskytne poruSenie tychto limitov.

VYSTRAHA

Limity pre polohu kibu, bezpe&nostné roviny a orientaciu nastroja’koncového
efektora su v rezime obnovy vypnuté. Pri pohybe ramena robota naspéat do limitov
bud'te opatrni.
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4. Mechanickeé rozhranie
4.1. Uvod

Tato kapitola opisuje zakladné poznatky potrebné pri montazi jednotlivych sucasti systému robota.
Je potrebné dodrziavat pokyny na elektricku instalaciu v kapitole 5. Elektrické rozhranie na strane
31.

4.2. Pracovny priestor robota

Pracovny priestor robota siaha 1300 mm od kibu zakladne. Pri vybere polohy na montaz robota je
doélezité paméatat na valcovy priestor priamo pod a priamo nad zakladnou robota. Ak je to mozné,
vyhnite sa presunutiu nastroja do blizkosti valcového priestoru, pretoze to spdsobuje, ze sa kiby
pohybuju rychlo napriek tomu, Zze sa nastroj pohybuje pomaly, o ma za nasledok neefektivnu pracu
robota a stazenie vykonania hodnotenia rizik.

Spredu Sikmo

4.3. Montaz

Rameno robota

Rameno robota sa montuje pomocou $tyroch skrutiek M8 s pevnostou 8,8 a Styroch montaznych
otvorov s rozmerom 8,5 mm na zakladni.
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VYSTRAHA

Uistite sa, ze rameno robota je spravne a bezpecne priskrutkované na svoje miesto.
Nestabilna montaz moze sposobit nehody.

Zabezpecéenie ramena robota

Obrazok 5.1 znazorfiuje, kde treba vyvrtat otvory a namontovat skrutky. Ako prislusenstvo mozno
dokupit aj presny protifahly diel zakladne.

1. Namontujte robota na pevny povrch bez vibracii, ktory dokaze vydrzat aspor desatnasobok
uplného kratiaceho momentu kibu zakladne a aspor patnasobok hmotnosti ramena robota.

Ak je robot namontovany na linearnej ose alebo pohyblivej platforme, potom je zrychlenie
pohyblivej montaznej zakladne vefmi nizke. Vysoké zrychlenie by mohlo spbésobit, Ze robot
vykona bezpecnostné zastavenie.

2. Skrutky utiahnite utahovacim momentom 20 Nm .

3. Na presné polohovanie ramena robota pouzite dva otvory @8 s kolikom.

VYSTRAHA
Rameno robota vypnite, aby ste zabranili neCakanému spusteniu poas montaze a
demontaze.
Ako vypnut rameno robota:
1. Stlacte tlaCidlo napajania na prenosnom terminali, ¢im robota vypnete.
2. Odpojte napajaci kabel zo zasuvky.

3. Pockajte 30 sekund, kym sa robot zbavi akejkolvek nhahromadenej energie.

UPOZORNENIE

Montaz robota vykonajte v prostredi vhodnom z hfadiska klasifikacie IP. Prevadzka
robota sa nesmie vykonavat v prostrediach, v ktorych dochadza k prekroc€eniu
prislusnych hodnét klasifikacie robota (IP54), ru¢ného ovladacieho panela (IP54) a
riadiacej skrinky (IP44).
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Surface on which the robot is fitted

7] 0.05

2x 5 +1

4x D 8.4

oY

G170

/

@8 FG8 10008 ¥ 8.5 min.

8 FG8 10006 x 13 ¥ 8.5 min.

Otvory na montaz robota. PouZite M8 skrutky. VSetky rozmery su v mm.

Nastroj

Nastrojova priruba robota ma Styri otvory so zavitom M6 na pripevnenie nastroja k robotu. Skrutky
M6 sa musia utiahnut silou 8 Nm, trieda pevnosti 8,8. Na presné polohovanie nastroja pouzite kolik
v otvore @6. Obrazok 5.2 zobrazuje rozmery a rozmiestnenie otvorov na prirube nastroja. Pre kolik
sa odporuca pouzit otvor s radialnymi drazkami, aby sa zabranilo nadmernému obmedzeniu pri
udrzani presnej polohy. Na montaz nastroja nepouzivajte skrutky, ktoré su dlhSie ako 8 mm. Velmi
dihé skrutky M6 moézu tlacit na spodnu ¢ast priruby nastroja a sposobit skrat robota.
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VYSTRAHA

1. Uistite sa, Ze nastroj je spravne a bezpecne priskrutkovany na svoje miesto.

2. Uistite sa, Zze nastroj je vyrobeny tak, aby nevytvaral nebezpeéné situacie
neoCakavanym upustenim sucasti.

3. Pri montazi nastroja s pouzitim skrutiek M6 dlhSich ako 8 mm mdzu skrutky
tlaCit na prirubu nastroja a spésobit neopravitefné poSkodenie, v désledku
ktorého bude nutna vymena koncového kibu.

Lumberg RKMW 8-354 connector
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5.2: Vystupna nastrojova priruba (ISO 9409-1-50-4-M6) sa nachadza na mieste, kde je nastroj
primontovany k spicke robota. VSetky rozmery st v mm.

Riadiaca skrinka

Riadiaca skrinka sa mozZe zavesit na stenu alebo polozit na zem. Na zabezpecéenie dostato¢ného
pristupu vzduchu nechaijte na kazdej strane volny priestor 50 mm.

Prenosny terminal

Prenosny terminal sa m6ze zavesit na stenu alebo na riadiacu skrinku. Overte, ¢i kabel
nepredstavuje riziko vypnutia napajania.

Na montdaz riadiacej skrinky a prenosného terminalu mézete kupit Specialne konzoly.
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VYSTRAHA

1. Zabezpecte, aby riadiaca skrinka, ru¢ny ovladaci panel a kable neprisli do
kontaktu s kvapalinami. VIhka riadiaca skrinka m6ze spOsobit smrt.

2. Prenosny terminal (IP54) a riadiacu skrinku (IP44) umiestnite do prostredia
vhodného z hfadiska klasifikacie IP.

4.4. Maximalne zatazenie

Menovité uzitocné zatazenie ramena robota zavisi od posunu taZiska zatazenia, pozri obrazok
4. Mechanické rozhranie na strane 25

Odchylka gravitacného stredu sa definuje ako vzdialenost od stredu nastrojovej priruby po
gravitacny stred prislusného zatazenia.

Pre vypocet hmotnosti zataZenia, napriklad pre aplikaciu pre zdvihnutie a poloZenie, berte do Uvahy
ako zverak, tak aj predmet, s ktorym manipuluje.

Kapacitu zatazenia robota mdzete skontrolovat na Stitku ramena robota, ako je to znazornené
nizSie.

ASSEMBLED IN DENMARK

UNIVERSAL ROBOTS

Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark

MODEL UR10e

SERIAL NUMBER 20215212345 s TOV

PRODUCTION DATE 11 Mar 2021 47 A4 w
18-AB2EQ-01602 R-R-URK-UR10e e -

WEIGHT 33,5kg/7391bs
ENCLOSURE TYPE P54
MAX. PAYLOAD 12,5kg /27,5 Ibs

MAX: REACH 1300 mm /51,2 inches ' 4 K
ROBOT TYPE Industrial &@ @ Ro H S
FUNCTIONAL SAFETY  PLd (ISO 13849-1) —
EMERGENCY MOVEMENT.

ENT:
RCE JOINT ROTATION
BY PULLING OR PUSHING THE ROBOT ARM 70141 v, 0400

UPOZORNENIE

* Ak tazisko zataZenia prekroci pracovny priestor 1300 mm so zatazou nad 10
kg, moéze byt zrychlenie robota obmedzené.

* Ak je zatazenie s hmotnostou vy$§Sou ako 10 kg natiahnuté vodorovne
smerom od kibu lakta, méze byt zrychlenie robota obmedzené.

* Ak je zatazenie umiestnené pod prirubu nastroja, ako to byva zvykom pri
paletizacii, robot sa dokaze prispdsobit dlhej odchylke taziska.
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UNIVERSAL ROBOTS 4. Mechanické rozhranie

Payload [kg]

M UR10e
[ UR10e 12.5kg

Odchylka od gravitacného stredu [mm]

Vztah medzi menovitym zataZenim a odchylkou gravitacného stredu.

4.4.1. Zotrvacnost uzitocného zatazenia

Robot sa méze pouzivat s uzitoénym zatazenim s vysokou zotrva¢nostou. Riadiaci softvér
automaticky nastavi zrychlenie, ak v programe PolyScope spravne zadate nasledujuce udaje
(pozri:24.11.14. Nastavit zatazenie na strane 189 ):

* Hmotnost zatazenia
* Tazisko
* Zotrvacnost

Pomocou programu URSim méZzete vyhodnotit zrychlenia a ¢asy cyklov pohybov robota s
konkrétnym uzitoénym zatazenim.
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5. Elektrické rozhranie
5.1. Predslov

Tato kapitola opisuje vSetky skupiny elektrickych rozhrani ramena robota a riadiacej skrinky. Pre
vacsinu typov V/V su uvedené priklady. Termin V/V odkazuje na digitalne a analégové kontrolné
signaly prichadzajuce z alebo odchadzajuce do nizSie uvedenych skupin elektrickych rozhrani.

* Pripojenie k sieti

* Pripojenie robota

* Vstupy a vystupy ovladaca
* 1/O nastroja

* Ethernet

5.1.1. Konzola riadiacej skrinky

Na spodnej strane skupin rozhrani V/V sa nachadza konzola s portami, ktoré umoznuje d'alSie
pripojenia (znazornené nizSie). Podstavec riadiacej skrinky je kvoli fahkému pripojeniu vybaveny
zatvaracim otvorom (pozri 5.2. Ethernet below).

Mini Displayport podporuje monitory s Displayportom a na prepojenie monitorov s rozhranim
DVI/HDMI si vyzaduje aktivny konvertor z portu Mini Display na DVI & HDMI. Pasivne konvertory pri
portoch DVI/HDMI nefunguju.

Poistka musi byt noZzova typu mini s ozna¢enim UL, s maximalnym menovitym pradom 10 A a
minimalnym menovitym napatim 32 V.

5.2. Ethernet

Typy pouziti rozhrania Ethernet:

* MODBUS, EtherNet/IP a PROFINET (pozri ¢ast 2. ¢ast Prirucka k rozhraniu PolyScope na
strane 113),

* Vzdialeny pristup a riadenie.
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Elektrické rozhranie

Kabel rozhrania Ethernet sa pripaja prevleCenim cez otvor v podstavci riadiacej skrinky a zasunutim
do portu rozhrania Ethernet na spodnej strane konzoly.

Nahradte vieCko na podstavci riadiacej skrinky vhodnou kablovou upchavkou na ucely pripojenia
kabla k portu rozhrania Ethernet.

Elektrické Specifikacie su uvedené v tabulke nizsie.

Rychlost komunikacie 10 - 1000 Mb/s

5.3. Elektrickeé vystrahy a upozornenia

Pri navrhovani a inStalacii aplikacie robota sledujte okrem iného nasledujuce vystrahy pre vsetky
vySSie uvedené skupiny rozhrani.

VSetky napétia a prudy su v DC (jednosmerny prud), pokial nie je uvedené inak.
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VYSTRAHA
1. Nikdy nepripajajte bezpecnostné signaly k programovatefnému logickému
automatu (PLC), ktory nie je bezpe¢nostnym PLC so spravnou urovriou
bezpecnosti. Nedodrzanie tejto vystrahy moze spdsobit vazne poranenie
alebo smrt, pretoze bude mozné obist funkcie bezpe¢nostného zastavenia.
Je ddlezité, aby sa bezpecnostné signaly rozhrania udrziavali oddelené od
beznych V/V signalov rozhrania.

2. VSetky signaly s bezpe&nostnymi hodnotenim su konstruované redundantne
(dva nezavislé kanaly). Udrziavajte tieto dva kanaly oddelené, aby jedna
chyba neviedla k strate bezpecnostnej funkcie.

3. Niektoré V/V vo vnutri riadiacej skrinky je mozné nakonfigurovat ako bezné
alebo bezpecnostné V/V. Dobre si precitajte cell ¢ast 5.4. Vstupy a vystupy
ovladaca on the next page.

VYSTRAHA

1. Uistite sa, ze vSetky zariadenia, ktoré sa nemdézu vystavit vode, zostanu
suché. Ak sa voda k produktu predsa dostane, odstavte-oznacte vSetky zdroje
napajania a nasledne kontaktujte poskytovatela sluzby Universal Robots so
Ziadostou o pomoc.

2. Pouzivajte len originalne kable dodané s robotom. Robot nepouzivajte na
aplikacie, pocas ktorych sa budu kable ohybat.

3. Zaporné spojenia su oznacené ako Zem (Ground - GND) a su pripojené ku
krytu robota a riadiacej skrinky. VSetky uvedené spojenia GND (ZEM) sluzia
len na ucely napajania a signalizacie. Pre PE (ochranné uzemnenie) pouzite
skrutkové pripojenia velkosti M6 oznacené symbolmi zeme vo vnutri riadiacej
skrinky. Uzemnovaci vodi¢ musi mat minimalne pridovu intenzitu najvy$Sieho
prudu v systéme.

4. Priingtalacii kablov rozhrania k V/V robota je potrebné postupovat opatrne.
Kovova platha v spodnej Casti je uréena pre kable rozhrania a konektory. Pred
vitanim dier odstrante platnu. Pred opatovnou instalaciou platne sa uistite, ze
ste odstranili vSetky hobliny. Nezabudnite pouzit spravne velkosti tesneni.
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Elektrické rozhranie

UPOZORNENIE

1.

Robot bol testovany v sulade s medzinarodnymi normami IEC na
elektromagnetickd kompatibilitu (EMC). RuSivé signaly s droviiami vysSimi
ako tymi, ktoré su definované v $pecifickych normach IEC, mézu spdsobit
neoCakavané spravanie robota. Velmi vysoké urovne signalov alebo
nadmerna expozicia mozu natrvalo poskodit robot. Problémy EMC sa
zvyc€ajne vyskytuju pocas zvarania a su hormalne ohlasené chybovymi
spravami v protokole. Spolo¢nost Universal Robots nie je zodpovedna za
akékolvek Skody spésobené problémami EMC.

Kable V/V veduce z riadiacej skrinky do iného stroja ¢i tovarenského
zariadenia nesmu byt dlihsie ako 30 m, ak neboli vykonané dopliujice
skusky.

5.4. Vstupy a vystupy ovladaca

V/V vo vnutri riadiacej skrinky modzete pouzit pre cely rad zariadeni vratane pneumatickych relé,
PLC a tlacidiel nudzového zastavenia.

NizSie uvedeny obrazok zobrazuje usporiadanie skupin elektrickych rozhrani vo vnutri riadiacej

skrinky.

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

Pri tychto typoch vstupu mézete pouzit nizSie znazorneny horizontalny blok digitalnych vstupov
(DI8-DI11) na kvadraturne kédovanie sledovania dopravnika (pozri ¢ast 5.4.1. VSeobecné
Specifikacie pre vSetky digitalne V/V on the facing page).

Musi sa sledovat a

512212133
alg|e|e|~|®
HEEEEN

dodrziavat vyznam nizSie uvedenych farebnych schém.

ZIta s ervenym textom Urcené bezpecnostné signaly
ZIta s Giernym textom Konfigurovatelné pre bezpecnost
Seda s &iernym textom Univerzalne digitalne V/V

Zelena s Ciernym textom Univerzalne analégové V/V

V grafickom pouzivatelskom rozhrani mozete nastavit konfigurovatefné V/V bud ako
bezpecnostné V/V, alebo ako univerzalne V/V (pozri ¢ast 2. cast Prirucka k rozhraniu
PolyScope na strane 113).
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5.4.1. VSeobecné Specifikacie pre vSetky digitalne V/V

Tato Cast definuje elektrické Specifikacie pre nasledujuce 24V digitalne V/V riadiacej skrinky.
* Bezpectnostné V/V
* Konfigurovatefné V/V

* Univerzalne VIV

Nainstalujte robota podla elektrickych Specifikacii, ktoré su rovnaké pre vSetky tri vstupy.

Je mozné napdjat digitalne V/V z interného 24 V napajacieho zdroja alebo z externého napajacieho
zdroja konfiguraciou bloku so svorkami s ndzvom Power. Tento blok pozostava zo Styroch svoriek.
Horné dve (PWR a GND) su 24V a uzemnenie z interného 24V napajania. Dolné dve svorky (24 V a
0 V) v bloku su 24 V vstupy na napajanie V/V. Predvolena konfiguracia je pouzivat interny zdroj
napajania (pozri nizsie).

Power

PWR
GND
[24v
oV

Ak sa pozaduje viac prudu, pripojte externy zdroj napajania, ako je zobrazené nizsie.
’_( Power
PWR| Il

GND|
24V|B-
\ ov|m

Elektrické Specifikacie pre obe svorky a externy zdroj napajania, su zobrazené nizSie.

Interny 24V zdroj napajania

[PWR - GND] Napatie 23 24 25 \Y,
[PWR - GND] Prud 0 - 2 A
PozZiadavky na externy 24V vstup

[24V - 0V] Napatie 20 24 29 Vv
[24V - 0OV] Prad 0 - 6 A

* 3,5 A pre 500 ms alebo 33 % pracovny cyklus.
Digitalne V/V su konstruované v sulade s IEC 61131-2. Elektrické Specifikacie su uvedené nizSie.

Digitalne vystupy
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[COx / DOx] Prad* 0 - 1 A
[COx / DOx] Pokles napatia 0 - 0.5 \
[COx / DOx] Unikovy prud 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Funkcia - PNP - Typ
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Typ
Digitalne vstupy

[EIx/SIx/CIx/DIx] Napéatie -3 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIX] Oblast VYP -3 - 5 \
[EIx/SIx/CIx/DIX] Oblast ZAP 11 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Prud (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funkcia - PNP + - Typ
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Typ

*Na odporovu alebo indukénu zataz maximalne 1 H.

POZNAMKA
Vyraz konfigurovatefné sa pouziva pre V/V, ktoré je mozné konfigurovat bud’ ako
bezpecnostné V/V, alebo bezné V/V. Ide o ZIté svorky s Ciernym textom.

5.4.2. Bezpec€nostné V/V

V tejto Casti su opisané vyhradené bezpecnostné vstupy (ZIta svorka s ¢ervenym textom) a
konfigurovatelné V/V (zIté svorky s iernym textom), ked’ st nakonfigurované ako bezpecnostné
V/V. Postupuijte podla vdeobecnych Specifikacii pre vietky digitalne V/V v €asti 5.4.1. VSeobecné
Specifikacie pre vsetky digitalne V/V on the previous page.

Bezpecnostné pomdcky a zariadenia sa musia instalovat v sulade s bezpe¢nostnymi pokynmi a
hodnotenim rizik uvedenymi v kapitole 2. Bezpecnost na strane 7.

VSetky bezpecénostné V/V su po dvoch (redundantné) a musia sa uchovavat ako dve samostatné
vetvy. Jedna chyba nesmie spdsobit stratu bezpec¢nostnej funkcie.

K dispozicii su dva typy stalych bezpecnostnych vstupov:
* Nudzové zastavenie robota iba pre zariadenia nidzového zastavenia

* Bezpeénostné zastavenie pre ochranné zariadenia

Rozdiel vo funkciach je uvedeny nizSie.

Pohyb robota sa zastavil Ano Ano

Spustenie programu Pozastavenia Pozastavenia
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Napajanie hnacich mechanizmov Vypnut Zapnut

Resetovat Manualne Automatické alebo manualne
Pravidelnost pouzivania Nepravidelné Kazdy cyklus az nepravidelné
Pozaduje opatovnu inStalaciu Len uvolnenie brzdy Nie

Kategodria zastavenia (IEC 60204-1) 1 2

Uroven vykonu

funkcie monitorovania (ISO 13849-1) PLd PLd

Konfigurovatelné V/V je mozné pouzit na nastavenie dalSich funkcii bezpecnostnych V/V, napr.
vystupu nudzového zastavenia. Konfiguracia suboru konfigurovatefnych V/V na bezpecnostné
funkcie sa vykonava v grafickom pouzivatefskom rozhrani (pozri ¢ast 2. cast Prirucka k rozhraniu
PolyScope na strane 113).

VYSTRAHA
1. Nikdy nepripajajte bezpecnostné signaly k programovatelnému logickému
automatu (PLC), ktory nie je bezpec¢nostnym PLC so spravhou uroviiou
bezpecnosti. Nedodrzanie tejto vystrahy m6ze spdsobit vazne poranenie
alebo smrt, pretoZze bude mozné obist funkcie bezpeénostného zastavenia.
Je dblezité, aby sa bezpecnostné signaly rozhrania udrziavali oddelené od
beznych V/V signalov rozhrania.

2. VSetky bezpe&nostné V/V su konstruované redundantne (dva nezavislé
kanaly). Udrziavajte tieto dva kanaly oddelené, aby jedna chyba neviedla k
strate bezpecCnostnej funkcie.

3. Pred uvedenim robota do prevadzky sa musia overit bezpe¢nostné funkcie.
Bezpecnostné funkcie sa musia pravidelne testovat.

4. Instalacia robota musi spifiat tieto $pecifikacie. Ich nedodrzanie méze
spoOsobit vazne poranenie alebo smrt, pretoze bude mozné obist
zabezpecovaciu funkciu.

Signaly OSSD

VSetky nakonfigurované a stale bezpec¢nostné vstupy su filtrované, aby bolo mozné pouzit
bezpe&nostné zariadenie s dizkami impulzov kratsimi ako 3 ms. Bezpe&nostny vstup sa vzorkuje
kazdu milisekundu a stav vstupu sa urcuje podfa vstupného signalu, ktory sa objavi najCastejSie za
poslednych 7 milisekund. Pulzy OSSD na bezpec¢nostnych vystupoch su opisané v Casti 2. cast
Prirucka k rozhraniu PolyScope na strane 113.

Predvolena konfiguracia bezpeénosti

Tento robot sa dodava s predvolenou konfiguraciou, ktora umoznuje prevadzku bez potreby
akéhokolvek d'alSieho bezpecnostného zariadenia, pozrite si obrazok nizsie.
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Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SIo
24V
S

Emergency Stop

Safeguard Stop

Pripojenie tlaCidiel nidzového zastavenia

Takmer pri kazdom pouziti sa pozaduje pouzitie jedného alebo viacerych externych tlacidiel
nudzového zastavenia. NizSie uvedeny obrazok zobrazuje pripojenie jedného alebo viacerych
tlacidiel nudzového zastavenia.

Safety Safety

=y [
4

Emergency Stop
Emergency Stop

EI0
24V
£ ||

24v || N

El1
24V
SI0 SI0
24V
Si1

24V
Sl

Safeguard Stop
Safeguard Stop

Zdiefanie nudzového zastavenia s inymi strojmi

Funkciu nidzového zastavenia zdiefani medzi robotom a inym strojmi mdzete nastavit
nakonfigurovanim nasledujucich funkcii V/V prostrednictvom GUI. Vstup pre nudzové zastavenie
robota sa nesmie pouzit na ucely zdielania. Ak je potrebné pripojit viac ako dva roboty UR alebo iné
stroje, je potrebné, aby signaly nidzového zastavenia riadilo bezpe¢nostné PLC.

* Konfigurovatelna dvojica vstupov: externé nadzové zastavenie.

* Konfigurovatelna dvojica vstupov: nudzové zastavenie systému.

NizSie uvedeny obrazok zobrazuje, ako dva roboty UR zdielaju svoje funkcie bezpecnostného
zastavenia. Konfigurovatelné V/V pouzité v tomto priklade su CI0-CI1 a CO0-CO1.

[/

CONfiQUfab“{PUty Configurable Outputs : Configurable Inputs on?\urable Outputs

24V [Bf]24¢ [m| [ov [m][ov [m f 24v [W][[24v [m] [ &y ][ ov [m
cio [d||£4 [m]| [coo[m|[cos|m A : B cio [m|[ci [m]| [coy[M]|cos|m
24v [Wf|24v [m| [ ov ov | : 24v J|[24v (| [ov \m|[ov |m
ci1 |H||ci5 [m]| [cot1|mN\cos |l cliy/|j|(ci5 |M| [co1|M|(cos|m
24v | ||24v M| | ov ov |l 24/ |/ |[24v (M| [ov [m|[ov |m
ci2 [m|[cie M| [co2|m\Jps|m 12//m|[cic M| [co2|m||cos|m
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Ochranné zastavenie s automatickym obnovenim

Prikladom zakladnej pomocky ochranného zastavenia je spina€ dveri, kde sa robot zastavi, ked' sa
dvere otvoria (pozri nizSie uvedeny obrazok).

Safety
24V
EIO
24V
El1

)y
. IR

24v | HN_ )—'
si

Tato konfiguracia je ur€ena len na také pouzitie, kde operator nemdze prejst dverami a zatvorit ich
za sebou. Konfigurovatefné V/V je mozné pouzit na nastavenie tlacidla obnovenia na vonkajsej
strane dveri, ktoré sluzi na opatovnu aktivaciu pohybu robota.

Emergency Stop

O Ra00c

Safeguard Stop

Dalsim prikladom vhodnosti automatického obnovenia je pouzitie bezpe&nostnej podlozky alebo
bezpecnostného laserového skeneru (pozri nizsie).

y 4
Safety /
24V l2av (W] [ov W]
EI0
24V
El1

24v [

ov [m

Emergency Stop

24V
SI0
24V
Si1

R000C

.

A\

g \

Safeguard Stop

]

VYSTRAHA
1. Robot automaticky obnovi pohyb, ked’ sa opatovne obnovi signal.
Nepouzivajte tato konfiguraciu, ak je mozné opatovne obnovit signal z
vnutornej strany bezpecnostného obvodu.

Ochranné zastavenie s tlaCidlom obnovenia

Ak sa pouziva ochranné rozhranie pre pripojenie svetelnej zavory, pozaduje sa obnovenie z
vonkajsej strany bezpec¢nostného obvodu. Tlacidlo obnovenia musi byt dvojkanalového typu. V
tomto priklade je V/V nakonfigurovany pre obnovenie CI0-Cl1 (pozri nizSie).
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Trojpolohové pomocné zariadenie

Obrazok nizsie zobrazuje spdsob pripojenia trojpolohového zapinacieho zariadenia. Dal$ie
informacie o trojpolohovom pomocnom zariadeni najdete v ¢asti 21.2. Trojpolohové pomocné
zariadenie na strane 135.

POZNAMKA
Bezpecnostny systém Universal Robots nepodporuje viacero trojpolohovych
pomocnych zariadeni.

@
24V
CIOj
24V
Cl1
24V
CI2
24V
CI3

HEEEENEN
F

QOO0
o

POZNAMKA

Dva vstupné kanaly pre vstup trojpolohového pomocného zariadenia maju
toleranciu nezhody 1 sekundu.

Prepina¢ prevadzkového rezimu

Prepina¢ prevadzkového rezimu je znazorneny na obrazku nizsie. Dal$ie informacie o
prevadzkovych rezimoch najdete v Casti 21.1. Prevadzkové rezimy na strane 133.

Confpursbiflinpus) Operational mode Switch
24v][m][2av :

[ ci ;

24V] 24v — —

Cl1
24

ClI2|
24V
CI3

nldpnm
OIRIAIR
S| <Jo <
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5.4.3. Univerzalne digitalne V/V

V tejto Casti su opisané univerzalne 24 V V/V (8edé svorky) a konfigurovatelné V/V (ZIté svorky s
¢iernym textom), ked' nie su nakonfigurované ako bezpe¢nostné V/V. Treba dodrzat vSeobecné
Specifikacie v Casti 5.4.1. VSeobecné Specifikacie pre vsetky digitalne V/V na strane 35.

Univerzalne V/V sa mézu pouzivat na pohon zariadeni, ako st pneumatické relé priamo alebo v
ramci komunikacie s inymi systémami PLC. VSetky digitalne vystupy je mozné automaticky
deaktivovat, ked sa vykonavanie programu zastavi (pozri ¢ast 2. cast Prirucka k rozhraniu
PolyScope na strane 113). V tomto rezime je vystup vzdy nizky, ked nie je spusteny program.
Priklady su uvedené v nasledujucich podcastiach. V tychto prikladoch su pouzité bezné digitalne
vystupy, ale mézu sa tiez pouzivat akékolvek konfigurovatefné vystupy, ak nie st konfigurované na
vykonavanie bezpecnostnej funkcie.

ZatazZenie riadené digitalnym vystupom

Tento priklad zobrazuje, ako sa prostrednictvom pripojenych digitalnych vystupov ovlada zatazenie.

S

L

Digital Outputs
oV oV
DOO| DO4;
oV oV
DOl DO5
oV ov
DO2| DO6|
ov oV
DO3| DO7|

5.4.4. Digitalny vstup z tlaCidla

Priklad nizSie zobrazuje postup pripojenia jednoduchého tlacidla k digitalnym vstupom.

Digital Inputs
24V 24V
DIO Dl4
24V 24V
DIl DI5
24V, 24V,
DI2 DI6
24V 24V
DI3| DI7

11

S

HEEEE NN

5.4.5. Komunikacia s inymi strojmi alebo PLC

Digitalne V/V sa mézu pouzivat na komunikaciu s inymi zariadeniami ak sa vytvori spoloéné GND (0
V) a ak stroj pouziva technolégiu PNP, pozrite nizSie.
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5. Elektrické rozhranie

5.4.6. Univerzalne analégové V/V

Rozhranie analégovych V/V je zelena svorka. Je ju mozné pouzivat na nastavenie alebo meranie

napatia (0- 10 V) alebo prudu (4 - 20 mA) z alebo do iného zariadenia.

Pre dosiahnutie najvy$Sej presnosti sa odporuc¢a nasledovné.

* Pouzite svorku AG, ktora sa nachadza €o najblizSie k V/V. Dvoijica zdiela spolo¢ny rezim filtra.

* Pouzite rovnaké gnd (0 V) pre zariadenie a riadiacu skrinku. Analégove V/V nie je galvanicky

izolované od riadiacej skrinky.

* Pouzite tieneny kabel alebo krutenu dvojlinku. Pripojte tieneny kabel k svorke GND na svorke

oznacenej Power.

* Pouzivajte zariadenie, ktoré pracuje v prddovom rezime. Pridové signaly su menej citlivé na

ruSenie.

Rezimy vstupov mozete vyberat v rozhrani GUI (pozri ¢ast 2. ¢ast Prirucka k rozhraniu
PolyScope na strane 113). Elektrické Specifikacie su uvedené nizsie.

Analdgovy vstup v prudovom rezime

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

Analégovy vstup v napdtovom reZime

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

Analdgovy vystup v prudovom reZime

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

Analégovy vystup v napdtovom reZime

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

Pouzitie analégového vystupu

Prad
Odpor

RozliSenie

Napatie
Odpor

RozliSenie

Prud
Napétie

RozliSenie

Napatie
Prud
Odpor

RozliSenie

20
12

10
12

12

20

20
24

10
20

mA
ohm
bit

kOhm

bit

mA

bit

mA

ohm
bit

NizSie je uvedeny priklad, ako riadit pas dopravnika pomocou analégového vstupu riadenia

rychlosti.
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Pouzitie analégového vstupu

Tento priklad ilustruje pripojenie analégového senzora.
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5.4.7. Diafkové ovladanie ZAP/VYP

Riadiacu skrinku mozete zapnut a vypnut aj bez pouzitia prenosného terminalu pomocou
diafkového ovladania ON/OFF. Toto sa zvyCajne pouziva:

* ked prenosny terminal nie je k dispozicii,
* Ked systém PLC musi mat upInu kontrolu.

* Ked je potrebné zapnut alebo vypnut viacero robotov naraz.

Dialkové ovladanie ON/OFF poskytuje pomocné napdjanie 12 V, ktoré sa udrziava aktivne, ked' je
riadiaca skrinka vypnuta. Vstup ON je urCeny iba na kratkodobu aktivaciu a funguje rovnakym
sposobom ako tlacidlo POWER. Vstup OFF mozete drzat stlaCeny fubovolne dlhy ¢as. Na ucely
automatického nahrania a spustenia programov pouzite softvérové funkcie (pozri ¢ast 2. cast
Priru¢ka k rozhraniu PolyScope na strane 113).

Elektrické Specifikacie su uvedené nizSie.

[12V - GND] Napatie 10 12 13 \Y
[12V - GND] Prad - - 100 mA
[ON / OFF] Neaktivne napatie 0 - 0,5 Vv
[ON / OFF] Aktivne napatie 5 - 12 \Y
[ON / OFF] Vstupny prud - 1 - mA
[ON] Cas aktivacie 200 - 600 ms
Vzdialené tlagidlo ZAPNUTIA

Tento priklad ilustruje pripojenie vzdialeného tlacidla ON.
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e
GND|H N ]
ON|N
OFF| B\ P
Vzdialené tlacidlo VYPNUTIA
Tento priklad ilustruje pripojenie vzdialeného tlacidla OFF.
Remote 4
12v[d }I
GND|H R ]
ON N
OFF P

inf UPOZORNENIE
Nedrzte stlaceny vstup ON resp. tlacidlo POWER, pretoze vysledkom bude
vypnutie riadiacej skrinky bez ulozenia. Na dialkové vypnutie je potrebné pouzit
vstup OFF, pretoze tento signal umoznuje riadiacej skrinke ulozit otvorené subory a
spravne sa vypnut.

9.5. Pripojenie K sieti

Napajaci kdbel z riadiacej skrinky ma na konci Standardnu zastrcku IEC. Zastrcku alebo kable
potrebné v niektorych krajinach pripojte k zastrcke IEC.

POZNAMKA
* |IEC 61000-6-4: Rozsah pOsobnosti kapitoly 1: , This part of the IEC 61000 for
emission requirement applies to electronic equipment intended for use within
the environment of existing at industrial locations.”

* IEC 61000-6-4: kapitola 3.1.12 priemyselné umiestnenie: ,Locations
characterized by a separate power network, supplied from a high- or medium-
voltage transformer, dedicated for the supply of the installation.*

Na napdjanie robota sa riadiaca skrinka musi pripojit k elektrickej sieti pomocou $tandardnej
zastréky IEC C20 v spodnej Casti riadiacej skrinky prostrednictvom prislusného kabla IEC C19 (pozri
nizSie uvedeny obrazok).
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Sietové napajanie musi mat nasledujlice vybavenie:
* Pripojenie k zemi
* Sietovu poistku
* Dodatocné prudové zariadenie

Odporuca sa nainstalovat hlavny vypinac pre vypnutie napajania vSetkého zariadenia v ramci
pouzitia robota, ktory predstavuje jednoduchy spdsob uzamknutia a oznacenia v pripade servisu.
Elektrické Specifikacie su uvedené v tabulke nizsie.

Parameter Min Typ Max Unit
Vstupné napatie 100 - 240 VAC
Externa sietova poistka (pri 100-200V) 15 - 16 A
Externa sietova poistka (pri 200 - 265 V) 8 - 16 A
Vstupna frekvencia 47 - 440 Hz
Pohotovostny vykon - - <15 w
Menovity prevadzkovy vykon 90 250 500 w
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VYSTRAHA

1. Uistite sa, Zze robot je spravne uzemneny (elektrické spojenie so zemou).
Pouzite nepouzité skrutky suvisiace so symbolmi uzemnenia vo vnutri
riadiacej skrinky, aby ste vytvorili spolo€né uzemnenie pre vSetky zariadenia v
systéme. Uzemnovaci vodi¢ musi mat minimalne pradovu intenzitu
najvyssieho prudu v systéme.

2. Uistite sa, Ci je napajanie vstupu do riadiacej skrinky chranené pomocou
dodato¢ného prudového zariadenia (RCD - Residual Current Device) a
spravnej poistky.

3. Uzamknite a Stitkom oznacte vSetky zdroje napajania pre celu inStalaciu
robota pocas servisu. Iné zariadenia nesmu napajat V/V robota, ked' je
systém uzamknuty.

4. Pred zapnutim riadiacej skrinky sa uistite, Ze su vSetky kable spravne
pripojené. Vzdy pouzivajte originalny napajaci kabel.

5.6. Pripojenie robota: Kabel robota

Tato Cast popisuje pripojenie ramena robota s konfigurovanym pevnym 6-metrovym kablom robota.
Informacie o pripojeni ramena robota s konfigurovanym konektorom kabla priruby podstavy najdete
tu 5.7. Pripojenie robota: Kabel priruby podstavy on the facing page.

5.6.1. Konektor kabla robota

Rameno robota pripojte k riadiacej skrinke pomocou kabla robota..

Kabel z robota zastréte do konektora v spodnej asti riadiacej skrinky a zaistite ho (pozri obrazok
nizSie). Konektorom dvakrat otoCte, aby ste sa pred zapnutim ramena robota uistili, ze je spravne
zaisteny.

Konektor mozete otocit doprava, aby sa dal po zastréeni kabla lahSie zaistit.
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UPOZORNENIE
Nepravne pripojenie robota mdze spdsobit stratu napajania ramena robota.

* Kabel robota neodpajajte, ked je rameno robota zapnuté.

* Originalny kabel robota nepred|zujte ani neupravuijte.

5.7. Pripojenie robota: Kabel priruby podstavy

Tato Cast popisuje pripojenie ramena robota s konfigurovanym konektorom kabla priruby podstavy.
Informacie o pripojeni ramena robota s konfigurovanym pevnym 6-metrovym kablom robota najdete
tu 5.6. Pripojenie robota: Kabel robota on the previous page.

5.7.1. Konektor kabla priruby podstavy
Rameno robota pripojte k riadiacej skrinke pomocou kébla robota.. Kébel robota sa pripdja ku
konektoru kabla priruby podstavy a ku konektoru riadiacej skrinky.

Kazdy konektor mbzete po pripojeni robota zamknut.

UPOZORNENIE
Maximalna dizka pripojenia ramena robota k riadiacej skrinke je 12 m. Nepravne
pripojenie robota mbze spdsobit stratu napajania ramena robota.

* NepredlZujte 6-metrovy kabel robota.

UPOZORNENIE
Pripojenie kabla priruby podstavy priamo do akejkolvek riadiacej skrinky méze

sposobit poSkodenie zariadenia alebo majetku.

* Kabel priruby podstavy nepripajajte priamo k riadiacej skrinke.

5.8. 1/0 nastroja

Vedra priruby nastroja na zapasti €. 3 sa nachadza osemkolikovy konektor poskytujuci signaly
napajania a ovladania pre rozlicné uchopovace a senzory, ktoré mézu byt k robotu pripevnené.
Vhodnym priemyselnym k&blom je Lumberg RKMV 8-354. Osem dr6tov vo vnutri kdbla ma rézne
farby, ktoré predstavuju rozlicné funkcie.

Navod na pouzivanie 47 UR10e

Copyright © 2009-2022 by Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2022 by Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

UNIVERSAL ROBOTS 5. Elektrické rozhranie

Tento konektor zabezpecuje napajanie a riadi signaly do unasacov a senzorov pouzivanych
v konkrétnom nastroji robota. Vhodny je nizSie uvedeny priemyselny kabel:

* Lumberg RKMV 8-354.

POZNAMKA
Konektor nastroja treba ru¢ne dotiahnut na maximalne 0,4 Nm.

Osem drbtov vo vnutri kabla ma rézne farby, ktoré oznacuju rozliéné funkcie. Pozri nizSie uvedenu
tabulku:

Cervena GND Ground
Seda POWER 0V/12V/i24V
Modra TOO/PWR Digitalne vystupy 0 alebo 0 V/12 /24 V
Ruzova TO1/GND Digitalne vystupy 1 alebo Zem
Zlta TIO Digitalne vstupy 0
Zelend T Digitalne vstupy 1
Biela AlI2/RS485+ Analég v 2 alebo RS485+
Hneda AI3/RS485- Analég v 3 alebo RS485-

Otvorte nastroj V/V v karte InStalacia (pozri ¢ast 2. cast Prirucka k rozhraniu PolyScope na strane
113) a nastavte interné napajanie na 0 V, 12 V alebo 24 V. Elektrické Specifikacie su uvedené nizSie:

Napajacie napétie v 24V rezime 23,5 24 24,8 \%
Napajacie napéatie v rezime 12V 11,5 12 12,5 \%
Napajaci prud (jednoduchy ¢ap) - 1000 2000** mA
Napajaci prud (dvojity ¢ap) - 2000 2000 mA
Kapacitna zataz napdjania - - 8000*** uF

* Pri indukénej zatazi dérazne odporu¢ame pouzit ochrannu diédu.

**Vrchol na max. 1 sekundu, pracovny cyklus max.: 10 %. Priemerny prud pocas 10 sekund nesmie
prekrocit typicky prad.

***Ak je zapnuté napajanie nastroja, zaCne sa 400 s Cas makkého Startu, ktory pri Starte umozni
pripojenie kapacitnej zataze 8000uF k napajaniu nastroja. Zapajanie kapacitnej zataze za chodu je
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zakazané.

POZNAMKA
Priruba nastroja je pripojena k spoju GND (ZEM) (rovhako ako Cerveny vodic).

5.8.1. Zdroj napajania nastroja

5.8.2. Napajanie

Otvorte nastroj V/V v karte InStalacia (pozri ¢ast 2. cast Prirucka k rozhraniu PolyScope na strane
113) a nastavte interné napajaniena 0V, 12V alebo 24 V.

POWER

o

GND (RED) — JI

5.8.3. Pohananie dvoijitého Capu
V rezime dvojpinového napajania sa da vystupny prud zvysit tak, ako je uvedené v ¢asti 5.8. 1/0
nastroja na strane 47, tabulke 2.

1. V hlavicke tuknite na moznost InStalacia.

2. V zozname nalavo tuknite na moznost VSeobecné.

3. Tuknite na V/V néstroja a vyberte moznost Dvojpinové napéjanie.

4. Pripojte napajaci dr6t (sivy) do TOO (modry) a uzemnovaci drét (Cerveny) do TO1 (ruzovy)

POWER (GRAY)

TOO/PWR (BLUE

TO1/GND (PINK) eI
GND_(RED)

POZNAMKA

Ked robot vykona nudzové zastavenie, napéatie pre oba napajacie koliky sa nastavi
na 0 V (nap3janie je vypnuté).

5.8.4. Digitalne vystupy nastroja

Digitalne vystupy podporuju tri rbzne rezimy:
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Pokles (NPN) LO Otvorit
Zdroj (PNP) HI Otvorit
Tlak/tah HI LO

Na konfiguraciu vystupného rezimu kazdého pinu prejdite na Nastroj V/V v karte InStalacia (pozri
Cast 2. cast Prirucka k rozhraniu PolyScope na strane 113). Elektrické $pecifikacie su uvedené
nizsie:

Napatie v otvorenom stave -0,5 - 26 \
Napatie pri poklese 1A - 0,08 0,09 \Y
Prud pri dodavke/poklese 0 1000 1000 mA
Prad cez GND 0 1000 3 000** mA

*Vrchol na max. 1 sekundu, pracovny cyklus max.: 10 %. Priemerny prud pocas 10 sekind nesmie
prekrocit typicky prad.

POZNAMKA
Ked robot vykona nudzové zastavenie, digitalne vystupy (DO0 a DO1) sa deaktivuju
(vysokeé Z).

UPOZORNENIE
Digitalne vystupy v nastroji nemaju prudové obmedzenie. Prekrocenie uvedenych
udajov moze spbsobit trvalé poSkodenie.

Pouzivanie digitalnych vystupov nastroja

Tento priklad ilustruje, ako zapnut zatazenie pomocou napajania 12 V alebo 24 V. Vystupné napétie
sa musi zadefinovat na karte V/V. Medzi spojom NAPAJANIE a tieniacim/uzemfiovacim vodi¢om je
napatie aj vtedy, ked je zatazenie vypnuté.

Pri indukénej zatazi odporu¢ame pouzit ochrannu diédu, ako vidno nizSie.
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POWER

TOO P

5.8.5. Digitalne vstupy nastroja

Digitalne vstupy su implementované ako PNP so slabymi znizovacimi odpormi. To znamena, ze
plavajuci vstup bude mat vzdy nizke odpocty. Elektrické Specifikacie su uvedené nizsie.

Vstupné napétie -0,5 - 26 \
Logické nizke napétie - - 2,0 V
Logické vysoké napatie 5,5 - - \%
Vstupny odpor - 47 k - Q

Pouzivanie digitalnych vstupov nastroja
Tento priklad ilustruje pripojenie jednoduchého tlagidla.

POWER

5.8.6. Analégovy vstup nastroja

Analdégovy vstup nastroja je nediferencialny a mdze sa nastavit bud’ na napatie (0 - 10 V), alebo prud
(4 -20 mA) na karte V/V (pozri ¢ast 2. cast Prirucka k rozhraniu PolyScope na strane 113).
Elektrické Specifikacie su uvedené nizSie.

Vstupné napétie v napatovom rezime -0,5 - 26 \%
Vstupny odpor v rozsahu 0 az 10V - 10,7 - kQ
Rozlisenie - 12 - bit
Vstupné napatie v praidovom rezime -0,5 - 5,0 \
Vstupny prud v pradovom rezime -2,5 - 25 mA
Vstupny odpor v rozsahu 4 mA az 20 mA - 182 188 Q
Rozlisenie - 12 - bit

Dva priklady, ako pouzivat analégové vstupy, st uvedené v nasledujlcich podcastiach.
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UPOZORNENIE
1. Analdgové vstupy nie su chranené proti prepatiu v prtdovom rezime.

Prekrocenie limitu uvedeného v elektrickej Specifikacii méze spdsobit trvalé
poskodenie vstupu.

Pouzivanie analégovych vstupov nastroja, nediferencialnych

Tento priklad znazorfiuje pripojenie analdogového senzora k nediferencialnemu vystupu. Vystup zo
senzora moze byt prudovy alebo napatovy, pokial je vstupny rezim daného analégového vstupu na
karte vstupov a vystupov (V/V) nastaveny na rovnaky rezim.

Poznamka: Mézete skontrolovat, ¢i senzor s napatovym vystupom dokaze stimulovat interny odpor
nastroja, inak moze byt meranie neplatné.

POWER
T
A2 <-
| A\
e
GND =

Pouzivanie analdgovych vstupov nastroja, diferencialnych

Tento priklad znazorfiuje pripojenie analégového senzora k diferencialnemu vystupu. Pripojenie
zapornej Casti vystupu s GND (ZEM) (0 V) funguje rovnako ako v pripade nediferencialneho
senzora.

[

5.8.7. Komunikacné V/V nastroja

* Poziadavky na signaly Signaly RS485 vyuzivaju interné predpétie s ochranou pred
poruchou. Pokial pripojené zariadenie nepodporuje tento systém ochrany pred poruchou,
signaliza¢né predpatie sa musi vykonat bud’ na pripojenom nastroji alebo sa musi pridat
externe doplnenim zvySovacich rezistorov k RS485+ alebo znizovacich rezistorov k RS485-.

* Latencia Latencia sprav poslanych prostrednictvom konektora nastroja sa pohybuje od 2 do 4
ms od momentu napisania spravy na pocitaci do momentu zobrazenia spravy na RS485.
Udaje odoslané do konektora nastroja sa uchovavaju vo vyrovnavacej paméati az do
odstavenia linky. Po prijati 1 000 bytov Udajov sa sprava zapi$e do zariadenia.

Prenosoveé rychlosti 96k, 19,2k, 38,4k, 57,6k, 1152k, 1M,2M,5M
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Ukoncovacie bity

Parita

1,2
Ziadny, parny, neparny
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6. Udrzba a oprava

Vizualnu kontrolu a pracovnych podmienok vykonavajte v sulade so vSetkymi bezpecnostnymi
pokynmi uvedenymi v tomto navode.

Udrzbu, kalibraciu a opravy treba vykonavat v stlade s najnovsimi verziami servisnych navodov na
webe podpory http://www.universal-robots.com/support.

Opravy moze vykonavat iba spolo¢nost Universal Robots alebo opravneny integrator systému.
Opravy m6zu vykonavat aj zakaznikom uréené vyskolené osoby, ale iba v pripade, Ze postupuju
podfa kontrolného planu popisanom v servisnej priruCke. Cely kontrolny plan pre vysSkolené osoby
najdete v servisnej prirucke, kapitola 5

VSetky sucasti vratené spolo¢nosti Universal Robots sa musia vratit v stlade s podmienkami v
servisnej prirucke.

6.1. BezpecCnostné pokyny

Po vykonani Udrzby a oprav sa musia vykonat kontroly, aby sa zaistila pozadovana troven
bezpecnosti. Kontroly musia byt v stulade s platnymi Statnymi alebo regionalnymi nariadeniami o
bezpecnosti a ochrane zdravia pri praci. Tiez sa musi otestovat spravna ¢innost vSetkych
bezpecnostnych funkcii.

Ciefom udrzby a oprav je zabezpedit, Ze systém je stale prevadzkyschopny alebo v pripade poruchy
jeho vratenie do prevadzkového stavu. Oprava zahfha okrem skuto€nej opravy aj rieSenie
problémov.

Pri praci na ramene robota alebo riadiacej skrinke musite dbat na nizSie uvedené postupy a
upozornenia.

VYSTRAHA

1. Nemente konfiguraciu zabezpecenia softvéru (napr. limit sily). Konfiguracia
bezpecnosti je popisany v prirucke PolyScope. Ak sa zmeni bezpe&nostny
parameter, cely systém robota by sa mal povazovat za novy, ¢o znamena, ze
proces schvalovania celkovej bezpecCnosti vratane hodnotenia rizik by sa mal
aktualizovat prislusnym spésobom.

2. Chybné komponenty vymefite za nové komponenty s rovnakymi Cislami
poloziek alebo ekvivalentné komponenty schvalené spolo¢nostou Universal
Robots pre tento ucel.

3. Ihned po dokonc&eni prace opatovne aktivujte vietky deaktivované
bezpecCnostné opatrenia.

4. Dokumentujte vietky opravy a ulozte tuto dokumentaciu do technickej
dokumentacie priradenej ku kompletnému systému robota.

Navod na pouzivanie 55 UR10e

Copyright © 2009-2022 by Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.


http://www.universal-robots.com/support

Copyright © 2009-2022 by Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

UNIVERSAL ROBOTS 6. Udrzba a oprava

VYSTRAHA

1. Odstrante vstupny sietovy kabel zo spodnej Casti riadiacej skrinky, aby ste sa
uistili, Zze napajanie je uplne prerusené. Vypnite vSetky ostatné zdroje
napajania pripojené k ramenu robota alebo riadiacej skrinke. Prijmite
potrebné opatrenia, aby sa zabranilo, Ze d'alSie osoby zapnu napajanie
systému pocas oprav.

2. Pred opatovnym zapnutim napajania systému skontrolujte uzemnenie.

3. Pridemontazi sucasti ramena robota alebo riadiacej skrinky dodrziavajte
predpisy ESD.

4. Vyhnite sa demontazi zdrojov napajania v riadiacej skrinke. V tychto
napajacich zdrojoch moze byt pristupné vysoké napatie (az 600 V), a to gj
niekofko hodin po vypnuti riadiacej skrinky.

5. Zabrante vniknutiu vody a prachu do ramena robota alebo riadiacej skrinky.

6.2. Cistenie

Kazdodenné distenie

Prach, Spinu ¢i olej mb6zete z ramena robota odstranit handri¢kou a jednym z tychto Cistiacich
prostriedkov: voda, izopropylalkohol, 10 % etanol alebo 10 % benzin. Zriedkavo sa na kiboch mézu
objavit velmi malé mnozstva maziva. Neovplyviiuju véak funkciu, pouzitie ani Zivotnost kibu.

Dodatoc¢né cCistenie

Vzhladom na zvySené poziadavky na Cistenie robota v su¢asnej situacii odporuc¢a spolo¢nost UR
Cistenie 70 % izopropylalkoholom (dezinfek¢nym alkoholom).

1. Utrite robota dékladne vyzmykanou handrou z mikrovlakna a 70 % izopropylalkoholom.

2. Nechajte 70 % izopropylalkohol pésobit 5 minut a potom robota o istite beznym spésobom.

NEPOUZIVAJTE BIELIDLO. Nepouzivajte ziadny riedeny &istiaci pripravok obsahujuci bielidlo.

6.3. Kontrola

6.3.1. Kontrolny plan ramena robota

V nasledujucej tabulke je uvedeny zoznam typov kontrol, ktoré odporuca spolo¢nost Universal
Robots. Pravidelne vykonavajte kontroly podfa odporucani v zozname. VSetky uvedené Casti, pri
ktorych sa zisti, Ze su v neprijatefnom stave, sa musia opravit alebo vymenit.

Viac informacii o vykonavani kontrol najdete v servisnej prirucke (hitp://www.universal-
robots.com/support).
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Casovy ramec

Typ kontrolnej €innosti
Kazdé dva roky | Kazdy rok

1 Skontrolujte modré viecka* V X

2 Skontrolujte ploché kruzky \Y, X
3 Skontrolujte kabel robota V X
4 Skontrolujte pripojenie kabla robota V X

V = Vizualna kontrola * = Musi sa tiez skontrolovat po silnom naraze

6.3.2. Vizualna kontrola ramena robota

UPOZORNENIE
Cistenie ramena robota stlaéenym vzduchom méze po$kodit stiiéasti ramena robota.

* Rameno robota nikdy necistite stlacenym vzduchom.

g

A

e

b

Ak je to mozné, presunte rameno robota do nulovej polohy.
Vypnite robota a odpojte napajaci kabel od riadiacej skrinky.
Skontrolujte, &i nie je poSkodeny kabel medzi riadiacou skrinkou a ramenom robota.

Skontrolujte, i su montazne skrutky zakladne spravne dotiahnuté.

a Hc e bh =

Skontrolujte, &i nie su ploché kruzky opotrebované a posSkodené.

* Ak su ploché kruzky opotrebované alebo poSkodené, vymenite ich.
6. Skontrolujte, ¢i modré viecka na vSetkych spojoch nie su prasknuté alebo poSkodené.
* Ak su modré vieCka prasknuté alebo poskodené, vymernite ich.

7. Skontrolujte skrutky pouzité na upevnenie modrych viecok.

Navod na pouzivanie 57 UR10e

Copyright © 2009-2022 by Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2022 by Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

R
UNIVERSAL ROBOTS 6. Udrzba a oprava

UPOZORNENIE

Ak v zaru¢nej dobe zaistite akékolvek poSkodenie robota, kontaktujte obchodné
miesto, kde bol robot zakupeny.

6.3.3. Kontrolny plan riadiacej skrinky

V nasledujucej tabufke je uvedeny zoznam typov kontrol, ktoré odporuc¢a spolo¢nost Universal
Robots. Pravidelne vykonavaijte kontroly podfa odporucani v zozname. VSetky uvedené Casti, pri
ktorych sa zisti, ze su v neprijatefnom stave, sa musia opravit alebo vymenit.

Viac informacii o vykonavani kontrol najdete v servisnej prirucke (http://www.universal-
robots.com/support).

Casovy ramec

Typ kontrolnej Cinnosti

1 Skontrolujte nudzové zastavenie na E X
prenosnom terminali
283 Skontrolujte rezim spatného chodu F X
Skontrolujte rezim vofného chodu F X
485 Skon.tr?luﬁe kabel a konektor prenosného Vv
terminalu
Skontrolujte a vycistite vzduchové filtre na
6 o \ X
riadiacej skrinke

V =Vizualna kontrola F = Funk&na kontrola
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6.3.4. Vizualna kontrola riadiacej skrinky

1. Napdjaci kabel odpojte od riadiacej skrinky.
2. Skontrolujte, ¢i vonkajSia ¢ast riadiacej skrinky nie je zaprasena/zaspinena.

* V pripade potreby pouzite na Cistenie vysavaC ESD.

UPOZORNENIE
Cistenie vnutra riadiacej skrinky stlaéenym vzduchom méze poskodit jej sucasti.

* Vnutro riadiacej skrinky necistite stlacenym vzduchom.

6.3.5. Kontrola volného chodu
1. Odpojte nastavec alebo nastavte TCP/Zatazenie/Tazisko podra technickych informacii
nastroja.
2. Pohyb ramena robota vo vofnom chode:

* Na Standardnom prenosnom terminali stlacte a podrzte tlacidlo Volny chod.

* Na 3PE prenosnom terminali rychlo jemne stlacte a potom opéat stlacte a podrzte
tlacidlo 3PE.

|
N

B
Standardny prenosny terminal 3PETP

3. Potiahnite/Zatlacte rameno robota do vodorovnej predizenej polohy a uvornite.

4. Skontrolujte, ¢i robot dokaze udrzat svoju polohu aj bez pridrziavania pomocou stla¢eného
tlacidla Volny chod.
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/. Preprava

Prepravuijte robota iba v originalnom baleni. Ak mate v plane v budicnosti robota premiestriovat,
baliaci material uchovajte na suchom mieste.

Pri presune robota z obalu na miesto montaze drzte obidve rury ramena robota zéroven. Drzte
robota na jeho mieste, kym sa pevne neutiahnu vSetky montazne skrutky na zakladni robota.

Riadiacu skrinku zdvihajte za racku.

VYSTRAHA

1. Dbajte na to, aby ste pri dvihani zariadenia nepretazili vas chrbat alebo iné
Casti tela. Pouzivajte vhodné zdvihacie zariadenie. Musia byt dodrzané vSetky
regionalne a narodné pokyny pre zdvihanie. Spolo¢nost Universal Robots nie
je zodpovedna za akékolvek skody spGsobené prepravou zariadenia.

2. Robota montujte podfa montaznych pokynov v kapitole 4. Mechanické
rozhranie na strane 25.
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8. Likvidacia a zivotné prostredie

Roboty Universal Robots e-Series sa musia zlikvidovat v sulade s platnymi vnitroStatnymi zakonmi,
predpismi a normami.

Pocas vyroby robotov Universal Robots e-Series sa s ciefom ochrany Zivotného prostredia pouziva
obmedzené mnozstvo nebezpeénych latok, ako je definované v smernici 2011/65/EU o ONL. Tieto
latky zahffaju ortut, kadmium, olovo, chrém VI, polybrémované bifenyly a polybromované
difenylétery.

Poplatok za likvidaciu a manipulaciu s elektronickym odpadom z robotov Universal Robots e-Series
predavanych na danskom trhu je predplateny organizacii DPA-system spolo¢nostou Universal
Robots A/S. Dovozcovia v krajinach, na ktoré sa vztahuje eurépska smernica 2012/19/EU o OEEZ
sa musia sami registrovat vo vnutroStatnom registri podfa smernice o OEEZ svojej krajiny. Poplatok
je zvy€ajne mensi ako 1€/robot. Zoznam vnutroStatnych registrov je uvedeny tu:
https://www.ewrn.org/national-registers.

Nasledujuce symboly st umiestnené na robotovi a vyjadruju zhodu s vy$Sie uvedenymi pravnymi
predpismi:

— Ro H S Iead-free”
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9. Osvedcenia

Certifikacia tretou stranou je dobrovolna. Kedze spolo¢nost Universal Robots chce integratorom
robotov ponukat ¢o najlepSie sluzby, rozhodla sa certifikovat svoje roboty v uznavanych
skusobnych ustavoch uvedenych nizSie.

Képie vSetkych certifikatov ngjdete v kapitole Certifikaty

Ie

v

TUV NORD

CHINA RoHS

Bezpecnost
KCC

Registracia KC

Delta

Roboty Universal Robots e-Series presli bezpecnostnou
previerkou spolo¢nosti TUV NORD, notifikovaného organu
podla smernice o strojovych zariadeniach 2006/42/ES v
EU.

Roboty Universal Robots e-Series su v sulade so spésobmi
riadenia na kontrolu znecistenia elektronickymi
informacnymi produktami podfa nariadenia CHINA RoHS.

Roboty Universal Robots e-Series boli posudené a
zodpovedaju bezpe¢nostnym normam oznacenia KCC.

Roboty Universal Robots e-Series boli posudené z pohfadu
vhodnosti na pouzivanie v pracovnom prostredi. Z tohto
dévodu existuje riziko radiového rusenia pri pouziti v
domacom prostredi.

Vykonnost robotov Universal Robots e-Series testuje
spolo¢nost DELTA.

Certifikaty externych dodavatefov

&
Ie

Prostredie

Prepravné palety na roboty Universal Robots e-Series od
nasich dodavatelov spifaju danske poziadavky ISMPM-
15 na vyrobu drevenych obalovych materialov a su
oznacené v sulade s tymto programom.

I

Certifikaty testovania vyrobcom

Universal
Robots

Roboty Universal Robots e-Series prechadzaju
pravidelnym internym testovanim a vystupnymi skuskami.
Na testovacie postupy UR sa vztahuju pravidelné kontroly
a zlepSovania.
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Vyhlasenia podfa smernic EU

Hoci EU smernice su relevantné predovsetkym v Eurdpe, niektoré krajiny mimo nej uznavaju
alebo vyzaduju EU vyhlasenia. Eurépske smernice s k dispozicii na oficialnej stranke: http://eur-
lex.europa.eu.

Podla smernice o strojoch a strojovych zariadeniach su roboty Universal Robots Ciasto¢ne
zmontovanym strojom a ako takym sa im nepriraduje oznacenie CE.

Vyhlasenie o zacleneni (DOI) podfa smernice o strojovych zariadeniach najdete v kapitole
Vyhlasenia a certifikaty
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10. Cas zastavenia a vzdialenost
zastavenia

Mozete si nastavit pouzivatefom nastaveny nominalny maximalny ¢as a vzdialenost zastavenia.
Pozri &ast 3.1. Uvod na strane 17 a €ast 22.6. Ponuka nastavenia zabezpeéenia na strane 139.

Ak sa pouziju nastavenia definované pouzivatefom, rychlost programu sa dynamicky prisposobi tak,
aby vzdy spifiala zvolené limity.

Tazisko uzitoéného zataZenia je na prirube nastroja.

Grafické udaje uvedené pre kib 0 (zakladia), kib 1 (plece) a kib 2 (laket) platia pre vzdialenost a
Cas zastavenia:

* Kategéria 0

* Kategoéria 1

* Kategoéria 2
Testkibu 0 sa \{ykonal pomocou horizontalneho pohybu, kde bola os rotacie kolma k zemi.
Pocas testov klbu 1 a kibu 2 robot sledoval vertikalnu trajektoriu, kde bola os rotacie bola

rovnobezna so zemou a zastavenie sa vykonalo pocas pohybu robota smerom nadol. Os Y je
vzdialenost od miesta zaciatku zastavenia az po kone¢nu polohu.

Dole uvedené hodnoty predstavuju dva scenare, roboty s maximalnym zatazenim 10 kg a roboty s
maximalnym zatazenim 12,5 kg.

0.15{ —@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

—@— 100% extended
0.151 —®— 66% extended
—e— 33% extended

0.05 0.05

0.00 0.00
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%

Vzdialenost zastavenia pre 33 % z 10 kg Vzdialenost zastavenia pre 66 % z 10 kg

—@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

0.10

0.05

0.00
speed 33% speed 66% speed 100%

Vzdialenost zastavenia pre maximalne zatazenie 10 kg
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Cas zastavenia pre kib 0 (ZAKLADNA)

0.12
0.10
0.08
0.06
0.04
0.02

_® | 0.150

| —@— 100% extended
| —@— 66% extended

—e— 33% extended

/’

0.100
0.075

T

0.050

| -@— 100% extended
0.125{ —@— 66% extended
| —— 33% extended

0.025

L

speed 33%

speed 66%

Cas zastavenia v sekundach pre maximaline zatazenie 10 kg

Cas zastavenia v sekundach pre 33 % z 10 kg

0.15

0.10

0.05

speed 33%

speed 100% speed 33%

Cas zastavenia v sekundach pre 66 % z 10 kg

-@- 100% extended /

| —@— 66% extended
—e— 33% eXtEHM

— |

-

speed 66%

speed 100%

speed 66% speed 100%

0.15

0.10

0.05

0.00

Vzdialenost zastavenia pre kib 1 (PLECE)

. —@— 100% extended
—8— 66% extended /
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0.20! —®@ 100% extended
—8— 66% extended
0.15{ —®— 33% extended

;0—/

o Py

0.10
0.05 /

J

speed 33%

speed 66%

Vzdialenost zastavenia pre maximalne zatazenie 10 kg

Vzdialenost zastavenia pre 33 % z 10 kg

0.20

0.15

0.10

0.05

0.00

speed 33%

000 /

speed 100% speed 33%

Vzdialenost zastavenia pre 66 % z 10 kg

 —-
—@— 100% extended

—8— 66% extended
—e— 33% extended

./ P

T

speed 66%

speed 100%

speed 66% speed 100%

UR10e
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Cas zastavenia pre kib 1 (PLECE)

015/ —@ 100% extended‘/‘ —@ 100% extended g————— ©

—8— 66% extended 0.201 —e— 66% extended
—e— 33% extended —e— 33% extended

0.10 0.15
/ b 0.10 /

0.05 '/./ 0.05 /
/ «—

speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%

Cas zastavenia v sekundach pre 33 % z10kg  Cas zastavenia v sekundach pre 66 % z 10 kg

0.30 ‘___’T
—@— 100% extended

0251 _¢— 66% extended
0.20{ —*— 33% extended

0.15

0.10 =

0.05| .—/
N

speed 33% speed 66% speed 100%

Cas zastavenia v sekundach pre maximaline zatazenie 10 kg

Vzdialenost a &as zastavenia pre kib 2 (LAKET)

@ 0.175 o —0
—@— 100% payload

—@— 100% payload

0.06{ ~® 66% payload 0.1501 _o— 66% payload
—e— 33% payload 0.125{ —*— 33% payload
@ Py

0.0757
0.02 0.050 /

speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%
Vzdialenost zastavenia v metroch pre vSetky Cas zastavenia v sekundach pre vietky
zatazZenia zatazZenia

Vzdialenost zastavenia pre kib 0 (ZAKLADNA)

0.1751 —e— extension 100% —e— extension 100%
—e— extension 66% 0.20| —®— extension 66%
0.150| _g— extension 33% —e— extension 33%
r_‘0.125— 015/
o o
@ 0.1001 ]
= et
] [}
£.0.0751 £0.10]
0.050
0.05 1
0.0254
0.000 T T T 0.00
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%

Vzdialenost zastavenia v metroch pre 33 % z Vzdialenost zastavenia v metroch pre 66 % z
12,5 kg 12,5kg
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10. Cas zastavenia a vzdialenost zastavenia

Vzdialenost zastavenia pre kib 0 (ZAKLADNA)

Vzdialenost zastavenia v metroch pre maximalne zatazenie 12,5 kg

[meters]

—8— extension 100%

1 —e— extension 66%

—e— extension 33%

speed 33%

speed 66%

speed 100%

Cas zastavenia pre kib 0 (ZAKLADNA)

[seconds]

0.00

0.14

0.121

o
=
o

o
o
=)

o
o
>

o
=)
=

o
o
]

—e— extension 100%
—e— extension 66%
—e— extension 33%

speed 33%

speed 66%

0.20

0.15

[seconds]

0.051

0.00

speed‘ 100%

Cas zastavenia v sekundéach pre 33 % z 12,5 kg

0.175+

0.1501

0.125+

[seconds]
o
(=]
~
wu

0.050

0.025

0.000

Cas zastavenia v sekundach pre 66 % z 12,5 kg

(=]
=
(=)
o

—eo— extension 100%
—e— extension 66%
—e— extension 33%

/

speed 33%

o
=
o

—e— extension 100%
—8— extension 66%
—e— extension 33%

.//

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

speed 66%

Cas zastavenia v sekundach pre maximalne zataZzenie 12,5 kg

speed 100%

UR10e

70

Navod na pouzivanie



10.

Cas zastavenia a vzdialenost zastavenia

R
UNIVERSAL ROBOTS

Vzdialenost zastavenia pre kib 1 (PLECE)

0.351
—8— extension 100% —e— extension 100%
0.30{ —®— extension 66% 0.5{ —e— extension 66%
—e— extension 33% —e— extension 33%
0251 0.4
£ 0.201 0
% % 0.3
é 0.154 é
0.2
0.104
0.05 1 0.1
/ -
0.00 v

speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66%

Vzdialenost zastavenia v metroch pre 33 % z

125 kg 12,5kg
01751 _e— extension 100%
01501 —8— extension 66%
—e— extension 33%

0.125

n

E 0.100 1

]

é 0.075
0.050
0.025 /
0.0

speed 33% speed 66% speed‘loo%

Vzdialenost zastavenia v metroch pre maximalne zatazenie 12,5 kg

speed‘loo%

Vzdialenost zastavenia v metroch pre 66 % z

Cas zastavenia pre kib 1 (PLECE)

—e— extension 100% 0.4 —®— extension 100%
0.251 —e— extension 66% —e— extension 66%
—e— extension 33% —e— extension 33%
0.204 0.34
) )
g 0.154 c
o S 0.2
g g
—0.10 2
0.1
> //
0.00

speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66%

speed‘ 100%

Cas zastavenia v sekundach pre 33 % z 12,5 kg Cas zastavenia v sekundéach pre 66 % z 12,5 kg
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10. Cas zastavenia a vzdialenost zastavenia

Cas zastavenia pre kib 1 (PLECE)

[seconds]

| —@— extension 100%

| —e— extension 33%

o
)
o

[=}
=
(S,

—e— extension 66%

T

speed 33% speed 66% speed 100%

Cas zastavenia v sekundach pre maximalne zatazenie 12,5 kg

Vzdialenost a éas zastavenia pre kib 2 (LAKET)

035 payload 100% 0.35 | —e— payload 100%
—e— payload 66% : —&— payload 66%

0.301 —e— payload 33% 0.30| —®— payload 33%
0.251 — 0.251

s v

g g

£ 0.20 S 0.20

Eo1s ﬁ 0.151
0.104 0.104
0.051 0.051
0.0 0.00

speed 33% speed 66%

zatazenia

Vzdialenost zastavenia v metroch pre vSetky

speed 100% speed 33%

speed 66%

Cas zastavenia v sekundach pre vSetky
zatazenia

speed 100%

UR10e
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11. Vyhlasenia a certifikaty

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

Universal Robots A/S
Manufacturer Energivej 25
DK-5260 Odense S Denmark
David Brandt
Technology Officer, Research and Development
Universal Robots A/S
Energivej 25, DK-5260 Odense S

Person in the Community
Authorized to Compile the
Technical File

Description and ldentification
of the Partially-Completed
Machine(s):

Product and Function

Industrial robot (multi-axis manipulator with control box and with
or without Teach Pendant). Function is determined by the
completed machine (with end-effector and intended use).

UR3e, UR5e, UR10e,UR16e (e-Series). Below cited
certifications and this declaration include:

* Effective October 2020: Teach Pendants with 3-Position

Model Enabling (3PE TP) and standard Teach Pendants (TP).

* Effective May 2021: UR10e specification improvement to
12.5kg maximum payload.
Serial Number Starting 20205000000 and higher
Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e and UR16e)
shall only be put into service upon being integrated into a final
Incorporation: 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 fulfil, for what is supplied, the following Directives as
detailed below:

(When this incomplete machine is integrated and becomes a complete machine, the
integrator is responsible for determining that completed machine fulfils all applicable
Directives and update the harmonized and other standards.)

The following essential requirements of the EU Machinery Directive have been fulfilled:

1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.24.3,1.2.5,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,
1.3.9,1.5.1,15.2,15.5,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3,

| Machine Directive 4.1.3

2006/42/EC It is declared the relevant technical documentation has been
compiled in accordance with Part B of Annex VIl of the Machinery
Directive.

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

2014/35/EU
11 EMC Directive Reference the EMC Directive and the harmonized standards used
2014/30/EU below.
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It is declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following Directives as
detailed below:

(When this incomplete machine is integrated and becomes a complete machine, the
integrator is responsible for determining that completed machine fulfils all applicable
Directives and update the harmonized and other standards.)

(I) EN ISO 10218-1:2011 TUV Nord Certificate # 44 708 14097607,
(I) EN ISO 13849-1:2015 TUV Nord Certificate # 44 207 14097610,
_ (I) EN ISO 13732-1:2008, (1) EN ISO 13849-2:2012,
Reference the harmonized | |) N 150 13850:2015, (1) EN 1SO 14118:2018, (I) EN 60204-
St?”dards L_'Sid’_ 72 or 12018, (1) EN 60947-5-5:1997+A1:2005 +A11:2013+A2:2017
:Eee;;eod;:JnLvrg?r:cti(ve): (I1) EN 60320-1:2015+AC:2016, (Il) EN 61131-2:2007
and Article 6 of the EMG (I) EN 60529:1991+A1:2000:A2:2013, (Il) EN 61140:2016
Directive: (1) EN 61000-3-2:2019, (Ill) EN 61000-3-3:2013,
(I1) EN 61000-6-2:2019, (I1) EN 61000-6-4:2019,
(1) EN 61000-6-1:2019 UR3e & UR5e ONLY
(1) EN 61000-6-3:2007+A1: 2011 UR3e & UR5e ONLY
(1) 1ISO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6], (1) ISO/TS 15066 as
applicable, (1) EN 60947-5-8:2020
(1) EN 60664-1:2007, (Il) EN 60664-5:2007, (I1) EN 61784-3:2010
[SIL2]
Reference to other technical = (|11) EN 60068-2-1: 2007, (I1l) EN 60068-2-2:2007, (I1l) EN 60068-
standards and specifications = 2.27:2008
used: (1) EN 60068-2-64:2008+A1:2019, (I1l) EN 61326-3-1: 2017
[Industrial locations SIL 2]
ISO 14664-1:2015 [Cleanroom Class 6 for control assembly with
enclosure and Class 5 for UR3e, UR5e UR10e and UR16e
manipulators]

The manufacturer, or his authorised 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 #DK013489.

T A
QOdense Denmark, 13 June 2022 Cidferte AdPons oo
Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer

UR10e 74 Névod na pouzivanie



12. Vyhlasenia a certifikaty(preklad originalu) UNIVERSAL ROBOTS

12. Vyhlasenia a certifikaty(preklad
originalu

EU vyhlasenie o za&leneni podfa normy ISO/IEC 17050-1:2010

Universal Robots A/S
Vyrobca Energivej 25

DK-5260 Odense S Dansko

David Brandt
Osoba v komunite opravnena na Zastupca pre technolégie, vyskum a vyvoj
zostavenie technického harku Universal Robots A/S

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Opis a identifikacia CiastoCne Priemyselny robot (viacosovy manipulator s riadiacou skrinkou
skompletizovaného stroja a s prenosnym terminalom alebo bez neho). Funkcie zavisia od
(strojov) skompletizovaného stroja (spolu s koncovym efektorom a
Produkt a funkcie ur¢enym pouzitim).

UR3e, UR5e, UR10e, UR16¢€ (e-Series). NizSie citované
osvedcenia a toto vyhlasenie zahfnaju:

* S ucinnostou od oktobra 2020: Prenosné terminaly s
trojpolohovym pomocnym zariadenim (3PE TP) a

Model
Standardné prenosené terminaly (TP).

* S ucinnostou od maja 2021: VylepSenie Specifikacie
UR10e na 12,5 kg maximalneho uzitoéného zatazenia.

Sériové Cislo Zacinajuce 20205000000 a vyssie

Roboty Universal Robots UR3e, UR5e, UR10e a UR16e

mozno uvadzat do prevadzky len po zabudovani do finalneho
Zabudovanie: skompletizovaného stroja (systému robota, bunky alebo

aplikacie), ktory je v sulade so smernicou o strojovych

zariadeniach a inymi platnymi smernicami.

Vyhlasuje sa, Ze vy3sie uvedené produkty v dodanom stave spifiaji smernice opisané nizsie:
(Ked sa tento nekompletny stroj integruje a stane sa z neho kompletny stroj, integrator je

zodpovedny za to, Ze dokon&eny stroj spifia vetky platné smernice a aktualizuje
harmonizované a iné normy.)

|. Smernica o strojovych 11.2,113,1.15,1.21,1.24.3,1.26,1.3.4,1.3.8.1,151,
zariadeniach 2006/42/ES 1.5.2,1.56,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3,4.1.3
Splnené su nasledujuce Vyhlasuje sa, ze prislusna technicka dokumentacia bola

zakladné poziadavky smernice = vyhotovena v sulade s ¢astou B prilohy VIl Smernice o

EU o strojovych zariadeniach:: | strojovych zariadeniach.

Il. Smernica o nizkom napati Pozrite si smernicu o nizkom napéati a pouzité harmonizované
2014/35/EU normy nizsie.

[1l. Smernica EMC 2014/30/EU | Pozrite si smernicu EMC a pouzité harmonizované normy niz$ie.
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Vyhlasuje sa, Ze vy3sie uvedené produkty v dodanom stave spiiiaji smernice opisané nizsie:
(Ked sa tento nekompletny stroj integruje a stane sa z neho kompletny stroj, integrator je

zodpovedny za to, Ze dokon&eny stroj spifia vetky platné smernice a aktualizuje

harmonizované a iné normy.)
IV. Smernica o ONL
2017/2102/EU

V. Smernica o OEEZ
2019/2193/EU

Pozrite si pouzité
harmonizované normy,
uvedené v ¢lanku 7 ods. 2
smernic MD a LVD

a ¢lanku 6 smernice EMC:

Odkaz na ostatné pouzité
technické normy a
Specifikacie:

Pozrite si smernicu o ONL.

Pozrite si smernicu o OEEZ.

(1) ENISO 10218-1:2011 TUV Nord Certificate # 44 708
14097607, (I) EN ISO 13849-1:2015 TUV Nord Certificate # 44
207 14097610

(I) EN 1SO 13849-2:2012, (1) EN ISO 13850:2015, (1) EN ISO
14118:2018

(1) EN 60204-1:2018, (I) EN ISO 13732-1:2008, (I) EN 60947-5-
5:1997+A1:2005 +A11:2013+A2:2017

(I1) EN 60204-1:2006/A1:2010, (Il) EN 60320-1:2001/A1:2007
(1) EN 60529:1991/A2:2013, (ll) EN 60947-5-5:1997/A11:2013
(1) EN 61000-3-2:2019, (Ill) EN 61000-3-3:2013, (Ill) EN 61000-
6-1:2019

(1) EN 61000-6-2:2019, (Ill) EN 61000-6-4:2019, (Ill) EN 61000-
6-3:2007+A1: 2011

(I) 1ISO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6], (I) ISO/TS 15066 ak je to
vhodné, (1) EN 60947-5-8:2020

(1) EN 60664-1:2007, (II) EN 60664-5:2007, (Il) EN 61784-
3:2010 [SIL2]

(111 EN 60068-2-1: 2007, (lll) EN 60068-2-2:2007, (ll) EN
60068-2-27:2008

(111 EN 60068-2-64:2008+A1:2019, (lll) EN 61326-3-1: 2017
[Priemyselné oblasti SIL 2]

ISO 14664-1:2015 [Cisté priestory, trieda 6 pre riadiacu zostavu s
krytom a trieda 5 pre manipulatory UR3e, UR5e, UR10e and
UR16¢]

Vyrobca alebo jeho opravneny zastupca v reakcii na odévodnenu ziadost vnutrostatnych organov
poskytne prislusné informacie o Ciastocne skompletizovanom strojovom zariadeni.

Schvalenie kompletného systému zabezpec€ovania kvality (ISO 9001) notifikovanym organom
Bureau Veritas, certifikat #DK013489.

Odense Denmark, 1 May 2021

MName: Roberta Nelson Shea
Position/ Titie: Global Technical Compliance Officer
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13. Informacie o zaruke

13.1. Zaruka na produkt

Svoje otdzky tykajuce sa zaruky smerujte na informacie tykajuce sa produktu na myUR

13.2. Zrieknutie sa zodpovednosti v pouzivatelskej
prirucke

Spolo¢nost Universal Robots A/S neustale pracuje na zvySovani spolahlivosti a vykonnosti svojich
produktov, a preto si vyhradzuje pravo inovovat produkty a ich dokumentaciu bez
predchadzajuceho oznamenia. Spolo¢nost Universal Robots A/S vynalozZila maximalnu snahu, aby
tato priru¢ka(y) bola presna a spravna, neprebera vSak zodpovednost za akékolvek chyby ¢i
chybajuce informacie.
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TOV 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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China RoHS

Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products

Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R EEEEYRI RZEZTEEEMEER

Product/Part Name Toxic and Hazardous Substances and Elements
7= SRR B 7 EEEEYHRITE
2| % & S gaps | ZR-FE
Lead | Mercu Cadmium e Polybrominated Pilibr
Y Chromium y diphenyl ethers

(Pb) (Hg) (Cd) biphenyls (PBB)

(Cr+6) (PBDE)

UR Robots
HEBEA BERE

UR3/URs/URI0/ | X 0 X 0 X X

UR3e / UR5e /
UR10e, UR16e
0: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit

requirement in SJ/T11363-20086.
0: REZASEEYEERTHFAEAEME PHNEEHESIT 11363-2006f1 TAREERLT -

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 ZRRZASESVREV/ERTENR—HEMH POS R BEESNT 1136320061 ERIRE K -

(BWITFE IR » FEXGEERNE LRPTXHEARRE#TH—FRE - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
TIHERR#ER EMEINERTRESHUEETELRRANTRRENEHANE:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
BT IEDNEE, P, e, TR, B05, 405, N3EE, #0
Refer to product manual for detailed conditions of use.

HAEEEBRERETRFH.

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.

Universal Robots 5B EIH B a7 fIEFT 58188 FIES7 &, {8 Universal Robots FAEAHTERZNLF

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
Poallution 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 https:/www.universal-robots.com/media/18 17553/2020-corporate-social-responsibility-report. pdf
and http:/fwww.teradyne.com/about-teradyne/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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Registracia KC
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FEEANAANT) 4G5S 25

Registration of Broadcasting and Communication Equipments
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SRR
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Registration No.

xﬂix}/xﬂi(&a‘ﬁ)iﬂ' Universal Robots A/S / R w}=
Manufacturer/Country of Origin

5140
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Certifikat skusky vplyvu na Zivotné prostredie

A PART OF

Climatic and mechanical assessment

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

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

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

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

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

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

Other document(s)

Conclusion

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

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h

TEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

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

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

Date Assessor

Hgrsholm, 25 August 2017 W % %

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

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

Attestation of Conformity
AoC no. 1645

Project / task no. 117-29565

DELTA has performed compliance test on electrical products since 1967. DELTA is an accredited test
house according to EN17025 and participates in the international standardisation organisation
CEN/CENELEC, IEC/CISPR and ETSI. 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
DELTA - a part of FORCE Technology.

Client

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense

Denmark

Product identification (type(s), serial no(s).)
UR robot generation 5, G5 for models UR3, URS, and UR10

Manufacturer
Universal Robots A/S

Technical report(s)
EMC test of UR robot generation 5, DELTA project no.117-29565-1 DANAK 19/18171

Standards/Normative documents

EMC Directive 2014/30/EU, Article 6

EN 61326-3-1:2008 Industrial locations SIL 2
EN/(IEC) 61000-6-1:2007

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

EN/(IEC) 61000-6-3:2007+A1

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

EN/(IEC) 61000-3-2:2014

EN/(IEC) 61000-3-3:2013

The product identified above has been assessed and complies with the specified standards/normative docu-

ments. 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.

Hgrsholm, 15 August 2017

Michael Nielsen
Specialist, Product Compliance

A PART OF

DELTA - a part of
FORCE Technology
Venlighedsvej 4
2970 Harsholm

Denmark

Tel. +4572 19 40 00
Fax +4572 19 40 01
www.delta.dk

VAT No. 55117314

20aoctest-uk-j
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15. Pouzité normy

V tejto Casti su opisané prislusné normy pouzité pri vyvoji a vyrobe robota UR vratane robotického
ramena, riadiacej skrinky a prenosného terminalu .

Norma nie je zakon, ale dokument vyvinuty partnermi v danom priemyselnom odvetvi. Normy
obsahuju poziadavky a usmernenia pre vyrobok alebo skupinu vyrobkov.

Skratky v tejto prirucke a ich vyznam su uvedené v nasledujucej tabulke:

ISO Medzinarodna organizacia pre normalizaciu
IEC Medzinarodna elektrotechnicka komisia

EN Eurdopska norma

TS Technické Specifikacie

TR Technicka sprava

ANSI Americky institut pre normalizaciu

RIA Zdruzenie odvetvi robotiky

CSA Kanadskeé zdruzenie pre normalizaciu

Dodrziavanie suladu robota s nasledujucimi normami si vyZzaduje dodrziavanie montdznych
pokynov, bezpe€nostnych pokynov a pokynov uvedenych v tejto prirucke. V zaujme bezpecnosti
robotickej aplikacie sa od integratora vyzaduje, aby dodrziaval normu ISO 10218-2. Neopravnené
Upravy rusia platnost vyhlasenia o za¢leneni (DOI), certifikacie a zhodu robota.

Roboty UR spifaju prislusné poziadavky platnych noriem. Prisludné skiSobné spravy a certifikaty
zahrnuté v tejto priru¢ke a normy su uvedené vo Vyhlaseni o zacleneni.

Normy, ktoré sa vztahuju na tato priru¢ku, su uvedené v nasledujucej tabulke:

Bezpecnost strojovych
zariadeni - BezpeCnostné | Systém riadenia bezpecnosti je navrhnuty v
ISO 13849-1 Casti riadiacich systémov | sulade s poziadavkami tychto noriem.
ISO 13849-2 Cast 1: V8eobecné Bezpecnostné funkcie su certifikované podfa
zasady navrhovania Cast | Urovne tychto noriem funkénej bezpeénosti.
2: Overovanie
Bezpecnost strojovych
1SO 13850 zariadenl'.. NL'Jd.ZO\’/é .
zastavenie. Principy
navrhovania
Bezpecnost strojovych
zariadeni - VSeobecné
ISO 12100 zasady navrhovania - -
Posudzovanie a
znizovanie rizik
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ISO 10218-1

ANSI/RIA R15.06

CAN/CSA-Z2434

IEC 61000-6-2
IEC 61000-6-4

Roboty a robotické
zariadenia -
Bezpec€nostné
poziadavky na
priemyselné roboty. Cast
1: Roboty

Priemyselné roboty a
robotické systéemy.
BezpecCnostné
poziadavky

Priemyselné roboty a
robotické systémy -
vSeobecné bezpecnostné
poziadavky

Elektromagneticka
kompatibilita (EMC) Cast
6-2: VSeobecné normy -
Odolnost pre
priemyselné prostredie
Cast 6-4: VSeobecné
normy - Emisna norma
pre priemyselné
prostredie

Tato norma je urcena pre vyrobcu robotov,
nie integratora. Norma ISO 10218-2
obsahuje bezpecnostné poziadavky tykajuce
sa robotického systému, aplikacie a bunky.
Zaobera sa navrhom a integraciou robotickej
aplikacie.

Tato americka narodna norma je narodnym
prevzatim bez odchylky noriem ISO 10218-1
a ISO 10218-2, ktoré su spojené do jedného
dokumentu. Jazyk je zmeneny z britskej
medzinarodnej anglictiny na americku
anglic¢tinu, ale technicky obsah je rovnaky.
Druha ¢ast tejto normy je uréena pre
integratora systému robota / roboticke;j
aplikacie a nie pre spolo¢nost Universal
Robots.

Téato kanadska narodna norma je narodnym
prevzatim noriem ISO 10218-1 a ISO 10218-
2 spojenych do jedného dokumentu. CSA
doplnila pouzivatela do doloziek v ramci
¢asti 2. Druha ¢ast tejto normy je uréena pre
integratora systému robota / roboticke;j
aplikacie a nie pre spolo¢nost Universal
Robots.

Tieto normy definuju poziadavky na
elektrické a elektromagnetické rusenie.
Sulad s tymito normami zarucuje, ze roboty
UR pracuju spravne v priemyselnom
prostredi, az neruSia ostatné zariadenia.

Navod na pouzivanie
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Elektrické zariadenia na
meranie, riadenie a
laboratorne pouzitie -
Poziadavky na EMC Cast
3-1: Poziadavky na
odolnost bezpe¢nostnych

Tato norma definuje rozSirené poziadavky na
odolnost voc¢i EMC pre funkcie suvisiace s
bezpecénostou. Sulad s touto normou

IEC 61326-3-1 , . . zarucuje, ze bezpecnostné funkcie pracuju
systémov a zariadeni . , . . . .
.. .. dokonca aj v pripade, Ze iné zariadenie
uréenych na vykonavanie .. e . ;
. , y prekracuje emisné limity EMC definované v
bezpecnostnych funkcii )
. . , normach IEC 61000.
(funk&na bezpecnost) -
VSeobecné priemyselné
pouzitia
Programovatelné Standardné aj bezpe¢nostné 24V V/V
regulatory Cast 2: spifiaju poziadavky tejto normy, aby sa
IEC61131-2 .. . . .. e .
Poziadavky na zariadenia A zabezpecila spofahlivda komunikacia s
a skusky ostatnymi systémami PLC.

BezpecCnostné poziadavky na zabranenie
neoCakavanému spusteniu a opatovnému
spusteniu v dosledku straty alebo preruSenia
napajania.

Bezpecnost strojovych
IEC 14118 zariadeni - Ochrana pred
neocCakavanym Startom

Funkcia nudzového zastavenia je navrhnuta
ako zastavenie kategoérie 1, v sulade s touto

Bezpecnost strojovych . PR .
P Jovy normou. Zastavenie kategérie 1 je riadené

zariadeni - Elektrické

IEC 60204-1 . . e zastavenie s napajanim poskytovanym
zariadenia strojov Cast 1: . .
N f motorom pre vykonanie zastavenia robota a
VSeobecné poziadavky . , , e .
naslednym vypnutim napajania po vykonani
zastavenia.
Nizkonapatové
rozvadzace a riadiace
zariadenia Cast 5-5:
IEC 60947-5-5 Pristroje rladlfamch .
obvodov a spinacie prvky
- Pristroj na elektrické
nudzové zastavenie s
mechanickym zaistenim
Stupne ochrany krvtov Tato norma definuje klasifikacné triedy pre
IEC 60529 (kég IP) yxry puzdro tykajuce sa ochrany proti prachu a

vode.
Nastrcky a privodky na
spotrebice pre

IEC 60320-1 domacnost a na podobné
véeobecné Ggely Cast 1:
VSeobecné poziadavky

Sietovy napajaci kabel je v sulade s touto
normou.
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1SO 9409-1

ISO 13732-1

IEC 61140

IEC 60068-2-1
IEC 60068-2-2
IEC 60068-2-27
IEC 60068-2-64

IEC -61784-3

IEC 61784-3

Manipulacné priemyselné
roboty - Mechanické
rozhrania Cast 1: Dosky

Ergondémia tepelného
prostredia - Metody
posudzovania fudskych
reakcii na kontakt s
povrchmi Cast 1: Hortice
povrchy

Ochrana pred urazom
elektrickym prudom -
Spolocné aspekty
inStalacie a zariadenia
Environmentalne
skusanie Cast 2-1:
Skusky - Skuska A:
Studena Cast 2-2:
Skusky - Skuska B:
Suché teplo Cast 2-27:
Skusky - Skuska Ea a
usmernenie; Cast 2-64:
Skusky - Skuska Fh:
Vibracie, Sirokopasmové
nahodné a usmernenie
Priemyselné
komunikacné siete -
Profily Cast 3: Funké&né
bezpecnostné zbernice -
VSeobecné pravidla a
definicie profilov
Bezpecnost strojovych
zariadeni - Elektrické
zariadenia strojov Cast 1:
VSeobecné poziadavky

Priruba nastroja na robotoch UR je v sulade
s typom tejto normy. Aj nastroje robota
(koncové efektory) by mali byt
skonstruované podla rovhakého typu, aby sa
zabezpedilo spravne prispésobenie
mechanickému rozhraniu konkrétneho
robota UR.

Ochranné uzemnenie je povinné, ako je
definované v Priruc¢ke instalacie hardvéru
Cast I.
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Standard Dolozka
Koordinacia izolacie
zariadeni v
nizkonapatovych
systémoch Cast 1:
Principy, poziadavky a

IEC 60664-1 skusky Cast 5:

IEC 60664-5 Komplexna metdéda na
urCovanie vofnych

medzi jednotlivymi

Elektrické rozhranie
medzi nastrojom

priestorov a vzdialenosti

miestami rovnajucich sa
alebo mensich ako 2 mm

Description

Modul prislusenstva E67, ktory je prepojeny

EUROMAP 67:2015, . . ., . ey, o
V111 injekCného vstrekovania | s nastrojmi injekCného vstrekovania, je v
| a manipulaénym sulade s touto normou.
zariadenim / robotom
UR10e 92 Névod na pouzivanie
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Typ robota

Hmotnost
Maximalne zatazenie
Dosah

Rozsahy kibu

Speed

System Update Frequency

Presnost snimaca nuteného krutiaceho
momentu

Opakovatelnost pozicie

Pbddorys
Stupne volného pohybu

Rozmery riadiacej skrinky (S x V x H)
Porty V/V riadiacej skrinky

Porty V/V nastroja

Komunikacia nastroja
Pohananie V/V nastroja

Napajanie V/V

Komunikacia

Programovanie

RuSenie
Klasifikacia IP
Kalcifikacia skusky v Cistych priestoroch

Maxilmalna priemerna energia

UR10e
33,3kg/73,51b

10kg/221bor12,5kg/27,51b (4. Mechanicke
rozhranie na strane 25)

1300 mm/51,2in
+ 360° pre vSetky kiby

Kiby zakladne a pleca: max. 120 °/s. VSetky ostatné
kiby: max. 180 °/s.Tool: Approx. 1 M/ / Approx. 39,4

in/s_

500 Hz
55N

10,05 mm/+0,0019 in (1,9 tisiciny palca) podfa ISO
9283

@190 mm/7,5"

6 rotaénych kibov

460 mm x 449 mm x 254 mm/18.2in x 17.6 in x
10in

16 digitalnych vstupov, 16 digitalnych vystupov, 2
analdgoveé vstupy, 2 analégové vystupy

2 digitalne vstupy, 2 digitalne vystupy, 2 analégové
vstupy

RS
12V/24 V 2 A (dva koliky) 1 A (jeden kolik)
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

Rameno robota: menej ako 65 dB(A). Riadiaca
skrinka: menej ako 50 dB(A).

IP54

Rameno robota: ISO triedy 5, Riadiaca skrinka: ISO
triedy 6

615W

UR10e
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Spotreba energie

Skratovy menovity prud (SCCR)
Kolaborativna prevadzka
Materialy

Teplota

Napajanie

TP Cable: Teach Pendant to Control Box

Kabel robota: Rameno robota do riadiacej
skrinky (moznosti)

Approx. 350 W using a typical program
200A

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

Hlinik, plast PC/ASA

Robot m6ze pracovat v rozsahu teplét okolia 0-50 °C

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

Standardny (PVC) 6 m/236 palcov x 13,4 mm
Standardny (PVC) 12 m/472,4 palcov x 13,4 mm
HiFlex (PUR) 6 m/236 palcov x 12,1 mm

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

Navod na pouzivanie
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17. Tabulky s bezpecnostnymi funkciami

Bezpecnostné funkcie a bezpecnostné V/V Universal Robots e-Series su urovne bezpecnostid,
kategorie 3 (ISO 13849-1), kde kazda bezpecnostna funkcia ma hodnotu PFHp mensiu ako 1,8E-07
(1,8x1077). Hodnoty PFHp su aktualizované tak, aby zahfali vacsiu flexibilitu navrhu pre odolnost
dodavatelského retazca.

All safety functions are individual safety functions.
Certifikat funk&nej bezpe&nosti vydava TUV NORD (certifikat #44 207 14097610).
Popisy bezpecnostnych funkcii (SF) najdete na: 3. Bezpecnosiné funkcie a rozhrania na strane 17)

V pripade bezpecnostnych V/V je vysledna bezpe€nostna funkcia, vratane externého zariadenia
alebo vybavenia, ur€ena celkovou architekturou a su¢tom v8etkych hodnét PFHp vratane
bezpecnostnej funkcie robota UR PFHp.

POZNAMKA

Ak sa prekroci niektory limit bezpe€nostnej funkcie alebo sa zisti porucha v
bezpecCnostnej funkcii alebo bezpecnostnej Casti riadiaceho systému v sulade s
normou ISO 13849-1, vysledkom je zastavenie kategérie 03 (okamzité odpojenie
napajania).
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17.1. Table 1

SF# and

Safety
Function

SF1
1,2,3,4
Emergency
Stop
(according to
ISO 13850)

Description

Pressing the Estop PB on
the pendant! or the External
Estop (if using the Estop
Safety Input) results in a
Stop Cat 1 3with power
removed from the robot
actuators and the tool 1/0.
Command! all joints to stop
and upon all joints coming to
a monitored standstill state,
power is removed.

For the integrated functional
safety rating with an external
safety-related control system
or an external emergency
stop device that is
connected to the Emergency
Stop input, add the PFH of
this safety-related input to
the PFH[ of this safety
function’s PFHp value (less
than 1.8E-07).

What happens?

Category 1 stop (IEC
60204-1)

Tolerance
and PFHp

Tol: --
PFHp: 1.8E-
07

Affects

Robot

including
robot tool

I/0
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SF# and

SE WY
Function

SF2
Safeguard
Stop4
(Protective
Stop
according to
ISO 10218-1)

Description

This safety function is
initiated by an external
protective device using
safety inputs that initiate a
Cat 2 stop3. The tool I/O are
unaffected by the safeguard
stop. Various configurations
are provided. If an enabling
device is connected, it's
possible to configure the
safeguard stop to function in
automatic mode ONLY. See
the Stop Time and Stop
Distance Safety Functions4 .
For the functional safety of
the complete integrated
safety function, add the
PFHd of the external
protective device to the

PFHd of the Safeguard Stop.

What happens?

Category 2 stop (IEC
60204-1) SS2 stop
(as described in IEC
61800-5-2)

Tolerance

and PFH,  /dfrects

Tol: --
PFHp: 1.8E-
07

Robot

SF3
Joint Position
Limit (soft
axis limiting)

Sets upper and lower limits
for the allowed joint
positions. Stopping time and
distance is not a considered
as the limit(s) will not be
violated. Each joint can have
its own limits. Directly limits
the set of allowed joint
positions that the joints can
move within. It is set in the
safety part of the User
Interface. It is a means of
safety-rated soft axis limiting
and space limiting,
according to ISO 10218-
1:2011,5.12.3.

Will not allow motion
to exceed any limit
settings. Speed
could be reduced so
motion will not
exceed any limit. A
protective stop will
be initiated to
prevent exceeding
any limit.

Tol: 5°
PFHp: 1.8E-
07

Joint
(each)
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SF# and

Safety
Function

SF4
Joint Speed
Limit

Description

Sets an upper limit for the
joint speed. Each joint can
have its own limit. This
safety function has the most
influence on energy transfer
upon contact (clamping or
transient). Directly limits the
set of allowed joint speeds
which the joints are allowed
to perform. Itis setin the
safety setup part of the User
Interface. Used to limit fast
joint movements, e.g. risks
related to singularities.

What happens?

Will not allow motion
to exceed any limit
settings. Speed
could be reduced so
motion will not
exceed any limit. A
protective stop will
be initiated to
prevent exceeding
any limit.

Tol: 1.15°/s Joint
PFHp: 1.8E-

Tolerance
and PFHp

Affects

(each)

Joint Torque
Limit

Exceeding the internal joint torque limit (each joint) results in a Cat 03. This is not
accessible to the user; it is a factory setting. Itis NOT shown as an e-Series safety
function because there are no user settings and no user configurations.
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SF# and

SEW Description What happens? folerance
: and PFHp
Function
SF5 Monitors the TCP Pose Will not allow motion | Tol: 3°40 mm | TCP
Called (position and orientation) to exceed any limit | PFHp: 1.8E- Tool flange
various and will prevent exceedinga | settings. Speedor | 07 Elbow
names: Pose | safety plane or TCP Pose torques could be
Limit, Tool | Limit. Multiple pose limits are | reduced so motion
Limit, possible (tool flange, elbow, | will not exceed any
Orientation | and up to 2 configurable tool limit. A protective
Limit, Safety | offset points with a radius) stop will be initiated
Planes, Orientation restricted by the | to prevent exceeding
Safety deviation from the feature Z any limit. Will not
Boundaries | direction of the tool flange allow motion to
OR the TCP. This safety exceed any limit
function consists of two settings.
parts. One is the safety
planes for limiting the
possible TCP positions. The
second is the TCP
orientation limit, which is
entered as an allowed
direction and a tolerance.
This provides TCP and wrist
inclusion/ exclusion zones
due to the safety planes.
SF6 Monitors the TCP and elbow Tol:50 mm/s TCP
Speed Limit | speed to prevent exceeding PFHp: 1.8E-
TCP & Elbow | a speed limit. 07
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SF# and

SE WY
Function

SF7
Force Limit
(TCP)

Description

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 control their torque
output to stay within the
allowed torque range. This
means that the forces at the
TCP or elbow will stay within
the defined force limit. When
a monitored stop is initiated
by the Force Limit SF, the
robot will stop, then “back-
off” to a position where the
force limit was not
exceeded. Then it will stop
again.

SF8
Momentum
Limit

The momentum limit is very
useful for limiting transient
impacts. The Momentum
Limit affects the entire robot.

What happens?

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

torques could be
reduced so motion
will not exceed any
limit. A protective
stop will be initiated
to prevent exceeding
any limit. Will not
allow motion to
exceed any limit
settings.

Tolerance
and PFHp

Tol: 25N
PFHp: 1.
07

Affects

TCP
8E-

Tol: 3kg m/s

PFHp: 1.
07

Robot
8E-

SF9
Power Limit

This function monitors the
mechanical work (sum of
joint torques times joint
angular speeds) performed
by the robot, which also
affects the current to the
robot arm as well as the
robot speed. This safety
function dynamically limits
the current/ torque but
maintains the speed.

Dynamic limiting of
the current/torque

Tol: 10W

PFHp:1.8E-07

Robot
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SF# and

Safety
Function

SF10
UR Robot
Estop
Output

Description

When configured for a Robot
<Estop> output and there is a
robot stop, the dual outputs
are LOW. If there is no Robot
<Estop> Stop initiated, dual
outputs are high. Pulses are
not used but they are
tolerated.

These dual outputs change
state for any external Estop
that is connected to
configurable safety inputs
where this input is configured
as an Emergency Stop input.
For the integrated functional
safety rating with an external
safety-related control system,
add the PFHD of this safety-
related output to the PFHD of
the external safety-related
control system.

For the Estop Output,
validation is performed at the
external equipment, as the
UR output is an input to this
external Estop safety function
for external equipment.
NOTE: If the IMMI (Injection
Moulding Machine Interface)
is used, the UR Robot Estop
output is NOT connected to
the IMMI. There is no Estop
output signal sent sent from
the UR robot to the IMMI.This
is a feature to prevent an
unrecoverable stop condition.

What Happens

Dual outputs go low in
event of an Estop if
configurable outputs are
set

1.8E-07

Affects

External
connection
to logic
and/or
equipment

UR10e
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SF# and
SE WY Description What Happens Affects
Function
SF11 Whenever the robot is moving | If configurable outputs 1.8E-07 External
UR Robot | (motion underway), the dual are set: connection
Mqv?ng: digital outputs are LOW. - When the robot is to logic
Digital Outputs are HIGH wh'en no moving (motion and(or
Output movemer.1t. The functlor_1al underway), the equipment
szilfe.ty rating is for what is dual digital
within the UR robot. The outputs are LOW.
integrated functional safety
performance requires adding * Outputs are HIGH
this PFHd to the PFHd of the Tl e
external logic (if any) and its movement.
components.

SF12 When the robot is STOPPING (in process of stopping or | 1.8E-07 External
UR Robot | in a stand-still condition) the dual digital outputs are connection
Not HIGH. When outputs are LOW, robot is NOT in the to logic
stopping: | process or stopping and NOT in a stand-still condition. and/or

Digital The functional safety rating is for what is within the UR equipment
Output robot. The integrated functional safety performance
requires adding this PFHd to the PFHd of the external
logic (if any) and its components.
SF13 When the robot is in reduced mode (or reduced mode is | 1.8E-07
UR Robot | initiated), the dual digital outputs are LOW. See below.
Reduced | The functional safety rating is for what is within the UR
Mode: robot. The integrated functional safety performance
Digital requires adding this PFHd to the PFHd of the external
Output logic (if any) and its components.
SF14 Whenever the robot is NOT in reduced mode (or the 1.8E-07
UR Robot | reduced mode is not initiated), the dual digital outputs
Not are LOW. The functional safety rating is for what is within
Reduced | the UR robot. The integrated functional safety
Mode: performance requires adding this PFHd to the PFHd of
Digital the external logic (if any) and its components.
Output
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SF# and

Safety
Function

SF15
Stopping
Time Limit

Description

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
exceeded.

The stopping capability of the
robot in the given motion(s)
is continuously monitored to
prevent motions that would
exceed the stopping limit. If
the time needed to stop the
robot is at risk of exceeding
the time limit, the speed of
motion is reduced to ensure
the limit is not exceeded. A
protective stop will be
initiated to prevent
exceeding the limit.

The safety function performs
the same calculation of the
stopping time for the given
motion(s) and initiates a cat 0
stop if the stopping time limit
will be or is exceeded.

What happens?

Will not allow the
actual stopping
time to exceed the
limit setting.
Causes decrease
inspeedora
protective stop so
as NOT to exceed
the limit

Tolerances
and PFHp:

TOL: 50 ms

PFHp: 1.8E-07

Affects

Robot
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SF# and

SE WY
Function

SF16
Stopping
Distance

Limit

Description

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
will not be exceeded.

The stopping capability of the
robot in the given motion(s)
is continuously monitored to
prevent motions that would
exceed the stopping limit. If
the time needed to stop the
robot is at risk of exceeding
the time limit, the speed of
motion is reduced to ensure
the limit is not exceeded. A
protective stop will be
initiated to prevent
exceeding the limit.

The safety function performs
the same calculation of the
stopping distance for the
given motion(s) and initiates
a cat 0 stop if stopping time
limit will be or is exceeded.

What happens?

Will not allow the
actual stopping
time to exceed the
limit setting.
Causes decrease
inspeedora
protective stop so
as NOT to exceed
the limit

Tolerances
and PFHp:

TOL: 40 mm
PFHp: 1.8E-07

Affects

Robot

SF17
Safe Home
Position
"monitored
position"

Safety function which
monitors a safety rated
output, such that it ensures
that the output can only be
activated when the robot is in
the configured and monitored
“safe home position”.

A stop cat 0 is initiated if the
output is activated when the
robot is not in the configured
position.

The “safe home
output” can only
be activated when
the robot is in the
configured “safe
home position”

TOL:1.7°
PFHp: 1.8E-07

External
connection
to logic
and/or
equipment
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Tabufka 1 poznamok pod ¢iarou

TKomunikacia medzi prenosnym terminalom, riadiacou jednotkou a v ramci robota (medzi kibmi) je
podfa normy IEC 61784-3 na urovni SIL 2 pre bezpe€nostné udaje.

2Q0verenie ntidzového zastavenia: tlacidlo nidzového zastavenia na prenosnom terminali sa
vyhodnoti v rdmci terminalu a potom sa oznami&#185 bezpecnostnej riadiacej jednotke
prostrednictvom komunikacie SIL2. Ak chcete overit funkénost nidzového zastavenia na
prenosnom terminali, stlacte tlaidlo Nudzového zastavenia na terminali a overte, €i sa vykona
nudzové zastavenie. Tym sa overi, i je nidzové zastavenia pripojené k terminalu, ¢i nadzové
zastavenie funguje tak, ako ma, a ¢i je terminal pripojeny k ovladacu.

3Kategdrie zastavenia podfa IEC 60204-1 (NFPA79). Pre ntidzové zastavenie st podfa IEC 60204-
1 povolené iba kategorie zastaveniaO a 1.

* Kategorie zastavenia 0 a 1 vedu k odpojeniu napajania pohonu, pricom kategéria zastavenia
0 je BEZODKLADNE zastavenie a kategoria zastavenia 1 je riadené zastavenie (napr.
spomalenie na doraz a potom odpojenie napajania pohonu). Pri robotoch UR je zastavenie
kategorie 1 kontrolovanym zastavenim, pri ktorom sa po zisteni monitorovaného zastavenia
odpoji napajanie.

* Zastavenie kategorie 2 je zastavenie, pri ktorom NIE JE odpojené napajanie pohonu.
Zastavenie kategorie 2 je definované v IEC 60204-1. Popisy STO, SS1 a SS2 su uvedené v
IEC 61800-5-2. Pri robotoch UR kategéria zastavenia 2 udrziava trajektoriu a po zastaveni
zachovava napajanie pohonov.

40dporuca sa pouzivat bezpeénostné funkcie asu zastavenia a vzdialenosti zastavenia UR E-
series. Tieto limity by sa mali pouzit pre hodnoty ¢asu zastavenia/bezpecénej vzdialenosti vasej
aplikacie.
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17.2. Table 1A

Reduced
Mode
SF
parameter
settings
change

Safeguard
Reset

3 Position
Enabling
Device
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 change 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.

Reduced mode is a means of parameterization
of safety functions in accordance with ISO
13849-1.

All parameter values need to be verified and
validated as to whether they are appropriate for
the robot application.

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.

Less than 1.8E-07

Less than 1.8E-07
Input to SF2

Less than 1.8E-07
Input to SF2

Robot

Robot

Robot
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Safety
Function

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.

Description PFHp

Mode switch | When the external connections are Low, Less than 1.8E-07 | Robot
INPUT Operation Mode (running/ automatic operation | Input to SF2

Affects

17.3. 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.

# 1SO 10218-1 Technique Explanation

1 Collaborative Safety-rated | Stop condition where position is
Operation 2011 | monitored held at a standstill and is
edition, clause | stop monitored as a safety function.
5.10.2 Category 2 stop is permitted to

auto reset. In the case of
resetting and restarting
operation after a safety -rated
monitored stop, see ISO 10218-
2 and ISO/TS 15066 as
resumption shall not cause
hazardous conditions.

UR e-Series

UR robots’ safeguard
stop is a safety-rated
monitored stop, See
SF2on page 1. ltis
likely, in the future, that
“safety-rated monitored
stop” will not be called a
form of collaborative
operation.
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# 1SO10218-1 Technique Explanation UR e-Series
2 | Collaborative Hand-guiding | This is essentially individual and | UR robots do not
Operation 2011 direct personal control while the | provide hand-guiding
edition, clause robot is in automatic mode. Hand | for collaborative
5.10.3 guiding equipment shall be operation. Hand-guided
located close to the end-effector | teach (free drive) is
and shall have: provided with UR robots

but this is for
programming in manual
mode and not for
collaborative operation
in automatic mode.

* an Emergency Stop
pushbutton

* a 3-position enabling
device

* a safety-rated monitored
stop function

* asettable safety-rated
monitored speed function

Navod na pouzivanie 109 UR10e

Copyright © 2009-2022 by Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2022 by Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

UNIVERSAL ROBOTS

17. Tabulky s bezpecnostnymi funkciami

3 Collaborative

Operation 2011
edition, clause
5.10.4

Speed and
separation
monitoring
(SSM) safety
functions

SSM is the robot maintaining a
separation distance from any
operator (human). This is done
by monitoring of the distance
between the robot system and
intrusions to ensure that the
MINIMUM PROTECTIVE
DISTANCE is assured. Usually,
this is accomplished using
Sensitive Protective Equipment
(SPE), where typically a safety
laser scanner detects intrusion
(s) towards the robot system.
This SPE causes:

1. dynamic changing of the
parameters for the limiting
safety functions; or

2. a safety-rated monitored
stop condition.

Upon detection of the intrusion
exiting the protective device’s
detection zone, the robot is
permitted to:

1. resume the “higher”
normal safety function
limits in the case of 1)
above

2. resume operation in the
case of 2) above

In the case of 2) 2), restarting
operation after a safety -rated
monitored stop, see ISO 10218-
2 and ISO/TS 15066 for
requirements.

To facilitate SSM, UR
robots have the
capability of switching
between two sets of
parameters for safety
functions with
configurable limits
(normal and reduced).
See Reduced Mode on
page 4. Normal
operation can be when
no intrusion is detected.
It can also be caused by
safety planes/ safety
boundaries. Multiple
safety zones can be
readily used with UR
robots. For example,
one safety zone can be
used for “reduced
settings” and another
zone boundary is used
as a safeguard stop
input to the UR robot.
Reduced limits can also
include a reduced
setting for the stop time
and stop distance limits
- to reduce the work
area and floorspace.
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4 | Collaborative Power and How to accomplish PFL is leftto | UR robots are power
Operation 2011 | force limiting | the robot manufacturer. The and force limiting robots
edition, clause | (PFL) by robot design and/or safety specifically designed to
5.10.5 inherent functions will limit the energy enable collaborative

design or transfer from the robot to a applications where the

control person. If any parameter limitis | robot could contact a
exceeded, a protective stop person and cause no
happens. PFL applications injury. UR robots have

require considering the ROBOT | safety functions that
APPLICATION (including the can be used to limit

end-effector and workpiece(s), motion, speed,

so that any contact will not cause | momentum, force,
injury. The study performed power and more of the
evaluated pressures to the robot. These safety

ONSET of pain, not injury. See functions are used in

Annex A. See ISO/TR 20218-1 the robot application to

End-effectors. thereby lessen
pressures and forces
caused by the end-
effector and workpiece

(s)-
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2. Cast

Priru¢ka k rozhraniu PolyScope
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18. Uvod

Tato kapitola poskytuje délezité informacie, ktoré budete potrebovat na to, aby ste mohli za¢at
pouzivat robota spolo¢nosti Universal Robots.

POZNAMKA
Pred prvym zapnutim robota si musi ur€eny integrator robota Universal Robots:

1. dokladne precitat bezpec¢nostné informacie v ¢asti Priru¢ka inStalacie
hardvéru,

2. nastavit parametre konfiguracie zabezpecenia na zaklade hodnotenia rizik
(pozri kapitolu22. Konfiguracia bezpec€nosti na strane 137).

18.1. Zakladné prvky ramena robota

Rameno robota od spolo&nosti Universal Robots sa sklada z trubic a kibov. Pohyb kibov a robota
ovladate prostrednictvom rozhrania PolyScope. Nastroje pripevnite na koniec ramena robota alebo
prirubu nastroja . Pohybom ramena robota umiestriujete nastroj. Nastroj nemézete umiestnit priamo
nad alebo priamo pod zakladru.

* Zakladna : kde je robot namontovany.
* Rameno a Laket: vykonavaju vacsie pohyby.
* Zapastie 1 a Zapastie 2: vykonavaju jemnejSie pohyby.

* Z4apastie 3: kde je nastroj pripevneny k prirube nastroja.

18.2. Zaklady k PolyScopu

PolyScope je grafické pouzivatelské rozhranie (GUI) na prenosnom terminali, ktorym sa ovlada
rameno robota prostrednictvom dotykovej obrazovky. V rozhrani PolyScope mézZete vytvarat,
nahravat a vykonavat programy pre robota. Rozhranie PolyScope je rozdelené tak, ako je uvedené
na nasledujucom obrazku:

* A: Hlavi€¢ka s ikonami a kartami, cez ktoré prejdete na dostupné interaktivhe obrazovky.
* B: Pata s tlaCidlami, ktorymi sa ovladaju vase nahrané programy.

* C: Obrazovka s pofami a moznostami, ktorymi sa spravuje a sleduje ¢innost robota.
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18.2.1. Dotykova obrazovka

Dotykova obrazovka prenosného terminalu je optimalizovana pre priemyslové prostredia. Na rozdiel
od spotrebitelskej elektroniky je citlivost dotykovej obrazovky prenosného terminalu zamerne
odolnejsia voci okolitym faktorom, ako napriklad:

* kvapky vody a/alebo kvapky chladiacej kvapaliny
* vysielanie radiovych vin

* iny prevadzkovy hluk z prevadzkového prostredia.

Citlivost dotykovej obrazovky je navrhnuta tak, aby predchadzala faloSnym vyberom v rozhrani
PolyScope, a aby sa predislo neoCakavanym pohybom robota.

Pouzitie dotykovej obrazovky

Pre vyber na obrazovke je najlepSie pouzit koncek prsta.
V tomto navode sa to oznacuje ako ,tuknutie®.

V pripade potreby mdZzete pre vyber na obrazovke pouzit aj komeréne dostupny stylus.

Nasledujuca ¢ast udava a definuje ikony/zalozky a tlacidla v rozhrani PolyScope.

18.2.2. Ikonky/karty Hlavicky

Chod je jednoduchy spdsob obsluhy robota pomocou uz napisanych programov.
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8l Program vytvara alebo upravuje programy robota.

ree InStalacia konfiguruje nastavenia ramena robota a externé vybavenie, napr. montaz a
zabezpecenie.

Pohyb ovlada alebo reguluje pohyb robota.

V/V monitoruje a nastavuje zivé signaly vstupu alebo vystupu do riadiacej skrinky robota a z
nej.

Dennik ukazuje stav robota, ako aj upozornenia a chybové hlasenia.

ABCDE D ﬁ E
Nowi..

default ) ” ” . w PR T . . ’
L Spraveca programov a instalacii vybera a zobrazuje aktivny
program a instalaciu (pozri 29.4. Spravca suborov na strane 280). Spravca programov a instalacii
zahffa: Cesta suboru, Novy, Otvorit a Ulozit.

Novy... vytvara novy program alebo instalaciu.

Otvorit... otvara uz vytvoreny a ulozeny program ¢i inStalaciu.

UlozZit... ulozi program, instalaciu alebo oba naraz.

@)

I Automaticky indikuje, Ze je prevadzkovy rezim robota nastaveny na Automaticky. Tuknutim
ho prepnete na manualny prevadzkovy rezim.

¥ Manualny indikuje, Ze je prevadzkovy rezim robota nastaveny na Manualny. Tuknutim ho
prepnete na automaticky prevadzkovy rezim.

Ikony lokalneho rezimu a diafkového rezimu su pristupné len vtedy, ked je zapnuté dialkové
ovladanie.

Lokalny indikuje, Ze robot mozno ovladat lokalne. Tuknutim ho prepnete na dialkové
ovladanie.

A Diafkovy indikuje, Ze robot mozno ovladat zo vzdialeného miesta. Tuknutim ho prepnete na
lokalne ovladanie.
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CCCcC
Bezpec&nostny kontrolny suéet zobrazuje aktivnu konfiguraciu zabezpecenia.

E Hamburgerova ponuka poskytuje pristup k pomocnikovi pre PolyScope, informaciam a
nastaveniam.

18.2.3. Tlagidla paticky

E Inicializovat spravuje stav robota. Ak ma CERVENU farbu, stla¢te ho, &im sa robot uvedie do
prevadzky.

Jazdec rychlosti zobrazuje relativnu rychlost, ktorou sa rameno robota
pohybuje, v redlnom €ase a s prihliadnutim na nastavenia zabezpecenia.

Simulation

Simaton . Tlacidlo Simulacia sluzi na prepinanie medzi vykonavanim programu v
rezime simuldcie a skutocnym robotom. Pri chode v rezime simulacie sa rameno robota
nepohybuje. Robot teda neméze poskodit seba ani ziadne zariadenie v okoli v désledku kolizie. Ak
si nie ste isti, ako sa bude rameno robota spravat, otestujte programy pomocou rezimu simulacie.

s
rElulEN Vysoka rychlost manuélne umoziiuje do¢asne dosiahnut vy$siu rychlost nastroja ako
250 mm/s. Tato funkcia, ktora sa spusta stlacenim a podrzanim tlacidla, je k dispozicii len v
manualnom rezime s nakonfigurovanym trojpolohovym pomocnym zariadenim.

E Prehrat spusta aktualne nacitany program robota.
E Krok umoznuje programu bezat v jednom kroku.

E Stop zastavi aktualne nacitany program v robote.

18.3. Instalacia

18.3.1. InStalacia ramena robota a riadiacej skrinky

Nainstalujte a zapojte rameno robota a riadiacu skrinku a mozete zacat pouzivat rozhranie
PolyScope.

Podrobné pokyny k inStalacii najdete v Prirucka indtaléacie hardvéru.
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1. Vybalte rameno robota a riadiacu skrinku.
2. Namontujte rameno robota na pevny povrch odolny vo i vibraciam.

Skontrolujte, €i je povrch dostatocne silny na to, aby vydrzal aspon 10-nasobok uplného
kratiaceho momentu kibu zakladne a aspori 5-nasobok hmotnosti ramena robota.

Polozte riadiacu skrinku na patku.
4. Kabel robota zapojte do robota a riadiacej skrinky.

5. Zapojte zasuvku riadiacej skrinky.

VYSTRAHA

Nebezpecenstvo prevratenia. Ak nie je robot bezpecne umiestneny na pevnom
povrchu, méze sa prevratit a spdsobit poranenie.

18.3.2. Zapnutie a vypnutie riadiacej skrinky

Riadiaca skrinka pozostava predovsetkym z fyzického elektrického vstupu/vystupu, ktory spaja
rameno robota, prenosny terminal a vSetky periférne zariadenia. Na zapnutie ramena robota musite
najskor zapnut riadiacu skrinku.

1. Na prenosnom terminali stlaCte vypinac, ¢im zapnete riadiacu skrinku.

2. Pockajte, kym sa na obrazovke nezobrazi text zakladného opera¢ného systému a potom
tlacidla.

Moze sa zobrazit obrazovka Zacginame, ktora vas vyzve, aby ste zacali s programovanim robota.

€o chcete urobit ako prvé?

R = Z

SPUSTIT PROGRAM NAPROGRAMOVAT ROBOTA KONFIGUROVAT INSTALACIU
ROBOTA

O Toto hldsenie uZ nezobrazovat

18.4. Inicializacia

Pri prvom spusteni sa mézZe objavit dialdgové okno Neda sa pokracovat. Vyberte Prejst na
inicializa€nu obrazovku, ¢im prejdete na obrazovku inicializacie.
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Ikona Inicializovat na favej strane paty obrazovky indikuje stav ramena robota odliSnymi farbami:
* Cervena Vypnuty. Rameno robota je zastavené.

* ZIta Necinny. Rameno robota je zapnuté, ale nie je pripravené na normalnu prevadzku.

* Zelena Normalny. Rameno robota je zapnuté a je pripravené na normalnu prevadzku.

M 2 ¢ QM

Stav robota

Zapnuty Spastanie Robot je Brzdy sa Robot v refime
je hotowe aktivny uvolnené Normalny

@ START @ VYPNUT

Zatazenie Robkot

Na docasné prepisanie hodnoty Aktivne uZitocné zataenie pousite
hodnotu U2itocné zataZenie pri monta2i.

Aktivine uZitocné zatazenie ‘\/ Payload v /
Zatazenie 0,000 IL'

O Normalny : oot 1007 ° 0 o :Z.H'm,\\%iia.

18.4.1. Spustenie ramena robota

VYSTRAHA

Pred spustenim ramena robota vzdy overte, Ze skuto¢né uzito¢né zatazenie a
inStalacia su spravne. Ak su tieto nastavenia nespravne, rameno robota a riadiaca
skrinka nebudu pracovat spravne a mézu sa stat nebezpeénymi pre fudi alebo
zariadenia.

UPOZORNENIE

Dbaijte na to, aby sa rameno robota nedotykalo predmetu (napr. stola), pretoze
kolizia medzi ramenom a prekazkou méze poskodit prevodovku kibu.

Spustenie robota:

1. Inicializacny proces za¢nete tuknutim na vypina¢ ON so zelenym svetlom LED. Farba
kontrolky sa zmeni na ZItu, €o znamena, ze systém je zapnuty a v ne€innom stave.

2. Brzdy uvolnite tuknutim na tlac¢idlo START.

3. Tuknite na vypinaé s &ervenou kontrolkou LED na vypnutie ramena robota.
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* Ked sa spusti PolyScope, je potrebné raz tuknut na vypinag, ¢im sa pusti rameno robota.
Potom sa farba kontrolky sa zmeni na zltu, Co znamena, Ze robot je zapnuty a v ne€innom
stave.

* Ak je rameno robota v neéinnom stave, spustite ho tuknutim na tlacidlo START. V tomto bode
sa porovnaju udaje senzora s hakonfigurovanym upevnenim ramena robota.

Ak sa najde nezhoda (s toleranciou 30 °), tlacidlo sa deaktivuje a zobrazi sa pod nim chybové
hlasenie.

* Ak sa upevnenie overi, tuknutim na tlacidlo Start uvolnite vietky brzdy kibu a rameno robota
bude pripravené na normalnu prevadzku.

Spustenie ramena robota sprevadza zvuk a mierne pohyby spésobené uvolnenim bfzd kibu.

18.5. Rychly Start systému
Pred pouzitim PolyScopu skontrolujte, Ze rameno robota aj riadiaca skrinka su spravne
nainstalované.

1. Na prenosnom terminali stlaCte tlaCidlo nudzového zastavenia.

2. Na prenosnom terminali tuknite na vypinac a spustite systém, pricom na PolyScope sa
zobrazi text.

3. Na dotykovej obrazovke sa otvori automaticky otvarané okno, ktoré indikuje, ze systém je
pripraveny a treba inicializovat robota.

4. V automaticky otvaranom dialégovom okne tuknite na Prejst na inicializaénu obrazovku, ¢im
prejdete na obrazovku inicializacie.

5. Na zmenu stavu robota z nidzového zastavenia na Vypnat odomknite tlacidlo nudzového
zastavenia.

6. Opustite dosah (pracovny priestor) robota.

7. Na obrazovke Inicializovat robota tuknite na tlacidlo ZAPNUT a stav robota sa zmeni na
necinny.

8. V casti Aktivne uzitocné zatazenie pofa Zatazenie skontrolujte hmotnost zataZenia. V poli
Robot mézete tiez skontrolovat spravnost montaznej polohy.

9. Tuknite na tlagidlo Start, ¢im sa uvolni brzdovy systém robota. Robot vibruje a cinka, ¢o znadi,
Ze je pripraveny na programovanie.

POZNAMKA
Robot sa mézete naucit programovat na www.universal-

robots.com/academy/
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18.6. Prvy program

Program je zoznam prikazov, ktory robotovi hovori, ¢o ma robit. Pri va¢sine uloh sa celé
programovanie vykonava pomocou PolyScopu. Naucte rameno robota, ako sa ma pohybovat, s
pouzitim série tratovych bodov tvoriacich trat, po ktorej sa ma rameno robota pohybovat.

Na presun ramena robota do zelanej polohy pouzite kartu Pohyb (pozri ¢ast 26. Karta Pohyb na
strane 263) alebo ho pohyb naucte potiahnutim ramena na miesto, priCom drzite stlacené tlacidlo
Volny chod v hornej ¢asti prenosného terminalu.

MozZete vytvorit program, ktory bude v uréitych bodoch na drahe robota vysielat V/V signaly do inych
strojov a vykonavat prikazy, napriklad if... then alebo loop, a to na zaklade premennych a V/V
signalov.

Nasledujuci jednoduchy program umoznuje ramenu robota presun medzi dvomi tratovymi bodmi.

Vytvorenie jednoduchého programu
1. V hlavi¢ke PolyScopu Cesta suboru tuknite na Novy... a vyberte Program.

2. V Casti Zakladné tuknite na Tratovy bod, ¢im do programového stromu pridate tratovy bod.
Do programového stromu sa prida aj predvoleny PohybJ.

3. Vyberte novy tratovy bod a v karte Prikaz tuknite na Tratovy bod.

4. Na obrazovke Pohyb nastroja pohybujte ramenom robota stlacanim pohybovych Sipok.
Rameno robota sa da posuvat aj stlacenim tlacidla Volny chod a posunutim ramena robota do
Zelanej polohy.

5. Po presunuti ramena robota do zelanej polohy tuknite na OK a novy tratovy bod sa zobrazi
ako Tratovy bod_1.

6. Pritvorbe Tratového bodu_2 postupujte podfa krokov €. 2 - 5.

7. Ak chcete zmenit poradie pohybov, oznacte Tratovy bod_2 a stlac¢ajte Sipku nahor, kym sa
nepresunie nad Tratovy bod_1.

8. Odstupte, uchopte tlaCidlo nudzového zastavenia a v pate PolyScopu tuknite na tlacidlo
Prehrat. Rameno robota sa nasledne za¢ne pohybovat medzi Tratovym bodom_1 a
Tratovym bodom_2.

Blahozelame! Prave ste vytvorili prvy program ramena robota, ktorym sa robot posuva medzi
dvoma stanovenymi tratovymi bodmi.

POZNAMKA
1. Davajte pozor, aby robot nenarazil do seba samého ani do ziadneho iného
predmetu, pretoze by to mohlo spésobit jeho poSkodenie.

2. Toto je len stru¢na prirucka, ktora ukazuje, aké jednoduché je pouzivanie
robota UR. Za predpokladu, Ze prostredie je bezpecné a pouzivatel je velmi
opatrny. Nezvysuijte rychlost alebo zrychlenie nad predvolené hodnoty. Pred
umiestnenim robota do prevadzky vzdy vykonajte hodnotenie rizik.
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VYSTRAHA

Udrziavajte vasu hlavu a trup mimo dosahu (pracovny priestor) robota. Nedavajte

prsty tam, kde mézZu byt zachytené.

18.7. Registracia robota a subor s licenciou

Je potrebné zaregistrovat robota a stiahnut a nainstalovat licenény subor, pretoze licen¢ny subor

obsahuje vSetky dostupné softvérove licencie.

18.7.1. Aktivovat vzdialené TCP a URCap trasy nastroja cez web

Vzdialené TCP a URCap trasy nastroja je mozné aktivovat priamo zo stranky www.universal-

robots.com/activate.

Toto je mozné len pre vzdialené TCP a URCap trasy nastroja. Ak planujete ziskat dalSie licencie

prostrednictvom myUR, najprv aktivujte Vzdialené TCP a URCap trasy nastroja.

18.7.2. Aktivacia softvérovych licencii prostrednictvom myUR

A 2+H

POZNAMKA

licenénom subore.

Ak mate viac ako jednu aktivnu licenciu, vSetky licencie budu zahrnuté v stiahnutom

Softvérové licence pre vésho robota zaregistrujete pomocou tychto 3 jednoduchych krolkov.
W Systém
Systémova 1. krok 2. krok 3. krok
zaloha
Licencie
Y —
URCap &£
—— o=%
Dialkové K o—
ovladanie R ﬂ
Obmedzeny =
volny chod
Siet Priniéste sa na Stiahnut licenény subor robota
myur.universal-robots.com *
Aktualizovat
> Zabezpedenie
* To activate only the Remote TCP & Toolpath URCap use:
_ www. Universal-robots, comyactivate

O Normdlny

Ak ste eSte nezaregistrovali svojho robota, prejdite na adresu URL na obrazovke v kroku 1 a
zaregistrujte svojho robota.
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. Stiahnite si licen€ny subor do pocitaca.

Subor s licencious si skopirujte na USB a pripojte ho k ru¢nému ovladaciemu panelu.

Na obrazovke Nastavenia v 3. kroku tuknite na Naéitat stibor, ¢im sa zobrazi obrazovka
Vyber licenéného suboru.

Zo zoznamu vyberte USB, ¢im sa zobrazi jeho obsah, a prejdite do suboru s licenciou.

Vyberte subor license.p7b a tuknutim na Otvorit potvrdte registraciu robota.

Vlavo dole tuknite na Ukongit'.

RE 2+ QM

D license.p7b

Néazov stboru: Filter:

Licenéné stbory Universal Robots - ‘

ONorméIny ' ° 0 o simuiicia

18.7.3. Deaktivacia softvérovych licencii

LD

Ak robot zmeni majitela, je potrebny novy licenény subor. V tomto pripade je potrebné
deaktivovat licen¢ny subor.

Ak si zakupite novu softvérovu licenciu pre svojho robota, je potrebné deaktivovat a znovu
aktivovat licenény subor, aby ste mohli pridat novu softvérovu licenciu.

.V hlavi¢ke tuknite na hamburgerovi ponuku a vyberte Nastavenia.

V ponuke nafavo fuknite na Systém a vyberte moznost Licencie.
V pravej spodnej ¢asti obrazovky Nastavenia tuknite na Deaktivovat'.

Pozrite si 18.7.2. Aktivacia softvérovych licencii prostrednictvom myUR on the previous page

18.8. Kyber ochrana robota

Skoér ako zavediete kyber ochranu, musite vykonat vyhodnotenie rizika a:

UR10e
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* Identifikovat hrozby
* Nastavit doveryhodné zony a kanaly

* Uviest poziadavky kazdej sucasti v aplikacii.

18.8.1. Predpoklady kybernetickej bezpecCnosti

Skoér ako vas systém dosiahne bezpecny stav prevadzky, zaistite nasledujuce:

* Doékladne rozumiete vSeobecnym principom kybernetickej bezpecnosti a pokrocilym
technolégiam, ktoré sa pouzivaju v robotoch Universal Robots.

* Prijali ste fyzické opatrenia, ktoré zarucuju, ze k robotovi maju fyzicky pristup len overené
osoby.

* Robot pripajate len do déveryhodnej siete chranenej branou firewall, ktora obmedzuje ako
prichadzajuce, tak aj odchadzajuce spojenia do a z Internetu.

18.8.2. Sprisnenie kyber ochrany

Napriek tomu, ze rozhranie PolyScope zahrifiuje mnozstvo funkcii pre zabezpecenie sietovych
pripojeni, mdzete zabezpecenie este zvysit podla nasledujucich pokynov:
* Pred pripojenim robota k akejkolvek sieti vzdy nastavte heslo spravcu (vid 30.3.2. Admin
Password na strane 285).

* Pouzite vstavané nastavenia pre ¢o najprisnejSie obmedzenie sietového pristupu k robotovi.

* Niektoré komunikacné rozhrania nemaju pre nadviazanie spojenia ziadne spdsoby overenia.
V niektorych pripadoch sa jedna o bezpecnostné riziko.

* Ak potrebujete vzdialeny pristup k rozhraniam ovladajucich pohyb robota, vyuzite moznost
lokalneho presmerovania portov (vid Povolenie pristupu SSH na strane 292) a nastavte
overené a zabezpecené spojenie. Napriklad: server Ovladaci panel a Rozhranie
Primarneho/Sekundarneho klienta a Rozhranie klienta v realnom Case.

* Pred likvidaciou robota z neho odstrante vsetky citlivé idaje. Venujte zvlastnu pozornost
URCaps (vid' 24.14. URCap na strane 213) a udajom v programovom adresari.
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19. Vofny chod

Tato kapitola opisuje, ako zacat s pouzivanim ramena robota vo vofnom chode.

Volny chod umoznuje manualne posuvanie ramena robota do pozadovanych pol6h a pozicii.

Ak sa rameno pocas vofného chodu bliZi k limitu kibu alebo bezpeénostnej rovine, bude vytvarat

odpudzujucu silu (vid' 22.11. Roviny na strane 143).

Ked je rameno robota v rezime Volny chod, zobrazi sa v rozhrani PolyScope panel, ako je

zobrazené nizSie.

O\ - Grafika Premenné

p—
1 X Nastavenia premennych
v Sablény 2 ¥ Program robota

Program
Tu méZete programovat Ulohy robota.

MNa naprogramovanie robota si vyberte uzly zo Zeznamu uzlov a zobrazia sa v

Hladat 3 = <prazdne>
Sila Programovom strome.
Paletizacia .
Zoznam uzlov Programovy strom
Sledovanie v
dopravnika v
Skrutkovanie
I I
LR BR8]

[ Pridat pred spu&tacou sekvenciou

& Nekone&né slugky programu

O Normalny

Dioda LED na stavovom riadku panela Volny chod signalizuje:

* ak sa jeden alebo viac kibov priblizuje k svojmu limitu;

Vol'ny chod
Stlacte a pridrzte

Obmedzené ovladanie

Funkcia:

5.

Aktivne TCP: TCP

Zakladna

A=

Véetky osi sUvolné

v

09
A3

| x Cojf ~ Co

* ak sa poloha ramena robota priblizuje k singularite. Cim viac sa robot priblizuje k singularite,

tym viac narasta odpor, takze je tazSie ho umiestnit.
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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

Mozete zamknut jednu alebo viac osi, ¢im sa umozni pohyb TCP v uritom smere, ako je stanovené
v tabufke nizSie.

r@ Je umozneny pohyb po vSetkych osiach.
VSetky osi su volné
k:‘xj:' Je umozneny iba pohyb po osiach Xa'Y.
Rovina
./L- Je umozneny pohyb po vSetkych osiach, ale bez rotacie.
Premiestnenie
U7
AN Je umozneny pohyb po v3etkych osiach vo sférickom pohybe okolo TCP.
Rotacia
VYSTRAHA

Pohyb ramena robota s pripevnenym nastrojom po niektorych osiach méze sposobit
bod zovretia.

19.1. Povolenie volného chodu: Standardny prenosny
terminal

Volny chod mézZete zapnut nasledujucimi spésobmi:
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* Pouzite tlacidlo Volny chod.

* Pouzite tla¢idlo Vofny chod na obrazovke karty Pohyb (pozri ¢ast 26.2.4. VVolny chod na
strane 264).

* Pouzite akcie V/V (pozri ¢ast 25.5.3. Akcie V/V a ovladanie na karte V/V na strane 232).

VYSTRAHA

* Ak tlacite alebo sa dotykate robota, nezapinajte Volny chod. Robot by sa
mohol rozkyvat.

* Ak posuvate robot v rezime volného chodu, neprepinajte osi, pretoze robot by
sa mohol rozkyvat.

19.1.1. Pouzitie tlacidla Volny chod

1. Stlacte a podrzte tlaCidlo Volny chod nachadzajuce sa na prenosnom terminal.

2. Ked sa v rozhrani PolyScope zobrazi panel volného chodu, vyberte pozadovany typ pohybu
pre kiby ramena robota. Alebo na Gpravu typu pohybu pouzite zoznam osi.

3. Ak treba, typ funkcie sa da definovat vyberom moznosti v rozbalovacej ponuke Funkcie.
Ked sa rameno robota pribliZi k situacii so singularitou, méze sa prestat hybat. Pohyb
obnovite tuknutim na moznost VSetky osi st vofné na paneli Volny chod.

4. Posunte rameno robota do pozadovanej polohy.

19.1.2. Pouzitie tlaCidla Volny chod na obrazovke karty Pohyb

1. V hlavi¢ke tuknite na Pohyb.
2. V paneli Robot tuknite na Vofny chod.

3. Ked sa zobrazi panel vofného chodu, vyberte pozadovany typ pohybu pre kiby ramena
robota. Alebo na upravu typu pohybu pouzite zoznam osi.

4. Aktreba, typ funkcie sa da definovat vyberom moznosti v rozbalovacej ponuke Funkcie.
Ked sa rameno robota pribliZi k situacii so singularitou, méze sa prestat hybat. Pohyb
obnovite tuknutim na moznost VSetky osi st vofné na paneli Volny chod.

5. Na paneli Volny chod stlacte a podrzte tlacidlo Vofny chod, aby sa rameno robota posunulo.

19.2. Povolenie volného chodu: 3PE prenosny
terminal

Pouzitie vofného chodu ramena robota pomocou tlacidla 3PE:
1. Tlacidlo 3PE rychlo jemne stlacte a potom ho opat jemne stlacte a drzte jemne stlacené.

Kym je tlacidlo jemne stlaCené, mozete rameno robota posunut do pozadovanej polohy.
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20. Spatny chod

Spétny chod je uréeny pre nuteny presun uréitého kibu do pozadovanej polohy bez toho, aby sa
uvolnili vSetky brzdy ramena robota.

Toto je niekedy vyZzadované, ked je rameno robota blizko kolizii a vibracie, ktoré sprevadzaju plny
reStart nie su ziadané.

20.1. Povolenie spatného chodu: Standardny
prenosny terminal

1. Tuknutim na ZAPNUT na obrazovke Inicializacia spustite sekvenciu zapnutia.

2. Ked je robot v ne€innom stave, stlacte a podrzte tlacidlo Vofny chod. Robot sa prepne do
rezimu Spatny chod.

3. Teraz mozete tladidlo stlaéit silnejsie a uvolnit brzdu v pozadovanom kibe.

Kym je tlagidlo Volny chod aktivované/stlagené, je aktivovany Spatny chod a kiby robota sa
pohybuju tazko.

20.2. Povolenie spatného chodu: 3PE prenosny
terminal

Pouzitie spatného chodu robotu ramena pomocou tlacidla 3PE:
1. Tuknutim na tlagidlo ON na obrazovke Inicializacia spustite sekvenciu spustenia.
2. Ked je robot v ne€innom stave, jemne stlacte a podrzte tlacidlo 3PE.
Robot sa prepne do rezimu Spatny chod.
3. Teraz mozete tladidlo stladit silnejsie a uvolnit brzdu v pozadovanom kibe.

Spétny chod je povoleny tak diho, az kym bude tlacidlo 3PE jemne stlagené. Kiby robota sa
pohybuju tazko.

20.3. Kontrola rezimu spatného chodu

Ak sa blizi kolizia robota s nie¢im, mézete pred inicializaciou pouzit funkciu spatného chodu a
presunut tak rameno robota do bezpecnej polohy.

1. Stlacenim ZAP. zapnete napajanie. Stav sa prepne na robot aktivny
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o O

Power Booting Robot Brake Robot
ON Complete Active Release Operational
@ START @ OFF

' Warning! Stand clear of the robot when starting it!

Y Active Payload i used to temporarily ovemwrite the Installation Payload.

Active Payload Installation Payload

T o 0.00 g L

2. Stlacte a podrzte Volny chod. Stav sa prepne na spdtny chod

BACKDRIVE

@ OFF

1 Active Payload ks used to temporarily overwrite the Installation Payload.

Power ON the robot first
Active Payload Installation Payload

Ok 0.00 kg

3. Pohybujte robotom ako v rezime vofného chodu. Po aktivacii tla€idla vofny chod sa uvofnia
potrebné brzdy kibov.

UPOZORNENIE
V rezime spatného chodu sa robot pohybuje tazkopadne.

POVINNY KROK
Rezim spatného chodu musite otestovat na vietkych kiboch.
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Nastavenia zabezpecenia
Skontrolujte, €i su nastavenia zabezpecenia v sulade s hodnoteniami rizik intalacie robota.
Dodato&né bezpeénostné vstupy a vystupy nadalej funguja

Skontrolujte, ktoré bezpecnostné vstupy a vystupy su aktivne, a & mézu byt spustané
prostrednictvom rozhrania PolyScope alebo externého zariadenia.

UR10e 132 Navod na pouzivanie



21. Vyber prevadzkového rezimu UNIVERSAL ROBOTS

21. Vyber prevadzkoveho rezimu

21.1. Prevadzkove rezimy

Prevadzkové rezimy sa zapinaju nakonfigurovanim trojpolohového pomocného zariadenia,
nastavenim hesla, zadefinovanim konfigurovatefného V/V prevadzkového rezimu alebo cez server
ovladacieho panela (pozri ¢ast Pouzitie servera ovladacieho panela na strane 135).

Automaticky rezim Po aktivacii mdze robot vykonavat len preddefinované ulohy. Ak je
nakonfigurované trojpolohové pomocné zariadenie, nie je k dispozicii karta Pohyb ani rezim vofného
chodu. Programy ani inStalacie nemozete upravovat ani ukladat.

VYSTRAHA

Ochranné zastavenie v automatickom rezime sa moéze aktivovat iba v automatickom
rezime, a preto je ochranna funkcia aktivna len v automatickom rezime.

Manualny rezim Po aktivacii mdzete robot naprogramovat v karte Pohyb, rezime volného chodu
alebo pomocou jazdca rychlosti. Programy a inStalacie mézete upravovat a ukladat.

Volny chod X *
Robotom pohybujete Sipkami na karte Pohyb X *
Jazdec rychlosti X X**
Uprava a ulozenie programu a intalacia X

Spustit programy Znizena rychlost™** X
Spustenie programu od vybratého uzla X

* Len ak nie je nakonfigurované ziadne trojpolohové pomocné zariadenie.

** Jazdec rychlosti na obrazovke spustenia sa da zapnut v nastaveniach PolyScopu.

*** Ak je nakonfigurované trojpolohové pomocné zariadenie a nie je aktivovana vysoka rychlost
manualne, robot pracuje pri manualnej znizenej rychlosti.

POZNAMKA
* Robot spolo¢nosti Universal Robots nemusi byt vybaveny trojpolohovym
pomocnym zariadenim. Ak si posudzovanie rizika vyzaduje zariadenie, treba
ho pripojit pred pouzitim robota.

* Ak nie je nakonfigurované trojpolohové pomocné zariadenie, rychlost v
manualnom rezime sa neznizi.
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VYSTRAHA

* Pred vyberom automatického rezimu treba vSetky pozastavené bezpecnostné
zabrany znovu zapnut.

* Pokial je to mozné, prevadzku manualneho rezimu je potrebné vykonat vtedy,
ked su vSetky osoby mimo chraneného priestoru.

* Zariadenie na prepinanie prevadzkovych rezimov musi byt umiestnené mimo
chraneného priestoru.

* Ked je robot v automatickom rezime a nie je nakonfigurovany vstup Ochrana
v automatickom rezime, pouzivatel nesmie vstupovat do chraneného
priestoru.

Metody konfiguracie vyberu prevadzkovych rezimov su opisané v nasledujucich pododsekoch.
Kazda metdda je exkluzivna, to znadi, ze pri pouziti jednej z nich su ostatné dve vypnuté.

Pouzitie bezpe&nostného vstupu prevadzkového rezimu

1. Na karte InStalacia kliknite na moznost Bezpecnostné V/V.

2. Nakonfigurujte vstup prevadzkového rezimu. Moznost konfiguracie sa zobrazi v rozbalovacej
ponuke.

* Ked ma vstup prevadzkového rezimu nizku hodnotu, robot je v automatickom rezime.

* Ked ma vstup prevadzkového rezimu vysoku hodnotu, robot je v manualnom rezime.

POZNAMKA
Ak pouzite fyzicky voli¢ rezimu, musi presne spifiat normu ISO 10218-1: &lanok
5.7.1 pre vyber.

Prepinane rezimov

1. Na prepinanie medzi rezimami zvolte v hlavic¢ke ikonku profilu.
* Automaticky indikuje, Ze je prevadzkovy rezim robota nastaveny na Automaticky.

* Manualny indikuje, ze je prevadzkovy rezim robota nastaveny na Manualny.

PolyScope je automaticky v manualnom rezime, ak je zapnuta konfiguracia bezpe¢nostnych V/V s
trojpolohovym pomocnym zariadenim.
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Pouzitie servera ovladacieho panela

1. Pripojte sa k serveru ovladacieho panela.

2. Pouzite prikazy nastavenia prevadzkového rezimu.
* Nastavit automaticky prevadzkovy rezim
* Nastavit manuylny prevadzkovy rezim
* Vymazat Prevadzkovy rezim

Viac informacii o pouzivani servera ovladacieho panela najdete na http://universal-
robots.com/support/.

21.2. Trojpolohové pomocné zariadenie

Po nakonfigurovani trojpolohového pomocného zariadenia a nastaveni prevadzkového rezimu na
manualny rezim sa robotom da hybat len po stlaceni trojpolohového pomocného zariadenia.
Pripojenim a nakonfigurovanim trojpolohového pomocného zariadenia sa spristupni ochranné
zastavenie v automatickom rezime.

Trojpolohové pomocné zariadenie nema ziadny ucinok v automatickom rezime.

21.2.1. Ru¢na vysoka rychlost

Funkcia Vysoka rychlost manualne, ktora sa spusta stlacenim a podrzanim tlacidla, umoznuje
docasne dosiahnut vysSiu rychlost nastroja ako 250 mm/s. Tato funkcia je k dispozicii len vtedy, ked
je robot v manualnom rezime a je nakonfigurované trojpolohové pomocné zariadenie. Ak je
trojpolohové pomocné zariadenie nakonfigurované, no nie je stlatené, robot v manualnom rezime
vykonda ochranné zastavenie. Pri prepnuti z automatického rezimu na manualny rezim bude pohyb
robota mozny az po uvolneni a opatovnom stlaceni trojpolohového pomocného zariadenia.

Pri pouziti funkcie Vysoka rychlost manuélne pouzite bezpe&nostné limity kibov (pozri ¢ast 22.10.
Limity kibu na strane 142) alebo bezpe&nostné roviny (pozri éast 22.11. Roviny na strane 143) na
obmedzenie rozsahu pohybu robota.
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22. Konfiguracia bezpecnosti

22.1. Zaklady bezpecnostnych nastaveni

Tento odsek opisuje spdsob, akym sa dostanete k bezpe€nostnym nastaveniam robota. Pozostava
z Casti, ktoré vam pomozu nastavit konfiguraciu bezpecnosti robota.

VYSTRAHA
Pred konfiguraciou bezpeénostnych nastaveni robota musi integrator posudit rizika,

aby sa zarucila bezpec¢nost personalu a vybavenia okolo robota. Posudenie rizik je
hodnotenie v&etkych pracovnych postupov pocas celej zivotnosti robota, ktoré sluzi
na pouzitie spravnej konfiguracie zabezpecenia (pozri ¢ast (see Prirucka
instaldcie hardvéru)).V sulade s posudenim rizik integratorom treba vykonat
nasledujuce nastavenia.

1. Integrator musi zabranit zmenam konfiguracie zabezpecenia neopravnenymi
osobami, napr. nainstalovanim ochrany heslom.

2. Pouzitie a konfiguracia funkcii a rozhrani spojenych so zabezpec€enim pre
Specifické pouzitie robota (see Prirucka indtaldcie hardvéru).

3. Nastavenie konfiguracie zabezpecenia na nastavenie a riadenie pred prvym
zapnutim ramena robota.

4. V3Setky nastavenia konfiguracie zabezpecenia dostupné na tejto obrazovke a
podkartach.

5. Integrator musi zabezpecit, aby sa vSetky zmeny bezpecnostnych nastaveni
vykonali v sulade s hodnotenim rizik.

22.1.1. Pristup ku konfiguracii zabezpecenia

Poznamka: Nastavenia zabezpecenia su chranené heslom a daju sa konfigurovat iba po nastaveni
a naslednom pouziti hesla.

1.
2.
3.

V hlavi¢ke Polyscopu tuknite na ikonu InStalacia.
V ponuke nafavo fuknite na Bezpeénost.

Upozornujeme, Ze sa zobrazi obrazovka Limity robota, ale nastavenia nebudu dostupné.

. Ak je uz bezpeénostné heslo nastavené, zadajte ho a tuknite na Odomknut, ¢im sa

spristupnia nastavenia. Poznamka: Po odomknuti Nastaveni zabezpecenia budu vSetky
nastavenia aktivne.

Na znovuzamknutie nastaveni véetkych poloziek zabezpecenia tuknite na kartu Zamknut
alebo odidte z ponuky Bezpecnost.
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Pohyb

N e PouZitie parametrov konfigurécie bezpe&nosti odlidnych od tych, ktoré st definované v hodnoteni rizilc, mdZe mat za nésledolk

Limity robota
Limity kibu
Roviny

Poloha
nastroja

Smer nastroja
VNV

Hardvér
PROFIsafe

Bezpecna
predvolend ...

Trojpolohové
tlacidlo

nebezpecenstvo, lktoré nie je primerane odstranené alebo rizilkd, ktoré nie sU dostatocne znizené,

@ Prednastavené hodnoty wyrobcu .

I |
Najobmedzenejsie Najmenej obmedzengé

O Viastné

Obmedzenie

Wlkon .

Hybnost

Normaélna Znizena

()

Cas zastavenia
Vzdialenost zastavenia
Rychlost néstroja .

Sila ndstroja

Rychlost kolena

Slla kolena .
° 0 O :Zimu\ﬁc:iﬁ-

—

O Vypnuit

Viac informacii o systéme zabezpec€enia najdete v navode na instalaciu hardvéru.

Rychlost 100%

22.2. Nastavenie bezpecnostného hesla

Na odomknutie vSetkych nastaveni zabezpecenia, ktoré spolu tvoria Konfiguraciu zabezpecenia,
musite nastavit heslo. Ak sa nepouziva Ziadne bezpec¢nostné heslo, systém vas vyzve na jeho

nastavenie.

1. V pravom rohu hlavicky PolyScopu tuknite na hamburgerovi ponuku a vyberte Nastavenia.

2
3.
4.
5

obrazovku.

V lavej €asti obrazovky tuknite v modrej ponuke na Heslo a vyberte Bezpec¢nost.
V Casti Nové heslo zadajte heslo.
Potom v ¢asti Potvrdit nové heslo znovu napiste to isté heslo a tuknite na Pouzit.

V favom spodnom rohu modrej ponuky tuknite na Skongéit, ¢im sa vratite na predchadzajicu

Na opatovné zamknutie véetkych nastaveni zabezpecenia mézete fuknut na kartu Zamknat alebo
jednoducho prejst na obrazovku mimo ponuky Bezpecénost.

22.3. Zmena konfiguracie zabezpecenia

Zmeny nastaveni konfiguracie bezpeénosti musia spifiat poziadavky hodnotenia rizik vykonaného
integratorom (see Prirucka indtalacie hardvéru).

Odporucany postup:
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1. Skontrolujte, €i si zmeny v sulade s hodnotenim rizik, ktoré vykonal integrator.

2. Upravte bezpe€nostné nastavenia na zodpovedajucu uroven definovanu hodnotenim rizik,
ktoré vykonal integrator.

3. Skontrolujte, ¢i sa pouzili nastavenia.
4. Do priru€iek pre operatorov vlozte nasledujuci text:
“Pred pracou v blizkosti robota sa uistite, Zze sa oCakava konfiguracia bezpecnosti. Toto je mozné

overit napr. kontrolou kontrolného suétu zabezpecenia v hornom pravom rohu programu
PolyScope.”

22.4. Pouzitie novej konfiguracie zabezpecenia

Pocas zmien v konfiguracii je robot vypnuty. Zmeny zaénu platit po tom, ako tuknete na tlacidlo
Pouzit. Robot sa neda znovu zapnut, kym si nevyberiete moznost PouZit a reStartovat alebo Vratit
zmeny. Pri prvej moznosti mézZete zrakom skontrolovat konfiguraciu bezpecnosti robota, ktora sa z
bezpecnostnych dévodov zobrazi v automaticky otvaranom okne v jednotkach Sl. Po skonc¢eni
zrakovej kontroly mézete Potvrdit bezpe&nostnl konfiguraciu a zmeny sa automaticky ulozZia ako
sucast aktualnej intalacie robota.

22.5. Bezpecnostny kontrolny sucet

cccc
EEEE

Ikona Bezpecénostny kontrolny suéet zobrazuje aktivhu konfiguraciu zabezpecenia. Mb6ze mat Styri
alebo osem ¢&islic. Stvormiestny kontrolny stéet by sa mal &itat zhora nadol a zfava doprava, zatial
¢o osemmiestny kontrolny sucet sa Cita zfava doprava, najprv horny riadok. Rozli¢ny text a/alebo
farby oznacuju zmeny v pouzitej konfiguracii zabezpecenia.

Bezpeénostny kontrolny su€et sa zmeni, ak zmenite nastavenia bezpe€énostnych funkcii, pretoze
bezpeénostny kontrolny suéet generuju len nastavenia zabezpecenia.

Ak chcete, aby sa zmeny uplatnili, treba ich pouzit v konfiguracii bezpe&nosti pre bezpe€nostny
kontrolny sucet.

22.6. Ponuka nastavenia zabezpecenia

V tejto Casti sa definuje ponuka nastavenia zabezpecenia, ktoré tvoria bezpecnostnu konfiguraciu
robota.

22.7. Limity robota

Limity robota obmedzuju vSeobecné pohyby robota. Na obrazovke Limity robota su dve
konfiguratné moznosti: Prednastavené hodnoty vyrobcu a Vlastné.
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1. Pri moznosti Prednastavené hodnoty vyrobcu mézete pouzit posuvac a vybrat si predvolené
nastavenie zabezpecenia. Hodnoty v tabulke sa aktualizuju, aby odrazali predvolené
hodnoty, ktoré mézu byt NajobmedzenejSie az Najmenej obmedzené.

POZNAMKA
Hodnoty posuvnika su len navrhy a nenahradzaju riadne hodnotenie rizik.

2+ K
Choc °rogram P ohyb. VIV D ennik
N [ PouZitie parametrov konfigurécie bezpecnosti odlignych od tych, ktoré st definované v hodnoten rizilk, méZze mat za nésledol
Limity robota nebezpecenstva, ktoré nie je primerane odstrénené alebo riziké, ktoré nie su dostatocne zniZzené.,
Limity kibu
5 @ Prednastavené hodnaty vyrobcu .
Roviny \ ) . )
Poloha Najobmedzenejsie Najmenej obmedzené
nastroja
S astroj
mer nastroja O Viastnd
VIV
Hardvér Obmedzenie Normalna Znizena
PROFlsafe Vykon ()
L Hybnost D)
Bezpecna N
predvolena ... Cas zastavenia
Trojpolohové Vzdialenost zastavenia
tlacidlo . ‘s .
Rychlost néstroja

Sila kolena

O Vypnut Simulacia .

Ryichlost 100%

2. Primoznosti Vlastné mozete nastavit limity fungovania robota a sledovat prislu$nu toleranciu.

Vykon
obmedzuje maximalnu mechanicku pracu robota v prostredi. Tento limit zohlfadnuje
zatazenie ako suc¢ast robota a nie prostredia.

Hybnost
obmedzuje maximalnu hybnost robota.

Cas zastavenia
obmedzuje maximalny €as, ktory treba na zastavenie robota, t. j. pri aktivacii nidzového
zastavenia.

Vzdialenost zastavenia
obmedzuje maximalnu vzdialenost, ktoru nastroj alebo laket robota prekona pri
zastavovani.

POZNAMKA

Skratenie ¢asu a vzdialenosti zastavenia ma vplyv na celkovu rychlost robota.
Ak sa napriklad ¢as zastavenia nastavi na 300 ms, maximalna rychlost robota
je obmedzena tak, aby dokazal zastavit do 300 ms.
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Rychlost nastroja
obmedzuje maximalnu rychlost nastroja robota.

Sila nastroja
obmedzuje maximalnu silu vyvinutu nastrojom robota pri upinani.

Rychlost kolena
obmedzuje maximalnu rychlost lakta robota.

Sila kolena
obmedzuje maximalnu silu, ktorou laket pésobi na okolie.

Rychlost a sila nastroja su obmedzené na prirube nastroja a v strede dvoch pouzivatefom
definovanych pol6h nastroja (pozri €ast 22.14. Poloha nastroja na strane 147).

<bez ndzvu=*
default_1*

Ch: | lacia VIV er

o [EE iz PouZitie parametrov konfigurécie bezpecnosti odlignych od tych, Ictoré su definované v hodnotenf rizil, méZe mat za nasledolc
nebezpedenstvo, ktoré nie je primerane odstrénené alebo rizikd, ktoré nie sU dostatodne znfzené,

Limity robota

Limity kibu
N O Prednastavené hodnoty vyrobcu

Roviny

Poloha

nastroja

Smer nastroja @ .

Vlastng

Vv

Hardvér Obmedzenie Normalna Znizena

PROFIsafe Vylkon 300/ W 200w .

vy Hybnost 25,0| kg mis 10,0|Icg m/s 2

Bezpecna N

predvolena ... Cas zastavenia 400 ms 300(ms

Trojpolohové Vzdialenost zastavenia 500/ mm 300,mm

tlacidl

acidio Ryichlost néstroja 1500| mmys 750/ mm/s .
Sila néstroja 150,0 N 120,0/N
Rychlost lkolena 1500| mm/s 750 mm/s
Sila kolena 150,0/N 120,0|M .

O v — 000 @

Rychlost

POZNAMKA

Mbzete sa vratit spat na Prednastavené hodnoty vyrobcu, ¢im sa vSetky
limity robota obnovia na predvolené nastavenia.

22.8. Bezpecnostné rezimy

Za normalnych okolnosti, t. j. ked nie je pouzité Ziadne ochranné zastavenie, pracuje systém
zabezpecenia v bezpecnostnom rezime priradenom k stuboru bezpecnostnych limitov:
Normalny rezim je bezpecCnostny rezim, ktory je aktivovany vopred.

Znizeny rezim je aktivny, ked sa stredovy bod nastroja (TCP) robota nachddza za rovinou
spustenia znizeného rezimu (pozri ¢ast 22.11. Roviny na strane 143) alebo ked ho spusti
konfigurovatelny vstup (pozri ¢ast 22.16. V/V na strane 150).
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RezZim obnovy sa spusti, ak sa porusi bezpecnostny limit aktivneho suboru limitov a rameno robota
vykona zastavenie kategorie 0. Ak je poruSeny aktivny bezpecnostny limit, ako napr. limit polohy
kibu alebo bezpeé&nostna hranica, uz pri spustani ramena robota, rameno sa spusti v rezime
obnovy. Toto umozniuje presunut rameno robota spat do bezpecnostnych limitov. V reZime Obnova
je pohyb ramena robota limitovany pevnym suborom limitov, ktoré sa nedaju upravit na mieru.
BlizSie informacie o limitoch rezimu obnovy najdete v €asti (see Prirucka indtaléacie
hardvéru).

VYSTRAHA

Limity pre polohu kibov, polohu néastroja a orientaciu néstroja su v rezime obnovy
zakazané, takze pri presune ramena robota spat do limitov bud'te opatrni.

Ponuka obrazovky Konfiguracia zabezpec¢enia umoznuje pouzivatefovi definovat samostatné
subory bezpeénostnych limitov preNormalny a Znizeny rezim . Pre nastroj a kiby v rezime Znizeny
sa pozaduje, aby ich limity tykajuce sa rychlosti a hybnosti obmedzovali viac ako ich naprotivky v
rezime Normalny.

22.9. Tolerancie

V konfiguracii zabezpecenia sa Specifikuju bezpecnostné limity systému. Bezpecnostny systém
ziskava hodnoty zo vstupnych poli a zisti porusenie, ak sa niektoré z nich prekrocia. Kontrolné
zariadenie robota ma predist poruSeniam ochrannym zastavenim alebo zniZzenim rychlosti.

22.10. Limity kibu

Limity kibov umozfiuju obmedzit pohyb jednotlivych kibov robota v kibovom priestore, t. j. polohu
otacania a rychlost otacania kibu. Limity kibov poskytuju dve moznosti: maximalnu rychlost a
rozsah polohy.

Rozsah polohy zapéstia 3 je predvolene neobmedzeny. Pri pouziti kablov pripojenych k robotu
musite najskor zrusit zaciarknutie policka Neobmedzeny rozsah pre zapastie 3, aby sa predislo
napinaniu kablov a ochrannym zastaveniam.

1. Maximalna rychlost definuje maximalnu uhlovu rychlost pre kazdy kib.

2. Rozsah pozicie definuje polohovy rozsah kazdého z kibov. Ak neexistuje bezpe¢nostna
plocha ani konfigurovatelny vstup, ktory ich spusti, zadavacie polia pre Redukovany rezim su
znovu vypnuté. Tento limit umoziiuje bezpecnostné obmedzenie makkej osi robota.
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W Bezpeénost Kiby Rozsah Normalny rezim Znizeny rezim

Limity robota Miniméine Maximaline Miniméline Maximélne

Limity kibu Zékladha -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°

Roviny Rameno -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Laket -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°

Poloha

nastroja Zépéstie 1 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°

Smer nastroja Z4pastie 2 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°

VIV Zépéstie 3 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°

Hardvér

PROFIsafe Maximaélna rychlost

Bezpecna . Kiby Maximélne Normalny reZim Znizeny reZim

predvolena ...

. . Zékladha max: 191°/s 191 191 -11 /s
Trojpolohové

tlacidlo Rameno max: 191°/s 191 191 -11°/s

Laket max: 191°s 191 191 110

Zépéstie 1 max: 191%s 191 191 -11 °%/s

Zdpéstie 2 max: 191°/s 191 191 -11°/s

Zépéstie 3 max: 191°%/s 191 191 -11°%/s

— " 000
g —_———— Ll L] Simuldcie
O Vypnuit et 1009 250mmis Simulécia .

22.11. Roviny

POZNAMKA

Konfiguracia rovin vychadza vyhradne z funkcii. Odpori¢ame vam vytvorit si a
pomenovat vSetky funkcie pred upravovanim konfiguracie zabezpecenia, pretoze
robot sa po odomknuti Karty zabezpecenia vypne a neda sa nim hybat.

Bezpecnostné roviny obmedzuju pracovny priestor robota. Zadefinovat mbzete az osem
bezpecnostnych rovin, ktoré obmedzia nastroj a koleno robota. Zaroven mézete obmedzit pohyb
kolena pre kazdu bezpec¢nostnu rovinu a vypnut ho zrusenim oznacenia poli¢ka. Pred konfiguraciou
bezpecnostnych rovin treba definovat funkciu v inStalacii robota (pozri €ast 25.5. Nastavenie V/V na
strane 231). Funkcia sa potom da skopirovat do obrazovky bezpecnostnej roviny a konfigurovat.

VYSTRAHA

Definovanim bezpecnostnych rovin sa obmedzia len definované sféry nastroja a
laket. Nepredstavuju celkovy limit pre rameno robota. To znamena, ze uréenie
bezpecénostnej roviny nezarucuje, ze ostatné sucasti robota sa budu takisto riadit
tymto obmedzenim.

22.11.1. Rezimy

Pomocou nizSie uvedenych ikon mézete nakonfigurovat kazdu rovinu s pouzitim restriktivnych
rezimov.

Navod na pouzivanie 143 UR10e

Copyright © 2009-2022 by Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2022 by Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

UNIVERSAL ROBOTS 22. Konfiguracia bezpeénosti

Vypnuté
Bezpec€nostnd rovina v tomto stave nie je nikdy aktivna.

O Normalne
Ak je bezpeCnostny systém v normalnom rezime, aktivha je normalna rovina a predstavuje
prisny limit polohy.

Ak je bezpecnostny systém v znizenom rezime, aktivna je rovina znizeného rezimu a
predstavuje prisny limit polohy.

@ Normalny a zniZeny
Ak sa bezpecnostny systém nachadza v normalnom alebo znizenom rezime, aktivna je rovina
normalneho a znizeného rezimu a predstavuje prisny limit polohy.

K Spustit ZniZeny reZim
Ak sa nastroj alebo laket robota dostane za bezpe¢nostnu rovinu, rovina spésobi prepnutie
bezpeCnostného systému na znizeny rezim.

® Zobrazit
Tuknutim na tato ikonu déjde k skrytiu alebo zobrazeniu bezpe&nostnej roviny na grafickom
paneli.

il Odstranit
Odstrani zaznamenanu bezpecnostnu rovinu. Nie je k dispozicii ziadna moznost o krok
spat/opakovat. Ak sa rovina odstrani omylom, je potreba ju znovu vytvorit.

¢ Premenovat’
Tuknutie na tato ikonu umoznuje rovinu premenovat.

22.11.2. Konfigurovanie bezpecnostnych rovin

—_—

.V hlavicke Polyscopu tuknite na moznost InStalacia.
V ponuke na lavej strane obrazovky tuknite na polozku Bezpec¢nost a vyberte Roviny.

V poli Roviny v pravom hornom rohu obrazovky tuknite na Pridat rovinu.

> LD

V poli Vlastnosti v pravom dolnom rohu obrazovky nastavte moznosti Nazov, Kopirovat
funkciu a Obmedzenia.

Polozka Kopirovat funkciu poskytuje len moznosti Nedefinované a Zakladra. Nakonfigurovanu
bezpecnostnu rovinu mbdzete obnovit vyberom moznosti Nedefinované.

Ak sa skopirovana funkcia upravi na obrazovke Funkcie, vpravo vedla textu Kopirovat funkciu sa
zobrazi vystrazna ikonka. Znamena, ze funkcia nie je synchronizovana, t. j. informacie v karte s
vlastnostami nie su aktualizované a neodrazaju Upravy, ktoré sa vo funkcii mohli vykonat.
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UNIVERSAL ROBOTS

Gho > Instalicia | Pobyb
Limity robota
Limity kibu
Roviny

Poloha
nastroja

Smer nastroja
VNV

Hardvér
PROFIsafe

Bezpecna
predvolend ...

Trojpolohové
tlacidlo

Bezpecnostné heslo

Roviny (3 of 8)

Rovina 1 O e
Rovina 2 E e
e @

Rovina 3
+ o
+ Pridat plochu

Vlastnosti

Rovina 3

Kopirovat funkciu 1

e
W

Dl

+ toolBoundary v |

Obmedzenia
E I o0e -|

Posunutie

[ Obmedzit koleno

™, 000 -
250mm/s B

O Vypnuit

22.11.3. Laket

Ak chcete predist prechodu laktového kibu robota cez niektort z definovanych rovin, zapnite funkciu
Obmedzit laket. Ak chcete, aby koleno prechadzalo rovina, vypnite funkciu Obmedzit koleno.

22.11.4. Farebné znacCenie

Limity robota

Limity kibu
Roviny

Poloha
nastroja

Smer nastroja
Vv

Hardvér
PROFIsafe

Bezpecna
predvolena ...

Trojpolohové
tlacidlo

) Funkcie

Bezpecnostné heslc

O Vypntit

Roviny (3 of 8)
Rowvina 1
Rovina 2

Rovina 3
+ o
=+ Pridat plochu

Vlasthosti

Rovina 3

Kopirovat funkeiu (@]

+ toolBoundary v |

Obmedzenia
E [IE obe -|

Posunutie

[ Obmedzit koleno

™. 000
1 a . "-‘L
250mm/s Simuldcia .

Seda
Rovina je nakonfigurovana, no vypnuta (A)
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Zlté a cierna
Normalna rovina (B)

Modra a zelena
Spustit rovinu (C)
Cierna $ipka
Strana roviny, nastroj a/alebo koleno mézu byt zapnuté (pri Normalnych rovinach)

Zelena Sipka
Strana roviny, nastroj a/alebo koleno mézu byt zapnuté (pri Spusteni rovin)

Siva Sipka
Strana roviny, nastroj a/alebo koleno mézu byt zapnuté (pri Vypnutych rovinach)

22.12. Volny chod

Vofny chod umoziiuje manualne posuvanie ramena robota do pozadovanych poléh a/alebo pozicii.
Kiby sa pohybuju s nizkym odporom, pretoze brzdy su uvofnené. Rameno robota je po&as
manualneho pohybu v rezime Volny chod (pozri ¢ast 21.1. Prevadzkoveé rezimy na strane 133). S
postupnym priblizovanim ramena robota v rezime Volny chod k preddefinovanému limitu alebo
rovine (pozri ¢ast 22.11. Roviny na strane 143) sa zvySuje odpor. V désledku toho je posuvanie
robota do polohy tazké. Volny chod mézete zapnut nasledujucimi spésobmi:

* Pouzite tlacidlo Volny chod.
* Pouzite akcie V/V (pozri €ast 25.5.3. Akcie V/V a ovladanie na karte V/V na strane 232).

* Pouzite tla¢idlo Volny chod na obrazovke karty Pohyb (pozri ¢ast 26.2.4. Volny chod na
strane 264).

22.12.1. Pouzitie tlacidla Volny chod

1. Stlacte a podrzte tlacidlo Vofny chod nachadzajlice sa na prenosnom terminali.

2. Posunte rameno robota do pozadovanej polohy.

22.13. Spatny chod

Pocas inStalacie ramena robota si pri uvofneni bfzd mézete vSimnut mensSie vibracie. V niektorych
pripadoch, napriklad ked sa robot blizi ku kolizii, je toto chvenie neziaduce a na vynutenie pohybu
uréitych kibov do Zelanej polohy bez uvolnenia véetkych bfzd v ramene robota mozno vyuzit funkciu
spatného chodu.
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22.13.1. Zapnutie spatného chodu

1. Tuknutim na ZAPNUT na obrazovke Inicializacia spustite sekvenciu zapnutia.

2. Ked je robot v ne€innom stave, stlacte a podrzte tlacidlo Volny chod. Robot sa prepne do
rezimu Spétny chod.

3. Brzdy sa uvornia len v kiboch, na ktoré sa vyvinie znaény tlak. A to len pokial je aktivované
alebo stlacené tlaCidlo Vofny chod. Pocas prevadzky v spdtnom chode sa ramenom robota
pohybuje tazko.

22.14. Poloha nastroja

Obrazovka Poloha nastroja umozniuje kontrolovanejSie obmedzenie nastrojov alebo prislusenstva
na konci ramena robota.

Upravy sa vizualizuju v &asti Robot .

Nastroj sa definuje a konfiguruje v €asti Nastroj , pricom nastavit sa daju az dva nastroje.

Nastroj_1 je predvoleny nastroj definovany hodnotami x = 0,0,y = 0,0, z=0,0 a polomer = 0,0.
Uvedené hodnoty predstavuju prirubu nastroja robota.

V Casti Kopirovat TCP si mdzete vybrat aj moznost Priruba nastroja a vratit hodnoty nastroja spat
na 0.

Predvolena sféra je definovana v prirube nastroja.

Chac alacia > oyl Vi i S e

P — Priruba néstroja
+ Pridat néstroj
Limity robota
Limity kibu
Roviny
Poloha
nastroja
Smer nastroja
WV 4 Priruba néstroja
Hardveér Uhol (max: 300mm)
PROFIsafe
Bezpecna
predvolend ... Kopirovat TCP (&}
Trojpolohové
tlacidlo
Uprawit polohu
X
:

O Vypnut ' ° 0 O Simuldcia .
b

Pri nastrojoch definovanych pouzivatefom méze pouzivatel menit:
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Polomer na zmenu polomeru zény nastroja. ZatoCenie sa berie do uvahy pri rovinach
zabezpecenia. Ak bod v zoéne prechadza cez rovinu spustenia znizeného rezimu, robot sa prepne do
znizeného rezimu. Systém zabezpecenia brani prechodu bodu v zéne cez bezpecnostnu rovinu
(pozri €ast 22.11. Roviny na strane 143).

Polohu na zmenu polohy nastroja s ohfadom na prirubu nastroja robota. Pozicia sa zohfadnuje pri
funkciach zabezpecenia pre rychlost a silu nastroja, vzdialenost zastavenia a roviny zabezpecenia.

Ako zaklad pri definovani novych poléh nastroja mézete pouzit existujluci bod v strede nastroja. Ku
kopii existujuceho TPC preddefinovaného vo VSeobecnej ponuke na obrazovke TCP sa dostanete
cez ponuku Pozicie nastroja v rozbalovacom zozname Kopirovat TCP.

Pri uprave alebo nastavovani hodnét v poliach na zadavanie v ¢asti Upravit polohu sa nazov TCP v
rozbalovacej ponuke zmeni na vlastny, ¢o znaci, Zze medzi skopirovanym TCP a skutonym
zadanym limitom je rozdiel. Pévodny TPC je nadalej k dispozicii v zozname rozbalovacej ponuky a
da sa znovu vybrat, ¢im sa hodnoty vratia na pévodnu poziciu. Vyber v rozbalfovacej ponuke
kopirovania TCP nema vplyv na nazov nastroja.

Ak sa po pouziti zmien na obrazovke Poloha nastroja na obrazovke konfiguracie TCP pokusite
upravit skopirované TCP, napravo do textu Kopirovat TCP sa zobrazi ikona upozornenia. Znamena,
Ze TCP nie je synchronizované, t. j. informacie v poli s vlastnostami nie su aktualizované a
neodrazaju Upravy, ktoré sa v TCP mohli vykonat. TCP sa da synchronizovat tuknutim na ikonu
synchronizacie (pozri ¢ast 25.2. Konfiguracia TCP na strane 225).

Na zadefinovanie a Uspe$né pouzitie nastroja netreba synchronizovat TCP.

Nastroj sa da premenovat tuknutim na kartu s ceruzkou vedfa zobrazeného nazvu nastroja.
Zaroven mozete stanovit polomer v povolenom rozsahu 0 - 300 mm. Limit sa na grafickej table
zobrazi ako bod alebo zéna v zavislosti od velkosti polomeru.

N ot
. =+ Pridat néstroj
Limity robota
Limity kibu ,E
Roviny
Poloha
nastroja
Smer nastroja
Priruba néstroi
vV ® /| Priruba néstroja
Hardveér Uhol (max: 300mm)
PROFIsafe
Bezpecna
predvolend ... Kopirovat TCP 1 (&}
Trojpolohové
tlacidlo
—_ Uprawit polohu
-
X
:
Z

OVypmjt' b ° 0 O Sir‘mu\é(ia.
Ry/chlost 100%
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22.15. Smer nastroja

Obrazovka smeru nastroja sa pouziva ha obmedzenie uhla nasmerovania nastroja. Limit je
definovany kuzelom s fixnou orientaciou na zakladiiu ramena robota. Pri pohybe ramena robota je
nasmerovanie nastroja obmedzeneé tak, aby neprekrocil definovany kuzel. Predvolené
nasmerovanie nastroj sa zhoduje s osou Z vystupnej priruby nastroja. Da sa upravit spresnenim
uhlov naklonenia a misky.

Pred konfiguraciou limitu treba v inStalacii robota definovat bod alebo rovinu (pozri ¢ast 25.17.
Funkcie na strane 244). Funkcia sa da nasledne skopirovat a os Z pouzit ako stred kuzefa
definujuceho limit.

POZNAMKA

Konfiguracia nasmerovania nastroja vychadza z funkcii. Odpora¢ame vam vytvorit
si zelanu funkciu(e) pred upravou konfiguracie zabezpecenia, pretoze po odomknuti
Karty zabezpecenia sa rameno robota vypne a nové hodnoty sa nebudu daf
definovat.

Robot Obmedzit viastnosti

Kopirovat funkeiu [&]
Limity robota + toolBoundary v ‘
Limity kibu IE Obmedzenia
Roviny ‘IE Obe M ‘
Poloha QOdchylka
nastroja [ 385181, 30"
Smer nastroja
Vv [ ]
Hardveér
PROFIsafe
Bezpecna Vlastnosti nastroja
predvolena ...
Trojpolohové Kopirovat TCP (&)
tlacidlo E ‘Pr\’ruba néstroja v |
Uprawit smer
Naklonit 0 -
Otocenie 0/°

O Vypnut b
Ryichlost 100%

22.15.1. Obmedzit vlastnosti

Limit smeru nastroja ma tri konfigurovatefné polozky:

1. Stred kuzefa: Z rozbalovacej ponuky si mézete vybrat funkciu bodu alebo roviny a definovat
stred kuzela. Os Z vybratej funkcie sa pouzije ako smer, okolo ktorého sa kuzel bude otacat.

2. Uhol kuzefa: Mézete urcit, o kofko stupriov sa robot moze odchylit od stredu.
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Viypnutie limitu nasmerovania nastroja
nie je nikdy aktivny.

Nomalny limit nasmerovania nastroja
je aktivny len vtedy, ked je systém zabezpecenia v normalnom rezime.

Znizeny limit nasmerovania nastroja
je aktivny len vtedy, ked je systém zabezpecenia v znizenom rezime.

Normalny a zniZeny limit smeru nastroja
je aktivny, ked je systém zabezpecenia v normalnom rezime, ako aj znizenom rezime.

Konfiguracia nasmerovania nastroja sa da vratit na predvolené hodnoty alebo zrusit nastavenim
kopie funkcie spat na ,Nedefinované”.

22.15.2. Vlastnosti nastroja

Body nastroja su vopred nastavené na rovnaké nasmerovanie ako os Z jeho vystupnej priruby. Daju
sa upravit nastavenim dvoch uhlov:

Uhol naklonenia: miera naklonenia osi Z vystupnej priruby smerom k osi X vystupnej priruby.

Uhol oto€enia: Miera otoenia naklonenej osi Z okolo osi Z priruby pévodného vystupu.

Pripadne sa da os Z existujuceho TCP skopirovat vybratim TCP z rozbalovacej ponuky.

22.16. VIV

V/V su rozdelené medzi vstupné a vystupné a su sparované tak, aby kazda funkcia dosahovala
kateg6riu 3 a PLd V/V.

Limity Kibu

Rovin

Vystupny signsl

RIRIRIR]

O

250mmis

22.16.1. Vstupneé signaly

So vstupnymi signalmi mozno pouzivat nasledujlice bezpecnostné funkcie:

Nudzové zastavenie systému
Je to alternativa tlaCidla niudzového zastavenia na prenosnom terminali, ktora funguje rovnako,
ak zariadenie spifia normu 1ISO 13850.

Znizeny rezim

UR10e 150 Navod na pouzivanie



22. Konfiguracia bezpecénosti UNIVERSAL ROBOTS

VSetky bezpecnostné limity sa daju pouzit v normalnom alebo znizenom rezime (pozri

Cast 22.8. Bezpecnostné rezimy na strane 141). Pri nakonfigurovani sposobi nizky signal
vyslany do vstupov prechod systému zabezpecCenia do Znizeného rezimu. Rameno robota
spomali, aby splnilo limit Znizeného rezimu. Systém zabezpecenia dba na to, aby bol robot v
Znizenom rezime kratSie ako 0,5 s po spusteni vstupu.

Ak rameno robota stale porusuje limity Znizeného rezimu, vykona sa zastavenie kategorie 0.
Prechod do Normalneho rezimu sa vykona rovnakym spdésobom. Prechod do Znizeného rezimu
mo&zu sposobit aj spustacie roviny.

Trojpolohové pomocné zariadenie

V manualnom rezime je na pohyb robota potrebné stladit externé trojpolohové pomocné
zariadenie a podrzat ho v stredovej polohe.

Ak pouzivate zabudované trojpolohové pomocné zariadenie, je na pohyb robota potrebné ho
stlait a podrzat ho v strednej polohe.

Prevadzkovy rezim
Po zadefinovani sa da vstup pouzit na prepinanie medzi automatickym rezZimom a manualinym
rezimom (pozri ¢ast 21.1. Prevadzkové rezimy na strane 133).

Ochranny reset
Ked dbjde k ochrannému zastaveniu, dba tento vystup na to, aby stav ochranného zastavenia
pokracoval, kym sa nespusti reset.

Ochranné zastavenie v automatickom rezime
Ochranné zastavenie v automatickom rezime po nakonfigurovani vykona ochranné
zastavenie vtedy, ked maju vstupné koliky nizku hodnotu a LEN ked je robot v automatickom
rezime.

Ochranny reset v automatickom reZzime
Ked dbjde k Ochrannému zastaveniu v automatickom rezime, robot zostane v ochrannom

zastaveni v automatickom rezime dovtedy, kym stupajuca hrana na vstupnych kolikoch nespusti
reset.

VYSTRAHA

* Ak deaktivujete predvoleny vstup Ochranny reset, rameno robota sa prestane
zastavovat Ochrannym zastavenim hned, ked vstup dosiahne vysoku
hodnotu. Program pozastaveny len Ochrannym zastavenim bude pokracovat.

* Podobne ako pri Ochrannom resete, v pripade deaktivovania Ochranného
resetu v automatickom reZime sa rameno robota prestane zastavovat vtedy,
ked vstup Ochranného zastavenia v automatickom rezime dosiahne vysoku
hodnotu. Program pozastaveny len Ochrannym zastavenim v automatickom
rezime bude pokracovat.

22.16.2. Vystupné signaly

Na vystupné signaly sa daju aplikovat nasledujuce bezpeénostné funkcie. Ked sa stav, ktory spustil
vysokeé signaly skonci, vSetky signaly sa vratia na nizke:

Navod na pouzivanie 151 UR10e

Copyright © 2009-2022 by Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2022 by Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

UNIVERSAL ROBOTS 22. Konfiguracia bezpeénosti

Nudzové zastavenie systéemu
Signal je nizky vtedy, ked vstup nudzového zastavenia robota alebo tlacidlo nudzového
zastavenia spusti stav nudzového zastavenia bezpecnostného systému. Ako prevencia
zablokovania sa nizky signal neodosle, ak stav Nudzového zastavenia spusti vstup Nudzového
zastavenia systému.

Robot sa hybe
Ak sa robot hybe, signal je nizky, inak je vysoky.

Robot nezastavuje
Signal je vysoky, ked sa robot zastavi alebo prebieha zastavenie v désledku nudzového alebo
ochranného zastavenia. V opa¢nom pripade bude mat logiku nizkej irovne.

ZniZeny reZim
Signal je nizky, ked sa rameno robota prepne do znizeného rezimu, alebo ak je bezpecnostny
vstup konfigurovany so vstupom znizeného rezimu a signal je momentalne nizky. V opaénom
pripade je signal vysoky.

Neznizeny reZim
Toto je opak znizeného rezimu definovaného vyssie.

Bezpecna predvolena poloha
Signal je vysoky, ak sa rameno robota zastavilo v nakonfigurovanej bezpe€nej predvolene;j
polohe. V opa¢nom pripade je signal nizky.

POZNAMKA

Externy mechanizmus, ktory z robota prijima stav Nudzového zastavenia cez vystup
Nudzového zastavenia systému, musi byt v sulade s normou ISO 13850. Je to
obzvlast potrebné pri nastaveniach, kde je vstup Nudzového zastavenia robota
pripojeny k externému zariadeniu nudzového zastavenia. V takych pripadoch sa po
uvolneni externého nudzového zastavenia systému vstup Nudzového zastavenia
systému zmeni na vysoky. Z toho vyplyva, ze stav nudzového zastavenia externého
mechanizmu sa zresetuje bez manualneho zasahu osoby, ktora robot obsluhuje.
Preto treba na dodrzanie bezpecnostnych noriem externy mechanizmus znovu
zapnut ruéne.

22.16.3. Bezpec€nostné signaly OSSD

Ak je bezpeénostny vystup neaktivny/vysoky, riadiaca skrinka sa da nakonfigurovat na vystupné
impulzy OSSD. Impulzy OSSD deteguju schopnost riadiacej skrinky aktivovat/znizit bezpeénostné
vystupy. Ak su pri vystupe zapnuté impulzy OSSD, kazdych 32 ms sa na bezpec¢nostnom vystupe
vygeneruje nizky impulz 1 ms. Bezpecnostny systém si vS§imne, ak sa vystup pripoji k napajaniu, a
vyphe robot.

Na ilustracii nizie je: ¢as medzi impulzmi na kanali (32 ms), dizka impulzu (1 ms) a &as od impulzu
na jednom kanali k impulzu na inom kanali (18 ms).
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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

Zapnutie OSSD pre bezpecCnostny vystup

1. V hlavicke tuknite na moznost InStalacia a vyberte Bezpeénost.
2. V Casti Bezpeénost vyberte V/V.

3. Na obrazovke V/V v €asti Vystupny signal vyberte pozadované okienko OSSD. Ak chcete
zapnut okienka OSSD, musite priradit vystupny signal.

22.17. Hardveér

Robot sa da pouzit bez pripojenia prenosného terminalu. Odstranenie riadiaceho panela si vyzaduje
zadefinovanie iného zdroja nudzového zastavenia. Na predidenie spustenia porusenia bezpecnosti
musite spresnit, ¢i je riadiaci panel pripojeny.

22.17.1. Vyber dostupného hardvéru

Robot sa da pouzit bez PolyScopu ako programovacieho rozhrania.
1. V hlavicke tuknite na moznost InStalacia.
2. V ponuke nalavo tuknite na Bezpeénost a vyberte Hardvér.
3. Zadajte bezpecnostné heslo a odomknite obrazovku tuknutim na Odomknut.

4. Zruste zaciarknutie moznosti Prenosny terminal, aby sa robot dal pouzit bez rozhrania
PolyScope.

5. Zmeny vykonate tuknutim na Ulozit a reStartovat.

UPOZORNENIE
Ak sa riadiaci panel odpoji od robota, tlaCidlo nudzového zastavenia uz nie je

aktivne. Riadiaci panel treba odstranit z blizkosti robota.

22.18. Poloha Bezpecne domov

Bezpecne domov je spiatocna poloha definovana pomocou pouzivatelom zadefinovanej domovske;j
polohy. V/V polohy Bezpecne domov su aktivne, ak je rameno robota v bezpecnej polohe domov a
ma zadefinovany VV Bezpeéne domov. Rameno robota je v polohe bezpeénej domov, ak su polohy
kibu v $pecifikovanych uhloch alebo nasobkoch 360 °. Bezpe¢nostny vystup Bezpeéne domov je
aktivny, ak robot necinne stoji v polohe Bezpe¢ne domov.
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R B2 < QH

N/ Bezpeénost

.
= N .. Ulost
Robot Bezpeéna predvolena polocha

| () Synchronizovat z pred... |
Limity robota

Limity kibu | Odstrénit |
Roviny

Poloha Odstranenim Bezpecne] predvoleng]
nastroja polohy budy odstrénené akékolvek

. priradenia vystupov predvolengj
Smer nastroja

“ l'] polohy
vV )
Hardvér
PROFIsafe Poloha kibu (0-360°)
|
:

Bezpecna

predvolens ... Z&kladia 90,00
Trojpolohové Rameno 270,00°
tlacidlo & Lalcet 270,00°
Zépé&stie 1 270,00°
Zépéstie 2 90,00°
Zépéastie 3 0,00°

Vypnut b ° 0 O Sir‘mu\é(ia.
00%

22.18.1. Synchronizacia z Domova

—

0D

22.

.V hlavicke tuknite na moznost InStalacia.

V ponuke nafavo fuknite na Bezpe€nost a vyberte moznost Bezpecna predvolena poloha.
V Casti Bezpe¢na predvolena poloha tuknite na Synchronizovat z predvolenej polohy.

Tuknite na Pouzif a v zobrazenom dialégovom okne vyberte Pouzit a restartovat.

19. Vystup BezpeCne domov

Pred vystupom bezpecnej predvolenej polohy treba definovat bezpec¢nu predvolenu polohu (pozri
Cast 22.16.2. Vystupné signaly na strane 151).

22.19.1. Definovanie vystupu Bezpecne domov

1.
2.

V hlavi¢ke fuknite na moznost InStalacia.
V ponuke nafavo fuknite na Bezpe&nost a vyberte V/V.

V Casti Vystupny signal na obrazovke V/V vyberte v rozbalovacej ponuke v poli Priradenie
funkcie moznost Bezpeéna predvolena poloha.

. Tuknite na Pouzit a v zobrazenom dialégovom okne vyberte Pouzit a restartovat.

22.20. Uprava moznosti Bezpeéne domov

Uprava Domova automaticky neupravuje predtym definovant bezpeénti domovski polohu. Ak
uvedené hodnoty nie su zosynchronizované, uzol programu Domov nie je definovany.
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22.20.1. Uprava moznosti Bezpe&ne domov

1.

A oD

V hlavi¢ke tuknite na moznost InStalacia.
V ponuke nafavo tuknite v ¢asti V§eobecné na Domov.
Tuknite na Upravit polohu, nastavte novt polohu ramena robota a fuknite na OK.

V ponuke nafavo tuknite v ¢asti Bezpe¢nost na Bezpec¢na predvolena poloha. Na
odomknutie nastaveni zabezpecenia treba bezpecnostné heslo (pozri ¢ast 22.2. Nastavenie
bezpecCnostného hesla na strane 138).

V Casti Bezpe€na predvolena poloha tuknite na Synchronizovat z predvolenej polohy.
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23. Karta Chod

Karta Chod umozniuje vykonavat jednoduché operacie a sledovat stav robota. M6Zete nacitat,
prehravat, pozastavit a zastavit program, ako aj sledovat premenné. Karta Chod je najuzito¢nejsia,
ked je program vytvoreny a robot je pripraveny na prevadzku.

ABCDE D ﬁ E
Novi..  Otvori

default 3
Ulozit.

Premenné

Nézov ~ | Hodnota - Popis II»
ABCDE var_1 p[-0.13523, -0.72508, 0.... ~
var_2 10

Zastavené

Ovladanie

O [Zobrazit len obltbené premennd

O Normalny Simuldcia .
el

Program:

Na paneli Program sa zobrazuje nazov a stav aktualneho programu.

Nacitanie nového programu

1. V paneli Program tuknite na Nacitat program.
2. Vyberte pozadovany program zo zoznamu.
3. Tuknutim na polozku Otvorit nagitate novy program.

Premenné, ak su pritomné, sa zobrazia pri prehravani programu.

Premenné:

Premenné sa v programoch pouzivaju na ukladanie a aktualizaciu hodnét pocas behu.
* Programové premenné patria programom.
* Instala¢né premenné patria k inStalaciam, ktoré mozno zdiefat medzi r6znymi programami.
Rovnaka instalacia sa méze pouzivat s viacerymi programami.
V predvolenom nastaveni sa v3etky premenné programu a indtalacné premenné vo vasom
programe zobrazuju v paneli Premenné.

Vybrané premenné mozete zobrazit aj pomocou moznosti Zobrazit len obfibené premenné.
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Zobrazenie obfibenych premennych

1. V Casti Premenné zaciarknite policko Zobrazit len obfibené premenné.

2. Ak chcete zobrazit véetky premenné, zaciarknite znova Zobrazit len oblfibené premenné.

Na karte Chod nemdzete nastavit obfibené premenné, mozete si ich len zobrazit. Oznacenie
oblubenych premennych zavisi od typu premenne;j.

Program variables Premenné inStalacie

Oznacenie oblubenych premennych programu | Ur€enie oblfubenych instalacnych premennych

1. V hlavicke tuknite na Program. 1. V hlavicke tuknite na moznost Intalécia.
Premenné su uvedené v Casti 2. V Casti VSeobecné vyberte polozku
Nastavenie premennych. Premenné.

2. Vyberte pozadované premenné. Premenné su uvedené v Casti InStalacné

premenné.

3. Zaciarknite policko Obfibena premenna.

4. Tuknutim na polozku Chod sa vratite k 3. Vyberte pozadovane premenné.

zobrazeniu premenne;. 4. Zaciarknite policko Obfabena
premenna.

5. Tuknutim na polozku Chod sa vratite k
zobrazeniu premenne;j.

Viac informacii o programovych premennych najdete v Casti 24.6. Karta Premenné na strane 167.

Viac informacii o inStalacnych premennych najdete v Casti 25.6. Premenné inStalacie na strane 234

Ovladanie:

Panel Ovladanie umoziuje ovladat spusteny program. Program mézete prehravat a zastavit alebo
pozastavit a obnovit pomocou tlaCidiel uvedenych v tabulke nizSie.

Tlacgidlo Prehrat, tla¢idlo Pozastavit a tla¢idlo Obnovit si kombinované. Ked je program spusteny,
tlaCidlo Prehrat sa zmeni na Pozastavit. Tlacidlo Pozastavit sa zmeni na Obnovit.

Tlacidlo Funkcia

Play

Obnovit
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Tlacidlo Funkcia

Stop

Pozastavit

Prehranie programu

1. V ¢asti Ovladanie tuknite na polozku Prehrat a spustite program od zaciatku.

Zastavenie programu

1. Pre zastavenie beziaceho programu, tuknite na tlacidlo Stop
* Zastaveny program nemozno obnovit.

* Tuknutim na Prehrat mozete program restartovat.

Pozastavenie programu
1. Tuknutim na polozku Pozastavit pozastavite program v uréitom bode.
* Pozastaveny program mozete obnovit.
Obnovenie pozastaveného programu

1. Tuknutim na polozku Obnovit pokraéujte v spusteni pozastaveného programu.
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24. Karta Program

Na karte Program sa zobrazuje aktualne upravovany program.

vorit..  Ulo
O\ - Grafika Premenné

Pohyb

1 ) .

Tratout bod X Nastavenia premennych Pl"Og ram
ratovy bo Z v Program robota Tu mbZete programovat Ulohy robota,
3 =] <prézdne>
Smer e e
MNa naprogramovanie robota si vyberte uzly zo Zoznamu uzlov a zobrazia sa v
Cakat Programovom strome.
Nastavit .
Zoznam uzlov Programovy strom
Samostatne Q
okno L
Zastavit
Poznamka "
Adresar
Nastavit
zatazenie
) Sablény

[ Pridat pred spu&tacou sekvenciou

& Nekone&né slugky programu

Normalny ' ° 0 O Sir‘mu\é(ia.
00%

24 .1. Posunut robota do spravnej polohy

Ak sa rameno robota musi pred spustenim programu presunut do konkrétnej vychodiskovej polohy
alebo ak sa pocas Upravy programu pohybuje k tratovému bodu, otvorte si obrazovku Posunut
robot do spravnej polohy.

Ked sa cez obrazovku Posunut robot do spravnej polohy neda rameno robota posunut do
vychodiskovej polohy programu, posunie sa na prvy tratovy bod v programovom strome.

Rameno robota sa mdze presunut do nespravnej polohy, ak:

* Poloha funkcie TCP alebo tratovy bod prvého pohybu sa po¢as vykonavania programu
zmenili pred vykonanim prvého pohybu.

* Prvy tratovy bod je vnutri uzla Ak alebo Prepnut v programovom strome.

24.1.1. Pristup k obrazovke Posunut robota do spravnej polohy

1. V pate obrazovky tuknite na Prehrat a dostanete sa na obrazovku Posunut robot do
spravnej polohy.

2. Priinterakcii s animaciou a realnym robotom postupujte podla pokynov na obrazovke.
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ABCDE

default

Posunut robota do spravnej polohy.

Podrzanim tlacidla ,Posundt robota do” sa vykond zobrazeny pohyb. Uvolnenim tlacidla Ukon zastavite,
Stlacenim tlacidla ,Manuéine” mézete manuéine posundt robota do sprévnej polohy.

1 \ystraha: ZataZzenie je v karte inStaldcie nastavené na nulu

T

‘ Posunut robota do:
6

p ” I Manuélne
'7!

@ zrusit

O Normdlny : Simulédcia -
b

24.1.2. Presunut robot na:

Stlacte a podrzte Posunut robot do: a posunte rameno robota do vychodiskovej polohy. Animované
rameno robota na obrazovke ukazuje pozadovany pohyb, ktory sa chysta vykonat.

POZNAMKA

Zrazka moze poskodit robot a iné zariadenie. Porovnajte animaciu s poziciou
skuto¢ného ramena robota a skontrolujte, ¢i rameno robota méze bezpecne vykonat
pohyb bez narazu do prekazky.

24 .1.3. Manualne

Tuknutim na Manualne sa dostanete na obrazovku Pohyb, kde sa rameno robota da posuvat
pomocou Sipok na posunutie nastroja alebo nakonfigurovanim polohy nastroja a suradnic polohy
kibu.

24.2. Program Tree

Vytvorte strom programov pridanim uzlov programu zo zoznamu na pravej strane obrazovky do
programu robota . Program robota musi obsahovat programové uzly, pretoze prazdny strom
programu nie je mozné spustit. Nespustia sa ani programy s nespravne alebo neplatne
nakonfigurovanymi uzlami programu. Neplatné uzly programu budu zvyraznené Zltou farbou, aby
indikovali, o treba opravit, nez sa program bude moct spustit.
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StartABCDE
oot [) @ H
Hov.

default 3 3
Otvorit Ulos.

rog ctalacia > ohyb 3 e
W Zéakladné O\ - Grafika Premenné

Pohyb 7

ony! 1 X Nastavenia premennych Trat'ovyi bod Pewvné poloha -

Tratovy bod 2 ¥ Program robota

— 3 9« PohybK D

= 4 © start

S 0 o [ T

Nastavit 6 @B A

= 1
Samostatne ! @ c
okno 8 ©®D | Upravit poziciu |
E

Zastavit e @

Adresar

Nastavit "

zatazenie @ Zastavit v tormto bode @ Pouzit spolo¢né parametre
o Zatééka s polomerom O Rychlost Idbu
) Sablony Zrychlenie klbu

o Cas
Pridat az do

49 T xXERETZ
o 0 o :::nw,n:ac:ia.

O Spustené

24.2.1. Panel s nastrojmi pre programovy strom

Na upravu programového stromu pouzite panel s nastrojmi v jeho spodnej Casti.

Tlacidla
Spéat/Znova

Pohyb nahor
a nadol

Vystrihnat

Kopirovat

Prilepit
Odstranit
Potlacit

Tlacidlo
Vyhfadat

Tlacidla ® a ¢ sluzia na vratenie a zopakovanie zmien v prikazoch.
Tlacidla 4 a 8 menia polohu uzla.

Tlacidlo ¥ vystrihne uzol a umoznuje ho pouzit pri inych akciach (napr. prilepit ho
na iné miesto v programovom strome).

® umoznuje skopirovat uzol a pouzit ho pri inych akciach (napr. prilepit ho na iné
miesto v programovom strome).

Tlacidlo B umoznuje prilepit uzol, ktory ste predtym vystrihli alebo skopirovali.

Tuknutim na tlagidlo f odstranite uzol z programového stromu.

Tuknutim na tlagidlo @ sa spusti vyhfadavanie v programovom strome. Tuknutim
na ikonu x vyhladavanie ukoncite.

24.3. Nastavenie premennej

Nastavenie premennej je vzdy prvym uzlom v strome programu.
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Hlavnym uc¢elom nastavenia premennych je ich inicializacia. Nastavenie premennej mbzete pouzit
takto:

* Pridelte pocCiato¢nu hodnotu.
* Oznacte ako oblubenu premennd.

* Pridajte popis premennej.

* Moznost premenovania.

XA

Pohyb

W Zékladné O\ - Grafika Premenné

Dennik

Pohyb - . = -
Y 1 X|Nastavenia premennych Nastavenia premennych
Tratovy bod 2 ¥ Program robota
— 3 2= var_li=get_actual tcp_pose() % Néazov =~ Povodna hodnota =~ Popis “'
= . 4 a= var_2=10 var_1 ~
Cakat 5 © < Pohyb< var_2
Nastavit 6 oA
Samostatné ! @5
okno 8 ec
g @D
Zastavit
10 ®E
Poznamka l 3
Adresar
Nastavit
zatazenie
.
) Sabldny Nazov Vyraz

ONorma’Iny ' ° 0 O Simtﬂé::ia.

Oznacenie oblubenej premennej umoznuje, aby bola premenna sucastou suboru obfubenych
premennych, ktoré sa zobrazia pri oblubenych premennych na paneli Premenné na karte Program a
karte Chod.

Oznacenie premennej programu ako obfubenej

1. V hlavicke tuknite na Program.
2. V Casti Nastavenie premennych vyberte premennu.

3. Zaciarknutim policka Obfabena premenna oznacite vybranu premennu ako obfubenu.

Uprava premennych programu

Uprava programovych premennych zahffia premenovanie, popis a nastavenie pociatoénej hodnoty
pomocou vyrazu.

Premenovanie premennej programu

1. V Casti Nastavenie premennych vyberte premennu.
2. Vyberte pole Nazov.

3. Zadajte nazov pomocou zobrazenej klavesnice na obrazovke.
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To describe a program variablePopis premennej programu

1. V Casti Nastavenie premennych vyberte premennu.

2. Vyberte pole Popis.

3. Zadaijte opis pomocou zobrazenej klavesnice na obrazovke.

Nastavenie poCiato€nej hodnoty premennej programu

1. V Casti Nastavenie premennych vyberte premennu.

2. Vyberte pole Vyraz.

3. Vyraz zadajte

pomocou zobrazenej klavesnice na obrazovke.

Pocéiato¢na hodnota

Pocdiato¢na hodnota

je prva hodnota, ktoru priradite programovej premennej pri spusteni programu.

Mozete zaskrtnut policko Zachovat hodnotu z predchadzajliceho spustenia, aby sa pociato¢na
hodnota nahradila hodnotou z predtym spusteného programu. Ak vsak nacitate novy program po
pouziti hodnoty z predtym spusteného programu, obnovi sa pévodna hodnota.

24.3.1. Indikacia vykonavania programu

N Zakladné

Pohyb
Tratovy bod
Smer
Cakat’
Nastavit

Samostatné
okno

Zastavit
Poznamka
Adresar

Nastavit
zatazenie

) Rozsirene

) Sablény

Q - Grafika Premenné

1 X Nastavenia premennych Trat'ovyi bod Pevnd poloha -
2 ¥ Program robota

3 ¢ & PohybK [Z]p

4 © Start

5 =@ A

6 @B N

7 ec ]

8 ®D | Upravit poziciu |

9 ®E

@ Zastavit v tomto bode @ PoutZit spolo¢né parametre
O Zatacka s polomerom O Rychlost Idbu 60
0 Zrychlenie kibu 80
O Cas 2,0
Pridat az do

29 - XERTS
o 0 o E‘HH‘.H@;H.

O Spustené

Pocas behu programu je prave vykonavany uzol programu oznaceny malou B ikonou vedfa uzla.
Furthermore, the path of execution is highlighted using a blue color.

Po stlaceni ikony ®

v rohu programu sa zacne sledovat vykonavany prikaz.
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24 .4. Karta prikazov

V paneloch v Casti Prikazy konfigurujete uzly, ktoré tvoria strom programu.

V tomto navode nie su uvedené vSetky podrobnosti o kazdom type uzlov programu. Uzol programu
robota zahfna tri zaCiarkavacie poli¢ka, ktoré ovladaju celkové spravanie programu.

) Zakladné Q - Grafika Premenné

T Program
7 B 3 9 b PohybK Tu mbZete programovat Ulohy robota,
Hiadat 4 ® Tratovy bod_1
5 - Nastavit Na naprogramovanie robota si wyberte uzly zo Zoznamu uzlov a zobrazia sa v
i « Programovom strome.
Bl 6 B Cakat 9
Paletizacia 7 @ samostatné okno i
8 O Zastavit Zoznam uzlov Programovy strom
Sledovanie astavi Q
dopravnika 9 ®| Pozndmka .
Skrutkovanie 0 ¢l Advesdr
11 - e
4 12 9 & Sucka I
13 - <prazdne:
14 . Vwolat
15 3= var_2:=2 *force()
16 ¢ b Ak ..
17 = <prézdnes 48 o xXxEBBZ
18 B Skript
19 = Prepnutie ...
20 ® Casoval 1 O Pridat pred spistacou sekvenciou
21 ¢-[B| Odsberat 2o stofu [ Nekone&né slucky programu
22 ® ZacPoloha_1
23 e s Crear v
— —
t R A-Ne g Nl =

ONorma’Iny b ° 0 O Sir‘mu\é(ia.

24 .4 1. Pridat pred spustacou sekvenciou
Select this check-box to add a special section to the program which is run once when the program
starts.

Premennd mozno z programu odstranit zmenou jej ndazvu na prazdny (len medzery).

24.4.2. NekonecCné slucky programu

Ak chcete, aby program suvislo pokracoval, oznacte tito moznost.

Potlacené riadky programu sa pocas chodu programu jednoducho preskocia. PotlaCeny riadok
mozno neskor znova aktivovat. Takto je mozné vykonavat rychle zmeny v programe bez znicenia
pévodného obsahu.

24 5. Karta Grafika

Grafické znazornenie aktualneho programu robota. Draha TCP je zobrazena trojrozmerne, Useky
pohybu su Ciernou a zatacky (prechody medzi usekmi pohybu) su zelenou. Zelené body udavaju
polohy TCP v jednotlivych tratovych bodoch programu. 3D nakres ramena robota znazornuje
aktualnu polohu ramena robota a tieri ramena robota znazornuje, ako rameno robota planuje
dosiahnut tratovy bod zvoleny na favej strane obrazovky.
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1 $ < nazvu=*
lm ; default* D i E
. - Novi..  Otworik.. Uloi
Chod | WPregramy instalicia  Pohyb v 3enri
Pohyb
ony! 2 ¥ Program robota ~

Tratovy bod 3 ¢ & PohybP

® Tratovy_bod_1

® Premenna
? ¥ PohybVKruhu

® cez bod_1

Samostatné @® koncovy_bod 1
okno = Nastavit
10 B Cakat
11 [@ Samostatné okno
Poznamka 12 @ Zastavit B
Adresar 13 @ Pozndmka
14 ¢ m Adresdr
15 = <prézdnes

Smer
Cakat’

Nastavit

© N U s

Zastavit

Nastavit
zatazenie e
— 16 ¢ & Slucka
19 a= var_2:=2 *force()
20 9 b Ak
21 - pra.
22 & Skript

v

42 Dronntia

43> XBRTZ
ONorma’Iny 'ﬁ ° 0 O Smméda.

Ak sa aktualna poloha TCP robota priblizuje k bezpeénostnej ¢i spustacej rovine alebo je orientacia
nastroja robota v blizkosti hrani¢ného limitu pre orientaciu nastroja (pozri ¢ast 22.11. Roviny na
strane 143), zobrazi sa 3D znazornenie blizkeho hrani¢ného limitu.

Ked ma robot spusteny program, vizualizacia hrani¢ného limitu je vypnuta.

Bezpecnostné roviny su zobrazené zltou a Ciernou farbou s malou Sipkou znazorfujucou normalnu
hodnotu roviny, ktora oznacuje stranu roviny, na ktorej méze byt TCP robota umiestnené.

Spustacie roviny su zobrazené modrou a zelenou farbou s malou Sipkou smerujlicou k strane
roviny, v ramci ktorej su aktivne limity normalneho rezimu (pozri €ast 22.8. Bezpecnostné rezimy na
strane 141).

Hrani¢ny limit orientacie nastroja je zobrazeny prostrednictvom gufového kuzela s vektorom
oznacujucim aktualnu orientaciu nastroja robota. Vnutorna strana kuzela predstavuje povolenu
oblast pre orientaciu nastroja (vektor).

Ked sa TCP robota uz nenachadza v blizkosti limitu, 3D znazornenie zmizne. Ak TCP prekracuje
alebo sa blizi k prekroCeniu hrani¢ného limitu, vizualizacia limitu sCervenie.

3D nahfad sa da priblizit a otacat a ziskat tak lepSi pohfad na rameno robota. Tlacidlami v pravej
hornej ¢asti obrazovky mozno vypnut rozne grafické sucasti 3D zobrazenia. Spodné tlacidlo
zapina/vypina vizualizaciu pribliznych hrani¢nych limitov.

24 .6. Karta Premenné

Panel v ¢asti Premenné zobrazuje zivé hodnoty vSetkych premennych v beziacom programe a
uchovava zoznam premennych a hodndt medzi spusteniami programu.

V paneli Premenné mézete pouzit aj tieto moznosti:

* Vyberom moznosti Zobrazit tratové body zobrazite premenné v zozname skriptu zobrazenia
tratovych bodov. Program robota pouziva premenné skriptu na ukladanie informacii o tratovych
bodoch. V ¢asti Premenné zaciarknite moznost Zobrazit tratové body, ¢im sa v zozname
premennych ukazu premenné skriptu.

*_Vyberom mozZnosti Zobrazit len obliubené premenné zobrazite na karte Premenné len oblfubené
Nsrersreame U3& #ifovnaké ako v paneli Premennélfd karte Chod (pozri 23. Karta Chod na straneJR10e

157).
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Q Prikaz Grafika _

2 ¥ Program robota ~| | Nazov < Hodnota = =
Tratovy bod 3 ¢ & PohybP

® Tratovy_bod_1

® Premenna
? ¥ PohybVKruhu

® cez bod_1

Samostatné @® koncovy_bod 1
okno 9 = Nastavit
10 B Cakat
11 [@ Samostatné okno
Poznamka 12 @ Zastavit B
Adresar 13 @ Pozndmka
14 ¢ m Adresdr
15 - o,

Pohyb
Smer

4
= 5
Cakat 6
Nastavit 7

8

Zastavit

Nastavit
zatazenie

S 16 ¢ & Sucka
7= s
) Sablény 18 Y. Wwolat

19 a= var_2:=2 *force()

4 Dronnitio ~ | O Zobrazit tratové body

23
' ‘ b d K |! m’ : O Zobrazit len obltbené premennd
ONorma’lny —_— ° 0 O Simu\é(ia.
Rychlost 100%

Program robota pouziva premenné na ukladanie a aktualizaciu réznych hodnét pocas prevadzky.
Premenné sa zobrazuju len vtedy, ked je potrebné zobrazit informacie. Typy premennych zahfiiaju:

Premenné programu - Tieto su dostupné len pre spusteny program a ich hodnoty sa stratia po
zastaveni programu.

InStalac¢né premenné - mozu ich pouzivat viaceré programy a ich nazvy a hodnoty zostavaju spolu s
inStalaciou robota (pozri: 25.6. Premenné instalacie na strane 234).

Skriptové premenné - pochadzaju zo skriptovych suborov a mézu im byt priradené rézne typy
premennych. Skriptové premenné sa nezobrazuju na paneli Program ani na karte InStalacia.
Program robota pouziva premenné skriptu na ukladanie informacii o tratovych bodoch. V ¢asti
Premenné mézete zaciarknut moznost Zobrazit tratové body, ¢im sa v zozname premennych ukazu
premenné skriptu.

V nasledujucej tabulke su uvedené typy hodnét premennych:

Booleovska premenna, ktorej hodnota je bud True alebo False

Celé Cislo v rozsahu od -2147483648 do 2147483647 (32-bitov)

Cislo s plavajlucou desatinnou &iarkou &islo (desatinné ¢islo) (32-bitov)
Postupnost znakov

Vektor popisujuci umiestnenie a orientaciu v kartezianskom priestore. Je to
kombinacia vektora polohy (x, y, z) avektorarotacie (rx, ry, rz)
znazornujuca orientaciu, pisané akop [x, vy, z, rx, ry, rz]

Postupnost premennych
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24.7. Editor vyrazov

) Zakladné Q - Grafika Premenné

ue 2 ¥ Program robota Priradf vybrant premennti s hodnotou vyrazu.
Podprog. 3 9 B Pohybk
4 @ Tratovy_bod_1 . .

Priradenie 5 = Nastavit Premenna Vyraz

Ak 6 B Cakat | V Hvar72 v| = ‘

Skript 7 ] Samost?mé okno

8 O Zastavit
Udalost 9 @ Pozndmka
2 * force()
Input °
True (HI) False (LO) 4= Klaves backspa...

output

B and or xor not 7 8 9
Variable

. £ = ( ) < > / * 4 5 6
<Premenna> v
Pose
L _ " [ 1 = = ' + 1 2 3 o
Function
ABC [ [+]

= « o

Samotny vyraz sa upravuje ako text, avsak v editore vyrazov je k dispozicii viacero tlacidiel a funkcii
na vkladanie Specialnych symbolov do vyrazov, napriklad symbol * na nasobenie alebo symbol <
pre mensie alebo rovné. Tlacidlom so symbolom klavesnice v favom hornom rohu obrazovky sa
prepina na textovu Upravu vyrazu. VSetky definované premenné mozno najst vo voli¢i variable

a nazvy vstupnych a vystupnych portov sa nachadzaju vo voli€och Input a Output. Niektoré
Specialne funkcie su pod polozkou Function.

Pri stlaCeni tlacidla Ok sa vyraz skontroluje, ¢i neobsahuje gramatické chyby. Pomocou tlacidla
Cancel opustite obrazovku, pricom zmeny sa neulozia.

Vyraz mbze vyzerat takto:

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

24.8. Spustenie programu od vybratého uzla

Ked je robot v manualnom rezime (pozri ¢ast 21.1. Prevadzkoveé rezimy na strane 133), pomocou
moznosti Prehrat od vyberu je mozné spustit program od vybratého uzla. Moznost Prehrat od
zaciatku spusti program normalne. Ak program nemozno spustit od urcitého uzla, moznost Prehrat
od vyberu je deaktivovana. Moznost Prehrat od vyberu nie je mozné aktivovat v pripade vsunutej
postupnosti, pretoZe vsunuté postupnosti sa vzdy spustaju od zadiatku.
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v Zakladné Q - Grafika Premenné
Pohyb .
ony! 1 X Nastavenia premennych PDhyb Pohybk -
it e Z v Program robota Urcite, alo sa bude robot pohybovat medzi tratovymi bodmi.
Smer 3 ¢« PohybK
4 ® Tratovy bod 1 Nizgie uyedemé hodnoty sa vztahujl na vEetky nésledné tratové body a zévisia od
Eakat wybraného druhu pohybu.
Nastavit Nastavit TCP Rychlost kibu
Samostatné |Pou§it’ aktfvne TCP v ‘ | 60,0| °/s
okno
Zastavit Funkcia Zrychlenie kibu
Poznamka b |Za'\<\adﬁa - | | 80,0| °/s?
Adresar
Nastavit - -
D O Pouzit uhly kibu
) Sablény

Prehrat od zaciatku
Program robota

Prehrat od vyberu

"bdxl!m: 3: PohybK

ONorma’Iny ' ° 0 O Sir‘mu\é(ia.
Rychlost 100%

24.8.1. Pouzitie moznosti Prehrat od vyberu

Tuknutim na Prehrat a vyberom moznosti Prehrat od vyberu méozete spustit program od uzla v
programovom strome.

POZNAMKA

* Cast Pred spustenim, pokial je pouzita, sa vzdy vykona pre obe moznosti,
Prehrat od vyberu aj Prehrat od zaciatku.

* V pripade vyskytu nepriradenej premennej sa program zastavi a zobrazi sa
chybové hlasenie.

* Program sa méze spustit len od uzla v programe robota.

* Moznost Prehrat od vyberu sa da pouzit v ramci podprogramu. Po skonceni
podprogramu sa vykonavanie programu zastavi.

24.9. Pouzitie bodu prerusenia v programe

Bod preruSenia zastavi vykonavanie programu. Body prerusenia pozastavia a znovu spustia
program v konkrétnom bode, aby sa dala skontrolovat poloha robota, premenné atd’. Pozri
¢ast 21.1. Prevadzkové rezimy na strane 133.

1. V programovom strome tuknite na Cislo riadka a nastavte alebo vymazte bod prerusenia.

UR10e 170 Navod na pouzivanie



24. Karta Program

I
UNIVERSAL ROBOTS

W Zakladné

Pohyb
Tratovy bod
Smer
Cakat’
Nastavit

Samostatné
okno

Zastavit
Poznamka
Adresar

Nastavit
zatazenie

1 X Nastavenia premennych

2 v Program robota

3 8= var_l=get_actual tcp_pose()
4 a= var_2=10

01 @ 4 PohybK

6 ® A
7 @B

®@c
9 ®D
10 ®@E

O\ - Grafika Premenné

Program
Tu mbZete programovat Ulohy robota,

MNa naprogramovanie robota si vyberte uzly zo Zoznamu uzlov a zobrazia sa v
Programovom strome.

Zoznam uzlov Programovy strom
a
4% oo X BHEZ

[ Pridat pred spu&tacou sekvenciou

& Nekone&né slugky programu

o 0 O Simtﬂé::ia.

O Normdlny

Cervena ¢iara pod alebo nad uzlom indikuje, kedy je nastaveny bod prerusenia prerusujuci pracu.
Vac&sSina uzlov sa pred vykonanim prerusi. Vynimky su nasledujuce:

* Tratové body: bod prerusenia na uzle tratového bodu ignoruje zatacku a pozastavi program,
ked sa robot dostane do tohto tratového bodu.

* Uzly until: bod preruSenia na uzle until pozastavi program, kym sa nenaplni podmienka until.
Zatacky pouzite v rezime kym sa neignoruju. Prerusia sa, ked robot dosiahne polomer

zatacky.

Pohyb
Tratovy bod
Smer
Cakat
Nastavit

Samostatné
okno

Zastavit
Poznamka
Adresar

Nastavit
zatazenie

O Pozastavené

1 X Nastavenia premennych

2 ¥ Program robota

3 == var_l=get_actual_tcp_pose()
4 ® 3z var_2=10

I 9 % Pohybi<
6
7
8
9

@A
®B
®cC
®D
10 ®E

49 X BRI

Q - Grafika Premenné

Priradenie zoroijrez v

Priradf vybrant premennti s hodnotou vyrazu.

Premenna Vyraz
| V Hvar_z v| = ‘ 10

000 @
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24.10. Jeden krok v programe

Tlacidlo Jeden krok umoziuje vykonanie jedného uzla naraz, ak je robot v manualnom rezime.
Tlacidlo Jeden krok sa da pouzit, ked sa program prerusi. Ak chcete, aby program pokracoval,
tuknite na tlacidlo Jeden krok a preruste ho, ked' sa v programe dostane k nasledujucemu uzlu. Ak
rezim nepodporuje body preruSenia, pokracovanie programu spustené tuknutim na tlacidlo Jeden
krok sa pri danom uzle neprerusi. Miesto toho program pokracuje, kym nedosiahne uzol, ktory
podporuje body zlomu.

24.11. Zakladné uzly programu

24.11.1. Pohyb

) Zakladné Q - Grafika Premenné
2 ¥ Program robota -~ Pohyb

v Sablény 3 ¢ < PohybK

PohybK v
Uréite, alko sa bude robot pohybovat medzi tratowwmi bodmi.

® Tratovy bod_1
= Nastavit Nizsie uvedené hodnoty sa vztahuju na vietky nésledné tratové body a zévisia od
B Cakar wvybraného druhu pohybu.
aka

@ Samostatné okno Nastavit TCP Rychlost kibu
. Zastavit PR
Sledovanie O Zastavi |Pouzwt aktfvne TCP v ‘ | 60,0| °ls

dopravnika 9 ® Poznémka
10 ¢ m Adresdr

Hladat

Sila

® N U

Paletizacia

Skrutkovanie o Funlkcia Zrychlenie kibu
' p [2ékiadna -| | 80,0] °/s?

a 12 2 Slucka
15 =| <prazdne:

14 . Wwolat

15 3= var_2:=2 *faorce() O Pouzit unly kibu
16 ¢ & Ac..

17 - <prazdne:

18 & Skript

19 & Prepnutie ...

20 ® Casoval_1 Resetovat
21 § H Odoberat zo stohu
22 ® ZacPoloha_1

-

v

& s Croor

285 xEBEZ
ONormélny :"Iﬂn ° 0 o Simu\a’cia.

Prikazom Pohyb sa ovlada pohyb robota cez zakladné tratové body. Tratové body musia byt pod
prikazom Pohyb. Prikaz Pohyb definuje zrychlenie a rychlost, akou sa rameno robota bude
pohybovat medzi danymi tratovymi bodmi.

Druhy pohybu

Mozete si vybrat jeden z troch druhov pohybu: PohybdJ, PohybL a PohybP. Kazdy typ pohybu je
vysvetleny nizSie.

* PohybJ robi pohyby, ktoré sa pocitaju v priestore kibu ramena robota. Kiby sa ovladaju tak,
aby skoncili pohyb v tom istom Case. Vysledkom tohto druhu pohybu je zakrivena draha
nastroja. Spolo¢nymi parametrami, ktoré sa vztahuju na tento druh pohybu, st maximalna
kibova rychlost a kibové zrychlenie, uvedené v st/s a st./s2. Ak sa pozaduije rychly pohyb
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ramena robota medzi tratovymi bodmi bez ohfadu na drahu nastroja medzi danymi tratovymi
bodmi, tento druh pohybu je preferovatefnou volbou.

* PohybL pohne stredovy bod nastroja (TCP) linearne medzi tratovymi bodmi. To znamena, ze
jednotlivé kiby budu vykonavat zlozitejsie pohyby, aby sa nastroj pohyboval po priamej drahe.
Spoloc¢né parametre, ktoré mozno nastavit pri tomto druhu pohybu, su pozadovana rychlost
nastroja a zrychlenie nastroja uvedené v mm/s a mm/s? a tiez funkcia.

* PohybP spoésobi linearny pohyb nastroja konstantnou rychlostou s kruhovymi zatackami a je
uréeny na urcité operacie v ramci procesov, ako napriklad lepenie alebo davkovanie. Velkost
polomeru zatacky je Standardne spolo¢na hodnota vo vsetkych tratovych bodoch. Mensia
hodnota znamena ostrejSie zatacky, vysSia hodnota znamena hladSiu drahu. Kym sa rameno
robota pohybuje cez tratové body konstantnou rychlostou, riadiaca skrinka robota neméze
¢akat na operaciu V/V ani na zasah obsluhy. Mohlo by to zastavit pohyb ramena robota alebo
vyvolat ochranné zastavenie.

* Pridanim kruhového pohybu do prikazu pohybP mozno vytvorit kruhovy pohyb. Robot sa
zacne hybat zo suc¢asnej polohy alebo z vychodiskového bodu, prejde cez ViaPoint uréeny v
kruhovom obluku a cez EndPoint, ktory kruhovy pohyb uzavrie.

Rezim sa pouziva na prepocitanie orientacie nastroja cez kruhovy obluk. Rezim méze byt:

* fixny: pri definovani orientacie nastroja sa pouzije len vychodzi bod;

* neobmedzeny: vychodiskovy bod sa zmeni na EndPoint a zadefinuje orientaciu
nastroja.

) Zakladné Q - Grafika Premenné

= rogram robota PohybVKruhu
W Sablény 3 9 « PohybP
Hiadat 4 ® Tratovy bod_1
ekl 5 Obly pohyb sa zadéva pormocou troch o

sil ¢ v PohybVKruhu tratovych bodov: tratového bodu pred AL

0 6 @ cez pod_1 uzlom CircleMove, tratowy bod (1), ViaPoint ( ° \
Paletizacia 7 © koncovy_bod_1 (2) & Endpoint (3). —
Sledovanie 8 = Nastavit Pri fixnomn reZime: /
dopravnika [¢] B Cakat' Orientéaciu tohto pohybu definuje vchodzi’ 7

. bod robota, preto zostane relatfvna k /
Skrutkovanie 0 0 Semostamé okno obldku cez prechodny a lkoncovy bod ,‘"
11 O Zastavit pohybu. el
a 12 ® Poznamka [3 |

13 9 m Adresdr |
14 - <prazane:

15 9 & Slucka
16 - opra
17 . Vwolat Vyberte reZim na orientdciu relativnu k obldiu
18 3= var_2:=2 *force() @ Fixna

19 ¢ b Ak
20 - pra.
21 & Skript
22 = Prepnutie ...
23 N Facoiad 1

O Necbmedzena

~

ONorma’Iny © ° 0 O Sir‘mu\é(ia.
Rychlost 100%

Spolo¢né parametre

Spolo¢né parametre v pravom dolnom rohu obrazovky Pohyb sa vztahuju na pohyb

z predchadzajucej polohy ramena robota do prvého tratového bodu pod danym prikazom a odtial do
jednotlivych nasledujucich tratovych bodov. Nastavenia prikazu Pohyb sa nevztahuju na drahu

z posledného tratového bodu pod danym prikazom Pohyb.
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Vyber TCP

Spbsob pohybu robota medzi tratovymi bodmi sa upravi podfa toho, ¢i sa TCP nastavil pomocou
pouzivatefom definovaného TCP alebo cez aktivhe TCP. Ignorovat aktivne TCP umoznuje nastavif
tento pohyb vo vztahu k prirube nastroja.

Nastavenie TCP v pohybe

1. Na nastavenie TCP pouzivaného pri tratovych bodoch otvorte obrazovku karty Program.
2. V Casti Prikaz vyberte v rozbalovacej ponuke vpravo typ pohybu.

3. V &asti Pohyb vyberte v rozbalovacej ponuke moznost Nastavit TCP.

4

. Vyberte moznost Pouzit aktivne TCP alebo TCP definované pouzivatefom.
Mbzete si vybrat aj moznost Ignorovat aktivne TCP.

Vyber funkcie

Funkcia rozostavi tratové body v prikaze Pohyb, ¢o treba nastavit pri Specifikovani tratovych bodov
(pozri €ast 25.17. Funkcie na strane 244). To znamena, Ze pri nastavovani tratového bodu si
program zapamata suradnice nastroja vo funkénom priestore vybranej funkcie. Méze nastat
niekofko situacii, ktoré vyzaduju podrobné vysvetlenie:

Vybrata funkcia nema ziaden vplyv na relativne tratové body. Relativny pohyb sa vzdy vykona s
ohladom na orientaciu zakladne.

Ked sa rameno robota pohybuje do premenlivého tratového bodu, stredovy bod nastroja (TCP) sa
vypocita v podobe suradnic premennej v priestore vybranej funkcie. Pohyb ramena robota do
premenlivého tratového bodu sa preto zmeni, ked' sa vyberie ina funkcia.

Poloha funkcie sa da menit za chodu programu priradenim pozicie prisluSnej premenne;.

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time
Rychlostny profil pohybu. Krivka je rozdelena do troch usekov: zrychlenie, rovnomerny

pohyb a spomalenie. Rychlost vo faze rovnomerného pohybu je dana nastavenim rychlosti
pohybu, zatial ¢o rychlost vo faze zrychlenia a spomalenia je dana parametrom zrychlenia.

Pouzit uhly kibu

Ako alternativu k 3D pozicii mdzete pri pouziti PohybuJ zagiarknut moznost Pouzit uhly kibu na
zadefinovanie tratovych bodov pomocou uhlov kibu robota. Ak je zapnutd moznost PouZit uhly
kibu, TCP a moznosti funkcii nie su k dispozicii. Tratové body definované pomocou funkcie Pouzit
uhly kibu sa pri presune programu z jedného robota na druhy neupravuiju.
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24.11.2. Pevny tratovy bod

Q - Grafika Premenné

2 ¥ Program robota

~ ..
P Tratovy bod Pewvnd paloha -
v Sablény 3 ¢ 4 Poybp y
Hladat 4 ® Trafovy bod 1 Tratowy bod_1
. 5 9 ¥ PohybVKruhu
Gl 6 @ cez bod_1
Paletizacia 7 @ koncovy_bod 1 '
Sledovanie 8 = I\'/asra‘\/ﬁt 1
dopravnika 9 B Cakat | Upravit poziciu |
Skrutkovanie L 0 Semostamé okno
1 O Zastavit
4 12 — @ Pozndmka I

13 9 m Adresdr

14 = <prazdne:
15 ¢ & Sucka @ Pouzit spolocny polomer zatac.. @ PouZit spolocné parametre
16 =| <prazdne:= o Zat4cka s polomerom O Rychlost néstroja

17 1. wwolat

18 2= var_2:=2 *force()

19 ¢ b Ac .. O

20 = <prazdne:

21 & Skript

Zrychlenie nastroja

22 = Prepnutie ...

N 1N caat = _V Pridat aZ do
9SS XKBRTS

ONorma’Iny ' ° 0 O Sir‘mu\é(ia.
ychlo

Bod na drahe robota. Tratové body su najustrednejSou sucastou programu robota, ktoré urcuju
polohu ramena robota. Tratovy bod s pevnou polohou sa uci fyzickym pohybom ramena robota do
danej polohy.

Ucenie tratovych bodov
UcCenie je termin, ktory sa pouziva na ukazanie robotovi, ako umiestnit TCP vo vztahu k funkcii pri
aplikacii. Ak chcete robot naugit tratovy bod, postupuijte podfa tychto pokynov:

1. V karte Program vlozte Pohybovy uzol.

2. Pri pohybovom uzle pouzite rozbafovaciu ponuku Nastavit TCP a nastavte TCP.
3. Pri pohybovom uzle pouzite rozbalovaciu ponuku Funkcia a vyberte funkciu.
4

Pri uzle tratového bodu pouzite na umiestnenie robota do pozadovanej konfiguracie Rezim
ucenia alebo Pohyb.

Pouzitie tratovych bodov

Pouzitie tratovych bodov znamena pouzitie nau¢eného vztahu medzi funkciou a TCP v aktualnej
situacii. Vztah medzi funkciou a TCP aplikovany na aktualne vybratu funkciu dosiahne pozadovanu
polohu TCP. Robot potom zisti, ako sa nasmerovat, aby aktualne aktivne TCP dosiahlo danu polohu
TCP. Ak chcete pouzit tratovy bod, postupujte podra tychto pokynov:

1. Pouzite existujuci tratovy bod v pohybovom uzle alebo viozte tratovy bod do iného
pohybového uzla.
(napr. skopirovanim a prilepenim, alebo pouzitim tlacidla ,Prepojit“ na tratovom bode).
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2. Nastavte pozadované TCP.

3. Nastavte pozadovanu funkciu.
Nastavenie tratového bodu

Nazvy tratovych bodov

Tratové body dostanu automaticky jedine¢ny nazov. Pouzivatel méze nazov zmenit. Oznacenim
ikony linky sa tratové body prepoja a zdiefaju informéacie o polohe. Dalsie informacie o tratovom
bode, ako je polomer zatacky, rychlost nastroja/spoja a zrychlenie nastroja/spoja sa konfiguruju pre
jednotlivé tratové body, aj ak su prepojené.

Zatacanie

Zatacanie umoznuje robotu hladky prechod medzi dvoma trajektériami bez zastavenia v tratovom
bode medzi nimi.

Priklad

Ako priklad si predstavte aplikaciu na dvihanie a premiesthovanie (pozrite obr. 23.2), kde je robot
momentalne na 1. tratovom bode (WP 1) a musi zdvihnut predmet na 3. tratovom bode (Wp_3) .
Na predidenie koliziam s predmetom a inymi prekdzkami (0) musi robot prist (WP _3) v smere od 2.
tratového bodu (Wwp_2) .

Na vytvorenie trasy, ktora spifia poziadavky, treba zadat tri tratové body.

® up >
WP_1

@ wp_3

(WP 1) :uvodna poloha, (wp 2) :cezbod, (WP 3) :poloha dvihania, (0) : prekazZka.

Bez upravenia d'alSich nastaveni robot pred pokra¢ovanim v pohybe zastane pri kazdom tratovom
bode. Pri tejto ulohe nie je zastavka v bode (WP_2) optimalna, pretoze hladka otocka by si
vyziadala menej Casu a energie a stale by spliovala poziadavky. Je dokonca prijatelné, aby sa robot
nedostal presne do bodu (WP _2) , ak prechod z prvej do druhej trajektorie prebehne popri tejto
polohe.
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Zastaveniu v bode (WP 2) sa da vyhnut nakonfigurovanim zatacky pre tratovy bod, vd'aka ¢omu si
robot moze vypocitat hladky prechod na d’alSiu trajektériu. Prvotny parameter pre zatacku je
polomer. Ked je robot v rozsahu polomeru zatacky tratového bodu, moze zacat zatacat a odchylit
sa od povodnej trasy. Umoznuje mu to rychlejSie a hladSie sa pohybovat, pretoZze nemusi
spomalovat a znovu zrychlovat.

Parametre zatacky

Okrem tratovych bodov ovplyvnuju trajektoériu zataéky mnohé d'alSie parametre (pozri obrazok
23.3):

* polomer zatacky (r ),
* pociatocna a koncova rychlost robota (jednotlivo v polohach p1 ap2),

* Cas pohybu (napr. nastavenie Specifického ¢asu pre trajektoriu ovplyvni pociatocnu/koncovu
rychlost robota),

* typy trajektorii, od ktorych a ku ktorym zabodi (MoveL, MoveJ)

We_1 !

= * -
/ \ ¢ ]
\ /
pl \ /
AN 7
~ -
\
p2
® yp_ 3

Zatacka okolo (wp_2) s polomerom r , tvodna poloha zataCania v p1 a koncova poloha
zataCaniavp2. (0) je prekazZka.

Ak sa nastavi polomer zatacky, trajektéria ramena robota sa zatoci okolo tratového bodu, ¢o
umozni, aby rameno robota preslo danym bodom bez zastavenia.

Zatacky sa nesmu prekryvat, preto nie je mozné nastavit polomer zatacky, ktory by sa prekryval
s polomerom zatacky predchadzajliceho alebo nasledujuceho tratového bodu, ako vidno na
obrazku 23.4.
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! WP_2 \

q
(R ]

\
\/
"
A
[
T
Vo
T\
N
’
*

Prekrytie polomerov zatacok nie je povolené (*).

Podmienené trajektorie zataCky

V strome programu vplyva na trajektériu zatacky tratovy bod, v ktorom je nastaveny polomer
zatacky, a dalsi po nom. To znaci, Ze v programe na obrazku 23.5 zatacku okolo (WP 1) ovplyviuje
(wp_2) . Dosledok je v tomto priklade este viditelnejSi pri zatacke okolo (WP 2) .

Existuju dve mozné koncové polohy a na stanovenie d'alSieho tratového bodu, okolo ktorého treba
zatocCit, musi robot vyhodnotit aktualny ukazovatel digital input[1] uz prizadavani polomeru
zatacky.

To znamena, Ze vyraz if...then (alebo iné potrebné vyrazy na uréenie dalSieho tratového bodu,
napr. variabilné tratové body) sa vyhodnocuje pred skutoénym dosiahnutim bodu (wp_2) , €o je pri
pohlade na postupnost programu trochu neintuitivne. Ak je tratovy bod bodom so zastavenim a po
nom nasleduje podmieneny vyraz na stanovenie dalSieho tratového bodu (napr. prikaz V/V), vykona
sa, ked sa rameno robota zastavi v tomto tratovom bode.

MoveL

WP I

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

if (digital input[1l]) then
WP F 1

else
WP F 2
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@1l i

WP_F_2

WP _I je Uvodny tratovy bod a existuju dva potencialne koncové tratové body wp F 1 a
wP F 2 v zavislostiod podmienkového vyrazu. Podmienkovy vyraz i f sa vyhodnoti, ked’

rameno robota zacne druhu zatacku (*).

Trajektérie zatacky

Wp_3
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73.6. Pohyb a zatocenie v spojenom priestore (PohybJ) verzus Kartezianskom priestore
(PohybL).

V zavislosti od typu pohybu (t. j. PohybL, PohybdJ alebo PohybP) sa vygeneruju odlisné trajektorie
zatacky.

* Zatacky v PohybeP Pri zata¢ani v PohybeP sa poloha zatacky drzi kruhového obluka pri
konsStantnej rychlosti. NatoCenie zataca hladkou interpolaciou medzi dvomi trajektériami.
PohybJ alebo PohybL sa da zatocit do PohybuP. V takom pripade robot pouzije kruhovu
oblukovu zatacku PohybuP a interpoluje rychlost dvoch pohybov. PohybP sa neda zatocit do
Pohybu J ani PohybuL. Miesto toho sa posledny tratovy bod PohybuP poklada za bod so
zastavenim bez zatacky. Zatacka sa neda urobit, ak su obe trajektoérie v uhle blizkom 180
stupfiom (opacny smer), pretoze by vznikol kruhovy obluk s vefmi malym polomerom, ktory
robot nedokaze opisat pri konstantnej rychlosti. Tym by v programe vznikla vynimka v dobe
chodu, ktora sa da opravit nastavenim tratovych bodov tak, aby nezvierali taky ostry uhol.

* Zataeky s PohybomJ Zatacky Pohybud vytvaraju hladky obluk v priestore kibu. Stava sa to pri
zatackach z PohybudJ do PohybudJ, Pohybud do Pohybul a PohybulL do Pohybud. Zata¢kou
vznikne hladSia a rychlejSia trajektdria nez pri pohyboch bez nej (pozri obrazok 15.6). Ak sa
$pecifikovani profilu rychlosti pouzije rychlost a zrychlenie, zata¢ka po¢as zatac¢ania zostane
vo svojom polomere. Ak sa pri Specifikovani rychlostného profilu oboch pohybov namiesto
rychlosti a zrychlenia pouzije ¢as, trajektéria zatacky bude kopirovat trajektériu pévodného
Pohybud. Ak maju oba pohyby ¢asové obmedzenie, pouzitie zatacok neSetri ¢as.

* Zatalky v Pohybel Pri zatacani v PohybelL sa poloha zatacky drzi kruhového obluka pri
kon&tantnej rychlosti. NatoCenie zataca hladkou interpolaciou medzi dvomi trajektoriami.

Robot méze na trajektorii pred opisanim kruhového oblika spomalit, aby sa vyhol vefmi
vysokému zrychleniu (napr. ak sa uhol medzi dvomi trajektoriami blizi k 180 stupriom).

24.11.3. Relativny tratovy bod

Choc hyb Denri
D Zakladné Q - Grafika Premenné
¥ Program robota ~
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4
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8
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a 12 ® Poznéamka (3
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17 L. Vwvolat

18 == var_2:=2 *force()

19 ¢ b Ak O

20 = <prazdne:

21 & Skript
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=g ~ Pridat az do
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ONormélny h ° 0 o Simu\a’da.
Ryichlost 100%

Skrutkovanie L

Zrychlenie néstroja
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Tratovy bod s polohou udanou vzhfadom na predchadzajicu polohu ramena robota, napriklad

»2 cm dofava“. Relativna poloha sa udava ako rozdiel medzi dvoma danymi polohami (zfava
doprava).

Pozor: opakované relativhe polohy mézu dostat rameno robota mimo jeho pracovného priestoru.

Ide tu o karteziansku vzdialenost medzi TCP v dvoch polohach. Uhol uvadza, ako vefmi sa zmenila
orientacia TCP medzi dvomi polohami. PresnejSie povedané, dizka vektora rotacie popisuje zmenu
v orientacii.

24.11.4. Premenlivy tratovy bod

v
RNz QX
Chod e ritalacia  Pohyb v Frme i
W Zékladné O\ - Grafika Premenné
Pohyb > . .,
= ¥ Program robota Tratovy bod Premenlivé poloha
Tratovy bod 3 ¢ « PohybP
Smer 4 @ Tratovy bod_1 Posuntit robota do premenlivej polohy
5 ® Premenna . . .
6 ¢ ¥ PohybVKruhu
Nastavit 7 © cez_bod_1
Samostatne 8 ® koncovy bod 1
okno 9 = Nastavit

10 B Cakat
11 @ Samostatné okno

Poznamka 12 @ Zastavit \I'
13 ® Poznamka

14 9 m Adresdr
15 - <pré

Zastavit

Adresar

Nastavit
zatazenie

@ Pouzit spoloény polomer zatéc... @ Pouzit spolo&né parametre

A~ o £ . AP
Eabld - - Zrychlenie néstroja
) Sablény 18 L. Vyvolat ¥ '
19 a= var_2:=2 *force() O
20 9 b Ak

21 -

22 B Skript -
o~ -+ Pridat aZ do
43S XKBREZ

ONormélny : ° 0 o 'S.imu\a’cia.

Tratovy bod s polohou uréenou pomocou premennej, v tomto pripade calculated_pos. Premenna
musi predstavovat poziciu, napriklad

var=p[0,5;0,0;0,0;3,14;0,0;0,0]. Prvé tri hodnoty su suradnice x, y, za dalSie tri hodnoty predstavuju
orientaciu vyjadrenu rotadnym vektorom, ktory je dany vektorom rx, ry, rz. Dizka osi udava uhol
otoCenia v radianoch a samotny vektor udava os, okolo ktorej sa otaca. Pozicia je vzdy udana
vzhlfadom na referenény ramec alebo suradnicovy systém definovany zvolenou funkciou. Ak sa
polomer zatacky nastavi na pevny tratovy bod a tratové body, ktoré sa nachadzaju pred nim a za
nim su premenlivé, alebo ak sa polomer zatacky nastavi na premenlivy tratovy bod, potom sa
nebude kontrolovat prekrytie polomeru zatacky (pozri ¢ast Parametre zatacky na strane 177). Ked
pocas spustenia programu polomer zatacky prekryva bod, robot ho bude ignorovat a presunie sa na
dalsi.

Napriklad pohyb robota 0 20 mm pozdiz osi Z nastroja:

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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24.11.5. Smer

Uzol programu Smer uréuje pohyb vzhfadom na osi funkcii alebo TCP. Robot sa pohybuje pozdiz
trasy stanovenej uzlom programu Smer dovtedy, kym tento pohyb nezastavi podmienka Until.

RE2+QH

PFregram | Initalscia_ Pohyb VIV Dennik

Vv Zakladné Q - Grafika Premenné
Pohyb
ony 1 X Nastavenia premennych Smer
et e 2 ¥ Program robota Tento robot sa bude pohybovat pohybom linedrny, vzhlradom na vybrand funlcciu
Smer 3 ¢ < PohybL
= - 4 ¢ ¥ Smer: Zakladha X+ )
Cakat 5 3 A% do Funicia Smer
Nastavit @ PouZit zdiel'and funkciu @
Samostatné O O Smerowvy velktor
okno
Zastavit
Poznamka b
Adresar
Nastavit
zatazenie @ Pouzit spolo¢né parametre
) Sablény Zrychlenie néstroja

Pridat az do
O Normalny - ° 0 O Simuldcia .
00%

Pridanie smerového pohybu

1. Ak chcete do programového stromu pridat linedrny pohyb, v ¢asti Zakladné tfuknite na Smer.

2. V poli Smer v Casti Funkcia definujte linearny pohyb.

Zastavenie smerového pohybu

1. Ak chcete definovat a pridat kritéria zastavenia do programového stromu, v poli Smer tuknite
na tlacidlo Pridat podmienku Until.

Mbzete pridat nastavenia smerového vektora pre Rychlost nastroja a Zrychlenie nastroja, ¢im sa
definuje smer vektora pre linearny pohyb a umoznia pokrocilé pouzitia, napriklad:

* definovanie linearneho pohybu vzhfadom na osi viacerych funkcii

* vypocitanie smeru ako matematického vyrazu

Smerové vektory definuju vlastny kddovy vyraz, ktory sa spracuje na vektor jednotky. Napriklad
smerové vektory [100,0,0] a [1,0,0] maju na robota uplne rovnaky efekt; pouzite jazdec rychlosti na
pohyb po osi X poZzadovanou rychlostou. Hodnoty ¢isel v smerovom vektore maju vyznam len vo
vztahu k sebe navzajom.
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24.11.6. Azdo

Uzol programu Until definuje kritérium zastavenia pohybu. Robot sa pohybuje pozdiz trasy a zastavi
sa pri zisteni kontaktu. V programovom strome mozete pridat uzly Kym pod uzlami Smer a uzlami
Tratovy bod. Pre jeden pohyb moZzete pridat viaceré kritéria zastavenia. Pohyb sa zastavi pri splneni
prvej podmienky Until.

Chac L chyb v Denr o ovi Otvori loit.
Vv Zakladné Q - Grafika Premenné
Pohyb 3
onhy 1 X Nastavenia premennych Az do
et e 2 ¥ Program robota Nastavit podmienlcu zastavenia
i 3 9 «b PohybL Robot sa bude pohybovat vo wybranom smere, aZ kym nebude dosiahnutd podmienka
_— 4 ¢ ¥ Smer: Zékladia X+ az do
Cakat 5 » Az do
Nastavit Vyraz f()()
Samostatné
okno
Zastavit Vzdialenost 9 Q
Poznamka g — T
Adresar A
Nastavit Kontakt nastroja 7
zatazenie
- > @) Pre zistenie lontaktu sa odportiéa rychlost nastroja niz&ia alko 100,0mm/s
) Sablény
Vstup I/O
Vs
Pridat az do Pricat ukon()

—
ONorma’lny - ° 0 O Sw‘ﬂu\écwa.
ychlost 100%

V poli Until mézete definovat nasledujuce kritéria zastavenia:

* Vzdialenost Tento uzol je mozné pouzit na zastavenie smerového pohybu, ked sa robot
presunie o urcitl vzdialenost. Rychlost sa spomaluje tak, aby sa robot zastavil presne na
prisludnej vzdialenosti.

* Kontakt nastroja (pozri 24.11.7. Kym kontakt nastroja below) Tento uzol mbzete pouzit na
zastavenie pohybu, ked' nastroj robota zisti kontakt.

* Vyraz Tento uzol je mozné pouzit na zastavenie pohybu v désledku vlastného programového
vyrazu. Na ur¢enie podmienky mézete pouzit V/V, premenné alebo skriptové funkcie.

* Vstup V/V Tento uzol mdzete pouzit na zastavenie pohybu riadeného signalom na vstupe
VIV.

24.11.7. Kym kontakt nastroja

Uzol programu AZ do - kontakt nastroja umoznuje zastavit pohyb robota pri vytvoreni kontaktu s
nastrojom. Mozete definovat spomalenie zastavenia a odtiahnutie nastroja.
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UPOZORNENIE

Predvolena rychlost pohybu je prili§ vysoka na detekciu kontaktu. Vys$sia rychlost
pohybu aktivuje ochranné zastavenie skoér, ako sa moéze uplatnit podmienka
kontaktu nastroja. Ak chcete zabranit aktivacii ochranného zastavenia, znizte
rychlost pohybu. Napriklad: 100m/s.

Q - Grafika Premenné

Pohyb

1 i y 5 - i

— X Nastavenia premennych Az do - \Kontakt nastrcua -

Tratovy bod 2 ¥ Program robota
Smer 3 9 < PohybK Robot sa bude pohybovat az do chvile, kym néstroj nezaznamend naraz. Robot sa

4 ¢ @ Tratovy bod_1 zastavi podl'a nastaveného spomalenia.
Cakat 3 . f

5 3 Az do kontaldu: Zatiahnut0,00  pg sisrenie kontaktu sa odportica rychlost néstroja nizéia alo 100,0mm/s
e Po pridani Ulkonu bude wykondvany, aZ kym sa nedasiahne podmienka ,az do"
Samostatné
okno
Zastavit Gt v

[ Presundt na lcontaktny bod —+  Vzdialenost

Poznamka p  Vzdialenost od lontaktného bodu

Nastavit Zastavenie robota

. — Kontakt
Adresér | 0.00mm
+,
zatazenie -
> Rozsirené o Pouzit zdiel'ané spamalenie
) Sablény @ Pouzit viastné spomalenie

( ‘ Pridat a2 do Pridat Okonc’
43S XKBREZ

ONormélny ’ ° 0 o Sir'mﬂé::ia.
ychlost 100%

Napriklad podtlakovy zverak so vsadenou pumpou méze vytvarat rychle vibracie.

POZNAMKA
Uzol Kym kontakt nastroja nemusi fungovat, ak namontovany nastroj vibruje.

Uzol Kym kontakt nastroja mozete pouzit pre aplikacie ako ukladanie do stohu alebo odoberanie zo
stohu, pri ktorych uzol Kym kontakt nastroja urci vySku stohovanych predmetov.

UR10e

184 Navod na pouzivanie



(R
24. Karta Program UNIVERSAL ROBOTS

Odtiahnutie na kontakt

Nastavenie Zatiahnut na kontakt pouzite na navrat robota do pociatoéného bodu kontaktu. Mézete
nastavit dodato¢ny spatny pohyb na posun robota d'alej od alebo blizSie ku kontaktu. Je to uzito¢né,
ak mate zverak, ktory potrebuje vofny priestor na pohyb, alebo ak je potrebna akcia upinania.

Akcia

Pridanie polozky Akcia umoznuje pridanie uzla programu pri splneni konkrétnej podmienky Until.
Napriklad uzol Kym kontakt nastroja moze aktivovat akciu uchopenia zvieracim nastrojom. Ak nie je
definovana ziadna Akcia, vykonavanie programu pokracuje na nasledujuci uzol programu v
programovom strome.

24.11.8. Cakat

Q - Grafika Premenné

Pohyb
ony 1 X Nastavenia premennych Cakat’
i et 2 ¥ Program robota Vyberte, o by malo spustit dalSiu alkciu robota;
— 3 9« PohybK
— 4 ® Tratovy_bod_1 )
Cakat 5 - Nastavit O Ziadne Eakanie
Nastavit 6  E Cakat O Cakat sekdind
Simostatné O kot o gt v
Zastavit O Cakat na |<Analog. vstup> -
Poznamka I O Cakat na |
Adresar
Nastavit
zatazenie
) Sablény

43> XBRTZ
ONormémy : ° 0 O Sir‘mu\é(ia.

Cakat prerusi signal V/V alebo vyraz na stanoveny &as. Ak vyberiete moznost Ne&akat, ni¢ sa
neudeje.

Po zapnuti rozhrania komunikacie nastroja (TCl) nebude analégovy vstup nastroja k dispozicii pre
vyber ani vyrazy Cakat na.
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24.11.9. Set

V Zakladne Q - Grafika Premenné

Pohyb
ony 1 X Nastavenia premennych Nastavit
i et 2 ¥ Program robota Vyberte alciu, ktord cheete, aby robot vykonal v tejto faze programu, MoZete zadat aj
i 3 9 b PohybK zmeny uZito¢ného zatazenia robota.
— 4 ® Tratovy_bod_1 )
Cakat 5 - Nastavit O Ziadna alkcia

Nastavit O Nastawit digitélny wystup |[<Digit. vystup= -
Samostatne O Nastavit analdgovy wWstup |<Analog. wWstup=> hd 4,0

okno
. O Nastavit |<Vystup=> v f(x)

Zastavit

o O Nastawit jeden impulz |<Digit. wstup=> ¥ || 0,500
Poznamka b

» O ZvySenie premenngj intalécie o jedna:
Adresar
Nastavit
zatazenie

> Rozsirené ) Pre nastavenie zatazenia pouZite uzol ,Nastavit zataZenie”
) Sablény

[0 Nastavit TCP

29 S XBRATZ

O Normdlny

Ak je v ase pisanie programu zname aktivhe TCP pre Specificky pohyb, mdzete pouzit vyber TCP
tuknutim na Pohyb v ponuke vfavo (pozri ¢ast 24.11.1. Pohyb na strane 172). BlizSie informacie o
konfiguracii pomenovanych TCP najdete v Casti 25.2. Konfiguracia TCP na strane 225.

24.11.10. Samostatné okno

C Program VIV - _
V Zakladne Q - Grafika Premenné
Pohyb . .
Y 1 X Nastavenia premennych Samostatné okno Text -
Tratovy bod 2 ¥ Program robota Zobrazi sa spréava nizSie na obrazovke a ¢aldd sa, kym pouzivatel stlacf
p— 3 ¢ b Pohybk oK
— 4 ® Tratovy_bod_1
Cakat 5 = Nastavit |
Nastavit 6 B Cakat Automaticky otvarana ukazka
Samostatné 7 @ Samostatné okno
okno
Druh automaticky otvaraného okna

Zastavit @ .

Sprava
Poznamka [3 OVy‘straha
Adresar O Chyba
Nastavit
zatazenie

) Rozsirene

) Sablény

O Zastavit wikonédvanie programu pritomto automaticly otvorenom olkne

ONorma’lny - ° 0 O ';?w‘rw.ﬂéw:\a.
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Automaticky otvarané okno je hlasenie, ktoré sa zobrazi, ked program dosiahne uzol automatického
otvaraného okna v programovom strome. V zalozke Prikaz tuknite na prazdne pole a pomocou
klavesnice na obrazovke zadajte text automaticky zobrazenej spravy. Spravy mézu mat maximalne
255 znakov.

Ak chcete v automaticky otvaranej sprave pouzit namiesto textu premennu, mozete pouzit
rozbalovaciu ponuku Text.

Mozete tiez vybrat moznost Zastavit beh programu pri tejto sprave a program sa po zobrazeni
spravy pozastavi.

Ked sa pocas behu programu zobrazi automaticky zobrazovana sprava, tuknite na OK v
dialégovom okne a program bude pokracovat.

24.11.11. Zastavit
v
Chod  [NEESRRRRN | calicia  Pohyb v et i _
V Zakladné Q - Grafika Premenné
Pohyb
ony 1 X Nastavenia premennych Zastavit
Tratovy bod 2 ¥ Program robota
Smer 3 @ @ PohybK Chod programu sa v tomto bode zastavi.
- 4 ® Tratovy bod_1
Cakat 5 = Nastavit
Nastavit 6 B Cakat
E——— 7 @ Samostatné okno
s 8 O Zastavit

Zastavit
Poznamka "
Adresar

Nastavit
zatazenie

ONormélny ’ ° 0 o Simu\é::ia.
ychlost 100%

Chod programu sa v tomto bode zastavi.
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24.11.12. Comment

V Zakladne Q - Grafika Premenné

Pohyb
ony 1 X Nastavenia premennych Poznamka
Tratovy bod 2 |¥ Program robota
Smer 39 b oK
= . 4 © Tratovy_bod_1 Zadajte poznamiu:
calent 5 = Nastavit |
Nastavit 6 B Cakat
T —— 7 @ Samostamé okno
okno 8 O Zastavit
D 9 #® Poznémka
Poznamka b
Adresar
Nastavit
zatazenie

) Rozsirené

) Sablény

ONorma’Iny ' o 0 O Simtﬂé::ia.

Poskytuje programatorovi moznost pridat do programu riadok textu. Tento riadok textu nevykona pri
spusteni programu ziadnu akciu.

24.11.13. Adresar

WV Zékladneé Q - Grafika Premenné

Pohyb

1 X Nastavenia premennych
Tratovy bod 2 ¥ Program robota
3 ¢ + PohybK

Adresar
Adresér je jednoducho zbierkou riadkov programu.

Smer
4 ® Tratovy bod_1
Cakat 5 = Nastavit Zadajte text, kktory sa mé zobrazit v stromovej Struktdre:
Nastavit 6 B Cakat Adresar
- 7 M@ Samostatné okno
okno 8 O Zastavit
Zastavit 9 ® Poznérmka
10 ¢ w Adresdr
Poznamka 11 =] <prazanes b
Adresar
Nastavit
zatazenie

) Rozsirené

) Sablény

ONormélny ’ ° 0 o Sir'mﬂé::ia.
Ve t 100%

Adresar sa pouziva na organizovanie a oznacovanie konkrétnych ¢asti programu, precistenie
programoveého stromu a zjednoduSenie Citania programu a navigacie v nom.

Adresare nemaju ziadny vplyv na program ani jeho vykonanie.
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24.11.14. Nastavit zatazenie

REZ2+QH

Pragram | Inztalicia  Pohyb v Dennik

V Zakladne Q - Grafika Premenné
Pohyb
Y 1 X Nastavenia premennych Select Payload
Tratovy bod 2 ¥ Program robota
—— 3 = Nastavit zataZenie: Payload Payload objects are defined in installation
Cakat’ Nastavit cellové uzitocné zatazenie
Nastavit |\/ Payload v
Samostatné Zatazenie
okno
Zastavit Fmatnost
Poznamka s fatisko
z CX
Adresar
= Cy
Nastavit
zatazenie cz
1 Nezabudnite nastavit celkowl hmotnost zataZzenia
) Sablény

v

ONorma’Iny ' ° 0 O Sir‘mu\é(ia.

Pre nastavenie zatazenia ramena robota pouzite prikaz Nastavit zatazenie. M6zete nastavit
hmotnost zatazenia, aby sa zabranilo spusteniu ochranného zastavenia robota, ked sa hmotnost
nastroja liSi od o¢akavaného zatazenia.

UPOZORNENIE

Nastavenie spravneho zatazenia zaruci optimalny pohybovy vykon a predchadza
ochrannym zastaveniam.

* Nastavte zatazenie pri zdvihani a uvolfiovani predmetov pomocou zveraka.

Prikaz Nastavit zatazenie mézete pouzit:

* Vrozbalovacej ponuke, moznost Vybrat zataZenie, vyberte jedno zo zatazeni, ktoré je uz
nastavené v instalacii.

* Alebo moézete v rozbalovacej ponuke nastavit nové zatazenie vyberom moznosti Vlastné
zatazenie a doplnenim poli hmotnost a CoG.

MozZete tiez pouzit tlacidlo Nastavit aktivne a nastavit tak hodnoty na uzli ako aktivne zatazenie.
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24.12. RozSirené uzly programu

24.12.1. Slucka

> Zakiadné
Rozsirené
1 X Nastavenia premennych

Slucka 2 ¥ Program robota

e — 3 ¢ & PohybK

4 ® Tratovy bod_1
Priradenie 5 - Nastavit
Ak 6 B Cakat
Skript 7 o Samosr?mé okno
8 O Zastavit
Udalost 9 ® Poznémka
Vidkno 10 9 m Adresar
5 4 11 = <prazdne>
s EnuLE 12 9 2 Sueka
Casovac 13 = <prazdne:
Domov
) Sablény

Q - Grafika Premenné

Slucka

Vyberte, kkollkokrat sa mé vykonat program v tejfto slucke

@ VZdy urobit slucku
O Slucikovat X-lrat:
Pocet sluciek Né&zow premenngj

(3
O Sluékovat, ked je wraz True

O

O Normdlny

Zoradi zakladné prikazy programu do slucky. V zavislosti od vyberu sa zakladné prikazy programu
zoradia bud’ do nekonecnej slucky, urCity poCet raz za sebou, alebo po dobu pravdivosti danej
podmienky. Pri uréitom pocte vytvoreni slucky sa vytvori Specialna premenna slucky (na obrazku
vy33ie nazvana loop 1), ktord mozno pouzivat vo vyrazoch v slu¢ke. Premenna slucky sa pocita

od0do N-1.

Pri vytvoreni slu¢ky pomocou vyrazu ako koncovej podmienky poskytuje PolyScope moznost
nepretrzite hodnotit vyraz, aby slu¢ka mohla byt prerusena kedykolvek pocas jej vykonavania,

nielen po kazdom opakovani.

24.12.2. Ak
Prikazy If a If...Else menia spravanie robota na zaklade vstupov zo snimacov alebo hodn6t
premennych.
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O\ - Grafika Premenné
—
1 X Nastavenia premennych
Slucka 2 ¥ Program robota Ak
Podprog. 3 ¢ b PohybK v zévws\g}t\ Dq stavu daného vstupu senzora alebo premennej programu sa vykonajd
4 ® Tratovy bod 1 nasledujtice riadky.
Priradenie 5 = Nastavit AI<‘
Bt 6 E| Cakat . O Nepretrzite kontrolovat wyraz
Skript 7 @ Samostamé okno
8 © Zastavit
Udalost 9 @ Pozndmika
Vidkno 10 9 w Adresdr
. a 11 3
Prepnutie 12
Casovac 13
Domov 14

15 &= var_2:=2 *force()

> Sablény 16 9 b Ak,

17 -

| Pridat Eiseif || odstranit Eiself |

O Normdlny

V Editore vyrazov vyberte podmienky, ktoré tvoria vyrazy pouzivajuce prikaz If. Ak je podmienka
vyhodnotena ako Pravdiva, vykonaju sa vyrazy v tomto prikaze If. K prikazu If je mozné priradit iba
jeden prikaz Else. Na pridanie a odstranenie vyrazov Elself pouzite moznosti Pridat Elself a
Odstranit Elself

. Vyberte moznost Nepretrzite kontrolovat vyraz, aby sa prikazy If, Elself a Loop vyhodnocovali
pocas vykonavania obsiahnutych riadkov. Ak sa vyraz obsiahnuty v prikaze If vyhodnoti ako
nepravdivy, dodrzia sa vyrazy Elself Ci Else.

POZNAMKA

Ak sa vo vyraze If alebo vo vyraze Loop s moznostou Nepretrzite kontrolovat vyraz
nachadzaju tratové body, moézete pridanim prikazu stopj() alebo stopl() za vyraz
jemne spomalit rameno robota. Toto plati pre prikazy If aj Loop (pozri ¢ast 24.12.1.
Slucka on the previous page).
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24.12.3. Podprogram

—
1 X Nastavenia premennych Podprogram 1

Slucka 2 v/ Program robota Podprogram méze odkazovat na stbor na disku alebo mdze byt
Podprog. 3 uvedeny v tomto programe.

4
Priradenie 5

Stibor podprogramu
Ak L. o .
<Nie je zvoleny Ziadny stbor>

Udalost

Vlakno

Prepnutie ! t
Casovac

Domov

) Sablény
UloZit podprogram Vymazat podprogram

O Aktualizovat stbor podprogramu porm u tohto programu

O Skryt stromowt &trukttru podprogramu

ONorma’Iny ' o 0 O Simtﬂé::ia.

Podprogram méze obsahovat ¢asti programu, ktoré su potrebné na viacerych miestach.
Podprogram moéze tvorit samostatny subor na disku a méze byt aj skryty, aby bol chraneny proti
nahodnym zmenam.

Vyvolat podprogram

) Zakladné Q - Grafika Premenné

Rozsirené
he 1 X Nastavenia premennych

Slucka 2 v Program robota
3 ¢ + PohybK

Vyvolat podprogram

Podprog.
. . 4 © Tratovy bod 1 Wyberte podprogram, ktory sa vyvolé v tormto bode pri spusteni programu.
Priradenie 5 = Nastavit —
. |Ziadne v |

Ak 6 B Cakat
Skript 7 @ Samos?mé okno

8 O Zastavit
Udalost 9 ® Poznamka
Vldkno 10 9 w Adresdr

. q 11 - <prazdnes (3

e 12 ¢ séka
Casovaé 13 = <prézdnes
Domov 14 . Wwolat

ONormélny ’ ° 0 o Sir'mﬂé::ia.

Vyvolanim podprogramu sa spustia riadky programu obsiahnuté v podprograme a potom sa
program vrati na dal8i riadok.
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24.12.4. Assignment

1 X Nastavenia premennych

Slucka 2 ¥ Program robota
Podprog. 3 ¢ b PohybK
4 ® Tratovy bod_1
Priradenie 5 = Nastavit
Ak 6 B Cakat
Skript 7 o Samos!?mé okno
8 O Zastavit
Udalost 9 ® Poznémka
Vidkno 10 9 m Adresar
5 a4 11 = <p| e > (3
R 12 ¢ 2 Sutka
Casovac 15 = <prazdne:
— 14 L. Vyvolat

15 2= var_2:=2 *force()

Premenné

Priradenie

Priradi vybrand premennd s hodnotou vyrazu.

Premenna

Viyraz

[ . -

‘ 2 * forcel()

O Normdlny

o 0 O Simtﬂé::ia.

Priraduje hodnoty premennym. Hodnota premennej méze byt vysledkom vyrazov vytvorenych v
editore vyrazov (pozri ¢ast 24.7. Editor vyrazov na strane 169).

Hodnotu premennej si moZzete tiez vyziadat od obsluhy. Pri Ziadani obsluhy o hodnotu je mozné
zobrazit hlasenie pre obsluhu na overenie vstupu porovnanim s beznymi typmi premennych.

24.12.5. Skript

) Zékladné
Rozsirené
1 X Nastavenia premennych

Slucka 2 ¥ Program robota
Podprag. 3 ¢ + PohybK
4 @ Tratovy bod_1
Priradenie 5 - Nastavit
Ak 6 B Cakat
e 7 o Samos!?mé okne
8 O Zastavit
Udalost 9 ® Pozndmka
Viakno 10 9 w Adresdr
: g 11 - <prézanes g
Prepnutie 12 ¢ & Slucka
Casovac 13 =] <p!
Domov 14 L. vivoiat

= 15 2= var_2:=2 *force()

> Sabiény 16 ¢ b Ak ..
17 <l
18

Kéd skriptu

Premenné

Priamka ¥

NiZsie mozno zadat text, ltory vylond oviddad URController ako kdd skriptu.

° 0 o Eir'mﬂé;:ia.

O Normalny

V rozbafovacom zozname v Casti Prikaz su k dispozicii nasledujuce moznosti:
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* Riadok umozriuje pisanie jednoriadkového kodu URscript pomocou editora vyrazov (24.7.
Editor vyrazov na strane 169).

* Subor umoznuje pisat, upravovat alebo nahravat subory URscript.

Pokyny na pisanie URscriptu ngjdete v ndvode k skriptu na stranke s podporou
(http://www.universal-robots.com/support).

Funkcie a premenné deklarované v subore URscript mdzete pouzivat v programe v PolyScope.

24.12.6. Udalost

) Zéakladné O\ - Grafika Premenné

—
1 X Nastavenia premennych Udalost’
Slucka 2 ¥ Program robota
Podprog B razdne Této udalost je podobné preruseniu, v tomto pripade viak
: 4 wykonévanie hlavného programu pokracuje, kym je spusteny kéd
Priradenie udalosti. Pocas vylonévania tejto udalosti nové udalosti nebudd mat
5 = Ucinok.
Ak
W zévislosti od stavu daného vstupu senzora alebo premenngj
Skript programu sa vykonajd nasledujdce riadkiy.
Udalost
Vlédkno
A g
Prepnutie
Casovac
Domov
) Sablény

ONorma’Iny ' o 0 O Simtﬂé::ia.
ychlost 100%

Udalost mozno pouzit na monitorovanie vstupného signalu a vykonanie urcitej akcie alebo
nastavenie premennej, ked sa dany vstupny signal zvysi. Napriklad v pripade, zZe sa vystupny signal
zvysi, program udalosti méze poc¢kat 200 ms a potom ho znova nastavit na nizky. To méze vyrazne
zjednodusit kéd hlavného programu v pripade, ked sa externy stroj spusta pri vzostupnom signali,

a nie pri vysokej vstupnej urovni. Prikazy Event sa kontroluju raz za kontrolny okruh (2 ms) .
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24 .12.7. Vlakno

> Zakiadné
Rozsirené
1 X Nastavenia premennych

Slucka 2 ¥ Program robota
3 =)

4 s Vidkno_1
Priradenie 5

Podprog.
- <prazdne
Ak

Skript

Udalost

Vlakno

Prepnutie !

Casovac

Domov

29 S XBRATZ

O Normdlny

Premenné

Viakno

Wsunutd postupnost je paralelny program, ktory beZi sGic¢asne s hlavnym programom.

Vsunutd postupnost méze vykonévat VAV, akat na signély a nastavovat premenné.

UZzitocné na oviddanie inych strojov, kym je robot spusteny.

& Nekoneéné siucky

O Sledovat vykondvanie programu

Vsunuta postupnost je proces paralelny s programom robota. Vsunuta postupnost sa da pouzit na
ovladanie externého stroja nezavisle od ramena robota. Vsunuta postupnost méze komunikovat
s programom robota pomocou premennych a vystupnych signalov.

24.12.8. Prepnutie

Chod Frogram

> Zakiadné

1 X Nastavenia premennych
Slucka 2 ¥ Program robota
e — 3 ¢ b PohybK
4 ® Tratovy_bod_1
Priradenie 5 = Nastavit
Ak 6 B Cakat
Skript 7 m Samost?mé okno
8 O Zastavit
Udalost 9 ® Poznémka
vidkno 10 9 m Adresar
5 a 11 =
RIS 12 ¢ & Sucka
Casovac 13 = <prézdne=
Domov 14 L. Wvolat'

15 == var_2:=2 *force()
17 - <prazd
18 & Skript

19 = Prepnutie ...

e

Premenné

Prepnutie

MNa riadenie toku vdSho programu mébzZete pouZit prikaz prepnutia. Mézu
nahradit komplexné prikazy Ak...inak ak a otestovat rozsah hodnét pre

V&S wyraz

Prepnutie

(3
O Predvoleny pripad

+ Pripad

] 14

Pripad

R AoNsat gl W=l g=

O Normdlny

I

|2iaden wber -

° 0 O smuiicia ()
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Vyraz Pripad prepnutia m6ze vyvolat zmenu spravania robota na zaklade vstupov zo senzorov
alebo hodn6t premennych. Pomocou editora vyrazov opiste zakladnu podmienku a definujte
pripady, pocas ktorych by robot mal pristupit k ¢astiam prikazu tohto Switch. Ak je podmienka
vyhodnotena ako zodpovedajuca s jednym z pripadov, vykonaju sa riadky nachadzajuce sa v Case.
Ak bol uvedeny Default Case, potom sa riadky vykonaju len v pripade, ze sa nenasli ziadne
dalSie zodpovedajuce pripady.

Kazdy switch mbdze mat niekolko Cases ajeden Default Case. Switches mézu mat lenjednu
inStanciu akejkolvek definovanej hodnoty Case. Cases je mozné pridat pomocou tlacidiel na
obrazovke. Prikaz Case mozno odstranit z obrazovky daného prepnutia.

24.12.9. Casovacd

> Zakladné

Slucka

Podprog.
Priradenie

Ak

Skript
Udalost
Vlédkno
Prepnutie ¢

Casovaé

Domov

1 X Nastavenia premennych
2 ¥ Program robota

3 ¢ + PohybK

4 ® Tratovy bod_1
5 = Nastavit

6 B Cakat

7 @ Samostatné okno
8 © Zastavit

9 ® Poznamka

10 9 w Adresdr

11 - <pra.
12 9 & Slucka
13 - <pra.
14 . Vwolat
15 3= var_2=2 *force()
16 ¢ b Ak
17 -
18 & Skript

19 = Prepnutie ...

20 ® Casoval 1

Casovaé

Meria Cas. Merany Cas sa zobraz/ v premenngj

| Y Hfasovaéil

O Start
O Zastavit

o Resetovat

O Normalny

° 0 O simuicis ()

Casova¢ meria dizku intervalu potrebného na spustenie $pecifickych &asti programu. Premenna
programu zahffa ¢as, ktory uplynul od spustenia ¢asovaca, a je mozné ju zobrazit v kartach

Premenné a Chod.
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24.12.10. Domov

> Zakiadné

2 ¥ Program robota ~
Slucka 3 M Domov
Podprog. 4 ¢ < PohybP
5 ® Tratovy bod_1
Priradenie 6 ® Premenna
Ak 7 ¢ ¥ PohybVKruhu
Skript 8 © CEZJ)OO:’I
9 @ koncovy_bod_1
Udalost 10 = Nastavit
Vidkno 11 B Cakat
. q 12 [ Samostatné okno 3
AR 13 O Zastavit
Casovac 14 @ Pozndmka
— 15 ¢ m Adresar

16 - <prazdne:=

> Sablsny 17 9 & Slucka

19 L. Wwolat
20 3= var_2:=2 *force()
21 9 b Ak

;

O Vypnuit

Premenné

Domov
Presuntt do predvolenej polohy uréenej pri instaldcii

PohybK
@ Rychlost kibu 60| °/s
Zrychlenie kibu 80| °/s?
O Cas
Pohnut sem
@
Priracte vystup bezpednej predvolenej polohe v bezpednostnom nastaveni
Bezpeéna predvolend poloha \lystupy
Nie je nakonfigurovand Nepriradend

° 0 O Simu\é(ia.

Uzol Domov pouziva uhly kibu na pohyb robota do preddefinovanej domovskej polohy. Ak je uzol
Domov zadefinovany ako Bezpecna domovska poloha, v programovom strome sa zobrazuje ako
Domov(Bezpecny). Ak domovska poloha nie je zosynchronizovana s Bezpecnostou, uzol nie je

definovany.

24.13. Sablony

24.13.1. Paletizacia

Paletizovanie je $abléna, ktora vam umoznuje jednoducho naprogramovat paletizovacie a
depalizovacie Cinnosti, dvihanie a kladenie dielov (napr. z podloziek, pevnych sucasti atd’.) a
vykonavanie opakovatelnych ¢innosti pre rozli¢né polozky vo viacerych vrstvach s roznymi vzormi.
Mozete vytvorit rézne vzory a pouzit ich na Specifické vrstvy. Medzi jednotlivé vrstvy tieZ mbozZete
pridat oddelovac (pozri ¢ast Pridanie oddelovaca medzi jednotlivé vrstvy v sekvencii paletizacie na
strane 201). Pomocou funkcii v ¢asti Vlastnosti palety tiez mézZete jednoducho upravit umiestnenie
palety. Informacie o funkciach najdete v ¢asti 25.17. Funkcie na strane 244. Ak chcete pouzit
Sablénu paletizovania, postupujte podfia niz8ie uvedenej Casti Vytvorenie paletizovacieho

programu.
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Vytvorenie paletizovacieho programu

= t — detatlt vortt...
) Zakladné Q - Grafika Premenné

) Rozsirene

1 X Nastavenia premennych

e Paletizacia
WV Sablony 2 ¥ Program robota
Hladat s Pa”?rfl L Paletiz4cia umozZruje robotu wykonévat Ukony paletizécie/depaletizécie, ako napridad
. 4 % ¥ Ukon pred paletizéciou zdvihat a umiestfiovat sUcasti z oblasti a vylkondvat rovnaly Ulkon pre rézne poloZky v
Sila 5 = e niekolkych vrstvéch.
Paletizacia 6 ¢ = Obrazc
. =| <prézdne Paletizaci
Sledovanie 7 - @ Paktizécia l A
dopravnika 8 = Vrstvy o Depaletizécia W
. 9 zdu z
Skrutkovanie 11t Pre krazidu ?éfDZku Wy
4 11 @ v Ukon po paletizécii s Wit (el
12 - <prézdne> Nézov Pallet_1
Funiccia Zékladha v
Wislaa predmetu I:l mm }
Pocttadlo poloZiek Pallet_1_cnt

O Pamétat umiestnenie poslednej polozky
Ukony

[& Pridat Gkon pred paletizéciou

[ [Pridat dkon po paletizacii

ONormélny : ° 0 o Simu\a’da.

1. Rozhodnite sa, ¢i chcete robot naucit funkciu (pozri ¢ast 25.17. Funkcie na strane 244) alebo
pouzit zakladnu ako referenénu rovinu.

2. V casti Sablény karty Program tuknite na moznost Paletizacia.

3. Na obrazovke Paletizovanie vyberte v zavislosti od pozadovanej ¢innosti jednu z
nasledujucich €innosti.

1. Vyberte moznost Paletizacia, ak sa maju polozky usporiadat na paletu.
2. Vyberte moznost Depaletizacia, ak sa maju polozky odstranit z palety.

4. V Casti Vlastnosti palety zadajte nazov, funkciu (pozri 1. krok), vySku objektu a nazov
pocitadla poloziek pre program. Zaciarknite moznost Pamatat umiestnenie poslednej
polozky, ak chcete, aby robot pri opatovnom spusteni pokracoval od polozky, s ktorou
pracoval pri zastaveni.

5. Na obrazovke Paletizacia v ¢asti Akcie mozete vyberom nasledujicich poloziek pridat dalSie
akcie, ktoré sa maju vykonat pred sekvenciou paletizacie alebo po nej:

1. Pridat akciu pred paletizaciou: tieto akcie sa vykonaju pred zacatim paletizacie.
2. Pridat akciu po paletizacii: tieto akcie sa vykonaju po skonéeni paletizacie.

6. V programovom strome tuknite na uzol Vzory a urcte vzory pre vrstvy. Je mozné vytvorit tieto
typy vzorov: priamka, mriezka alebo nepravidelny (pozri obrazok nizsie). Na tejto obrazovke
mozete vybrat, €i chcete medzi jednotlivé vrstvy pridat oddefovac (pozri €ast Pridanie
oddefovaca medzi jednotlivé vrstvy v sekvencii paletizacie na strane 201).
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7. Tuknite na uzly vzorov v programovom strome, ak chcete robot naugéit polohy pre konkrétne
vrstvy (napr. vychodiskové/koncové body, rohy mriezky a/alebo pocet poloziek). Pokyny na
ucenie najdete v €asti 24.11.1. Pohyb na strane 172. VSetky polohy sa musia ucit na spodku
palety. Ak chcete niektory vzor duplikovat, fuknite na tla¢idlo Duplikovat vzor na obrazovke
uzla vzoru, ktory chcete duplikovat.

v

T

o

Priamka Ak chcete robot naucit polohy, vyberte jednotlivé polozky v
programovom strome:

* Startltem1
* Endltem1

Pouzite textové pole PoloZky v dolnej Casti obrazovky na viozenie poctu
poloziek v sekvencii.

Mriezka Ak chcete robot naucit polohy, vyberte jednotlivé polozky v
programovom strome:

* Cornerltem1
* Cornerltem2
* Cornerltem3
* Cornerltem4

Nastavte rozmery vzoru vlozenim poétu riadkov a stipcov do prislusnych
textovych poli.

Nepravidelny Ak chcete robot naucit polohy, vyberte jednotlivé polozky
vV programovom strome:

* Jtem1
* ltem2
* ltem3

Ak chcete pridat a urcit novu polozku v sekvencii, tuknite na Pridat
polozku.

8. Ak chcete nakonfigurovat vrstvy v sekvencii paletizacie, v programovom strome tuknite na
uzol Vrstvy. V rozbalovacej ponuke Vyberte vzor vyberte vzor pre jednotlivé vrstvy. Tuknutim
na tlaCidlo Pridat vrstvu pridate do programu dalSie vrstvy. Vrstvy treba pridat v sprdvnom
poradi, neskor sa nedaju preskupit.

9. V programovom strome tuknite na uzol Pre kazdd poloZku. Vyberte, ¢i chcete pouzit
predvolent moznost (A) Sprievodca pri kazdej polozke, alebo moznost (B) Ru¢ne
konfigurovat pri kazdej polozke. NizSie su uvedené pokyny pre obe moznosti.

(A) Sprievodca pri kazdej polozke

Sprievodca pri kazdej polozke poskytuje pomoc pri definovani €innosti vykonavanych pri kazdej
polozke na palete, ktoré zahfnaju napriklad ReferenényBod, Pristupovy tratovy bod, Tratovy bod
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BodCinnostiNastroja a VVystupovy tratovy bod (popisané v tabulke niz$ie). Pristupovy a vystupovy
tratovy bod pre kazdu polozku zostanu v rovnakej orientacii a smere bez ohfadu na orientaciu
jednotlivych poloziek.

1.
2.
3.

V programovom strome tuknite na uzol Pre kazdi polozku.
Na obrazovke Pre kazdu polozku tuknite na Dale;.

Tuknite na tla¢idlo Pohnut sem. Potom podrzte tlagidlo Auto alebo pouzite tlagidlo Manuélne
na presun robota na ReferenényBod. Tuknite na tla¢idlo Pokra&ovat. Tuknite na Dale;.

Tuknutim na Nastavit tratovy bod nauéte robot Pristupovy tratovy bod (pozri &ast 24.11.1.
Pohyb na strane 172). Tuknite na Dalej.

Zopakujte krok 3.

Tuknutim na Nastavit tratovy bod nauéte robot Vystupovy tratovy bod (pozri &ast 24.11.1.
Pohyb na strane 172). Tuknite na Dalej.

Tuknite na Dokongéit.

Teraz mdzete v priecinku Cinnost nastroja v programovom strome pridat uzly vhodne;
¢innosti unasaca.

Tratovy bod BodCinnostiN4astroja: Umiestnenie a poloha, v ktorych ma byt
robot pri vykonavani ¢innosti pre jednotlivé polozky vo vrstve. Tratovy bod
BodCinnostiNastroja je predvolene ReferenényBod, je ho véak mozné upravit
v programovom strome tuknutim na uzol Tratovy bod BodCinnostiNastroja. Pri

e o8 pouziti sprievodu je ReferencnyBod prvou polohou v prvej definovanej vrstve

na palete. Pomocou polozky ReferenényBod sa robot uci Pristupovy tratovy
bod, Tratovy bod BodCinnostiNastroja a Vystupovy tratovy bod pre jednotlivé

ToolActionPoint .
polozKky vo vrstve.
Pristupovy tratovy bod: Nekolizna poloha a smer, ktoré ma robot uplatnit pri
S pristupe k polozke vo vrstve.
Priblizit
Cinnost néastroja: Cinnost, ktort ma nadstavec robota vykonat pre kazdu
i polozku.

Cinnost nastroja

UR10e
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T A Vystupovy tratovy bod: Poloha a smer, ktoré ma robot uplatnit pri pohybe pre¢
" od polozky vo vrstve.
Ukongit
(B) Ru¢na konfiguracia

1. V programovom strome tuknite na uzol Pre kaZzdd polozku.
2. Na uvodnej obrazovke Pre kazdua polozku tuknite na moznost Ruéna konfiguracia.

3. Vrozbalovacich ponukach vyberte vzor a polozku ReferenényBod. Tuknutim na tlagidlo
Pouzit tento referenény bod nastavte ReferencnyBod.

4. Presurite robot na Referené¢nyBod tfuknutim na Pohnit sem.

5. V programovom strome tuknite na uzol Pristup, aby ste robot naucili Pristupovy tratovy bod
(pozri ¢ast 24.11.1. Pohyb na strane 172). Pristupovy tratovy bod zostane v rovnakej
orientacii a smere bez ohfadu na orientaciu jednotlivych poloziek.

6. V programovom strome tuknite na uzol Pri kazdej poloZke. Zopakujte krok 4.

7. V programovom strome tuknite na uzol Vystup, aby ste robot naucili Vystupovy tratovy bod
(pozri €ast 24.11.1. Pohyb na strane 172).

8. Teraz modzete v priec¢inku Cinnost nastroja v programovom strome pridat uzly vhodnej
¢innosti unasaca.

Pridanie oddefova¢a medzi jednotlivé vrstvy v sekvencii paletizacie

Medzi jednotlivé vrstvy v sekvencii paletizovania je mozné pridat oddefovacie prvky, ako je
napriklad papier alebo penovy polystyrén. Ak chcete pridat medzi vrstvy oddefovaci prvok,
postupujte podfa nizSie uvedenych pokynov:

1. V programovom strome vyberte uzol Vzory.

2. Na obrazovke Vzory vyberte polozku Oddefovaé a zadefinujte jeho vySku pomocou
textového pofa VySka oddefova€a. Ak vyska nie je definovana, program sa nespusti.
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3. V programovom strome vyberte Vrstvy. Na obrazovke Vrstvy vyberte vrstvy, medzi ktoré sa
maju pridat oddelovacie prvky (oddelovacie prvky sa automaticky umiestnia medzi jednotlivé
vrstvy).

4. V programovom strome fuknite na uzol Oddefovaé. Tuknutim na Nastavit oddefovaé naucte
robot polohu oddelovaca.

5. Vyberte, &i chcete pouzit predvolend moznost (A) Sprievodca pre oddelovaci prvok, alebo
moznost (B) Ruéne konfigurovat sekvenciu oddelovacieho prvku. NizSie su uvedené pokyny
pre obe moznosti.

Po dokonceni sprievodcu alebo v pripade zruSenia sprievodcu sa v programovom strome v ¢asti
Ukon oddefovaéa zobrazi $ablona. V uzle Cinnost oddelovacieho prvku mézete okrem prieginka
Cinnost nastroja vybrat aj niektory z nasledujtcich priecinkov:

* priec¢inok Zdvihnut oddefovad na naprogramovanie robota na zdvihnutie oddelovacov na
paletizaciu,

* priecinok Spustit oddefovaé na poloZenie oddefovacov na depaletizaciu.

(A) Sprievodca pre oddefovaci prvok

1. V programovom strome tuknite na uzol Ukon oddefovaéa.
2. Na obrazovke Ukon oddefovaéa tuknite na Dale;j.

3. Tuknite na tla¢idlo Pohnat sem a podrzte tla¢idlo Auto alebo pouzite tlac¢idlo Manuélne na
presun robota do bodu oddelovaéa. Tuknite na tla¢idlo Pokragovat. Tuknite na Dale;j.

4. Tuknutim na Nastavit trafovy bod nauéte robot Pristupovy tratovy bod (pozri ast 24.11.1.
Pohyb na strane 172). Tuknite na Dalej.

5. Zopakujte krok 3.

6. Tuknutim na Nastavit trafovy bod nauéte robot Vystupovy tratovy bod (pozri éast 24.11.1.
Pohyb na strane 172). Tuknite na Dalej.

7. Tuknite na Dokongit.

8. Teraz modzete v priec¢inkoch Zdvihnut oddefovaci prvok, Polozit oddelovaci prvok a Cinnost
nastroja v programovom strome pridat uzly vhodnej €innosti.

(B) Ruéna konfiguracia
1.V programovom strome tuknite na uzol Ukon oddefovaéa.

Na uvodnej obrazovke Ukon oddefovaéa tuknite na moznost Ruéna konfiguracia.

Presunte robot na bod oddelovaca tuknutim na Presunat na bod oddefovaéa.

> LD

V programovom strome tuknite na uzol Pristup, aby ste robot naucili Pristupovy tratovy bod
(pozri €ast 24.11.1. Pohyb na strane 172).

5. V programovom strome tuknite na uzol Cinnost oddelovacieho prvku. Zopakuijte krok 3.
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6. V programovom strome tuknite na uzol Vystup, aby ste robot naucili Vystupovy tratovy bod
(pozri 24.11.1. Pohyb na strane 172).

7. Teraz mdzete v priec¢inkoch Zdvihnat oddefovaci prvok, Polozit oddelovaci prvok a Cinnost
nastroja v programovom strome pridat uzly vhodnej €innosti.

Moznosti Upravy paletizovacieho programu na mieru

Paletizovaci program sa da upravit na mieru nasledujicim postupom:

* Ak je po vytvoreni paletizovacieho programu nutné upravit alebo premiestnit paletu, staci
robot znova naucit funkciu palety (pozri ¢ast 25.17. Funkcie na strane 244), pretoze
sekvencia paletizovania je fixna vo vztahu k tejto funkcii. Z tohto dévodu sa vSetky ostatné
sucasti programu automaticky upravia podla nanovo naucenej polohy.

* Vlastnosti pohybovych prikazov mézete upravit (pozri ¢ast 24.11.1. Pohyb na strane 172).
* Mozete zmenit rychlosti a polomery zatacok (pozri ¢ast 24.11.1. Pohyb na strane 172).

* Do sekvencie Pri kazdej polozke alebo sekvencie Cinnost oddelovacieho prvku mozete pridat
dalSie uzly programu.

24.13.2. Hradat

Funkcia Hfadat pomocou senzora zistuje, kedy sa dosiahne spravna poloha na uchopenie alebo
pustenie predmetu. Tato funkcia umoznuje pracu so stohmi predmetov s réznou hribkou alebo pre
pripady, ked nie je znama presna poloha predmetov alebo je tazké ju naprogramovat.

Senzorom moze byt tlacidlovy spinac, tlakovy senzor alebo kapacitny senzor.

=

| e
® Ol ®
L o ®

Pre programovanie operacie hfadania zadefinujte nasledovné:
* A-zaciato¢ny bod.

* Baz C-smer stohu. To znamena zvacSovat stoh pri ukladani do stohu a zmens$ovat ho pri
odoberani zo stohu.

* D-hrubka poloziek v stohu.

Navod na pouzivanie 203 UR10e

Copyright © 2009-2022 by Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2022 by Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

I
UNIVERSAL ROBOTS

24. Karta Program

Je potrebné tiez definovat stav, kedy sa dosiahne d'alSia poloha v stohu, a $pecialnu postupnost
programu, ktora sa vykona v kazdej polohe v stohu.

Je potrebné udat rychlost a zrychlenie pohybu v ramci operacie so stohom.

Ukladanie do stohu

) Rozsirené

1

v Sablény 2

Hladat 3

4
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= Nastavit
B Cakat
@ Samostatné okno
O Zastavit
® Poznamka

9 £ Slucka

= <prazdne>
L. Vwvolat
== var_2:=2 *force()

= <prézdne:
& Skript

% Prepnutie ...
® Zasoval_1

Il Hiadat

29SS xXxBBTZ

[3

< Zvu
Q - Grafika Premenné

Vybrat druh hlfadania

Operaécia hladat je definovand

A Zaciato¢né poloha
B: Smer - OdPolohy
C: Smer - NaPolohu
D: Hribka poloZky

Vyberte ukladanie do stohu alebo odoberanie za stohu.

S A

NG a
vc
B [ I A
o o A
Ukladanie do stohu Odoberanie zo stohu

° 0 O smuiicia ()

O Normdlny

Pri ukladani do stohu sa rameno robota posuva do bodu A a potom sa pohybuje opac¢nym smerom
a hfada dalSiu polohu v stohu. Ked' sa najde pozicia stohu, robot si ju zapamata a vykona Specialnu

postupnost.

Na dal$i raz robot zaéne hfadat od zapamatanej polohy zvySenej o hribku predmetu v danom

smere.

Ukladanie do stohu sa dokonci, ked' vySka stohu presiahne urcitu hodnotu alebo ked senzor vyda

signal.

UR10e

204 Navod na pouzivanie



24. Karta Program

IR
UNIVERSAL ROBOTS

Odoberanie zo stohu

Zakladne

) Rozsirene

Q - Grafika Premenné

1 X Nastavenia premennych ~ Odoberat zo stohu
v Sablony 2 ¥ Program robota
Hradat 3 9« Pohybk
4 ® Tratovy bod_1
Sila 5 = Nastavit
Paletizacia 6 E Cakat
Sledovanie ; g Samostatné okno Odoberanie zo stohu je uréend tymito parametrami:
d ika Zastavit e
opravit 9 & Posndne I I A zaCiatocna poloha
Skrutkovanie peneEe B B: Smer - OdPolohy
S ® Adresar C: Smer - NaPolohu
a4 11 - prézanes b ‘e D: Hriblka polozky
12 ¢ @ suka DL 2
13 = <prazdne:
14 . Vwolat
15 == var_2:=2 *force()
16 ¢ b Ak .. Daldla poloha sa néde, ked:
17 -y
18 5 Skript
19 * Prepnutie .. Hrubka predmetu Spoloéné parametre
20 ® Casoval 1 0.0 mm Rychlost néstroja 250 mm/s
21 9 I Odoberat zo stohu Zrychlenie néstroja 1200 mm/s?
9 _Znboioha 1 O Postupnost pred spustenim ” "
' ‘ b d x I! . IIIII = O p | Obnovit na predvolené |
— ostupnost po ukonéeni

° 0 O 5““‘M\é::ia.

O Normalny

Pri odoberani zo stohu sa rameno robota pohybuje z bodu A v uréenom smere a hfada d'alsi
predmet. Podmienka na obrazovke uréuje, kedy sa dosiahne d'alSia polozka. Ked sa podmienka
splni, robot si zapamata poziciu a vykona Specialnu postupnost.

Na dal$i raz robot za¢ne hfadat od zapamatanej polohy zvySenej o hrubku predmetu v danom

smere.

ZadCiato€na poloha

ZacCiatocna poloha sa nachadza tam, kde za€ina operacia na stohu. Ak sa zaCiato¢na poloha
vynecha, rameno robota za¢ne ukladat do stohu v aktualnej polohe.
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Smer

) Zakladné Q - Grafika Premenné

) Rozsirene

Z | ¥ Frogram robotra ~
FE 3 ¢ & Pohybk Smer
WV Sablony . P P . . M-
4 ® Tratovy bod 1 Smer je uréeny priamkou spéjajlicou polohy TCP néstroja v dvoch tratowych bodoch
Hladat 5 = Nastavit
Sila 6 B Cakat O Zastavit po 500,00 mm
Paletizacia 7 @ Samostamé okno O Zastavit ked
8 © Zastavit
Sledovanie 9 @ Poznémka
dopravnika

10 9 w Adresdr
Skrutkovanie 11 5

A

Spoloéné parametre

e & Preprutie . Rychlost néstroja 10,0 mm/s
20— ® Casoval_1 i o

21 % | Odoberat zo stohu Zrychlenie nastroja 1200 mm/s?
22 ® ZacPoloha_1

23 |- Smer v | Obnovit na predvolené |

ONormélny ’ ° 0 o Simu\é::ia.
st

Smer dany polohami B az C je pocitany ako rozdiel polohy medzi TCP Bdo TCP C.

Smer neberie do Uvahy orientaciu bodov.

Vyjadrenie d'alSej polohy v stohu

Rameno robota sa pohybuje pozdiz smerového vektora, pricom nepretrzite vyhodnocuije, &i este
nebola dosiahnuta dalsia poloha v stohu. Ked je prislusny vyraz vyhodnoteny ako True, vykona sa
Specialna postupnost.

“Pred zacatim”

Volitelna postupnost BeforeStart sa spusti tesne pred za¢atim operacie. Mozno ju vyuzit na
Cakanie na signaly o pripravenosti.

“Po ukonceni”

Volitelna postupnost AfterEnd sa spusti po ukonéeni operacie. Mozno ju vyuzit na signalizaciu pre
dopravnik, aby sa zacal pohybovat a pripravovat na dalsi stoh.

Postupnost Zdvihnat/Ulozit

Postupnost zdvihnutia/ulozenia je Specialna postupnost programu, ktora sa vykonava v kazdej
polohe stohu, podobne ako operacia Paleta.
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24.13.3. Sila

POZNAMKA
Pouzitie tejto funkcie sucasne s funkciou Sledovanie dopravnika a/alebo Odchylka
cesty moze viest ku konfliktu v programe.

* Nepouzivaijte tuto funkciu sucasne s funkciou Sledovanie dopravnika alebo
Odchylka cesty.

Rezim sily je vhodny pre aplikécie, kde aktualna poloha TCP pozdiz vopred definovanej osi nie je
délezita, ale namiesto toho je pozadované pdsobenie sily pozdiz tejto osi. Napriklad ak sa stredovy
bod nastroja TCP odvaluje proti zakrivenému povrchu alebo pri tlaéeni alebo tahani obrobku.

Rezim sily takisto podporuje pésobenie urcitého kratiaceho momentu okolo vopred definovanych
osi. Ak sa rameno robota nestretne so ziadnymi prekazkami v osi, kde je nastavena nenulova sila,
bude sa snazit pozdiz nej zrychlit. Aj ked bola os zvolena, aby sa spravala pruzne, program robota
sa nadalej bude snazit pohybovat robota pozdiz tejto osi. Riadenie sily vSak zaistuje, Ze rameno
robota bude nadalej nabiehat na zadanu silu.

POZNAMKA

Ak sa v prikaze 1f, ElseIf alebo Loop nachadza uzol Sila a je vybratda moznost
Check Expression Continuously, mozete pridanim skriptu end force
mode () na koniec vyrazu ukoncit riadenie sily.

VYSTRAHA
1. Vyhnite sa prudkému spomaleniu tesne pred prechodom do rezimu sily.

2. Vyhnite sa prudkému zrychleniu v rezime sily, pretoze zniZuje presnost
ovladania sily.

3. Vyhnite sa pohybom paralelnym na pruzné osi pred vstupom do rezimu sily.
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ZVU
> Zakladné O\ - Grafika Premenné

) Rozsirené

o4 U iatovy_uou_i ~
\v Sablén 5 = Nastavit Sila ednoduchy -
i 6 B Cakat Cast programu pod tymto prilkazom sily sa spustiv rezime sily. V rezime sily moze
Hladat 7 os tatné ol robot pouzit uvedeny silu v smere wybrate] funkcie,
amostatné okno
Sila 8 O Zastavit
e ® Poznamka Funlccia

Paletizacia .

10 ¢ w Adresdr Zé&kladina -
Sledovanie i - <prazanes
dopravnika ™| 1, ¢ & guera
Skrutkovanie 13 - <prd

14 Vwolat F Sla

A E' i 3 —
15 a= var_2:=2 *force() 0.0 N

16 ¢ b Ak... —?
17 = <prazdne:

18 5 Skript
19 & Prepnutie ..

20 ® casovac_1

21 ¢ & Odoberat zo stohu
22 ® ZacPoloha_1

23 & = Smer

26 e 11 VybratPostupnost!

31 ¢ ¥ Sia v Aby ste otestovali reZim sily, pouzite mzslwe,uvedene
tlatidlo testu v kombinacii s tlacidlom volného chodu na Test:
— — ruénom oviddanf,
t B ANl Nl g=

ONorma’Iny b ° 0 O Sir‘mu\é(ia.

Vyber funkcie

Ponuka funkcii sa pouziva na vyber suradnicového systému (osi), ktoré robot bude pouzivat, ked
bude pracovat v rezime sily. Funkcie v ponuke su tie, ktoré boli definované v instalacii (pozri
¢ast 25.17. Funkcie na strane 244).

Typ rezimu sily

NizSie uvedené rezimy sily uréuju spésob, akym bude zvoleny prvok interpretovany.

* Jednoduchy : V rezime sily sa bude spravat pruzne iba jedna os. Sila pozdiz tejto osi je
nastavitelna. Pozadovana sila sa vzdy pouzije pozdiz osi Z zvoleného prvku. Avsak pre
linearne prvky je to pozdiz ich osi Y.

* Ramec : Typ ramca umoznuje pokrocilejSie vyuzivanie. Tu je mozné nezavisle volit pruzné
spravanie a sily vo vSetkych Siestich stuprioch volnosti.

* Bod: Ked je zvolend funkcia Bod, tak mé& ulohovy ramec os Y smerujucu od TCP robota
smerom k zaciatku zvolenej funkcie. Vzdialenost medzi TCP robota a zaCiatkom zvolenej
funkcie musi byt minimalne 10 mm. Ulohovy ramec sa v priebehu programu meni podra toho,
ako sa meni poloha TCP robota. Os X a os Z ulohového ramca zavisia od pdvodnej orientacie
zvoleného prvku.

* Pohyb : Funkcia pohybu znamena, Ze sa ulohovy ramec bude menit podfa smeru pohybu
TCP. Os X ulohového ramca bude projekciou smeru pohybu TCP na rovine rozpinajucej sa
medzi osami X a Y zvoleného prvku. Os Y bude kolma k pohybu ramena robota a v rovine X-Y
zvolenej funkcie. To je mozné vyuzivat pri odstrafiovani ozubov pozdiz zlozZitej drahy, kde je
pozadovana sila kolma k pohybu TCP.
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Ak je zadany rezim sily, ked je rameno robota v pokoji, nebudu sa spravat pruzne Ziadne osi,
pokym sa TCP nezacéne pohybovat. Ak sa neskor, stale v rezime sily, rameno robota opat
zastavi, bude mat ulohovy ramec rovnaku orientaciu, ako ked sa TCP naposledy pohyboval.

Pre posledné tri typy moze byt aktualny ulohovy ramec zobrazeny poc¢as behu programu na karte
grafiky (pozri 24.5. Karta Grafika na strane 166), ked robot pracuje v rezime sily.

24.13.4. VVyber hodnoty sily

* Pri pruznych osiach mozno nastavit silu alebo hodnotu kritiaceho momentu, a a rameno
robota sa nastavi do polohy potrebnej na dosiahnutie vybratej sily.

* Pri nepruznych osiach bude rameno robota postupovat po trajektorii stanovenej programom.

Pre translacné parametre je sila Specifikovana v Newtonoch [N] a pre rotacné parametre je krutiaci
moment Specifikovany v Newton-metroch [Nm].

POZNAMKA
Treba postupovat nasledovne:

* Pouzite funkciu skriptu get tcp force (), ¢im si budete moct precitat
skutoénu silu a krutiaci moment.

* Ak je aktualna sila a/alebo krutiaci moment niz8i nez pozadovany, opravte
vektor kfuca.

24.13.5. Limity rychlosti

Pri nepruznych osiach mozno nastavit maximalnu kartuziansku rychlost. Ak sa robot nedostane do
kontaktu s predmetom, pri riadeni sily sa hybe touto rychlostou.

24.13.6. Nastavenia testovacej sily

Tlacidlo zapnutia a vypnutia, oznacené ako Test, prepina spravanie tlacidla Vofny chod na zadne;j
strane prenosného terminalu z normalneho rezimu vofného chodu na test prikazu sily.

Ked je zapnuté tlaidlo Test a stlaci sa tlaCidlo Vofny chod na zadnej strane prenosného terminalu,
robot bude vykonavat ¢innost, ako keby program dosiahol tento prikaz sily. Tymto spésobom je
mozné overit nastavenia pred skutoénym spustenim celého programu. Tato moznost je obzvlast
uzito€na pre overenie, ze boli spravne zvolené osi s pruznym spravanim a sily. Jednoducho podrzte
jednou rukou TCP robota a druhou rukou stlacte tlaCidlo Vofny chod a vSimnite si, v akom smere sa
rameno robota moze alebo neméze pohybovat.

Po odchode z tejto obrazovky sa tlaCidlo Test automaticky vypne, €o znamena, Ze tlacidlo Vofny
chod na zadnej strane prenosného terminalu sa opat pouziva na normalny rezim vofného chodu.

Tlacgidlo Vofny chod bude funk&né iba vtedy, ked bude pre prikaz sily zvolena platna funkcia.
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24.13.7. Sledovanie dopravnika

POZNAMKA
Pouzitie tejto funkcie su¢asne s funkciou Sila a/alebo Odchylka cesty moze viest ku
konfliktu v programe.

* Nepouzivaijte tuto funkciu sucasne s funkciou Sila alebo Odchylka cesty.

Sledovanie dopravnika umoznuje sledovanie ramena robota az pri dvoch dopravnikoch. Sledovanie
dopravnika sa definuje v karte InStalacia (pozri ¢ast 25.14. Nastavenie sledovania dopravnika na
strane 240).

v ABCDE
RIS =: 0 @ W
Chod __Program | Instalaeia |  Pohyb v Frme e ot Vs
\Seob: & = A
Nastavenie sledovania dopravnika
Tce ‘Con\/eyor 1 (vypnuty) hd ‘
! Zafazenie O Povolt sledovanie dopravnila
Montéaz
Nastavenie
Vv
1/0 nastroja
Premenné
Spustenie
Hladky
prechod
Domov
Sledovanie
dopravnika
Skrutkovanie

O Pozastavené

K uzlu programu na sledovanie dopravnika sa dostanete cez kartu Program v &asti Sablény. V ramci
tohto uzlu su pocas sledovania dopravnika povolené vSetky pohyby, ale suvisia s pohybom pasu
dopravnika. Pri ukon€ovani sledovania dopravnika nie su povolené zatacCky, preto sa robot pred
dalSim pohybom uplne zastavi.

Sledovanie dopravnika

1. V hlavicke tuknite na Program.

2. Tuknite na Sablény a vyberte moznost Sledovanie dopravnika, &im do programového
stromu pridate uzol sledovania dopravnika. Kazdy pohyb uvedeny v uzle sledovania
dopravnika sleduje pohyb dopravnika.

3. V Casti Sledovanie dopravnika vyberte v rozbalovacom zozname na vyber dopravnika
dopravnik 1 alebo dopravnik 2, ¢im zadefinujete, ktory dopravnik treba sledovat.
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conveyor tracking () nakoniec vyrazu ukoncit sledovanie dopravnika.

24.13.8. Skrutkovanie

POZNAMKA
Aksav If,ElseIf alebo Loop nachadza uzol Sledovanie dopravnika a je vybrata
moznost Check Expression Continuously, mdzete pridanim skriptu end

Programovy uzol Skrutkovanie poskytuje jednoduchy sp6sob na pridanie aplikacie skrutkovania pre

pripojeny skrutkova€. Konfiguracia skrutkovaca a jeho pripojeni k robotu sa definuju v karte
InStalacia (pozri 25.1. VSeobecné na strane 225).

<b dZVU=
default*

) Zéakladné O\ - Grafika Premenné

1 X Nastavenia premennych .
Hladat 3+ v Sklixovanie Skrutkovac: Definované pouZivatel'om
4 ? P AZzdo
Sila 5 | Dole pridafte tkony pre tento o 1V instaldcii musl byt uréeny Start /O a TCP
Paletizacia Smer
Sledovanie @ Napinacf
dopravnika

O Uvoltovach

Skrutkovanie

A (3

O Powolit &tartovaci bod

Proces

O Nasledovat skrutlku pomocou

<
f‘b(’?( I! m: E’ridat',,aida
O Normalny :
Rychlost a

° 0 O simuicis ()

Pridanie uzla skrutkovania

1. V hlavicke tuknite na Program.

2. V &asti Sablony tuknite na Skrutkovanie.

3. Vyberte Utiahnut, ak sa ma skrutka sledovat v smere utiahnutia (dnu), alebo vyberte Povolit,

ak sa ma skrutka sledovat v smere povolenia (von). Tento vyber ma vplyv len na smer, v

ktorom ma robot sledovat skrutku, a jeho meracie vypocty.

4. V poli Vyber programu mézete vybrat program skrutkovaca v zavislosti od signalov vyberu

programu v karte InStalacia.

5. Vyberte Povolit Startovaci bod, ak chcete do programového stromu pridat PohybL, ktory sa

vykona vtedy, ked je uz skrutkovac v chode.
Ak treba, vyberte Povolit spravovanie chyb stroja, ¢im do programového stromu pred
zaciatkom skrutkovania pridate opravné opatrenie.
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Vyberom polozky Nasledovat skrutku v ¢asti Proces mézete ovplyvnit akciu skrutkovania
nasledujucimi spésobmi:

* Sila: Vyberte polozku Sila, ak chcete definovat silu vyvijanu na skrutku. Potom vyberte Limit
rychlosti, aby sa robot pohyboval touto rychlostou, pokym sa nedostane do kontaktu so
skrutkou.

UPOZORNENIE
Pred spustenim programu skrutkovania umiestnite nadstavec skrutkovaca

nad skrutku. Vyvijanie akejkolvek sily na skrutku méze ovplyvnit vykon
programu skrutkovania.

* Rychlost: Vyberte fixni Rychlost nastroja a Zrychlenie, ktorymi bude robot sledovat skrutku.

* Vyraz: Podobne ako v pripade prikazu If (pozri €ast 24.12.2. Ak na strane 190), vyberte
Vyraz, ak chcete popisat podmienku, pod ktorou robot sleduje skrutku.

24.13.9. Skrutkovat kym

Uzol programu Skrutkovanie obsahuje povinny uzol Until, ktory definuje kritéria zastavenia procesu
skrutkovania.

default*

<bez ndzvu>* D i E CCCC =
Novi.  Obwerk.  Ulodk

Cho hyb v Denni
> Zékladné O\ - Grafika Premenné
) Rozsirené 1% Nast . ich
astavenia premennyc Az
P zdo
v Sablony 2 ¥ Program robota
Hladaf 3 ¢ ¥ Skrutkovanie
4 9 3 AZdo Za{d‘aﬁfe ;‘Jod'gliegku AZ do. Robot bude nasledovat proces, az kym nebucde spinend
Sila 5 @ Dole pridajte Ulkony pre tento © podmienka Az do.
Paletizacia 6 ¢ Afdo Uspech
Sledovanie 7 @ 'Dole pridajte Ukony pre tento c
dopravnika
Skrutkovanie Eas ‘
B
Chyba
< >
— — Pridat , az do”
R AoNsat gl W=l g=

Normalny ' ° 0 O Sir‘mu\é(ia.
00%

Mbzete definovat nasledujuce kritéria zastavenia:

* Uspech: Skrutkovanie pokracuje, kym sa nezisti dokon&enie podfa moznosti, ktort vyberiete.
Mozete pridat len jednu podmienku Uspechu.

* Chyba: Skrutkovanie pokracuje, kym sa nezisti chyba podfa moznosti, ktoré vyberiete.
Mozete pridat viaceré podmienky chyby.
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Uspech

* OK: Skrutkovanie pokracuje, kym sa nezisti signal OK zo

skrutkovaca.
* Cas: Skrutkovanie pokraéuje do dosiahnutia definovaného &asu.
* Vzdialenost: Skrutkovanie pokracuje do dosiahnutia definovanej
vzdialenosti.

* Vyraz: Skrutkovanie pokracuje, kym nebude splnena podmienka
vlastného vyrazu.

Chyba
* Nie je OK: Skrutkovanie sa zastavi, ked sa zisti signal Nie je OK zo
skrutkovaca.
* Vzdialenost: Skrutkovanie sa zastavi, ked' sa prekroci definovana
vzdialenost.
+ Casovy limit: Skrutkovanie sa zastavi, ked sa prekroéi definovany
Cas.

24.14. URCap

24.14 1. Vzdialené TCP a URCap trasy nastroja

Vzdialené TCP a URCap trasy nastroja umoznuje nastavit vzdialené body v strede nastroja (RTCP),
pricom bod v strede nastroja ma fixné miesto v priestore a zavisi od zakladne robota. Vzdialené TCP
a URCap drahy nastroja zaroven umoznuje programovat tratové body a kruhové pohyby a
generovat pohyb robota na zaklade importovanych suborov s drahami nastroja definovanymi v
externych softvérovych balikoch CAD alebo CAM.

Pred pouzitim funkcie URCap vzdialeného TCP sa vyzaduje registracia robota (pozri ¢ast 18.7.
Registracia robota a subor s licenciou na strane 123). RTCP funguje v aplikaciach, ktoré od robota
vyzaduju uchopenie a premiestnovanie predmetov vo vztahu k fixnému nastroju. RTCP sa pouziva
spolu s prikazmi RTCP_PohybP a RTCP_KruhovyPohyb na premiestnenie uchopenej sucasti
konstantnou rychlostou vo vztahu k fixnému nastroju.
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default

<unnamed> D i E cc

Run letien | Move 110

Log
Remote TCP & Toolpath

) Safety
Start the controller before using this URCap:

2 Fieldous Controller Status: STOPPED

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 .

Podobne ako Standardny TCP (pozri ¢ast 25.2. Konfiguracia TCP na strane 225), RTCP mozete
definovat a pomenovat v Casti Nastavenie v karte InStalacia. M6Zete tiez vykonat nasledujuce
akcie:

* Pridanie, premenovanie, Upravu a odstranenie RTCP
* Pochopenie predvoleného a aktivneho RTCP
* Ucenie polohy RTCP

* Kopirovanie orientacie RTCP

Nastavenie RTCP z funkcie
Nastavenie RTCP s pouzitim funkcie umoznuje pohyb robota vo vztahu k RTCP pri si¢asnom
vytvoreni tratovych bodov RTCP a oblych pohybov RTCP.

1. Tuknutim na ikonu + vytvorte novy RTCP. Pripadne vyberte v rozbalovacej ponuke existujuci
RTCP.

2. Tuknite na rozbafovaciu ponuku Kopirovat hodnoty z funkcie bodu a vyberte funkciu. Overte,
i sa hodnoty orientacie RTCP aktualizovali podla vybratej funkcie.
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<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
Copy values from a feature:
RX 0.0000  rad
RY 0.0000 rad
RZ 0.0000  rad

Simulation .

o Power off

24.14.2. Typy pohybu vzdialeného TCP
RTCP_PohybP

Podobne ako Standardny PohybP, RTCP_PohybP definuje rychlost nastroja a zrychlenie ramena
robota vo vztahu k vzdialenému TCP. Pozri 25.2. Konfiguracia TCP na strane 225.

Obly pohyb RTCP

Podobne ako pri Standardnom kruhovom pohybe, pridanim kruhového pohybu RTCP do prikazu
RTCP_PohybP mozno uskuto¢novat kruhové pohyby. Pozri 25.2. Konfiguracia TCP na strane 225.

5

24.14.3. Vzdialeny tratovy bod TCP

Podobne ako Standardné tratové body, tratové body RTCP umoziuju linearny pohyb nastroja
konstantnou rychlostou a s kruhovymi zatackami. Predvolena velkost polomeru zatacky je spolo¢na
hodnota vo v&etkych tratovych bodoch. Pri mensej velkosti polomeru zatacky su zatacky ostrejSie.
Pri vacSej velkosti polomeru zatacky je draha hladSia. Tratové body RTCP sa udia fyzickym
pohybom ramena robota do pozadovanej polohy.

POZNAMKA

Maximalna rychlost oblého pohybu mdze byt nizSia ako uréena hodnota. Polomer
kruhu je r, maximalne zrychlenie je A a maximalna rychlost neméze prekrocit Arz
dovodu dostredivého zrychlenia.
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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 .

Ucenie tratovych bodov RTCP

1. V karte Program vlozte uzol RTCP_PohybP.
2. V uzle RTCP_PohybP tuknite na Nastavit. Zobrazi sa obrazovka Pohyb.

3. Na obrazovke Pohyb pouzite na umiestnenie robota do pozadovanej konfiguracie Rezim
u€enia alebo Pohyb.

4. Tuknutim na zeleny znak zaciarknutia vykonajte overenie.

Konfiguracia tratového bodu RTCP

Pouzitim zatacok umoznite robotu hladky prechod medzi dvoma trajektoriami. Tuknutim na PouZit
spolo¢ny polomer zata€ky alebo tuknutim na polozku Zatacka s polomerom nastavte z uzla
RTCP_PohybP polomer zatacky pre tratovy bod.

POZNAMKA

Uzol fyzického &asu (napr. Pohyb, Cakat) nemozno pouzit ako podriadent polozku
uzla RTCP_PohybP. V pripade pridania nepodporovaného uzla ako podriadenej
polozky uzla RTCP_PohybP dbéjde k zlyhaniu overenia programu.

24.14 4. Draha nastroja vzdialeného TCP

Vzdialené TCP a URCap trasy nastroja automaticky generuju pohyby robota a ufahcuju presné
sledovanie komplexnych trajektorii.
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Konfiguracia trasy nastroja vzdialené TCP
1. Na domovskej stranke vzdialeného TCP a drahy nastroja URCap vyberte moznost Pohyb
drahy nastroja vzdialeného TCP, ¢im sa dostanete do priebehu prace.

2. Riadte sa pokynmi v karte Pokyny.

Trasa nastroja vzdialené TCP si vyzaduje nasledujuce hlavné komponenty:
* Subor s trasou nastroja
* Vzdialené TCP
* Vzdialené TCP PCS

Konfiguracia trasy nastroja pomocou softvéru CAD/CAM

Trasa nastroja definuje orientaciu, trajektoriu, rychlost alebo (rychlost podavania) alebo smer
pohybu néastroja.

. Vytvorte alebo importujte CAD model dielu.

. Nastavte systém suradnic dielu (PCS) priradeny k dielu.

1
2

3. Vytvorte trasu nastroja viazanu na PCS na zaklade funkcii dielu
4. Simulujte pohyb trasy nastroja na kontrolu, &i spifia o¢akavania.
5

. Exportujte trasu nastroja do suboru s G-kédom a priponou .nc.

Importovanie G-kddu trasy nastroja do PolyScope

rrrrrr

> L 1 ¥ Robot Program

) Templates 2 @ v RTCP_MoveP

Variables

Remote TCP Toolpath

v URCaps 3 = RTCPToolpath_1
G RTCPToolpath_1 Fixed PCS -
Toolpath
Move Select Toolpath File Select PCS
Remote TCP <toolpath file> v Use active PCS hd
Move
@ Use shared blend radius (O use feed rate
O Blend with radius @ Use shared tool speed
d L O Tool speed
=+ Waypoint @ Use shared tool acceleration
—+ CircleMove O Tool acceleration
~+ Toolpath

! Atoolpath file must be selected.

23S XKBREATZ

O Normal Speed (— 100% Sw‘rw.ﬂatw:-n.
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1.

Nahrajte subory s trasou nastroja do korenového adresara USB kfuc¢a. Subory s trasou
nastroja musia mat priponu .nc.

Zasunte USB kfu¢ do ruéného ovladacieho panelu.

V Hlavicke tuknite na moznost Instalacia, potom na URCaps, vyberte moznost Vzdialené
TCP a draha nastroja, potom Pohyb drahy nastroja vzdialeného TCP a nakoniec moznost
Draha nastroja.

. Vyberte, ktoré subory s trasou nastroja chcete importovat do PolyScope.

24.14.5. Vzdialené TCP

Konfiguracia vzdialeného TCP pre pohyby v ramci trasy nastroja

1.

a bk~ 0N

Pri prvom tratovom bode v prostredi CAM stanovte orientaciu nastroja.
Na ruéné uchopenie ¢asti unasaca pouzite vorny chod.

Vyberte miesto vzdialeného TCP

Na vytvorenie kladnych hodnét pouzite sprievodcu polohou.

Upravuijte robot, kym nedosiahnete pozadovanu polohu dielu pri priblizeni k vzdialenému
TCP.

Predstavte si orientaciu nastroja pri prvom tratovom bode fyzického dielu. Kladny smer osi Z
by mal smerovat od povrchu dielu.

Vytvorte funkciu roviny s rovnakou orientaciou ako pri predstavovani predchadzajuceho
kroku.

Nastavte orientaciu TCP skopirovanim hodnét z funkcie roviny. Pozadovana poloha dielu sa
zachova a zaroven sa vykona trasa nastroja.

24.14.6. Vzdialené TCP PCS

Systém suradnic dielu (PCS) vzdialeného TCP je definovany ako fixny vo vztahu k prirube nastroja
robota. Na obrazovke PolyScope tuknite na pali¢ku, ¢im sa aktivuje sprievodca ovladania PCS
vzdialeného TCP. Mézete pouzit nizSie opisané spdsoby ovladania.
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General Remote TCP & Toolpath

) Safety

Instructions

Toolpath

) Features

Fieldbus

Remote TCP Part Coordinate System
Defined with respect to the robot tool frame.

87 UREED [ 7 | |@rrcp pes

v [+ ]

Remote TCP
& Toolpath Position

X
Y
z

Orlentation
RX

RY
RZ

0.00
0.00
0.00

0.0000
0.0000
0.0000

mm
mm

mm

rad
rad

rad

default*

< ed>*
unnamed D ﬁ E © 5
New Open Save.
3
@T’.W.‘l‘._‘ lefining origin, +X axis, and +Y direction of P(
OT’.W.‘IW ing four reference points on part's surface
Next € Cancel

O Normal

Konfiguracia PCS vzdialeného TCP

Ak sa na povrchu dielu da nastavit PCS, pouzite tento sposob.

1.
2.

Na ru¢né uchopenie dielu zachytavaCom pouzite vofny chod.

Simulation .

Na ovladanie referenénych bodov vyberte moznost Vzdialené TCP. Na dosiahnutie vysokej
presnosti doCasne nastavte ostré vzdialené TCP a dokondite ovladaci proces.

Posuvaijte robot, aby sa vzdialené TCP dotklo vychodiskového bodu a smeru kladnejosi Xa 'Y

na dieli.

Ovladaci proces sa dokoncuje tuknutim na moznost Nastavit. Hodnoty pozicie a orientacie sa

vyplnia automaticky.

Inak pouzite tento spdsob.

1.
2.

Vyberte tri zo Styroch referenénych bodov na povrchu dielu.

V softvéri CAD/CAM nahrajte suradnice X, Y, Z suvisiace s PCS vybranych referencnych

bodov.

Na ru¢né uchopenie Casti undSaca pouzite volny chod.

Na ovladanie referenénych bodov vyberte moznost Vzdialené TCP. Na dosiahnutie vysokej
presnosti doCasne nastavte ostré vzdialené TCP a dokoncite ovladaci proces.

Zadajte suradnice prvého referenéného bodu.

Presunite robot na vzdialené TCP, aby sa dotkol prvého referenéného bodu na dieli.

Pri dalSich referencnych bodov zopakujte 5. a 6. krok.
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Nastavenie premennej PCS

V pripade rozsireného pouzitia, pri ktorom sa diel neuchopuje s vysokou konzistentnostou, mozete
nastavit premennu PCS a upravit pohyby trasy nastroja podfa polohy a orientacie dielu v zavislosti
od priruby nastroja robota. MézZete vytvorit premenné polohy naviazané na externy snimac, ktory
dokaze zistit polohu a orientaciu PCS.

1. Nastavte externy snimac, ktory zisti polohu a orientaciu PCS. Vystup snimaca musite
skonvertovat na ram priruby nastroja robota.

2. Skontrolujte, ¢i je PCS nastavené v zavislosti od dielu a i externy snimac¢ dokaze zistit polohu
a orientaciu.

3. V PolyScope vytvorte premenné polohy naviazanu na vystup externého snimaca ako
premennu PCS. Dajte jej jedine¢ny nazov, napriklad variable_rtcp_pcs_1.

4. Vlozte uzol drahy nastroja RTCP.

5. V pravom hornom rohu stranky programu vyberte v rozbalovacej ponuke moznost Premenny
PCS.

6. Vrozbalovacej ponuke Vybrat PCS vyberte variable_rtcp_pcs_1.

7. Vytvorte priradenie alebo uzol skriptu, ¢im sa pred uzlom drahy nastroja RTCP aktualizuje
premenna variable_rtcp_pcs_1.

V nasledujucej Easti vysvetlujeme, ako sa pouziva premenna v uzle trasy nastroja vzdialené TCP.

Konfiguracia uzla trasy nastroja vzdialené TCP

default*

< amed>*
unnamed D ﬁ E
New Open Save.
Run rograr ove og
Q _ Graphics Variables
> G 1 ¥ Robot Program T I th
) Templates 2 @ ¥ Toolpath_MoveP oolpa

3 = [Toolpath 2
W URCaps = n
Toolpath_2 Fixed PCS A
Toolpath
Move Select Toolpath File Select Plane as PCS
Remote TCP <toolpath file= e <plane feature> v

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 Simulation .
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1. Otvorte kartu Program a tuknite na URCaps.
2. Vyberte Pohyb vzdialeného TCP a vlozte uzol RTCP_PohybP.

3. Vyberte TCP a nastavte parametre pohybu: rychlost nastroja, zrychlenie nastroja a polomer
zatacky.

4. Uzol drahy nastroja RTCP vlozite tuknutim na moznost +Draha néastroja. Ak ho
nepotrebujete, vymazte vopred nastaveny uzol RTCP tratového bodu.

5. Zrozbalovacich ponuk vyberte subor s trasou nastroja a prislusné PCS vzdialeného TCP.
6. Ak sa pri RTCP uzla trasy nastroja pouziju rozlicné hodnoty, upravte parametre pohybu.

7. Naoverenie, ¢i uchopeny diel smeruje k vzdialenému TCP podfa o¢akavani tuknite na
moznost Presundt na prvy bod.

8. Otestujte program v simulacnom rezime pri nizkej rychlosti na potvrdenie konfiguracie.

POZNAMKA

Pri kazdom prechode po drahe nastroja mézete zaistit identicky pohyb nastroja
robota pridanim PohybuJ s nastavenim PouZit uhly kibu, aby sa pred pohybom po
drahe nastroja presunul na fixna konfiguraciu kibu. Pozri 24.11.1. Pohyb na strane
172

24.14.7. Pohyb drahy nastroja bezného TCP
Podobne ako pri konfiguracii pohybu trasy nastroja vzdialené TCP, pravidelny pohyb trasy nastroja
vzdialené TCP si vyzaduje nasledujuce:

* Subor s trasou nastroja

* Bezné TCP

* Funkciu roviny ako PCS

Konfiguracia a importovanie suboru s trasou nastroja

Podoba sa to konfigurovaniu drahy nastroja (pozri ¢ast Konfiguracia trasy nastroja pomocou
softvéru CAD/CAM na strane 217) a importovaniu drahy nastroja (pozri ¢ast Importovanie G-kédu
trasy nastroja do PolyScope na strane 217).

Konfiguracia pravidelného TCP

* Pri konfiguracii pravidelného TCP postupujte podla pokynov v ¢asti 25.2. Konfiguracia
TCP na strane 225.

* Pozitivhu os X bodov nastroja skontrolujte mimo povrch dielu.
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Konfigurovanie funkcie roviny PCS

1.

Vytvorte funkciu roviny pridanim roviny alebo nauéenim roviny. Pozri 25.17.5. Funkcia
roviny na strane 248.

Zafixujte diel vo vztahu k zakladni robota.

Overte, Ci sa pri tvorbe funkcie roviny pouzilo spravne TCP. Na dosiahnutie vysokej presnosti
docCasne nastavte ostré vzdialené TCP a dokoncite ovladaci proces.

Posuvaijte robot, aby sa vzdialené TCP dotklo vychodiskového bodu a smeru kladnejosi Xa 'Y
na dieli.

Dokoncite ovladaci proces a potvrdte polohu a orientaciu PCS.

Konfigurovanie uzla trasy nastroja

o a0 &~ w

. Otvorte kartu Program a tuknite na URCaps.

Vyberte TCP a nastavte parametre pohybu: rychlost nastroja, zrychlenie nastroja a polomer
zatacky. Vyberte Otacat nastrojom vofne okolo osi Z. Ak musi nastroja sledovat orientaciu
okolo osi Z definovanu v subore s trasou nastroja, tito moznost nevyberajte.

Uzol drahy nastroja vlozite tuknutim na moznost +Draha nastroja.
V rozbalovacej ponuke vyberte subor s trasou nastroja a prislusné PCS (funkcia roviny).
Ak sa pri uzla trasy nastroja pouziju rozlicné hodnoty, upravte parametre pohybu.

Na overenie, ¢i sa nastroj presunie k prvému bodu drahy nastroja, tuknite na Presunut na
prvy bod.

Spustite program v simulaénom rezime pri nizkej rychlosti na potvrdenie spravnosti
konfiguracie.
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POZNAMKA

Pri kazdom prechode po drahe nastroja mozete zaistit identicky pohyb nastroja
robota pridanim PohybuJ s nastavenim Pouzit uhly kibu, aby sa pred pohybom po
drahe nastroja presunul na fixnu konfiguraciu kibu. Pozri 24.11.1. Pohyb na strane
172
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25. Karta Instalacia

25.1. VSeobecné

Karta InStalacia umoznuje konfigurovat nastavenia, ktoré ovplyvnia celkovy vykon robota a
PolyScope.

25.2. Konfiguracia TCP

Stredovy bod nastroja (TCP) je bod na nastroji robota. Kazdy TCP obsahuje posun a rotaciu
vzhlfadom na stred vystupnej priruby nastroja.

Ak je robot naprogramovany na navrat do predtym ulozeného tratového bodu, presunie TCP do
polohy a oto€enia ulozeného v ramci tratového bodu. Pri naprogramovani na linearny pohyb sa TCP
pohybuje linearne.

<bez ndzvu=* D i E
=+
Nowy. Otvorit..  Uloiit

default

Chac Instaldcia | Pobyb v Denni
Stredovy bod nastroja Vizualizécia TCP
TCP =
(7] ae 2L RES =
1 Zatazenie
Montas Poloha
Nastavenie 0.0jmm
A% Y 0.0 mm # Merat
1/0 nastroja z 0.0/ mm e
Premenné
Spustenie Orientécia
Hladky Jednoatlcy |Veltor rotécie [rad] h |
prechod -
Domov RX 0.0000
Sledovanie RY 0.0000 # Merat
dopravnika Az 0.0000
- Priruba néastroja

Skrutkovanie

Y \ 4
-

ONorma’Iny o 0 O Simtﬂé::ia.
ychlost o

25.2.1. Poloha

Suradnice X, Y, 7z urCuju polohu TCP. Ked su v8etky hodnoty (vratane orientacie) nulové, TCP sa
prekryva so stredovym bodom vystupnej priruby nastroja a vyuzije suradnicovy systém, ktory je
znazorneny na obrazovke.

25.2.2. Orientacia

Polia suradnic RX, RY, RZ urcuju orientaciu TCP. Podobne ako v karte Pohyb, rozbalovacia ponuka
Jednotky nad pofami RX, RY, RZ sluzi na vyber suradnic orientacie (pozri ¢ast ).
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25.2.3. Pridanie, premenovanie, uprava a odstranenie TCP

Mozete zacat s konfiguraciou nového TCP pomocou nasledujucich ukonov:

* Ak chcete definovat novy TCP s jedine¢nym nazvom, tuknite na tla¢idlo[_+ |. Nové TCP je
dostupné v rozbalovacej ponuke.

* Ak chcete premenovat TCP, tuknite na tlacidlo [ Z .

* Ak chcete odstranit vybrané TCP, tuknite na tlacidlo' @ . Nie je mozné odstranit posledny
TCP.

Aktivhe TCP

Robot pri linearnom pohybe vzdy pouziva aktivny TCP na uréenie odchylky TCP. Aktivhy TCP
mozno zmenit pomocou prikazu Pohyb (pozri ¢ast 24.11.1. Pohyb na strane 172) alebo prikazu
Nastavit. V karte Grafika je znazorneny pohyb aktivneho TCP (pozri ¢ast 24.5. Karta Grafika na
strane 166).

Predvoleny TCP

Pred spustenim programu je nutné nastavit predvoleny TCP ako aktivny TCP.

* Vyberte pozadovany TCP a tuknutim na Nastavit ako predvoleny nastavte dany TCP ako
predvoleny.

Zelena ikona v dostupnej rozbalovacej ponuke oznacuje nakonfigurovany predvoleny TCP.

25.2.4. UcCenie polohy TCP
12 2 & B e Dom e

Pohyb i

VSeobecné Stredovy bod nastroja
i : Naucit polohu TCP

ee 7| R ]

1 Zatazenie

=]

. Je potrebnych viac bodov

Montés Posuntt TCP do rovnalee] polohy z réznych uhlov

NHStave"ie
Nastavit bod 1
4% 7 _

1/0 nastroja
Premenné
Spustenie

Hladky
prechod

Domov

Sledovanie 7
dopravnika

Skrutkovanie

o

) Zbernica

O Normalny ° 0 o 'S.imu\a’cia.
ychlost )%

Suradnice polohy TCP je mozné automaticky vypocitat nasledujucim spésobom:
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1. Tuknite na Meranie.
2. Vyberte pevny bod v pracovnom priestore robota.

3. Ak chcete presunut TCP na vybraty bod z minimalne troch r6znych uhlov alebo ulozit
prislusné polohy vystupnej priruby nastroja, pouzite Sipky v pravej ¢asti obrazovky.

4. Na pouzitie overenych suradnic na prislusné TPC pouzite tla¢idlo Nastavif. Polohy musia byt
dostatoCne rozdielne, aby vypocet pracoval spravne. Ak nie su dostato¢ne odliSné, stavova
kontrolka LED nad tlaCidlami sa rozsvieti naerveno.

Aj ked su tri polohy zvycajne dostatocné na uréenie spravneho TCP, je mozné pouzit Stvrtu polohu,
aby sa overila spravnost vypoctu. Kvalita kazdého uloZzeného bodu s ohfadom na vypocitany TCP
sa indikuje pouzitim zelenej, Zltej a Cervenej kontrolky LED na prisludnych tlacidlach.

25.2.5. UCenie orientacie TCP

<bez ndzvu=*
default D i E
Choc  enni Nowy. Otvort. Uloit.
VSeobecné Stredovy bod néastroja
S : Naugit orientéciu TCP
TCP =
v e
e 7 . . L [ . Newybrala sa Ziadna funkcia
v Zatazenie
Monté? Vyberte funkciu a nastavte bod tak, aby néstroj ukazoval v smere osi
Z wybranej funlcie
Nastavenie
Vv %
1/0 nastroja
. Nastavit bod

Premenné
Spustenie
Hladky
prechod
Domov
Sledovanie Vi
dopravnika
Skrutkovanie (]

) Bezpecénost

ONorma’Iny ' ° 0 O Sir‘mu\é(ia.
el b

1. Tuknite na Meranie.

2. Vyberte funkciu z rozbalovacieho zoznamu. DalSie informécie o definovani novych funkcii
najdete v Casti 25.17. Funkcie na strane 244,

3. Tuknite na Nastavit bod a pouzite Sipky na pohyb néstroja na nastavenie polohy, kde
orientacia nastroja a prislusné TPC suhlasia so systémom suradnic vybratych funkcii.

4. Overte vypocitanu orientaciu TCP a pouzite ju vo vybratom TCP tuknutim na Nastavit.

25.3. Zatazenie

Aby robot pracoval optimalne, je nutné nastavit zataZenie, tazisko a zotrva¢nost.
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Mozete definovat niekofko zatazeni a prepinat medzi nimi vo svojom programe. Toto je uzito¢né v
pripadoch Zdvihnut a Polozit, napriklad, ked' robot zdvihne a uvolni predmet.

Cho + intalacia | Pohyb v 3 ek ) ) Otve
ZataZenie Vizualizécia zatazenia

TCP o

— B payosd = i 4]

v Zatazenie
Zatazenie v
Montéaz
. Hrmotnost 0,000 kg

Nastavenie .
A Taziska
1/0 nastroja Cx 0,00 mm /# Merat L e
Premenné cr 0,00/ mm
Spustenie cz 000/ mm
Hladky
prechod 1 Nezabudnite nastavit celkovd hmotnost zataZenia
Domov

Zotrvaénost (kg m?)
Sledovanie - . . . X
dopravnika O Pouzit viastnd maticu zotrvacnosti

Priruba néstroja

Skrutkovanie

V '
) Funkcie
) Zbernica % =
o Zotrvatnost je zadand s wichodiskowm bodom v tazisku (CoG)

zataZenia a 65 zarovnanych s osami priruby.

ONorma’Iny ' ° 0 O Sir‘mu\é(ia.

25.3.1. Pridanie, premenovanie, Uprava a odstranenie zatazenia

Mozete zacat s konfiguraciou nového zatazenia pomocou nasledujucich tkonov:

* Ak chcete definovat nové zataZenie s jedine¢nym nazvom, tuknite na tlacidlo[_+_|. Nové
zatazenie je dostupné v rozbalovacej ponuke.

* Ak chcete premenovat zataZenie, fuknite na tlacidlo[ 2 |.

* Ak chcete odstranit vybrané zatazenie, tuknite na tlacidlo @ . Nie je mozné odstranit
posledné zatazenie.
Aktivne uzito¢né zatazenie
Kontrolna znac¢ka v rozbalovacej ponuke ukazuje, ktoré zataZenie je aktivne B+ Pavess ~ . Aktivne

zataZenie mozno zmenit pomocou  ~ s=tiiow

Predvolené zataZzenie

Pred spustenim programu je predvolené zatazenie nastavené ako aktivne zatazenie.

* Vyberte poZzadované zatazenie a tuknutim na Nastavit ako predvolené nastavte dané
zatazenie ako predvolené.

Zelena ikona v rozbalovacej ponuke oznacuje nakonfigurované predvolené zatazenie

-\/ Payload -
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25.3.2. Nastavenie taziska

Tuknite na polia Cx, CY a Cz a nastavte taZisko. Nastavenie sa vztahuje na vietky vybrané
zatazenia.

25.3.3. Odhad uzito¢ného zatazenia

Tato funkcia umoznuje robotu nastavit spravne uzito¢né zatazenie a tazisko (CoG).

Pouzitie sprievodcu odhadom uzitoéného zataZenia

1. V Casti VSeobecné vyberte na karte InStalacia Zatazenie.

2. Na obrazovke Zatazenie tuknite na Meranie.

3. V sprievodcovi odhadom uzitoéného zatazenia tuknite na Dale;j.
4

. Pri nastavovani Styroch pol6h sa riadte prisluSnymi krokmi v sprievodcovi odhadom
uzito¢ného zatazenia.
Nastavenie Styroch poldh si vyZzaduje presun ramena robota do Styroch odliSnych poldh.
Zataz uzitocného zatazenia sa meria v kazdej polohe.

5. Po skonceni merania mdzete skontrolovat vysledok a potom tuknite na Dokon¢it.

POZNAMKA
Na dosiahnutie ¢o najlepsSieho odhadu uzitoéného zatazenia sa riadte tymito
pokynmi:
* Dbajte na to, aby boli polohy TCP do seba ¢o najodliSnejSie
* Meranie vykonajte v kratkom ¢asovom rozsahu
* Pocas alebo pred odhadom netahajte za nastroj a/ani prilozené uzito¢né
zatazenie

* Montaz a uhol robota treba spravne zadefinovat v instalacii

25.3.4. Zotrvacnost

Nastavenie hodn6t zotrvaénosti

Pre nastavenie hodn6t zotrvacnosti vyberte moznost Pouzit vlastni maticu zotrvagnosti.
Tuknite na polia: TxX, 1YY, 122, IXY, IXZ, a IYZ a nastavte zotrvaénost pre vybrané zataZenie.

Zotrvacénost je urc¢ena v suradnicovom systéme s vychodiskovym bodom v tazisku (CoG) zatazenia
a 6s zarovnanych s osami priruby.

Predvolena zotrvacnost sa pocita ako zotrva¢nost zény s pouzivatelom uréenej hmotnosti a
hustotou 1g/cm?3

Navod na pouzivanie 229 UR10e

Copyright © 2009-2022 by Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2022 by Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

R
UNIVERSAL ROBOTS

25. Karta Instalacia

25.4. Montaz

<b VUS>
default

Montaz a uhol robota

Zatazenie
Montaz

Nastavenie

Vv

1/0 nastroja
Premenné
Spustenie

Hladky
prechod

Domov r
Sledovanie f—)
dopravnika
Skrutkovanie
L

Otocit montdz zékladne robota

ARSI

O Normdlny

Naklonit

C L 4

o
o
°

pe

-
(4]
)

° 0 O ':?w-w.néma.

Specifikacia montaze ramena robota sltzi na dve veci:

1. Aby bolo rameno robota na obrazovke zobrazené spravne.

2. Aby ovladac¢ mal informaciu o smere gravitacne;j sily.

Zdokonaleny dynamicky model dodava ramenu robota hladké a presné pohyby a umozriuje mu
udrzat sa v rezime vofného pohybu. Z toho dévodu je dblezZita spravna montaz ramena robota.

VYSTRAHA

Nespravna montaz ramena robota méze sposobit ¢asté ochranné zastavenia alebo

pohyb ramena robota pri stlaceni tlacidla Vofny chod.

Ak je rameno robota pripevnené k rovnému stolu alebo podlahe, nie su na tejto obrazovke potrebné
ziadne zmeny. Ak je rameno robota namontované na strope, na stene alebo pod ur&itym uhlom, je

potrebné montaz nastavit pomocou tlacidiel.
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Tlacidla na pravej strane obrazovky slUzia na nastavenie uhla montaze ramena robota. Tri tlacidla

umiestnené vpravo hore nastavuju uhol pre strop (180 °), stenu (90 °), podlahu (0 °). Tlacidla

naklonu nastavuju fubovolny uhol.

Tlacidla v dolnej Casti obrazovky sa pouzivaju na otaCanie montaze ramena robota tak, aby

zodpovedala skuto€nej montazi.

VYSTRAHA

Pouzite spravne nastavenia montaze. Ulozte a nacitajte inStalacné subory s
programom.

25.5. Nastavenie V/V

TCP

Zatazenie
Montaz

Nastavenie
Vv

1/0 nastroja
Premenné
Spustenie

Hladky
prechod

Domov

Sledovanie
dopravnika

Skrutkovanie

) Bezpeénost

) Funkcie

) Zbernica

O Normalny

.
Zobrazit

[pigtainy -
Vstup Vystup
DI[o] digital_in[0] ~ Do[0] digital_out[0] ~
DIL] digital_in[1] % DO[1] digital_out[1] Prog-Running
Di2] digital_in[2] Start-Prog Do[2] digital_out[2]
DI3] digital_in[3] Stop-Prog DO[3] digital_out[3]
DI4] digital_in[4] DO[4] digital_out[4]
DI[s) digital_in[5] DoO[5] digital_out[5]
DI[s] digital_in[6] DO[8] digital_out[6]
DI[7] digital_in[7] DO[7] digital_out[7]
Tifo] tool_in[0] To[0] tool_out[0]
T tool in[1] v Tor) tool_out[1] v
Wybrany I/O: digital_out[1]
Premenovat
Alccia v programe
‘\/ysoké, ked bezi nizko, ked sa zastawvil hd ‘

Ryichlost

° 0 O simuiicia )

Na obrazovke nastavenia V/V mbzete definovat signaly V/V a konfigurovat akcie pomocou

ovladania karty V/V. Typy signalov V/V su uvedené v Castiach Vstup a Vystup.

Na pristup k vSeobecnym registrom mozete pouzit prevadzkovu zbernicu, napriklad Profinet a

EtherNet/IP.

Ak je zapnuté rozhranie komunikacie nastroja (TCI), analégovy vstup nastroja prestane byt k

dispozicii.

25.5.1. Typ signalu V/V

Na obmedzenie poctu signalov uvedenych v Castiach Vstup a Vystup mozete pouzit rozbalovaciu
ponuku Zobrazit, kde zobrazeny obsah upravite podfa typu signalu.

Navod na pouzivanie
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25.5.2. Priradenie pouzivatelom definovanych nazvov
Signaly vstupu a vystupu mdzete pomenovat, aby ste lahko identifikovali tie, ktoré sa prave
pouzivaju.

1. Vyberte pozadovany signal.

2. Tuknite na textové pole a zadajte nazov signalu.

3. Predvoleny nazov obnovite tuknutim na Vymazat.
Musite definovat nazov vSeobecného registra, aby bol k dispozicii v programe (napr. pre prikaz Wait
alebo podmienkovy vyraz prikazu If).

Prikazy Wait a If st opisané jednotlivo v Gastiach 24.11.8. Cakat na strane 185a24.12.2. Ak na
strane 190. Pomenované vSeobecné registre mbzete najst na obrazovke Editor vyrazov vo
vyberoch Vstup alebo Vystup.

25.5.3. Akcie V/V a ovladanie na karte V/V

Cinnosti VIV

Fyzické a zbernicové digitalne V/V sa da pouzit na spustenie akcii alebo ako reakcia na stav
programu.

Dostupné vstupné €innosti:

Vstup Akcia

Start Spusti alebo obnovi aktualny program na hraniénej hodnote
stupania (povolené len cez dialfkové ovladanie, pozri ¢ast
30.4.5. Dialkové ovladanie na strane 289)

Zastavit zastavi aktualny program na hrani¢nej hodnote stupania
Pozastavit pozastavi aktualny program na hrani¢nej hodnote stupania
Vofny chod Ak je vstup vysoky, robot prejde do vofného chodu (podobne

ako pri stlaCeni tlacidla vofného chodu).
Ak vofny chod nepovoluju iné podmienky, takyto vstup sa
ignoruje.

. VYSTRAHA
V pripade zastavenia robota pocas pouzitia vstupnej ¢innosti Spustit sa robot pred
vykonanim programu presunie na prvy tratovy bod daného programu. V pripade
pozastavenia robota po¢as pouzitia vstupnej ¢innosti Spustit sa robot pred
obnovenim programu presunie na poziciu, v ktorej bol pozastaveny.

Dostupné vystupné Cinnosti:
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Akcia Stav vystupu Stav programu

Nizke, ked nie je spusteny LO Zastaveny alebo pozastaveny

Vysoké, ked nie je spusteny HI Zastaveny alebo pozastaveny

Vysoky, ak je spusteny, nizky, LO Spustené

ak je zastaveny HI Zastaveny alebo pozastaveny

Nizke pri neplanovanom LO Program sa ukonc¢i mimo planu

zastaveni

Nizke pri neplanovanom LO Program sa ukoné&i mimo planu

zastaveni, inak vysoké HI Prebiehajuci, zastaveny alebo
pozastaveny

Nepretrzity impulz Prechadza z vysokého  Prebiehajuci (ak chcete zachovat

na nizky stav impulzu, program pozastavte

alebo zastavte)

POZNAMKA
a Program sa ukonc¢i mimo planu, ak nastane jedna z tychto situacii:
* ochranné zastavenie,
* porucha,
* porusenie,

* vynimka v behu programu.

Ovladanie karty V/V

V ovladani karty V/V mozete urcit, ¢i sa vystup ma ovladat cez kartu V/V (bud’ programatormi, alebo
obsluhou aj programatormi) alebo ¢i ho maju ovladat programy robota.
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25.6. Premenné inStalacie

-bez nazvu=*

efault*

Instalacia nnik
Premenné instalacie
TCP
1 Zatazenie * Né&zov ~ | Hodnota ~ Popis [»
Montaz

Nastavenie
Vv

1/0 nastroja
Premenné
Spustenie

Hladky
prechod

Domov

Sledovanie
dopravnika

Skrutkovanie v

> Funkcie
Nazov Hodnota Popis
) Zbernica

O Normélny ° 0 O Siﬂ"u_ﬂécia.

Premenné vytvorené na paneli Premenné inStalacie sa nazyvaju premenné instalacie a pouzivaju
sa ako normalne premenné programu. Premenné inStalacie su viak odliSné, pretoze si uchovaju
svoju hodnotu, aj ked’ sa program zastavi a opatovne spusti alebo ked’ sa rameno robota Ci riadiaca
skrinka vypnu a opatovne zapnu.

Nazvy a hodnoty premennych instalacie su ulozené spolu s inStalaciou, takze je mozné pouzit tu istu
premennu vo viacerych programoch.

Premenné instalacie a ich hodnoty su po¢as behu programu automaticky ukladané kazdych 10
minut a tiez ked' je program pozastaveny alebo zastaveny.

Vytvorenie inStalaénej premennej

1. Tuknite na Vytvorit novt a v poli N4zov sa navrhne nazov novej premenne;.
Nazov premennej mozete upravit podfla potreby.
2. V poli Hodnota nastavte hodnotu novej premenne;.
Premennu nemézete ulozit bez toho, aby ste najprv nastavili hodnotu.
3. Novu instalaénu premennu mozete popisat v poli Popis.
4. Novu premennu mozete nastavit ako obfibenu zaciarknutim policka Obfibena premenna.

5. Tuknutim na OK pridate novi premennu do zoznamu In&talaéné premenné.
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Oznacenie oblubenej premennej umoziuje, aby bola instalatna premenna sucastou suboru
obfubenych premennych, ktoré sa zobrazia pri obfubenych premennych na karte Premenné na
karte Program a karte Chod.

Oznacéenie inStalaénej premennej ako oblfubenej

1.
2.

V hlavicke tuknite na moznost InStalacia.

V Casti VSeobecné vyberte polozku Premenné.
Premenné su uvedené v Casti InStalaéné premenné.
Vyberte pozadované premenné.

Zaciarknite policko Obfibena premenna.

Tuknutim na polozku Chod sa vrétite k zobrazeniu premenne;.

Uprava premennej

1.
2.

Vyberte pozadovanu premennu v zozname Premenné instalacie.
Mozete upravit polia Hodnota, Popis alebo Obllibena premenna.

V tomto kroku nemézete upravovat nazov premenne;.

Zmeny upravenych inStalacnych premennych sa prejavia okamzite.

Odstranenie premennej

1.
2.

Vyberte pozadovanu premennu a tuknite na Odstranit.

V potvrdzovacom okne vyberte Odstranit premennu

25.7. Spustenie
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Chat v vV 3 enil ver! °*
N/ VSeobecné | Zmeny sa neuplatnia, kym sa inStaldcia neuloZi

TCP Predvoleny subor programu
!t ZataZenie Po spusteni robota automaticky naditat predvoleny program

Montaz O Nactat predvoleny program:

Nastavenie

Vv

1/0 nastroja Automaticlké spustenie predvoleného programu na karte Spustit

Premenné Zapniit hrana na

Spustenie

Hladky 1 Ak je tieZ povolend moZnost Automaticka inicializécia, robot sa méZe zatat hybat hned'po zapnuti.
FERED Dé sa to vyuzit len v rezime Dialkového oviddania.

Domov

Sledovanie Automaticky inicializovat

dopravnika

Automatické inicializécia robota, ked sa zapne hlavny vypiad
Skrutkovanie

) Bezpecnost Automatické uvol'nenie brzdy robota
Zaphut <Digit. vstup> - hrana na LO A4
1 Robot sa méZe hybat v dbsledku procesu uvolhenia brzdy.

D4 sa to vyUZit len v reZime Dialkového oviddania.

ONorma’Iny b ° 0 O Sir‘mu\é(ia.

Tato obrazovka obsahuje nastavenia pre automatické nacitanie a spustenie predvoleného
programu a pre automaticku inicializaciu rameno robota pri spusteni.

VYSTRAHA

1. Ak je zapnuté automatické nacitanie, automatické spustenie a automaticka
inicializacia, robot spusti program, len ¢o sa zapne riadiaca skrinka, ak sa
vstupny signél zhoduje so zvolenou urovnou signalu. Napriklad sa v tomto
pripade nebude vyzadovat prechod cez hranu na vybranu uroven signalu.

2. Ak je troven signalu nastavena ako NiZKA, davaijte si pozor. Vstupné signaly
su predvolené ako nizke, ¢o program automaticky spusti bez jeho spustenia
externym signalom.

3. Pred spustenim programu, kde je zapnuté automatické spustenie a
automaticka inicializacia, musite byt v rezime diafkového ovladania.

25.7.1. Nacitanie spustacieho programu

Po zapnuti riadiacej skrinky sa nacita predvoleny program. Predvoleny program sa takisto
automaticky nacita, ked vstupite na obrazovku Spustit program (pozri ¢ast 23. Karta Chod na
strane 157) a nie je nacitany ziaden program.

25.7.2. Spustenie spustacieho programu

Predvoleny program sa automaticky spusti na obrazovke Spustit program. Ked' sa nacita
predvoleny program a zisti sa prechod cez $pecifikovanu hranu externého vstupného signalu,
program sa spusti automaticky.

Pri spusteni je uroven su¢asného vstupného signalu nedefinovana. Vyber prechodu, ktory sa

UR10e 236 Navod na pouzivanie



(R
25. Karta Instalacia UNIVERSAL ROBOTS

zhoduje s Uroviou signalu pri spusteni ihned spusti program. Opustenie obrazovky Spustit
program alebo tuknutie na tlacidlo zastavenia na ovladacom paneli navyse deaktivuje funkciu
automatického spustenia, kym sa opatovne netukne na tla€idlo spustenia.

25.8. 1/0 nastroja

TCpP Wyberte, ako sa mé ovladat 1/O rozhranie néstroja. Ak je zariadenie ovladdané prostrednictvom URCap, nebude pouZfvatel'skd moznost

brana do Gvahy.

1 Zatazenie
Montés Ovlddané Pouzivatel v
Nastavenie
VIV Analégoveé vstupy - Rozhranie komunikécie néstrcja ReZim digitdlneho vystupu
1/0 nastroja O Analdgove vstupy Digltalny wystup néstroja sa urel na zaklade pripojeného néstroja
Premenné analog_in[2]
Spustenie analog (3] Vistupné napétie nastroja (o] -
Hladky , Akie nasadené zariadenie uréend pre 12 V, nastavenim napétia
prechod @ Rozhranie lkomunikécie néstroja * ndstroja na 24V ho méZete poskodit
Domov . o, . N . .
Rozhranie komunikécie néstroja umoziuje komunikovat s
g‘l)epc:(;\‘,;a"?l: nastrojom bez externého kablového prepojenia O Dvoipinové napéjanie

Prenosové rychlost 115200 A

Skrutkovanie Parita Sy @ Standardny wstup
Ukonéovacie bity Jeden - Digitdlny wstup 0 Klesanie (NPN) v
R neaktiune znaky L5 Digltéiny wstup 1 Klesanie (NPN) v
TX neaktivne znaky 3,5

4

ONorma’Iny ' ° 0 O Sir‘mu\é(ia.
Rychlost 100%

25.9. Rozhranie I/0O

Ovladanie rozhrania V/V vam umoznuje prepinat medzi ovladanim pouzivatefom a ovladanim
pomocou funkcii URcap.

1. Tuknite na kartu In&talacia a v ¢asti V&eobecné tuknite na V/V nastroja.

2. Vyberom polozky Pouzivatel v Casti Ovladanie rozhrania V/V ziskate pristup k anal6govym
vstupom nastroja alebo nastaveniam rezimu digitalneho vystupu. Vyberom URCap sa
odstrani pristup k analégovym vstupom nastroja a nastaveniam rezimu digitalneho vystupu.

POZNAMKA

Ak URCap ovlada koncovy efektor, napriklad unasac, dany URCap vyzaduje
ovladanie rozhrania V/V nastroja. Vyberom URCap v zozname mu povolite
ovladanie rozhrania V/V nastroja.
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25.10. Analogove vstupy nastroja

25.10.1. Rozhranie komunikacie nastroja

Rozhranie komunikacie nastroja (TCIl) umoziuje komunikaciu robota s pripojenym nastrojom cez
analdgovy vstup nastroja robota. Tymto zanika potreba externého kablového prepojenia.
Po zapnuti Rozhrania komunikacie nastroja su vSetky analégové vstupy nastroja nedostupné.

25.10.2. Nakonfigurujte Rozhranie komunikacie nastroja (TCI).

1. Tuknite na kartu In&talacia a v ¢asti V&eobecné tuknite na V/V nastroja.

2. Nastavenia TCl sa upravuju v ¢asti Rozhranie komunikacie nastroja.
Po zapnuti TClI je pre nastavenie V/V inStalacie analégovy vstup nastroja nedostupny a
nezobrazuje sa v zozname vstupov. Analdgovy vstup nastroja je nedostupny aj pre programy
ako moznost Cakat na a vyrazy.

3. Vrozbalovacich ponukach v ramci Rozhrania komunikacie nastroja vyberte pozadované
hodnoty.
VSetky zmeny hodnét sa ihned posielaju do nastroja. Ak sa inStalacné hodnoty liSia od
hodnét, ktoré nastroj pouziva, zobrazi sa upozornenie.

25.11. Rezim digitalneho vystupu

Rozhranie komunikacie nastroja umoziuje nezavisle od seba nakonfigurovat dva digitalne vystupy.
V PolyScope ma kazdy ¢ap rozbalovaciu ponuku, ktora umoznuje nastavit rezim vystupu. K
dispozicii su nasledujuce moznosti:

* Pokles: Umoznuje nakonfigurovat ¢ap v konfiguracii NPN alebo klesajlcej konfiguracii. Ak je
vystup vypnuty, ¢ap umozriuje pradu prudit do zeme. D4 sa to vyuzit v spojeni s éapom PWR
pri tvorbe uceleného obvodu. Pozrite si 5. kapitolu v prirucke inStalacie hardvéru.

* Zdroj: Umoznuje nakonfigurovat ¢ap v konfiguracii PNP alebo zdrojovej konfiguracii. Ak je
zapnuty vystup, ¢ap je zdroj kladného napétia (Co sa da nastavit v karte Vstup/vystup). Da sa
to vyuzit v spojeni s Capom GND pri tvorbe uceleného obvodu.

* Tlacit/tahat: Umoznuje nakonfigurovat ¢ap v konfiguracii Tlacit/tahat. Ak je zapnuty vystup,
¢ap je zdroj kladného napétia (o sa da nastavit v karte Vstup/vystup). Da sa to vyuzit v
spojeni s Capom GND pri tvorbe uceleného obvodu. Ak je vystup vypnuty, Cap umoznuje
prudu prudit do zeme.

Zmeny zacénu platit po zvoleni novej vystupnej konfiguracie. Momentalne nahrana instalacia sa
upravi, aby reklektovala novu. Po overeni toho, &i vystupy nastroja funguju, ako by mali,
nezabudnite inStalaciu ulozit, ¢im predidete strate zmien.
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25.11.1. Dvojpinové napajanie

Dvojité pohananie Capu sa pouziva ako hnaci zdroj nastroja. Zapnutie Dvoijitého pohanania ¢apu
vypne predvolené digitalne vystupy nastroja.

25.12. Hladky prechod medzi bezpeCnostnymi
rezimami

Pri prepinani medzi bezpenostnymi rezimami pocas udalosti (napr. vstup znizeného rezimu,
znizeny rezim spustacich plosin, ochranné zastavenia a trojpolohové pomocné zariadenie) sa
rameno robota usiluje vyuzit 0,4 s na vytvorenie ,hladkého* prechodu. Spravanie existujucich

aplikacii sa nemeni, ¢o koreSponduje s ,tvrdym* nastavenim. Nové instalacné subory idu predvolene
na ,makké“ nastavenie.

25.12.1. Uprava nastaveni zrychlenia/spomalenia

1. V hlavic¢ke tuknite na moznost InStalacia.
2. V ponuke nalavo tuknite v ¢asti VSeobecné na Hladky prechod.

3. Ak chcete pouzit vacsie zrychlenie alebo spomalenie
, vyberte moznost Tvrdy. Alebo vyberte moznost Makky, ¢im dosiahnete hladSie predvolené
nastavenie prechodu.

25.13. Domov
82+ 2

Pohyb Dennik

TCP |

Upravit polohu |
Zatazenie

Montéaz
Pohnut sem
Nastavenie

Vv
1/0 nastroja | i Nulova poloha |
Premenné
Spustenie i, }I':|
Hladky
prechod
Domov
Sledovanie Poloha kibu
dopravnika
Skrutkovanie ~ Zékladha 90,00° E
K e &
. Laket -60,00°
Zépéstie 1 -90,00°
.
Zapéastie 2 90,00°
Zépéstie 3 0,00°
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Domov je pouzivatefom definovana spiato¢na pozicia ramena robota. Po jej zadefinovani je
domovska poloha k dispozicii pri tvorbe programu robota. Domovska poloha sa da pouzit pri
definovani bezpecnej domovskej polohy (pozri ¢ast 22.18. Poloha Bezpecne domov na strane 153).
Tlacidla na domovskej obrazovke umoznuju tieto funkcie:

* Upravu polohy: upravuje domovsku polohu;
* pohyb sem: presuva rameno robota do definovanej domovskej polohy;

* nulovu polohu: vracia robota do vzpriamenej polohy.

25.13.1. Definovanie domova

—_—

.V hlavicke tuknite na moznost InStalacia.
V Casti VSeobecné vyberte Domov.

Tuknite na Nastavit polohu.

> LD

UcCte robota pomocou tlacidiel vofného chodu alebo prechodu.

25.14. Nastavenie sledovania dopravnika

Nastavenie sledovania dopravnika umozriuje nakonfigurovanie pohybu az dvoch oddelenych
dopravnikov. Nastavenie sledovania dopravnika umozriuje konfiguraciu prace robota s absolutnymi
alebo inkrementalnymi kddovacmi, ako aj linearnymi alebo kruhovymi dopravnikmi.

25.14.1. Definovanie dopravnika

1. V Hlavicke tuknite na InStalaciu.
2. V Casti VSeobecné vyberte Sledovanie dopravnika.

3. Vrozbalovacom zozname v Casti s hastaveniami sledovania dopravnika vyberte Dopravnik 1
alebo Dopravnik 2.
Naraz mozno konfigurovat len jeden dopravnik.

4. Vyberte moznost Povolit sledovanie dopravnika.

5. Nakonfigurujte parametre dopravnika (¢ast 25.14.2. Parameter dopravnika below) a
parametre sledovania (Cast 25.14.3. Parametre sledovania on the facing page).

25.14.2. Parameter dopravnika

Inkrementalny
kodovace je mozné pripojit k digitalnym vstupom 8 az 11. Dekddovanie digitalnych signalov
bezi na 40 kHz. Ak sa pouziva kvadratuarny kédovac (pozaduje dva vstupy), robot je schopny
urCit rychlost spolu so smerovanim dopravnika. Ak je smerovanie dopravnika konstantné, na
zistenie hran stupania, klesania alebo stupania a klesania na ucely ur€enia rychlosti dopravnika
staCi pouzit jeden vstup.

Absoldtny
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koddovace je mozné pripojit prostrednictvom signalu MODBUS. Tu sa vyzZaduje predbezna
konfiguracia registra digitalneho vystupu MODBUS (pozri ¢ast 25.19. Nastavenie V/V klienta
protokolu MODBUS na strane 254).

25.14.3. Parametre sledovania

Linearne dopravniky
Ak sa vyberie linearny dopravnik, je potrebné nakonfigurovat funkciu priamky v ¢asti Funkcie
inStalacie, aby sa urcilo smerovanie dopravnika. Dbajte na presnost umiestnenim funkcie
priamky paralelne k smeru dopravnika s velkym odstupom medzi dvomi bodmi, ktoré definuju
funkciu priamky. Nakonfigurujte linearny prvok tak, ze sa pocas ucenia dvoch bodov nastroj
pevne prilozi k boku dopravnika. Ak je smer funkcie priamky opacny ako pohyb dopravnika,
tuknite na tlac¢idlo Opa&ny smer. Pole Po&et impulzov na meter zobrazuje pocet impulzov,
ktoré kdédovac vygeneruje, ked’ sa dopravnik pohne o jeden meter.

Kruhoveé dopravniky
Pri sledovani kruhového dopravnika treba definovat tazisko dopravnika.

1. Stredovy bod sa definuje v ¢asti Funkcie instalacie. Hodnota pofa Po€et impulzov na
meter musi byt pocet impulzov, ktoré kddovac vygeneruje, ked’ sa dopravnik otoci o jednu
celu otacku.

2. Ak chcete, aby sa nastroj orientoval podfa ota¢ania dopravnika, zaCiarknite moznost
Otocit nastroj dopravnikom.

25.15. Nastavenie skrutkovania

Nastavenie skrutkovania poskytuje moznosti na konfiguraciu robota na pracu s priemyselnym
skrutkova¢om alebo priemyselnym utahovac¢om matic. M6zete nastavit polohu skrutkovaca s
ohlfadom na prirubu nastroja robota a elektrické rozhranie.
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25.15.1. Konfiguracia skrutkovaca

4.

.V hlavicke tuknite na moznost InStalacia.

V Casti VSeobecné vyberte moznost Skrutkovanie alebo tuknutim na TCP v Casti V§eobecné
vytvorte vlastny TCP na skrutkovanie.

V ¢astiach Vstup a Vystup mozete nakonfigurovat V/V skrutkova¢a. Pomocou zoznamu
Rozhranie mozete filtrovat typ V/V zobrazenych v ¢astiach Vstup a Vystup.

V &asti Start vyberte V/V, ktory spusti akciu skrutkovania.

Vyberom celociselného vystupu v ktoromkolvek zozname vystupov Vyber programu v ¢asti Vystup
mozete prepnut zoznam Vyber programu (pozri ¢ast 24.13.8. Skrutkovanie na strane 211) na
Ciselné pole.

25.15.2. Konfiguracia polohy skrutkovaca

1.

Pomocou rozbalovacej ponuky v ¢asti Nastavenie skrutkovania vyberte predtym definovany
TCP (pozri 25.2. Konfiguracia TCP na strane 225), v ktorom su poloha a orientacia nastavené
takto:

* Polohu nakonfigurujte tak, aby sa nachadzala na Spicke nastroja skrutkovaca v mieste,
kde sa dotyka skrutky.

* Orientaciu nakonfigurujte tak, aby bol kladny smer Z zarovnany s dizkou utahovanych
skrutiek.

Mozete zobrazit suradnice X, Y a Z vybratého TCP a overit, ¢i zodpovedaju nadstavcu alebo
patici nastroja.

Uzol programu skrutkovania (pozri 24.13.8. Skrutkovanie na strane 211) vyuziva kladny smer
Z vybratého TCP na sledovanie skrutky a vypocet vzdialenosti.

UR10e

242 Navod na pouzivanie



25. Karta Instalacia

UNIVERSAL ROBOTS

V nasledujucej tabulke su znazornené typické hodnoty orientacie (v zazname Vektor rotacie [rad]).

Os skrutkovania rovnhobezna so zapornym
smerom Y priruby nastroja robota

Os skrutkovania rovnobezna s kladnym
smerom Y priruby nastroja robota

Os skrutkovania rovnobezna s kladnym
smerom X priruby nastroja robota

Os skrutkovania rovhobezna so zapornym
smerom X priruby nastroja robota

Os skrutkovania rovnobezna s kladnym
smerom Z priruby nastroja robota

Os skrutkovania rovhobezna so zapornym
smerom Z priruby nastroja robota

25.15.3. Konfiguracia rozhrania skrutkovaca

Orientacia

* RX:1.5708 rad

* RY:0.0000 rad

* RZ:0.0000 rad
Orientacia

* RX:-1.5708 rad

* RY:0.0000 rad

* RZ:0.0000 rad
Orientacia

* RX: 0.0000 rad

* RY:1.5708 rad

* RZ:0.0000 rad
Orientacia

* RX: 0.0000 rad

* RY:-1.5708 rad

* RZ:0.0000 rad
Orientacia

* RX: 0.0000 rad

* RY:0.0000 rad

* RZ:0.0000 rad
Orientacia

* RX:3.1416rad

* RY:0.0000 rad

* RZ:0.0000 rad

1. Pomocou rozbalovacej ponuky Rozhranie v hornej ¢asti obrazovky mézete zmenit zobrazeny

obsah podfa typu signalu.

2. V Casti Vstup mézete nakonfigurovat signaly, ktoré robot prijima zo skrutkovaca:

* OK: vysoka hodnota pri uspeSnom utiahnuti. Ak tato podmienka nie je vybrata, nie je k
dispozicii v uzle programu skrutkovania.

* NOK: vysoka hodnota pri utiahnuti ukon€enom s chybami. Ak tato podmienka nie je
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vybrata, nie je k dispozicii v uzle programu skrutkovania.

* Pripravené: vysoka hodnota, ked je skrutkovac pripraveny na spustenie. Ak tato
podmienka nie je vybrata, nekontroluje sa.

3. V Casti Vystup mbzete nakonfigurovat signaly, ktoré robot odosiela do skrutkovaca:

* Start: spusti ufahovanie alebo povolovanie skrutky nastrojom len v zavislosti od
vedenia.

* Vyber programu: je mozné vybrat jedno celé €islo alebo maximalne Styri binarne
signaly na aktivaciu roznych konfiguracii utahovania ulozenych v skrutkovadci.

* Oneskorenie vyberu programu: ¢as Cakania, ktory sa pouzije po zmene programu
skrutkovacCa na overenie, Ze je aktivny.

25.16. Bezpecnost

Pozri kapitolu 22. Konfiguracia bezpecnosti na strane 137.

25.17. Funkcie

d Instalacla | Pohyb vV Denni
Zakladna

> Bezpe&nost A Zikladha
@/ Nastroj
- Bod _
/ Priamka

4 Rovina

) Zbernica

ONorma’Iny ' ° 0 O Sir‘mu\é(ia.
st o

Funkcia predstavuje predmet, ktory sa definuje pomocou Sestrozmernej pozicie (poloha a
orientacia) vo vztahu k zakladni robota. Funkciu si mézete na budlce pouzitia pomenovat.

Niektoré pod¢asti programu robota sa skladaju z pohybov, ktoré sa vykonavaju vo vztahu k inym
Specifickym predmetom, nez je zakladfia ramena robota. Tieto predmety m6zu byt stoly, iné stroje,
obrobky, zobrazovacie systémy, prazdne miesta alebo hranice, ktoré sa nachadzaju v okoli ramena
robota.

Robot ma preddefinované dve funkcie (uvedené nizsie). Ich pozicie su definované konfiguraciou
samotného ramena robota.
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* Funkcia zakladne: jej vychodiskovy bod sa nachadza v strede zakladne robota (pozri
obrazok 24.1).

* Funkcia nastroja: jej vychodiskovy bod sa nachadza v strede aktualneho TCP (pozri obrazok
24.2).

24.2: Funkcia Nastroj (TCP)

Pozicia funkcie sa da definovat tromi funkciami: bod, priamka a rovina.

Tieto funkcie sa umiestiiuju spdsobom, ktory vyuziva su¢asnu poziciu TCP v pracovnom priestore.
To znamena, zZe pouzivatel méze robota naucit umiestnenia funkcii pomocou rezimu vofného chodu
alebo posuvania, aby sa robot pohol na pozadovanu poziciu.

Vyber funkcie zavisi od typu pouzivaného predmetu a narokov na presnost. Pokial je to mozné,
pouzivajte funkcie priamky a roviny, pretoze su zalozené na viacerych vstupnych bodoch. Viac
vstupnych bodov znamena vacsiu presnost.

Smer linearneho dopravnika sa napriklad da presne urcit definovanim dvoch bodov funkcie priamky,
ktoré sa fyzicky nachadzaju ¢o najdalej od seba. Linearny dopravnik sa da definovat aj funkciou
bodu, no pouzivatel musi TCP nasmerovat v smere pohybu dopravnika.
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Ked sa na definovanie pozicie stola pouzije viacero bodov, znamena to, ze orientacia sa zaklada
skor na polohach nez na orientacii jedného TCP. Orientacia jedného TCP sa vo vSeobecnosti
konfiguruje tazSie s ohfadom na vysoku presnost.

Viac o pridavani funkcii najdete v €astiach below, on the facing page a 25.17.5. Funkcia roviny na
strane 248.

25.17.1. Pouzitie funkcie

Ak je funkcia definovana v instalacii, mézete na fiu v programe robota odkazat tak, aby sa na fiu
vztahovali jeho pohyby (napr. prikazy Pohybud, PohybulL a PohybuP) (pozri ¢ast 24.11.1.
Pohyb na strane 172).

Umoznuje to jednoduché prispdsobenie programu robota (napr. v pripade viacerych stanic s
robotmi, ak sa predmet premiestnil po¢as prevadzky alebo ak sa predmet natrvalo premiestnil).
Upravou funkcie daného predmetu sa upravia vietky pohyby programu, ktoré sa vztahuiju na dany
predmet. DalSie priklady najdete v éastiach 25.17.6. Priklad: Manualna aktualizacia funkcie na uéely
upravy programu na strane 249 a 25.17.7. Priklad: Dynamicka aktualizacia pozicie funkcie na strane
250. Ak je funkcia vybrata ako referen¢na, funguju tlacidla pohybu nastroja uréené na posun a
otoCenie v priestore vybranej funkcie (pozri ¢ast 26.3. Poloha nastroja na strane 264 a 26.1. Pohyb
nastroja na strane 263) a Citaju suradnice TCP. Ak je napriklad stél definovany ako funkcia a
oznacena ako referencia v karte Pohyb, posunové Sipky (. j. nahor/nadol, doprava/dofava,
dopredu/dozadu) posunu robot v tychto smeroch podfa stola. Okrem toho budu suradnice TCP v
ramci stola.

* V strome funkcii mézete premenovat Bod, Priamku alebo Rovinu tuknutim na ikonku ceruzky.

* V strome funkcii mozete odstranit Bod, Priamku alebo Rovinu tuknutim na tlacidlo Odstranit.

25.17.2. Pouzitie moznosti Pohnut sem

Tuknutim na Pohnut sem sa rameno robota posunie k vybranej funkcii. Na konci tohto pohybu sa
suradnicové systémy funkcie a polohy TCP budu kryt.

Ak rameno robota na funkciu nedosiahne, moznost Pohnat sem nie je k dispozicii.

25.17.3. Funkcia bodu

Funkcia Bod definuje globalnu domovsku konfiguraciu ramena robota alebo jeho bezpecnostnu
hranicu. Pozicia bodovej funkcie je dana ako poloha a orientacia TCP.

Pridanie bodu

1. V karte Instalacia tuknite na Funkcie.

2. V Casti Funkcie vyberte Bod.
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25.17.4. Funkcia priamky

Funkcia priamky definuje linie, po ktorych sa robot pohybuje (napr. pri sledovani dopravnika).
Priamka /sa definuje ako os medzi dvoma funkciami bodu p7a p2, ako je zobrazené na obrazku
24 3.

Pridanie priamky

1. V karte InStalacia tuknite na Funkcie.

2. V Casti Funkcie vyberte moznost Priamka.

24.3: Definition of the line feature

Na obrazku 24.3 predstavuje os smerujuca od prvého bodu k druhému bodu os Y suradnicového
systému priamky. Os Z je ur€ena projekciou osi Z bodu p 7 na rovinu kolmu na tato priamku. Poloha
suradnicového systému priamky je rovnaka ako poloha bodu p17.
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25.17.5. Funkcia roviny

Funkcia Rovina sa vybera v pripade potreby vysoko presného ramca: napr. po¢as prace so
zobrazovacim systémom alebo vykonavania pohybov vo vztahu k stolu.

Pridanie roviny

1. V karte InStalacia tuknite na Funkcie.

2. V Casti Funkcie vyberte moznost Rovina.

Uc&enie roviny
Po stlaeni tlacidla roviny na vytvorenie novej roviny vam sprievodca na obrazovke pomdze s
tvorbou roviny.

1. Vyber Origa (zaCiatku)

2. Posunite robot na zadefinovanie smeru kladnej osi X roviny

3. Posurite robot na zadefinovanie smeru kladnej osi Y roviny

Rovina sa definuje pravidlom pravej ruky, aby bola os Z vysledkom prieseku osi X a'Y, ako vidno
nizSie.
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POZNAMKA
Rovina sa da naucit na opaény smer osi X, ak chcete, aby bola normalna v opaénom
smere.

Upravte existujucu rovinu vyberom moznosti Rovina a tuknutim na Upravit rovinu. Potom pouzite
rovnakého sprievodcu ako pri u€eni novej roviny.

25.17.6. Priklad: Manualna aktualizacia funkcie na ucely upravy
programu

Predstavte si aplikaciu, kde sa viaceré Casti programu robota vztahuju na stol. Na obrazku 24.4 je
zobrazeny pohyb z tratového bodu wp1 cez wp4.

Robot Program
Moved
S1
MoveL # Feature: Pl var
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®
wpl
-
wpd

@
wp2

p
wp3

B,

Jednoduchy program so Styrmi tratovymi bodmi stvisiacimi s funkciou roviny, ktory sa
aktualizuje manualne zmenou funkcie

Aplikacia si vyzaduje opakované pouzitie programu vo viacerych instalaciach robota, v ramci
ktorych sa mierne liSi len poloha stola. Pohyb vo vztahu k stolu je identicky. Ked sa po¢as inStalacie
poloha stola definuje ako funkcia P17, program s prikazom PohybL konfigurovanym vo vztahu k
rovine je mozné jednoducho aplikovat na d'alSie roboty len pomocou aktualizacie polohy stola v
ramci inStalacie.

Koncept sa vztahuje na fubovolny pocet funkcii v aplikacii, aby sa vytvoril flexibilny program, ktory
dokaze vyrieSit rovnaku ulohu u viacerych robotov napriek tomu, Ze d'alSie miesto na pracovisku sa
moze u viacerych instalacii lisit.

25.17.7. Priklad: Dynamicka aktualizacia pozicie funkcie

Predstavte si podobné pouzitie, kde sa robot musi hybat v ramci $pecifického obrazca navrchu
stola, aby vyriesil uritu tlohu (pozri ¢ast 24.5).

wp2 \5 wpl

\'.

%

nNp3

P1

wpd

Prikaz PohybL so Styrmi tratovymi bodmi vo vztahu k funkcii roviny

Robot Program
Moved
wpl
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y = 0.01
pl0,y,0,0,0,0]
Pl var = pose trans (Pl var, o)

O

MoveL # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4

. Y
Q( wpl

\.\?52
R o ™
_— o
(é. wp3 [ :
]
wpd -
or e .
ety

24.6: Aplikacia odchylky na funkciu roviny

Robot Program

Moved
S1

if (digital input[0]) then
Pl var = Pl

else
Pl var = P2

MoveL # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4

wpl "
wpéd *

@
wp2
P &
wp3

24.7: Prepnutie z jednej funkcie roviny na inu
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Pohyb vo vztahu k P17 sa niekolkokrat opakuje, zakazdym s odchylkou o. V tomto priklade je
odchylka nastavena na 10 cm v smere Y (pozri obrazok 24.6, odchylky O7a O2). Da sa to dosiahnut
pomocou skriptovych funkcii poseadd() alebo posetrans() na u€ely manipulacie s premennou.
Namiesto pridania odchylky je mozné prepnut na odli$nua funkciu, ked program bezi. To je
znazornené v priklade nizSie (pozri obrazok 24.7), kde referencna funkcia pre prikaz PohyblL P1var
moze prepinat medzi rovinami P71a P2.

25.17.8. Uprava funkcii
Uprava funkcii je alternativny spdsob pridania funkcii do instalacie alebo tpravy existujucich funkcii.

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 .

Tato moznost moézete pouzit na umiestnenie a presun funkcii bez pohybovania ramenom robota,
takze funkcia méze byt umiestnena aj mimo dosahu ramena robota.

Uprava bodu

Mézete upravit definovany aj nedefinovany bod. Upravou nedefinovaného bodu ho definujete.
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R =R+ QB 5 |

Pohyt Denril

Robot Funkcia

‘Zé\dadr‘\a A

Poloha nastroja

i o
i . -
: E x 118,43mm [ +][ ]|
: Y -430,42/mm |+ || —
i z 157,28/ mm |+ | — |
i | el
‘Vektor rotécie [rad] -

RX 0,001 rad [+ ][ =]

RY 3,166 rad | +|[—|

RZ 0,040 rad |+ |[—|

O Normdlny

1. V karte InStalacia tuknite na Funkcie.

2. V Casti Funkcie vyberte Bod na pridanie bodu do programového stromu.

3. Tuknite na Upravit, &im prejdete na obrazovku tprav, kde mézete zmenit polohu a rotaciu
bodu.

Uprava priamky

Priamka sa v programovom strome zobrazuje ako dva body. Je potrebné definovat oba body.
1. V karte InStalacia tuknite na Funkcie.
2. V Casti Funkcie vyberte Priamka na pridanie priamky do programového stromu.
3. Priamka sa sklada z dvoch bodov:

* Sdradnice bodov upravite tuknutim na prislusny bod.

Uprava roviny

1. V karte InStalacia tuknite na Funkcie.
2. V Casti Funkcie vyberte Rovina na pridanie roviny do programového stromu.

3. Tuknite na Upravit, &im prejdete na obrazovku Gprav, kde méZete zmenit polohu a rotaciu
roviny.
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25.18. Zbernica

Tu si moZete nastavit skupinu priemyselnych pocitacovych sietovych protokolov, ktoré sa pouzivaju
na distribuované ovladanie v realnom Case a ktoré akceptuje PolyScope: MODBUS, Ethernet/IP a
PROFINET.

25.19. Nastavenie V/V klienta protokolu MODBUS

Ched hyb D ennik
Nastavenie V/\Y MODBUS klienta

MODBUS Adresa IP 10.0.0.2| [ sekvenény rezim Vymazat jednotku
PROFINET
EtherNet/IP Typ Adresa Nazov Hodnota
® Wi =] | 15 mooeus: )
Frekvencia [Hz] Podriadena adresa protokolu MODBUS @
Cas odozvy [msl: ----, Casové limity: 0, Zlyhané Ziadosti: 0, Avg. resp. fi ---—-
® [pigitainy vstup - 260 MODBUS 2
Frekvencia [Hz] Podriadend adresa protokolu MODBUS E
Cas odozvy [ms]: ----, Casové limity: 0, Zlyhané Ziadosti: 0, Avg. resp. fi ----
Pridat novy signél
hd
[ Zobrazit rozsirené moznosti

ONorma’lny - ° 0 O Sw‘rw.ﬂé::\a.

Tu je mozné nastavit signaly klienta (zakladnej dosky) protokolu MODBUS. Pripojenia k serverom
MODBUS (alebo tzv. slave) v ramci $pecifickych IP adries je mozné vytvorit so
vstupnymi/vystupnymi signalmi (registre alebo digitalne). Kazdy signal ma unikatny nazov, takze je
ho mozné pouzivat v programoch.

25.19.1. Obnovit

Stlacenie tohto tlacidla obnovi vSetky pripojenia protokolu MODBUS. Obnovenie odpoji a znovu
pripoji vSetky jednotky modbusu. V3etky Statistické udaje sa vymazu.

25.19.2. Pridat jednotku

Stla¢enim tohto tlacidla pridate novu jednotku protokolu MODBUS.

25.19.3. Vymazat jednotku

Stla¢enim tohto tlaCidla odstranite jednotku protokolu MODBUS aj vSetky signaly tejto jednotky.
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25.19.4. Nastavit IP jednotky

Tu je zobrazena IP adresa jednotky protokolu MODBUS. Stlagenim tla€idla ju mozno zmenit.

25.19.5. Sekvencny rezim

K dispozicii len po vybrati moZnosti Zobrazit rozSirené moznosti (pozri Cast 25.19.13. Zobrazit
rozsirené moznosti na strane 257). Oznacenie tohto okienka prinuti klienta modbus poc¢kat pred
poslanim d'al$ej ziadosti na odpoved. Tento rezim si vyzaduju niektoré jednotky prevadzkovej
zbernice. Zapnutie tejto funkcie méze pomact pri viacerych signaloch a zvySenie frekvencie ziadosti
spbsobi prerusenie signalu.

Ak sa v sekvenénom rezime zadefinuju viaceré signaly, aktualna frekvencia signalu méze byt nizsia
nez pozadovana. Aktualna frekvencia signalu sa zobrazuje v Statistike signalu (pozri ¢ast 25.19.14.
RozSirené moznosti na strane 257). Ak je aktualna frekvencia signalu nizSia nez polovica hodnoty
vybratej v rozbalovacom zozname Frekvencia, farba kontrolky signalu sa zmeni na zltu.

25.19.6. Pridat signal

Stla¢enim tohto tlacidla pridate signal k prisluSnej jednotke protokolu MODBUS.

25.19.7. Odstranit signal

Stla¢enim tohto tlacidla odstranite signal protokolu MODBUS z prislusnej jednotky protokolu
MODBUS.

25.19.8. Nastavit nazov signalu

Pomocou tejto rozbalovacej ponuky mozno vybrat druh signalu. K dispozicii su tieto druhy:

Digitalny vstup
Digitalny vstup (cievka) je jednobitové mnozstvo precitané z jednotky protokolu MODBUS na
cievke zadanej v poli adresy signalu. Pouziva sa kod funkcie 0x02 (Citat diskrétne vstupy).

Digitalny vystup
Digitalny vstup (cievka) je jednobitové mnozstvo, ktoré je mozné nastavit bud’ na vysoku, alebo
nizku hodnotu. Pred tym, ako pouzivatel nenastavi hodnotu tohto vystupu, hodnota sa precita zo
vzdialenej jednotky protokolu MODBUS. To znamena, Ze sa pouzije kod funkcie 0x01 (Citat
cievky). Ked sa nastavi vystup pomocou programu robota alebo stlacenim tla€idla na
nastavenie hodnoty signalu, pouzZije sa kod funkcie 0x05 (Pisat jednu cievku).

Vstup registra
Vstup registra je 16-bitové mnozstvo precitané z adresy zadanej v poli adresy. Pouziva sa kod
funkcie 0x04 (Citat vstupné registre).

Vystup registra
Vystup registra je 16-bitové mnozstvo, ktoré méze nastavit pouzivatel. Pred tym, ako sa nastavi
hodnota registra, hodnota sa precita zo vzdialenej jednotky protokolu MODBUS. To znamena,
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Ze sa pouzije kod funkcie 0x03 (Citat ¢akajuce registre). Ked sa nastavi vystup pomocou
programu robota alebo zadanim hodnoty signalu v poli na nastavenie hodnoty signalu, na
nastavenie hodnoty na vzdialenej jednotke MODBUS sa pouzije kod funkcie 0x06 (Pisat jeden
register).

25.19.9. Nastavit adresu signalu

V tomto poli sa zobrazuje adresa na vzdialenom serveri protokolu MODBUS. Pomocou klavesnice
na obrazovke moézete vybrat inl adresu. Platné adresy zavisia od vyrobcu a konfiguracie vzdialenej
jednotky protokolu MODBUS.

25.19.10. Nastavit typ signalu

Pomocou klavesnice na obrazovke méze pouzivatel dat signalu nazov. Tento nazov sa pouzije, ked
sa signal pouzije v programoch.

25.19.11. Hodnota signalu

Tu sa zobrazuje aktualna hodnota signalu. V pripade signalov registrov je hodnota vyjadrena celym
¢islom bez znamienka. V pripade vystupnych signalov je mozné nastavit pozadovanu hodnotu
signalu pomocou tlacidla. Takisto v pripade vystupu registrov sa hodnota na zapis do jednotky musi
uviest ako celé Cislo bez znamienka.

25.19.12. Stav spojenia signalu

Tato ikona ukazuje, &i signal mozno spravne precitat/zapisat (zelend), alebo ¢i jednotka reaguje
neoCakavane alebo nie je dostupna (siva). Ak sa prijme odozva vynimky protokolu MODBUS,
zobrazi sa kod odozvy. Odozvy vynimiek MODBUS-TCP su:

E1
NEPOVOLENA FUNKCIA (0x01) Kéd funkcie prijaty v poZiadavke nepredstavuje povoleny tikon
pre server (alebo podriadené zariadenie).

E2
NEPOVOLENA DATOVA ADRESA (0x02) K&d funkcie prijaty v poziadavke nepredstavuje
povoleny ukon pre server (alebo podriadené zariadenie), skontrolujte, ¢i zadana adresa signalu
zodpoveda nastaveniu vzdialeného servera protokolu MODBUS.

E3
NEPOVOLENA DATOVA HODNOTA (0x03) Hodnota obsiahnuté v datovom poli poZiadavky nie
je povolena hodnota pre server (alebo podriadené zariadenie), skontrolujte, ¢i zadana hodnota
signalu je platna pre Specificku adresu na vzdialenom serveri protokolu MODBUS.

E4
ZLYHANIE PODRIADENEHO ZAIADENIA (0x04) Po&as pokusu servera (alebo podriadeného
zariadenia) o vykonanie pozadovaného ukonu sa vyskytla neodstranitelna chyba.

ES5
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POTVRDENIE (0x05) Specializované pouzitie v spojeni s programovacimi prikazmi zaslanymi
do vzdialenej jednotky protokolu MODBUS.

E6
PODRIADENE ZARIADENIE JE ZANEPRAZDNENE (0x06) Specializované pouzitie v spojeni s
programovacimi prikazmi zaslanymi do vzdialenej jednotky protokolu MODBUS, podriadené
zariadenie (server) nembze teraz odpovedat.

25.19.13. Zobrazit rozSirené moznosti

Tymto zaSkrtavacim polickom sa zobrazia/skryju rozSirené moznosti jednotlivych signalov.

25.19.14. RozSirené moznosti

Aktualizovat frekvenciu
Pomocou tejto ponuky je mozné zmenit interval aktualizacie signalu. Znamena to Upravu
frekvencie, ako ¢asto sa do vzdialenej jednotky protokolu MODBUS posielaju ziadosti na
precitanie alebo zapis hodnoty signalu. Ak sa frekvencia nastavi na 0, ziadosti protokolu
modbus sa spustia na vyziadanie pomocou funkcii skriptu modbus_get signal_status, modbus_
set_output_registera modbus_set_output_signal.

Podriadena adresa
Toto textové pole mozno pouzit na nastavenie konkrétnej podriadenej adresy pre poziadavky
zodpovedajuce konkrétnemu signalu. Hodnota musi byt v rozsahu 0 - 255 vratane a predvolena
hodnota je 255. Ak tuto hodnotu zmenite, odporuc¢a sa podfa priru¢ky ku vzdialenej jednotke
protokolu MODBUS overit jej funkénost so zmenenou podriadenou adresou.

Pocet opakovanych pripojeni
Pocet skonceného a znovupripojeného spojenia TCP.

Stav spojenia
Stav spojenia TCP

Cas odozvy [ms]
Cas medzi odoslanim Ziadosti z modbusu a prijatej odpovede - aktualizuje sa len pri aktivnej
komunikacii.
Chyby balika Modbus
Pocet prijatych balikov s chybami (t. j. neplatna dizka, chybajuce udaje, chyba zasuvky TCP).
Casové limity
Pocet ziadosti protokolu modbus, na ktoré nedostal odpoved.

Zlyhané Ziadosti
Pocet balikov, ktoré sa nepodarilo poslat kvoli neplatnému stavu zasuvky.

Aktualna frekuv.
Priemerna frekvencia aktualizacii o stave signalu klienta (master). Hodnota sa prepocita vzdy,
ked signal dostane odpoved od servera (alebo slava).

VSetky pocitadla pocitaju do 65535, potom sa vratia spat na 0.
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25.20. EtherNet/IP

EtherNet/IP je sietovy protokol, ktory umoznuje pripojenie robota k priemyslovému skenovaciemu
zariadeniu EtherNeV/IP.

Ak je pripojenie povolené, mdzZete vybrat Ukon, ktory sa vykona v pripade, Ze program strati spojenie
so skenovacim zariadenim EtherNet/IP.
Su k dispozicii nasledovné moznosti:
Ziadne
PolyScope nebude na prerusenie pripojenia EtherNet/IP nijako reagovat a program bude bezat
dale;j.
Pozastavit
PolyScope prerusi su¢asny program. Program bude pokracovat tam, kde sa zastavil.

Zastavit
PolyScope zastavi suCasny program.

25.21. PROFINET

Sietovy protokol PROFINET umoznuje alebo zakazuje pripojenie robota k priemyslovému ovladacu
PROFINET IO.

Ak je pripojenie povolené, mdzZete vybrat Ukon, ktory sa vykona v pripade, Ze program strati spojenie
s ovladacom PROFINET-IO.

Su k dispozicii nasledovné moznosti:

Ziadne
PolyScope nebude na prerusenie pripojenia PROFINET nijako reagovat a program bude bezat
dale;j.

Pozastavit
PolyScope prerusi su¢asny program. Program bude pokracovat tam, kde sa zastavil.

Zastavit
PolyScope zastavi sucasny program.

Ak inziniersky nastroj PROFINET (napr. portél TIA) vySle signal DCP Flash do zariadenia
PROFINET alebo PROFIsafe robota, zobrazi sa vyskakovacie okno v programe PolyScope.

25.22. PROFlsafe

Sietovy protokol PROFIsafe umoziuje robotovi komunikovat s bezpe¢nostnym PLC podfa normy
ISO 13849, kat. 3 PLd. Robot prenasa informacie o bezpe¢nostnom stave do bezpecnostného PLC,
potom prijima informacie na spustenie funkcii suvisiacich s bezpe¢nostou, ako napriklad: nudzové
zastavenie alebo vstup do znizeného rezimu.

Rozhranie PROFIsafe poskytuje bezpecnu sietovu alternativu k pripojeniu kablov k bezpe¢nostnym
IO kolikom riadiacej skrinky robota.
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Rozhranie PROFIsafe je k dispozicii len na robotoch s povolenou licenciou, ktori moézete ziskat u
miestneho obchodného zastupcu. Po ziskani licencie si ju mbzete stiahnut na myUR.

Informacie o registracii robota a aktivacii licencie najdete v €asti 18.7. Registracia robota a subor s

licenciou na strane 123.

25.22.1. Komunikacia prostrednictvom PROFIsafe

Kontrolna sprava prijata z bezpe¢nostného PLC obsahuje informacie uvedené v nasledujucej

tabulke.

Potvrdenie nidzového zastavenia

Potvrdenie ochranného zastavenia

Resetuje stav ochranného zastavenia (pri prechode z nizkeho na
vysoké napatie v automatickom rezime), ak bol vstup
ochranného zastavenia predtym vymazany.

Potvrdi ochranné zastavenie, ak robot pracuje v automatickom
rezime.

Automatické ochranné zastavenie sa pouziva len vtedy, ked' je
nakonfigurované trojpolohové pomocné zariadenie (3PE). Ak nie
je nakonfigurované ziadne zariadenie 3PE, automatické
ochranné zastavenie funguje ako normalny vstup ochranného
zastavenia.

Resetuje automaticky stav ochranného zastavenia (pri prechode
z nizkeho na vysoké napétie v automatickom rezime), ak sa
predtym vymazu vstupy ochranného zastavenia.

Aktivuje bezpecnostné limity znizeného rezimu.

Aktivuje manualny alebo automaticky prevadzkovy rezim. Ak je
bezpecnostna konfiguracia ,Vyber prevadzkového rezimu
prostrednictvom PROFIsafe” vypnuta, toto pole sa v riadiacej
sprave PROFIsafe vynecha.

Stavova sprava odoslana do bezpecnostného PLC obsahuje informacie uvedené v nasledujucej

tabulke.

Robot vykonava alebo dokonCil bezpe€nostné zastavenie
kategorie 0; tvrdé zastavenie okamzitym odpojenim napajania
ramena a motorov.

Robot vykonava alebo dokoncil bezpecnostné zastavenie

kategorie 1; Riadené zastavenie, po ktorom motory zostanu vo
vypnutom stave so zapnutymi brzdami.
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Robot vykonava alebo dokonCil bezpe€nostné zastavenie
kategorie 2; Riadené zastavenie, po ktorom motory zostanu v
zapnutom stave.

Robot sa zastavi, pretoze bezpe€nostny systém nedodrzal
aktualne definované bezpecnostné limity.

Robot sa zastavi z dbvodu neoCakavanej vynimocnej chyby v
bezpetnostnom systéme.

Robot je zastaveny z dévodu jednej z nasledujucich podmienok:

* bezpecnostny PLC pripojeny cez PROFIsafe potvrdil
nudozvé zastavenie na urovni systému.

* modul IMMI pripojeny k riadiacej skrinke potvrdil nudzové
zastavenie na urovni systému.

* jednotka pripojena k systémovému konfigurovatefnému
bezpecnostnému vstupu nudzového zastavenia riadiace;j
skrinky potvrdila nudzové zastavenie na urovni systému.

Robot je zastaveny z dévodu jednej z nasledujucich podmienok:

* Bolo stlacené tlacidlo niudzového zastavenia na prenosnom
terminali.
* Bolo stlacené tla€idlo nudzového zastavenia pripojené k

nenastavitefnému bezpe¢nostnému vstupu nudzového
zastavenia robota v riadiacej skrinke.

Robot je zastaveny z dévodu jednej z nasledujucich podmienok:

* Bezpecnostny PLC pripojeny cez PROFIsafe vynutil
ochranné zastavenie.

* Jednotka pripojena k nenastavitel/nému vstupu ochranného
zastavenia riadiacej skrinky potvrdila ochranné zastavenie.

* Jednotka pripojena ku konfigurovatefnému vstupu
ochranného zastavenia riadiacej skrinky potvrdila ochranné
zastavenie.

Signal sa riadi sémantikou resetovania ochranného zastavenia.
Na resetovanie tohto signalu sa pouzije nakonfigurovana funkcia
resetovania ochranného zastavenia.

PROFIsafe predpoklada pouzitie funkcie resetovania ochranného
zastavenia.
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Robot je zastaveny, pretoze pracuje v automatickom rezime a z
dovodu jednej z nasledujucich podmienok:

* Bezpecnostny PLC pripojeny cez PROFIsafe potvrdil
funkciu automatického ochranného zastavenia.

* Jednotka pripojena na konfigurovatelny bezpecnostny vstup
automatického ochranného zastavenia riadiacej skrinky
potvrdila automatické ochranné zastavenie.

Signal sa riadi sémantikou resetovania ochranného zastavenia.
Na resetovanie tohto signalu sa pouzije nakonfigurovana funkcia
resetovania ochranného zastavenia

PROFIsafe predpoklada pouzitie funkcie resetovania ochranného
zastavenia

Robot je zastaveny, pretoze pracuje v manualnom rezime a z
dovodu jednej z nasledujucich podmienok:

* Pouzivate prenosny terminal 3PE a ziadne z tlacidiel nie je v
strednej polohe.

* Trojpolohové pomocné zariadenie pripojené na
konfigurovatefny bezpecnostny vstup riadiacej skrinky
potvrdilo zastavenie 3PE.

Indikacia aktualneho prevadzkového rezimu robota.
Tento rezim méze byt: vypnuty (0), automaticky (1) alebo
manualny (2).

V sucasnosti su aktivne bezpe€nostné limity v znizenom rezime.

Aktivny subor bezpeénostnych limitov.

Moze byt: normalny (0), znizeny (1) alebo obnoveny (2).

Robot sa hybe. Ak sa niektory kib pohybuije rychlostou 0,02 rad/s
alebo vy33Sou, povazuje sa to za to, ze robot je v pohybe.

Robot je v pokoji (robot sa nehybe) a v polohe definovanej ako
bezpecna predvolena poloha.

25.22.2. Konfiguracia rozhrania PROFlsafe

Konfiguracia rozhrania PROFIsafe suvisi s programovanim bezpecnostného PLC, ale vyzaduje si

minimalne nastavenie robota.
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R B2 < QH

Pohyb

Bezpecnost
(> Povolit PROFIsafe]

Limity robota

Limity kibu Konfiguréacia hd
Roviny Zdrojové adresa 0

Poloha Ciel'ové adresa 0

nastroja

S mesT Owviddat Prevadzkowy rezim C’

Vv

Hardvér
PROFIsafe

Bezpecna
predvolend ...

Trojpolohové
tlacidlo

O Vypnuit —H”“a 25‘;‘!{::”/5 ° 0 O Simuldcia .
1. Pripojte robota k déveryhodnej sieti, ktora ma pristup k PLC spifiajicemu bezpe&nostné
poziadavky.

2. V PolyScope tuknite v hlavicke na polozku InStalacia.

3. Tuknite na polozku Bezpe¢nost, vyberte polozku PROFlsafe a nakonfigurujte ju podfa
potreby.

25.22.3. Povolenie rozhrania PROFIsafe

1. Zadajte bezpecnostné heslo robota a tuknite na polozku Odomknut.

2. Tlacgidlom zapnite funkciu PROFIsafe.

3. Do prisluSnych poli¢ok zadajte zdrojovu adresu a ciefovu adresu.
Tieto adresy su fubovolné Cisla, ktoré robot a bezpe€nostny PLC pouzivaju na vzdjomnu
identifikaciu.

4. Ak chcete, aby systém PROFIsafe riadil prevadzkovy rezim robota, mozete prepnut polozku
Ovladanie prevadzkového rezimu do polohy ZAPNUTE.

Prevadzkovy rezim robota méze ovladat iba jeden zdroj. Preto su ostatné zdroje volby rezimu
deaktivované, ked je povolena volba prevadzkového rezimu prostrednictvom PROFIsafe.

Robot je teraz nastaveny na komunikaciu s bezpec¢nostnym PLC.

Ak PLC nereaguije alebo je nespravne nakonfigurovany, nemézete uvornit brzdy robota.
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26. Karta Pohyb

Na tejto obrazovke mozno priamo pohybovat ramenom robota, a to bud’ prestvanim &i ota¢anim
nastroja robota, alebo pohybovanim jednotlivymi kibmi robota.

Poloha TCP

Orientécia TCP

Robot

Funicia

Alctfvne TCP

Zobrazit

v | Tcp

ﬂ? Domov

A Vyrovnat

Vol'ny chod

>

Poloha nastroja

x| -14355/mm Rx|

0,002|rad

v| -508,68/mm R |

-3,161 rad

z| -185.35/mm Rz|

-0,046] rad

Poloha kibu

Zéldadha

-91,36 °

Rameno

-105,91 °

Lalet

-114,47 °

Zépastie 1

-51,33 ~

Zé&péstie 2

91,07 °

Zé&péstie 3

-1,44 °

@ i 000 :--@@

Rychlost 100%

26.1. Pohyb nastroja

Podrzanim ktorejkolvek Sipky v Casti Pohyb nastroja posuniete rameno robota konkrétnym smerom.
* Sipky presunu (hore) posunu hrot nastroja robota prislusnym smerom.

* Sipky otaéania (dole) menia orientaciu néstroja robota na prislusny smer. Bod rotacie je bod v
strede nastroja (TCP), t.j. bod na konci ramena robota, ktory udava charakteristicky bod
nastroja robota. TCP je zobrazeny ako mala modra gulécka.

26.2. Robot

Ak sa aktualna poloha TCP robota priblizuje k bezpe¢nostnej i spustacej rovine alebo je orientacia
nastroja robota v blizkosti hrani¢ného limitu pre orientaciu nastroja (pozri ¢ast 22.11. Roviny na
strane 143), zobrazi sa 3D znazornenie blizkeho hraniéného limitu. Ak ma robot spusteny program,
vizualizacia hrani¢ného limitu je vypnuta.

Bezpecnostné roviny su zobrazené zltou a Ciernou farbou s malou Sipkou znazorfujucou normalu
roviny, ktora oznacuje stranu roviny, na ktorej méze byt TCP robota umiestnené. Spustacie roviny
su zobrazené modrou a zelenou farbou s malou Sipkou smerujucou k strane roviny, v ramci ktorej su
aktivne limity normalneho rezimu (pozri Cast 22.8. Bezpecnostnée rezimy na strane 141). Hrani¢ny
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limit orientacie nastroja je zobrazeny prostrednictvom gufového kuzela s vektorom oznacujucim
aktualnu orientaciu nastroja robota. Vnutorna strana kuzela predstavuje povolenu oblast pre
orientaciu nastroja (vektor).

Ak sa cielové TCP robota uz nenachadza v blizkosti limitu, 3D znazornenie zmizne. Ak TCP
prekracuje alebo sa blizi k prekro€eniu hraniéného limitu, vizualizacia limitu s€ervenie.

26.2.1. Funkcia

V Casti Funkcie mozete definovat ovladanie ramena robota s ohfadom na funkcie Zobrazit,
Zakladna Ci Nastroj. NajlepSi zmysel pre ovladanie ramena robota ziskate, ked' vyberiete funkciu
Zobrazit, potom pouzijete Sipky otacania a zmenite uhol zobrazenia 3D nakresu tak, aby
zodpovedal vaSmu pohfadu na skuto¢né rameno robota.

26.2.2. Aktivhe TCP

V Casti Aktivhe TCP pola Robot sa zobrazuje nazov aktualne aktivneho stredového bodu nastroja
(TCP).

26.2.3. Domov

Tlacidlo Domov sluzi na pristup na obrazovku Presunut robot do spravnej polohy, na ktorej mozete
podrzanim tlacidla Auto (pozri ¢ast 24.1.2. Presunuf robot na: na strane 162) posunut robota do
vopred uréenej polohy zadefinovanej v ¢asti Instalacia (pozri ¢ast 25.13.1. Definovanie domova na
strane 240). Predvolené nastavenie tlacidla Domov vrati rameno robota do vzpriamenej polohy
(pozri €ast 25.13. Domov na strane 239).

26.2.4. oy chod

Tlacgidlo Vofny chod na obrazovke umoziiuje potiahnut rameno robota do pozadovanej polohy
alebo pozicie.

26.2.5. Vyrovnat

Tlacidlo Zarovnaf umoznuje osi Z aktivneho TCP zarovnat sa na vybranu funkciu.

26.3. Poloha nastroja

Textové polia zobrazuju uplné hodnoty suradnic daného TCP vzhfadom na vybratu funkciu.
Konfigurovat mozno niekolko pomenovanych TCP (pozri ¢ast 25.2. Konfiguracia TCP na strane
225). Ak sa chcete dostat na obrazovku Upravy pozicie, mozete tuknut na Upravit poziciu.
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26.4. Poloha kibu

Pole Poloha kibu umoziiuje priamo ovladat jednotlivé kiby. Kazdy kib sa hybe v predvolenom
hrani¢nom rozsahu od -360 ° do +360 ° definovanom vodorovnym panelom. Po dosiahnuti hranice
sa kib d'alej nepohne. Pre kiby sa da nakonfigurovat aj iny ako predvoleny rozsah polohy (pozri
¢ast22.10. Limity kibu na strane 142). Novy rozsah je oznageny ako ervena zéna v ramci
horizontalneho panela.

VYSTRAHA

1.

Ak je v karte Nastavenie zlé nastavenie gravitacie (pozri ¢ast 25.4. Montaz na
strane 230) alebo ak rameno robota nesie tazky naklad, m6ze sa rameno
robota pri stlaceni karty Vofny pohyb zac¢at hybat (padat). V takom pripade
uvornite tlacidlo Vofny chod.

Pouzite spravne nastavenia instalacie (t. j. montazny uhol robota, hmotnost
uzito¢ného zatazenia a odchylka taziska uzitocného zatazenia). Ulozte a
nacitajte inStalacné subory spolu s programom.

Pred pouzitim tlac¢idla Vofny chod je nutné spravne nastavit zatazenie a
montaz robota. Ak tieto nastavenia nie su spravne, rameno robota sa bude pri
aktivacii tlacidla Volny chod hybat.

Funkcia Vofny chod sa smie pouzivat len v ramci inStalacii, v ktorych to
povoluje hodnotenie rizik. Nastroje a prekazky nesmu obsahovat ostré hrany
ani body zovretia. Zabezpecte, aby vSetok personal nachadzal mimo dosahu
ramena robota.

26.5. Obrazovka upravy pozicie

Po vstupe na obrazovku Uprava pozicie mozete presne nakonfigurovat ciefové polohy kibov alebo
ciefovu poziciu (polohu a orientaciu) pre TCP. Poznamka: Této obrazovka je offline a neovlada
rameno robota priamo.
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R 2R B e

Robot Funkcia

‘Zobrazit‘ A

TCP
[+] x -143,55 mm [ +|[—]
-508,68 mm |+ |[ —|
z -185,35 mm ? ?
4 |Ve\<tor rotécie [rad] -
e RX 0,002 red i ;
-3,161 rad + || =
|’I . RZ -0,046| rad j i

l. Polohy kibu

Zékladiia 91,36- [+]|[—]
L. 3 E Rameno -105,91 ° ? ?
Laket -114,47|° i 1~
Zépéstie 1 -51,33|° T =
o 8 Zépé&stie 2 91,07 ° T ?
oK Zrusit Zépastie 3 144 [+][=

ONorma’Iny : ° 0 O :Bimu\ﬁc:iﬁ-
Rychlost 100%

Robot

3D obrazok znazornuje aktualnu polohu ramena robota. Tiefi zndzorfiuje ciefovu polohu ramena
robota ovlddanu na zaklade hodn6t zadanych na obrazovke. Stla¢enim ikon lupy mozno zobrazenie
priblizit alebo oddialit a potiahnutim prsta po ikone mozno zmenit zobrazenie.

Ak sa zadana poloha TCP robota priblizuje k bezpecnostnej ¢i spustacej rovine alebo je orientacia
nastroja robota v blizkosti hrani¢ného limitu pre orientaciu nastroja (pozri ¢ast 22.11. Roviny na
strane 143), zobrazi sa 3D znazornenie blizkeho hraniéného limitu. Bezpecnostné roviny su
zobrazené zltou a Ciernou farbou s malou Sipkou znazornujucou normalu roviny, ktora oznacuje
stranu roviny, na ktorej méze byt TCP robota umiestnené. Spustacie roviny st zobrazené modrou a
zelenou farbou s malou Sipkou smerujucou k strane roviny, v ramci ktorej su aktivne limity
normalneho rezimu (pozri Cast 22.8. Bezpecnostné rezimy na strane 141). Hrani€ny limit orientacie
nastroja je zobrazeny prostrednictvom gufového kuzela s vektorom oznacujucim aktualnu orientaciu
nastroja robota. Vnutorna strana kuzefa predstavuje povolenu oblast pre orientaciu nastroja
(vektor). Ak sa cielové TCP robota uz nenachadza v blizkosti limitu, 3D znazornenie zmizne. Ak
ciefové TCP prekracuje alebo sa blizi k prekro¢eniu hrani¢ného limitu, vizualizacia limitu s€ervena.

Funkcia a poloha nastroja

Zobrazi sa aktivne TCP a hodnoty suradnic vybratej funkcie. Suradnice X, Y, Z urcuju polohu
nastroja. Suradnice RX, RY, RZ ur€uju orientaciu. BlizSie informacie o konfiguracii viacerych
pomenovanych TCP najdete v Casti 25.2. Konfiguracia TCP na strane 225.

Pomocou rozbalovacej ponuky nad pofami RX, RY a RZ mbzZete vybrat vyjadrenie orientacie:

* Vektor rotacie [rad] Orientacia sa zobrazuje ako vektor rotécie. Dizka osi udava uhol
otoCenia v radianoch a samotny vektor udava os, okolo ktorej sa otaca. Toto je predvolené
nastavenie.
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* Vektor rotacie [° ] Orientacia sa zobrazuje ako vektor rotécie, kde dizka vektora predstavuje
uhol rotacie vyjadreny v stuprioch.

* RPY [rad] Uhly prieéneho néklonu, pozdiZneho sklonu a zatédéania (RPY), kde st uhly
vyjadrené v radianoch. Matica rotacie RPY (rotacia X, Y', Z") je dana vztahom:

Rioy(y, B, a) = RZ(a) - RY(B) - RX(y)

* RPY [°] Uhly prie¢neho naklonu, pozdiZzneho sklonu a zaté&ania (RPY), kde st uhly
vyjadrené v stuprioch.

Suradnice mézete upravovat kliknutim na jednotlivé hodnoty. Tuknutim na tlagidla + alebo - napravo
od pofa mozete takisto zvysit alebo znizit aktualnu hodnotu. Druhou moznostou je tlacidlo stlacit
podrzat a tym priamo zvysit/znizit hodnotu.

Polohy kibu

Polohy jednotlivych kibov sa zadavaju priamo. Poloha kazdého kibu méze byt v rozsahu hraniénych
limitov od -360 ° do +360 °. Polohy kibov mézete konfigurovat nasledovne:

* Mbzete tuknut na polohu kibu a upravit hodnoty.
* Tuknutim na tlagidla + alebo - napravo od pofa mézete zvysit alebo zniZit aktualnu hodnotu.

* Stlagenie a podrzanie tlacidla priamo zvySi/znizi hodnotu.

Tla€idlo OK

Ak bola tato obrazovka aktivovana z obrazovky Pohyb (pozri 26. Karta Pohyb na strane 263),
tuknutim na tla¢idlo OK sa vratite na obrazovku Pohyb. Rameno robota sa posunie do uréeného
ciefa. Ak bola poslednou zadanou hodnotou suradnica nastroja, rameno robota sa pohne smerom k
cielovej polohe, pricom vyuzije typ pohybu PohybL. Ak bola poslednou zadanou hodnotou poloha
kibu, rameno vyuZije typ pohybu PohybdJ (pozri Druhy pohybu na strane 172).

Tladidlo Zrusit

Kliknutim na tlacidlo ZruSit opustite obrazovku, pri€om zmeny sa neulozZia.
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27. Karta V/V
27.1. Robot
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analog_out 1l 4
S . oV ov
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ONorma’Iny b ° 0 O Sir‘mu\é(ia.
Ry/chlost 100%

Na tejto obrazovke mozno vzdy monitorovat a nastavit Zivé signaly V/V z alebo do riadiacej skrinky
robota. Na obrazovke sa zobrazuje aktualny stav V/V, a to aj poCas vykonavania programu. Ak sa
pocas vykonavania programu cokolvek zmeni, program sa zastavi. Pri zastaveni programu si vSetky
vystupné signaly zachovaju svoj stav. Obrazovka sa aktualizuje len s hodnotou 10 Hz, a teda velmi
rychle signaly sa nemusia zobrazit spravne.

Konfigurovatelné V/V je mozné rezervovat pre Specialne bezpecnostné nastavenia definované v
Casti instalacie urcenej na konfiguraciu bezpeénostnych V/V (pozri ¢ast 22.16. VV/V na strane 150 );
tie, ktoré su rezervované, budu mat namiesto predvoleného nazvu alebo nazvu definovaného
pouzivatelom nazov bezpecnostnej funkcie. Konfigurovatelné vystupy, ktoré su rezervované pre
bezpeCnostné nastavenia, nie su prepinatelné a budu zobrazené len ako kontrolky LED.
Elektrické vlastnosti signalov su podrobne opisané v kapitole 5.4. Vstupy a vystupy ovladaca na
strane 34.

Napatie

Napatie v Casti Vystup z nastroja mozno konfigurovat len vtedy, ked' je vystup z nastroja ovladany
pouzivatelom. Vyberom URCap sa odstrani pristup k napatiu.

Nastavenie analégovej domény

Analégové V/V mozno nastavit bud’ na pradovy [4 - 20 mA], alebo napatovy [0 - 10 V] vystup. Ked sa
program ulozi, nastavenia sa zapamataju na pripadné neskorsie restarty ovliadaca robota. Vyberom
URCap sa v Casti Vystup z nastroja odstrani pristup k nastaveniam domeény pre analdégové vstupy
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nastroja.

Rozhranie komunikacie nastroja

Ak je zapnuté Rozhranie komunikéacie nastroja (TCI), analdgovy vstup nastroja prestane byt k
dispozicii. Na obrazovke V/V sa pole Vstup do nastroja zmeni ako na obrazku nizSie.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One

RX Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3.50

POZNAMKA
a Ak je zapnuté napajanie dvojitého €apu, digitalne vystupy nastroja treba
pomenovat takto:
* tool_out[0] (napajanie),
* tool_out[1] (GND).

Pole Vystup z nastroja je zobrazené nizSie.

Tool Digital Qutput
Power GND

Current

000 mA

27.2. MODBUS

Snimka obrazovky nizSie zobrazuje signaly V/V klienta MODBUS nastavené pocas instalacie. V
rozbafovacich ponukach v hornej ¢asti obrazovky mézete menit zobrazeny obsah na zaklade typu
signalu a jednotky protokolu MODBUS, ak je nakonfigurovana viac ako jedna. Kazdy signal v
zozname obsahuje stav spojenia, hodnotu, nazov a adresu signalu. Vystupné signaly mozno
prepinat, ak to umoznuje stav pripojenia a vyber pre ovladanie karty V/V (pozri ¢ast 25.5.
Nastavenie V/V na strane 231).
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N/ Externé

MODBUS

O Normdlny

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]
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Citania Zatazenie kibu

Teplota oviddaca 24.0 °C o Zalkladha oK —ic 0,0V ' ;

Sietové napétie 48,0V 1 Rameno oK — a2l 0,0V 4 il 3

Priem. wykon robota ow 2) Laket OK — 00V

Priid 0,0A 3) Zapastie 1 oK — oov 2 |

Pruid ViV 0A 4) Z&péstie 2 oK —_— e 0,0V

Priid néstroja 0mA 5) Zépéstie 3 oK = 00V 1 I 0
Denny protokol

zowaz: [0 [1] [ @ & i e podpons
‘ 2022-11-28 01:51:10.697 PolyScope COAD ~

Ak cheete zobrazit blizsie informécie, vyberte
udalost z denného protokolu

ONorma’lny - ° 0 O Sw‘ﬂu\écwa.
Ryichlost 100%

Zalozka Protokol zobrazuje informéacie o ramene robota a riadiacej skrinky.

28.1. Citanie a zatazenie kibu
Pole Ukazované L’Jdaje’zobrazuje informégie o riadiacej skrinke. Panel Zataz kibu zobrazuje
informacie o kazdom klbe robota. Kazdy kib zobrazuje:

* Teplotu

* Zatazenie

* Stav

* Napéatie

28.2. Denny protokol

Prvy stipec zobrazuje zaznamy protokolu, zoradené podfa zavaznosti. Ak je k zaznamu protokolu
priradeny vykaz o chybe, zobrazi sa v druhom stipci kancelarska sponka. Nasledujlce dva stipce
zobrazuju &as prijatia spravy a jej zdroj. V poslednom stipci je kratky popis samotnej sprava.

Niektoré spravy v protokole su navrhnuté tak, aby na pravej strane uvadzali viac informacii a daju sa
otvorit vyberom polozky protokolu.
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Zavaznost spravy

Spravy mozete filtrovat prostrednictvom prepinacich tlacidiel, ktoré zodpovedaju zavaznosti
zaznamu protokolu alebo podra toho, ¢i obsahuju prilohu. Nasledujlca tabuflka popisuje zavaznost
spravy.

Poskytuje vSeobecné informacie, ako napriklad stav programu, zmeny ovladaca a verziu
ovladaca.
! Problémy, ktoré mohli nastat, ale systém bol schopny sa obnovit.

V pripade prekro€enia bezpecnostného limitu nastane porusenie. Toto spésobi, Ze robot
vykona bezpecnostné zastavenie.

Chyba nastane v pripade, zZe je v systéme neopravitefna zdvada. Toto spdsobi, ze robot
vykona bezpecnostné zastavenie.

Po vybere zaznamu protokolu sa na pravej strane obrazovky zobrazia dodato¢né informacie.
Pomocou filtra priloh mézete zobrazit bud iba zaznamy s prilohami alebo vSetky zaznamy.

28.3. Vykazy o chybe pri ukladani

Ked sa v riadku dennika zobrazi ikonka sponky, k dispozicii je podrobny vykaz o stave.

POZNAMKA
Pri vygenerovani nového vykazu sa stary vymaze. Uklada sa len pat najnovsich
vykazov.
1. Oznacte riadok dennik a tuknite na tlacidlo Ulozit vykaz, ¢im sa vykaz ulozi na USB.

Vykaz mézete ulozit, kym program bezi.

Mozete sledovat a exportovat nasledujuci zoznam chyb:
* Nudzové zastavenie
* Porucha
* Interné vynimky PolyScopu
* Ochranné zastavenie
* Nespracovana vynimka v URCap

* PoruSenie

Exportovany vykaz obsahuje: program pouzivatela, in5talaciu a zoznam beziacich sluzieb.
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28.4. Subor pre technicku podporu

Subor s prehfadmi obsahuje informacie uzitoCné na diagnostiku a reprodukovanie problémov.
Subor obsahuje zaznamy o predchadzajucich zlyhaniach robota, ako aj o aktualnych
konfiguraciach, programoch a instalaciach robota. Subor s prehfadmi je mozné ulozit na externy
disk USB. Na obrazovke protokolu tuknite na Subor pre podporu a postupujte podfa pokynov na
obrazovke na ziskanie pristupu k funkcii.

POZNAMKA

Proces exportu moze trvat az 10 minut v zavislosti od rychlosti disku USB a velkosti
suborov zhromazdenych zo systému suborov robota. Prehlad sa uklada ako bezny
subor zip, ktory nie je chraneny heslom a je mozné ho pred odoslanim technickej
podpore upravit.
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29. Spravca programu a instalacie

ABCDE

default

':'t'-.-'-:-r'rE... L.II-:-z'rI:'...

Spravca programov a inStalacii oznacuje tri ikony, ktoré umoznuju vytvorit, nahrat a konfigurovat
programy a instalacie: Novy..., Otvorit... a UlozZit.... Cesta suboru zobrazuje nazov aktualne
nacitaného Programu a typ inStalacie. Cesta suboru sa zmeni, ked vytvorite alebo nacitate novy
program alebo instalaciu. Robot méze mat viacero in§talaénych suborov. Vytvorené programy
automaticky nacitavaju a pouzivaju aktivnu instalaciu.

29.1. Otvorit...

Umoznuje nahrat Program a/alebo Instalaciu.

e 2 4 QH

Chod Frogram _Initalscia__ Pohyb

Program Premenné

N&zov - -(Zlnitalécia 2opi I3
ABCDE var 1 p[-0.13523, -0.72508, 0.... ~
var_2 10

Zastavené

Ovladanie

O Zobrazit len obltbené premenné

O Normdalny : Simuldcia .
00%

Otvaranie Programu
1. V Spravcovi programov a instalacii tuknite na Otvorit... a vyberte Program.
2. Na obrazovke Nacitat program vyberte existujuci program a tuknite na Otvorit.

3. Na Ceste suboru skontrolujte, €i sa zobrazuje nazov pozadovaného programu.

Otvaranie Instalacie
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1. V Spravcovi programov a instalacii tuknite na Otvorit... a vyberte moznost Instalacia.
2. Na obrazovke Nacitat inStalaciu robota vyberte existujucu indtalaciu a tuknite na Otvorit.

3. V okne Konfiguracia zabezpecenia vyberte moznost Pouzit a reStartujte systém, ¢im vyndutite
reStartovanie robota.

4. Na nastavenie inStalacie na su¢asny Program vyberte moznost Nastavit instalaciu.

5. Na Ceste suboru skontrolujte, ¢i sa zobrazuje nazov pozadovanej instalacie.

29.2. Novy...

Umoznuje vytvorit novy Program a/alebo Instalaciu.

m Instalicia Pohyb

Q

Program Premenné Program

Nézov llnitalécia - Popis I»
ABCDE var_1 p[-0.13523, -0.72508, 0.... ~
var_2 10

Zastavené

Ovladanie

[ Zobrazit len oblibené premennd

Normalny Simuldcia .
00%

Vytvorenie nového Programu
1. V Spravcovi programov a inStalacii tuknite na Novy... a vyberte Program.
2. Na obrazovke Programu nakonfigurujte novy program tak, ako chcete.

3. V Spravcovi programov a indtalacii tuknite na Ulozit... a vyberte UloZit vSetko alebo Ulozit
program ako...

4. Na obrazovke Ulozit program ako pomenujte subor a tuknite na Ulozit.

Na Ceste suboru skontrolujte, ¢i sa zobrazuje nazov nového programu.

Vytvorenie novej inStalacie

Po vypnuti robota si ulozte svoju inStalaciu pre dalSie pouzitie.
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V Spravcovi programov a inStalacii tuknite na Novy... a vyberte moznost Instalacia.
Tuknite na Potvrdit bezpe&nostnu konfiguraciu.

Na obrazovke Instalacie nakonfigurujte novu instalaciu tak, ako chcete.

V Spravcovi programov a indtalacii tuknite na Ulozit... a vyberte Ulozit inStalaciu ako...
Na obrazovke Ulozit inStalaciu robota ako pomenujte subor a tuknite na Ulozit.

Na nastavenie inStalacie na su¢asny Program vyberte moznost Nastavit instalaciu.

N o g bk~ 0w N o=

Na Ceste suboru skontrolujte, ¢i sa zobrazuje novy nazov instalacie.

29.3. Ulozit...

Premenné

Néazov
ABCDE var 1

[I»

var_2

Stav

Zastavené

Ovladanie

[ Zobrazit len obltbené premennd

O Normalny Simuldcia .
Rychlost 100%

Ulozit... poskytuje tri moznosti. V zavislosti od programu/instalacie, ktort nahrate-vytvorite, mozete:

UlozZit vSetko sluzi na okamzité uloZzenie aktualneho programu a instalacie bez toho, aby vas
systém vyzyval na uloZenie na iné miesto alebo pod inym nazvom. Ak ste v Programe ¢i Indtalacii
ni¢ nemenili, tlacidlo Ulozit vSetko... bude neaktivne.

Ulozit program ako... slizi na zmenu nazvu a miesta nového programu. UloZi sa aj aktualna
indtalacia, a to s existujucim nazvom a miestom.

Ulozit inStalaciu ako... slizi na zmenu nazvu a miesta novej inStalacie. Ulozi sa aj aktualny
program, a to s existujucim nazvom a miestom.
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29.4. Spravca suborov
M2z ¢ QM

X PB@E &
Nowiy stribnit Kopirovat Prilepit Odstranit Premenovat. Zéloha
f

[&) 2BcoEUrp

StartABCDE.urp

Nézov stboru Filter:

StartABCDE.urp Sdbory programu Universal Robots v ‘

ONormémy C——l ° 0 O 1_;W_H‘m.

Rychlost 100%

Na snimke vidno obrazovku nacitania, na ktorej najdete nasledujuce tlacidla:

Omrvinkova cesta

V omrvinkovej ceste je zoznam adresarov veducich k su¢asnému umiestneniu. Vyberom nazvu
adresara z omrviniek sa poloha zmeni na tento adresar a zobrazi ho v oblasti vyberu suborov.
Oblast vyberu suborov

Subor otvorite tuknutim na jeho nazov. Adresare sa vyberaju stlacenim ich nazvu na pol sekundy.

Filter suborov

Zobrazené typy suborov sa daju Specifikovat. Po vybere moznosti Zalozné subory sa v tejto Casti
objavi 10 nedavno ulozenych verzii programu, kde verzia .old0 je najnovsia a verzia .old9 je
najstarsia.

Nazov suboru

Tu sa zobrazuje zvoleny subor. Pri ukladani suboru pouzite textové policko a ru¢ne don zadajte
nazov suboru.

Tiagidla Ukony

LiSta akcii pozostava zo série tlacidiel, ktoré umoznuju spravovat subory.
Akcia Zalohovat vpravo na liste akcii umoznuje zalohovat aktualne vybraté subory a adresare na
iné miesto a na USB. Akcia Zalohovat je povolena len vtedy, ked su k portu USB pripojené externé
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30. Ponuka Hamburger
30.1. Pomocnik

Mozete ziskat pristup k online napovede pre PolyScope, robotické rameno, riadiacu skrinku a d'alSie
dokumenty, ktoré by vam mohli byt uzitoéné. Pristup k napovede mdzZete ziskat prostrednictvom
koédu QR alebo zadanim nasledujucej adresy URL do prehliadaca: help.universal-robots.com

V dokumentacii najdete tieto informacie:
* Popis hardvéru ramena robota
* Popis hardvéru riadiacej skrinky
* Prirucka k softvéru PolyScope
* Service manual
* Script manual

* Odkaz na chybové kody.

30.1.1. Ako najst kod QR a adresu URL.:

1. Tuknite na E v pravom hornom rohu odkialkolvek v aplikacii PolyScope

] '? (g [=1] ]
2. Tuknite na v rozbalovacom menu

3. Teraz mozete naskenovat QR kdd a ziskat pristup na help.universal-robots.com
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18 2 ¢ L H

Help

The following information is sent when scanning the QR code.
Software version: 5130

Robot type: URS5e

Language: Int'l English

Serialnumber: 20175599999

It is also possible to access the online help with this direct link:
https:/iwww. universal-robots . com/help

Scan QR code

| Close |

O Normal

POZNAMKA
Po naskenovani kodu QR sa spolu s kédom QR odoslu nasledujuce informacie,
ktoré mozno pouzit v analyze zakaznikov na adrese Universal Robots:

* Instalovana verzia softvéru PolyScope
* Typ a velkost robota
* Jazyk v rozhrani Polyscope

* Sériové ¢islo robotického ramena

30.2. Informacie

Mozete si pozriet Verziu a Zakonné udaje.
1. Tuknite na hamburgerovd ponuku a vyberte Informécie.
2. Na zobrazenie udajov tuknite na moznost Verzia alebo Pravne informacie.

3. Na néavrat na obrazovku tuknite na Zavriet.
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30.3. Nastavenie

Nastavenia PolyScopu upravené na mieru

1. V hlavicke tuknite na hamburgerovu ponuku a vyberte Nastavenia.

2. V boc¢nej ponuke na favej strane vyberte polozZku, ktort chcete prispésobit. Ak bolo nastavené
heslo prevadzkového rezimu, polozka Systém v bo¢nej ponuke je dostupna len pre
programatora.

3. Na vykonanie zmien tuknite v pravom dolnom rohu na Pouzit a restartovat.

4. Ak chcete Nastavenia zavriet bez zmien, v favom dolnom rohu tuknite na Ukoncit.

30.3.1. Preferencie

Jazyk

V PolyScope mézete menit jazyk a merné jednotky (metrické alebo britské).

Cas

K aktualnemu ¢asu a datumu zobrazenému v PolyScope mozete pristupovat a/alebo ho upravit.
1. V hlavicke tuknite na ikonu hamburgerovej ponuky a vyberte Nastavenia.
2. V &asti Preferencie vyberte Cas.
3. Overte alebo upravte Cas alebo Datum podra potreby.
4.

Zmeny vykonate tuknutim na Pouzit a reStartovat.

Datum a Cas sa zobrazuju v ¢asti Denny protokol karty Dennik (pozri 28.2. Denny protokol na strane
273).

Speed Slider

Jazdec rychlosti sa nachadza v spodnej ¢asti obrazovky karty Chodu a umoznuje operatorovi menit
rychlost spusteného programu.

Hiding the Speed Slider

1. V hlavicke tuknite na ikonu hamburgerovej ponuky a vyberte Nastavenia.
2. V Casti Preferencie tuknite na moznost Obrazovka spustenia.

3. Zaciarknite policko na zobrazenie alebo skrytie jazdca rychlosti.

30.3.2. Admin Password

Pomocou hesla spravcu mozete menit konfiguraciu zabezpecenia systému, vratane sietového
pristupu.
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Heslo spravcu je rovnaké, ako heslo pouzivatela root v systéme Linux, beziacom na robotovi. Toto
heslo méze byt v niektorych pripadoch poZzadované, napriklad pri prenose SSH alebo SFTP.

VYSTRAHA
Stratené heslo spravcu nie je mozné obnovit.

* Urobte vSetko pre to, aby ste heslo spravcu nestratili.

A 2+H

Sprévca Heslo sprévcu umoziuje menit bezpednostné nastavenia systému

e Aktuédine heslo
Bezpecnost

> Zabezpeéenie

Potvrdit nové heslo

1 Heslo sprévcu nie je mozné Ziadnym spdsobom obnovit, preto si ho zapamétajte!

O Normdlny Simulédcia .
00%

Nastavenie hesla spravcu

1
2
3.
4

o

.V hlavi¢ke tuknite na ikonu hamburgerovej ponuky a vyberte Nastavenia.

.V casti Heslo tuknite na Spravca.

V Casti Aktualne heslo zadajte predvolené heslo: easybot.

.V Casti Nové heslo vytvorte nové heslo.

Pouzitim silného a tajného hesla dosiahnete najvyssie zabezpecenie systému.
V Casti Potvrdenie nového hesla zopakujte svoje nové heslo.

Tuknutim na polozku Pouzif potvrdite zmenu hesla.

Bezpecnost

Bezpecnostné heslo zabranuje neopravnenym upravam nastaveni zabezpecenia.

UR10e
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30.4. Systém

30.4.1. Zalohovanie a obnovenie

Ulozte si Uplnu kopiu systému na USB klU¢, ktory potom mozete pouzit na obnovenie systému do
predchadzajuceho stavu. M6Ze to byt potrebné v pripade posSkodenia disku alebo nahodného
odstranenia.

POZNAMKA
Pri uskutoCnovani operacie zalohovania a obnovenia pouzite jeden z portov USB vo

vnutri riadiacej skrinky (RS). Pouzitie portu USB v RS je stabilnejSie a spustenie
operacie zalohovania vyZzaduje menej Casu.

POZNAMKA
Ak obnovujete systém pomocou novej karty SD, musite pri spusteni programu

Polyscope porovnat sériové Cislo s obrazom novej karty SD. Nesulad so sériovym
¢islom méze viest k nedplnému procesu obnovy. A restore error appears for not
finding the matching serial number

Zalohovanie systému

1.

V hlavi¢ke tuknite na ikonu hamburgerovej ponuky a vyberte Nastavenia.

2. V Casti Systém tuknite na Zalohovat/Obnovit.
3.
4

. Uplne restartujte systém tuknutim na tlagidlo OK.

Vyberte umiestnenie, do ktorého sa ma zaloha ulozit, a stlacte Zalohovat.

Obnovenie systému

1.

V hlavi¢ke tuknite na ikonu hamburgerovej ponuky a vyberte Nastavenia.

2. V Casti Systém tuknite na Zalohovat/Obnovit.
3.
4

. Potvrdte tuknutim na tlacidlo OK.

Vyberte zalozny subor a stlacte Obnovit.

30.4.2. Software Update

Instalaciou aktualizacii z USB kluc¢a zaistite aktualnost softvéru robota.
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Aktualizacia softvéru

1.

2
3.
4

V hlavi¢ke tuknite na ikonu hamburgerovej ponuky a vyberte Nastavenia.

.V Casti Systém tuknite na Aktualizovat.

Vlozte kfu¢ USB a tuknutim na Hfadat zobrazte zoznam platnych suborov aktualizacie.

.V zozname platnych suborov aktualizacie vyberte pozadovanu verziu a tuknutim na

Aktualizovat ju nainstalujte.

VYSTRAHA

Po aktualizacii softvéru vzdy skontrolujte vase programy. Aktualizacia méze zmenit
trajektorie vo vaSom programe.

30.4.3. Siet

Pripojenie robota k sieti sa da konfigurovat vyberom jednej z troch dostupnych sietovych metod:

DHCP
Staticka adresa

Vypnuta siet (ak nechcete, aby bol robot pripojeny k sieti)

V zavislosti od vybranej sietovej metddy nakonfigurujte nastavenia siete:

Adresa IP

Maska podsiete
Predvolena brana
Preferovany server DNS

Alternativny server DNS

Zmeny vykonate fuknutim na Pouzit.

30.4.4. Spravovanie URCap

Existujuce URCap sa daju spravovat alebo si mézete do robota nainstalovat nové.

1.
2.
3.

V hlavicke tuknite na hamburgerovu ponuku a vyberte Nastavenia.
V Casti Systém tuknite na URCap.

Tuknite na tlagidlo +, vyberte subor .urcap a tuknite na Otvorit.

. Ak chcete pokracovat v instalacii uvedeného dopinku URCap, tuknite na Restartovat. Po

tomto kroku je URCaps nainstalovany a mozete ho pouzit.

Nainstalovany URCap odstranite jeho oznacenim v ¢asti Aktivne URCap, tuknutim na tlacidlo
- a nasledne na Restartovat, aby sa zmeny vykonali.

UR10e
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Viac podrobnosti o novych doplnkoch URCap si mdzete zobrazit v poli Aktivne URCap. Kontrolna
ikona znazorfiuje stav URCap ako je uvedené nizSie:

* o URCap ok: URCap je nainstalovana a bezi normalne.

* © Chyba URCap: URCap je nainstalovana, ale nie je mozné ju spustit. Kontaktujte vyvojara
URCap.

* © URCap vyzaduje restart: URCap sa prave nainstalovala a vyzaduje sa restart.

Chybové hlasenia a dalSie informacie o URCap sa zobrazia v poli Informacie o URCap. V zavislosti
na druhu zaznamenanej chyby/chyb sa zobrazia r6zne chybové hlasenia.

30.4.5. Dialkoveé ovladanie

Robot je mozné riadit cez lokalne ovladanie (ovladanie cez prenosny terminal) alebo cez diafkové
ovladanie (externé ovladanie).

Zapnutie a uvolnenie bfzd poslané robotu cez siet Pohybovanie robotom cez kartu Pohyb

Prijimanie a realizacia programov robota a instalacie

P T p——— Zaciatok z ruéného ovladacieho panela

Automatické spustenie programov pri nabiehani s Nacitanie programov a instalacii z
ovladanim cez digitalne vstupy ru¢ného ovladacieho panela

Automatické uvoflnenie brzdy s ovladanim cez

digitalne vstupy Vofny chod

Spustenie programov s ovladanim cez digitalne
vstupy

Ovladanie robota cez siet alebo digitalne vstupy je v ramci predvolenych nastaveni obmedzené.
* Zapnutim a vyberom funkcie dialkového ovladania sa toto obmedzenie zrusi.

* Zapnite Dialkové ovladanie prepnutim profilu Lokalne ovladanie (ovladanie PolyScope)
robota, vdaka ¢omu sa ovladanie vSetkych beziacich programov a vykonavanie skriptov da
riadit na dialku.

* Ak sa v profile chcete dostat k moznosti dialkového a lokalneho rezimu, v Nastaveniach
musite zapnut funkciu Dialkového ovladanie.

Zapnutie diafkového ovladania

1. V hlavicke tuknite na hamburgerovu ponuku a vyberte Nastavenia.
2. V Casti Systém tuknite na Diafkové ovladanie.

3. Funkciu diafkového ovladania spristupnite tuknutim na Zapnat. PolyScope zostava aktivny.
Zapnutie Dialkového ovladania tuto funkciu nespusti hned. Umoznuje prepinat z Lokalneho
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ovladania na Dialkové ovladanie.

4. V ponuke profilu vyberte na zmenu PolyScopu moznost Diafkové ovladanie. Na Lokalne
ovladanie sa mozete vratit prepnutim spat na tito moznost v ponuke profilu.

POZNAMKA

da nadalej monitorovat.

aj zapne.

30.4.6. Zabezpecenie

VSeobecné

* Hoci diafkové ovladanie obmedzuje vaSe akcie v PolyScope, stav robota sa

* Ak systém robota vypnete v rezime Dialkového ovladania, v tomto rezime sa

VSeobecné nastavenia vdm umoznuju nastavit kiizelné subory a tiez nastavit sietovy pristup k

robotovi.

Klzelné subory

Kuzelny subor je skript na USB jednotke, ktory sa spusti po vlozeni do systému.

Kuzelné subory maju neobmedzené pravomoci pre systémové zmeny a preto sa musia povazovat

za bezpec€nostné riziko.

RE 2+ QM

C’ Spustanie klzelnych sdborov
> Systém
\/ Zabezpeéenie Prichadzajlice spojenia

Vseobecné

Obmedzit prichddzajlice sietové spojenia na tdto podsiet
Secure Shell

Sluzhy

Zakézat prichddzajlice spojenia k dodatoénym rozhraniam (podra portu)

Heslo spravcu

e ————————_

Rychlost 100%

O Normalny

Simulacia .
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Running Magic Files
1. V hlavicke tuknite na hamburgerovu ponuku a vyberte Nastavenia.
2. V Casti Zabezpecenie vyberte moznost VSeobecné.
3. Zadajte heslo spravcu.
4

. Povolte moznost Spustat kizelné stbory.

Prichadzajuce spojenia
Aby boli sietové spojenia pochadzajlce z IP adresy mimo uvedenej podsiete odmietnuté, pouzite
moznost Obmedzit prichadzajlce sietové spojenia na Specificki podsiet. Napriklad:

* Ak chcete povolit pristup pre hostitelov v rozsahu 192.168.1.0 - 192.168.1.255, pouzite
nastavenie 192.168.1.0/24.

* Ak chcete povolit pristup len od jedného hostitela, pouzite nastavenie 192.168.1.96.

Ak nechate pole prazdne, obmedzenie podsiete bude zakdzané.

Ak chcete zakazat akékolvek prichadzajluce spojenie na uréené porty, pouzite nastavenie Zakazat
prichadzajuce pristupy k dodatoénym rozhraniam (podfa portu).

Napriklad:
* Pouzitim 0-65535 zakazete vSetky porty. Pouzitim 564 zakazete konkrétny port.
* Pouzitim 2318-3412,22,56-67 zablokujete konkrétne porty a konkrétne rozsahy portov.

Ak nechcete porty blokovat, ponechajte pole prazdne. Akékolvek povolené sluzby (vid Nastavenia-
>Zabezpecenie->Sluzby) budu uprednostnené pred blokovanim portov.

VYSTRAHA

Rozhranie URCaps méze pre svoju funkénost vyzadovat, aby boli urcité sietové
rozhrania otvorené.

* Ak ktorékolvek vaSe URCaps vyzaduju konkrétne otvorené sietové rozhrania
(porty/sluzby), poradte sa so svojim predajcom/predajcami URCaps.

Configuring Inbound Connections

1. V hlavi¢ke tuknite na hamburgerovi ponuku a vyberte Nastavenia.
V Casti Zabezpecenie vyberte moznost V§eobecné.

Zadaijte heslo spravcu.

A w0 DN

V moznosti Obmedzit prichadzajuce sietové spojenia na Specificku podsiet zadajte
obmedzenia podsiete.

5. V Casti Zakazat prichadzajuce pristupy k dodatoénym rozhraniam (podfa portu) zadajte
rozhrania, ktoré maju byt zatvorené.
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Secure Shell (SSH)

Secure Shell (SSH) poskytuje sukromné (Sifrované) a overené spojenie k robotovi, a umoziuje tak:
* pristup k operaénému systému
* kopirovanie suborov

* tunelovanie sietovych rozhrani

POZNAMKA

SSH je velmi vykonny nastroj, ak sa pouziva ur¢enym spdsobom. Skér, ako sa
spofahnete na technolégiu SSH na zabezpecenie aplikacie robota, sa uistite, ze
SSH technoldgii rozumiete.

A 2+H

Nastavenia Secure Shell
[ Povolit pristup SSH
& Povolit presmerovanie portov (v reZime vzdialeného pristupu)

\/ Zabezpedenie

Vseobecné Overenie

Sty Sl O Prostrednictvom hesla O Prostrednictvom klica @ Obe

Sluzby
Spréva autorizovanych kl'uéov
Stitok Typ kl'uéa KIag
alex@example.com ssh-rsa AAAAB3NzaClyc2EAAAADAQA. . IQw|FBTX0ApWdQPV|tGQ==
john@example.com ssh-rsa AAAAB3NzaClyc2 EAAAADAQA. . QOUALRrFAOBecE/keBINB+E1
phil@example.com ssh-rsa AAAAB3INzaClyc2EAAAADAQA. H1+/z78ien7YKNBagnX7w==

T
T

O Normdalny b I Simulacia .

Rychlost 100%

Povolenie pristupu SSH

1. V hlavicke tuknite na hamburgerovu ponuku a vyberte Nastavenia.
V Casti Zabezpecenie vyberte moznost Secure Shell.

Zadajte heslo spravcu.

LD

Nakonfigurujte nastavenia Secure Shell:
* Vyberte moznost Povolit pristup SSH.
* Povolte/Zakazte Umoznit presmerovanie portov (v pripade vzdialeného pristupu).

Presmerovanie portov je dostupné len v rezime vzdialeného pristupu.
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Presmerovanie portov je odporucany spdsob pre obtekanie otvorenych rozhrani (napr.
sluzba Ovladaci panel) v bezpecnom a Sifrovanom tuneli, ktory vyZzaduje overenie.

5. Vyberte spbésob overenia.

Overenie

Akékolvek spojenie SSH vyzaduje, aby sa pripojovany pouzivatel pri nadvazovani spojenia overil.
Overenie moOzete nastavit pomocou hesla a/alebo vopred zdiefanym autorizaénym kfuc¢om.

Sprava autorizovanych kfa¢ov

Overenie na zaklade kluca sa spolieha na vopred zdiefané kfuce.

Dostupné kluce su uvedené tu, spolu s tlaCidlom na odstranenie vybraného klu¢a zo zoznamu a pre
pridavanie novych kfucov.

1. Tuknutim na Pridat otvorite dialdgové okno pre otvorenie stboru.
2. Vyberte klU¢ zo suboru.

Subor sa nacita riadok po riadku a pridavaju sa len riadky, ktoré nie su prazdne a nie su
oznacené ako komentara (zacinaju symbolom #). Nevykonava sa ziadna kontrola pridanych
riadkov.

3. Musia byt vo formate pouzivanom pre authorized_keys.

Sluzby

V Casti Sluzby su vypisané Standardné sluzby, ktoré su na robotovi vykonavané. Kazdu sluzbu
mozete povolit alebo zakazat.

Povolend sluzba zostava dostupna, ak su porty priradené k tejto sluzbe blokované. Z toho dévodu,
ak su sluzby povolené, nie je obyCajné blokovanie portov dostato¢né pre zabranenie pristupu k
uvedenym sluzbam.

Pre zakazanie pristupu musia byt uvedené sluzby zakazané v ¢asti VSeobecné, potom
Prichadzajuce spojenia.
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29 QM

Vseobecné

Sluzhy

Popis

Nastavenia sluzieb
MNepouZfvané rozhrania nechajte wyphuté, aby ste zlepsili zabezpedenie

' Zabezpedenie Povolit alebo zakdzat prichddzajlice spojenia k Standardnym rozhraniam

Stav Rozhranie

Zapnuté Dashboard Server

Secure Shell Zapnuté Primary Client Interface

Zapnuté Secondary Client Interface
Zapnuté Real-Time Client Interface
Zapnuté Real-Time Data Exchange (RTDE)
Zapnuté Interpreter Mode Socket
Zapnuté Modbus TCP

Zapnuté PROFINET

Zapnuté EtherNet/IP

Use the Dashboard Server for remote control of the robot (TCP ports 29919,

v

O Normalny

e ————————_

Rychlost 100%

Simulacia .

Povolenie sluzby

1. V hlavi¢ke tuknite na hamburgerovi ponuku a vyberte Nastavenia.
2. V Casti Zabezpecenie vyberte moznost Sluzby.

3. Zadajte heslo spravcu.
4

Vyberte moznost zo zoznamu a tuknite na Povolit alebo Zakazat.

30.5. Vypnut robot

Tlacidlo Vypnut robot umoznuje vypnutie alebo restartovanie robota.

Vypnutie robota

1. V hlavicke tuknite na hamburgerovu ponuku a vyberte Vypnut robot.

2. Ked sa otvori dialégové okno o vypnuti robota, tuknite na Vypnut.

UR10e
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Zastavenie kategorie 0
Pohyb robota sa zastavi okamzitym vypnutim napajania robota. Ide o neriadené zastavené, pri
ktorom sa robot méze odchylit z naprogramovanej cesty, pretoze kazdy kib zabrzdi tak rychlo,
ako je to mozné. Toto ochranné zastavenie sa pouziva ak sa prekroCi bezpe€nostny limit alebo v
pripade poruchy bezpeénostnych sucasti riadiaceho systému s bezpecnostnym hodnotenim.
Dalsie informacie najdete v ISO 13850 alebo IEC 60204-1.

Zastavenie kategorie 1
Pohyb robota sa zastavi s napdjanim dostupnym pre vykonanie zastavenia robota a naslednym
vypnutim napajania po vykonani zastavenia. Jedna sa o riadené zastavenie, pri ktorom robot
pokraduje v naprogramovanej ceste. Napajanie sa vypne ihned po zastaveni robota. Dalsie
informacie najdete v ISO 13850 alebo IEC 60204-1.

Zastavenie kategorie 2
Riadené zastavenie s napajanim dostupnym pre robot. Bezpecnostny riadiaci systém
monitoruje, Ze robot zostane v zastavenej polohe. DalSie informacie najdete v IEC 60204-1.

Kategdria 3
Termin kategdria sa nesmie zamienat za termin kategdria zastavenia. Kategoria odkazuje na
typ architektury pouzitej ako zaklad pre uréitu droveri vykonu. Vyznamnou vlastnostou
architektury kategdrie 3 je, ze jedna chyba nemoéze viest k strate bezpe¢nostnej funkcie. Dalsie
informacie najdete v ISO 13849-1.

Uroveri vykonu
Uroven vykonu (PL) je diskrétna troven pouzivana na uréenie schopnosti bezpeénostnych
sucasti riadiacich systémov vykonat bezpecénostné funkcie v ramci predvidatefnych podmienok.
PLd je druhou najvysSou klasifikaciou spofahlivosti, Co znamena, Zze bezpecnostna funkcia je
extrémne spolahliva. Dalsie informacie najdete v ISO 13849-1.

Diagnostické pokrytie (DC)
je meradlom ucinnosti diagnostiky implementovanej za u¢elom dosiahnutia hodnotenej urovne
vykonu. DalSie informécie najdete v 1ISO 13849-1.

MTTFd
Stredna doba do nebezpecnej poruchy (MTTFd) je hodnota zalozena na vypoctoch a testoch
pouzivanych na dosiahnutie hodnotenej irovne vykonu. Dal$ie informacie najdete v ISO 13849-
1.

Integrator
Integrator je subjekt, ktory navrhuje konecnu instalaciu robota. Integrator je zodpovedny za
vykonanie finalneho hodnotenia rizik a musi zaistit, aby bola finalna inStalacia v sulade s
miestnymi zakonmi a predpismi.

Hodnotenie rizika
Hodnotenie rizik je celkovy proces identifikacie v8etkych rizik a ich zmensenie na vhodnu
uroven. Hodnotenie rizik sa musi dokumentovat. BlizSie informacie najdete v norme ISO 12100.
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Kolaborativne pouZitie robota
Termin kolaborativne odkazuje na kolaboraciu medzi operatorom a robotom pocas pouzitia
robota. Presné definicie a popisy najdete v normach ISO 10218-1 a ISO 10218-2.

Konfiguracia zabezpecenia
Funkcie a rozhrania s hodnotenim bezpec¢nosti je mozné konfigurovat prostrednictvom
parametrov konfiguracie bezpecnosti. Definuju sa prostrednictvom softvérového rozhrania,
pozri 2. ¢ast Priru¢ka k rozhraniu PolyScope na strane 113.

31.1. Index

A

About 284

Align 264

Auto 264

Automatic mode 133

Automatic Mode Safeguard Reset 151
Automatic Mode Safeguard Stop 151

B

Base 67,115, 174
Blend parameters 177
Blending 176
Bracket 31

C

Cone angle 149

Cone center 149

Configurable I/0 35

control box 119, 269

Control Box 2, 28, 31, 34, 43-44, 88, 234
Conveyor Tracking 34, 210

Conveyor Tracking Setup 240

UR10e 296 Navod na pouzivanie



31. Glosar UNIVERSAL ROBOTS

Custom 140

D

Delete 144
Direction Vector 182
Disabled 144-145

Disabled Tool direction limit 150

E

Edit Position 148

Editor vyrazov 196
Elbow 67, 115

Elbow Force 141

Elbow Speed 141

Error 212

Ethernet 31, 254
EtherNet/IP 31, 231, 258

F

Factory Presets 140

Feature 241, 244, 264

Feature menu 208

File Path 277

Folder 188

Footer 115, 161

Frame 208

Freedrive 23, 133, 209, 230, 245, 264-265
Funkcia Zakladiia 245
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G

General purpose /0 35

H

Hamburger Menu 118
Header 115
Home 264

110 117, 150, 231, 233
Initialize 118, 120
input signals 150
Installation 117, 278
InStalacia 277

integrator 13

J

Joint Limits 142

joint space 172

L

Log 117, 273

M

Manual High Speed 118, 135

Manual mode 133
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Mini Displayport 31
MODBUS 31, 241, 254, 256, 270
mode
Automatic 117, 134
Local 117
Manual 117, 134
Remote 117
Modes 23, 143
Momentum 140
Motion 208
Mounting bracket 2
Move 117, 133, 172-173, 186, 267
Move robotto 162
Move Tool 263
MoveJ 267
MovelL 172, 246, 267
MoveP 172, 246

N

Napatie 269

Nastavenia zabezpe€enia 286

New... 117,277

Normal 144

Normal & Reduced 144

Normal & Reduced Tool direction limit 150
Normal mode 141, 150, 167, 266

Normal Plane 146

Normal Tool direction limit 150

Not Reduced mode 152

O

Open... 117,277
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output signals 151
Ovladanie 158

P

Pan angle 150

Play 118, 161

PohybJ 172, 246

Point 208

PolyScope 1, 23, 115, 118, 121, 153, 190, 225, 254, 258, 290
popup 187

Pose Editor 264-265

Position 148

Position range 142

Power 140

Premenné inStalacie 234

Prenosny terminal 43, 88, 209, 289
Profinet 258

Profisafe 258

Program 117, 157, 210, 277-278

Program and Installation Manager 117, 277
Program Node 166

Program Tree 166

R

Radius 148

Rameno robota 31

Recovery mode 23, 142

Reduced 144

Reduced mode 23, 141, 148, 150-152
Reduced Tool direction limit 150
Relative waypoint 174

Remote Control 236, 289

UR10e 300 Navod na pouzivanie



31. Glosar UNIVERSAL ROBOTS

Rename 144

Restrict EIbow 145

risk assessment 3,7, 13, 15, 19
Robot 147, 263

robot arm 115, 120, 204-205, 209, 234, 263
Robot arm 88

robot cable 46-47

Robot Limits 139

Robot Moving 152

Robot Not Stopping 152

robot program 162

Robot Program Node 166

Run 116, 157

S

safe Home 152

Safeguard Reset 151
Safety Configuration 13, 137-139, 142
Safety functions 17-18
Safety Checksum 118, 139
Safety I/0 17, 22, 35-36
Safety instructions 55
Safety planes 143, 263, 266
Safety Settings 7, 137
Save... 117, 277, 279
Screen 115

Script manual 3

Service manual 3

Settings 285

Setup 265

Shoulder 67,115

Show 144

Shut Down 294
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Simple 208

Simulation 118

Speed Slider 118, 133

Step 118

Stop 118

stopped state 120

Stopping Distance 140
Stopping Time 140

Success 212

Switch Case construction 196
System Emergency stop 150
System Emergency Stop 152

b4

S

Sablény 210

T

TCI 185

Teach Pendant 2, 28-29, 115, 119, 153
Test button 209

Tilt angle 150

Tool 147

Tool Center Point 141, 174, 225, 264
Tool Center Position 148

Tool Communication Interface 238
Tool Direction 149

Tool feature 245

Tool Flange 115

Tool Force 141

Tool I/O 47

Tool Position 147-148

Tool Speed 141
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Trigger Plane 146
Trigger Reduced Mode 144

U

Until 182

Until Distance 183
Until Expression 183
Until Tool Contact 183
UR Forums 4

UR+ 3

UR+ Partner Program 3
URCaps 288

uzol programu 162

Vv

VIV 31, 36, 269
Variable feature 174
Variable waypoint 174
Variables 157, 167

W

Wait 185

Warning signs 8

Waypoint 172, 174-176, 181
Waypoints 122

Wrist 115
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