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Informacie obsiahnuté v tomto dokumente su majetkom spoloc¢nosti Universal Robots A/S a
nesmu sa reprodukovat ako celok alebo po ¢astiach bez predchadzajliceho pisomného suhlasu
spolo¢nosti Universal Robots A/S. Informacie obsiahnuté v tomto dokumente podliehaju
zmenam bez upozornenia a nemozno ich vykladat ako zavazok spolo¢nosti

Universal Robots A/S. Tento dokument sa pravidelne kontroluje a reviduje.

Universal Robots A/S neprebera ziadnu zodpovednost za Ziadne chyby ¢i opomenutia v tomto
dokumente.

Copyright © 2009-2023 od Universal Robots A/S.

Logo Universal Robots je registrovanou ochrannou znamkou spolo¢nosti Universal Robots A/S.
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1. Uvod

Blahozelame vam k zakupeniu 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 poZzadovane;j trajektorii.
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1.1: 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 fudskych ruk. Vdaka naSmu
patentovanému programovaciemu rozhraniu PolyScope je jednoduché naprogramovat robota na
pohybovanie nastrojom a komunikovanie s inymi strojmi pomocou elektrickych signalov. Obrazok
1.1: Kiby, podstava a priruba nastroja ramena robota. above znazorfiuju hlavné komponenty
ramena robota a mézu byt pouzité ako referencia v celej prirucke.

1.1. Co obsahuju balenia

Ked' si objednate robota, obdrzite dve balenia. Jedno obsahuje rameno robota a druhé:
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* riadiacu skrinku s prenosnym terminalom,
* montaznu konzolu na riadiacu skrinku,

* montaznu konzolu na prenosny terminal,
* kPU¢ na otvorenie riadiacej skrinky,

* Kabel na pripojenie ramena robota a ovladacej skrinky (pozri moznosti v 2.0.15. Technicke
Specifikacie na strane 83)

* Sietovy kabel alebo napajaci kabel kompatibilny s vasimi regionmi

* tento navod.

1.2. Délezité bezpeCnostné upozornenie

Robot je &iastoéne dokon&ené strojové zariadenie (pozri \Vyhlasenia podia smernic EU na strane
64) a ako také sa vyzaduje posudenie rizika pre kazdu inStalaciu robota. Musite dodrziavat vSetky
bezpecnostné pokyny v kapitole 2.0.1. Bezpecnost na strane 13.

1.3. Ako ¢itat tuto prirucku

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

Navod na instalaciu hardvéru
Mechanicka a elektricka inStalacia robota.

Priru¢ka PolyScope
Programovanie robota.

Tato prirucka je urCena pre integratora robota, ktory absolvoval zakladné 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:

* tato prirucku v inych jazykoch;
* Priruc¢ka k rozhraniu PolyScope
* servisnu priruéku s pokynmi na rieSenie problémov, udrzbu a opravu;

* priru¢ku k skriptom pre pokrocilych pouzivatefov.

1.4.1. UR+

Web UR+ (www.universal-robots.com/plus/) je online predvadzacia miestnost so Spi¢kovymi
produktmi na prispdsobenie pouzitia robota UR. VSetko, €o potrebujete, je na jednom mieste: od
koncovych efektorov a prisluSenstva po vizualne kamery a softvér. VSetky produkty sa testovali a
maju povolené zabudovanie do robotov UR, ¢o zaistuje ich jednoduché nastavenie, spofahliva
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mate aj prostrednictvom nasSej novej softvérovej platformy (plus.universal-robots.com), ktora vam
umozni navrhovat pouzivatel'sky privetivejSie produkty pre roboty UR.

1.4.2. myUR

myUR je zakaznicky portal, ktory vam umozniuje registrovat vietky 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.

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

1.4.3. Féra UR

Stranka UR Forum (forum.universal-robots.com) umozriuje nadSencom robotov vSetkych urovni
zrucnosti spojit sa s UR a navzajom, klast otazky a vymienat si informacie atd. Hoci forum UR
vytvorila spolo¢nost UR+ a nasi administratori si zamestnancami spolo¢nosti UR, prevaznu vacsinu
obsahu vytvarate vy, pouzivatelia fora UR.
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2. Cast |
Navod na instalaciu hardveru

2.0.1. Bezpec&nost

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 2.0.2. Bezpecnostné
funkcie a rozhrania na strane 23 opisuje a definuje funkcie suvisiace s bezpecnostou, ktoré su
obzvlast dolezité pre kolaborativne aplikacie.

ZvIast délezité su pokyny a usmernenia uvedené v kapitole 2.0.2. Bezpecnostné funkcie a
rozhrania na strane 23, ako aj v ¢asti 2.0.1. Bezpecnost above.

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.

UPOZORNENIE

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

Platnost a zodpovednost

Informacie v tomto navode nezahfiaju 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 navrhnut a intalovat podfa
bezpecnostnych poziadaviek uvedenych v normach a predpisoch krajiny, v ktorej sa robot
indtaluje.

Integratori robotov Universal Robots e-Series su zodpovedni za dodrziavanie prisludnych
bezpectnostnych zakonov a predpisov prisluSnej krajiny a za vylucenie vSetkych
vyznamnych nebezpecenstiev v ramci kompletnej prevadzky robota. Toto okrem iného
zahfna:

UR16e Navod na pouzivanie
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* Vykonanie hodnotenia rizika pre kompletny roboticky systém

* prepojenie dalSich strojovych a dodato¢nych bezpenostnych zariadeni, ak to
vyplyva z hodnotenia rizik;

* Nastavenie prislusnych bezpeénostnych nastaveni v softvéri

* zabezpecenie toho, aby pouzivatel nemohol upravovat Ziadne bezpecnostné
opatrenia;

* kontrolu, ze cely systém robota je navrhnuty a nainStalovany spravne;
* urcenie navodu na pouzitie;

* oznacenie inStalacie robota prislusnymi znackami a kontaktnymi informaciami
integratora;

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

Obmedzenie zodpovednosti

VsSetky informacie o zabezpeceni uvedené v tejto priru¢ke sa nesmu povazovat za zaruku
spolocnosti UR, ze priemyselny manipulator nespdsobi poranenie ani poSkodenie, a to ani
v pripade, ze dodrzal v3etky bezpecnostné pokyny.

Typy bezpecénostnych sprav
Bezpecnostné spravy a vyhlasenia sa pouzivaju v tejto priru¢ke na zdéraznenie ddlezitych

informacii. Precitajte si vSetky spravy a vyhlasenia, aby ste pomohli zaistit bezpecnost a zabranili
zraneniu personalu a poSkodeniu produktu.

Typy bezpecnostnych sprav su definované nizSie.

VAROVANIE
Oznacuje nebezpeénu situaciu, ktora, ak sa jej nevyhnete, by mohla mat za
nasledok smrt alebo vazne zranenie.

VAROVANIE: ELEKTRINA
Oznacuje nebezpecnu elektricku situaciu, ktora, ak sa jej nevyhnete, by mohla mat

za nasledok smrt alebo vazne zranenie.

Navod na pouzivanie UR16e
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VAROVANIE: HORUCI POVRCH

Oznacuje nebezpecny horuci povrch, kde moze ddjst k zraneniu v désledku
kontaktu a bezdotykovej blizkosti.

POZOR

Oznacuje nebezpecnu situaciu, ktora, ak sa jej nevyhnete, méze mat za nasledok
zranenie.

UZEMNENIE

Oznacuje uzemnenie.

OCHRANNY PODKLAD

Oznacuje ochranné uzemnenie.

UPOZORNENIE

Oznacuje riziko poSkodenia zariadenia a/alebo uzito¢né informacie, ktoré by sa mali
osobitne poznamenat.

PRECITAJTE SI V NAVODE
Oznacuje podrobnejSie informacie, s ktorymi by ste sa mali oboznamit v prirucke.

V3eobecné vystrahy a upozornenia

Nasledujuce varovania, upozornenia a spravy sa mézu opakovat, vysvetlovat alebo podrobne
uvadzat v réznych Castiach tejto prirucky.

UR16e
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VAROVANIE
Nedodrzanie véeobecnych bezpecnostnych postupov uvedenych nizSie méze mat
za nasledok zranenie.

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

Skontrolujte, ¢ ma rameno robota dostatok priestoru pre bezproblémovu
prevadzku.

Skontrolujte, €i je personal chraneny pocas instalacie, uvedenia do
prevadzky, programovania/ucenia, prevadzky a pouzivania.

Overte, Ci su parametre bezpecnostnej konfiguracie robota nastavené tak,
aby chranili personadl vratane tych , ktori m6zu byt v dosahu aplikacie robota.

Nepouzivajte robota, ak je poSkodeny. Napriklad uvofnené alebo chybajuce
uzavery kibov.

Ked pracujete s robotom, nenoste volné obleCenie ani Sperky. Zviazte si dlhé
vlasy.

Za vnutorny kryt riadiacej skrinky neumiestnujte ziadne prsty.

Neupravujte robota. Uprava méze spdsobit nepredvidané nebezpeéenstvo.
VSetka autorizovana opatovna montaz sa vykona podfa najnovsej verzie
vSetkych prisluSnych servisnych priruciek.

Informujte pouzivatelov o akychkolvek nebezpecnych situaciach a
poskytovanej ochrane, vysvetlite akékolvek obmedzenia ochrany a zvysSkové
rizika.

Informujte pouzivatefov o umiestneni tlacidla(tlacidiel) nudzového zastavenia
a o tom, ako aktivovat nidzové zastavenie v pripade nudze alebo
mimoriadnej situacie.

Upozornite fudi, aby drzali svoje hlavy a tvare mimo dosahu robota, a to aj
vtedy, ked' sa robot chysta zacat pracovat.

Pri pouzivani privesku Teach si uvedomte orientaciu robota, aby ste pochopili
smer pohybu.

Rychlosti mézu byt znizené pri teplotach nad 35 stupriov. C zaviselo od ¢asu
taktovania programu.

VAROVANIE
Manipulacia s nastrojmi/koncovymi efektormi s ostrymi hranami a/alebo bodmi
zovretia méze mat za nasledok zranenie.

Uistite sa, ze nastroje/koncové efektory nemaju ostré hrany alebo body
zovretia.

Mo&zu byt potrebné ochranné rukavice a/alebo ochranné okuliare.

Navod na pouzivanie
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VAROVANIE: HORUCI POVRCH
Dlhodoby kontakt s teplom generovanym ramenom robota a riadiacou skrinkou

pocas prevadzky méze viest k nepohodliu, o méze viest k zraneniu.

* Pocas prevadzky alebo bezprostredne po nej s robotom nemanipulujte ani sa
ho nedotykajte.

* Pred manipulaciou alebo dotykom s robotom skontrolujte teplotu na
obrazovke dennika.

* Nechaijte robota vychladnut tak, Ze ho vypnete a pockate jednu hodinu.

POZOR
Nevykonanie hodnotenia rizika pred prevadzkou moze zvysit riziko zranenia.
* Pred prevadzkou vykonajte hodnotenie rizik a znizte rizika.

* Ak je to urCené posudenim rizika, pocas prevadzky nezadavajte rozsah
pohybu robota ani sa ho nedotykaijte.

* Precitajte si informacie, ktoré najdete v Casti Riadenie rizik.

POZOR
Pouzivanie robota s netestovanym externym strojovym zariadenim alebo v
netestovanom systéme mdze zvysit riziko zranenia personalu.

* Otestujte vSetky funkcie a program robota samostatne.

UPOZORNENIE
Velmi silné magnetické polia mézu poskodit robot.

* Nevystavujte robot trvalym magnetickym poliam.

PRECITAJTE SI V NAVODE
Skontrolujte, €i su vSetky mechanické a elektrické zariadenia nainstalované v

sulade so Specifikaciami a upozorneniami ktoré sa nachadzaju v Mechanické
rozhranie a v 2.0.4. Elektrické rozhranie na strane 37.

Uréené pouzitie

UR16e Navod na pouzivanie
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PRECITAJTE SI V NAVODE
Nepouzivanie ramena robota v sulade so zamySlanym pouzitim méze
viest k nebezpeénym situaciam.

* Preditajte si a dodrziavajte odporucania pre zamysfané pouzitie a
Specifikacie uvedené v pouzivatelskej prirucke.

Roboty Universal Robots su urc¢ené na priemyselné pouzitie, na manipulaciu s
nastrojmi/koncovymi efektormi a pripravkami, alebo na spracovanie alebo prenos
komponentov alebo produktov. Podrobnosti o podmienkach, za ktorych by mal robot
pracovat, najdete vo vyhlaseniach a certifikatoch a technickych Specifikaciach.

VSetky roboty Universal Robots su vybavené bezpecnostnymi funkciami, ktoré su zamerne
navrhnuté tak, aby umoznovali aplikacie na spolupracu, kde roboticka aplikacia pracuje
spolu s ¢lovekom.

Kolaborativne aplikacie su uréené len pre bezpecné pouzitia, po€as ktorych je kompletné
pouzitie vratane nastroja/koncového efektora, obrobku, prekazok a inych strojovych
zariadeni, bez akéhokolvek vyznamného nebezpecenstva, a to podfa hodnotenia rizik
konkrétneho pouzitia.

VAROVANIE
Pouzivanie ramena robota mimo zamysfanych uc¢elov méze mat za

nasledok zranenia.
* Nepouzivajte robota na ziadnu z nasledujucich ¢innosti:

* Akékolvek pouzitie na nebezpecnych miestach alebo vo
vybusnom prostredi.

* Lekarske aplikacie s kontaktom s pacientmi alebo v ich
blizkosti.

* Akakolvek aplikacia vyzadujuca dodrziavanie Specifickych
hygienickych a/alebo sanitacnych noriem, ako je priamy
kontakt s potravinami, napojmi a/alebo farmaceutickymi
vyrobkami.

* Akékolvek pouzitie vymykajuce sa uréenému pouzitiu,
Specifikaciam a certifikatom je zakazané, pretoze by mohlo
spOsobit smrt, poranenie os6b a/alebo poSkodenie majetku.

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

Nezohladnenie dodatoc¢nych rizik dlh§ieho dosahu, vysSieho uzitoéného
zatazenia a vacsich prevadzkovych momentov a otacok spojenych s
vacsim robotom, ako je UR20, m6ze mat za nasledok zranenie alebo smrt.

* Vase hodnotenie rizika musi zahffat dodato¢né rizika tykajluce sa
dosahu, zatazZenia a rychlosti.

Hodnotenie rizika

Posudenie rizika je zakonnou poziadavkou, ktoru vykona integrator tretej strany alebo
pouzivatel robota UR v ulohe integratora.

Robot je Ciastotne skompletizované strojové zariadenie, pretoze bezpecénost instalacie
robota zavisi od spésobu jeho integracie (napr. nastroja/koncového efektora, prekazok a
inych strojovych zariadeni). Odporuca sa, aby strana vykonavajuca integraciu pouzila ISO
12100 a ISO 10218-2 na vykonanie posudenia rizika. Integracia moze pouzit technicku
$pecifikaciu ISO/TS 15066 ako dalSie usmernenie. Pri hodnoteni rizik treba zvazit vietky
pracovné postupy pocas celej doby zivotnosti pouzitia robota, okrem iného aj:

* ucenie robota po¢as nastavenia a pripravy jeho instalacie;
* rieSenie problémov a udrzbu;

* normalnu prevadzku instalacie robota.

Hodnotenie rizik sa musi vykonat pred prvym spustenim ramena robota. Sucastou
hodnotenia rizik, ktoré vykona integrator, je identifikcia spravnych nastaveni konfiguracie
bezpecnosti, ako aj potreby dodatoCnych tlacidiel nidzového zastavenia a/alebo dalSich
ochrannych opatreni pozadovanych pre konkrétne pouzitie robota.

Identifikacia spravnych nastaveni konfiguracie bezpecnosti je obzvlast délezitou suastou
priprav pre kolaborativne pouzitia robota. Podrobné informacie najdete v kapitole 2.0.2.
Bezpec¢nostné funkcie a rozhrania na strane 23 a &ast Cast Il Navod k PolyScope.

Niektoré bezpe&nostné funkcie si zamerne navrhnuté pre kolaborativhe pouzitia robota.
Tieto funkcie sa daju konfigurovat prostrednictvom nastaveni konfiguracie zabezpecenia a
su obzvlast délezité pri rieSeni konkrétnych rizik v ramci hodnotenia rizik, ktoré vykona
integrator:
* Obmedzenie sily a vykonu: Pouziva sa na zniZenie upinacich sil a tlakov, ktorymi
robot posobi 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.

UR16e Navod na pouzivanie
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* Obmedzenie umiestnenia kibu, lakta a nastroja/koncového efektora: Pouziva sa
obzvlast na znizenie rizik spojenych s urcitymi ¢astami tela. Napriklad: na
zabranenie pohybu smerom k hlave a krku.

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

* Obmedzenie rychlosti: Pouziva sa obzvlast na zabezpecenie nizkej rychlosti
ramena robota.

Neopravnenému pristupu k konfiguracii zabezpecenia sa musi zabranit zapnutim a
nastavenim ochrany heslom pocas integracie.

VAROVANIE
Nevykonanie kolaborativneho posudenia rizika Ziadosti méze zvysit

nebezpecenstvo.
* V pripade umyselnych kolizii a/alebo kolizii v désledku rozumne
predvidatefného nespravneho pouzitia vzdy vykonajte spolo¢né
posudenie rizika aplikacie.

* Kolaborativna aplikacia zahia:
* zavaznost jednotlivych potencialnych kolizii;
* pravdepodobnost vyskytu jednotlivych potencialnych kolizii.

* moznost zabranenia jednotlivym potencialnym koliziam.

Ak je robot nainstalovany v nekolaborativnej robotickej aplikacii, kde rizika nemozno
primerane odstranit alebo rizika nemozno dostato¢ne znizit pouzitim zabudovanych funkcii
suvisiacich s bezpeénostou (napr. pri pouziti nebezpeéného nastroja/koncového efektora),
potom musi posudenie rizika vykonané integratorom dospiet k zaveru, Ze su potrebné
dalSie ochranné opatrenia (napr. aktivatné zariadenie na ochranu obsluhy poc¢as
nastavenia a programovania).

Spolo¢nost Universal Robots povazuje potencialne vyznamné nebezpecenstva uvedené
nizSie za nebezpedenstva, ktoré musi integrator preskimat. V pripade konkrétnej
inStalacie robota mézu existovat aj dalSie vyznamné rizika.

1. Prepichnutie pokozky ostrymi hranami a hrotmi na nastroji’/koncovom 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.
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8.

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

Nasledky spbésobené uvolnenim skrutiek, ktoré drzia rameno robota alebo
nastroj/koncovy efektor.

Predmety vypadavaijlce z nastroja’/koncového efektora, napr. v dosledku slabého
uchopenia alebo prerusenia napdjania.

Chyby spésobené pouzivanim rozli¢nych tlaCidiel nidzového zastavenia pre rézne
stroje.

Chyby spésobené neopravnenymi zmenami parametrov konfiguracie bezpecnosti.

Informacie o ¢asoch zastavenia a brzdnych drahach najdete v kapitole 2.0.2.
Bezpec&nostné funkcie a rozhrania na strane 23 a v prilohe 2.0.9. Cas zastavenia a
vzdialenost zastavenia na strane 64.

Hodnotenie pred pouzitim

Pred prvym pouzitim robota resp. po vykonani akychkofvek Uprav je nutné vykonat
nasledujuce skusky. Overte, i su vSetky bezpecnostné vstupy a vystupy vhodnym a
spravhym spdsobom pripojené. Otestujte, i su vSetky pripojené bezpeénostné 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.

Vyskus$at obrazovku inicializacie, aby sme otestovali, ¢i znizeny rezim dokaze
prepnut bezpeénostny rezim na znizeny rezim.

Otestovat, Ci 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 reZzime znizeného ovladania otacok.

Otestovat, €i su vystupy nudzového zastavenia systému skuto¢ne schopné uviest
cely systém do bezpecného stavu.

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

UR16e
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Nudzové zastavenie

Nudzové zastavenie alebo E-stop je Cervené tlaCidlo umiestnené na privesku Teach.
Stlacenim tlacidla nudzového zastavenia zastavite vSetky pohyby robota. Aktivacia tlacidla
nudzoveého zastavenia spOsobi zastavenie kategorie 1 (IEC 60204-1).

Nudzové zastavenia nie su bezpecnostnymi opatreniami (ISO 12100). Nudzové
zastavenia su doplnkovymi ochrannymi opatreniami, ktoré nie su uréené na prevenciu
zranenia. Posudenie rizik aplikacie robota urcuje, ¢i su potrebné d'alSie nidzové vypinace.
Funkcia nidzového zastavenia a ovladacie zariadenie musia byt v sulade s normou ISO
13850.

Po aktivacii nudzového zastavenia sa tlacidlo v tomto nastaveni zaisti. Preto sa pri kazde;j
aktivacii nudzového zastavenia musi ru¢ne resetovat na tlacidle, ktorym bolo zastavenie
spustené.

Pred resetovanim tla€idla nidzového zastavenia musite vizualne identifikovat a posudit
dévod, pre€o doslo k prvej aktivacii. Vyzaduje sa vizualne posudenie v8etkych zariadeni v
aplikacii. Po vyrieSeni problému resetujte tlacidlo nidzového zastavenia.

Na resetovanie tlacidla nidzového zastavenia

1. Drzte tlacidlo a otacajte v smere hodinovych ruciCiek, kym sa zapadka neuvolni.
Mali by ste citit, ked je zapadka odpojend, o znamena, Ze tlacidlo je resetované.

2. Po resetovani nudzového zastavenia obnovte napajanie robota a obnovte
prevadzku.

Pohyb bez pohonu

V nepravdepodobnom pripade nudze, ked je napajanie robota bud nemozné alebo
nechcené, mbzete pouzit nitené spatné riadenie na pohyb ramena robota.

Ak chcete vykonat nutené spatné riadenie, musite zatlacit alebo potiahnut rameno robota,
aby ste mohli pohybovat kibom. Kazda kibova brzda ma treciu spojku, ktora umozfiuje
pohyb pri vysokom nutenom krutiacom momente.

Vykonavanie nutenej spatnej jazdy si vyzaduje vysoku silu a nemoze ju vykonavat len
jedna osoba. V upinacich situaciach sa vyzaduje, aby nutené spatné riadenie vykonavali
dvaja alebo viaceri fudia. V niektorych situaciach su na demontaz ramena robota potrebné
dve alebo viac 0sdb.
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VAROVANIE: ELEKTRINA
Nebezpecenstvo a rizika spojené s elektrickym prudom v dosledku

zlomenia alebo rozpadu ramena nepodopretého robota mézu spdsobit
zranenie alebo smrt.

* Pred demontazou odpojte napajanie a podoprite rameno robota

UPOZORNENIE
Ruc¢né premiestnovanie ramena robota je ur€ené len na naliehavé

nudzoveé a servisné ucely. Zbytocné premiestnovanie ramena robota moze
viest k poSkodeniu majetku.

* Nehybte kibom o viac ako 160 stupfiov, aby ste sa uistili, Ze robot
mébze najst svoju poévodnu fyzickd polohu.

* Nehybte kibom viac, ako je potrebné.

Ak spatné Soférovanie nie je mozné, mozete sa obratit na svojho distribatora Universal
Robots.

Informacie o demontazi robota najdete v servisnej prirucke.

2.0.2. Bezpecnostné funkcie a rozhrania
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'alsim ochrannym zariadeniam. Kazda
bezpecCnostna funkcia a vstup/vystup je skonstruovana podfa EN ISO13849-1 (pozri kapitolu 2.0.8.
Osvedcenia na strane 63 pre certifikacie) s vykonnostnou uroviou d (PLd) s pouzitim architektury
kategorie 3.

Konfiguraciu bezpecnostnych funkcii, vstupov a vystupov v pouzivatelskom rozhrani najdete v
kapitole v Casti, casti || Navod na PolyScope. Opis pripojenia bezpe€nostnych zariadeni k V/V
najdete v kapitole 2.0.4. Elektrické rozhranie na strane 37.
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VAROVANIE

Pouzitie parametrov bezpecnostnej konfiguracie, ktoré sa liSia od parametrov
uréenych ako potrebné na znizenie rizika, méze mat za nasledok nebezpecenstva,
ktoré nie su primerane odstranené, alebo rizika, ktoré nie su dostatocne znizené.

* Uistite sa, Ze nastroje a chapadla su spravne pripojené, aby sa zabranilo
nebezpedenstvu v désledku preruSenia napajania.

VAROVANIE: ELEKTRINA
Chyby programatora a/alebo kablov m6zu spdsobit zmenu napatiaz 12V na 24V,
¢o moze viest k poSkodeniu zariadenia poziarom.

* Skontrolujte pouzivanie 12 V a postupujte opatrne.

UPOZORNENIE

* Pri pouziti a konfigurovani bezpe&nostnych funkcii a rozhrani je nutné dodrzat
postupy hodnotenia rizika pre kazdé pouzitie robota. (pozri kapitolu 2.0.1.
Bezpecnost na strane 13 ¢ast)

* Cas zastavenia by sa mal zohradnit ako suéast hodnotenia rizika danej
aplikacie.
* 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.

UPOZORNENIE

Ochrana bezpec&nostného systému UR sa nevztahuje na koncovy efektor.
Funké&nost koncového efektora a/alebo pripajacieho kabla nie je predmetom
sledovania.

Kategérie zastavenia

V zavislosti od okolnosti dokaze robot iniciovat tri typy kategoérii zastavenia podla definicie
v norme |[EC 60204-1. Tieto kategdrie su zadefinované v nasledujucej tabulke.

Zastavte robota okamzitym odstranenim napajania.

Zastavte robota riadenym a kontrolovanym sp6sobom. Po zastaveni robota
sa odstrani napdjanie.
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*Zastavte robota s vykonom dostupnym pre pohony pri zachovani

trajektorie. Po zastaveni robota sa udrziava vykon pohonu.

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

Konfigurovatefné bezpe&nostné funkcie

Bezpecnostné funkcie robota Universal Robots, ako je uvedené v tabulke nizSie, su v
robote, ale su urCené na ovladanie systému robota, t. j. robota s pripojenym
nastrojom/koncovym efektorom. Bezpecnostné funkcie robota sa pouzivaju na znizenie
systémovych rizik robota uréenych v hodnoteni rizika. Polohy a rychlost sa vztahuju k

zakladni robota.

Limit spoloCnej
polohy

Limit spolocnej
rychlosti

BezpecCnostné
lietadla

Orientacia
nastroja

Obmedzenie
rychlosti

Limit sily

Limit hybnosti
Limit vykonu
Casovy limit
zastavenia

Nastavuje horné a dolné limity pre povolené polohy kibov.

Nastavuje hornu hranicu rychlosti spoja.

Definuje roviny v priestore, ktoré obmedzuju polohu robota.
Bezpecnostné roviny obmedzuju bud samotny nastroj/koncovy efektor
alebo nastroj/koncovy efektor a lakef.

Definuje pripustné limity orientacie nastroja.

Limituje maximalnu rychlost robota. Rychlost je obmedzena na lakti,
na prirube nastroja/koncového efektora a v strede uzivatelom
definovanych poléh nastroja/koncového efektora.

Limituje maximalnu silu vyvijanu nastrojom robota/koncovym
efektorom a laktom v upinacich situaciach. Sila je obmedzena na
nastroj/koncovy efektor, laktovu prirubu a stred uzivatefom
definovanych pol6h nastroja’/koncového efektora.

Limituje maximalnu hybnost robota.
Obmedzuje mechanicku pracu vykonavanu robotom.

Ohrani¢uje maximalny &as, ktory robot pouzije na zastavenie po 1
Zastavenie robota je iniciované.

1Zastavenie robota bolo predtym zndme ako "Ochranné zastavenie" pre Universal Robotsroboty.

UR16e
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Limit N . : , . . ,
. . Ohrani€uje maximalnu vzdialenost, ktoru robot prejde po spusteni
vzdialenosti :
. zastavenia robota.
zastavenia

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

Tieto bezpecénostné funkcie dynamicky znizuju rychlost pohybu robota, takze sa da vzdy
zastavit v ramci limitov. Limity polohy spoja, bezpecnostné roviny a limity orientacie
nastroja/koncového efektora zohladrnuju oakavany zdvih brzdnej drahy, t. j. pohyb robota
sa spomali pred dosiahnutim limitu.

Funkénu bezpeénost mézeme zhrnut nasledovne:

Nudzové zastavenie - d 3
Ochranné zastavenie - d 3
Limit spolo¢nej polohy 5° d 3
Limit spolocnej rychlosti 1,15°/s d 3
Bezpecnostné lietadla 40 mm d 3
Orientacia nastroja 3° d 3
Obmedzenie rychlosti 50 mm/s d 3
Limit sily 25N d 3
Limit hybnosti 3 kgm/s d 3
Limit vykonu 10w d 3
Casovy limit zastavenia 50 ms d 3
Limit vzdialenosti zastavenia 40 mm d 3
Bezpecné byvanie 1.7° d 3

POZOR
Neschopnost nakonfigurovat maximalnu povolent rychlost moze viest k
nebezpecnym situaciam.

* Ak sa robot pouziva v ruéne vedenych aplikaciach s lineadrnymi
pohybmi,, obmedzenie rychlosti musi byt nastavené na maximalne
250 mm/s pre nastroj/koncovy efektor a laket, pokial hodnotenie
rizika nepreukaze, ze vysSie rychlosti su prijatelné. Toto zabrani
rychlym pohybom lakta robota v blizkosti singularit.
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UPOZORNENIE

Existuju dve vynimky z funkcie obmedzenia sily, ktoré su dblezité pri
navrhovani aplikacie (obrazok 1.2 below). Ked sa robot roztiahne, uc¢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 moze 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, Zze zabranite pohybu robota do tychto ¢asti pracovnej oblasti.

1.2: V désledku fyzikalnych viastnosti ramena robota si niektoré priestory pracovnej oblasti
vyZaduju pozornost z hladiska nebezpecenstva zovretia. Jedna oblast (vlavo) je definovana pre
radigine pohyby, ked'je kib zépéstia 1 najmenej 800 mm od zékladne robota. Druha oblast
(vpravo) je do 300 mm od zakladne robota, ked’ sa pohybuje dotykovo.

Robot ma tiez nasledujuce bezpecnostné vstupy:

Bezpednostny .
P y Popis

vstup
Tlacidlo Vykonava kategériu zastavenia 1 (IEC 60204-1), ktora informuje ostatné stroje
nudzového pomocou vystupu System Emergency Stop , ak je tento vystup definovany. Vo
zastavenia vSetkom, €o je pripojené k vystupu, sa spusti zastavenie.
Nudzové Vykonava zastavenie kategoérie 1 (IEC 60204-1) prostrednictvom vstupu
zastavenie ovladacej skrinky, informuje ostatné stroje pomocou vystupu System
robota Emergency Stop, ak je tento vystup definovany.

UR16e Navod na pouzivanie
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Bezpecnostny

vstup Popis
Nudzové . . . . .
sastavenie Vykonava kategoriu zastavenia 1 (IEC 60204-1) iba na robote, vo vSetkych
] rezimoch a ma prednost pred vSetkymi ostatnymi prikazmi.
systému
Vykonava kategoriu zastavenia 2 (IEC 60204-1) vo v8etkych rezimoch, s
Ochranné vynimkou pouzitia 3-polohového povolujiuceho zariadenia a voli¢a rezimov -
zastavenie potom, ked je v manualnom rezime, ochranné zastavenie moze byt nastavené
len na fucntion v automatickom rezime.
Zastavenie
ochranného Vykonava kategoriu zastavenia 2 (IEC 60204-1) IBA v automatickom rezime.
mechanizmu Auto Mode Safeguard Stop je mozné zvolit len vtedy, ked je nakonfigurované a
automatického | nainStalované trojpolohové povolujuce zariadenie.
rezimu

Resetovanie
ochrannej
zaruky

Vrati sa zo stavu Safeguard Stop , ked nastane stupajuca hrana na vstupe
Safeguard Reset.

Znizeny rezim

Prepne bezpecnostny systém na pouzitie limitov ZniZeny rezim .

Trojpolohové
povolujuce
zariadenie

Spusti kateg6riu zastavenia 2 (IEC 60204-1), ked je aktivacné zariadenie uplne
stlaCené alebo uplne uvolnené iba v manualnom rezime. Trojpolohové
povolenie zastavenia zariadenia sa spusti, ked sa vstup znizi. Nie je
ovplyvneny ochrannym resetom.

Vofny chod na

Povoli vofny chod, ked robot nie je v automatickom rezime.

robotovi
Prevadzkovy Prepina medzi prevadzkovymi rezimami. Robot je v automatickom rezime, ked
rezim je vstup nizky, v manualnom rezime, ked' je vstup vysoky.
Reset ochran . . —

L y Vrati sa zo stavu Automatic Mode Safeguard Stop , ked' nastane stupajuca
automatického .
re3imu hrana na vstupe Automatic Mode Safeguard Reset.

Pre prepojenie s inymi strojmi je robot vybaveny nasledujucimi bezpecnostnymi vystupmi:

Bezpecnostny .
] P y Popis
vystup
Nudzové Dl ., . , . . , . .
. Aj ked je tento signal logicky nizky, vstup Nudzové zastavenie robota je logicky
zastavenie . . s . ) .
) nizky alebo je stlacené tlaCidlo Nudzové zastavenie.
systému
Aj ked je tento signal logicky vysoky, Ziadny kib robota sa nepohybuje viac ako
Pohyb robota J J g gICKy VYSOKYy Yy ponybuj
0,1rad/s.
Robot sa Logika vysoka, ked je robot zastaveny alebo v procese zastavenia z dovodu
. nudzového zastavenia alebo bezpecnostného zastavenia. V opaénom pripade
nezastavuje . ,
bude logicky nizka.
Znizena Logika nizkej urovne existuje, ked je bezpe€nostny systém v znizenom rezime.
e Logika nizkej urovne existuje, ked bezpecnostny systém nie je v znizenom
Neznizené reime

Navod na pouzivanie
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Bezpecnostny

PoDi
vystup opIs

B .

b;j;:izne Logicky vysoko, ked je robot v nakonfigurovanej bezpe¢nej domacej polohe.

Vsetky bezpeénostné vstupy/vystupy su dvojkanalové, €o znamena, ze su bezpecné, ked su nizke
(napr. Nudzové zastavenie je aktivne, ked su signaly nizke).

Bezpec€nostna funkcia

BezpecCnostny systém pbsobi tak, Zze monitoruje, i je prekro¢ena niektora z
bezpecnostnych hranic alebo &i je spustené nudzové zastavenie alebo bezpecnostné
zastavenie.

Reakcie bezpeénostného systému su:

Spustac Reakcia

Nudzové zastavenie Kategorie zastavky 1
Zabrana zastavenia Kategorie zastavky 2
3PE Stop (ak je pripojené 3-polohové povolovacie zariadenie) Kategorie zastavky 2
PoruSenie limitu Kategorie zastavky 0
Detekcia poruchy Kategorie zastavky 0

UPOZORNENIE

Ak bezpecnostny systém zisti akukolvek poruchu alebo porusenie, vSetky
bezpe&nostné vystupy sa nastavia na nizku hodnotu.

Subory bezpeénostnych parametrov

Normalne a znizené

BezpecCnostny systém ma nasledujucu sadu konfigurovatelnych bezpeénostnych
parametrov:

* Normalne
* Znizené

MozZete nastavit bezpecnostné limity pre kazdu sadu bezpeénostnych parametrov, vytvorit
odlisné konfiguracie pre normalne alebo vySSie nastavenia a znizit ich. Znizena
konfiguracia je aktivna, ked je nastroj/koncovy efektor umiestneny na znizenej strane
spustacej znizenej rovinyalebo ked je znizena konfiguracia externe spustena
bezpecnostnym vstupom.

UR16e Névod na pouzivanie
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Pouzitie roviny na spustenie Znizenej konfiguracie: Ked sa rameno robota pohybuje zo
strany roviny spuste nakonfigurovanej so znizenymi bezpe¢nostnymi parametrami, na
stranu, ktord je nakonfigurovana s normalnymi bezpe&nostnymi parametrami, okolo roviny
spuste je oblast 20 mm, kde su povolené normalne aj znizené limity. Tato oblast okolo
spustacej roviny zabrafiuje obtazujucim bezpeénostnym zastaveniam, ked je robot presne
na hranici.

Pouzitie vstupu na spustenie znizenej konfiguracie: Ked sa spusti alebo zastavi
bezpecénostny vstup, méze uplynut az 500 ms predtym, ako sa aktivuju nové limitné
hodnoty. K tomu m6ze ddjst za jednej z nasledujucich okolnosti:

* Prepnutie zo znizenej konfiguracie na normalnu

* Prepnutie z normalnej konfiguracie na znizenu

Rameno robota sa prispdsobi novym bezpecnostnym limitom v ramci 500 ms.
Rezimy
ReZim obnovy

Pri prekro¢eni bezpecnostného limitu sa musi bezpecnostny systém restartovat. Ak je
napriklad limit polohy kibu mimo bezpe&nostného limitu, pri spusteni sa aktivuje funkcia
Obnova.

Ked je aktivovana obnova, nemdzete pre robota spustat programy, ale rameno robota
mozete manualne posunut spat do limitov pomocou Volny chod alebo pomocou karty
Pohyb v programe PolyScope. (pozri Cast || Navod k PolyScope)

Bezpecnostné limity rezimu obnovy su:

Bezpec€nostna funkcia Limit

Spojené obmedzenie rychlosti 30°/s
Obmedzenie rychlosti 250 mm/s
Limit sily 100N
Momentovy limit 10 kg m/s
Medzny vykon 80W

Bezpecnostny systém vyda signal Stop kategérie 0, ak sa objavi poruSenie tychto limitov.

VAROVANIE
Nedodrziavanie opatrnosti pri pohybe ramena robota pri zotavovani méze
viest k nebezpeénym situaciam.
* Pri spatnom pohybe ramenom robota v ramci limitov postupujte
opatrne, pretoze limity pre polohy kibov, bezpe&nostné roviny a
orientaciu nastroja’/koncoveho efektora su pri zotavovani vypnute.

Navod na pouzivanie UR16e
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2.0.3. Mechanické rozhranie

Prvky robota tvoria roboticky systém: Rameno robota, nastroj alebo obrobok, Riadiaca skrinka a
3PE Prenosny terminal su popisané v tejto kapitole. Najdete tu aj maximalne poziadavky na
zatazenie a pracovny priestor.

Pracovny a prevadzkovy priestor

Pracovny priestor je rozsah uplne vysunutého ramena robota v horizontalnom a vertikalnom smere.
Pracovny priestor je miesto, kde ma robot fungovat.

UPOZORNENIE
Nedodrziavanie pracovného a prevadzkového priestoru robota méze mat za

nasledok poskodenie majetku.

* Pri vybere prevadzkového priestoru pre robota zohfadnite nasledujuce
informacie.

UPOZORNENIE
Pohyb nastroja v blizkosti valcového objemu méze spdsobit, Ze sa kiby budu

pohybovat prili§ rychlo, ¢o povedie k strate funkénosti a poSkodeniu majetku.

* Nehybte nastrojom v blizkosti valcového objemu, ani ked' sa nastroj pohybuje
pomaly.

Valcovy objem sa nachadza priamo nad aj priamo pod zakladnou robota. Robot presahuje 900 mm
od zakladného kibu.

UR16e Navod na pouzivanie
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Predna strana Sikmo

Montazne pokyny

VAROVANIE
Nestabilna montaz moze spdsobit nehody.

* Vzdy sa uistite, ze su Casti robota spravne a bezpe¢ne namontované a
priskrutkované.

POZOR
Montaz a prevadzka robota v prostredi s vy8Sim stupfiom krytia, ako je odporucané,
moze viest k zraneniu.

* Montaz robota vykonaijte v prostredi vhodnom z hladiska klasifikacie IP.
Robot nesmie byt prevadzkovany v prostrediach, v ktorych dochadza k
prekroCeniu hodnét klasifikacie IP robota (IP65), Prenosného terminalu (IP65)
a Riadiacej skrinky (IP44)

Namontované so $tyrmi skrutkami s pevnostou 8,8, 8,5 mm a Styrmi
montaznymi otvormi M8 na zakladni.

Pouziva Styri zavitové otvory M6 na pripevnenie nastroja k robotu.
Nastroj (priruba nastroja) | Skrutky M6 musia byt utiahnuté 8 Nm, pevnostna trieda 8.8. Na
presné polohovanie nastroja pouzite kolik v otvore J6.

Rameno robota (Zaklad)

Riadiaca skrinka Riadiaca skrinka sa mbze zavesit na stenu alebo polozit na zem.

Prenosny terminal sa moze zavesit na stenu alebo na riadiacu
skrinku. Overte, Ci kabel nepredstavuje riziko vypnutia napajania. Na
montaz riadiacej skrinky a prenosného terminalu mozete kupit
Specialne konzoly.

Prenosny terminal

UR16e Navod na pouzivanie
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Zabezpecenie ramena robota

Surface on which the robot is fitted

7] 0.05]

2x 5 11

S 4x D 8.4

Cy

\
IA
@170

/

B8 FG8 +0.008 V¥ 8.5 min.

8 FG8 10.006 x 13 ¥ 8.5 min.

Rozmery a vzor otvoru pre montaZz robota.

é VAROVANIE
Neocakavané spustenie a/alebo pohyb moze viest k poraneniu

* Rameno robota vypnite, aby ste zabranili neCakanému spusteniu pocas
montaze a demontaze.

Vypnutie ramena robota
1. Stlacte tlacidlo napajania na prenosnom terminali, ¢im robota vypnete.
2. Odpoijte napajaci kabel zo zasuvky.

3. Pockajte 30 sekund, kym sa robot zbavi akejkofvek nahromadenej energie.

Navod na pouzivanie
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Zabezpec€enie ramena robota

1. Namontujte robota na pevny povrch bez vibracii, ktory dokaze vydrzat aspon desatnasobok
uplného kratiaceho momentu kibu zakladne a aspori 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 spésobit, Zze robot
vykona bezpecCnostné zastavenie.

2. Utiahnite skrutky utahovacim momentom 20 Nm. (Hodnoty utahovacieho momentu boli
aktualizované SW5.14. StarSia tlacena verzia bude zobrazovat r6zne hodnoty)

3. Na presné premiestnenie ramena robota pouzite dva otvory @8 s Capom.

ZabezpecCenie nastroja

The tool or workpiece is mounted to the tool output flange (ISO ) at the tip of the robot. VSetky miery
suv mm.

Lumberg RKMW 8-354 connector

35,65

6,50

@ 6 H7 ¥ 6,20%0,20

4x 957 8
Mé-6H T 8
'/
6,20
48,75
® 31,50 H7
SECTION A-A
50 0,1
®63h8
@90 0,1

1.4: Rozmery a vzor otvorov priruby nastroja. VVSetky miery su v mm.

Vystupna priruba nastroja (ISO 4762) je miesto, kde je nastroj namontovany na Spicke robota. Pre
kolik sa odporuc¢a pouzit otvor s radidlnymi drazkami, aby sa zabranilo nadmernému obmedzeniu pri
udrzani presnej polohy.

UR16e Navod na pouzivanie
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POZOR
Velmi dlhé skrutky M8 mozu tlacit na spodnu ¢ast priruby nastroja a sposobit skrat
robota.

* Do not use bolts that extend beyond 10 mm to mount the tool.

VAROVANIE
Nespravne utiahnutie skrutiek moze viest k nebezpecnym situaciam.

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

* Uistite sa, Ze nastroj je vyrobeny tak, aby nevytvaral nebezpecné situacie
neoCakavanym upustenim sucasti.

Vofny priestor riadiacej skrinky

Prudenie horuceho vzduchu v riadiacej skrinke moze spdsobit poruchu zariadenia.

Ovladacia skrinka vyZzaduje minimalny volny priestor 50 mm na kazdej strane pre dostatocné
prudenie chladného vzduchu. The recommended Control Box clearance is 200 mm.

VAROVANIE
Mokry ovlada¢ méze spOsobit smrtefné zranenie.

* Dbajte na to, aby sa riadiaca jednotka a kable nedostali do kontaktu s
kvapalinami.

* Ovladaci box (IP44) umiestnite do prostredia vhodného pre stuperi krytia IP.

Maximalne zataZenie
Menovité uzito¢né zatazenie ramena robota zavisi od posunu taziska uzitoéného zatazenia, pozri
obrazok 2.0.3. Mechanické rozhranie na strane 31

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

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

Uzitocné zatazenie [kg]

Navod na pouzivanie UR16e
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Odsadenie taziska [mm]

Vztah medzi menovitym zataZenim a odchylkou gravitacného stredu.

Zotrvacénost uzitoéného zatazenia

Robot sa méze pouzivat s uzitocnym zatazenim s vysokou zotrva¢nostou. Riadiaci softvér
automaticky upravuje zrychlenia, ak v PolyScope spravne zadate nasledujuce udaje (pozri: Nastavit
zatazenie na strane 236)

* Hmotnost uzito¢ného zatazenia
* Tazisko
* Zotrvacénost

Pomocou programu URSim mézete vyhodnotit zrychlenia a ¢asy cyklov pohybov robota s
konkrétnym uzitoénym zatazenim.

2.0.4. Elektrické rozhranie

Uvod

The robot arm and the Control Box contain electrical interface groups. Pre vacsinu typov V/V su
uvedené priklady. Termin V/V odkazuje na digitalne a analogové kontrolné signaly prichadzajuce z
alebo odchadzajuce do niz8ie uvedenych skupin elektrickych rozhrani.

UR16e Navod na pouzivanie
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* Sietové pripojenie

* Pripojenie robota

* Vstupy a vystupy ovladaca
* 1/O nastroja

* Ethernet

VSetky napétia a prudy su v DC (jednosmerny prud), pokial nie je uvedené inak.

Elektrické vystrahy a upozornenia

Dodrziavajte nasledujuce upozornenia pre vSetky skupiny rozhrani, a to aj pri navrhovani a instalacii
aplikacie.

é VAROVANIE
Nedodrzanie ktoréhokolvek z nizSie uvedenych méze mat za nasledok vazne
zranenie alebo smrt, pretoze bezpecnostné funkcie by mohli byt potlacené.
* Nikdy nepripajajte bezpecnostné signaly k PLC, ktoré nie je bezpenostnym
PLC so spravnou uroviou bezpec€nosti. Je dolezité, aby sa bezpecnostné
signaly rozhrania udrziavali oddelené od beznych V/V signalov rozhrania.

* VSetky signaly s bezpe&nostnymi hodnotenim by mali byt konstruované
redundantne (dva nezavislé kanaly).

* Udrziavajte tieto dva nezavislé kanaly oddelené, aby jedna chyba neviedla k
strate bezpecnostnej funkcie.

VAROVANIE: ELEKTRINA
Nedodrzanie ktoréhokolvek z nizSie uvedenych méze mat za nasledok vazne

zranenie alebo smrt v désledku elektrickych nebezpecenstiev.

* Uistite sa, ze vSetky zariadenia, ktoré sa nemézu 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.

* Pouzivajte iba originalne kable dodavané s robotom. Nepouzivajte robota pre
aplikacie, kde su kable vystavené ohybaniu.

* Pri inStalacii kablov rozhrania k V/V robota, musite postupovat opatrne.
Kovova platha v spodnej Casti je uréena pre kable rozhrania a konektory. Pred
vitanim otvorov odstrarte dosku. Pred opatovnou instalaciou platne sa uistite,
ze ste odstranili vSetky hobliny. Nezabudnite pouzit spravne velkosti tesneni.

Navod na pouzivanie UR16e
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POZOR

Rusivé signaly s uroviiami vy$Simi ako tymi, ktoré su definované v Specifickych
normach IEC, mézu spbsobit neotakavané spravanie robota. Majte na pamati
nasledovné:

* Robot bol testovany v sulade s medzinarodnymi normami IEC na
elektromagnetickd kompatibilitu (EMC). 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 dlhSie ako 30 m, ak neboli vykonané doplriujuce
skusky.

UZEMNENIE

Zaporné spojenia su oznacené ako GND a su pripojené k ochrannému tieneniu
robota a riadiacej skrinky. VSetky uvedené spojenia GND (ZEM) sluzia len na ucely
napajania a signalizacie. Pre PE (ochranné uzemnenie) pouzite skrutkové spoje
velkosti M6 oznacené symbolmi zeme vo vnutri riadiacej skrinky. Uzemnovaci vodi¢
musi mat minimalne prddovu intenzitu najvy$Sieho prudu v systéme.

PRECITAJTE SI V NAVODE

Niektoré V/V vo vnutri riadiacej skrinky je mozné nakonfigurovat na bud’ normalne
alebo bezpecnostné V/V. Read and understand the complete Electrical Interface
chapter.

Vstupy a vystupy ovladaca

VIV vo vnutri riadiacej skrinky mézete 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
g (24v 12V|/H| PWR/A| [24V(H||24V|H| | OV H|| OV |H| |24V|H|[24V/H| [OV [H|/ OV H| [2|AG |H
;; EIO GND|| |[GND cio|m|[cia|m| [coo|m||coa[m| [pio|m]|[Di4[m]| [poo[m|[pos|m| |E[AI0|m
S (24v oN |m| [2av(@) [24v|(m|[2av|m]| [ ov [m]|| ov (M| [2av|m||{22v|m]| [ov [m|| ov |m ‘—E AG |H
:Ej Ell OFF|H| | OV cl1|m||ci5|(m| |co1l|/m||co5|m| [Di1|{M|{DI5 M| [DO1{M|[DO5|M| |<|All|H
g [24V 24vV|(H||24v(H| | oV |H|| oV |H| [24V(H|[24V/H| |OV (H|| OV (H| |2 [AG |H
é’ SI0 CIEIDD RS Cl2|H||(Cl6|H| |[CO2|H||CO6(/H | |DI2|H||DI6|H| |DO2|H||DO6|H ngol
5|24V alalo|a|d|2|[24v|M||24v|H| |ov |H|| OV |H| |24V|H|[24V(H| oV (H|| OV |H| |3[AG |H
= |si1 Emmmmm|c:{m||c7[m| [cos|m|[co7[m]| [o13(m|[Di7|m]| [po3[m]|[po7|m]| |Z [r01|m
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Pre tieto typy vstupov mézete pouzit horizontalny blok Digitalnych vstupov (DI8-DI11), znazorneny
nizSie, na kvadraturne kédovanie Sledovanie dopravnika (pozri VSeobecné Specifikacie pre vsetky
digitélne V/V below).

Slalele(z|>
SAREIEINE
000000

Musi sa sledovat a dodrziavat vyznam nizSie uvedenych farebnych schém.

ZIta s ervenym textom Uréené bezpecnostné signaly
ZIta s iernym textom Konfigurovatelné pre bezpecnost
Seda s giernym textom Univerzalne digitalne V/V

Zelena s Ciernym textom Univerzalne analégové V/V

V GUI mOzete nastavit konfigurovatefné V/V ako bud V/V suvisiace s bezpe€nostou alebo V/V na
vSeobecné ucely (pozri &ast Cast || Navod na PolyScope).

V3Seobecné 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

UPOZORNENIE

Slovo konfigurovatefny sa pouziva pre vstupy/vystupy nakonfigurované bud’ ako
V/V slvisiace s bezpecénostou, alebo ako normalne V/V. Toto su Zlté svorky s
Ciernym textom.

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 24V vstupy pre napajanie V/V. Predvolena konfiguracia je pouzivat interny zdroj
napajania, pozrite sa nizSie.

Ak sa pozaduje viac prudu, pripojte externy zdroj napajania, ako je zobrazené nizsie.

Power ’_(
Power
ZVJS A PRl
GND| H
24v | e
ov
, -

\ ov
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Tento priklad znazorfiuje predvolenu Tento priklad znazorfiuje predvolenu
konfiguraciu pomocou interného zdroja konfiguraciu s externym zdrojom napajania pre
napajania vacsi prud.

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

Svorky Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Interny 24V zdroj napajania

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

[24 V - 0 V] Napatie 20 24 29 \Y,
(24 V - 0 V] Prud 0 - 6 A

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

Parameter in. . Jednotka

Digitalne vystupy

[COx/DOx] Prad* 0 - 1 A
[COx/DOx] Pokles napéatia 0 - 0,5 \Y,
[COx/DOx] Unikovy prud 0 - 0,1 mA
[COx/DOx] Uginok - PNP - Typ
[COx/DOx] IEC61131-2 - 1A - Typ
Digitalne vstupy

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

*Na odporovu alebo indukénu zataz maximalne 1 H.

Bezpecénostné V/V

V tejto Casti su opisané vyhradené bezpecnostné vstupy (zlta svorka s ¢ervenym textom) a
konfigurovatefné V/V (ZIté svorky s Ciernym textom), ked’ su nakonfigurované ako bezpecnostné
V/V. Dodrziavajte spolo¢né Specifikacie pre vSetky digitalne V/V v €asti VSeobecné Specifikacie pre
vSetky digitalne V/V on the previous page.

Bezpecnostné zariadenia a vybavenie musia byt inStalované v sulade s bezpecnostnymi pokynmi a
hodnotenim rizika v kapitole Bezpecnost.

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

K dispozicii su dva typy stalych bezpe¢nostnych vstupov:

UR16e Névod na pouzivanie
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* Nudzové zastavenie robota iba pre zariadenia nudzového zastavenia

* Ochranné zastavenie pre ochranné zariadenia

Rozdiel vo funkciach je uvedeny nizSie.

Nudzové .
. Ochranné zastavenie
zastavenie

Pohyb robota sa zastavil Ano Ano
Spustenie programu Pozastavenia Pozastavenia
Napajanie hnacich mechanizmov Vypnut Zapnut

; . Automatické alebo
Resetovat Manualne ,

manualne
: , P . , Kazdy cyklus az

Pravidelnost pouzivania Nepravidelné yey

nepravidelné

. g . R Len uvolnenie ,
Pozaduje opatovnu instalaciu Nie
brzdy

Kategoria zastavenia (IEC 60204-1) 1 2

Vykonnostna uroven monitorovacej funkcie
(1SO 13849-1)

PLd PLd

Konfigurovatelné V/V je mozné pouzit na nastavenie dal$ich funkcii bezpe¢nostnych V/V, napr.
vystupu nudzového zastavenia. Konfiguracia sady konfigurovatelnych V/V pre bezpe&nostné
funkcie sa vykonava prostrednictvom grafického pouzivatelského rozhrania (pozri ¢ast cast I
Navod k PolyScope).

é VAROVANIE
1. Nikdy nepripajajte bezpecnostné signaly k PLC, ktoré nie je bezpeCnostnym
PLC so spravnou urovnou bezpecnosti. Nedodrzanie tejto vystrahy méze
sposobit vazne poranenie alebo smrt, pretoze bude mozné obist funkcie
bezpe€nostného zastavenia. Je dblezité, aby sa bezpe€nostné signaly
rozhrania udrziavali oddelené od beznych V/V signalov rozhrania.

2. VSetky V/V suvisiace s bezpecnostou su konstruované redundantne (dva
nezavislé kanaly). Udrziavajte tieto dva kanaly oddelené, aby jedna chyba
neviedla k strate bezpeCnostnej 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
sposobit vazne poranenie alebo smrt, pretoze bude mozné obist
zabezpecovaciu funkciu.

Signaly OSSD

VsSetky nakonfigurované a stale bezpecnostné vstupy su filtrované, aby bolo mozné pouzit
bezpeénostné zariadenie s dizkami impulzov krat$imi ako 3 ms. Bezpe&nostny vstup sa vzorkuje
kazdu milisekundu a stav vstupu sa ur€uje podla vstupného signalu, ktory sa objavi najcastejSie za
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poslednych 7 milisekund. Impulzy OSSD na bezpec¢nostnych vystupoch su podrobne opisané v
Casti Casti Il Navod k PolyScope.

Predvolena konfiguracia bezpecnosti

Robot sa dodava s predvolenou konfiguraciou, ktora umozruje prevadzku bez dodato¢ného
bezpecnostného vybavenia (pozri obrazok nizsie).

Safety
24V
EIO
24V
EI1
24V
SI0
24V
SI1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Pripojenie tlacidiel nidzového zastavenia

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

[/ Y w4 b
: i erm| W
= [

Funkciu nidzového zastavenia zdielanu medzi robotom a inym strojmi mézete nastavit
nakonfigurovanim nasledujucich funkcii V/V prostrednictvom GUI. Vstup pre nudzoveé zastavenie
robota sa nesmie pouzit na ucely zdiefania. Ak je potrebné pripoijit viac ako dva roboty UR alebo iné
stroje, je potrebné, aby signaly nudzového zastavenia riadilo bezpecnostné PLC.

sio
24v

=
sh

CIICILCy

Seleguard Sop

Zdiefanie nidzového zastavenia s inymi strojmi

* Konfigurovatelna dvojica vstupov: externé nudzové zastavenie.

* Konfigurovatelna dvojica vstupov: nidzové zastavenie systému.

NizSie uvedeny obrazok zobrazuje, ako dva roboty UR zdielaju svoje funkcie bezpecnostného
zastavenia. Nakonfigurované V/V pouzité v tomto priklade su CI0-Cl1 a CO0-CO1.

Configurable Jiputs/ Configurable Outputs H Configurable Inputs onflyurable Outputs

24v [Wf|240 [m| [ov [m][ov [m : 24v [ [[2av [m] [y \a][ov [m
cio [d] £+ [m]| [coo|m|[cos|m A : B cio [j|[ci4 [m]| [coy|M|[cos|m
24v [W)2av W] [ov ov [m : 24v [ [2av W] [ovim]|[ov [m
ci [d|[cis [m] [co1[mNcos|m : cii//m|[cis [m] [cot[R]|[cos|m
24v M |[24v ] [ov ov [m 24 || [2avm]| [ov [m]|[ov [m
ci2 [m|[cie [m]| [co2[m\dps|m fi2/m|[cic [m]| [co2|m][cos[m
24v (M| [24v [m] [ov [m]N\o\ [ P4 (m|[24v [m] [ov [m]|[ov [m
ci3 [m|[c7 [m] [cos[m|[0pN B A3 [m|[c7 [m] [cos[m][co7|jm

N
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Ochranné zastavenie s automatickym obnovenim

Tato konfiguracia je uréena len pre aplikacie, kde obsluha neméze prejst dverami a zatvorit ich za
sebou. Konfigurovatelné V/V je mozné pouzit na nastavenie tlacidla obnovenia na vonkaj$ej strane
dveri, ktoré sluzi na opatovnu aktivaciu pohybu robota. Robot automaticky obnovi pohyb, ked sa
opatovne obnovi signal.

VAROVANIE
Nepouzivajte tuto konfiguraciu, ak je mozné opatovne obnovit signal z vnutornej
strany bezpecnostného obvodu.

Safety
24V
EIO
24V
El1

EnCINEL] \
24V

i
# # ]
SI0

NETC]
3 [co )
O
o
& [s0 [mf 2
2av )z {zmr G )
S|1 w 3|sn

Tento priklad znazoznuje bezpecnostnu rohoz

Emergency Stop

000

Safeguard Stop

Tento priklad znazorfiuje dverovy spinac ako ako bezpecnostné zariadenie, pri ktorom je

zakladné bezpecnostné zariadenie, kde sa vhodné automatické obnovenie ¢innosti. Tento

robot zastavi pri otvoreni dveri. priklad plati aj pre bezpecnostny laserovy
skener.

Ochranné zastavenie s tladidlom obnovenia

Ak sa pouziva ochranné rozhranie pre interakciu so svetelnou zaclonou, pozaduje sa obnovenie z
vonkajSej strany bezpecnostného obvodu. Tlacidlo obnovenia musi byt dvojkanalového typu. V
tomto priklade je V/V nakonfigurovany pre obnovenie CI0-Cl1 (pozri nizSie).

[
/_£,—) e
1
Safety Hi
[ eolieom  Ev o\, | |
3 [E0 (W clo cl [l B
5 [2av|m 24v |8 |[24v | W N D v
HEIC 4 ch [&|[cis [m
24v [l v mlaviml 0000\ Lol | |=====--
£[sio ciz [m|[ce [m
§[2av oo mlaviml 0000\ [/ | LJ=====--
5 [sn !\ ci3 [m|[c7 [m

Trojpolohové pomocné zariadenie

UPOZORNENIE
Bezpecnostny systém Universal Robots e-Series hepodporuje viac externych

trojpolohovych zariadeni.

Navod na pouzivanie UR16e

Copyright © 2009-2023 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2023 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

It
UNIVERSAL ROBOTS

Dva vstupné kanaly pre vstup trojpolohového pomocného zariadenia maiju toleranciu nezhody 1
sekunda.

Obrazok niz8ie zobrazuje spdsob pripojenia trojpolohového zapinacieho zariadenia. Viac informacii
o trojpolohovom povofovacom zariadeni najdete v Casti Trojpolohove pomocné zariadenie na strane
125.

Confilurabl Inputs 3-Position Switch
24V 24v W =
clo|| mH<y (m ;

24v Nl |[2av\ m — —
cn |EHcsm

24v |H|[2pv] M "
ci2 (M| ¢elm

24v |H|[2dvIE

ci3 (H|[C

(

Prepinaé prevadzkového rezimu

Prepinac prevadzkového rezimu je zndzorneny na obrazku nizSie. Viac informacii o prevadzkovych
rezimoch najdete v Casti Prevadzkovy rezim na strane 123.

Confiurabld nputs Operational mode Switch
24vi| W ||24v (W 1
cioj|m|[ci+ [m :
24v|[m|[22v [m — —]
cij{Hjjcs |1l '
24v|| B |24V | "
cl2)| s |l
24v Nl |[24avY
CI3 | ECI7 N

|\ —

Univerzalne digitalne V/V

Tato Cast popisuje univerzalne 24V V/V (Sedé svorky) a konfigurovatefné V/V (ZIté svorky s ¢iernym
textom), ked su konfigurované ako bezpec¢nostné V/V. Musia sa dodrziavat spolo¢né $pecifikacie v
Casti VSeobecné Specifikacie pre vSetky digitalne V/V na strane 40 .

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 po zastaveni
programu automaticky deaktivovat, pozri €ast Cast Il Navod k Polyscope. 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 akékofvek
konfigurovatelfné vystupy, ak nie su konfigurované na vykonavanie bezpecnostnej funkcie.

UR16e Navod na pouzivanie
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v \
Digital Outputs 4
ov [m[[ ov][s o
DOo| M | [Do4| |y
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Digital Inputs
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Tento priklad zobrazuje, ako sa prostrednictvom
pripojenych digitalnych vystupov ovlada
zatazenie.

Tento priklad ukazuje, ako je jednoduché
tlacidlo pripojené k digitalnemu vstupu.

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 technologiu PNP, pozri nizSie.

ov [M|[ ov
D00
ov
DO1|
ov
D02
ov
D03

24V|H ||24V|
DIO|H || DI4
24V|H ||24V|
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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.

Na dosiahnutie najvy$Sej presnosti sa odporucaju nasledujuce pokyny.

* Pouzite svorku AG, ktora sa nachadza €o najblizSie k V/V. Dvojica zdiefla spolocny rezim filtra.

* Pouzite rovnaké gnd (0 V) pre zariadenie a riadiacu skrinku. Analdgové 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 pruidovom rezime. Prudové signaly su menej citlivé na

rusenie.

V GUI mézete zvolit vstupné rezimy (pozri &ast Cast || Navod k Polyscope). Elektrické Specifikacie

sU uvedené nizSie.

Parameter Min. Typ Max. Jednotka

Analogovy vstup v prudovom reZime

[ATx - AG] Prud 4 - 20 mA

[AIx - AG] Odpor - 20 - ohm

[AIx — AG] Rozlisenie - 12 - bit
Navod na pouzivanie UR16e
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Parameter in. . Jednotka

Analdgovy vstup v napdtovom reZime

[AIx - AG] Napatie 0 - 10 \Y
[AIx - AG] Odpor - 10 - kOhm
[AIx - AG] RozliSenie - 12 - bit
Analogovy vystup v prudovom reZime

[AOx - AG] Pruad 4 - 20 mA
[AOx — AG] Napatie 0 - 24 Vv
[AOx - AG] RozliSenie - 12 - bit
Analdgovy vystup v napdtovom reZime

[AOx - AG] Napatie 0 - 10 \
[AOx - AG] Prud -20 - 20 mA
[AOx — AG] Odpor - 1 - ohm
[AOx — AG] RozliSenie - 12 - bit

Analog Output and Analog Input

M

T

<]

Power
PWR |l
IGND | i
24v |H
ov ||

Power

PWR |l
GND
24v |H
ov |m

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

Tento priklad ilustruje pripojenie analégového
senzora.

Diafkové ovladanie ZAP/VYP

Riadiacu skrinku mézete zapnut a vypnut aj bez pouzitia prenosného terminalu pomocou
diafkového ovladania ON/OFF. Toto sa zvy€ajne pouziva:

* ked prenosny terminal nie je k dispozicii,
* ked musi mat systém PLC uplIna kontrolu,

* ked je potrebné zapnut alebo vypnut viacero robotov naraz.

Dialkové ovladanie ON/OFF poskytuje pomocné napajanie 12 V, ktoré je aktivne, ked je riadiaca
skrinka vypnuta. Vstup ON je ur€eny iba na kratkodobu aktivaciu a funguje rovnakym spésobom ako
tlacidlo POWER. Vstup OFF mozZete drzat stlaceny fubovolne dlhy ¢as. Na automatické nacitanie a
spustenie programov pouZite softvérovu funkciu (pozri éast Cast Il Navod k Polyscope).

Elektrické Specifikacie su uvedené nizSie.

UR16e Névod na pouzivanie
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Parameter Jednotka
[12 V - GND] Napatie 10 12 13 \Y,
[12 V - GND] Prud - - 100 mA
[ZAP/VYP] Neaktivne napatie 0 - 0,5 \Y
[ZAP/VYP] Aktivne napatie 5 - 12 Vv
[ZAP/VYP] Vstupny prud - 1 - mA
[ZAP] Cas aktivacie 200 - 600 ms
Rl ), Rl ),
12v|d I 12v|d I
GND|H SEE EETEE } GND|H SRS EEERE }
ON | / ON|H /
OFF|l\_ ] OFF ]
Tento priklad ilustruje pripojenie vzdialeného Tento priklad ilustruje pripojenie vzdialeného
tlaCidla ON. tlaCidla OFF.

ulozZenia.

Konzola riadiacej skrinky

é POZOR
Udrziavanie stlaCenia a podrzania tlaCidla napajania vypne riadiacu skrinku bez

* Nedrzte stlaceny vstup ON resp. tlacidlo POWER bez ulozenia.

* Pouzite vstup OFF pre dialkové vypnutie, aby riadiaca skrinka mohla ukladat
otvorené subory a spravne vypinat.

Na spodnej strane skupin rozhrani V/V sa nachadza konzola s portami, ktoré umoznuje dalSie
pripojenia (znazornené niz8ie). Zakladna Riadiacej skrinky ma uzavrety otvor pre jednoduché

pripojenie (pozri Ethernet on the next page).

Mini Displayport podporuje monitory s Displayportom a vyzaduje aktivny prevodnik Mini Display na
DVI alebo HDMI na pripojenie monitorov s rozhranim 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 napéatim 32 V.

Navod na pouzivanie
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Ethernet

Typy pouziti rozhrania Ethernet:

* MODBUS, EtherNet/IP a PROFINET (pozri éast Cast || Navod k PolyScope).

* Vzdialeny pristup a riadenie.
Ak chcete pripojit ethernetovy kabel, prejdite cez otvor na zakladni Riadiacej skrinky a zapojte ho do
ethernetového portu na spodnej strane konzoly.

Nahradte uzaver na zakladni Riadiacej skrinky vhodnou kablovou priechodkou, aby sa kabel pripojil
k ethernetovému portu.

Parameter in. . Jednotka

Rychlost komunikacie 10 - 1000 Mb/s

Pripojenie k sieti

Napéjaci kdbel z riadiacej skrinky ma na konci Standardnu zastr¢ku IEC. Zastrcku alebo kable
potrebné v niektorych krajinach pripojte k zastrcke IEC.

UR16e Navod na pouzivanie
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UPOZORNENIE
* IEC 61000-6-4:Rozsah pésobnosti kapitoly 1: , Tato ¢ast IEC 61000 pre

poziadavky na emisie sa vztahuje na elektrické a elektronické zariadenia
urcené na pouzitie v prostredi existujucich priemyselnych (pozri 3.1.12)
lokalit.”

* IEC 61000-6-4:Kapitola 3.1.12 priemyselné umiestnenie: ,Miesta
charakterizované samostatnou elektrickou sietfou, napajanou z
vysokonapatového alebo strednonapatového transformatora, ur¢enou na
napajanie zariadenia“

Riadiaca skrinka sa musi pripojit k napajaciemu kablu pomocou Standardnej zastr¢ky IEC C20 v
spodnej Casti riadiacej skrinky a prislusného kabla IEC C19 (pozri nizSie uvedeny obrazok).

Sietové napajanie musi mat nasledujuce vybavenie:
* Pripojenie k zemi
* Sietovu poistku
* Dodatocné prudoveé zariadenie

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

Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Vstupné napétie 100 - 240 VAC
Externa sietova poistka (pri 100-200V) 1515 - 16 A
Externa sietova poistka (pri 200 - 265 V) 8 - 16 A
Vstupna frekvencia 47 - 440 Hz
Pohotovostny vykon - - <1,5 W
Menovity prevadzkovy vykon 90 250250 | 500500 w
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A

VAROVANIE

1.

Uistite sa, ze robot je spravne uzemneny (elektrické spojenie so zemou).
Pouzite nepouzité skrutky so symbolmi uzemnenia vo vnutri riadiacej skrinky,
aby ste vytvorili spolocné uzemnenie pre vSetky zariadenia v systéme.
Uzemnovaci vodi¢ musi mat minimalne pridovu intenzitu najvysSieho pradu v
systéme.

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

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

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

Pripojenie robota: Kabel robota

Tato Cast popisuje pripojenie ramena robota s konfigurovanym pevnym 6-metrovym kablom robota.

Informacie o pripojeni ramena robota nakonfigurovaného s konektorom Kabla zakladnej priruby
najdete v Casti Pripojenie robota: Kabel priruby podstavy on the facing page.

Konektor kadbla robota

Rameno robota pripojte k riadiacej skrinke pomocou kabla robota..

Zapojte a uzamknite kabel z robota do konektora v spodnej Casti Riadiacej skrinky (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 zastr€eni kabla lahSie zaistit.

UR16e

Navod na pouzivanie



UNIVERSAL ROBOTS

POZOR
Nepravne pripojenie robota mdze spdsobit stratu napajania ramena robota.
* Kabel robota neodpajajte, ked je rameno robota zapnuté.

* Originalny kabel robota nepred|zujte ani neupravuijte.

Pripojenie robota: Kabel priruby podstavy

Tato Cast popisuje pripojenie ramena robota s konfigurovanym konektorom kabla priruby podstavy.
Informacie o pripojeni ramena robota nakonfigurovaného pomocou pevného 6-metrového Kabla
robota najdete v €asti Pripojenie robota: Kabel robota on the previous page.

Konektor kabla priruby podstavy

Rameno robota pripojte k riadiacej skrinke pomocou kabla robota.. Kabel robota sa pripaja ku
konektoru kabla priruby podstavy a ku konektoru riadiacej skrinky.

Kazdy konektor mozete po pripojeni robota zamknut.

POZOR
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.

I/0 nastroja

Vedfa 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 kablom je Lumberg RKMV 8-354. Osem dr6tov vo vnutri kdbla ma rézne
farby, ktoré predstavuju rozli¢né funkcie.

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

Osem drdtov vo vnutri kdbla ma rézne farby, ktoré oznacuju rozlicné funkcie. Pozri nizSie uvedenu
tabulku:

Farba Signal Popis
Cervena GND Zem
Seda POWER 0V/12V/24V
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
Zelena TH Digitalne vstupy 1
Biela AlI2/RS485+ Analog v 2 alebo RS485+
Hneda AI3/RS485- Analég v 3 alebo RS485-

Otvorte Nastroj V/V v karte Instalacia (pozri ¢ast Cast |l Navodu PolyScope) a nastavte interné
napajanie na 0V, 12V alebo 24 V. Elektrické Specifikacie su uvedené nizSie:

*Pri indukénej zatazi dérazne odportic¢ame pouzit ochranni diédu
UPOZORNENIE
Priruba nastroja je pripojena k spoju GND (ZEM) (rovnako ako Cerveny vodic).

Zdroj napdjania nastroja

Otvorte Nastroj V/V v karte Instalacia (pozri ¢ast Cast || Navodu PolyScope) a nastavte interné
napajaniena 0V, 12V alebo 24 V.
POWER

by

GND (RED) — J]

Pohananie dvojitého apu
V rezime Napajanie dvojitym kolikom je mozné zvysit vystupny prud, ako je uvedené v tabulke dva
(I/0 nastroja on the previous page).

1. V hlavicke tuknite na moznost InStalacia.

2. V zozname nafavo tuknite na moznost VSeobecné.

3. Tuknite na V/V nastroja a vyberte moznost Dvojpinové napéjanie.
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4. Pripojte napajaci drét (sivy) do TOO0 (modry) a uzemnovaci drét (Cerveny) do TO1 (ruzovy)

POWER (GRAY)
P
J

TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)
GND (RED)

UPOZORNENIE

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

Digitalne vystupy nastroja

Digitalne vystupy podporuju tri rbzne rezimy:

Rezim Aktivne Neaktivne
Pokles (NPN) LO Otvorit
Zdroj (PNP) HI Otvorit
Tlak/tah HI LO

Pristup k nastroju V/V na karte In$talacia (pozri ¢ast Cast || Navod k Polyscope) na konfiguraciu
vystupného rezimu kazdého kolika. Elektrické Specifikacie su uvedené nizSie:

UPOZORNENIE
Ked robot vykona nudzové zastavenie, digitalne vystupy (DO0 a DO1) sa deaktivuju
(vysoké 2).

POZOR
Digitalne vystupy v nastroji nemaju prudové obmedzenie. PrekroCenie uvedenych
udajov moéze sposobit 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
napétie aj vtedy, ked' je zatazenie vypnuté.
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Pri indukénej zatazi odporu¢ame pouzit ochrannu diédu, ako vidno nizSie.

POWER

Digitalne vstupy nastroja

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

Parameter Min. Typ Max. Jednotka
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 tlacidla.

POWER

Analégovy vstup nastroja

Analégovy vstup nastroja je nediferencovany a méze byt nastaveny na napétie (0 - 10V) alebo prud
(4 -20mA) na karte V/V (pozri €ast cast || Navod k Polyscope ). Elektrické Specifikacie su uvedené
nizsie.

Parameter Min. Typ Max. Jednotka
Vstupné napatie v napatovom rezime -0,5 - 26 \%
Vstupny odpor v rozsahu 0 az 10V - 10,7 - kQ
Rozlisenie - 12 - bit
Vstupné napatie v prudovom rezime -0,5 - 5,0 \%
Vstupny prud v pridovom 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, su uvedené v nasledujucich podcastiach.

UR16e
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POZOR
Analdgové vstupy nie su chranené proti prepatiu v prtdovom rezime. PrekroCenie
limitu uvedeného v elektrickej Specifikacii méze sposobit trvalé poSkodenie vstupu.

Pouzivanie analégovych vstupov nastroja, nediferencialnych

Tento priklad znazorfiuje pripojenie analégového senzora k nediferencialnemu vystupu. Vystup
snimaca mdze byt bud prud alebo napatie, pokial je vstupny rezim tohto analégového vstupu
nastaveny na rovnaku hodnotu na karte 1/0.

Poznamka: Mézete skontrolovat, ¢i snimac s napatovym vystupom méze riadit vnutorny odpor
nastroja alebo ¢€i je meranie neplatné.

POWER

M|

Al2 i
GND

in|

L]

T 1

Pouzivanie analégovych 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.

~
tr 1

Komunikaéné V/V nastroja

* Poziadavky na signaly Signaly RS485 vyuzivaju interné predpéatie 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 pocita¢i 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 zapiSe do zariadenia.

Prenosové rychlosti 9,6k, 19,2k, 38,4k,57,6k, 1152k, 1M,2M,5M
Ukoncovacie bity 1,2
Parita Ziadny, parny, neparny
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2.0.5. Preprava
Robot prepravuijte iba v pdvodnom obale. Ak chcete neskér presunut robota, ulozte obalovy material
na suché miesto.

Pri premiestihovani robota z jeho obalu do inStalaéného priestoru drzte obe rurky ramena robota
sucasne. Drzte robota na mieste, kym nebudu vSetky montazne skrutky bezpec€ne utiahnuté na
zakladni robota.

Ovladaciu skrinku zdvihnite za rukovat.

VAROVANIE
Nespravne zdvihacie techniky alebo pouzivanie nespravneho zdvihacieho
zariadenia mozu viest k zraneniu.

* Pri zdvihani zariadenia sa vyhnite pretazeniu chrbta alebo inych ¢asti tela.
* Pouzivajte spravne zdvihacie zariadenia.
* Musia sa dodrziavat vSetky regionalne a narodné usmernenia pre zdvihanie.

* Robota montujte podfa montaznych pokynov.

UPOZORNENIE

Ak je robot po¢as prepravy pripojeny k aplikacii/inStalacii tretej strany, postupujte
podla nasledujucich pokynov:
* Preprava robota bez jeho pévodného obalu zrusi vSetky zaruky od spolocnosti
Universal Robots A/S.
* Ak je robot pocas prepravy pripojeny k aplikacii / inStalacii tretej strany,
precitajte si odporucania pre prepravu robota bez pévodného prepravného
obalu.

Spolocnost Universal Robots nezodpoveda za ziadne Skody spdsobené prepravou zariadenia.
Odporucania pre prepravu bez obalu najdete na:

myur.universal-robots.com/manuals

Preprava bez obalu

Universal Robots vzdy odporuca prepravovat robota v pévodnom obale.

Tieto odporuc¢ania su napisané na znizenie neziaducich vibracii v spojoch a brzdovych systémoch a
znizenie otacania kibov.

Ak sa robot prepravuje bez pdvodného obalu, postupujte podfa nasledujucich pokynov:

UR16e Navod na pouzivanie
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* Zlozte robota €o najviac - neprepravujte robota v pozicii singularity
* Presunte tazisko robota ¢o najblizSie k zakladni
* Pripevnite kazdu skumavku k pevnému povrchu na dvoch réznych miestach na skumavke

* Pevne zaistite akykolvek pripojeny koncovy efektor v 3 osiach

« iy
Robot ¢o najviac zlozte. .
i s.“;

T

«©«
Neprepravujte vysunuté. « x 1 } [ .
(poloha singularity) x

T

Pripevnite skimavky na
pevny povrch.

Zaistite pripojeny koncovy
efektor v 3 osiach.

2.0.6. Udrzba a oprava
Vykonaijte akukolvek vizualnu alebo pracovnu kontrolu stavu v sulade so vSetkymi bezpecnostnymi
pokynmi v tejto prirucke.

Udrzbu, kontrolu, kalibraciu a opravy treba vykonavat v stlade s najnovou verziou servisného
navodu na webe podpory http://www.universal-robots.com/support.

Opravy smu vykonavat iba Universal Robots alebo autorizovani systémovi integratori. Opravy mézu
vykonavat aj zakaznikom uréené vySkolené osoby, ale iba v pripade, Ze postupuju podla
kontrolného planu popisanom v servisnom navode. UpIny plan indpekcie pre vyskolené osoby
najdete v servisnej prirucke: kapitola 5

VSetky diely vratené spolo¢nosti Universal Robots musia byt vratené v sulade s podmienkami
uvedenymi v servisnej prirucke.
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Bezpec&nost pri udrzbe

Po udrzbe a opravach sa musia vykonat kontroly, aby sa zabezpecila pozadovana uroven
bezpecnosti. Kontroly musia byt v sulade s platnymi narodnymi alebo regionalnymi predpismi o
bezpecnosti prace. Skusat sa musi aj spravne fungovanie vSetkych bezpecnostnych funkcii.

Ueelom udrzbarskych a opravarenskych prac je zabezpecit, aby bol systém udrziavany v
prevadzke, alebo v pripade poruchy vratit systém do prevadzkového stavu. Oprava zahffia okrem
samotnej opravy aj rieSenie problémov.

Pri praci na ramene robota alebo ovladacej skrinke musite dodrziavat nizSie uvedené postupy a

varovania.

A

A

VAROVANIE

Nedodrzanie niektorého z bezpeénostnych postupov uvedenych nizSie méze mat za
nasledok zranenie.

* Nemente konfiguraciu zabezpecenia softvéru (napr. limit sily). Ak sa zmeni

ktorykolvek bezpecnostny parameter, cely roboticky systém sa povazuje za
novy, ¢o znamena, ze celkovy proces schvalovania bezpecnosti vratane
posudenia rizika sa zodpovedajucim spésobom aktualizuje.

* Vymente chybné komponenty pomocou novych komponentov s rovhakymi

Cislami vyrobkov alebo ekvivalentnymi komponentmi schvalenymi na tento
ucel spolo¢nostou Universal Robots.

* Akékolvek deaktivované bezpecnostné opatrenia opatovne aktivujte ihned po

dokon¢eni udrzby a/alebo opravy.

* VSetky opravy zdokumentujte a tuto dokumentaciu ulozte do technického

suboru spojeného s kompletnou aplikaciou robota.

VAROVANIE

Nedodrzanie niektorého z bezpeénostnych postupov uvedenych nizSie méze mat za
nasledok zranenie.

* Odpojte hlavny napajaci kabel zo spodnej Casti ovladacej skrinky, aby ste sa

uistili, ze je uplne odpojeny od napajania. Vypnite akykolvek iny zdroj energie
pripojeny k ramenu robota alebo ovladacej skrinke. Prijmite potrebné
opatrenia, aby sa zabranilo, ze dalSie osoby zapnu napajanie systému pocas
oprav.

Pred opatovnym napajanim systému skontrolujte uzemnenie.

Dodrziavajte predpisy ESD pri demontazi Casti ramena robota alebo
ovladacej skrinky.

* Zabrante vniknutiu vody a prachu do ramena robota alebo ovladacej skrinky.

UR16e
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VAROVANIE: ELEKTRINA
Rychla demontaz napajacieho zdroja Riadiacej skrinky po vypnuti méze mat za

nasledok zranenie v dosledku elektrického nebezpecenstva.

* Vyhnite sa demontazi napajacieho zdroja vo vnutri ovladacej skrinky, pretoze
vysoké napatie (az 600 V) moze byt pritomné v tychto napajacich zdrojoch
niekolko hodin po vypnuti ovladacej skrinky.

Cistenie

Kazdodenné upratovanie

Akykolvek prach/necistoty/olej pozorovany na ramene robota mézete utriet handri¢kou a jednym z
nasledujucich Cistiacich prostriedkov: voda, izopropylalkohol, 10% etanolalkohol alebo 10% tazky
benzin. V zriedkavych pripadoch méze byt zo spoja viditelné vefmi malé mnozstvo maziva. To
nema vplyv na funkciu, pouzitie alebo Zivotnost kibu.

Dodato¢né upratovanie

Vzhfadom na zvySené zameranie na Cistenie vasho robota odporu¢a UR Cistenie 70%
izopropylalkoholom (alkohol na trenie).

1. Robot utrite tvrdou skrutenou handrickou z mikrovlakna a 70% izopropylalkoholom (liehom).

2. Nechajte 70% izopropylalkohol na robote 5 minut a potom robota vy istite Standardnym
postupom Cistenia.

DO NOT USE BIELIDLO. Nepouzivajte bielidlo v ziadnom zriedenom Cistiacom roztoku.
Kontrola

Kontrolny plan ramena robota

NizSie uvedena tabulka je kontrolnym zoznamom typu inSpekcii odporuc¢anych spolo¢nostou
Universal Robots. Pravidelne vykonavajte kontroly, ako je uvedené v zozname. V3etky uvedené
diely, o ktorych sa zisti, Ze su v neprijatefnom stave, sa musia opravit alebo vymenit.

Dalsie informacie o tom, ako vykonavat inSpekcie, najdete v servisnej prirucke
(http://www.universal-robots.com/support).

1 Skontrolujte V X
modré
vieCka*
2 Skontrolujte V X
ploché
krazky
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Casovy ramec

Mesacéne | Polro¢ne

Typ inSpekénej Cinnosti

3 Skontrolujte V X
kabel robota

4  Skontrolujte V X
pripojenie
kabla robota

V = Vizualna kontrola

* = Musi sa skontrolovat aj po tazkej kolizii

Vizualna kontrola ramena robota

UPOZORNENIE

Pouzitie stlaceného vzduchu na Cistenie ramena robota méze poskodit komponenty
ramena robota.

* Nikdy nepouzivajte stlaceny vzduch na Cistenie ramena robota.

é

ag

S

bt

1. Ak je to mozné, presunte rameno robota do nulovej polohy.
Vypnite robota a odpojte napajaci kabel od ovladacej skrinky.
Skontrolujte kdbel medzi ovladacou skrinkou a ramenom robota, Ci nie je poSkodeny.

Skontrolujte, i su upeviovacie skrutky zakladne spravne utiahnuté.

a & 0N

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

* Ploché kruzky vymente, ak su opotrebované alebo poSkodené.
6. Skontrolujte modré viecka na v8etkych spojoch, &i nie su prasknuté alebo poSkodené.
* Ak su modré vieCka prasknuté alebo poSkodené, vymernite ich.

7. Skontrolujte skrutky pouzité na zaistenie modrych viecok.

UR16e Névod na pouzivanie
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UPOZORNENIE

Ak sa na robote v zaru¢nej dobe zisti akékolvek poSkodenie, obratte sa na
distributora, v ktorom bol robot zakupeny.

Kontrola vofného chodu

1. Odpojte pridavné zariadenie alebo nastavte TCP/uzito¢né zatazenie/CoG podra Specifikacii
nastroja.

2. Presun ramena robota v systéme Freedrive:
* Na standardnom privesku Teach stlacte a podrzte tla€idlo Freedrive.

* Rychlo stlacte, uvolnite a potom stlacte a podrzte tlacidlo 3PE.

Tlacidlo napajania Tlacidlo nudzového zastavenia

3. Potiahnite/zatlaéte rameno robota do horizontalne predizenej polohy a uvolnite ho.

4. Skontrolujte, ¢i robot dokaze udrzat svoju poziciu, ked nie je drzany so stale stlacenym
tlaCidlom Freedrive.

Kontrolny plan riadiacej skrinky

Kontrolny plan riadiacej skrinky

NizSie uvedena tabulka je kontrolnym zoznamom typu in§pekcii odpora¢anych spolo¢nostou
Universal Robots. Pravidelne vykonavajte kontroly, ako je uvedené v zozname. V3etky uvedené
diely, o ktorych sa zisti, ze su v neprijatefnom stave, sa musia opravit alebo vymenit.

Dalsie informacie o tom, ako vykonavat inSpekcie, najdete v servisnej prirucke
(http://www.universal-robots.com/support).

Typ inSpekcnej innosti Casovy ramec

Mesacne Polro¢ne Roc¢ne
X

1 Skontrolujte nudzové zastavenie na F
privesku Teach
2&3 Skontrolujte rezim Backdrive F X
Skontrolujte rezim Freedrive F X
48&5 Skontrolujte kabel a konektor zavesného \/ X

ovlddaca Teach
6 Skontrolujte a vycistite vzduchové filtre na Vv X
ovladacej skrinke

V =vizualna kontrola F =funké&na kontrola

Navod na pouzivanie UR16e
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Vizuélna kontrola ovladacej skrinky

1. Odpojte napajaci kabel od ovladacej skrinky.
2. Skontrolujte, ¢i sa mimo ovladacej skrinky nenachadzaju necistoty/prach.

* V pripade potreby vycistite vysavatom ESD.

UPOZORNENIE

Pouzitie stlaceného vzduchu na Cistenie vo vnutri ovladacej skrinky moze poskodit
komponenty.

* Na Cistenie vnutri ovladacej skrinky nepouzivajte stlaceny vzduch.

2.0.7. Likvidacia a zivotné prostredie

Roboty série e spolo¢nosti Universal Robots musia byt zlikvidované v sulade s platnymi
vnutrostatnymi zakonmi, predpismi a normami.

Roboty série e Universal Robots sa vyrabaju s obmedzenym pouzivanim nebezpecnych latok na
ochranu zivotného prostredia; ako je definované v eurépskej smernici RoHS 2011/65/EU. Medzi
tieto latky patri ortut, kadmium, olovo, Sestmocny chrom, polybromované bifenyly a polybrémované
difenylétery.

Poplatok za likvidaciu a manipulaciu s elektronickym odpadom robotov série e Universal Robots
predavanych na danskom trhu je predplateny do systému DPA spolo¢nostou Universal Robots A/S.
Dovozcovia v krajinach, na ktoré sa vztahuje eurépska smernica o OEEZ 2012/19/EU, musia
vykonat vlastnu registraciu do vnutrostatneho registra OEEZ vo svojej krajine. Poplatok je zvy&ajne
nizSi ako 1 €/robot. Zoznam vnutrostatnych registrov je uvedeny tu: https://www.ewrn.org/national-

registers.

2.0.8. Osvedcenia

Certifikacia tretfou stranou je dobrovolna. Aby vSak spolo¢nost Universal Robots poskytla ¢o
najlepsie sluzby integratorom robotov, rozhodla sa certifikovat svoje roboty v uznavanych
skusobnych instituciach uvedenych nizsie.

Kopie vsetkych certifikatov najdete v kapitole Certifikaty.

~
-

TUV NORD Roboty série e Universal Robots su bezpecnostne
schvalené spolocnostou TUV NORD, notifikovanym
organom podfa smernice o strojovych zariadeniach

2006/42/ES v EU.
RoHS pre CINU  Roboty série e Universal Robots st v stlade s metédami
‘IZE’ riadenia RoHS v CiNE na kontrolu znegistenia

elektronickymi informa¢nymi produktmi.

UR16e Navod na pouzivanie
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Bezpecnost Roboty série e spolo¢nosti Universal Robots boli posudené
KCC a zodpovedaju bezpecnostnym normam znacky KCC.

posudzovania zhody pre pouzitie v pracovnom prostredi.
Preto existuje riziko radiového rusenia pri pouzivani v
domacom prostredi.

Delta Roboty e-Series Universal Robots su testované
spolo¢nostou DELTA.

K S
I:E Registracia KC Roboty série e Universal Robots boli hodnotené z hfadiska
‘ =

Certifikacia tretej strany dodavatefa

y Zivotné Prepravné palety na roboty Universal Robots e-Series od
m? prostredie nasich dodavatelov spinaju danske poziadavky ISMPM-
15 na vyrobu drevenych obalovych materialov a su

oznacené v sulade s programom.

Certifikacia testov vyrobcu

Universal Roboty série e spolo¢nosti Universal Robots sa podrobuju
n Robots nepretrzitému internému testovaniu a testovacim
postupom na konci linky.
Procesy testovania UR podliehaju nepretrzitému
preskumaniu a zlepSovaniu.

Vyhlasenia podfa smernic EU

Hoci smernice EU su relevantné pre Eurépu, niektoré krajiny mimo Eurépy uznavaju a/alebo
vyzaduiju vyhlasenia EU. Eurépske smernice st k dispozicii na oficialnej domovskej stranke:
http://eur-lex.europa.eu.

Podla smernice o strojovych zariadeniach su roboty Universal Robots Ciasto¢ne dokoncené
stroje, pretoze takéto oznacenie CE sa nema umiestriovat.

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

2.0.9. Cas zastavenia a vzdialenost zastavenia
Mozete si nastavit pouzivatefom nastaveny nominalny maximalny ¢as a vzdialenost zastavenia.
Pozri Uvod na strane 23 a .

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

Tazisko uzitoéného zataZenia je na prirube nastroja.

Navod na pouzivanie UR16e
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Grafické udaje uvedené pre kib 0 (zakladia), kib 1 (plece) a kib 2 (laket) platia pre vzdialenost a
Cas zastavenia:

* Katego6ria 0
* Kategoria 1
* Kategoria 2
Test kibu 0 sa vykonal pomocou horizontalneho pohybu, kde bola os rotacie kolma k zemi.
Pocas testov kibu 1 a kibu 2 robot sledoval vertikalnu trajektoriu, kde boli rotacné osi rovnobezné

S0 zemou a zastavenie sa vykonalo, ked’ sa robot pohyboval smerom nadol. Os Y je vzdialenost od
miesta zaciatku zastavenia az po konecnu polohu.

®—® extension 100% 0.12r —o elxtensién 100%
0.081*® extension 66% 0.10}|®® extension 66%
o—@ extension 33% ®—® extension 33%
0.06l 0.08}
0.06}
0.04' [P SUR
0.04}
0.02 - 0.02|
0.00} - 0.00+
speed 33% speed 66% SPEEd‘ 100% speed 33% speed 66% speed‘ 100%
Brzdna draha v metroch pre 33% z 16kg Brzdna draha v metroch pre 66% zo 16kg
@—® extension 100%
®—8® extension 66%
o—® extension 33%
0.10+— -
0.05-
0.00+-
speed 33% speed 66% speed‘ 100%

Brzdna draha v metroch pre maximalne zatazenie 16 kg
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R
UNIVERSAL ROBOTS

0.10

0.08

0.06

0.04

0.02

@—@ extension 100% |-

&—® extension 66%
—® extension 33%

speed 33%

Cas zastavenia v sekundach pre maximalne zatazenie 16 kg

speed 66%

0.14
0.12¢

0.10
0.08
0.06

speed‘ 100%

Cas zastavenia v sekundach pre 33% z 16kg

0.12}

0.10

0.08}
0.06}
0.04L

0.02}

Cas zastavenia v sekundach pre 66% z 16kg

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

Cas zastavenia pre kib 0 (ZAKLADNA)

Olbei
speed 33%

o—@ extension 100%

&—® extension 66%
—® extension 33%

0.04L

0.02
0.00

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

' 'spéec’i 66% '

'spée'd‘ 100%

0.08

0.06

0.04

0.02

0.00

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

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

Brzdna draha v metroch pre 33% z 16kg

0.12}

0.10

0.08f
0.06f
0.04f
0.02}

0.00

Brzdna draha v metroch pre 66% zo 16kg

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

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%
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Vzdialenost zastavenia pre kib 1 (PLECE)

0.10

0.08

0.06

0.04

0.02

0.00

o—@ extension 100% 7

&—® extension 66%
—® extension 33%

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

Brzdna draha v metroch pre maximalne zatazenie 16 kg

0.12

0.10

0.08

0.06

0.04

0.02

@—® extension 100% |

o—@ extension 66%
8 extension 33%

speed 33%

speed 66%

0.20H

0.15

0.10

0.05

0.00

speed‘ 100%

Cas zastavenia v sekundach pre 33% z 16kg

Cas zastavenia pre kib 1 (PLECE)

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

0.10

0.05f

—

0.00

speed 33%

Cas zastavenia v sekundach

@ extension 100% |

o—@ extension 66%
8 extension 33%

speed 33%

speed 66%

speed‘ 100%

Cas zastavenia v sekundach pre maximalne zatazenie 16 kg

speed 66%

speed‘ 100%

pre 66% z 16kg

UR16e
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0.040}| @@ payload 100%
@@ payload 66%
0.035-| e—e payload 33%

0.030¢

0.025

0.020¢ ! - - e
/\‘ 0.06 B |

@—e@ payload 100%
0.12} | o—e payload 66% |- ‘ . :

o—e payload 33% /.’/.
0.10} - / 7 .

0.010¢ :

004 —

speed 33% speed 66% speed 100% 00— i 33% speed 66% speed 100%
Vzdialenost zastavenia v metroch pre vSetky Cas zastavenia v sekundach pre véetky
zatazZenia zatazenia

2.0.10. Declarations and Certificates (original EN)

Manufacturer

Person in the Community
Authorized to Compile the
Technical File
Description and
Identification of the
Partially-Completed
Machine(s):

Product and Function:

Model

Serial Number

Incorporation:

Universal Robots A/S

Energivej 25

DK-5260 Odense S Denmark

David Brandt

Technology Officer, R&D

Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S

Industrial robot (multi-axis manipulator with control box and Teach
Pendant).

Function is determined by the completed machine (with end-effector
and intended use).

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

Note: This Declaration of Incorporation is NOT applicable when the

UR OEM Controller is used.

Starting 20235000000 and higher

year g_series 3=UR3e,5=UR5e,3=UR3e,0=UR10,6=UR16e sequential numbering,
restarting at 0 each year

Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e and UR16e) shall
only be put into service upon being integrated into a final complete
machine (robot system, cell or application), which conforms with the
provisions of the Machinery Directive and other applicable Directives.

Navod na pouzivanie
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It is declared 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.

| Machine Directive
2006/42/EC

Il Low-voltage Directive
2014/35/EU

[l EMC Directive 2014/30/EU

Reference the harmonized
standards used,

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

and Article 6 of the EMC
Directive:

Reference to other technical
standards and specifications
used:

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

1.1.2,11.3,1.1.5,1.21,1.24.3,1.26,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2,
1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3

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

Reference the LVD and the harmonized standards used below.

Reference the EMC Directive and the harmonized standards used
below.

(1) EN1SO 10218-1:2011 1(jv Nord Certificate #44 708 14097607

(1) EN1SO 13849-1:2015 1()v Nord Certificate #44 207 14097610
(N EN1SO 13732-1:2008, (I) EN ISO 13849-2:2012,

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

(1) EN 60204-1:2006/ A1:2010, (II) EN 60320-1:2001/ A1:2007
(1) EN 60529:1991/ A2:2013, (Il) EN 60947-5-5:1997/ A11:2013
(I EN 61131-2:2007, (1) EN 61140:2002/ A1:2006

(1) EN 61000-3-2:2014, (lll) EN 61000-3-2:2013

(Ill) EN 61000-6-1:2007, (Ill) EN 61000-6-2:2005

(1) EN 61000-6-3:2007+A1, (Ill) EN 61000-6-4:2007/ A1:2011
(1) EN 61326-3-1:2008 |,qystrial locations SIL 2

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

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

(Ill) IEC 60068-2-1: 2007, (IIl) IEC 60068-2-2:2007

(Ill) IEC 60068-2-27:2008, (Ill) IEC 60068-2-64:2008

(Ill) IEC 61326-3-1:2008

ISO 14664-1:2015 [ raunhofer Certificate #UN 2301-1381]

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.
] YAYY .
Odense Denmark, 6 November 2023 [f”/wf‘? /6/{/3{,‘\) ’6/__
Name: Roberta Nelson Shea
Pasition/ Title Global Technical Compliance Officer
Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S, Denmark Phone +45 8993 8989 info@universal-robots.com

CVR-nr. 29 13 80 60

Fax +45 3879 8989 www_.universal-robots.com

UR16e
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2.0.11. Vyhlasenia a certifikaty (preklad originalu)

Vyhlasenie EU o zaéleneni v stlade s ISO/IEC 17050-1:2010

Vyrobca

Osoba v komunite
opravnena zostavif
technicku dokumentaciu
Popis a identifikacia
CiastoCne dokoncéeného
stroja(strojov):

Produkt a funkcia:

Model

Sérioveé Cislo

Zapisana v obchodnom
registri:

Universal Robots A/S

Energivej 25

DK-5260 Odense S Dansko

David Brandt

Technologicky referent, R&D

Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S

Priemyselny robot (viacosovy manipulator s riadiacou skrinkou a
prenosnym terminalom).

Funkcia je ur€ena dokoncenym strojom (s koncovym efektorom a
zamysfanym pouzitim).

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

Poznamka: Toto vyhlasenie o zapisani do obchodného registra sa
NEUPLATNUJE, ak sa pouziva ovlada¢ UR OEM .

0Od 20235000000 a vyssie

rok ¢_Series 3=UR3e,5=UR5e,3=UR3e,0=UR10,6=UR16e pogtypné cislovanie,
ktoré sa kazdy rok zacina od 0

Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e a UR16€) sa uvedu
do prevadzky az po integracii do konecného kompletného stroja
(roboticky systém, bunka alebo aplikacia), ktory je v sulade s
ustanoveniami smernice o strojovych zariadeniach a inych platnych
smernic.

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 spliia vSetky platné smernice a aktualizuje harmonizované a iné normy.

| Smernica o strojoch
2006/42/ES

2014/35/EU
11l Smernica o

2014/30/EU

Il Smernica o nizkom napati

Boli splnené tieto zakladné poziadavky smernice EU o strojovych zariadeniach:

1.1.2,1.1.3,1.15,1.21,1.24.3,1.2.6,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,
1.5.2,15.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,41.2.3

Vyhlasuje sa, ze prisluSna technicka dokumentacia bola
zostavena v sulade s ¢astou B prilohy VII smernice o strojovych
zariadeniach.

Odkaz na LVD a harmonizované normy pouzité nizSie.

Pozri smernicu o elektromagnetickej kompatibilite a

elektromagnetickej kompatibilite harmonizované normy pouzité nizsie.

Navod na pouzivanie
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Odkaz na pouZzité (1) EN'ISO 10218-1:2011 cenifikat TOV Nord .44 708 14097607
harmonizované normy, (I) EN ISO 13849-1:2015 centifikat TUV Nord &.44 207 14097610
uvedené v ¢lanku 7ods. 2 (I) EN ISO 13732-1:2008, (1) EN ISO 13849-2:2012,

Smernice ZP a NN () EN 1ISO 13850:2015, (1) EN ISO 1037:1995+A1:2008

a ¢lanok 6 smernice o EMK: (1) EN 60204-1:2006/ A1:2010, (II) EN 60320-1:2001/ A1:2007

(1) EN 60529:1991/ A2:2013, (Il) EN 60947-5-5:1997/ A11:2013
(I EN 61131-2:2007, (II) EN 61140:2002/ A1:2006
(1) EN 61000-3-2:2014, (Ill) EN 61000-3-2:2013
(1) EN 61000-6-1:2007, (Ill) EN 61000-6-2:2005
(1) EN 61000-6-3:2007+A1, (ll1) EN 61000-6-4:2007/ A1:2011
(1) EN 61326-3-1:2008 pyigmyselné lokality SIL 2
Odkaz na iné pouzité technické (1) ISO 9409-1:2004 [Typ 50-4-M6], (1) ISO/TS 15066 5 54
normy a Specifikacie: uplatriujes (1) EN 60947-5-8:2020
(I1) EN 60664-1:2007, (II) EN 60664-5:2007, (II) IEC 61784-
3:2010 [SIL2]
(1) IEC 60068-2-1: 2007, (l1l) IEC 60068-2-2:2007
(1) IEC 60068-2-27:2008, (l11) IEC 60068-2-64:2008
(1) IEC 61326-3-1:2008

ISO 14664-1:2015 [certifikat Fraunhofer #UN 2301-1381]

Vyrobca alebo jeho splnomocneny zastupca zaSle prislusné informacie o CiastoCne
skompletizovanom strojovom zariadeni v reakcii na odévodnenu ziadost vnutroStatnych organov.
Schvalenie uplného systému zabezpecenia kvality (ISO 9001) notifikovanym organom Bureau
Veritas, certifikat €.DK013489.

2.0.12. Zaruka

Zaruka na produkt

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

Zrieknutie sa zodpovednosti v pouzivatefskej prirucke

Spolocnost 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 vynalozila maximalnu snahu, aby
tato prirucka(y) bola presna a spravna, neprebera vSak zodpovednost za akékolvek chyby ¢i
chybajuce informacie.

UR16e Navod na pouzivanie
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2.0.13. Certifikaty
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.

Fertigungsstétte: Universal Robots A/S
Manufacturing plant: Energivej 25
5260 Odense S
Denmark
Beschreibung des Produktes Universal Robots Safety System e-Series
(Details s. Anlage 1) for UR16e, UR10e, UR5e and UR3e robots

Description of product
(Details see Annex 1)

EN ISO 13849-1
PL‘d

Geprift nach: EN ISO 13849-1:2015, Cat.3, PL d
Tested in accordance with:

Registrier-Nr. / Registered No. 44 207 14097610 Gltigkeit / Validity
Prufbericht Nr. / Test Report No. 3524 9741 von / from 2019-07-16
Aktenzeichen / File reference 8003008239 bis / until 2024-07-15
. [J
N
Zertifizierdngsstelle der TUV NORD CERT GmbH Essen, 2019-07-16

Certification body of TUVY NORD CERT GmbH

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

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

Navod na pouzivanie UR16e
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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)

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

Registrier-Nr. / Registered No. 44 780 14097607
Prufbericht Nr. / Test Report No. 3524 9416
Aktenzeichen / File reference 8003008239

o [J
[ et
Zertifiziefungsstelle der
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

TOV NORD CERT
GmbH

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

Essen, 2019-07-16

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

UR16e

Navod na pouzivanie
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Cina RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

by Electronic Information Products
Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R ASEEYRATEZRRSEFRER

Product/Part
Name

|~ on/ B A B EFEREYEETER

Toxic and Hazardous Substances and Elements

= = A/ ¥ £ mBE ZR_KBE

w Mercury | Cadmium Hexava!ent Polybrominated Ps:lybrommated
Lead (Pb) (Hg) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
: (Cr+6) pheny (PBDE)
UR Robots
HEBA  HERSR
UR3/UR5/UR10/

UR3e/ URSe / X @) X @) X X

UR10e UR16e/
UR20

O: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in SJ/T11363-2006.
0: RRZASAEYREZHEHRM R PN 2I9TES)/T 11363-2006 N EMIPREZEKIT -
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: RNZBBFHEENREDEZEHNE IR PR S HS)/T 11363-2006 1 ERIREZK
(WO - RIBEFRE RIS LR P X BEARREFTIH—LHE - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THIWE 2R EmEMENNBE RN ESm o TEARSN AN B M ERNE:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
BFIRheE, BB, IFE, TR, AUET, 4648, MRS, O
Refer to product manual for detailed conditions of use.
HAERBE BRI R M.
Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.

Universal Robots 5% i [8] 4k B 18 SR A FBFR B B9 58 715 27", 1B Universal Robots R STET X

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

Navod na pouzivanie

UR16e
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Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products

Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
1 ESEEYEI TREENMREZEFIHED

Product/Part Name Toxic and Hazardous Substances and Elements
FR/E AT BEEEYHETE
a | =% | &8 |7 | smes | ER—AE
. exavalent . Polybrominated
Lead | Mercury | Cadmium . Polybrominated | .
(Pb) (Hg) (Cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
(Cr+6) (PBDE)

UR Robots
NB|A - BERE

UR3/URS/URTO/ | X 0 X 0 X X

UR3e / URbe/
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 3J/T11363-2006.
0: RFZASESNERERITLAAEEMATHZ RHTEESIT 113632006/ eI REERLT -

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: REZASASYEEVERTENN—SEFH RS FE®HSIT 11363-20061 ERREEK -

(EWTAIELEA » BEZFEREY FRPITXMERAER#HTHE —FHE - )
Iltems below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
TIEERR#ES EMENNERFRSSIAEETET RANTERENEANE!:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
BTHENEE, L, B, TIEE, Pl 4058, A, #O
Refer to product manual for detailed conditions of use.
FAERRARRETRFH

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

Universal Robots & [E] Uk A& #5818 72 27 &, {8 Universal Robots F AT AFTEHLF

To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that may
be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for Controlling
Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise encouraging the
recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from any damage, claim or
liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with the specific waste
management instructions and options set forth at https:/fwww.universal-robots.com/media/1817553/2020-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.

UR16e Navod na pouzivanie
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Bezpecnost KCC (TBD)

S

A=k Eel M SHAM

E:“i At gaie(He

Universal Robots MS; 2016E110079

ayel MEAMSSEE 16110079 HEMEE aus vestergaard
o g " Enercivei25, 5260 Ocense S Denmark
R THAS A I I8 I
) e ga(ED) T
A seus 19-AB2EQ-01080
SR Universal Robots A/S
2R x|

Energivej25, 5260 Odense S Denmark

Falgekss

Fal i

H3sEHM 18 A &2 H AE 73 Me1xH3gol w2t

AgeotEgel A nsUME T sct

20194 10% 18¢

RIEE
e,
SEEE

Navod na pouzivanie
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Registracia KC

7B76-CFA2-5057-8A0F

FEFANANE) 4G5S 23
Registration of Broadcasting and Communication Equipments

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

Equipment Name

Universal Robots A/S

UR e-Series robot

QR
Basic Model Number

UR16e

SRR
Series Model Number

- <
+EHs
Registration No.

R-R-URK-URI16e

A A A 2 (= 5= 7} Universal Robots A/S / Sl 7}=
Manufacturer/Country of Origin
FEq99

Date of Registration

7e
Others
A ARAE TR Assx Aol Wet S55 388 ST
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

2019-09-26

Month) 26% (Day)

2 A%
Director General of National Radio Research Agency

% ARE R BB AL = A G EA" 2y o] §Esfelok ghic

LA THE B A2 9 SF0) A4E 4 Y

TSL

UR16e
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Certifikat skusky vplyvu na Zivotné prostredie

FORCE

Attestation of Conformity no. 119-29301-A1

Assessment holder

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Product identification

UR16e Robot Arm
Controller CB, 3.2 UR10/5 G5

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

Other technical documentation

Conclusion

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

IEC 60068-2-1:2007 Test Ae; Cold -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2:2007 Test Be; Dry heat +35°C, 16 h

IEC 60068-2-2:2007 Test Be; Dry heat +50 °C, 16 h

EN 60068-2-64:2008 Test Fh; Vibration (random), 5 — 10 Hz: +12 dB/octave,

10-50 Hz 0.00042 g2/Hz, 50 — 100 Hz: -12 dB/octave,
0.15 grms, 3 x 30 min

EN 60068-2-27:2008 Test Ea; Shock, 11 g, 11 ms, 6 x 9 shocks
IEC 60529:2013 IP5X
IEC 60529:2013 IPX4
Signature
GTS AVANCED FORCE Technology FORCE Technology Norway AS ~ FORCE Technology Sweden AB FORCE Technology
TECHNOLOGY GROU Venlighedsvej 4 Nye Vak8s vei 32 Tallmétargatan 7 Park Allé 345
2970 Hersholm 1395 Hvalstad, Norway 72134 Vasterds, Sweden 2605 Brgndby, Denmark
Tel.+45 43 25 14 00 +47 64 00 35 00 +46 (0)21-490 3000 +45 43 25 00 00
Fax +47 64 00 35 01 +46 (0)21-490 3001 +45 43 2500 10
info@forcetechnology.no info@forcetechnology.se info@forcetechnology.dk

www.forcetechnology.com

Tato ¢ast popisuje prislusné normy aplikované na vyvoj a vyrobu robota UR vratane ramena robota,
ovladacej skrinky a privesku Teach Pendant .

Navod na pouzivanie UR16e
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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
IEC
SK
TS
TR
ANSI
RIA
CSA

Eurdépska norma
Technicka Specifikacia

Technicka sprava

Medzinarodna organizacia pre normalizciu

Medzinarodna elektrotechnicka komisia

Americky narodny institlt pre normalizaciu
Zdruzenie robotického priemyslu (teraz zname ako ,,A3%)

Kanadska asociacia pre normalizaciu

Dodrziavanie suladu robota s nasledujucimi normami si vyzaduje dodrziavanie montaznych
pokynov, bezpecnostnych pokynov a pokynov uvedenych v tejto prirucke. V zdujme bezpecénosti
robotickej aplikacie sa od integratora vyzaduje, aby dodrziaval normu ISO 10218-2. Neopravnené
upravy ruSia platnost vyhlasenia o zacleneni (DOI), certifikacie a zhodu robota.

Roboty UR spifiaju prislusné poziadavky platnych noriem. Prisluéné skigobné spravy a certifikaty
zahrnuté v tejto prirucke a normy su uvedené vo Vyhlaseni o zacleneni.

Normy, ktoré sa vztahuju na tato prirucku, si uvedené v nasledujucej tabulke:

ISO 13849-1
ISO 13849-2

ISO 13850

ISO 12100

Bezpecnost strojovych
zariadeni - Suvisiace s
bezpecénostou ¢asti
ovladacich systémov
Cast 1: VSeobecné
zasady pre konstrukciu
Cast 2: Validacia
Bezpecnost strojovych
zariadeni - Nudzové
zastavenie - Zasady pre
kons&trukciu
Bezpecnost strojovych
zariadeni - VSeobecné
zasady pre konstrukciu -
Posudenie rizika a
znizenie rizika

BezpecCnostny riadiaci systém je navrhnuty
podla poziadaviek tychto noriem.
Bezpecnostné funkcie su certifikované podfla
tychto noriem funk&nej bezpecnosti .

UR16e

Navod na pouzivanie
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ISO 10218-1

ANSI/RIAR15.06

CAN/CSA-Z2434

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

IEC 61326-3-1

Roboty a robotické
zariadenia -
Bezpec€nostné
poziadavky na
priemyselny robot Cast
1: Roboty

Priemyselné roboty a
robotické systémy -
bezpecnostné
poziadavky

Priemyselné roboty a
robotické systéemy -
VSeobecna bezpecnost
PozZiadavky

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

Elektrické zariadenia na
meranie, riadenie a
laboratérne pouzitie -
poziadavky EMC Cast 3-
1: Poziadavky na
odolnost pre
bezpeCnostné systémy a
pre zariadenia uréené na
vykonavanie
bezpecnostnych funkcii
(funkéna bezpecnost) -
VSeobecné
priemyselnych aplikacii

Tato norma je urc¢ena pre vyrobcu robota ,
nie pre integratora. ISO 10218-2 ma
bezpecnostné poziadavky spojené s
robotickym systémom, aplikaciou a bunkou.
Zaobera sa navrhom a integraciou aplikacie
robot .

Tato americka narodna norma je narodnym
prijatim bez odchylky ISO 10218-1 a ISO
10218-2, kombinované do jedného
dokumentu. Jazyk je zmeneny z britskej
medzinarodnej anglitiny na americku
anglic¢tinu, ale technicky obsah je rovnaky.
Cast 2 tejto normy je uréena pre integratora
aplikacie robotického systému / robota a nie
Universal Robots.

Tato kanadska narodna norma je narodnym
prijatim ISO 10218-1 a ISO 10218-2
kombinovanych do jedného dokumentu. CSA
pridal pouzivatela do doloziek v ramci ¢asti 2.
Cast 2 tejto normy je uréend pre integratora
aplikacie robot systém/ robot, a nie Universal
Robots.

Tieto normy definuju poziadavky na
elektrickych a elektromagnetickych ruseni.
Zhoda s tymito normami zabezpecuje, ze
roboty UR funguju dobre v priemyselnom
prostredi a ze nerusia iné zariadenia.

Tato norma definuje rozSirené poziadavky
EMC na odolnost pre funkcie suvisiace s
bezpecénostou . Zhoda s touto normou
zabezpecCuje, Zze bezpecnostné funkcie
vykonavaju, aj ked' iné zariadenia prekracuju
emisné limity EMC definované v normach
IEC 61000 .

Navod na pouzivanie
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Programovatelné
regulatory Cast 2:

Standardné aj bezpe¢nostné 24V 1/0 spinaju
poziadavky tejto normy , aby sa zabezpecila

IEC61131-2 Poziadavky na spofahliva komunikacia s inymi systémami
zariadenie a skusky PLC.
Bezpecnost strojov - Bezpecnostné poziadavky na zabranenie
Prevencia neoCakavanému spusteniu a opatovnému
IEC 14118 . 1 , . R .
neocCakavaného spusteniu v désledku vypadku alebo
spustenia preruSenia napajania.
Funkcia nudzového zastavenia je navrhnuta
Bezpecnost strojov - ako kategoéria zastavenia 1 podra tejto normy
IEC 60204-1 EIelftnclfe z?nadenla . Sto,p.) kaftegorla 1 je riadeny sto.p s
strojov Cast 1: napajanim motorov, aby sa dosiahlo
VSeobecné poziadavky | zastavenie a potom odpojenie napajania,
ked sa dosiahne zastavenie.
Spinacie zariadenia
nizkeho napatia a
ovladacie zariadenia
Cast 5-5: Zariadenia
IEC 60947-5.5 rla’dlac.eho obvodu a .
spinacie prvky -
Elektrické nudzoveé
zastavenie zariadenie s
mechanickym
blokovanim funkcia
Stupne ochrany krytmi Tato norma definuje triedy krytov , pokial ide
IEC 60529 .
(IP kéd) 0 ochranu pred prachom a vodou.
Spojky spotrebicov pre
IEC 60320-1 d?macnos’tl ’av podg)bn’e Sietovy vstupny kabel je v sulade s touto
vSeobecné ucely Cast 1: | hormou .
VSeobecné poziadavky
Priruba nastroja na robotoch UR zodpoveda
Manipulacia s typu pod’l’a tejto normy. Aj .nés:(roje robota
riemvselnvmi robotrmi (koncové efektory) by mali byt
ISO 9409-1 P y . y . skonstruované podfa rovnakého typu, aby sa
Mechanickeé rozhrania . . C . .
., zabezpedilo spravne prispdsobenie
Cast 1: Dosky o . ;
mechanickému rozhraniu konkrétneho
robota UR.
Ergonomia tepelného
prostredia - Metody na
ISO 13732-1 E)osudenle reakcii B
Cloveka na kontakt s
povrchmi Cast 1: Hortce
povrchy
UR16e Navod na pouzivanie
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IEC 61140

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

IEC -61784-3

IEC 61784-3

IEC 60664-1
IEC 60664-5

EUROMAP 67:2015,
V1.11

Ochrana pred urazom
elektrickym prudom -
Spolo¢né aspekty pre
instalaciu a zariadenie
Environmentalne skusky
Cast 2-1: Skusky -
Skuska A: Studena Cast
2-2: Skusky - Skuska B:
Sucha Teplo Cast 2-27:
Skusky - Skuska Ea a
navod: Sok Cast 2-64:
Skusky - Skuska Fh:
Vibracie, Sirokopasmoveé
nadhodné a nvod
Priemyselna
komunikacia sieti - Profily
Cast 3: Funkéna
bezpecnost zbernice -
VSeobecné pravidla a
definicie profilov
Bezpecnost strojov -
Elektrické zariadenia
strojov Cast 1:
VSeobecné poziadavky
Koordinacia izolacie pre
zariadeni v systémoch
nizkeho napatia Cast 1:
Zasady, poziadavky a
skusky Cast 5:
Komplexna metoéda na
urcenie voOli a creepage
vzdialenosti rovnych
alebo mensich ako 2 mm
Elektrické rozhranie
medzi vstrekovacim
strojom a manipulaénym
zariadenim / robotom

Ochranné uzemnenie/uzemnenie je povinné,

ako je definované v Casti | Navod na

inStalaciu hardvéru.

Modul prislusenstva E67, ktory spaja so
vstrekovacimi strojmi, spifia tato normu.

Navod na pouzivanie
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2.0.15. Technické Specifikacie

Typ robota

Hmotnost

Maximalne uzitoéné zatazenie
Dosah

Rozsahy spojov

Rychlost

Frekvencia aktualizacie systému
Presnost snimaca krutiaceho momentu
Opakovatelnost pézy

Stopa

Stupne volnosti

Velkost ovladacej skrinky (S x V x H)
Vstupné/vystupné porty ovladacej skrinky

Vstupné/vystupné porty nastroja

Komunikacia o nastroji
Vstupny/vystupny napajaci zdroj nastroja
I/O napajaci zdroj

Komunikacia

Programovanie

Hluk
Klasifikacia IP
Klasifikacia Cistych priestorov

Maximalny priemerny vykon
Spotreba energie
Menovity skratovy prad (SCCR)

Operacia spoluprace
Materialy

Teplota

UR16e

33,1kg/72,91b

16 kg/35,21b

900 mm /35,4 in

* 360 ° pre vSetky spoje

Zakladné a ramenné kiby: max. 120 °/s.

VSetky ostatné spoje: Max. 180 °/s .

Nastroj: Priblizne 1 m/s / priblizne 39,4 in/s.

500 Hz

5568

1+ 0,05 mm/£0,0019 in (1,9 mils)podfa ISO 9283
@190 mm/7,5in

6 rotaénych kibov

460 mm x 449 mm x 254 mm / 18,2 palca x 17,6
palca x 10 palcov

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

2 digitalne vstupy, 2 digitalne vystupy, 2 analégové
vstupy

RS

12 V/24 V 2 A (dvoijity kolik) 1 A (jeden kolik)

24V 2 A v ovladacej skrinke

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

Grafické pouzivatelské rozhranie PolyScope na 12"
dotykovej obrazovke

Rameno robota: Menej ako 65 dB(A) Ovladacia
skrinka: Menej ako 50 dB(A)

IP54

Rameno robota: trieda ISO 6, Riadiaca skrinka:
trieda ISO 6

5857
Priblizne 350 W pomocou typického programu
200 A

17 pokrocilych bezpe&nostnych funkcii. V sulade s:
ENISO 13849-1, PLd, Cat.3a ENISO 10218-1

Hlinik, PC/ASA plast
Robot mb6Zze pracovat v rozsahu tepl6t okolia 0-50 °C

UR16e

Navod na pouzivanie



R
UNIVERSAL ROBOTS

Napajanie 100-240VAC, 47 -440Hz

Kabel TP: Naucte privesok ovladacej

skrinke 4,5m /177 palcov

Standardny (PVC) 6 m/236 palcov x 13,4 mm
Kabel robota: rameno robota na ovladaciu = Standardny (PVC) 12 m/472,4 palcov x 13,4 mm

skrinku (moznosti) HiFlex (PUR) 6 m/236 palcov x 12,1 mm
HiFlex (PUR) 12 m/472.4 palcov x 12,1 mm

2.0.16. Tabulky s bezpecnostnymi funkciami

Universal Robots safety functions and safety I/O are PLd Category 3 (ISO 13849-1), where each
safety function has a PFHp value less than 1.8E-07. Hodnoty PFHp su aktualizovane tak, aby
zahriali vacsiu flexibilitu navrhu pre odolnost dodavatelského retazca.

Popisy bezpecnostnych funkcii (SF) najdete na: 2.0.16. Tabulky s bezpecnostnymi

funkciami above. V pripade bezpecnostnych V/V je vysledna bezpecnostna funkcia, vratane
externého zariadenia alebo vybavenia, ur€ena celkovou architekttrou a suc¢tom vSetkych hodnét
PFHp vratane bezpecnostnej funkcie robota UR PFHp.

UPOZORNENIE

Tabulky bezpe&nostnych funkcii uvedené v tejto kapitole s zjednodusené. Upiné
verzie najdete tu: https://www.universal-robots.com/support.

Navod na pouzivanie UR16e
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1. tabufka

R Tolerancia a

Bezpecnostna Co sa stane? Vplyvy
i PFHp
funkcia

Stlacenie tlacidla Estop
PB na ovladati' alebo
externého tlacidla Estop
(ak pouzivate
bezpec€nostny vstup
Estop) mé za nasledok
zastavenie Kategoérie 1
3s odpojenim napajania
od pohonov robota a
vstupov/vystupov
nastroja. Prikaz! zastavi
vetky kiby a po tom, ako
sa vetky kiby dostant do
monitorovaného stavu
zastavenia, sa odpoji

BF1 o
1234 Nadzove | Napalanie. . Zastavenie Tol: -- quOt
. V pripade integrovaného . vratane V/V
zastavenie hodnotenia funkénei kategorie 1 (IEC | PFHp: 1,8E- robotického
(podfa ISO . . J . 60204-1) 07 .
13850) bezpecnosti s externym nastroja

riadiacim systémom
suvisiacim s
bezpecnostou alebo
externym zariadenim
nudzového zastavenia,
ktoré je pripojené k
vstupu nudzového
zastavenia, pripocitajte
hodnotu PFH[ tohto
vstupu suvisiaceho s
bezpecénostou k hodnote
PFHDp tejto
bezpecnostnej funkcie
PFHp(menej ako 1,8E-
07).

UR16e Névod na pouzivanie



R
UNIVERSAL ROBOTS

SFi# a

Bezpeénostna
funkcia

SF2
Bezpectnostné
zastavenie4
(zastavenie
robota® podra
ISO 10218-1)

Tato bezpecnostna
funkcia je iniciovana
externym ochrannym
zariadenim pomocou
bezpecénostnych vstupov,
ktoré iniciuju zastavenie
Cat 23. Ochranné
zastavenie nema vplyv
na V/V nastroja. K
dispozicii su rézne
konfiguracie. Ak je
pripojené povolujuce
zariadenie, je mozné
nakonfigurovat ochranné
zastavenie tak, aby
fungovalo len v
automatickom rezime.
Pozri: Bezpe€nostné
funkcie Cas zastavenia a
Vzdialenost zastavenia4
. Pre funkénu bezpecnost
kompletnej integrovane;j
bezpecnostnej funkcie
pridajte PFHD
vonkajsieho ochranného
zariadenia k PFHD
bezpetnostného
zastavenia.

Co sa stane?

Zastavenie
kategorie 2 (IEC
60204-1)
Zastavenie SS2
(ako je opisané v
IEC 61800-5-2)

Tolerancia a
PFHp

Tol: --
PFHp: 1,8E-
07

Robot

Navod na pouzivanie
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SFi# a

Bezpednostna
funkcia

Stanovuje horny a dolny
limit pre povolené polohy
kibu. Cas zastavenia a
vzdialenost sa neberu do
uvahy, pretoze limit(y)
nebude(u) porudeny(é).
Kazdy kib méze mat
svoje vlastné limity.
Priamo obmedzuje subor

Co sa stane?

Nedovoli, aby
pohyb prekrogil
akékolvek
nastavenie limitu.
Rychlost by sa

Tolerancia a
PFHp

Vplyvy

bezpecnosti v
pouzivatelskom rozhrani.
Pouziva sa na
obmedzenie rychlych
pohybov kibov, napr. rizik
spojenych so
singularitami.

zastavenie robota,
aby sa zabranilo
prekroceniu

akéhokolvek limitu.

. BFS povolenych poléh kibov, mohla znizit, aby | Tol: 5°
Limit polohy kibu L , . 7 . L
. v ramci ktorych sa mézu pohyb neprekrocil | PFHp: 1,8E- | Kib (kazdy)
(obmedzenie . ) v .
e kiby pohybovat. ziadnu hranicu. 07
makkej osi) X .
Nastavuje sa v Spusti sa
bezpecénostnej Casti zastavenie robota,
pouzivatefského aby sa zabranilo
rozhrania. Je to prekroceniu
prostriedok na akéhokolvek limitu.
bezpecCnostné
obmedzenie makkej osi a
priestoru podfa ISO
10218-1:2011, 5.12.3.
Stanovuje horny limit pre
rychlost kibu. Kazdy kib
mébze mat svoj vlastny
limit. Tato bezpecnostna Nedovoli, aby
funkcia ma najvacsi vplyv pohyb prekrogil
na prenos energie pri akékolvek
kontakte (zovreti alebo nastavenie limitu.
prechode). Priamo Rychlost by sa
BF4 obmedzuje subor mohla znizit, aby | Tol: 1,15°/s
Limit rychlosti | povolenych rychlosti pohyb neprekroéil | PFHp: 1,8E- | Kib (kazdy)
kibu kibov. Nastavuje sa v Ziadnu hranicu. 07

Casti nastavenia Spusti sa

UR16e

Navod na pouzivanie
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Co sa stane?

Tolerancia a
PFHp

Vplyvy

Prekro&enie limitu vnitorného kratiaceho momentu kibu (kazdy kib) méa za

nasledok zastavenie kat. 03. Toto nastavenie nie je pristupné pouzivatefovi, je
to tovarenské nastavenie. NEZOBRAZUJE sa ako bezpec¢nostna funkcia e-

Series, pretoze neexistuju ziadne pouzivatelské nastavenia a ziadne

SF#a
Bezpecnostna
funkcia
Limit krutiaceho
momentu kibu
pouzivatelské konfiguracie.
Monitoruje polohu TCP
(pozicia a orientacia) a
zabrani prekroCeniu
bezpecnostnej roviny
alebo limitu polohy TCP.
Mozné su viaceré
obmedzenia polohy
(priruba nastroja, laket a
az 2 konfigurovatefné
BF5 body posunu nastroja s
Nazyvané polomerom) Orientacia
réznymi obmedzend odchylkou
nazvami: Limit | od smeru Z priruby
polohy, Limit | nastroja alebo TCP. Tato
nastroja, Limit | bezpe¢nostna funkcia
orientacie, pozostava z dvoch Casti.
Bezpecnostné | Jednou z nich su
roviny, bezpecnostné roviny na
Bezpecnostné | obmedzenie moznych
hranice poléh TCP. Druhou je
limit orientacie TCP,
ktory sa zadava ako
povoleny smer a
tolerancia. To poskytuje
zony
zaClenenia/vylucenia
TCP a zapastia kvoli
bezpecnostnym rovinam.
BF6 Monitoruje rychlost TCP
Obmedzenie a lakta, aby sa zabranilo
rychlosti TCP & | prekroceniu rychlostného
Laket limitu.

Nedovoli, aby
pohyb prekrocil
akékolvek
nastavenie limitu.
Otacky alebo
krutiace momenty
by sa mohli znizit,
aby pohyb
neprekrocil ziadnu
hranicu. Spusti sa
zastavenie robota,
aby sa zabranilo
prekroceniu
akéhokolvek limitu.
Nedovoli, aby
pohyb prekrocil
akékolvek
nastavenie limitu.

Tol: 3°40 TCP
mm Priruba
PFHp: 1,8E- | nastroja
07 Laket
Tol: 50 mm/s

PFHp: 1,8E- | TCP

07

Navod na pouzivanie
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SFi# a

Bezpednostna
funkcia

Limit sily je sila, ktorou
robot pdsobi na TCP
(stredovy bod nastroja) a
"laket". Bezpecnostna
funkcia nepretrzite
vypocitava krutiace
momenty povolené pre
kazdy kib, aby zostali v
ramci definovaného
silového limitu pre TCP &
laket. Kiby riadia vystup
kratiaceho momentu tak,

Co sa stane?

Nedovoli, aby
pohyb prekrogil
akékolvek
nastavenie limitu.
Otécky alebo

Tolerancia a
PFHp

. s kratiace momenty | Tol: 25 N
BF7 aby sa udrzali v vy .
o by sa mohli znizit, | PFHp: 1,8E- | TCP
Limit sily (TCP) | povolenom rozsahu b hvb 07
kratiaceho momentu. To aby pg }l
C e neprekrocil ziadnu
znamena, ze sily na TCP hranicu. Spusti
alebo lakti sa udrzia v ranicu. ) pusti sa
e X zastavenie robota,
ramci definovaného b branil
limitu sily. Ked je aby sa zabranilo
. . . prekro¢eniu
monitorované zastavenie , .
C s . akéhokolvek limitu.
iniciované limitom sily Nedovoli. ab
SF, robot sa zastavi a E gvm,ka Y,I
potom ,cuvne“ do polohy, po y’ prekroc
. L akékolvek
v ktorej nebol limit sily .
. nastavenie limitu.
prekro¢eny. Potom sa
opat zastavi.
Limit hybnosti je vefmi
SES Limit uzitocny n’a obrpedzenle Tol: 3 kg m/s
hvbnosti prechodnych narazov. PFHp: 1,8E- | Robot
y Limit hybnosti ovplyviiuje 07
celého robota.
Tato funkcia monitoruje
mechanicku pracu (sucet
momentov kibov krat
uhlové rychlosti kibov)
konavanu robotom, Dynamické
yyronavanu robotom, ynamicis Tol: 10W
BF9 ktora ovplyvnuje aj prud obmedzenie ]
o ) ) . PFHp:1,8E- | Robot
Limit sily do ramena robota, ako aj | prudu/krutiaceho 07
rychlost robota. Tato momentu
bezpectnostna funkcia
dynamicky obmedzuje
prud/kratiaci moment, ale
udrziava otacky.
UR16e Névod na pouzivanie
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SFi# a

Bezpednostna
funkcia

SF10
Vystup UR
Robot Estop

Ak je nakonfigurovany
vystup robota <Estop> a
déjde k zastaveniu robota,
duélne vystupy su NiZKE.
Ak nie je spustené
zastavenie robota <Estop>,
dualne vystupy su vysoké.
Impulzy sa nepouzivaju, ale
su tolerované.

Tieto dualne vystupy menia
stav pre akykolvek externy
Estop, ktory je pripojeny ku
konfigurovatelnym
bezpecnostnym vstupom,
kde je tento vstup
nakonfigurovany ako vstup
nudzového zastavenia.

Pre integrované hodnotenie
funkénej bezpecénosti s
externym bezpecnostnym
riadiacim systémom
pridajte PFHD tohto
bezpelnostného vystupu k
PFHD externého
bezpecnostného riadiaceho
systému.

V pripade vystupu Estop sa
validacia vykonava na
externom zariadeni,
pretoze vystup UR je
vstupom do tejto externej
bezpecnostnej funkcie
Estop pre externé
zariadenia.

POZNAMKA: Ak sa
pouziva IMMI (Rozhranie
vstrekovacieho stroja),
vystup UR Robot Estop NIE
je pripojeny k IMMI. Z
robota UR sa do IMMI
neposiela ziadny vystupny
signal Estop. Ide o funkciu,
ktora zabraruje
neobnovitefnému stavu
zastavenia

Co sa stane

Ak su nastavené
konfigurovatefné
vystupy, dualne
vystupy v pripade
Estop klesnu

1,8E-07

Externé
pripojenie k
logike a/alebo
zariadeniam

Navod na pouzivanie
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SF# a

Bezpeénostna
funkcia

SF11
Pohyb Robota
UR: Digitalny

vystup

Co sa stane

Kedykolvek sa robot
pohybuje, dualne digitalne
vystupy st NiZKE. Pri
nehybnom stave su vystupy
VYSOKE. Hodnotenie
funkénej bezpecnosti sa
vztahuje nato, o je
zahrnuté v robote UR.
Integrovany vykon funkcnej
bezpecnosti si vyzaduje
pridanie tohto PFHd k *
PFHd externej logiky (ak
existuje) a jej vystupy
komponentov. VYSOKE.

Ak su nastavené
konfigurovatelné
vystupy:

* Ked sa robot
pohybuje,
dualne
digitalne
vystupy su
NiZKE.

Pri nehybnom
stave su

1,8E-07

Externé
pripojenie k
logike a/alebo
zariadeniam

SF12
Robota UR sa
nezastavuje:

Digitalny vystup

Ked je robot v stave STOPPING (v procese
zastavovania alebo v stave statia), dualne digitalne
vystupy st HIGH. Ked st vystupy NiZKE, robot NIE
je v procese zastavovania a NIE je v stave
zastavenia. Hodnotenie funk&nej bezpecnosti sa
vztahuje na to, €o je zahrnuté v robote UR.
Integrovany vykon funkénej bezpecnosti si
vyzaduje pridanie tohto PFHd k PFHd externej
logiky (ak existuje) a jej komponentov.

1,8E-07

SF13
Znizeny rezim
robota UR:
Digitalny vystup

Ked je robot v redukovanom rezime (alebo je
redukovany rezim spusteny), dualne digitalne
vystupy st NiZKE. Pozri niz$ie. Hodnotenie
funkénej bezpecénosti sa vztahuje na to, ¢o je
zahrnuté v robote UR. Integrovany vykon funkénej
bezpecnosti si vyzaduje pridanie tohto PFHd k
PFHd externej logiky (ak existuje) a jej
komponentov.

1,8E-07

Externé
pripojenie k
logike a/alebo
zariadeniam

SF14
Neznizeny rezim
robota UR:
Digitalny vystup

Vzdy, ked robot NIE JE v redukovanom rezime
(alebo redukovany rezim nie je spusteny), dualne
digitalne vystupy su LOW. Hodnotenie funkénej
bezpecénosti sa vztahuje na to, €o je zahrnuté v
robote UR. Integrovany vykon funkénej
bezpecnosti si vyzaduje pridanie tohto PFHd k
PFHd externej logiky (ak existuje) a jej
komponentov.

1,8E-07

UR16e
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SFi# a

Bezpeénostna
funkcia

SF15
Limit ¢asu
zastavenia

Monitorovanie
podmienok v realnom
Case tak, aby nebol
prekroCeny ¢asovy limit
zastavenia. Rychlost
robota je obmedzena,
aby sa zabezpedilo, ze
sa neprekrodi limit casu
zastavenia.

Schopnost zastavenia
robota v danom pohybe
(pohyboch) je
nepretrzite
monitorovana, aby sa
zabranilo pohybom,
ktoré by prekroCili limit
zastavenia. Ak hrozi, ze
Cas potrebny na
zastavenie robota
prekro€i casovy limit,
rychlost pohybu sa
znizi, aby sa
zabezpedilo, ze limit
nebude prekroceny.
Spusti sa zastavenie
robota, aby sa
zabranilo prekroceniu
limitu.

Bezpecnostna funkcia
vykona rovnaky
vypocCet Casu
zastavenia pre dany
pohyb(y) a spusti
zastavenie kategorie 0,
ak dojde k prekroceniu
limitu ¢asu zastavenia.

Co sa stane?

Nedovoli, aby
skuto¢ny Cas
zastavenia prekrocil
nastaveny limit.
Spbésobi znizenie
rychlosti alebo
zastavenie robota,
aby nedoslo k
prekro€eniu limitu

Tolerancie a

PFHp:

TOL: 50 ms
PFHp: 1,8E-
07

Vplyvy

Robot

Navod na pouzivanie
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SFi# a

Bezpeénostna
funkcia

SF16
Limit

vzdialenosti
zastavenia

Monitorovanie
podmienok v realnom
Case tak, aby nebol
prekroCeny limit
brzdnej drahy. Rychlost
robota je obmedzena,
aby sa zabezpedilo, ze
sa neprekrodi limit
brzdnej drahy.
Schopnost zastavenia
robota v danom pohybe
(pohyboch) je
nepretrzite
monitorovana, aby sa
zabranilo pohybom,
ktoré by prekroCili limit
zastavenia. Ak hrozi, ze
Cas potrebny na
zastavenie robota
prekro€i casovy limit,
rychlost pohybu sa
znizi, aby sa
zabezpedilo, ze limit
nebude prekroceny.
Spusti sa zastavenie
robota, aby sa
zabranilo prekroceniu
limitu.

Bezpecnostna funkcia
vykona rovnaky
vypocet vzdialenosti
zastavenia pre dany
pohyb(y) a spusti
zastavenie kategorie 0,
ak dojde k prekroceniu
limitu ¢asu zastavenia.

Co sa stane?

Nedovoli, aby
skuto¢ny Cas
zastavenia prekrocil
nastaveny limit.
Spbésobi znizenie
rychlosti alebo
zastavenie robota,
aby nedoslo k
prekro€eniu limitu

Tolerancie a

PFHp:

TOL: 40 mm
PFHp: 1,8E-
07

Vplyvy

Robot

UR16e

Navod na pouzivanie
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SF# a

Bezpeénostna
funkcia

SF17
Bezpectna
vychodiskova
poloha
,monitorovana
poloha“

Bezpecnostna funkcia,
ktora monitoruje
bezpecnostny vykon
tak, aby zabezpecila,
Ze vystup moéze byt
aktivovany len vtedy,
ked je robot v
nakonfigurovanej a
monitorovanej
~bezpecnej

vychodiskovej polohe*.

Ak robot nie je v

nakonfigurovanej
polohe, spusti sa
zastavenie kat. 0.

Co sa stane?

Vystup "bezpeény
domov" sa méze
aktivovat len vtedy,
ked je robot v
nakonfigurovanej
"bezpecnej

domovskej polohe".

Tolerancie a

PFHp:

TOL: 1,7°
PFHp: 1,8E-
07

Externé
pripojenie k
logike a/alebo
zariadeniam

Tabuflka 1 poznamky pod &iarou

TKomunikacia medzi priveskom Teach, oviadacom a v rdmci robota (medzi kibmi) je sil 2 pre
bezpecnostné udaje podla IEC 61784-3.

2v/alidacia Estop: zavesné tladidlo Estop sa vyhodnoti v ramci zavesného ovladada a potom sa
oznami' bezpecénostnému ovladacu komunikaciou SIL2. Ak chcete overit funkciu zavesného
ovladaca ESTOP, stlacte tlacidlo zavesného ovladaca ESTOP a overte, Ci su vysledky testu
ESTOP. To potvrdzuje, ze ESTOP je pripojeny v ramci privesku, ESTOP funguje tak, ako bolo
zamyslané, a privesok je pripojeny k ovladacu.

3Kategorie zastavok podra IEC 60204-1 (NFPA79). Pre ESTOP su povolené iba kategdrie
zastavenia 0 a 1 podla IEC 60204-1.

* Zastavenie kategorie 0 a 1 ma za nasledok odstranenie hnacej sily, pricom zastavenie
kategérie 0 je OKAMZITE a zastavenie kategérie 1 je kontrolované zastavenie (napr.
spomalenie na zastavenie a potom odstranenie hnace;j sily). U robotov UR je zastavenie
kategorie 1 riadené zastavenie, pri ktorom sa prerudi napajanie, ked sa zisti monitorované

zastavenie.

* Zastavenie kategérie 2 je zastavenie, pri ktorom sa NEODSTRANI pohonna sila. Zastavenie
kategorie 2 je definované v norme IEC 60204-1. Popisy sto, SS1a SS2 su v IEC 61800-5-2. U
robotov UR, kategoria zastavenia 2 udrziava trajektoriu, potom zachovava vykon pohonov po

zastaveni.

40dporuca sa pouzivat bezpeénostné funkcie UR Stop Time (Cas zastavenia) a Stop Distance
(Vzdialenost zastavenia). Tieto limity by sa mali pouzit pre hodnoty ¢asu zastavenia/ bezpecnej
vzdialenosti vasej aplikacie.

SZastavenie robota bolo predtym zname ako ,ochranné zastavenie® pre Universal Robots roboty.

Navod na pouzivanie
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Tabufka 1a

Bezpecnostna

funkcia Popis PFHp Vplyvy

Znizeny rezim moze byt spusteny bezpecnostnou
rovinou/hranicou (zacina, ked sa dosiahnu nastavenia
2 cm od roviny a znizené nastavenia rezimu do 2 cm
od roviny) alebo pouzitim vstupu na spustenie
(dosiahne znizené nastavenia do 500 ms). Ked' su
externé pripojenia nizke, spusti sa znizeny rezim.

. | Znizeny rezim znamena, ze VSETKY limity znizeného
Zmena nastaveni

parametrov rezimu su AKTIVNE. Menej
) Znizeny rezim nie je bezpe€nostnou funkciou, skorje | ako Robot
redukovaného . .
re%imu SF to zmenf':l’ sttavu' oyplyanJuc? nasta’venla ) 1,8E-07
nasledujucich limitov bezpecnostnych funkcii: poloha
kibu, rychlost kibu, limit pézy TCP, rychlost TCP, sila
TCP, hybnost, vykon, ¢as zastavenia a brzdna draha.
Znizeny rezim je prostriedkom parametrizacie
bezpecnostnych funkcii v sulade s ISO 13849-1.
Vsetky hodnoty parametrov musia byt overené a
overeng, &i su vhodné pre aplikaciu robota.
Ak je nakonfigurovany pre Obnovenie zabezpecCenia a | Menej
externé pripojenia prechadzaju z nizkeho na vysoké, | ako
Ochranny reset | bezpecnostné zastavenie sa RESETUJE. 1,8E-07 | Robot
Bezpecnostny vstup na spustenie resetovania Vstup do
bezpec€nostnej funkcie bezpecnostného zastavenia. SF2

Ked' su pripojenia externého aktivatného zariadenia
nizke, spusti sa ochranné zastavenie (SF2).
Odporucanie: Pouzivajte s prepinaom rezimov ako
bezpecnostny vstup. Ak sa nepouziva prepinac
rezimov a nie je pripojeny k bezpe¢nostnym vstupom,

Menej
Trojpolohové potom bude rezim robota uréeny pouzivatelskym ako )
pomocné rozhranim. Ak je pouzivatelské rozhranie v: 1,8E-07 | Robot
zariadenie * ,prevadzkovy rezim“, aktivaCné zariadenie Vstup do
nebude aktivne. SF2

* ,rezim programovania®“, aktivatné zariadenie
bude aktivhe. Na zmenu rezimu pomocou
pouzivatelského rozhrania je mozné pouzit
ochranu heslom.

UR16e Névod na pouzivanie
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Bezpeénostna

funkcia Popis PFHp Vplyvy
Ked su externé pripojenia nizke, je v platnosti
prevadzkovy rezim (beziaca/ automaticka prevadzka v
automatickom rezime). Ked je vysoka, rezim je
programovanie/ucenie. Odporuc¢anie: Pouzivat s
povolovacim zariadenim, napriklad s ucitelskym Menej
VSTUP spinaga zavesnym zariadenim UR -Series s integrovanym 3- ako
resimov polohovym povolovacim zariadenim. 1,8E-07 | Robot
Pri u¢eni/programovani bude rychlost TCP spociatku | Vstup do
obmedzena na 250 mm/s. Rychlost je mozné SF2
manualne zvySit pomocou pouzivatelfského rozhrania
prenosného terminalu ,speed-slider®, ale po aktivacii
aktivacného zariadenia sa obmedzenie rychlosti
vynuluje na 250 mm/s.
Odporucanie: Pouzivajte so VSTUPOM 3PE TP
al/alebo 3 Position Enabling Device. Ked je VSTUP
Freedrive vysoky, robot vstipi do Freedrive len vtedy, | Menej
VSTUP ak su splnené nasledujuce podmienky: ako
FREEDRIVE - 3PE TP tlacidlo nie je stladené 1,8E-07 | Robot
Vstup do
* 3 Pozicia Povolenie VSTUPU zariadenia bud’ SF2
nie je nakonfigurované, alebo nie je stlatené
(VSTUP Nizky)
2. tabufka

Roboty UR e-Series spifiaji normu ISO 10218-1:2011 a prisluné &asti normy ISO/TS 15066. Je
doélezité poznamenat, Ze vacsina normy ISO/TS 15066 je zamerana na integratora a nie na vyrobcu
robotov. ISO 10218-1:2011, odsek 5.10 kolaborativha operacia podrobne opisuje 4 techniky
kolaborativnej operacie, ako je vysvetlené nizSie. Je velmi dblezité pochopit, Ze kolaborativna
prevadzka sa vztahuje na celé ZARIADENIE, ked je v AUTOMATICKOM rezime.

Navod na pouzivanie
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# 1SO10218-1 Technika Vysvetlenie UR e-Series
Stav zastavenia, pri ktorom je | Bezpecnostné
poloha drzana v pokoiji a je zastavenie robotov UR
monitorovana ako je monitorované
bezpecnostna funkcia. zastavenie s
Zastavenie kategorie 2 sa bezpecnostnym
Kolaborativha | Zastavenie moze automaticky resetovat. | hodnotenim, Pozri SF2
1 Operacia, monitorované z | V pripade resetovania a na strane 1. Je
vydanie 2011, | hladiska opatovného spustenia pravdepodobné, ze v
odsek 5.10.2 bezpecnosti prevadzky po zastaveni buducnosti sa
monitorovanom z hfadiska ,Zastavenie
bezpecnosti pozri ISO 10218- | monitorované z
2 alSO/TS 15066, pretoze hladiska bezpecnosti*
obnovenie nesmie spdsobit | nebude nazyvat formou
nebezpecné podmienky. kolaborativnej operacie.
V podstate ide o individualne
a priame osobné ovladanie,
ked je robot v automatickom
rezime. Rucné vodiace Roboty UR neposkytujt
zariadenie musi byt ruéné vedenie pre
umiestnené v blizkosti kolaborativnu
koncového efektora a musi prevadzku. Pri robotoch
Kolaborativna mat: URje k ditsp?zicii ruc“:r]e
. * Tlagidlo nadzového riadena vyucba (vofny
2 Operacia, Rucné vedenie zastavenia pohon), ktora je ale
vydanie 2011, .
odsek 5.10.3 * trojpolohové ureena na .
povolovacie zariadenie progra’movamewv
manualnom rezime a
* funkcia zastavenia nie na kolaborativnu
monitorovaného z prevadzku v
hradiska bezpecnosti | gutomatickom rezime.
* nastavitefna funkcia
rychlosti monitorovanej
z hlfadiska bezpec€nosti
UR16e Névod na pouzivanie
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# 180 10218-1

Technika

UR e-Series

Kolaborativna
Operacia,
vydanie 2011,
odsek 5.10.4

Bezpecnostné
funkcie
monitorovania
rychlosti a
odstupu (SSM)

Vysvetlenie

Pri SSM robot udrziava
odstup od akéhokolvek
operatora (Cloveka).
Vykonava sa monitorovanim
vzdialenosti medzi
robotickym systémom a
narusSitefmi, aby sa
zabezpecila MINIMALNA
OCHRANNA
VZDIALENOST. Zvyéajne je
vykonavané pomocou
Citlivého ochranného
zariadenia (SPE), kde
obvykle bezpeénostny
laserovy skener detekuje
narusSitefa (narusitelov)
robotického systému.

Tato SPE spodsobuje:

1. dynamicka zmena
parametrov pre
obmedzujuce
bezpecnostné funkcie;
alebo

2. zastavenie
monitorované z
hladiska bezpecnosti.

Po zisteni vniknutia z
detekcnej zony ochranného
zariadenia je robot
opravneny:

1. obnovit ,vysSie“ limity
normalne;j
bezpecnostnej funkcie
v pripade 1) vysSie

2. obnovit prevadzku v
pripade 2) vysSie

V pripade 2) 2), opatovné
spustenie prevadzky po
zastaveni monitorovanom z
hladiska bezpe€nosti, pozri
poziadavky ISO 10218-2 a
ISO/TS 15066.

Na ufahéenie SSM maiju
roboty UR schopnost
prepinat medzi dvoma
subormi parametrov
bezpecfnostnych funkcii
s konfigurovatefnymi
limitmi (normalnymi a
znizenymi). Pozri
Znizeny rezim na strane
4. Normalna prevadzka
je mozna, ked nie je
zistené Ziadne
narus$enie. M6ze byt
spbésobena aj
bezpe€nostnymi
rovinami/
bezpe€nostnymi
hranicami. S robotmi
UR je mozné fahko
pouzit viacero
bezpecfnostnych zén.
Napriklad jedna
bezpefnostna zona
moze byt pouzita pre
,Zhizené nastavenia“a
dalSia hranica zony sa
pouzije ako vstup
bezpecnostného
zastavenia pre robota
UR. Znizené limity
moézu zahfiat aj
znizené nastavenie
limitov Casu zastavenia
a vzdialenosti
zastavenia - na znizenie
pracovnej plochy a
podlahového priestoru.

Navod na pouzivanie
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#

ISO 10218-1

Technika

Vysvetlenie

Sposob realizacie PFL je na
vyrobcovi robota. Konstrukcia
robota a/alebo jeho
bezpecnostné funkcie
obmedzia prenos energie z
robota na osobu. Ak sa
prekroci niektory limit

UR e-Series

Roboty UR su roboty
obmedzujuce vykon a
silu, ktoré su Specialne
navrhnuté tak, aby
umoznovali
kolaborativne aplikacie,
pri ktorych sa robot
moze dostat do
kontaktu s ¢lovekom a
nespdsobit mu pri tom

i Obmedzenie parametrov, robot sa zastavi. | .. .
Kolaborativna . . - T Ziadne zranenie. Roboty
. vykonu a sily Aplikacie PFL vyZaduju ., Y )
Operacia, iy ; UR maju bezpec€nostné
4 . (PFL) vlastnou | zvazenie APLIKACIE . ..
vydanie 2011, . i i funkcie, ktoré mozno
konstrukciou ROBOTA (vratane vew .
odsek 5.10.5 . , . pouzit na obmedzenie
alebo riadenim | koncového efektora a ohvbu. rVchlosti
obrobku(obrobkov), aby ponyb, Tychios™,
- . ... | hybnosti, sily, vykonu a
akykolvek kontakt nespbsobil | = . .

. . dalSich funkcii robota.
zranenie. Vykonana Studia Tieto bezpetnostné
hodnotila tlaky na NASTUP DezZpecnosine -

. . . funkcie sa pouzivaju pri
bolesti, nie zranenia. Pozri aplikacii robota na
prilohu A. Pozri ISO/TR prKac ,
) znizenie tlakov a sil
20218-1 Koncové efektory. N . .
spbésobenych koncovym
efektorom a obrobkom
(obrobkami).
UR16e Névod na pouzivanie
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3.Cast I
Navod k PolyScope
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3.1. Uvod

Popis Této softvérova priruCka poskytuje dolezité informécie, ktoré budete
potrebovat na to, aby ste mohli za¢at pouzivat robota spolo¢nosti Universal
Robots.

UPOZORNENIE
Pred prvym zapnutim robota si precitajte nasledujuce Casti:

* Precitajte si bezpe€nostné informacie v popise
hardvéru, ktory najdete v krabici.
* Nastavte parametre bezpecnostnej konfiguracie

definované posudenim rizika (pozri 3.2.
Bezpecnostna konfiguracia softvéru na strane 126).

VSetky funkcie na pouzivanie PolyScope najdete v tejto prirucke.
Vlastnu dokumentaciu najdete u ktoréhokolvek poskytovatefa URcaps,
ktory je tretou stranou.

Softvérova priru¢ka sa moze pouzivat spolu s Navod na skripty, ak sa
chystate vytvorit skripty pre svoje programy robota

3.1.1. Zakladné prvky ramena robota

Popis 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 nemoézete umiestnit
priamo nad alebo priamo pod zakladnu.

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

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

Navod na pouzivanie 102 UR16e
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3.1.2. Instalacia

Popis Nainstalujte a zapojte rameno robota a riadiacu skrinku a moézete zacat
pouzivat rozhranie PolyScope.
Podrobné pokyny na inStalaciu najdete v Priru¢ke na inStalaciu hardvéru.

InStalacia robota Skor ako zacnete, musite zostavit rameno robota, riadiacu skrinku a
prenosny terminal.

1. Vybalte rameno robota a Riadiacu skrinku.
2. Namontujte rameno robota na pevny povrch odolny voci 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. Zapoijte siet alebo hlavny napajaci kabel Riadiacej skrinky.

VAROVANIE
Neschopnost upevnit rameno robota na pevny povrch

moze viest k zraneniu spdsobenému padom robota.

* Uistite sa, Zze rameno robota je pripevnené k
pevnému povrchu

Zapnutie/vypnutie Riadiaca skrinka obsahuje hlavne fyzicky elektricky Vstup/Vystup, ktory

riadiacej skrinky spdja rameno robota, Prenosny Terminal a akékolvek periférne
zariadenia. Na zapnutie ramena robota musite najskér zapnuf riadiacu
skrinku.
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1. Na prenosnom terminali stlacte vypinac, ¢im zapnete riadiacu
skrinku.

2. Pockajte, kym sa na obrazovke nezobrazi text zakladného
operacného systému a potom tlacidla.

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

€o chcete urobit ako prvé?

R i 2

SPUSTIT PROGRAM NAPROGRAMOVAT ROBOTA KONFIGUROVAT INSTALACIU
ROBOTA

O Toto hldsenie uZ nezobrazovat

Inicializacia Pri prvom spusteni sa méze objavit dialdgové okno Neda sa pokracovat.
Vyberte Prejst na inicializatnu obrazovku, ¢im prejdete na obrazovku
inicializacie.
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Ikona Inicializovat na lavej 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.

WE 2 ¢ QM

Stav robota

Zapnuty Spastanie Robot je Brzdy Robot v rezime
je hot ktivny wvolnené Normalny
@ START @ VYPNUT
ZataZenie Robot
, Nadocasné prepisanie hodnoty Aktivne uztocné zataZenie pouzite
! hodnotu Uzitocné zatagenie pri montazi
Aktivne uZitoéné zatazenie M v Payioad v
Zatazenie 0,000 I

O Normélny

UR16e
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Spustenie Musite spustit robota. Tym sa odpoji brzdovy systém a robot moze zapnut
volny chod.

POZOR
Neoverenie zatazenia a inStalacie pred spustenim ramena

robota moze viest k zraneniu personalu a/alebo
poskodeniu majetku.

* Pred spustenim ramena robota vzdy overte, ze
skutoéné uzitocné zatazenie a instalacia su
spravne.

POZOR
Nespravne nastavenia zatazenia a inStalacie zabranuju

spravnemu fungovaniu ramena robota a Riadiacej skrinky.

* Vzdy skontrolujte, i je zatazenie a nastavenie
inStalacie spravne.

UPOZORNENIE

Skontrolujte, €& ma rameno robota dostatok priestoru pre
bezproblémovu prevadzku.

UPOZORNENIE

Spustenie robota pri nizSich teplotach méze mat za
nasledok nizsi vykon alebo zastavenie v dosledku viskozity
oleja a maziva zavislej od teploty.

* Spustenie robota pri nizkych teplotach moéze
vyzadovat zahrievaciu fazu.

Pozrite si clanok podpory ,Osvedcené postupy pri
spustani robotov v chladnom prostredi“ na universal-
robots.com
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Spustenie robota 1. InicializaCny proces zaCnete tuknutim na vypinaC ON so zelenym
svetlom LED. Farba kontrolky sa zmeni na zltu, Co znamena, ze
systém je zapnuty a v ne€innom stave.

2. Brzdy uvornite tuknutim na tlacidlo START.

3. Tuknite na vypinaé s &ervenou kontrolkou LED na vypnutie ramena
robota.

* Ked sa spusti PolyScope, je potrebné raz tuknut na vypinag, ¢im sa
pusti rameno robota. Potom sa farba kontrolky sa zmeni na zltu, ¢o
znamena, ze robot je zapnuty a v neinnom stave.

* Ak je rameno robota v ne€innom stave, spustite ho fuknutim na
tlacidlo START. V tomto bode sa porovnaju udaje senzora s
nakonfigurovanym upevnenim ramena robota.

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

* Ak sa upevnenie overi, fuknutim na tlagidlo Start uvolnite v3etky
brzdy kibu a rameno robota bude pripravené na normalnu
prevadzku.

Spustenie ramena robota sprevadza zvuk a mierne pohyby spésobené
uvolnenim bfzd kibu.
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3.1.3. Prehlad systému PolyScope

Popis PolyScope je grafické pouzivatelské rozhranie (GUI) na prenosnom
terminali, ktorym sa ovlada rameno robota prostrednictvom dotykovej
obrazovky. V rozhrani PolyScope mdzete 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
interaktivne obrazovky.

* B: Pata s tlaCidlami, ktorymi sa ovladaju vase nahrané programy.

* C: Obrazovka s polami a moznostami, ktorymi sa spravuje a sleduje
¢innost robota.

Pouzitie dotykovej Citlivost dotykovej obrazovky je navrhnuta tak, aby predchadzala faloSnym
obrazovky vyberom v rozhrani PolyScope, a aby sa prediSlo neo¢akavanym pohybom
robota.
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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
* emisie radiovych vin
* iny prevadzkovy hluk z prevadzkového prostredia.

Pre vyber na obrazovke je najlepsie pouzit konéek prsta.

V tomto navode sa to oznacuje ako ,tuknutie®.

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

UR16e
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Ikony/karty v rozhrani PolyScope

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

lkonky hlavigiek / .

funkcie == Chod je jednoduchy spdsob obsluhy robota pomocou uz napisanych
programov.

== Program vytvara alebo upravuje programy robota.

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

Pohyb ovlada alebo reguluje pohyb robota.

yall V/V monitoruje a nastavuje zivé signaly vstupu alebo vystupu do
riadiacej skrinky robota a z ne;j.

Dennik ukazuje stav robota, ako aj upozornenia a chybové hlasenia.
cocoe - [3 B
S S Spravca programov a intalacif vyberie
a zobrazi aktivny program a inStalaciu (pozri 3.9.1. Spravca suborov na
strane 344). Spravca programov a instalacii zahffia: 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.

Prevadzkové rezimy @

e Automaticky indikuje, Ze prevadzkovy rezim robota je 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.

Diafkové ovladanie lkony lokalneho rezimu a dialkového rezimu su pristupné len vtedy, ked je
zapnuté dialkové ovladanie.
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Ikony / funkcie paty

Vysoka rychlost

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

vl Diafkovy indikuje, Ze robot mozno ovladat zo vzdialeného miesta.
Tuknutim ho prepnete na lokalne ovladanie.
CCCC

sl Bezpecnostny kontrolny stéet zobrazuje aktivnu konfiguraciu
zabezpecenia.

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

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

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

Simulation .
Tlacidlo Simulécia sluzi na prepinanie

medzi vykonavanim programu v rezime simulacie a skutoénym robotom.
Pri chode v rezime simulacie sa rameno robota nepohybuje. Robot teda
nemoze 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.

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

E Stop zastavi aktualne nacitany program v robote.

Funkcia Manudlna vysoka rychlost, ktora sa spusta stlac¢enim a podrzanim

manualne tlaCidla, je k dispozicii len v Manualnom rezime s nakonfigurovanym
Trojpolohovym pomocnym zariadenim.
rElulElManualna vysoka rychlostumoziiuje doasne prekrocit
rychlost nastroja 250 mm/s.
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3.1.4. Volny chod

Popis

Povolenie Vofného
chodu

Prenosny terminal
3PE

Vofny chod umoziuje manualne posuvanie ramena robota do
pozadovanych poléh a/alebo pozicii.

Kiby sa pohybuju s nizkym odporom, pretoze brzdy st uvofnené. Kym sa
rameno robota pohybuje ru¢ne, je v rezime Volny chod (pozri Prevadzkovy
rezim na strane 123).

Ked sa rameno robota vo Vofnom chode priblizi k preddefinovanému limitu
alebo rovine (pozri 3.2.8. Bezpecnostné obmedzenia softvéru na strane
143), odpor sa zvysi.

V désledku toho je posuvanie robota do polohy tazké.

VAROVANIE
V dbsledku neocakavaného pohybu méze dojst k zraneniu

personalu.
* Overte, Ci sa pouziva nakonfigurované zatazenie.

* Skontrolujte, i je spravne zatazenie bezpecne
pripevnené k prirube nastroja.

Volny chod mézete zapnut nasledujucimi spésobmi:
* Pouzite Prenosného terminalu 3PE

* Pouzite Volny chod na robote (pozri 3.2.7. Bezpecnostné V/V na
strane 138)

* Pouzit V/V akcie (pozri 3.5.4. Nastavenie V/V na strane 289)

UPOZORNENIE
Povolenie Volného chodu poc¢as pohybu ramena robota

moze sposobit jeho posun, ¢o mbze viest k porucham.

* Nepovolujte Volny chod, ked posuvate alebo sa
dotykate robota.

Ak chcete pouzit tlacidlo 3PE TP na uvolnenie ramena robota:

1. Tlacidlo 3PE rychlo jemne stlacte a potom ho opéat jemne stlacte a
drzte jemne stlacené.

Kym je tlacidlo jemne stlatené, mbzete rameno robota posunut do
pozadovanej polohy.
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Vofny chod na
robotovi

Spétny chod

Ak chcete pouzit Vofny chod na robote na volny chod ramena robota:

1. Stlacte a podrzte tlacidlo spinaca nakonfigurovaného pre Vofny
chod na robotovi.

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
rozbafovacej ponuke Funkcie.

Ked sa rameno robota priblizi k situacii so singularitou, méze sa
prestat hybat. Klepnite na V3etky osi st vofné na paneli Volny chod
(pozri Panel Volny chod na strane 115), aby ste obnovili pohyb.

4. Posunte rameno robota do pozadovanej polohy.

Pocas inStalacie ramena robota si pri uvofneni bfzd mézete vSimnut
mensie vibracie. V niektorych situaciach, napriklad ked je robot blizko
kolizie, su tieto vibracie neziaduce. Pouzite spatny chod na nuteny presun
uréitého kibu do pozadovanej polohy bez toho, aby sa uvolnili véetky brzdy
ramena robota.

Metddy Zadny pohon najdete v 3.1.5. Spatny chod na strane 116
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Panel Vofny chod

Popis Ked je rameno robota v rezime Volny chod, zobrazi sa v rozhrani
PolyScope panel, ako je zobrazené nizSie.

Crod ISR itaisce poni VN Demi
2 Q - Grafika Premenné

Pohyb " "
— 1 X Nastavenia premennych Program
ratovy. 2 v Program robota Tu méZete programovat Clohy robota
Smer 3 2= var_l=get_actual_tcp_pose()
4 == var 2210 Na naprogramovanie robota si vyberte uzly zo Zoznamu uzlov a zobrazia sa v
¢ N Programovom strome
Cakat 5 @ b Pohybk o
i 6 A
Wit Zoznam uziov Programovy stro
— I [o)z]
Samostatné v
okno. 8 ®c
. 9 ®D = Vol'ny chod
Zastavit 10 @E Stlacte a pridr3t
Poznamka s
Obmed: lad:
Adresar Aktivne TCP: TCP
Nastavit Funkcia; Zakladha v
zatazenie
o
S

> Sablény
Vastky osi s volné
O Pridat pred spu&tacou selkvenciou
- Co

@ Nekoneéné sluéky programu

O Normélny

LED panel Vofny Di6da LED na stavovom riadku panela Volny chod signalizuje:

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

* ak sa poloha ramena robota priblizuje k singularite. Cim viac sa
robot priblizuje k singularite, tym viac narasta odpor, takze je tazSie
ho umiestnit.

Freedrive
Press & Hold

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

aH L = X

All axes are free
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Ikony MoZzete zamknut jednu alebo viac osi, ¢im sa umozni pohyb TCP v ur&itom
smere, ako je stanovené v tabulke nizSie.

r@* Je umozneny pohyb po vSetkych osiach.
VSetky osi su volné

>

Rovina

Je umozneny iba pohyb po osiach Xa Y.

..-f’L- Je umozneny pohyb po vSetkych osiach,
ale bez rotacie.
Premiestnenie

7
N Je umozneny pohyb po vSetkych osiach

vo sférickom pohybe okolo TCP.
Rotacia

POZOR
Pohyb ramena robota s pripevnenym nastrojom po niektorych
osiach moze spbsobit bod zovretia.

* Pri pohybe ramena robota v fubovolnej osi bud'te opatrni.

3.1.5. Spatny chod

Popis Spétny chod je uréeny pre nateny presun uréitého kibu do pozadovanej
polohy bez toho, aby sa uvolnili vdetky brzdy ramena robota.
Toto je niekedy vyzadované, ked je rameno robota blizko kolizii a vibracie,
ktoré sprevadzaju plny resStart nie su ziadané.
Pohyb kibov robota je tazky, zatial o sa pouziva systém spatného chodu.

Na aktivaciu spatného chodu moézete pouzit niektory z nasledujucich
spbsobov:

* Prenosny terminal 3PE
* 3PE zariadenie/spinac

* Vofny chod na robotovi
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Prenosny terminal Pouzitie spatného chodu robotu ramena pomocou tlacidla 3PE TP.

3PE 1. Tuknutim na tla¢idlo ON na obrazovke Inicializacia spustite
sekvenciu spustenia.
2. Ked je stav robota Prenosny terminal 3PE Stop, fahko stlacte,
potom lahko stlatte a podrzte, tlaCidlo 3PE TP.
Stav robota sa zmeni na Backdrive.
3. Teraz mOzete vyvinut znacny tlak na uvolnenie brzdy v
pozadovanom kibe na pohyb ramena robota.
Pokial je na tlacidle 3PE udrziavany fahky tlak, Backdrive je
povoleny, ¢o umoznuje pohyb ramena.
3PE Ak chcete pouzit 3PE zariadenie/spina¢ na spatny chod ramena robota.
zariadenie/spinac 1. Tuknutim na tlacidlo ON na obrazovke Inicializacia spustite
sekvenciu spustenia.
2. Ked je stav robota Prenosny terminal 3PE Stop, fahko stlacte,
potom lahko stlatte a podrzte, tlaCidlo 3PE TP.
Stav robota sa zmeni na System 3PE Stop.
3. Stlacte a podrzte 3PE zariadenie/spinac.
Stav robota sa zmeni na Backdrive.
4. Teraz mbzete vyvinuf znacny tlak na uvolnenie brzdy v
pozadovanom kibe, aby sa posunulo rameno robota.
Pokial je tlak udrziavany na zariadeni/spinaci 3PE a na tlacidle 3PE
TP, Backdrive je zapnuty, ¢o umoznuje pohyb ramena.
Volny chod na Ak chcete pouzit vofny chod na robote na spatny chod ramena robota.
robotovi 1. Tuknutim na tlagidlo ON na obrazovke Inicializacia spustite
sekvenciu spustenia.
2. Ked je stav robota Prenosny terminal 3PE Stop, stlacte a podrzte
Volny chod na robote.
Stav robota sa zmeni na Backdrive.
3. Teraz mOzete vyvinut znacny tlak na uvolnenie brzdy v
pozadovanom kibe na pohyb ramena robota.
Pokial je udrziavany tlak na Volny chod na robote, Zadny pohon je
povoleny, ¢o umoznuje pohyb ramena.
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Kontrola spatného chodu

Popis Ak sa blizi kolizia robota s nie€¢im, mOZzete pred inicializaciou pouzit spatny
chod a presunut tak rameno robota do bezpecénej polohy.

Prenosny terminal 3PE

Zapnutie spatného 1. Stlacenim ZAP. zapnete napajanie. Stav sa prepne na Robot aktivny
chodu

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

3. Pohybujte robotom ako v rezime vofného chodu. Po aktivacii tlaCidla
volny chod sa uvornia potrebné brzdy kibov.

UPOZORNENIE
V rezime spatného chodu sa robot pohybuje tazkopadne.

POVINNY UKON

Rezim spatného chodu musite otestovat na vSetkych

kiboch.
Nastavenia Skontrolujte, €i su nastavenia zabezpec€enia v sulade s hodnoteniami rizik
zabezpecenia inStalacie robota.
Dodatoc¢né Skontrolujte, ktoré bezpecnostné vstupy a vystupy su aktivne, a ¢i mézu
bezpe€nostné byt spustané prostrednictvom rozhrania PolyScope alebo externého
vstupy a vystupy zariadenia.

nadalej funguja

3.1.6. Rychly start systému
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Rychly Start systému -
POVINNY UKON

Pred pouzitim softvéru PolyScope skontrolujte, ze rameno
robota aj riadiaca skrinka su spravne nainstalovane.

Tymto sp6sobom rychlo spustite robota.

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 dialdgovom okne tuknite na Prejst na
inicializaénu obrazovku, ¢im prejdete na obrazovku inicializacie.

5. Na zmenu stavu robota z nidzového zastavenia na Vypnut
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 ne€inny.

8. V Casti Aktivne uzito&né zatazenie pola Zatazenie skontrolujte
hmotnost zatazenia. V poli Robot mdzete tiez skontrolovat
spravnost montaznej polohy.

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

UPOZORNENIE
Naucte sa naprogramovat svojho robota Universal Robots

nawww.universal-robots.com/academy/
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3.1.7. Prvy program

Popis

Program je zoznam prikazov, ktory robotovi hovori, ¢o ma robit. Pri va¢Sine
uloh sa celé programovanie vykonava pomocou softvéru PolyScope.
PolyScope umoziiuje naucit 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 3.6.
Karta Pohyb na strane 328) alebo ho pohyb naucte potiahnutim ramena na
miesto, priCom drzite stlacené tlacidlo Volny chod v hornej ¢asti
Prenosného terminalu.

Mozete vytvorit program, ktory bude v urcitych 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.
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Vytvorenie 1. V hlavicke PolyScopu Cesta suboru tuknite na Novy... a vyberte
jednoduchého Program.
programu 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 Presunut nastroj presurite rameno robota stlatenim
Sipok pohybu.
Rameno robota mézete presunut aj podrzanim tlacidla Freedrive a
potiahnutim ramena robota do pozadovanych pol6h.

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 postupuijte podfa krokov €. 2 - 5.

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

8. Stojte volne, podrzte tlacCidlo nudzového zastavenia a v pate
PolyScope stlacte tlacidlo Play , aby sa robotické rameno mohlo
pohybovat medzi Waypoint_1a Waypoint_2.

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

UPOZORNENIE
1. Davajte pozor, aby robot nenarazil do seba samého

ani do ziadneho iného predmetu, pretoze by to
mohlo spdsobit jeho poSkodenie.

2. Toto je len struéna prirucka, ktora ukazuje, aké
jednoduché je pouzivanie robota UR. Za
predpokladu, ze prostredie je bezpetné a pouzivatel
je velmi opatrny. NezvySujte rychlost alebo
zrychlenie nad predvolené hodnoty. Pred
umiestnenim robota do prevadzky vzdy vykonajte
hodnotenie rizik.

c VAROVANIE
Udrziavajte vasSu hlavu a trup mimo dosahu (pracovny

priestor) robota. Nedavajte prsty tam, kde m6zu byt
zachytené.
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3.1.8. Kyber ochrana robota

Popis

Predpoklady
kybernetickej
bezpecnosti

Sprisnenie kyber
ochrany

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

Identifikovat hrozby
Nastavit doveryhodné zény a kanaly

Uviest poziadavky kazdej sucasti v aplikacii

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

Dékladne 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.

Napriek tomu, Ze rozhranie PolyScope zahrfiuje mnozstvo funkcii pre
zabezpecenie sietovych pripojeni, mézete zabezpecenie este zvysit podla
nasledujucich pokynov:

Pred pripojenim robota k akejkolvek sieti vzdy nastavte heslo
Spravcu (pozri 3.10.2. Nastavenie na strane 349).

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

Niektoré komunika&né rozhrania nemaju pre nadviazanie spojenia
Ziadne spdOsoby overenia. V niektorych pripadoch sa jednd o
bezpeclnostné riziko.

Ak pozadujete vzdialeny pristup k rozhraniam ovladania pohybu
robota, pouzite lokalne presmerovanie portov (pozri 3.10.2.
Nastavenie na strane 349) na nastavenie overeného a bezpecného
pripojenia. Napriklad: server Ovladaci panel a Rozhranie
Primarneho/Sekundarneho klienta a Rozhranie klienta v realnom
Case.

Pred likvidaciou robota z neho odstrante vSetky citlivé udaje. Venujte
zvlastnu pozornost URCaps (vid' 3.4.10. URCap na strane 270) a
udajom v programovom adresari.
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3.1.9. Vyber prevadzkového rezimu

Popis

Prepinanie rezimov

Prevadzkoveé rezimy sa zapinaju nakonfigurovanim trojpolohového
pomocného zariadenia, nastavenim hesla, zadefinovanim
konfigurovatefného V/V prevadzkového rezimu alebo cez server
ovladacieho panela. (pozri Pouzitie servera ovladacieho panela na strane
125)

Robota moézete nastavit v automatickom rezime a v manualnom rezime:
Automaticky rezim Po aktivacii mdZe robot vykonavat iba 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.

Manualny rezim Po aktivacii m6zete robota naprogramovat pomocou karty
Pohyb, Volny chod a Posuvnik rychlosti. Programy a inStalacie mozete
upravovat a ukladat.

VAROVANIE
Ochranné zastavenie v automatickom rezime sa moéze

aktivovat iba v automatickom rezime, a preto je ochranna
funkcia aktivna len v automatickom rezime.

Prevadzkovy rezim Manuéine Automaticky
Volny chod X *

Robotom pohybujete X .

Sipkami na karte Pohyb

Jazdec rychlosti X X**

Uprava a ulozenie X

programu a instalacia
Spustit programy Znizena rychlost***  *

Spustenie programuod X
vybratého uzla

*Iba ak nie je nakonfigurované ziadne trojpolohové povolujuce zariadenie.
** Posuvnik rychlosti na obrazovke Run je mozné povolit v nastaveniach
PolyScope.

*** Ak je nakonfigurované trojpolohové povolujuce zariadenie, robot
pracuje pri manualnej znizenej rychlosti, pokial nie je aktivovana manualna
vysoka rychlost.

UR16e
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Poznamka pri

prepinani rezimu UPOZORNENIE

* 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.

c VAROVANIE
* 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.

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

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

bezpecnostného 2. Nakonfigurujte vstup prevadzkového rezimu. Moznost konfiguracie

vstupu sa zobrazi v rozbalovacej ponuke.
prevadzkového
reZimu * Ked ma vstup prevadzkového rezimu nizku hodnotu, robot je v

automatickom rezime.

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

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

Navod na pouzivanie 124 UR16e

Copyright © 2009-2023 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2023 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

UNIVERSAL ROBOTS

Prepinane rezimov 1. Na prepinanie medzi rezimami zvolte v hlavicke 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 bezpecnostnych V/V s trojpolohovym pomocnym zariadenim.

Pouzitie servera 1. Pripojte sa k serveru ovladacieho panela.
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/.

Trojpolohové Po nakonfigurovani trojpolohového pomocného zariadenia a nastaveni
pomocné zariadenie prevadzkového rezimu na manualny rezim sa robotom da hybat len po
stlaceni trojpolohového pomocného zariadenia. Pripojenie a konfiguracia
trojpolohového povolujuceho zariadenia umoznuje pristup k
automatickému rezimu Safeguard Stop.
Trojpolohové povolujuce zariadenie nema v automatickom rezime ziadny

vplyv.
Vysoka rychlost Funkcia Vysoka rychlost manualne, ktora sa spusta stlacenim a
manualne podrzanim tlaCidla, umoznuje doCasne dosiahnut vy$Siu 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 vykona ochranné zastavenie. Pri
prepnuti z automatického rezimu na manualny rezim bude pohyb robota
mozny az po uvolneni a opatovnom stlaceni trojpolohového pomocného
zariadenia.

Pri pouzivani Manualnej vysokej rychlosti pouzite limity bezpecnostnych
spojov (pozri Limity kibu na strane 136) alebo bezpe&nostné roviny (pozri
Bezpecnostné rovinyRezimy na strane 144), aby ste obmedzili pohyblivy
priestor robota.
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3.2. Bezpecnostna konfiguracia softvéru

Popis

Tento odsek opisuje spbsob, akym sa dostanete k bezpecnostnym
nastaveniam robota. Pozostava z ¢asti, ktoré vam pomo6zu nastavit
konfiguraciu bezpecnosti robota.

A

VAROVANIE

Pred konfiguraciou bezpecnostnych nastaveni robota musi
integrator posudit rizika, aby sa zarucila bezpe¢nost
personalu a vybavenia okolo robota. Posudenie rizik je
hodnotenie vSetkych pracovnych postupov pocas celej
zivotnosti robota, ktoré sluzi na pouzitie spravne;j
konfiguracie zabezpecenia (pozri ¢ast ). V sulade s
posudenim rizik integratorom treba vykonat nasledujuce
nastavenia.

1.

Integrator musi zabranit zmenam konfiguracie
zabezpedenia neopravnenymi osobami, napr.
nainstalovanim ochrany heslom.

Pouzitie a konfiguracia funkcii a rozhrani spojenych
so zabezpecenim pre Specifické pouzitie robota.

Nastavenie konfiguracie zabezpec€enia na
nastavenie a riadenie pred prvym zapnutim ramena
robota.

. VSetky nastavenia konfiguracie zabezpecenia

dostupné na tejto obrazovke a podkartach.

Integrator musi zabezpedit, aby sa vSetky zmeny
bezpecCnostnych nastaveni vykonali v sulade s
hodnotenim rizik. Pozri Navod na instalaciu
hardvéru.
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Pristup k Nastavenia zabezpecenia su chranené heslom a daju sa konfigurovat iba
bezpe&nostnym po nastaveni a naslednom pouziti hesla.

nastaveniam Pristup k bezpe€nostnym nastaveniam softvéru

softvéru 1.V hlavi¢ke Polyscopu tuknite na ikonu Intalacia.

2. V boénej ponuke nalavo tuknite na Bezpe&nost.

3. VS8imnite si, Ze sa zobrazi obrazovka Limity robota, ale nastavenia
nie su pristupné.

4. Ak bolo predtym nastavené bezpecnostné heslo, zadajte ho a
stlacte Odomknut, aby sa spristupnili nastavenia. Poznamka: Po
odomknuti Nastaveni zabezpecenia budu v8etky nastavenia aktivne.

5. Stlacenim karty Zamknut alebo odchodom z ponuky Bezpe¢nost
opat uzamknete vSetky nastavenia polozky Bezpecnost.

N I e L

! NEBEZPECENSTVO

PouZitie parametrov konfigurécie bezpecnosti odiignych od tych, ktoré st definované v hodnotenf rizik, moze mat za nésledok
Limity robota. nebezpedenstvo, ktoré nie je primerane odstrénené alebo rizikd, ktoré nie st dostatocne znizené.
Limity kibu
e (@ Prednastavené hodnoty vyrobcu ‘ . )
Poloha Najobmedzenejsie Najmenej obmedzené
nastroja
Smer nastroja O Viestné
N
Hardver Obmedzenie Normélna Znizend
e o o Je
predvolena ... Cas zastavenia 400 300
Trojpolohové Vzdialenost zastavenia
tlacidlo . . 1500

Sila kolena 150,0 120,0 .
O vwpnit Rychlost 100%
Viac informacii o systéme zabezpecenia najdete v Navode na
instalaciu hardvéru.
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3.2.1. Nastavenie bezpecnostného hesla pre softvér

Popis

Nastavenie

bezpeénostného
hesla pre softvér

Na odomknutie vSetkych nastaveni zabezpecenia, ktoré spolu tvoria
Konfiguraciu zabezpecenia, musite nastavit heslo. Ak sa nepouziva Ziadne
bezpecnostné heslo, systém vas vyzve na jeho nastavenie.

Na opatovné zamknutie vSetkych nastaveni zabezpecenia mézete tuknut
na kartu Zamknut alebo jednoducho prejst na obrazovku mimo ponuky
Bezpecnost.

1.

V pravom rohu hlavi¢ky PolyScopu tuknite na hamburgerovi
ponuku a vyberte Nastavenia.

V favej Casti obrazovky tuknite v modrej ponuke na Heslo a vyberte
Bezpecnost.

3. 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 predchadzajucu obrazovku.

Zamknut
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128 UR16e

Copyright © 2009-2023 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2023 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

UNIVERSAL ROBOTS

3.2.2. Zmena softvérovej konfiguracie bezpecnostsi

Popis Zmeny nastaveni Bezpe¢nostnej konfiguracie musia byt v sulade s
hodnotenim rizika vykonanym integratorom (pozri Navod na

indtalédciu hardvéru).

Odporaéany postup
pre integratora: Zmena konfiguracie zabezpecenia

1. Overte, €i su zmeny v sulade s posudenim rizik, ktoré vykonal
integrator.

2. Upravte bezpec€nostné nastavenia na vhodnu uroven definovanu na
zaklade posudenia rizik, ktoré vykonal integrator.
3. Skontrolujte, ¢i su nastavenia pouzité.

4. Umiestnite nasledujuci text do navodov na obsluhu:

Pred pracou v blizkosti robota sa uistite, ze sa o€akava konfiguracia
bezpecnosti. Toto je mozné overit napr. kontrolou kontrolného suctu
zabezpecenia v hornom pravom rohu programu PolyScope. (Pozri
Bezpecnostny kontrolny sucet na strane 130).
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3.2.3. Pouzitie novej konfiguracie zabezpecenia
Popis Pocas zmien v konfigurécii je robot vypnuty.

Zmeny zacénu platit po tom, ako tuknete na tlac¢idlo PouZit.

Robota nie je mozné znova zapnut, kym nevyberiete Pouzit a restartovat,
aby ste vizualne skontrolovali konfiguraciu bezpecnosti robota, ktora sa z
bezpecnostnych dévodov zobrazuje v jednotkach Sl vo vyskakovacom
okne.

Ak sa chcete vratit k predchadzajlcej konfiguracii, mézete vybrat Vratit
zmeny. Po skonceni zrakovej kontroly mézete zvolit Potvrdit
bezpeénostnu konfiguraciu a zmeny sa automaticky ulozia ako sucast
aktualnej inStalacie robota.

Bezpec€nostny kontrolny sucet

Popis Ikona Bezpeénostny kontrolny su€et zobrazuje aktivnu konfiguraciu
zabezpecenia.

CCcCC
cccc

Mé&ze mat Styri alebo osem Cislic.

Stvormiestny kontrolny stéet by sa mal &itat zhora nadol a zfava doprava,
zatial €o osemmiestny kontrolny sucet sa Cita zlava doprava, najprv horny
riadok. Rozli¢ny text a/alebo farby oznacuju zmeny v pouzitej konfiguracii
zabezpecenia.

Bezpecénostny kontrolny st€et sa zmeni, ak zmenite nastavenia
bezpeénostnych funkcii, pretoze bezpe€nostny kontrolny sicet generuju
len nastavenia zabezpecenia.

Ak chcete, aby sa zmeny uplatnili, treba ich pouzit v konfiguracii
bezpecénosti pre bezpe&nostny kontrolny sucet.
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3.2.4. Konfiguracia bezpecnosti bez prenosného terminalu

Popis Robot sa da pouzit bez pripojenia Prenosného terminalu. Odstranenie
riadiaceho panela si vyzaduje zadefinovanie iného zdroja nudzového
zastavenia. Na predidenie spustenia poru$enia bezpeénosti musite
spresnit, Ci je riadiaci panel pripojeny.

é POZOR
Ak sa prenosny terminal odpoji od robota, tla€idlo

nudzového zastavenia uz nie je aktivne. Prenosny terminal
je treba odstranit z blizkosti robota.

Bezpecné odstranenie  Robot sa m6ze pouzivat bez PolyScope ako programovacieho
prenosného termindlu  rozhrania.
Konfiguracia robota bez prenosného terminalu

1. V hlavicke tuknite na moznost InsStalacia.

2. V boé¢nej ponuke nafavo tuknite na Bezpeénost a vyberte
Hardvér.

3. Zadajte bezpecnostné heslo a odomknite obrazovku tuknutim na
Odomknat.

4. ZruSte vyber Prenosny terminal na pouzitie robota bez rozhrania
PolyScope.

5. Zmeny vykonate tuknutim na Ulozit a restartovat’.

3.2.5. Bezpec€nostné rezimy softvéru
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Popis

Za normalnych podmienok, t.j. , ked Ziadne 1zastavenie robota je v
platnosti, bezpecnostny systém pracuje v bezpe¢nostnom rezime
spojenom so suborom bezpecnostnych limitov:

* Normalny rezim je bezpecnostny rezim, ktory je predvolene aktivny

* Znizeny rezim je aktivny, ked je robotov Stredovy bod nastroja
(TCP) umiestneny za rovinou znizeného rezimu spustania
(pozri 3.2.8. Bezpectnostné obmedzenia softvéru na strane 143)
alebo ked' sa spusti pomocou konfigurovatefného vstupu (pozri 3.2.7.
Bezpec€nostné V/V na strane 138)

* Rezim obnovy sa aktivuje, ked sa porusi bezpecnostny limit zo sady
aktivnych limitov, rameno robota vykona kategoriu zastavenia 0. Ak
je hranica aktivnej bezpe&nosti, ako je hranica polohy kibu alebo
bezpec€nostna hranica, poru$ena uz pri zapnuti ramena robota,
spusti sa v rezime Recovery . Toto umoznuje presunat rameno
robota spat do bezpecénostnych limitov. V rezime Obnova je pohyb
ramena robota limitovany pevnym suborom limitov, ktoré sa nedaju
upravit na mieru.

VAROVANIE
Limity pre polohu kibu, polohu néstroja a orientaciu

nastroja su v rezime obnovy zakazané, preto budte opatrni
pri posuvani ramena robota spat v ramci limitov.

Ponuka obrazovky Konfiguracia zabezpecenia umoziuje pouzivatelovi
definovat samostatné subory bezpe¢nostnych limitov preNormalny a
Znizeny rezim . Pre nastroj a kiby v rezime Znizeny sa pozaduije, aby ich
limity tykajuce sa rychlosti a hybnosti obmedzovali viac ako ich naprotivky v
rezime Normalny.

3.2.6. Bezpecnostné limity softvéru

Popis

V konfiguracii zabezpecenia sa Specifikuju bezpecnostné limity systému.
Bezpecnostny systém prijima hodnoty zo vstupnych poli a zisti akékolvek
porusSenie, ak su tieto hodnoty prekro¢ené. Kontrolné zariadenie robota sa
pokusi zabranit poru$eniu predpisov ochrannym zastavenim alebo
znizenim rychlosti.

1zastavenie robota nebolo predtym zndme ako ,ochranné zastavenie“ pre Universal Robots roboty.

UR16e
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Limity robota
Popis Limity robota obmedzuju vSeobecné pohyby robota. Na obrazovke Limity
robota su dve konfigurané moznosti: Prednastavené hodnoty vyrobcu a
Vlastné.

Prednastavené
hodnoty vyrobcu

Tovarenské predvolby je miesto, kde mbzete pouzit posuvnik na vyber
preddefinovaného bezpecnostného nastavenia. Hodnoty v tabufke sa
aktualizuju tak, aby odrazali prednastavené hodnoty v rozsahu od Najviac
obmedzené do Najmenej obmedzené

UPOZORNENIE

Hodnoty posuvnika su len navrhy a nenahradzaju riadne
hodnotenie rizik.

iia] _rono  un oo
> Vseobecné + NEBEZPECENSTVO

v Bezpeénost Pouitie parametrov konfigurdcie bezpecnosti odiignych od tych, ktoré st definované v hodnotent rizik, méze mat za ndsledok
Limity robota nebezpecenstvo, ktoré nie je primerane odstrénené alebo riziké, ktoré nie si dostatoéne znizené.

Limity kibu ®
= Prednastavené hodnoty wyrobcu

Roviny ) . .

Poloha NajobmedzenejSie Najmenej obmedzené

nastroja

Smer nastroja O Viastné

V)
e Obmedzenie Norméina Znizen
PROFlsafe Vkon - ()
L Hybnost 25,C 1 )
Bezpecna "
predvolena ... Cas zastavenia 400
Trojpolohové Vzdialenost zastavenia 50C
tlacidlo . e
Rychlost néstroja 150 ()
> Funkcie Sila néstroja 150 1

Rychlost kolena

Sila kolena

150,0 120,0 .

O Vypnuit
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Vlastné

Pri moznosti Vlastné mézete nastavit limity fungovania robota a sledovat
prislusnu toleranciu.

Vykon
obmedzuje maximalnu mechanicku pracu robota v prostredi. Tento
limit zohladriuje 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 nudzového zastavenia.

Vzdialenost zastavenia
obmedzuje maximalnu vzdialenost, ktor nastroj alebo laket robota
prekona pri zastavovani.

UPOZORNENIE

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.

UR16e
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Limity kibu

Rychlost nastroja
obmedzuje maximalnu rychlost nastroja robota.

Sila nastroja
obmedzuje maximalnu silu vyvinutd nastrojom robota pri upinani.

Rychlost kolena
obmedzuje maximalnu rychlost lakta robota.

Sila kolena
obmedzuje maximalnu silu, ktorou laket pdésobi na okolie.

Rychlost a sila nastroja si obmedzené na prirube nastroja a v strede
dvoch uzivatelom definovanych poldh nastroja (pozri Obmedzenie polohy
nastroja na strane 152).

Chod

v Bezpecnost Pouitie parametrov konfigurdcie bezpecnosti odiignych od tych, ktoré st definované v hodnotent rizik, méze mat za ndsledok

Limity robota "'€DeZPECeNStvo, ktoré nie je primerane odstrénené alebo rizikd, ktoré nie st dostatocne znizené.

Limity kibu
Prednastavené hodnoty wrobcu
Roviny O .
Poloha
nastroja
Smer nastroja @ .
Vlastné
VN

Hardvér Obmedzenie Normaina Znizena
——— Wkon 300/ W 200w .
o Hybnost 25,0/ kg /e 10,0/ kg m/e <
Bezpecna .
predvolend ... Cas zastavenia 400/ ms 300 ms
Trojpolohové Vzdialenost zastavenia 500/ mm 300/ mm
tacidlo ot o (]
Rychlost nastroja 1500| mm/s 750 mm/s

> Funkcie Sila nastroja 150,0/N 120,0/N
Rychiost kolena 1500 s 750 s
Sia kolena 150,0/N 120,0/N .

O Vypnit

UPOZORNENIE

Mozete sa vratit spat na Prednastavené hodnoty
vyrobcu, ¢im sa vSetky limity robota obnovia na
predvolené nastavenia.
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Popis

Limity kibov umoZfuji obmedzit jednotlivé pohyby kibov robota v priestore
kibov, t. j. polohu ota&ania kibov a rychlost otaéania kibov. Limity kibov
poskytuju dve moznosti: maximalnu rychlost a rozsah polohy.

v/ Bezpeénost

Limity robota
Limity kibu
Roviny

Poloha
nastroja

Smer néstroja
VNV

Hardvér
PROFlsafe

Bezpeéna
predvolend ...

Trojpolohové
tlacidlo

O vypnuit

Kiby

ZéKladha
Rameno
Laket
Zépéstie 1
Zépéistie 2
Zépéstie 3

Kiby
ZéKladha
Rameno
Laket
Zépéstie 1
Zépéistie 2
Zépéstie 3

Maximaina rychlost

Normalny rezim

Maximéine
363
363
363
363
363
363

Normalny rezim

Rozsah
Miniméine
363 — 363 ° -363
363 — 363 ° -363
363 —363° -363
363 — 363 ° -363
363 — 363 ° -363
363 — 363 ° -363
Maximalne
max: 191°/s 191
max: 191°/s 191
max: 191°/s 191
max: 191°/s 191
max: 191°/s 191
max: 191°/s 191
Bezpecnostné hesl

Znizeny rezim

Miniméine Maximéine
-363 363
-363 363
-363 363
-363 363
-363 363
-363 363
Znizeny rezim
191 117
191 117
191 117
191 117
191 117
191 117

)

250mm/s

>

+2°/-2°
+2°/-2°
+2°/-2°
+2°/-2°
+2°/-2°
+2°/-2°

00
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3.2.7. Bezpec€nostné V/V

Popis V/V su rozdelené medzi vstupné a vystupné a su sparované tak, aby kazda
funkcia dosahovala kategériu 3 a PLd V/V.

Limity kibu
Roviny
Poloha
ndstroja

CIRIRIR]

Smer nastroja
v

Hardvér

ossD

Vystupny signal

config_out{0], config_ou{ 1]

PROFIsafe config_out21, config_ous(3]

Bezpetni config_oulal, config_oust5] Neorradend
preduolens ...

‘Trojpolohové
tlacidio

RIRIRIR
oooo

config_outl6l, config outl7] Neoriradené
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Vstupné signaly So vstupnymi signalmimozno pouzit nasledujuce bezpecnostné funkcie:

Nudzové zastavenie systému
Je to alternativa tlaCidla niudzového zastavenia na prenosnom
terminali, ktora funguje rovnako, ak zariadenie spifia normu 1ISO
13850.

Znizena
Ked robot pouziva konfiguraciu Normalna alebo konfiguraciu Znizena
(pozri 3.2.5. Bezpecnostné rezimy softvéru na strane 132), mozno
pouzit vSetky bezpecnostné limity. Ak je nakonfigurovany, slaby signal
odoslany na vstupy spbsobi prechod bezpeénostného systému na
znizenu konfiguraciu. Rameno robota spomaluje, aby vyhovovalo
znizenym parametrom.

Bezpec€nostny systém zarucuje, ze robot je v ramci znizenych limitov
menej ako 0,5 sekundy po spusteni vstupu. Ak rameno robota nadalej
poruSuje niektory zo znizenych limitov, spusti sa kategéria zastavenia
0.

Spustacie roviny mozu tiez sposobit prechod na znizenu konfiguraciu.
Bezpecnostny systém prechadza do normalnej konfiguracie rovnakym
spdsobom.

Trojpolohové pomocné zariadenie
V manualnom rezime je na pohyb robota potrebné stlacit externé
trojpolohové pomocné zariadenie a podrzat ho v stredovej polohe.
Ak pouzivate zabudované trojpolohové pomocné zariadenie, je na
pohyb robota potrebné ho stladit a podrzat ho v strednej polohe.

Volny chod na robotovi
Vstup Volny chod mézZete nakonfigurovat tak, aby umoznoval a
pouzival Volny chod bez stlacenia tlaCidla Volny chod na Standardnom
TP, alebo bez toho, aby ste museli stlacit a podrzat ktorékolvek z
tlacidiel na 3PE TP v polohe stlacenia svetla. Pozri Ak chcete pouzit
Volny chod na robote na volny chod ramena robota: na strane 114 .
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Vstupné signaly

Prevadzkovy rezim
Ak je tento vstup definovany, mdze sa pouzit na prepinanie medzi
Automatickym rezimom a Manualnym rezimom (pozri Prevadzkovy
rezim na strane 123).

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 db6jde k Ochrannému zastaveniu v automatickom rezime, robot
zostane v ochrannom zastaveni v automatickom rezime dovtedy, kym
stupajuca hrana na vstupnych kolikoch nespusti reset.

VAROVANIE
* 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.
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Vystupné signaly

Pre vystupné signaly mézete pouzit nasledujuce bezpecnostné funkcie.
Ked sa stav, ktory spustil vysoké signaly skonci, vSetky signaly sa vratia na
nizke:

Nudzové zastavenie systému
Signal je nizky vtedy, ked vstup nudzového zastavenia robota alebo
tla€idlo nudzového zastavenia spusti stav nidzového zastavenia
bezpecfnostného 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 opacnom
pripade bude mat logiku nizkej Grovne.

Znizena
Signal je Nizky, ked rameno robota pouziva znizené parametre alebo
ak je bezpec€nostny vstup nakonfigurovany so znizenym vstupom a
signal je v suCasnosti nizky. V opacnom pripade je signal vysoky.

Neznizené
Toto je inverzna hodnota k hodnote Znizeny, definovanej vysSie.

Bezpecna predvolena poloha
Signal je vysoky, ak sa rameno robota zastavilo v nakonfigurovanej
bezpecnej predvolenej polohe. V opa¢nom pripade je signal Low.

UPOZORNENIE

Externy mechanizmus, ktory z robota prijima stav
Nudzového zastavenia cez vystup Nudzového zastavenia
systému, musi byt v stlade 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.
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Bezpecénostné
signaly OSSD

Ak je bezpecnostny vystup neaktivny/vysoky, riadiaca skrinka sa da
nakonfigurovat na vystupné impulzy OSSD. Impulzy OSSD deteguju
schopnost riadiacej skrinky aktivovat/znizit bezpecnostné vystupy. Ak su
pri vystupe zapnuté impulzy OSSD, kazdych 32 ms sa na bezpec¢nosthom
vystupe vygeneruje nizky impulz 1 ms. Bezpe€nostny systém si vSimne, ak
sa vystup pripoji k napajaniu, a vypne robot.

Na ilustracii nizSie 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).

saeyA J_l

32 ms

SafetyB J|_| [}
18 ms

Zapnutie OSSD pre bezpecénostny vystup

1. V hlavicke tuknite na moznost InStalacia a vyberte Bezpe¢nost.
2. V Casti Bezpecnost vyberte V/V.

3. Naobrazovke V/V v €asti Vystupny signal vyberte pozadované
okienko OSSD. Ak chcete zapnut okienka OSSD, musite priradit
vystupny signal.
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3.2.8. Bezpecnostné obmedzenia softvéru

Popis

UPOZORNENIE
Konfiguracia rovin vychadza vyhradne z funkcii.

Odporu¢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
mdzete az osem bezpeénostnych rovin, ktoré obmedzia nastroj a koleno
robota. Zaroven mozete obmedzit pohyb kolena pre kazdu bezpeénostnu
rovinu a vypnut ho zruSenim oznacenia poli¢ka. Pred konfiguraciou
bezpecénostnych rovin treba definovat funkciu v inStalacii robota

(pozri 3.5.4. Nastavenie V/V na strane 289). Funkcia sa potom da
skopirovat do obrazovky bezpecénostnej roviny a konfigurovat.

VAROVANIE
Definovanie bezpe&nostnych rovin limituje len sféry

nastroja a koleno, a nepredstavuje celkovy limit pre rameno
robota. To znamena, ze Specifikovanie bezpe€nostnej
roviny negarantuje to, Ze ostatné sucasti robota sa budu
riadit tymto obmedzenim.
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Bezpecénostné
rovinyRezimy

Konfiguracia
bezpeénostnych
rovin

Pomocou nizsie uvedenych ikon mézete nakonfigurovat kazdu rovinu s
pouzitim reStriktivnych Rezimov.

Viypnuté
Bezpec€nostna rovina v tomto stave nie je nikdy aktivna.

O Normalna
Ak je bezpeCnostny systém v normalnom rezime, aktivna 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.

I 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 bezpeénostnu rovinu,
rovina spOsobi prepnutie bezpe€nostného systému na znizeny rezim.

® Zobrazit
Tuknutim na tato ikonu déjde k skrytiu alebo zobrazeniu
bezpecnostnej roviny na grafickom paneli.

i 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.

1. V hlavi¢ke Polyscopu tuknite na moznost InStalacia.

2. V ponuke na lavej strane obrazovky tuknite na polozku Bezpec¢nost
a vyberte Roviny.

3. V poli Roviny v pravom hornom rohu obrazovky tuknite na Pridat
rovinu.

4. V poli Vlastnosti v pravom dolnom rohu obrazovky nastavte
moznosti Nazov, Kopirovat funkciu a Obmedzenia.
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Kopirovaf funkciu Polozka Kopirovat funkciu poskytuje len moznosti Nedefinované a
Zakladna. Nakonfigurovanu bezpeénostnu rovinu mozete obnovit vyberom
moznosti Nedefinované.

Ak sa skopirovana funkcia upravi na obrazovke Funkcie, vpravo vedla
textu Kopirovat funkciu sa zobrazi vystrazna ikonka. Znaci, ze funkcia nie
je synchronizovana, t. j. informacie v karte s vlastnostami nie su
aktualizované a nereflektuju upravy, ktoré sa vo funkcii mohli urobit.

Chog i oy - Manusine
> Vseobecné Robot Roviny (3 of 8)

W/ Bezpeénost Rovina 1 L3

L ot Rovina 2 E e

imity rof ‘E‘ Rovina 3 e fi

Limity kibu + Pridat plochu

Roviny

Poloha

nastroja u

i £

Smer nastroja Y

W P Vlastnosti

Hardvér Rovina 3

PROFlsafe

=2 I—;_) Kopirovat funkelu ¢

predvolena ... Wiy

Trojpolohové 2

“raoc!moo ové C\\% L El Obmedzenia
> Funkcie I ove v
> e Posunutie

0 -1mm
[ Obmedzt koleno

y ———e " 000 :
O vypnit 250mm/s >
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Farebné znacenie

Sed3
Rovina je nakonfigurovana, ale zakazana (A)
Zlté a éierna
Normalna rovina (B)
Modra a zelena
Spustacia rovina (C)
Cierna $ipka
Strana roviny, na ktorej méze byt nastroj a/alebo koleno (pre normalne
roviny)

Zelena Sipka
Strana roviny, na ktorej moéze byt nastroj a/alebo koleno (pre spustacie
roviny)

Siva Sipka
Strana roviny, na ktorej méze byt nastroj a/alebo koleno (pre vypnuté
roviny)

<be;
default_1*

Roviny (3 of 8)

N Ce e acioat Rovina 1 O e

— Rovina 2 E e

Limity robota Rovina 3 © M

R +

Limity kibu D + Pridat plochu

Roviny

Poloha

nastroja P

o £ 3

Smer nastroja Y

W ® Vlastnosti

Hardvér Rovina 3

PROFlsafe

sa l’-;_) Kopitovat funkeiu 1)

Be:dl’ecl"a . 1 + tooBoundary v

predvolena ... Wiy

Trojpolohové 2

Hraoc!moo ové .C\§.> L El Obmedzenia
> Funkcie I ove v
> e Posunutie

0 -1mm
[ Obmedzt koleno

, ‘ ", 000 :
O vypnit ‘;,‘: 250mm/s >

Obmedzenie kolena 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.
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Obmedzenie priruby
nastroja

Priklad pridania
funkcie roviny

Obmedzenie priruby nastroja zabraruje tomu, aby priruba nastroja a
pripojeny nastroj prekrocCili bezpecnostnu rovinu. Ked obmedzite prirubu
nastroja, neobmedzena oblast je oblast vnutri bezpecnostnej roviny, kde
moze priruba nastroja normalne pracovat. Priruba nastroja nemoze
prechadzat cez obmedzeny priestor mimo bezpecnostnej roviny.
Odstranenie obmedzenia umoziiuje prirube nastroja prekrocit
bezpecCnostnu rovinu do obmedzenej oblasti, zatial ¢o pripojeny nastroj
zostava vo vnutri bezpecnostnej roviny.

Obmedzenie priruby nastroja mozete odstranit, ak pracujete s velkou
odchylkou nastroja. Tym sa zabezpeci vacsia vzdialenost pre pohyb
nastroja.

Obmedzenie priruby nastroja si vyzaduje vytvorenie funkcie roviny. (Pozri
3.5.13. Funkcie na strane 306). Funkcia roviny sa pouziva na neskorsie
nastavenie bezpecnostnej roviny v bezpe€nostnych nastaveniach.

Posunutie posunie rovinu v kladnom alebo zapornom smere pozdiz
normaly roviny (os Z funkcie roviny).

Zruste zacCiarknutie poliCka pre koleno a prirubu nastroja, aby nespustali
bezpecnostnu rovinu. Koleno méze zostat zaskrtnuté podfa potreby
aplikacie.

Robot Planes (1 of 8)

[ oo | mem

4+ Add plare

O [Restrict Eloow

Lock | Apiity

Neobmedzena priruba nastroja mdze prechadzat cez bezpecnostnu
rovinu, aj ked nie je definovany Ziadny néstroj.

Ak nie je definovany ziadny nastroj, upozornenie na tlaidle Poloha
nastroja vas vyzve, aby ste nastroj spravne definovali.

Pri praci s neobmedzenou prirubou nastroja a definovanym nastrojom je
zabezpecené, Ze nebezpecna ¢ast nastroja nemoze prekrodit urcitl
oblast. Neobmedzenu prirubu nastroja mozno pouzit pri akejkolvek
aplikacii, kde su potrebné bezpecnostné roviny, napriklad pri zvarani alebo
montazi.

UR16e

147 Navod na pouzivanie



I
UNIVERSAL ROBOTS

Priklad obmedzenia V tomto priklade sa vytvori rovina X-Y s odchylkou 300 mm pozdiz kladnej
priruby nastroja osi Z vzhfadom na zakladny prvok.
Osu Z roviny si mozno predstavit ako ,smerujicu“ do oblasti s
obmedzenym pristupom.
Ak je bezpecnostna rovina potrebna napr. na povrchu stola, otocte rovinu o
3,142 rad alebo 180° okolo osi X alebo Y tak, aby sa obmedzena oblast
nachadzala pod stolom.
(TIP: Zmente zobrazenie rotacie z ,Vektor rotacie [rad] na ,RPY [°]9)

REE Q6

Robot Feature

Tool Position

’E‘ x 0.00]

=
0.00/mm | +|[=|
z 300.00(mm | +|[ =]

Rotation vector [rad] -

A 0.000rad [ +][—
0.000/rad [ +]|[—
RZ 0.000/rad [+ —

V pripade potreby je mozné neskér v bezpecnostnych nastaveniach
posunut rovinu v kladnom alebo zapornom smere Z.
Ked ste s polohou roviny spokojni, tuknite na polozku OK.
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Obmedzenie smeru nastroja

Popis

Obrazovku Smer nastroja je mozné pouzit na obmedzenie uhla, do ktorého
nastroj smeruje. Limit je definovany kuzefom s fixnou orientaciou na
zakladiu ramena robota. Pri pohybe ramena robota je nasmerovanie
nastroja obmedzené 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. Funkcia sa da nasledne skopirovat a os Z pouzit ako stred kuzefla

definujuceho limit.

UPOZORNENIE

hodnoty sa nebudu dat definovat.

Kopirovat funkciu &)
Limity kibu E Obmedzenia
Roviny
Poloha Odchylka
nastroja [ 355181, 30°
Smer nastroja
VNV [ ]
Hardvér
PROFlsafe
Bezpecna Vlastnosti nastroja
predvolena ...
Trojpolohové Kopirovat TCP &)
B
Upravit smer
Nakonit | o]
owotene | 0

O Ve

Konfiguracia nasmerovania nastroja vychadza z funkcii.
Odporuc¢ame vam vytvorit si Zelanu funkciu(e) pred

upravou konfiguracie zabezpecenia, pretoze po odomknuti
Karty zabezpecenia sa rameno robota vypne a nové

Obmedzit viastnosti

o 0 O smuécia ()
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Obmedzit vlastnosti

Vlastnosti nastroja

Limit smeru nastroja ma tri konfigurovatelné vlastnosti:

1. Stred kuzefa: Z rozbalovacej ponuky mézete vybrat bod alebo
rovinu, aby ste definovali stred kuzela. Os Z vybratej funkcie sa
pouzije ako smer, okolo ktorého sa kuzel bude otacat.

2. Kuzefovy uhol: MoZete definovat, o kofko stuprfiov sa moze robot
odchylit od stredu.

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“.

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 otoc€enia : Miera otoCenia naklonenej osi Z okolo osi Z priruby
pévodného vystupu.

Pripadne sa da os Z existujuceho TCP skopirovat vybratim TCP z
rozbalovacej ponuky.
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Obmedzenie polohy nastroja

Popis Obrazovka Poloha nastroja umozriuje kontrolovanejsie obmedzovanie
nastrojov a/alebo prisluSenstva umiestneného na konci ramena robota.

* Robot je miesto, kde si mdzete vizualizovat svoje Upravy.

* Nastroj je miesto, kde mozete definovat a nakonfigurovat nastroj az
na dva nastroje.

* Nastroj_1 je predvoleny nastroj definovany hodnotamix = 0,0,y =
0,0, z=0,0 a polomer = 0,0. Uvedené hodnoty predstavuju prirubu
nastroja robota.

V Casti Kopirovat TCP si mOzete vybrat aj moznost Priruba nastroja a

vratit hodnoty nastroja spat na 0.

Predvolena sféra je definovana v prirube nastroja.
RIEZ$Q e O

Néstroj (1 of 3)

v Bezpecnost Priruba néstroja

+ Pridat néstroj

Limity robota

Limity kibu
Roviny

Poloha

nastroja

Smer néstroja

v /| Priruba néstroja
Hardvér Uhol (max: 300mm)
PROFlsafe

Bezpeéna

predvolena ... Kopirovat TCP (&)
Trojpolohové
tlacidlo
Upravit polohu
X
,
z

O v — 000 @
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Nastroje definované Pri nastrojoch definovanych pouzivatefom méze pouzivatel menit:

pouzivatefom * Polomer na zmenu polomeru gule nastroja. ZatoCenie sa berie do

uvahy pri rovindch zabezpecenia. Ak bod v zéne prechadza cez
rovinu spustenia znizeného rezimu, robot sa prepne do zniZzeného
rezimu. Bezpe€nostny systém zabranuje tomu, aby akykolvek bod
na guli preSiel bezpe¢nostnou rovinou (pozri3.2.8. Bezpecnostné
obmedzenia softvéru na strane 143).

* Poloha na zmenu polohy nastroja vzhfadom na prirubu nastroja
robota. Pozicia sa zohladnuje pri funkciach zabezpecenia pre
rychlost a silu nastroja, vzdialenost zastavenia a roviny
zabezpecenia.

Ako zaklad pri definovani novych poldh nastroja mézete pouzit existujuci
bod v strede nastroja. Kdpia existujuceho TCP, preddefinovaného v
ponuke V3eobecné na obrazovke TCP, je pristupna v ponuke Pozicia
nastroja v rozbalovacom zozname Kopirovat TCP.

Ked upravite alebo upravite hodnoty v vstupnych poliach Upravit poziciu ,
nazov TCP viditefny v rozbalovacom menu sa zmeni na vlastné, ¢o
naznacuje, ze existuje rozdiel medzi skopirovanym TCP a skuto€nym
limitnym vstupom. Pévodny TPC je nad’alej k dispozicii v zozname
rozbalovacej ponuky a da sa znovu vybrat, ¢im sa hodnoty vratia na
pévodnu poziciu. Vyber v rozbalovacej ponuke Kopirovat TCP neovplyvni
nazov nastroja.

Ked pouzijete obrazovku Pozicia nastroja , ak sa pokusite upravit
skopirovany TCP na obrazovke konfiguracie TCP, napravo od textu
Kopirovat TCP sa zobrazi ikona varovania. To znaci, ze TCP nie je
synchronizované, t. j. informacie v poli¢ku s vlastnostami nie su
aktualizované a nereflektuju upravy, ktoré sa v TCP mohli urobit. TCP je
mozné synchronizovat stlacenim ikony SYNC (pozri ).

TCP nemusi byt synchronizovany, aby bolo mozné uspesne definovat a
pouzivat nastro;.

Nastroj mézete premenovat stlaéenim karty ceruzky vedfa zobrazeného
nazvu nastroja. Zaroven mozete stanovit polomer v povolenom rozsahu 0 -
300 mm. Limit sa na grafickej table zobrazi ako bod alebo z6na v zavislosti
od velkosti polomeru.

<be: ZVU>
default_1+

. [ f—
L & | ecol—
Néstroj (1 of 3)
Priruba néstroja
+ Pridat néstroj

Limity robota
Limity kibu
Roviny

Poloha
nastroja

Smer nastroja

- Priruba néstroja

Hardvér Unol (max: 300mm)

PROFIsafe

Bezpecna

predvolend ... Kopirovat TCP (&}
Trojpolohové

tlacidlo .
Upravit polohu

> Funkcie
> Funkcie y

) vypniit ——— O O s .y ,
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Vystraha polohy
nastroja

Aby sa bezpecnostna rovina spravne spustila, ked' sa nastroj TCP priblizi k
bezpecnostnej rovine, musite v rdmci nastaveni zabezpecenia nastavit
polohu nastroja.

Vystraha zostava na polohe nastroja, ak:

* Nepodari sa vam pridat novy nastroj v ¢asti Priruba nastroja.

Nastavenie polohy nastroja
1. V hlavi¢ke tuknite na moznost InStalacia.

2. Nalavej strane obrazovky v ¢asti Bezpecnost tuknite na Poloha
nastroja.

3. Na pravej strane obrazovky vyberte polozku Pridat nastroj.
* Novy pridany nastroj ma predvoleny nazov: Tool_x.

4. Tuknutim na tlagidlo Gprav premenujte Tool_x na nieco lepsie
identifikovatelné.

5. Upravte Zatacku a Polohu tak, aby zodpovedali polohe nastroja,
ktory prave pouzivate, alebo pouzite rozbafovaciu ponuku Kopirovat
TCP a vyberte TCP z VSeobecnych nastaveni> a nastaveni TCP, ak
bolo definované.
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Priklad vystrahy
polohy nastroja

V tomto priklade je nastaveny polomer 0,8 mm a poloha TCP na XYZ [20,
0, 400] v milimetroch. Volitefne mozete zvolit moznost ,Kopirovat TCP*
pomocou rozbalovacej ponuky, ak uz bola nastavena v ->VSeobecné
nastavenia/TCP. Po tuknuti na tla¢idlo Pouzit v pravom dolnom rohu
obrazovky je HOTOVO.

Varovanie na tlacidle Poloha nastroja znamena, Ze nastroj nie je pridany
pod prirubou nastroja.

R 258 ¢ 2 M

X et ron 203
o T

‘Robak Limiks + Add Tool
Jeint Limits El

Flanes

Teol Pesition

Tool 1. Remember to gefine a tool

| Lock | " apay |

Tlacidlo Poloha nastroja bez vystrahy znamena, Ze je pridany nastroj (iny
ako priruba nastroja).

Tool (2 of 3)

Tool Flarge

Toal,
Robot Limits ooLl L]
+ Add Tool

Tool

"o 1  [Z]waa
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3.2.9. Poloha Bezpecne domov

Popis Bezpecne domov je spiato¢na poloha definovana pomocou pouzivatefom
zadefinovanej domovskej polohy.
V/V polohy Bezpecne domov su aktivne, ak je rameno robota v bezpec€nej
polohe domov a ma zadefinovany VV Bezpecne domov.
Rameno robota je v polohe bezpeé&nej domov, ak st polohy kibu v
Specifikovanych uhloch alebo nasobkoch 360 °.
Bezpecnostny vystup Bezpecne domov je aktivny, ak robot ne€inne stoji v
polohe Bezpecne domov.

= e 5 i N ;. tvori. Uloi.
Robat Bezpetn preavolané polons

) Synchronizovat z pred...
Limity robota
Limity kibu o
Odstranit
Roviny
Poloha Odstranenim Bezpecne] predvolenej
nastroja polohy budd odstranené akékolvek
— priradenia vystupov predvolenej
Smer nastroja (- polohy.
w [
Hardvér
PROFlsafe Poloha kibu (0-360°)
Bezpena o :
predvolend ... ZéKladha 90,00
. | o
Trojpolohové 3 Rameno 270,00
e L Laket 270,00°
Zepasi 270.00°
Zépéstie 3 0,00°

Ovypmil' : o 0 O S\mu\é(\a.

Synchronizacia z Synchronizacia z polohy Domov

Domova 1. V hlavi¢ke tuknite na moznost Inétalacia.

2. V boc¢nej ponuke nafavo fuknite na Bezpecnost a vyberte moznost
Bezpecéna predvolena poloha.

3. V casti Bezpetna predvolena poloha tuknite na Synchronizovat z
predvolenej polohy.

4. Tuknite na Pouzit a v zobrazenom dialdgovom okne vyberte PouZit
a reStartovaf.

Vystup Bezpecéne Bezpecna Domaca Poloha musi byt definovana pred Bezpecnym
domov Domacim Vystupom (pozri 3.2.7. Bezpecnostne V/V na strane 138).
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Definovanie vystupu Definovanie vystupu Bezpe¢ne domov

Bezpecne domov 1. V hlavicke tuknite na moznost InStalacia.

2. V boénej ponuke nalavo tuknite na Bezpe€nost a vyberte V/V.

3. Naobrazovke V/V v asti Vystupny signal vyberte v rozbalovacej
ponuke pod Priradenim funkcie moznost Bezpeéne domov.

4. Tuknite na Pouzit a v zobrazenom dialdgovom okne vyberte PouZit
a resStartovat.

Upravit Bezpecne Uprava polozky Bezpe¢ne domov

domov Uprava polohy Domov automaticky nezmeni predtym definovant polohu
Bezpecne domov. Ak uvedené hodnoty nie su zosynchronizované, uzol
programu Domov nie je definovany.

1. V hlavi¢ke tuknite na moznost InStalacia.
2. V boé¢nej ponuke nafavo tuknite na V§eobecné a vyberte Domov.

3. Tuknite na Upravit polohu, nastavte novu polohu ramena robota a
tuknite na OK.

4. V boc¢nej ponuke fuknite v ¢asti Bezpe€nost na Bezpetna
predvolena poloha. Na Odomknutie Bezpecnostnych nastaveni
potrebujete Bezpecnostné heslo (pozri 3.2.1. Nastavenie
bezpecfnostného hesla pre softvér na strane 128).

5. V Casti Bezpe€na predvolena poloha tuknite na Synchronizovat z
predvolenej polohy.
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3.3. Karta Chod

Popis

Program:

Nacditanie nového
programu

Premenné:

Karta Chod umozriuje vykonavat jednoduché operacie a sledovat stav
robota. MéZete 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

default*

Premenné

Nazov ~ Hodnota ~ Popis (13
ABCDE var_1 p[-0.13523, -0.72508, 0 ~
var 2 10

Zastavené

Ovladanie

> v

O [Zobrazit len obl'ibené premenné]

O Normalny smuécia ()
0 e %

Na paneli Program sa zobrazuje nazov a stav aktualneho programu.

1. V paneli Program tuknite na Nagitat program.
2. Vyberte pozadovany program zo zoznamu.
3. Tuknutim na polozku Otvorit nagitate novy program.

Premenné, ak su pritomné, sa zobrazia pri prehravani programu.

Na paneli Premenné sa zobrazi zoznam premennych. Premenné sa v
programoch pouzivaju na ukladanie a aktualizaciu hodnét poc¢as behu.

* Programové premenné patria programom.
* InStalaéné premenné patria k inStalaciam, ktoré mozno zdiefat medzi

réznymi programami. Rovnaka instalacia sa moze pouzivat s
viacerymi programami.

VSetky premenné programu a inStalacné premenné vo vasom programe sa
zobrazuju v podokne Premenné ako zoznam, v ktorom je uvedeny nazov,
hodnota a popis premenne;.
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Popisy premennych K premennym mézete pridat informacie pridanim popisu premennej v stipci
Popis. Popisy premennych mozete pouzit na sprostredkovanie ucelu
premennej a/alebo vyznamu jej hodnoty operatorom, ktori pouzivaju
obrazovku karty Chod a/alebo inym programatorom.

Popisy premennych (ak sa pouzivaji) m6zu mat maximalne 120 znakov a
zobrazuiju sa v stipci Popis zoznamu premennych na obrazovke karty Chod
a na obrazovke karty Premenné.

Obfibené premenné Vybrané premenné mozete zobrazit pomocou moznosti Zobrazit len
obfibené premenné.
Zobrazenie oblubenych premennych

1. V casti Premenné zaciarknite policko Zobrazit len obliubené
premenné.

2. Ak chcete zobrazit vSetky premenné, zaciarknite znova Zobrazit len
obfibené premenné.

Na karte Chod nemdzete nastavit oblubené premenné, mozete siich len
zobrazit. Oznacenie oblibenych premennych zavisi od typu premenne;j.

Viac informacii o programovych premennych najdete na karte Karta
Premenné na strane 178.

Viac informacii o in§talacnych premennych najdete v ¢asti 3.5.5. Premenné
inStalacie na strane 292

Premenné programu Oznacenie oblubenych premennych programu
1. V hlavicke tuknite na Program.
Premenné su uvedené v Casti Nastavenie premennych.
2. Vyberte pozadované premenné.
3. Zaciarknite policko Obfibena premenna.

4. Tuknutim na polozku Chod sa vratite k zobrazeniu premenne;.

Premenné inStalacie Urcenie oblfubenych instalacnych premennych
1. V hlavicke tuknite na moznost InStalacia.
2. V Casti VSeobecné vyberte polozku Premenné.
Premenné su uvedené v Casti InStalaéné premenné.
3. Vyberte pozadované premenné.
4. Zaciarknite policko Obfibena premenna.

5. Tuknutim na polozku Chod sa vratite k zobrazeniu premenne;.
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Zbalenie/rozbalenie

stipca Popis

Zbaleny stipec Popis

Rozbaleny stipec
Popis

Popis premennej sa v pripade potreby rozdeli na viac riadkov, aby sa
zmestil do Sirky stipca Popis. Stipec Popis mbzete tiez zbalit a rozbalit
pomocou tlacidiel uvedenych nizSie.

Zbalenie/rozbalenie stipca Popis

1. Klepnutim na ".II zbalite stipec Popis.

q

rozbalte stipec Popis.

2. Klepnutimna

Program Variables
Name ~ Value -4
myProgram2 avCycleTime 5.451 ~
counter_1 3
counter_2 0
_ cycleTime 210.125
discardedParts 3
- errorDetectedl True
errorDetected? False
StOPPEd lastError "Device jam"
maxCycleTime 7.234
pickupPosition p[0.14397, 0.43562, 059797, -0.00122, -3,1167, 0.0389]
preparedPartsl 30
el preparedParts2 43
produceditems 12
subCountl 4
subCount2 13
totalParts 75
v
O Show only favorite variables

O Normal

Program Variables
Name + Value < Description 3
myProgram avCycleTime 5.451 Average time for producing one item (min) PN
counter_1 =
counter_2 0
_ cycleTime 210.125 Egeeasures time to produce the current item
discardedParts 3 Total number discarded items
HESLLR errorDetectedl True Machine 1 has an error
Running errorDetected? False Machine 2 has an error
lastError “Device jam" Type of latest encountered error
maxCycleTime 7.234 Maximum time for producing one item (min)
preparedParts1 30 Number of parts prepared by Machine 1
preparedParts2 43 Number of parts prepared by Machine 2
Control producedltems 12 Total number of produced items
subCountl 4
subCount2 13
totalParts 75 Total number of prepared parts
~
O Show only favorite variables

O Running Simulation .
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Ovladanie Panel Ovladanie umoznuje ovladat spusteny program. Program mézete
prehravat a zastavit alebo pozastavit a obnovit pomocou tlacidiel
uvedenych v tabulke nizSie:

* Tlacidlo Prehrat, tlac¢idlo Pozastavit a tlacidlo Obnovit su
kombinované.

* Ked je program spusteny, tlacidlo Prehrat sa zmeni na Pozastavit.

* Tlacidlo Pozastavit sa zmeni na Obnovit.

Tlagidlo Uginok
Prehranie programu
Hrat o g ;
1. V ¢asti Ovladanie tuknite na polozku Prehrat
a spustite program od zaciatku.
Obnovenie pozastaveného programu
Obnovit . ) ; . o
1. Tuknutim na polozku Obnovit pokracujte v
spusteni pozastaveného programu.
Zastavenie programu
1. Pre zastavenie beziaceho programu, tuknite
Zastavit na tlacidlo Stop
* Zastaveny program nemozno obnovit.
* Tuknutim na Prehrat mdzete program
reStartovat.
Pozastavenie programu
] 1. Tuknutim na polozku Pozastavit pozastavite
Pozastavit program v ur&itom bode.

* Pozastaveny program mozete obnovit.

3.3.1. Posunut robota do spravnej polohy

UR16e 161 Névod na pouzivanie



It
UNIVERSAL ROBOTS

Popis

Pristup k obrazovke
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 Posunt robot do
spravnej polohy.

V pripadoch, ked obrazovka Presunut robota do Polohy neméze presunut
Rameno robota do pociato¢nej polohy programu, presunie sa na prvy bod
trasy v strome programu.

Rameno robota sa méze presunut do nespravnej polohy, ak:

* Poloha funkcie TCP alebo tratovy bod prvého pohybu sa pocas
vykonavania programu zmenili pred vykonanim prvého pohybu.

* Prvy tratovy bod je vnutri uzla Ak alebo Prepnut v programovom
strome.

—

Tuknite na kartu Spustit v zahlavi.

A

V péte obrazovky tuknite na Prehrat a dostanete sa na obrazovku
Posunut robot do spravnej polohy.

3. Priinterakcii s animaciou a realnym robotom postupuijte podla
pokynov na obrazovke.

meE 2+ QH e D

Posuntit robota do spravnej polohy.

Podrzanim tlatidla ,Posun robota do* sa vykoné zobrazeny pohyb. Uvolnenim tlaidla tikon zastavte,
Stlacenim tlacidla ,Manudine” méZete manuéine posuncit robota do sprévnej polohy.

¥ Vystraha: Zatazenie je v karte indtaldcie nastavené na nulu

|
Posunut robota do:
6: A

g | |
I Q zrusit

O T
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Posunut robotado  Stlacte a podrzte Posunut robot do: a posurite rameno robota do
vychodiskovej polohy. Animované rameno robota na obrazovke ukazuje
pozadovany pohyb, ktory sa chysta vykonat.

UPOZORNENIE

Kolizia m6ze poskodit robota alebo iné zariadenie.
Porovnajte animaciu s poziciou skutoéného ramena robota
a uistite sa, Zze rameno robota moze bezpeéne vykonat
pohyb bez narazu do nejakej prekazky.

Manualne Tuknutim na Manuélne sa dostanete na obrazovku Pohyb, kde sa rameno
robota da posuvat pomocou Sipok na posunutie nastroja alebo
nakonfigurovanim polohy nastroja a stradnic polohy kibu.

3.3.2. Program

Popis V poli Program vidno nazov programu nahratého do robota a jeho su¢asny
stav. M6Zete fuknut na kartu Nacitat program a nahrat iny program.

3.3.3. Premenné

Popis Program robota m6ze pouzivat premenné na ukladanie a aktualizaciu
réznych hodnét po€as prevadzky. Su k dispozicii dva druhy premennych:

Premenné instalacie
Tieto m6zu pouzivat viaceré programy a ich nazvy a hodnoty zostavaju
spolu pocas priebehu inStalcie robota (pozri ). Premenné instalacie si
uchovaju svoje hodnoty po restartovani robota a riadiacej skrinky.

Bezné premenné programu
Tieto su dostupné len pre spusteny program a ich hodnoty sa stratia po
zastaveni programu.

Zobrazit tratové body
Program robota pouziva premenné skriptu na ukladanie informacii o
smerovych bodoch.
Vyberte zaciarkovacie policko Zobrazit tratové body, pod
Premennymi, ak chcete zobrazit premenné skriptu v zozname
premennych.
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Typy
premennych

boolovské
int.
plavajuce

retazec

pozicia

zZoznam

3.3.4. Vek robota

Popis

Booleovska premenna, ktorej hodnota je bud’ Spravne alebo
Nespravne.

Celé Cislo v rozsahu od -2147483648 do 2147483647 (32 bitov).

Cislo s plavajlcou desatinnou &iarkou &islo (desatinné &islo)
(32-bitov).

Postupnost znakov.

Vektor popisujuci umiestnenie a orientaciu v kartezianskom
priestore. lde o kombinaciu polohového vektora (x, y, z) a
rotacného vektora (rx, ry, rz) reprezentujuceho orientaciu,
zapisanéhop([x, y, z, rx, ry, rz].

Postupnost premennych.

Toto policko predstavuje dizku asového intervalu od ivodného zapnutia
robota. Cisla uvedené v tomto okienku nie st spojené s €asom spustenia

programu.
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3.4. Karta Program

Popis

Na karte Program sa vytvaraju a upravuju programy robotov.

Karta Program sa sklada z dvoch hlavnych oblasti; fava strana obsahuje
programové uzly, ktoré mozete pridat do programu robota, a prava strana
obsahuje konfiguraciu programovych uzlov, ktoré mozete pridat do
programu.

29 QH

WV Zéakladné Q - Grafika Premenné

Pohyb

1 X Nastavenia premennych

o Program
Tratovy bod 2 v Program robota

Tu mézete programovat Ciohy robota

3 el <prézdne
Smer
Na naprogramovanie robota si vyberte uzly zo Zoznamu uzlov a zobrazia sa v

Cakat Programovom strome.

Nastavit -

Zoznam uzlov Programovy strom

Samostatné Q
okno
Zastavit
Poznamka b
Adresar
Nastavit
zatazenie

r—

[ Pridat pred sptitacou sekvenciou

[ Nekonecné siucky programu

ONorméIny { ° 0 O smuécia ()
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Programovy strom

Na pravej strane karty Program su tri karty.
Funké&nost pridanych programovych uzlov mézete konfigurovat na karte
Prikaz.

nig 2 ¢ aH
-
Pohyb

Tratovy bod 2 v Program robota
— 3 9 o PohybK
_ 4 © start
Gttt 5 »OA
Nastavit 6 o8
Samostatné 6jc
okno 8 oD
5 E

Zastavit ¢ ©
Poznamka
Adresar
Nastavit
zatazenie

> nosirrs |

> Sablony

O Spustené

1 X Nastavenia premennych

Premenné
Tratovy bod Pevnd poloha hd
0
\
@ Zastavit v tomto bode @ Pouzt spolocné parametre

QO zatacka s polomerom QO Rychlost kibu 60

0 Zrychlenie kibu 80

QOcas 2,0

Pridat a% do

Pri priddvani uzlov programu si v8imnite nasledovné:

Prazdny programovy strom nie je mozné spustit.

Program obsahujuci nespravne nakonfigurované programové uzly sa

nesmie spustit.

Uzly programu, ktoré su zvyraznené Zltou farbou, nie su spravne

nakonfigurované.

Uzly programu, ktoré su zvyraznené bielou farbou, su spravne

nakonfigurované.

Navod na pouzivanie

166

UR16e

Copyright © 2009-2023 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2023 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

I
UNIVERSAL ROBOTS

Indikacia Programy robotov su €asto dost dIhé, takze aby ste mohli vidiet priebeh
vykonavania programu robota, mdzete sa pozriet, ktory uzol programu je aktivny.
programu P82z +QH e D @od
Q R cremce  premenne

ottt |+ ponre T Tratouy bod

o 3 @ « PohybK D

Cﬂkﬂf : .g itart

2 7 ®c )i

Ew o

Zastavit s eE

Adresar

:‘:g;;ife @ zastavit v tomto bode @ Pouit spolocné parametre

pr— QO zatécka s polomerom QO Rychlost kibu

Ocas
Pridat a do
3o xXEH

O Spustené

Pocas behu programu je prave vykonavany uzol programu oznaceny
malou ikonou vedfa uzla.

Cesta vykonania je zvyraznena modrou farbou. B¢

Pri stla¢eni ikony v rohu programu sa za¢ne sledovat vykonavany prikaz.

@

Tlacidlo Vyhfadat Mozete tiez vyhladat konkrétny prikaz/programovy uzol. To je uzito¢né,
ked mate dlhy program s mnohymi réznymi programovymi uzlami.
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3.4.1. Konfiguracia programu robota

Popis

Pridat pred
spustacou
sekvenciou

Nekoneé&né slu¢ky
programu

Priklad

Je mozné vytvorit konfiguraciu pre cely program robota.

Tento typ konfiguracie neovplyviuje jednotlivé uzly programu, ale dava
celému programu robota délezité spravanie.

* Mébzete pridat inStrukcie, ktoré sa maju vykonat pred spustenim
programu robota.

* Mébzete nastavit pociato€nu hodnotu premennej pre spustenie
programu.

* Mbzete program nechat opakovat do nekonecna.

o s
> 2zékladné Q - Grafika  Premenné
S e rogram robota Program
v 3 9 PohybK Tu mézete programovat Ciohy robota
—— 4 @ Tratovy bod 1
5 =l Nastavit Na naprogramovanie robota si vyberte Uzly zo Zoznamu uzlov a zobrazia sa v
Sila N Programovom strome,
6 B Cakat
Paletizacia 7 M@ Samostatné okno .
8 | @) Zestowt Zoznamuziov  Programovy strom
Sledovanie astavi Q
dopravnika @ ® Poznimia
Skrutkovanie 0 ¥ Adresdr
412 3
13
14t Vivolat
15 2z/var_2i=2 * force()
16 ¢ b Ak
ordzane *8 oo xXEBEZT

18 B Skrip

19 & Preprutie

20 ® casovac_1 O Pridat pred spu&tacou selvenciou
21 ¢ l8l Odoberat zo stohu [ Nekonecné slucky programu

22 ® ZacPoloha_1

~

ONorméIny — o 0 O smuécia ()
2vichic %

Zaciarknite toto poli¢ko, ak chcete pridat inStrukcie alebo uzly programu,
ktoré sa vykonaju pred spustenim hlavného programu.

Tieto uzly sa vykonaju len raz, hoci program robota je nastaveny na
nekonecny cyklus.

Zaciarknite toto poli¢ko, ak chcete umoznit opatovné spustenie programu,
ked dosiahne koniec programu.

Tu sa napriklad inicializuju zveraky, robot sa presuva do ,domovskej*
polohy alebo sa resetuju signaly do a z externych zdrojov.
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Nastavenie Ak chcete nastavit uvodné hodnoty premennych programu, oznacte tuto
pocdiatoénej hodnoty moznost.
premenne) 1. Vyberte premennu z rozbafovacieho zoznamu alebo pouzite pole na
vyber premenne;j.
2. Zadajte vyraz pre danu premennu. Vyraz sa pouzije na nastavenie
hodnoty premennej pri spusteni programu.
3. Ak chcete inicializovat premennu na hodnotu najdenu na karte
Premenné, mozZete zvolit moznost Ponechat hodnotu z
predchadzajiceho spustenia (pozri kartu Karta Premenné na
strane 178).
To umoznuje premennym zachovat ich hodnoty medzi spusteniami
programu. Premenna ziska hodnotu z prislusného vyrazu, ak je
program spusteny prvykrat alebo ak hodnota bola vymazana.
Premennu mozno z programu odstranit zmenou jej nazvu na prazdny (len
medzery).
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3.4.2. Panel s nastrojmi pre programovy strom

Popis S uzlami programov, ktoré boli pridané do stromu programov, mozete
pracovat pomocou ikon v spodnej ¢asti stromu programov.

Ikony na paneli
nastrojov
Programovy strom

Na upravu programového stromu pouzite panel s nastrojmi v jeho spodnej
Casti.

Zrusit & Znovu Tlacidla ®& sluzia na zrusenie a opatovné
vykonanie zmien prikazov.

Presun nahor &

Tlacidla # & % menia polohu uzla.
Presun nadol

Vystrihnat Tlacidlo ¥ vystrihne uzol a umozfiuje ho pouzit
pri inych akciach (napr. prilepit ho na iné miesto
v programovom strome).

Kopirovat Tlagidlo B skopiruje uzol a umoziiuje ho pouzit
pri inych akciach (napr. prilepit ho na iné miesto
v programovom strome).

Prilepit Tla¢idlo Bl umoznuje prilepit uzol, ktory ste
predtym vystrihli alebo skopirovali.

Odstranit Tlacidlo T na odstranenie uzla zo stromu
programov.
Potlacit Tlagidlo == na potlacenie konkrétnych uzlov v

strome programov.

Tlacidlo Vyhladat Tuknutim na tlagidlo Q sa spusti vyhladavanie
v programovom strome. Tuknutim na ikonu X
ukoncCite vyhladavanie.

Nastavenie premennej

Navod na pouzivanie 170 UR16e

Copyright © 2009-2023 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2023 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

R
UNIVERSAL ROBOTS

Popis

Oznacenie
premennej programu
ako obfubenej

Nastavenie premennej je vZdy prvym uzlom v strome programu.

Na paneli Nastavenie premennych mozete pomenovat a upravit premenné
programu a oznacit ich ako obfubené.
Oznacenie oblubenej premennej ju zobrazi na paneli Premenna na
obrazovke karty Program a na obrazovke karty Spustit.

1.
2.

ABCDE
default

Cho Pohyb viv Dennik ° onvert Uit
WV Zéakladné Q - Grafika Premenné

Pohyb
A ) .
—— X Nastavenia premennych Program
(i) b= 2 v Program robota; Tu méZete programovat tlohy robota,
— 3 2= var_li=get_actual_tcp_pose()
4 t=var 2210 Na naprogramovanie robota si vyberte zly zo Zoznamu uzlov a zobrazia sa v
Cakat - Programovom strome.
— 5 @ « PohybK 9
Nastavit 6 © A ”
5 o5 Zoznamuzlov  Programovy strom
Samostatné Q
i 8 ®c v
pos 9 ®D =
Zastavit
10 ®E
Poznamka b
Adresér
Nastavit
zatazenie
—

[ Pridat pred sptitacou sekvenciou

[ Nekonecné siucky programu

ONorméIny ; o 0 o smuécia ()

V hlavi¢ke tuknite na Program.

V Casti Nastavenie premennych vyberte premennu.

3. Zaciarknutim policka Obfubena premenna oznacite vybranu

premennu ako obfubendu.

Uprava premennych Uprava programovych premennych zahffia premenovanie, popis a
nastavenie pociato¢nej hodnoty pomocou vyrazu.

programu
Premenovanie
premennej programu

To describe a
program
variablePopis
premennej programu

Zadaijte vyraz pre
danu premennd

1.
2.
3.

V Casti Nastavenie premennych vyberte premennu.

Vyberte pole Nazov.

Zadajte nazov pomocou zobrazenej klavesnice na obrazovke.

V Casti Nastavenie premennych vyberte premennu.

Vyberte pole Popis.

Zadajte opis pomocou zobrazenej klavesnice na obrazovke.

V Casti Nastavenie premennych vyberte premennu.

Vyberte pole Vyraz.

Vyraz zadajte pomocou zobrazenej klavesnice na obrazovke.
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Pociatoéna hodnota Pociato¢na hodnota je prva hodnota, ktoru priradite programove;j

premennej pri spusteni programu.

Mozete zaskrtnut policko Zachovat hodnotu z predchadzajiceho
spustenia, aby sa pociato¢na hodnota nahradila hodnotou z predtym
spusteného programu. Ak v8ak nacitate novy program po pouziti hodnoty z
predtym spusteného programu, obnovi sa pévodna hodnota.
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Karta prikazov

Popis Karta Prikaz na karte Program obsahuje moznosti konfiguracie pre
vybrany uzol programu.

Tieto moznosti konfiguracie sa zobrazuju na karte Prikaz na pravej strane
obrazovky.

Podokno karty Prikaz sa zmeni, ked vyberiete kazdy uzol programu na
lavej strane obrazovky.

Niz8ie najdete priklady réznych prikazov:

Pohyb Prikaz Pohyb je jednym z najcastejSie pouzivanych prikazov v PolyScope.
Tu mbzete vidiet vybrany prikaz PohybdJ. Zobrazuju sa aj dalSie informacie,
ako napriklad TCP, rychlost kibov a zrychlenie kibov.

Universal Robots Graphical Programming Environment
LTE I z ¢ QM s O @
O\ _ Graphics Variables
Hove L v Robot Program Move
e 2 @ & Move] . Specify how the robot will move between waypoints.
Direction 3 @ waypoint_1
The values below apply to all child waypeints and depend on the selected movernent
Wait type
Set Set TCP Joint Speed
Popup ‘Use active TCP A4 ‘ ‘ 60.0‘ °ls
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
f I ‘Base - ‘ ‘ 80.0‘ °/s?
Folder
Set Payload
O Use jeint angles
i B A-NSE Nl §=
O Normal ‘ ° 0 o S\mw,ﬂath:w'\.

Priklad Prikaz Pohyb ovlada pohyb robota prostrednictvom tratovych bodov.
Pomocou funkcie Pohyb mézete tiez nastavit zrychlenie a rychlost pohybu
ramena robota medzi tratovymi bodmi.

UR16e 173 Navod na pouzivanie




IR
UNIVERSAL ROBOTS

Prikaz Cakat

Priklad

Paletizacia

Prikaz Cakat je dalSim ¢asto pouzivanym uzlom programu.

% ¥ Robot Program Wait
Waypoint 2 B wat Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wit O o war
Set Owat [ 0.0seconds
Popup O et for Digta npt [<D. Input> -
e Owattor [Fnirpus ] a9
Comment
— g v Owatfor
Set Payioad

S XKBREEZ

Prikaz Cakat mézete pouzit na to, aby program robota ¢akal na signal zo
snimaca, ktory je pripojeny k riadiacej skrinke.

Na rychle vytvorenie paletizaéného programu mozete pouzit Sablénu
paletizacie. Ten isty paletizacny program sa pouziva aj na vytvorenie
depaletizatného programu.

Universal Robots Graphical Programmi Environment

un og - .

Q _ Graphics Variables
) Advanced
1 v Robot Program

/ Templates 2 ¢ 8 Pallt 1 Palletizing
Seek g ¥ B8l Patterns Palletizing allows the robot to perform palletizing/depalletizing tasks such as
4 = <empty> picking-and-placing parts from areas and performing the same actions for different
Force 5 = | ayers items in multiple layers.
Palletizing 6 @ 19 At Each ltem
- mo Palletizi
Conveyor ) em @ aletizing l
Tracking O Depalietizing y
Screwdriving "Ti*

o Pallet Properties

Name Pallet_1

Feature Base v
Object Height mm }
Item Counter Pallet_1_cnt

[0 Remember last item location

Actions

O Add action before palletizing
O Add action after palletizing

O Normal
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Ak

Priklad

Prikaz Ak mozZete pridat do stromu programov, aby ste do programu robota
pridali podmienky , If* (Ak) ,Else“ (Inak) a ,Elself* (Inak ak).

Universal Robots Graphical Programming Environment

Ad d

Loop 2 ¢ b If. If

3 - <empty> Depending on the state of the given sensor input or program variable, the following
lines will be executed

SubProg

Assignment . ‘

! [ Check expression continuously
Script

Event

Thread

Switch

Timer

Home

) Templates

[ AddEiseir |[ Remove EIself |

23S xXBBET
O Normal ’ 00% o 0 o Swmw,ﬂatiw:wn.

Prikaz Ak moéZete pouzit na vytvorenie dvoch réznych vysledkov pre
program robota.
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Karta Grafika

Popis

Karta Grafika na karte Program poskytuje grafické znazornenie spusteného
programu.

Grafické znazornenie sa zobrazi v paneli na karte Grafika na pravej strane
obrazovky.

Tla¢idlami v pravom hornom rohu panela mézete vypnut rézne grafické
prvky v 3D zobrazeni.

¢ & Otveri lozit..

Pohyb

2 ¥ Program robota -~
Tratovy bod 3 ¢ & PohybP

Sy 4 ® Tratovy_bod_1

= 5 ® Premenna

el 6 @ v PohybUKruhu
Nastavit 7 ® cez bod_1
Samostatné 8 @ koncovy_bod_1
okno S |= Nastavit

10 B Cakat
11 @ Samostatné okno
Poznémka 4 12 © Zastait "
Adresar 13 @/ Poznédmka

14 ¢ w Adresér
15 = o

Zastavit

Nastavit
zatazenie

19 2= var_2:=2 * force()
20 ¢ & Ak

O Normalny ‘ ° 0 O Sir‘ﬂulécia.

3D obrazok ramena robota zobrazuje aktualnu polohu ramena robota.
Tien ramena robota zobrazuje pldnovanu drahu ramena robota na
dosiahnutie tratového bodu vybraného v favej ¢asti obrazovky.

Draha TCP je zobrazena v 3D zobrazeni:
* Segmenty pohybu su Cierne

* Segmenty prelinania (prechody medzi segmentmi pohybu) su
zelené.

* Zelené body udavaju polohy TCP v jednotlivych tratovych bodoch
programu.
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Roviny

Bezpecénostné
roviny

Spustacie roviny

Obmedzenia

Rovina je hranica, ktora obmedzuje pohyb TCP. Rovina méze tiez
obmedzit pohyb nastroja.

Ked sa TCP alebo nastroj priblizi k rovine, na paneli sa zobrazi 3D
reprezentacia roviny.

* Mozete priblizit 3D zobrazenie, aby ste ziskali lepsi pohfad na
rameno robota, TCP alebo nastroj.

* Na obmedzenie pohybu TCP a nastroja mbzete pouzit dva typy
rovin.

Bezpecnostné roviny sa v 3D zobrazeni zobrazuju Zltou a Ciernou farbou.
Mala Sipka oznacuje stranu roviny, na ktorej méze byt TCP umiestneny.

Spustacie roviny sa v 3D zobrazeni zobrazuju modrou a zelenou farbou.
Mala Sipka ukazuje na stranu roviny, kde su aktivne limity normalneho
rezimu (pozri 3.2.5. BezpecCnostné rezimy softvéru na strane 132).
Hranic¢ny limit orientacie nastroja je zobrazeny prostrednictvom gufového
kuzela s vektorom oznacujucim aktualnu orientaciu nastroja robota. Vnutro
kuzela predstavuje povolenu plochu

pre orientaciu nastroja (vektor).

Ked je program spusteny, zobrazenie 3D hrani¢nych limitov je zakdzané.
Ked sa TCP uz viac nepriblizi k ziadnemu limitu, 3D zobrazenie zmizne.

* Mébzete nastavit hrani¢né hodnoty orientacie nastroja, ktoré sa v 3D
zobrazeni zobrazia ako gufovy kuzel spolu s vektorom oznacujucim
aktualnu orientaciu robotického nastroja.

Vnutorna strana kuzela predstavuje povolenu oblast pre orientaciu
nastroja (vektor).

* Mozete tiez nastavit Cervené limity, ktoré sa v 3D zobrazeni zobrazia
Cervenou farbou, ked TCP porusi hranicny limit alebo je velmi blizko
jeho poruSenia.
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Karta Premenné

Popis

Karta Premenné na karte Program zobrazuje aktualne hodnoty
premennych v beziacom programe.

Premenné sa zobrazia ako zoznam v podokne na karte Premenné na
pravej strane obrazovky.

Premenné sa zobrazuju len vtedy, ked je potrebné zobrazit informacie, a
zostavaiju viditelné medzi jednotlivymi spusteniami programu.

Zobrazit tratové body MozZete zaskrtnuft policko Zobrazit tratové body, aby sa v spustenom

programe zobrazovali premenné tratovych bodov.
V paneli Premenné mézZete 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 zacdiarknite moznost Zobrazit tratové
body, ¢im sa v zozname premennych ukazu premenné skriptu.

* Vyberom moznosti Zobrazit len obfabené premenné zobrazite na
karte Premenné len oblfubené premenné. Je to rovnaké ako na table
Premenné na karte Spustit (pozri kartu 3.3. Karta Chod na strane
158).

d
Pohyb Vv Dernik
W/ Zékladné q Prikaz Grafika

Pohyb

2 v Program robota ~| [Nazov N Trons =
Tratovybod = 3 ¢ « PonybP

@ Tratovy_bod_1

© Premenna
@ v PohybVKruhu

® cez_bod_1

D ® koncovy_bod_1
okno 9 = Nastavit
10 (B Cakat
11 @ Samostatné okro
Pozndmka 12 © Zastavit b
Adresér 13 | [®/Poznémka
14 ¢ m Adresér

Smer 4
> 5
Cakat s
7
8

Nastavit

Zastavit

Nastavit
zatazenie

— 16
0
> Sablony 18

~ | O Zobrazit tratové body

i [0 Zobrazit len obl'ibené premenné

ONorméIny f o 0 O smuécia ()
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Typy hodndt Program robota pouziva premenné na ukladanie a aktualizaciu réznych
premennych hodnét poCas prevadzky. Premenné sa zobrazuju len vtedy, ked je
potrebné zobrazit informacie. Typy premennych zahfnaju:

Premenné programu - Tieto su dostupné len pre spusteny program a
ich hodnoty sa stratia po zastaveni programu.

Premenné instalacie - moézu byt pouzité viacerymi programami a ich
nazvy a hodnoty zostavaju spolu s inStalaciou robota (pozri 3.5.5.
Premenné inStalacie na strane 292).

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 moézete zaciarknut moznost Zobrazit
tratové body, ¢im sa v zozname premennych ukazu premenné
skriptu.

V nasledujucej tabulke su uvedené typy hodnét premennych:

Logicka premenna, ktorej hodnota je bud’

boolovské
True alebo False

int. Celé cCislo v rozsahu od -2147483648 do
2147483647 (32-bitov)

s Cislo s pohyblivou desatinnou &iarkou

plavajuce e .
(desatinna Ciarka) (32 bitov)

retazec Postupnost znakov
Vektor popisujuci umiestnenie a orientaciu v
kartezidnskom priestore. lde o kombinaciu

pozicia polohového vektora (x, y, z) arotatného
vektora (rx, ry, rz) reprezentujuceho
orientaciu zapisanlp[x, vy, z, rx, ry,
rz]

zoznam Postupnost premennych

3.4.3. Editor vyrazov

UR16e

179 Navod na pouzivanie



R
- UNIVERSAL ROBOTS

Popis

Vyrazy v editore

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 * ha 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 ngjdete vo
voli¢i Premenné, zatial ¢o nazvy vstupnych a vystupnych portov najdete vo
voliCoch Vstup a Vystup. Niektoré Specialne funkcie sa nachadzaju v
Funkcia.

Vyraz sa kontroluje na gramatické chyby po stlaceni tlacidla ox. Tlacidlo
Zrugit opusti obrazovku a zahodi vSetky zmeny.

RS 2 ¢ o H

€ Novy. Otvork. i
> Zakladné Q m Grafika Premenné

A 1 X Nastavenia premennych
= premerns Priradenie
ucka 2 v Program robota Priradi vybrand premennti s hodnotou vyrazu.

et 3 ¢ @ Pohybk
4 @ Tratovy bod 1

Priradenie . Premennéa Vyraz
5 = Nastavit

Ak 6 B Cakat ar_2 v| =

Skript 7 @ SEmosF‘ame‘ okno
8 O Zastavit

Udalost 9

2 * force()

<Vstup> v

Input

et ‘ ’ fee o) ‘
not 7
fwee 7] ‘ ‘ ED
Variable
- z = < > / *
<Premenna> v

output
and

‘ or ‘ ’ xor

Pose

e e e
- S | | i

Vyraz moze vyzerat takto:
digital in[1]
?

Spravny a analdg v[0]<0,5

3.4.4. Spustenie programu od vybratého uzla programu

Popis

Program robota mozete spustit z ktoréhokofvek uzla programu v strome
programov. To je uzito¢né, ked testujete svoj program.

Ked je robot v Manualnom rezime (pozri Prevadzkovy rezim na strane 123),
mozete povolit spustenie programu z vybraného uzla alebo mézete spustit
cely program od zaciatku.
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Prehrat od vyberu Tlacidlo Prehrat v paticke poskytuje moznosti, ako spustit program.
Tu vidite, ze je vybrané tlacidlo Prehrat a je zobrazené tlacidlo Prehraf od
vyberu.

= o Owerk. Ul
Crod e e S
¥ Zékladné Q Grafika Premenné
Pohyb
Y 1 x| Nastavenia premennych Pohyb Powok ]
Tratovybod 2 v Program robota Uréte, ako sa bude robot pohybovat medzi tratowymi bodrmi,
oy 3 ¢ b PohybK
4 ® Tratovy bod 1 Niz&ie uvedené hodnoty sa vztahuidi na vetky ndslecné tratové body a zévisia od
Cakat vybraného druhu pohybu
Nastavit Nastavit TCP Rychlost kibu
Samostatné [Pouzit aktivne TCP v 60,0] /s
okno
Zastavit Funkcia Zrychlenie kibu
Pozndmka b [zékiadra - 80,0| /52
Adresar
Nastavit :
P e O Pouzit uhly kibu
> Rozsirené
> Sabldny
Prehrat od zaciatku
Program robota
Prehrat od whberu
t8o-xBREZ
==

Ovypmjl' ¢ - ° 0 o ‘E\mu\écla.
ychlost 100%

UPOZORNENIE

* Program sa méze spustit len od uzla v
Programovom stromu robota.

* V podprograme mézete pouzit Prehrat od vyberu.
Po skonceni podprogramu sa vykonavanie
programu zastavi.

* Ak program nie je mozné spustit od urcitého uzla,
moznost Prehrat od vyberu sa zastavi.

* Prehrat od vyberu nemézete pouzit s viaknom,
pretoze vlakna vzdy zacinaju od zaciatku.

* Program sa zastavi a zobrazi chybové hlasenie, ak
sa pri prehravani programu z vybraného uzla
vyskytne nepriradena premenna.

Kroky Prehranie programu od vybratého uzla
1. V programovom strome vyberte uzol.
2. V paticke tuknite na Prehrat.

3. Tuknutim na Prehrat od vyberu mézete spustit program od uzla v
programovom strome.

Priklad Ak ste museli zastavit robota uprostred programu, mdzete program znovu
spustit od urcitého uzla.
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3.4.5. Pouzitie bodu preruSenia v programe

Popis Bod preruSenia zastavi vykonavanie programu. Body prerusenia
pozastavia a znovu spustia program v konkrétnom bode. Je to uzito¢né,
ked kontrolujete polohu robota, premenné atd’. (Pozri Prevadzkovy
rezim na strane 123).

Tu mozete vidiet bod prerusenia pridany do uzla:

ABCDE

default

= Otverk..  Ulad
Q - Grafika Premenné

Program
Tu mozete programovat Giohy robota

1 X Nastavenia premennych
Tratovy bod 2 v Program robota
3 2= var_l=get_actual_tcp_pose()

s
mer 4 =var 2=10 Na naprogramovanie robota sl vyberte Uzly zo Zoznamu uzlov a zobrazia sa v
Cakat - Programovom strome
Cakat 11 @ % PohybK 9
it 6 @A
Nastavit ; = Zoznam uzlov Programovy strom
Samostatné Q
e 8 @c v
pos 9 ®D =
Zastavit
10 @E
Poznamka 3
Adresar
Nastavit
zatazenie
>

[ Pridat pred sptitacou sekvenciou

[ Nekonecné siucky programu

YooK BREE

O ey

Ked program robota dosiahne bod preru$enia, zmeni farbu na ¢ervenu a
ostatné nadchadzajuce body prerusenia zostavaju stale modré.

"

£ "
Q - Grafika Premenné
1 X Nastavenia premennych Priradenie de

Tratovybod 2 v Program robota Priradf vybran(i premennti s hodnotou vyrazu
3 8= var_l=get_actual tcp_pose()

Smer

S 4 »3= var 2=10 . . w
Cakat 10 @ & PohybK remenna graz
Nastavit 5 ©A [ 2 Jhar2 5 = | =
Samostatné o8
okno 8 ®c

o 9 ®D
Zastavit

0 ®E

Poznamka 1
Adresar
Nastavit
zatazenie

9 CXKBHA@T

O Pozastavené
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Body prerusenia

Pridanie bodu
prerusenia

Vymazanie bodu

Bod prerusenia sa zobrazi ako ¢ervena Ciara nad alebo pod uzlom.
Cervena &iara sa zobrazuje pod uzlami trafového bodu a nad ostatnymi
uzlami.

Vac&sina uzlov programu sa pred vykonanim pozastavi. Pridanim bodu
preruSenia sa zmeni spravanie uzlov.

* Ktratovému bodu mézete pridat bod prerusenia, aby sa program v
tomto tratovom bode pozastavil. To znamena, Ze zatacka v uzle
bude ignorovana.

* Kuzlu ,Az do“ mbzete pridat bod prerusenia, ktory umozni
pozastavenie programu, ked je splnena podmienka Az do. To
znamena, ze zatacka v uzle nebude ignorovana.

Pridanie bodu preruSenia do programu

1. V programovom strome tuknite na Cislo riadka a pridajte bod
prerusenia.

2. Bod preruSenia je aktivny, kym ho z programu robota nevymazete.

Vymazanie bodu prerusenia v programe

prerusenia 1. V programovom strome tuknite na bod prerusenia a tym ho
odoberiete.
2. Program robota bude prebiehat tak, ako ma.
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3.4.6. Jeden krok v programe

Popis

Jeden Krok

Tlacidlo Jeden krok umoznuje vykonanie jedného uzla naraz, ak je robot v
manualnom rezime.
(Pozri Prevadzkovy rezim na strane 123).

To je uzito€né, ked kontrolujete, i vas program neobsahuje chyby.

Jeden Krok umoziiuje spustenie vybraného uzla programu, potom sa
pozastavi na zaCiatku nového uzla.

Funkciu Jeden Krok mbzete pouzit len vtedy, ked' je aktualny program
pozastaveny.

Ak chcete pouzit Jeden Krok na konkrétnom uzle, uzol musi podporovat aj
body prerusenia.
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3.4.7. Zakladné uzly programu

Popis

Pohyb

Popis

Zakladné programoveé uzly sa pouzivaju na vytvaranie jednoduchych
robotickych aplikacii. Niektoré zakladné programové uzly sa pouzivaju aj na
organizaciu a vytvaranie komentarov v programe robota. To moze byt
celkom uzito¢né, ak ide o obsiahly roboticky program.

Prikaz Pohyb umozriuje robotovi presunut sa z bodu A do bodu B.
Spdsob pohybu robota je dblezity pre ulohu, ktoru robot vykonava.

Q - Grafika Premenné
Pohyb Pohybl< -

Urcite, ako sa bude robot pohybovat medzi tratowmi bodmi

» Zékladné
2 ¥ Program robota
v/ Sablény 3 ¢ o Pohybk

S 4 ® Tratovy_bod_1
Hladat - - < . . < £ PN, £
5 = Nastavit lebswe ul\:wedznehhodnﬁtisa vztahuju na vaetky nasledné tratové body a zdvisia od
i « raného druhu pohybu.
Sila 6 B Cakat i pohyl
Paletizacia 7 [ samostatné okno Nastavit TCP Rychlost kibu
. 8 Zastavit P
Sledovanie O Zasta ‘Pouzwt aktfvne TCP v ‘ ‘ 60,0‘ °ls
dopravnika 9 ® Poznamka
. 10 9 m Adresdr . g i it
Skrutkovanie ) - Funkcia Zrychlenie klbu
§i2 -3 5n y Foeana < 5.0/
13 - <préz
14 b, Vyvolat
15 = g= var_2:=2 *force() O Pouzit uhly kibu
16 ¢ b Ac..
17 -

18 F Skript

19 * Prepnutie
20 B dasovad_1 Resetovat
21 % B Odoberat zo stohu

22 ® ZacPoloha_1
v

ONorméIny : ° 0 o Simuléoa.
ychlost

Ked do stromu programov pridate Pohyb, v pravej €asti obrazovky sa
zobrazi panel Pohyb.

Prikaz Pohyb ovlada pohyb robota prostrednictvom tratovych bodov.
Tratové body sa pridavaju automaticky, ked do programu pridate prikazy
Pohyb.

Dalsie informacie o tratovych bodoch.

Pomocou funkcie Pohyb mézete tiez nastavit zrychlenie a rychlost pohybu
ramena robota medzi tratovymi bodmi.

Robot sa pohybuje pomocou Styroch prikazov Pohyb. Typy prikazov Pohyb
najdete nizSie:
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PohybK

Pridanie prikazu
PohybJ

Podrobnosti

PohybL

Pridanie prikazu
PohybL

Podrobnosti

PohybP

Prikaz PohybJ vytvori pohyb z bodu A do bodu B, ktory je pre robota
optimalny.

Pohyb nemusi byt priamy medzi bodmi A a B, ale optimalny pre pociato¢nu
a kone¢nu polohu kibov.

1. V programe robota vyberte miesto, do ktorého chcete pridat prikaz
Pohyb.

2. V Casti Zakladné tuknite na Pohyb, ¢im do programového stromu
pridate tratovy bod aj s pohybovym uzlom.

3. Vyberte pohybovy uzol.
4. V rozbalovacej ponuke vyberte PohybJ.

PohybJ vykonava pohyby, ktoré st vypoéitané v priestore kibov ramena
robota. Kiby sa ovladaju tak, aby skongili pohyb v tom istom ¢ase.
Vysledkom tohto typu pohybu je zakrivena draha, ktord ma nastroj
sledovat. 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 pozaduje rychly pohyb ramena robota medzi tratovymi
bodmi bez ohfadu na drahu nastroja medzi danymi tratovymi bodmi, tento
druh pohybu je preferovatelnou vofbou.

Prikaz PohybL vytvori pohyb, ktory je priamkou z bodu A a bodu B.

1. V programe robota vyberte miesto, do ktorého chcete pridat prikaz
Pohyb.

2. V Casti Zakladné tuknite na Pohyb, ¢im do programového stromu
pridate tratovy bod aj s pohybovym uzlom.

3. Vyberte pohybovy uzol.
4. V rozbalovacej ponuke vyberte PohybL.

PohybL pohne taziskovy bod nastroja (TCP ) linedrne medzi tratovymi
bodmi. To znamena, Ze jednotlivé kiby budu vykonavat zlozitejSie pohyby,
aby sa nastroj pohyboval po priamej drahe. Spolo¢né parametre, ktoré
mozno nastavit pri tomto druhu pohybu, si poZzadovana rychlost nastroja a
zrychlenie nastroja uvedené v mm/s a mmis? a tiez funkcia.

Prikaz PohybP vytvori pohyb s kon&tantnou rychlostou medzi tratovymi
bodmi.

Zakruta medzi tratovymi bodmi je povolena, aby sa zabezpecila
konstantna rychlost. (Pozri Zatacanie na strane 206).
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Pridanie prikazu
PohybP

Podrobnosti

PohybVKruhu

Pridanie prikazu
PohybVKruhu

1. V programe robota vyberte miesto, do ktorého chcete pridat prikaz
Pohyb.

2. V Casti Zakladné tuknite na Pohyb, ¢im do programového stromu
pridate tratovy bod aj s pohybovym uzlom.

3. Vyberte pohybovy uzol.
4. V rozbalovacej ponuke vyberte PohybP.

PohybP spdsobi linearny pohyb nastroja konstantnou rychlostou

s kruhovymi zataCkami a je urCeny 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 hladsSiu
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.

Prikaz PohybVKruhu vytvara kruhovy pohyb vytvorenim polkruhu.
Prikaz PohybVKruhu mézete pridat iba prostrednictvom prikazu PohybP.

1. V programe robota vyberte miesto, do ktorého chcete pridat prikaz
Pohyb.

2. V Casti Zakladné tuknite na Pohyb.

Do programu robota pridate tratovy bod aj s pohybovym uzlom.
Vyberte pohybovy uzol.

V rozbalovacej ponuke vyberte PohybP.

Klepnite na Pridanie pohybu kruhu

o a0 bk~ w

Vyberte rezim orientacie.
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Podrobnosti

Karta Pohyb

Popis

Pohyb: Nastavenie
TCP

Robot za¢ne kruhovy pohyb zo svojej aktualnej pozicie alebo
pociatoéného bodu a pohybuje sa cez bod CezBod uréeny na kruhovom
obluku az po KoncovyBod, ktory ukonci kruhovy pohyb.

Rezim sa pouziva na prepocitanie orientacie nastroja cez kruhovy obluk.

Rezim moze byt:

* Fixny rezim: na definovanie orientacie nastroja sa pouzije len

pociatoény bod.

* neobmedzeny: vychodzi bod sa zmeni na EndPoint a zadefinuje

orientaciu nastroja.

> Roziirené
2 v Program robota ~
v Sablény 3 9 & PohybP

Hladat © Tratovy _bod_1
¢ |v PohybVKruhu
© cez bod 1
® koncovy_bod_1
= Nastavit
B Cakat
10 M@ Samostatné okno
11 © Zastavit
412 ® Poznamka
13 ¢ m Adresdr
14 = <prézane
15 ¢ @ Sucka
16 = <préza
17 e Vyvolat
18 &= var_2:=2 *force()
19 9 b Ak
20 = <prézane
21 8 Skript
22 4 Prepnutie

4
5
sila %
Paletizicia 7
8
9

Sledovanie

dopravnika
Skrutkovanie

~

295 - xBRBEZ

Grafika Premenné

PohybVKruhu

Obly pohyb sa zadéva pomacou troch
tratowych bodov: tratového bodu pred

uzlom CircleMove, tratovy bod (1), ViaPoint / \
(2) a Endpoint (3). 0

Pri fixnom reZime
Orientaciu tohto pohybu definuje vichodz
bod robota, preto zostane relativna k /

obldiku cez prechodny a koncovy bod
pohybu.

Vyberte rezim na orientéciu relativnu Ik obliku

@ Fixna

O Neobmedzena

000 @

Ro6zne moznosti funkcii na paneli Pohyb vam umoznuju pridat podrobnosti

k pohybu a pripojenym tratovym bodom.

Pomocou tychto moznosti mézete prispdsobit svoj program

Pozrite si funkcie panelu Pohyb nizSie:

Toto nastavenie pouzite, ak potrebujete zmenit TCP poc¢as programovania
robota. Toto je potrebné, ak potrebujete poCas programu robota

manipulovat s dvoma r6znymi objektmi.

Spdsob pohybu robota sa upravuje v zavislosti od toho, ktory TCP je
nastaveny ako aktivhy TCP.
Ignorovat aktivhe TCP umoznuje nastavit tento pohyb vo vztahu k prirube

nastroja.

UR16e
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Nastavenie TCP v Nastavenie TCP v pohybe

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 Pouzit aktivny TCP alebo vyberte TCP definovany
pouzivatefom.
Mozete tiez zvolit Ignorovat aktivny TCP.

Presun: Funkcia Funkcia je moznostou v podokne Presun. Pouzite Funkciu medzi tratovymi
bodmi, aby si program zapamatal suradnice nastroja.
Toto je uzitocné, ked nastavujete tratové body (pozri 3.5.13. Funkcie na
strane 306).

Pozrite si rozne funkcie nizSie.

Funkcia Funkciu moézete pouzit v nasledujucich pripadoch:

* Vybrata funkcia nema ziaden vplyv na relativne tratové body.
Relativny pohyb sa vzdy vykona s ohfadom 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;j.

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time
Rychlostny profil pohybu. Krivka je rozdelena do troch
segmentov: zrychlenie, cestovné a spomalenie. Rychlost vo faze
rovnomerného pohybu je dana nastavenim rychlosti pohybu,
zatial ¢o rychlost vo faze zrychlenia a spomalenia je dana
parametrom zrychlenia.
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Posunut: Pouzite
uhly kibu

Pohyb: Zdiefané
parametre v prikaze
Pohyb

Ked pouzivate Moved na definovanie waypointu, mézete pouzit Use joint
angles (Pouzit uhly kibov) ako alternativu k 3D pozicii.

Tratové body definované pomocou funkcie Pouzit uhly kibu sa neupravuiju,
ak sa program presunie medzi robotmi.

To je uzito€né, ak instalujete svoj program do nového robota.

Pouzitim moznosti Pouzit uhly kibov je moznost TCP nedostupna.

Zdiefané 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.

x
> Zakladné Q - Grafika Premenné

= - 2 ¥ Program robota ~ Pohyb PohybK v
87 SRy 3 9 o PohybK Urdite, ako sa bude robot pohybovat medzi tratovymi bodmi.
—— 4 ® Tratovy_bod_1
Hladat . < e ” . PRI P
5 - Nastavit N\zbswe ul\;wedznehhodngtésa vztahujl na vietlcy nasledné tratové body a zévisia od
i - raného druhu pohybu,
Sila 6 E Cakat VYl pohyt
Paletizacia 7 [ Samostatné okno Nastavit TCP Rychlost kibu
P 8 Zastavit
Sledovanie o ‘Poué\t‘ alktfvne TCP hd ‘ ‘ 60,0‘ °fs
dopravnika 9 ® Poznémka
. 10 ¢ m Adresd .
Skrutkovanie 2 Funkcia Zrychlenie kibu
4 I\> ‘Zéldadr'wa - | ‘ B0,0‘ °fs?
15 &= var_2:=2 *force() O Pouzit uhly kibu
16 ¢ b Ak
17 = <prézdne
18 F Skript

19 * Prepnutie
20 ® casoval_1 Resetovat
21 ¢ B Odoberat 2o stohu

22 ® Zac¢Poloha_1
~

ONormélny ' ° m o S\mu\éua.
ychlost

Tratové body
Popis Tratové body su jednou z najdélezitejSich Casti robotického programu,
ktoré robotickému ramenu hovoria, kam sa ma postupne pohybovat.
Pridanie tratovych Tratovy bod trasy sprevadza prikaz Pohyb, takze pre prvy tratovy bod je
bodov f e
potrebné pridat Pohyb.
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Pridanie tratového
bodu do programu
robota

Pridanie dalSich
tratovych bodov k
prikazu Pohyb alebo
tratovému bodu

1. V programe robota vyberte miesto, do ktorého chcete pridat prikaz
Pohyb.

2. V Casti Zakladné tuknite na Pohyb.

Do programu robota pridate tratovy bod aj s pohybovym uzlom.

Universal Robots Graphical Programming Environment

<unnamed>*
default

o N -

Variables

Move 1
B e Move
Bl 2 @b Move] Specify how the robot will move between waypoints.
Direction 3 © Waypoint_1
The values below apply to all child waypoints and depend on the selected moverment
Wait type
Set Set TCP Joint Speed
Popup Use active TCP -] \ 60.0/%s
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
1 b ‘Base - ‘ ‘ 80.0‘ °fs?
Folder
Set Payload

O Use joint angles

o 0 O 5wwar,h;.m.

1. V programe robota vyberte uzol Pohyb alebo uzol tratovy bod.
2. V Casti Zakladné tuknite na Tratovy bod.

Dodatocny tratovy bod sa prida do uzla Pohyb. Tento tratovy bod je
sucastou prikazu Pohyb.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Log

Q - Graphics Variables
- ! 18l Robot Program Waypoint
Waypoint 2 @ < Movel
Direction 3 © Waypoint 1 Waypoint_3
4 ® Waypoint 2
— e
Set ?
Popup
| Edit pose |
Halt
Comment “ L Move here
Folder
Set Payload
> Advanced @ stop at this point (® Use shared parameters
Blend with radius int Speed 60
© O
0 Joint Acceleration 80
O Time 2.0
Add Until
= —
23S XBHEHEES

O Normal

000 a8

Dodatocny tratovy bod sa prida pod tratovy bod, ktory ste vybrali v

programe robota.
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Podrobnosti Pouzitie tratovych bodov znamena pouzitie nau¢eného vztahu medzi
funkciou a TCP v prikaze Pohyb. Vztah medzi funkciou a TCP aplikovany
na aktualne vybratu funkciu dosiahne pozadovanu polohu TCP. Robot
vypocita, ako polohovat rameno, aby aktualne aktivnhe TCP dosiahlo
pozadovanu polohu TCP.

Nastavenie tratovych bodov

Popis Tratové body mézu byt nakonfigurované réznymi spésobmi v zavislosti od
nastavenia, aplikacie a polohy tratového bodu v programe robota.

Pomenovanie Ked pridate tratové body do programu robota, automaticky dostanu
tratovych bodov jedine¢ny nazov.
Pouzivatel méze zmenit nazov tratového bodu.

Pomenovanie 1. Skontrolujte, Ci sa nachadzate na karte Prikazy na pravej strane
tratového bodu obrazovky

2. Vyberte tratovy bod, ktory chcete premenovat

3. Tuknite na tla¢idlo Premenovat /

4. Zadajte novy nazov

5. Tuknutim na Odoslat uloZite novy nazov

[ Universal Robots Graphical Programming Environment

<unnamed:>*
default ,!;; ﬁ E
Run Log - o i
V Ba q _ Graphics Variables
Move .
: ¥ Robot program Waypoint
Waypoint 2 9 & Move/
Direction 3 ©| Waypoint 1 Waypoint_1 %
Wait
v ?
Popup |Maximum of '15' characters.
Edit pose
7]
Waypoint_1 xxxx¥
0 # + & @ % ) ' ? < > -—
e 1 2 3 4 5 6 7 8 9 0 = Backspace
a w € r t v v ! ° P Submit
- >mi
+
a s d f g h i k 1 [ 1
A 1{ }
4 shift z x c v b n m ( )
< »
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Tip

Prepojenie

tratovych bodov

Podrobnosti

Zastavif v tomto
bode

Na tomto mieste

pouzite Zastavit

Tip

Priklad pouzitia

Zatacka
s polomerom

Pouzitie zatacky
s polomerom

Tip

Vo velkom programe mozete mat ¢asto viac ako 50 tratovych bodov, preto
si vytvorte pravidla pre pomenovania, ktoré vam davaju zmysel.

Oznacenim ikony linky sa tratové body prepoja a zdiefaju informacie o
polohe.

Dalsie informacie o tratovom bode, ako je polomer zatagky, rychlost
nastroja/spoja a zrychlenie nastroja/spoja sa konfiguruju pre jednotlivé
tratové body, aj ak su prepojené.

Program robota nakonfigurujete tak, aby zastavil na tomto tratovom bode.
Robot spomali pohyb smerom k tomuto bodu a bude pokracovat k
dalSiemu tratovému bodu.

1. Vyberte tratovy bod, ktory chcete upravit
2. Na pravej strane obrazovky vyberte O Stop at this point
To je vhodné na to, aby sa robot presunul do presnej polohy.

Ked chcete robot premiestnit mimo zvarania alebo obsluhy stroja.

Mozete pridat polomer zatacky na zatocenie pohybu ramena robota medzi
tratovymi bodmi. Podrobny opis pre zatacanie najdete na tomto odkaze.

Ked k tratovému bodu pridate zatacku, prechod medzi tratovymi bodmi
bude plynulejsi a efektivnejsi. Vd'aka tomu sa rameno robota pohybuje
plynulejSie, ale nie je to pouzitelné pri kazdom pohybe ramena robota.

1. Vyberte tratovy bod, ktory chcete upravit
O Blend with radius

2. Na pravej strane obrazovky vyberte
3. Pridajte ¢islo [mm] a nastavte polomer zatacky

4. Tuknutim na Odoslat ulozite ¢islo

Ak pouzivate viacero tratovych bodov na vedenie prechodu medzi dvoma
bodmi, mbzete medzi nimi pouzit zatacku, aby bol celkovy pohyb plynule;jsi
a efektivnejsi.
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Pouzit spolo¢né
parametre

Priklad pouzitia

Rychlost kibu /

zrychlenie

Uprava rychlosti
alebo zrychlenia
kibu

Priklad pouzitia

Toto je predvolené nastavenie pre tratovy bod.
Nastavenia sa skopiruju z nadradeného prikazu Pohyb.

Pouziva sa vtedy, ked sa v nadradenom prikaze Pohyb NEMENI rychlost a
zrychlenie kibu.

V prikaze Pohyb mézete upravit rychlost a zrychlenie kibov pre kazdy
tratovy bod.

1. Vyberte tratovy bod, ktory chcete upravit

2. Na pravej strane obrazovky nastavte rychlost alebo zrychlenie kibu
vyberom polozky

O Joint Speed

Joint Acceleration

3. Pridajte hodnotu pre rychlost

4. Pridajte hodnotu pre zrychlenie

Ak vytvorite program na paletizaciu, mozete dosiahnut to, Ze sa tratovy
bod bude pri umiestfiovani predmetov pohybovat pomalsie, a pri pohybe
pre zdvihnutie sa bude pohybovat rychlejSie.

Cas Cas potrebny na dosiahnutie tohto tratového bodu mézete zmenit.
Maximalna hodnota je 21 600 sekund/6 hodin.
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Pridanie ¢asu v 1.
sekundach

Vyberte tratovy bod, ktory chcete upravit

2. Na pravej strane obrazovky vyberte @ Time
3. Pridajte Cislo v [s]

4. Tuknutim na Odoslat ulozite ¢islo

Pridat az do

Kroky

Pevny tratovy bod

Teraz potrva [s], kym sa rameno robota presunie k tomuto tratovému bodu.

1 v Robot Program w. i
laypoint [Fixed posttio -
Waypoint 2 ¢ o vove) yP
Direction 3 -0papd] Waypoint_1
Wait
TR ?
Halt
Commen v "
d b y
Folder
Set Payload
ST @ seop o tis ot
O Blend vith acius B
> Templates ;
9 80
20
Add Uit
8o xBBETD

Pridanim ,Az do“ sa vam zobrazi niekolko r6znych moznosti konfiguracie
vasho tratového bodu.

Podrobné pokyny najdete na odkaze Pridat az do na strane 215.

Q - Grafika Premenné
Pohyb x
w 1 X Nastavenia premennych Az do

Tratovy bod 2 v Program robota Nastavit podmienku zastavenia

iy 3 ¢ s Pohybl Robot sa bude pohybovat vo vybranom smere, a2 lkym nebude dosiahnutd podmienka

— 4 ¢ v Smer: Zékladiia X+ az do

Gt 5 » Azdo

Nastavit Vyraz f(X)

Samostatné

okno

Zastavit Vzdialenost 9 9

Poznéamka M e

Adresar . A

Nastavit Kontakt nastroja 7

zatazenie -

o " @ Pre zistenie kontaktu sa odporti¢a rychlost néstroja niz&ia ako 100,0mm/s
) Sablény n

Vstup I/O
/Iv\n

49 o XEBRA@T

Pridat aZ do

Pridat Clcon C)
o 0 O S\Mu\éc\a.

o Vypnut
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Popis

Pevny tratovy bod

Pevny tratovy bod je Standardny tratovy bod pouzivany v systéme
PolyScope.

Je to pevné miesto vzhfadom na nastaveny suradnicovy systém
(predvolene zakladna robota), na ktoré sa robot po vyzve vrati.

Tratovy bod s pevnou polohou sa uci fyzickym pohybom ramena robota do
danej polohy. Robot mézete presuvat pomocou 3.1.4. VVolny chod na
strane 113 alebo pomocou 3.6. Karta Pohyb na strane 328 v PolyScope.

Kedy ho pouzit

* Ak sa robot musi presunut na konkrétne miesto (aby sa pohyboval
okolo zariadenia alebo sa presunul na konkrétne miesto pre
operacie, ako je zdvihnutie alebo polozenie).

* Ked vytvorite cely program robota pomocou pevnych tratovych
bodov vzhfadom na miesto, t. j. vzhladom na zakladriu robota.
Robota mozete premiestnit a predefinovat umiestnenie zakladne
robota, potom bude program robota pracovat na novom mieste.

Ked NIE JE na pouzitie:

* Ak chcete, aby bola poloha tratového bodu dynamicka. Pevné
tratové body su statické pozicie a menia sa len pri zamernej
aktualizacii alebo ked' su relativne voci suradnicovému systému.

Pri pridavani prikazu Pohyb mézZete do programu robota pridat pevny
tratovy bod. Nie je rozdiel, ¢i prikaz Pohyb je PohybJ, PohybL alebo
PohybP.

UR16e
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Pridanie tratového bodu do programu robota

1.
2.

Priklad

V karte Program vyberte moznost Zakladné.
Pridajte prikaz Pohyb
Vyberte automaticky vygenerovany tratovy bod

a. VSimnite si, ze voli€ je automaticky nastaveny na

Fixed position v

Tuknutim na
na kartu Pohyb

prejdete

Nastavte tratovy bod

Tuknutim na zagiarkavacie poli¢ko O ulozite tratovy bod a
vratite sa na kartu Program

“~ Tratovy bod

Premenné

adnt
2 v Program robota

— Pevnd poloha -
\v Sablény 3 ¢ < PohybP

r—— 4 @ Tratowy bod 1 [2 | wetovs pod 1
= 5 @ [v PohybVKruhu
=il 5 ® cez_bod_1
Paletizacia 7 @© koncovy_bod_1 A
- ]
ol 8 Nastavit' )
dopravnika 9 B Cakat Upravit poziciu
Skutkovanie. 10 Samostané okno
1 © Zastavi
13 ¢ m Adresdr
@ Pouzit spolocny polomer zatat... (@) Pouit spolocné parametre
O Zatéeka s polomerom QO Rychiost néstroja 250
25 Zrychlenie néstroja 1200
18 8= var_2:=2 * force() v g
19 ¢ b Ak O 2,0
20 =] <prézane
21 B skript

22 % Prepnutie

23t a1 — Pridat a2 do
235 XKER ‘

O Norméiny

Ked odoberate obrobok z Tskfucovadlo v aplikacii obsluhy stroja, nastavte

tratovy bod do pevnej polohy, aby ste sa vyhli akémukolvek kontaktu so
zariadenim.

1Pri strojovom obrabani drzi sklu&ovadlo nastroj, ktory vykonava pracu na obrobku. Napriklad
skfu¢ovadlo je €ast vitacky, ktora sa pripaja k vrtaku.
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Nastavenie pevného tratového bodu

Popis

Nastavenie pevného
tratového bodu

Nastavenie pevného tratového bodu znamena, Ze rameno robota
presuniete do polohy konkrétneho tratového bodu, ktory chcete nastavit.
Potom sa tratovy bod ,nastavi“ v programe robota ako poloha v celkovom
pohybe ramena robota.

Mozete pouzit rezim volného chodu alebo m6zete pohybovat ramenom

robota pomocou manualnych ovladacich prvkov na karte Pohyb. Pozri:
Pohyb na strane 186

Pridanie tratového bodu do programu robota

UR16e
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1. V programe robota vyberte miesto alebo uzol, do ktorého chcete
pridat pevny tratovy bod.

2. V Casti Zakladné tuknite na Tratovy bod.

3. Vyberte novo pridany tratovy bod v programe robota.

4. Klepnite na _

Spdsob, akym pohybujete ramenom robota, aby ste nastavili tratovy bod,
zavisi do velkej miery od programu robota, aplikacie, ktoru vytvarate,
konfiguracie TCP atd.

Neexistuje ziadny najleps$i spdsob nastavenia tratového bodu.

* Ak chcete pohybovat ramenom robota tak, aby sa TCP pohybovalo
linearne, pouzite Sipky TCP.

* Ak chcete pohybovat ramenom robota pomocou vofného chodu,
kliknite na tlacidlo Volny chod.

* Ak poznate presnu polohu suradnic dalSieho tratového bodu, moézete
na pohyb ramena robota pouzit polohu nastroja.

* Ak chcete presunut konkrétny kib, pouzite hodnoty polohy kibu

[_m Universal Robots Graphical Programming Environment
M <unnameds* ]
REi-Ird [ARD e B @ H
TCP Position Robot Tool Position
Feature Active TCP
Niew | /Tcp x| 118.02)mm Rx| 0.127|rad
¥ | -282.10/mm RY| 3.139|rad
]
z| 155.7¢/mm Rz| 0.000|rad
Joint Position
Base -37.73 °
[ ] [ A ]
TCP Orientation
Shoulder -62.35 °
[ n 1
Elbow -106.79 °
[ N 1
E Wrist 1 -100.86 °
[ N 1
O e Wrist 2 90.00 °
OK Cancel [ 1
Wrist 3 62.04 °
ﬂ.? Home A Align Freedrive > I " ]
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Relativny tratovy bod

Popis

Priklad: Pridanie
relativheho
tratového bodu

Relativny bod trasy sa vytvori definovanim dvoch bodov trasy. Tieto dva
tratové body uréuju vzdialenost a smer, ktorym by sa mal relativny tratovy
bod pohybovat

Relativny tratovy bod méze byt definovany k predchadzajucej polohe
robotického ramena, napriklad ,,dva centimetre dofava®“.

Druhy tratovy bod je zavisly od prvého.

Tento tratovy bod je mozné vytvorit pri pridavani relativnheho tratového
bodu. Méze to byt aj predtym definovany tratovy bod, napriklad pevny
tratovy bod.

Kedy pouzit:

* Pri pouziti funkcie Pred zacatim na priamy pohyb robota z fubovolnej
polohy. Napriklad, ak sa robot zastavi v polohe v blizkosti dielov.

* Ak je prvy tratovy bod relativny a stlaite tlaCidlo prehravania. Na
spustenie programu nemusite robota premiestriovat do polohy.

* Pri pouziti podprogramov na vykonavanie opakovatefnych pohybov
na réznych miestach okolo robota. Napriklad skrutkovanie na
viacerych miestach: posun o 50 mm nadol, zapnutie/vypnutie
skrutkovaca, posun o 50 mm nahor.

Kedy nepouzivat:
* Ak je potrebné opakovane dosiahnut urcité miesto.

* Ak je pozadovana konstantna draha.

Presun robota o0 20 mm pozdiz osi z nastroja:

var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Movel
Tratovy bod 1 (relativna poloha):

PouzZite premennu=var 1, Funkcia=Nastroj

UR16e
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Pridanie relativheho
tratového bodu do
programu robota

Podrobnosti

1. V karte Program vyberte moznost Zakladné
2. Tuknite na Tratovy bod

a. Vsimnite si, ze voli€ je automaticky nastaveny na pevnu
polohu

b. Zmente tratovy bod na relativhu polohu.
Nastavte prvy tratovy bod (od bodu...)
4. Nastavte druhy tratovy bod (...do bodu)

<bez ndzvu>
default*

od i o
> Zakladné

> Rozéirens 2 v Program robota ~
v Sablény 3 9 & PohybP

Hiadat @ Tratovy bod 1
@ v PohybVKruhu
© cez_bod_1
@ koncovy_bod_1

Premenné

Relativna poloha

Tratovy bod
Tratowy_bod_1 S

Relatiyny pohyb dany rozdielom medzi polohami z a do
Od bodu po bod
Nastavit bod ‘ Nastavit bod |

Sila
Paletizacia

= Nastavit 0.0 mm

Sledovanie

dopravnika B Cakat'

M@ Samostatné okno

O Zastavit

412 @ Poznimka I
13 ¢ m Adresar

©®No s

10
Skrutkovanie
1 Pohnut sem

178,8 °

@ Pouzit spolocny polomer zatat... (@) Pouit spolocné parametre

O zatécka s polomerom O Rychlost néstroja

17 L Vivolat
18 8= var_2:=2 * force()
19 ¢ b Ak O

Zrychlenie nastroja 1200

20 - Jne
21 8 Skript
22 % Prepnutie

23 Facuar 1 Pridat a2 do
E 2 A-RS g N |

O Norméiny

Pohyb medzi dvoma relativnymi bodmi je vzdy najkratSou cestou pre
robota v zavislosti od typu pohybu.

Vzdialenost pre relativne tratové body sa vztahuje na karteziansku
vzdialenost medzi TCP v dvoch polohach. Uhol udava, o kofko sa zmeni
orientacia TCP medzi dvoma polohami, alebo presnejSie, dizku vektora
rotacie opisujuceho zmenu orientacie.

Pred presunom programu do relativneho tratového bodu nezalezi na tom,
kde sa relativna poloha tratového bodu nachadzala v okoli robota.
Akonahle sa systém PolyScope presunie na relativny tratovy bod v strome
programu, robot sa presunie zo svojej aktualnej polohy do vzdialenostia v
smere, ktory ulozil relativny tratovy bod.

Opakované relativne polohy mézu dostat rameno robota mimo jeho
pracovného priestoru.
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Pripad pouzitia:
Zvaranie a zmena
zvaracich prvkov

Ak méte postup zvarania a potrebujete zvarat $ev okolo obdiznika, mbézete
definovat prvy roh pomocou pevného tratového bodu a potom prinatit
robota a zvaraci nastroj, aby spracovali zvy$né tri rohy pomocou
relativnych tratovych bodov.

Prvy tratovy bod za&ne zvaraci $ev okolo obdiznika a relativne tratové
body dokoncia zvysné rohy.

Ak potom potrebujete zvarat dalSie obdiznikové tvary, &i uz vacsie alebo
mensie, mdzete zmenit vzdialenost relativnych tratovych bodov a rychlo
tak upravit program robota.

UR16e
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Premenlivy tratovy bod

Popis Premenny tratovy bod sa presunie do polohy uréenej premennou v
PolyScope.
Premenna musi byt vo formate p[x, y, z, rx, ry, rz], €©o umoziuje
aktualizovat jeden tratovy bod v strome programu zmenou hodnoty X, Y, Z,
RX, RY alebo RZ bez toho, aby bolo potrebné ru¢ne resetovat tratovy bod.

Kedy ho pouzit
* V kombinécii s prvkami skriptovania.

* Pri prijimani udajov z externych zariadeni na ur¢ovanie polohy, ako
su kamery atd.

Kedy ho nepouzit
* Ak je potrebné opakovane dosiahnut urcité miesto.
* Ak nepouzivate premenné alebo externé zariadenia.

* Ak je potrebné presunut sa na tratovy bod ru¢ne alebo ho
nadefinovat pomocou posunutia alebo vofného chodu.

Pridanie
premenlivého
tratového bodu

Pridajte premenlivy tratovy bod, ktory je mozné upravit pocas
prechadzania programom robota.
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Pridanie
premenilvého
tratového bodu do
programu robota

Podrobnosti

1. V karte Program vyberte moznost Zakladné
2. Pridajte prikaz Pohyb
Vyberte automaticky vygenerovany tratovy bod

a. VSimnite si, ze voli€ je automaticky nastaveny na pevnu
polohu.

b. Prepnite voli¢ do polohy Variabilné.

4. V rozbalovacej ponuke vyberte premennu.

ik ia Dennik . Novy. Otvori. e
\zékiaing Q Grafika Premenné

ety 2 v Program robota ~

. Tratovy bod Premenlivd poloha ¥
Tratovy bod 3 ¢ ¢ PohybP
@ Tratovy_bod_1 Posun(t robota do premenlivej polohy
© Premennd

Smer 4
5
6 9V PohybVKruhu
7
8

Cakat Pouit premennti |<Premenna> v
@ cez_bod_1

) @ koncovy_bod_1

S 9 = Nastavit

10 B Cakat

11 @ Samostatné okno

Poznamka 12 @ Zastavit I

Adresar 13 @/ Poznimka

Nastavit

Zastavit

Nastavit

Jatasenio 15 - @ Poutit spoloény polomer zatéé... (@) Pouit spolocné parametre

S Rozsirans 13 ¢ f’uc‘@ O zatéika s polomerom O Rychiost néstroja
e 25 Zrychlenle néstroja 1200
> Sablény 18t Vyvolat 0 v !

19 3= var_2:=2 *force()
20 9 b Ak

21 - <prazadne

22 & Skript

4 Prannutia.

o3 i _ Pridat a2 do
E 2 AR g N |

O Norméiny

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 rotacnym vektorom, ktory je dany vektorom rx, ry, rz.
Dizka osi udava uhol oto¢enia v radianoch a samotny vektor udava os,
okolo ktorej sa otaca.

Pozicia je vzdy udana vzhladom 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 Zatacanie na strane 206).

Ked pocas spustenia programu polomer zatacky prekryva bod, robot ho
bude ignorovat a presunie sa na d'alsi.
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Zatacanie

Popis

Zatacanie umoznuje robotu hladky prechod medzi dvoma trajektoriami bez
zastavenia v tratovom bode medzi nimi.
Zatacanie urychluje chod programu robota, pretoze ked vytvorite plynuly
prechod medzi trajektoriami, vyhnete sa spomaleniu a zrychleniu medzi
trajektoriami.
Dalsie informacie o zatagani najdete v nasledujucich &astiach:

* Parametre zatacky na strane 208

* Trajektorie zatacky na strane 210

* Podmienené trajektorie zatacky na strane 212
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Priklad: Zatacanie v
aplikacii Zdvihnut a
polozit

Robot zagina v tratovom bode 1 (WP 1), a musi vyzdvihnut objekt v bode
3 (WP_3).

Aby sa zabranilo kolizidm s objektom a inymi prekazkami , robot sa musi
vyhnut (0) pouzitim tratového bodu 2 (Wwp_2).

Na vytvorenie trasy, ktora spifia poziadavky, treba zadat tri tratové body.

@ ® wp >
Wp_1

@ wp 3

(wP_1):pociatoCna pozicia, (WP _2):cez bod, (WP_3):pozicia
vyzdvihnutia, (0): prekazka.

Bez konfiguracie d'alSich nastaveni sa robot na kazdom tratovom bode
velmi kratko, ale Uplne zastavi a potom pokracuje v pohybe.

Pri tejto ulohe nie je zastavka v bode (WP _2) optimalna, pretoze hladka
otoCka by si vyziadala menej Casu a energie a stale by splfiovala
poziadavky. Je dokonca prijatefné, ze robot nedosiahne (WP _2) presne,
pokial sa prechod z prvej trajektérie na druhu trajektoriu uskuto€ni v
blizkosti tejto polohy.

Zastaveniuna (WP_2) sa da vyhnut konfiguraciou zatacky pre tratovy
bod.

To umozniuje robotovi vypocitat plynuly prechod na dal$iu trajektoriu.

Prvotny parameter pre zatacku je polomer.
Ked je robot v rozsahu polomeru zatacky tratového bodu, méze zacat

zatacat a odchylit sa od pévodnej trasy. Umoznuje mu to rychlejSie a
hladSie sa pohybovat, pretoze nemusi spomalovat a znovu zrychlovat.
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Parametre zatacky

Popis Zatacanie umoznuje robotu hladky prechod medzi dvoma trajektoriami bez
zastavenia v tratovom bode medzi nimi.
Zatacanie urychluje chod programu robota, pretoze ked' vytvorite plynuly
prechod medzi trajektoriami, vyhnete sa spomaleniu a zrychleniu medzi
trajektoriami.

Parametre zatd¢ky = Okrem tratovych bodov ovplyviuju trajektoriu zatacky mnohé dalSie
parametre.

* polomer zatacky (r)
* pociatocna a konec¢na rychlost robota (v polohachpl ap2)

* Cas pohybu (napr. nastavenie Specifického ¢asu pre trajektériu
ovplyvni pociato¢nu/koncovu rychlost robota),

* typy trajektorii, od ktorych a ku ktorym zato€i (PohybL, PohybJ)

I
Wp_1 ! * \
'

()
N
)
|
|
|
|

® WP_3

Zatocit nad (wP_2) s polomerom (r), poCiatocna poloha
zatacky pri p1 a konecna poloha zatacky prip2. (0) je prekazkou.
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Ak sa nastavi polomer zatacky, trajektoria 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 predchadzajuceho alebo
nasledujuceho tratového bodu.

Ak sa dve zatacky prekryvaju, na karte Dennik sa zaznamena
upozornenie. DalSie informécie najdete na karte Protokol.

We_1

We_4

Prekryvanie polomeru zmesi nie je povolené (*).
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Trajektérie zatacky

Popis

Trajektérie zatacky

Zatacanie umoznuje robotu hladky prechod medzi dvoma trajektoriami bez
zastavenia v tratovom bode medzi nimi.

Zatacanie urychluje chod programu robota, pretoze ked' vytvorite plynuly
prechod medzi trajektoriami, vyhnete sa spomaleniu a zrychleniu medzi
trajektoriami.

WP_3

Kibovy priestor (MoveJ) vs. karteziansky priestor (MoveL) pohyb
a prelinanie.
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Copyright © 2009-2023 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

V zavislosti od typu pohybu (t. j. PohybL, PohybdJ alebo PohybP) sa
vygeneruju odliSné trajektorie zatacky.

* Zatacky v PohybeP Pri zatacani v PohybeP sa poloha zatacky drzi
kruhového obluka pri konStantnej rychlosti. NatoCenie zataca
hladkou interpolaciou medzi dvomi trajektoriami. Pohybd alebo
PohybL sa da zatocit do PohybuP. V takom pripade robot pouzije
kruhovu oblukovu zata¢ku PohybuP a interpoluje rychlost dvoch
pohybov. PohybP sa neda zatocit do Pohybu J ani PohybulL. Miesto
toho sa posledny tratovy bod PohybuP poklada za bod so
zastavenim bez zatacky. Zatacka sa neda urobit, ak su obe
trajektorie 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.

* Zatacky s PohybomdJ Zatacky Pohybud vytvaraju hladky obluk v
priestore kibu. Stava sa to pri zata¢kach z PohybuJ do Pohybul,
PohybuJ do PohybulL a PohybuL do Pohybud. Zatackou vznikne
hladSia a rychlejsia trajektoria nez pri pohyboch bez nej (pozri
Obrazok 15.6). Ak sa Specifikovani profilu rychlosti pouzije
rychlost a zrychlenie, zata¢ka pocas zata¢ania zostane vo svojom
polomere. Ak pouzijete ¢as namiesto rychlostia zrychlenia na
urcenie rychlostného profilu oboch pohybov, trajektoria zatacky
bude sledovat trajektoriu povodného pohybu PohybdJ. Ak maju oba
pohyby ¢asové obmedzenie, pouzitie zataCok nesetri Cas.

* ZataCky v Pohybel Pri zataCani v Pohybel sa poloha zatacky drzi
kruhového obluka pri konStantnej rychlosti. Natocenie zataéa
hladkou interpolaciou medzi dvomi trajektoriami. Robot méze na
trajektorii pred opisanim kruhového obluka spomalit, aby sa vyhol
velmi vysokému zrychleniu (napr. ak sa uhol medzi dvomi
trajektoriami blizi k 180 stupfiom).
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Podmienené trajektérie zatacky

Popis Zatacanie umoznuje robotu hladky prechod medzi dvoma trajektoriami bez
zastavenia v tratovom bode medzi nimi.
Zatacanie urychluje chod programu robota, pretoze ked' vytvorite plynuly
prechod medzi trajektoriami, vyhnete sa spomaleniu a zrychleniu medzi
trajektoriami.
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UNIVERSAL ROBOTS

Podmienené
trajektorie zatacky

Tento priklad je velmi situacny, ale ukazuje, ze program robota moze vo
velmi zriedkavych situaciach vypocitat uzly programu pred vykonanim.

Trajektéria zatacky je ovplyvnena tratovym bodom, kde je nastaveny
polomer zatacky, a nasledujiucim bodom v strome programu.

V tomto priklade je okolie zatacky ovplyvnené (Wwp_1) a (WP_2).
Dosledok toho sa stava zrejmejSim pri zatacke okolo (Wp_2) vtomto
priklade.

Existuju dve mozné koncové polohy a na ur€enie dalSieho tratového bodu,
do ktorého sa ma zatocit, robot musi vyhodnotit aktualne od¢itanie
digitéalneho vstupu[1] uz privstupe do polomeru zatacky.

To znamena, ze vyraz ak. . . potom sa vyhodnoti skér, ako skutocne
dosiahneme ciefl ¢o je pri pohfade na sekvenciu programu trochu proti
intuicii. Ak je tratovy bod bodom so zastavenim a po fom nasleduje
podmieneny vyraz na stanovenie dalSieho tratového bodu (napr. prikaz
V/V), vykona sa, ked sa rameno robota zastavi v tomto tratovom bode.
(WP 2)

MoveL

WP I

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

if (digital input[l]) then
WP F 1

else
WP F 2

@1l i

WP_F_2

WP _I je pocCiatocny tratovy bod a existuju dva potencialne
konecné tratové body wp F 1 awpP F 2, vzavislostiod
podmieneného vyrazu. Ked' rameno robota vstupi do druhého spojenia
(*), vyhodnoti sa podmieneny vyraz , ak.
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Pridat az do
Popis Uzol programu Az do definuje kritérium zastavenia pohybu.
Z prikazov Smer a Tratovy bod mézete pridavat uzly ,Az do*.
Smerovy uzol mézete pridat len k PohybL a PohybP.
Robot sa pohybuje pozd|z trasy a zastavi sa pri zisteni kontaktu.
Pre jeden pohyb mozete pridat viaceré kritéria zastavenia. Pohyb sa
zastavi pri splneni prvej podmienky Until.
Mézete pridat viacero prikazov ,Pridat az do“ po sebe, pretoze pred
vykonanim akcie méze byt splnenych viacero podmienok.
\:‘Zé“'a"“ T Q - Grafika Premenné
Pohyb 1 X Nastavenia premennych Az do
Tratovy bod 2 ¥ Program robota Nastavit podmienku zastavenia
S 3 ¢ « PohyblL Robot sa bude pohybovat vo vybranom smere, aZ kym nebude dosiahnutd podmienia
= 4 @V Smer: Zakladia X+ azdo
Cakat 5 » Az do
Nastavit Vyraz ‘ f (X)
Samostatné
okno
Zastavit ‘ Vzdialenost ‘ ° 9
Poznémka e
Adresar
Nastavit ‘ Kontakt nastroja 7
zatazenie
(@ Pre zistenie kontaktu sa odportiéa rychlost néstroja nizéia ako 100,0mm/s
Y\
ridat a2 do ridat kon
29> xBEEZ [+ ] pria d Pd\C’
OVypnm' ,47:: o 0 O S\mu\é(\a.
* Vzdialenost
* Kontakt nastroja: (pozri Smer na strane 220)
* Vyraz
* Vstup l/O:
* Pridat ukon
Vyraz Tento uzol pouziva vlastny programovy vyraz na zastavenie pohybu

robota. Na zadanie podmienky zastavenia mozete pouzit aj vyraz.
Podmienky zastavenia je mozné zadat aj pomocou premennych a funkcii
skriptu.
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Pridanie vyrazu ,AZ 1. Po pridani

prikazu ,Az do“ tuknite na polozku

do“ do programu
robota Expression
2. Tuknite na ZIté vyrazové pole
3. Pridanie vyrazu pomocou klavesnice
4. Tuknutim na polozku Odoslat’O ulozite vyraz
5. Vyberte, €i chcete pouzit zdielané spomalenie alebo viastné
spomalenie.
Universal Robots Graphical Programming Environment
Q _ Graphics Variables
Move
Waypoint ; hS ;";:v:"’g"am Until - ‘ExpreSSion hd
Direction 3 ® v Direction: Base X+ Enter the Until text that wil be executed as script code by the URController
- 4 » Until expression
Wait If an Action is added this will be executed when the Until condition is reached
Set
Popup
Halt ‘
Comment @ Use Shared Deceleration
Folder Y " O Use Custom Deceleration
Set Payload 1200
- Add Until Add Action
2SS XBREZ S
O Normal ° 0 o Sw‘rw,ﬂatu:wn.
Vzdialenost Tento uzol zastavi pohyb Smer, ked robot prejde urcitu vzdialenost.
Rychlost sa spomaluje tak, aby sa robot zastavil presne na prislu$ne;j
vzdialenosti.
Ako podmienku zastavenia mézete pouzit aj konkrétnu vzdialenost.
Priklad Funkciu vzdialenosti méZete pouzit na posunutie nastroja o uréitu

vzdialenost pred Uplnym zastavenim, napriklad na vzdialenie nastroja od

obrobku.
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Pridanie vzdialenosti
»,AZ do“ do programu
robota

Kontakt nastroja

1. Po pridani prikazu ,AZ do“ fuknite na polozku

Distance

2. Zadaijte vzdialenost v mm

3. Vyberte, ¢i sa ma zastavit po prejdeni danej vzdialenosti, alebo ¢i ma
zatocCit podfa polomeru. Kliknutim sem si mézete precitat viac o
zatackach.

Tento uzol umoznuje robotovi zastavit pohyb po nadviazani kontaktu s
nastrojom.

Tento uzol mézete pouzit na zastavenie pohybu, ked’ nastroj robota zisti
kontakt.

Mozete tiez definovat spomalenie zastavenia a zatiahnutie nastroja.

Priklad Uzol Kym kontakt nastroja mézete pouzit pre aplikacie ako ukladanie do
stohu/odoberanie zo stohu, pri ktorych Uzol Kym kontakt nastroja uréuje
vysSku stohovanych predmetov.
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Pridanie ,Az do 1. Po pridani prikazu ,AZ do" tuknite na polozku
kontaktu® do
programu robota

Tool Contact

~ default = Otvori..  Ulosi
Vv Zakladné Q - Grafika Premenné
Pohyb
1 i " 5 < "
= X Nastavenia premennych Az do - [Kontakt nastroja -
Tratovy bod 2 v Program robota
Sy 3 @ b Pohybk Robot sa bude pohybovat a2 do chvile, kym néstroj nezaznamené néraz. Robot sa
4 ¢ @ Tratovy_bod_ 1 zastavi podla nastaveného spomalenia.
Cakat 5 £
5 ¥ AZ do kontaltu: Zatiahnut0,00  pr zigtenje kontaktu sa odportica rychlost néstroja niz&ia ako 100,0mmis
el Po pridant ikonu bude vykondvany, a2 kym sa nedosiahne podmienia ,a2 do”
Samostatné
okno
Zastavit at v
[ Presundt na kontaktny bod — Vzdidlenost
Poznémka »  Vazdialenost od kontakiného bodu
- —  Kontakt
Adresér . o00mm
+
Nastavit Zastavenie robota
zatazenie
o —
> Sablsny @ Pouit viastné spomalenie
20000 °/s?
< > Pridat a2 do Pridat i C’
e ridat Ckon

OVypnm' ,‘:u o 0 O S\mu\é(\a.

POZOR

Predvolena rychlost pohybu je prili§ vysoka na zistenie
kontaktu. VysSia rychlost pohybu spusti zastavenie robota
skor, ako sa moze prejavit podmienka kontaktu s
nastrojom. Ak chcete zabranit zastaveniu robota, znizte
rychlost pohybu. Napriklad: 100m/s.

UPOZORNENIE

Uzol Kym kontakt nastroja nemusi fungovat, ak
namontovany nastroj vibruje. Napriklad podtlakovy unasac
so zabudovanou pumpou méze vytvarat rychle vibracie.

Podrobnosti Nastavenie Zatiahnut na kontakt pouzite na navrat robota do
pociato¢ného bodu kontaktu. M6Zete nastavit dodato¢ny spatny pohyb na
pohyb robota prec od alebo smerom ku kontaktu. Je to uzitocné vtedy, ked
mate unasac, ktory potrebuje volny priestor na pohyb, alebo ked je
potrebna akcia upinania.

Vstup I/0 Tento uzol pouziva V/V na zastavenie pohybu riadeného signalom.
Mozete tiez pouzit V/V na zadanie podmienky zastavenia.
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UNIVERSAL ROBOTS

pridanie funkcie 1. Po pridani prikazu ,Az do“ tuknite na polozku
Ziadna Akcia do
programu robota I/O Input

2. Vyberte analogovy alebo digitalny vstup

3. Pridajte d'alSiu konfiguraciu

Pridat akon Tento uzol umoznuje pridat uzol programu, ak je splnena konkrétna
podmienka ,AZ do“. MOzete tiez pridat d'alSiu akciu, ktora sa vykona hned
po prikaze ,Az do“.

Priklad Pomocou uzla ,Az do kontaktu nastroja“ je mozné spustit akciu uchopenia
zveraka. Ak nie je definovana zZiadna Akcia, vykonavanie programu
pokracuje na nasledujuci uzol programu v programovom strome.

Pridanie funkcie .
Ziadna Akcla po I Kiknite na 00 ACHO" C’

prikaze ,AZ do“ ) ;
2. Vyberte uzol zo zoznamu uzlov vpravo za prikazom ,,Az do“

3. Nakonfigurujte prave vybrany uzol
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Smer

Popis

Smer
Priklad

Prikaz Smer urCuje pohyb vzhfadom na osi funkcie alebo TCP.
Robot sa pohybuje po drahe uréenej uzlom programu Smer, az kym sa
tento pohyb nezastavi podmienkou Pridat az do na strane 215.

Prikaz Smer umoznuje, aby sa robot pohyboval urcitym smerom.
Smerové vektory [100,0,0] a [1,0,0] maju na robota 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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Pridanie pohybu
Smer do programu
robota

1. V programe robota vyberte miesto alebo uzol, do ktorého chcete
pridat prikaz Smer.

2. Ak chcete do programového stromu pridat linearny pohyb, v Casti
Zakladné tuknite na Smer.

3. V poli Smer v €asti Funkcia definujte linearny pohyb.
a. Vyberte, Ci pouzivate zdielanu funkciu

@ Use shared feature

alebo Zakladnu/Nastroj

@ Base v

Base

Tool

b. Vyberte karteziansky smer z rozbalovacej ponuky Smer
Direction

@)(+ v

alebo manualne zapiSte smerovy vektor
@ Direction vector

[0.0,1.0,0.0]

c. Vyberte spolo¢né parametre alebo definujte rychlost a
zrychlenie nastroja.

2 & QH

efaul
Chea o Owerk. Uit
\azikiadnd Q _ Grafika Premenné

Pohyb

1 X Nastavenia premennych
Tratovy bod 2 ¥ Program robota
3 @ o Pohybl

4 9 ¥ |Smer. Zakladria X+
Cakat 5 59 A2 do Funkcia Smer

— @ Poui zdiefant funkciu ®

Samostatné O QO smerowy vektor
okno [1.0,0.0,0.01

Smer
Tento robot sa bude pohybovat pohybom linedrny, vzhladom na vybran funkciu
Smer

Zastavit
Poznamka P
Adresar

Nastavit
zatazenie @® Poutzit spoloné parametre

> Roz8irené O Rychlost nastroja 250,0
> Sablény Zrychlenie néstroja 1200,0

Pridat a2 do

° 0 O ‘E'H'ﬂu\é\:m.

4. Pre pridanie sp0sobu zastavenia smeru kliknite na ,Az do“.
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Vyberte funkciu a
smer

Smerovy pohyb

Smerovy vektor

Cakat'

Popis

Pridanie funkcie
Necakat do
programu robota

Rozdiel medzi zdiefanou funkciou alebo ZAKLADNA/NASTROJ
Rozdiel medzi prikazom Smer a zapisom smerového vektora

Smerové vektory definuju vlastny kddovy vyraz, ktory sa spracuje na
vektor jednotky.

Existuju rézne spbsoby, ako zastavit smerovy pohyb.

Ak chcete definovat a pridat kritéria zastavenia do programového stromu,
v poli Smer tuknite na tlac¢idlo Pridat podmienku Until.

Nastavenie Smerovy vektor umoznuje definovat smer vektora pre linearny
pohyb. Pouzite Ota€ky nastroja a Zrychlenie nastroja pre nasledovné:

* definovanie linearneho pohybu vzhfadom na osi viacerych funkcii

* vypocitanie smeru ako matematického vyrazu

Prikaz Cakat umozfiuje dodato¢né riadenie spravania robota. Prikaz Cakat
pozastavi pohyb robota, ked sa do programu vlozia nové vstupy.

Do programu s externymi snimaémi mozete pridat prikaz Cakat, aby robot
pred pokracovanim programu pockal na aktivaciu jedného zo snimacov.

Ked do stromu programov pridate prikaz Cakat, v pravej ¢asti obrazovky sa
zobrazi panel Cakat.

Pozrite si nasledujtice asti o pouzivani prikazu Cakat:
Robot sa pozastavi pomocou réznych prikazov Cakat.
Pozrite si typy prikazov Cakat nizSie.

Prikaz Ne¢akat umoznuje robotovi nerobit ni¢ pred pokracovanim v
spustani programu. Pred novym vstupom nie je Ziadna pauza.
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Pridanie prikazu
Cakat x sekind do
programu robota

1. V programe robota vyberte miesto alebo uzol, do ktorého chcete
pridat prikaz Cakat.

2. V casti Zakladné tuknite na Cakat.

3. Na pravej strane obrazovky vyberte voli¢ Ne¢akat.

R
8 2

Move

Waypoint
Direction
Wait

Set
Popup
Halt

Comment

Folder

Set Payload

1 ¥ Robot Program

2 E Wait: 0

Universal Robots Graphical Programming Environment + X

Q - Graphics Variables

Wait
Please select what should trigger the robot's next action;
@ No wait
O wat seconds
O Wait for Digital Input
Ovarror [nimmes ——v] -] 40
[ O Wait for ‘

285 xBEDZ

dl

simuation ()

Prikaz Ne¢akat mézete pouzit ako do¢asny zastupny prikaz, ked
programujete program robota.

Tento typ prikazu Cakat umoZfiuje robotovi podrzat polohu na definovany
Cas pred pokra¢ovanim v programe.
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Priklad: PoCkajte x
sekund

Cakat na digitalny
vstup

V programe robota vyberte miesto alebo uzol, do ktorého chcete
pridat prikaz Cakat.

V dasti Zakladné tuknite na Cakat.

Tuknite na voli¢ Cakat x sekind.

@ W ait 500.0| seconds

Tuknutim na ¢&iselné pole vyberte hodnotu, ktora uréuje dizku
Cakania.

13 Universal Robots Graphical Programming Environment -+ x
< eds*
: innam ed: D ] E
default " - o
un stalltion __Move o o0 e oren S
Q _ Graphics Variables
Move 1 v Robot P
w = obot Program Wait
aypoin 2 B Wal: 001 Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait QO No wait
Set @ watt seconds
Popup O Wait for Digital Input |<Di.Input> v
Halt
O Wait for |<An.Input> v
Comment
L » Wait for
Folder O ‘

Set Payload

O Power off Sp i Simulation .

Ak mate predmet, ktory musi vychladnut na urcitd teplotu, mézete
toto Casové oneskorenie pridat do programu robota.

Ak potrebujete dokongit externt operaciu pred pokracovanim v
programe robota.

Tento typ prikazu Cakat umoZfiuje robotovi drzat polohu, kym sa neprijme
signal z digitalneho vstupu.
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Pridanie funkcie
Cakat na digitalny
vstup do programu
robota

Priklad: PoCkajte na
digitalny vstup

Cakat na analégovy
vstup

1. V programe robota vyberte miesto alebo uzol, do ktorého chcete

pridat prikaz Cakat.

N

V dasti Zakladné tuknite na Cakat.

3. Tuknite na voli¢ Cakat na digitalny vstup.

@ Wait for Digital Input |<:Di.|r"|put>

Pre tento typ prikazu Cakat je potrebna podrobnejsia definicia.

4. V rozbalovacej ponuke Dig. vstup vyberte novy digitalny vstup.

5. V poli Signal priradte novému digitalnemu vstupu typ signalu Nizky

alebo Vysoky.

Ak mate viacero digitalnych vstupov, mézete kazdy z nich premenovat,

aby ste ich fahSie nasli.
I3

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q _ Graphics Variables
Move
1 ¥ Robot Program Wait
IR 2 B Wait Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait O No Wit
Set O ‘Wait seconds
Popup @ Wait for Digital Input <Di.Input>
Halt <Di.Input >
O Wait for |<An.Input>
Comment digital_in[0]
Folder A 3 O ‘Wait for digital_in(1]
Set Payload digital_in(2]
) w " digital_in[3]
lvance!
digital_in[4]
T lat
digital_in[6]
digital_in[7]

simuiation ()

Ak mate na konci dopravnika externy snimac, pouzite tuto funkciu na
Cakanie na prikaz zo snimaca, ktory ozndmi programu robota, Ze na konci

dopravnika je obrobok.

Tento typ prikazu Cakat umoziiuje robotovi drzat polohu, kym sa neprijme

signal z analégového vstupu.
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Pridanie funkcie
Cakat na analégovy
vstup do programu
robota

Tip

Priklad: Po&kajte na
analégovy vstup

Cakat na vyraz f(x)

1. V programe robota vyberte miesto alebo uzol, do ktorého chcete

pridat prikaz Cakat.

N

3. Tuknite na voli¢ Cakat na analégovy vstup.

V dasti Zakladné tuknite na Cakat.

@ Wait for |analog_in[1]

w

4.0

4. V ponuke An. vstup vyberte novy analégovy vstup.

5. Tuknutim na pole Volty vyberte hodnotu, ktora uréuje napétie.

‘Volts

6. V poli uhlovych zatvoriek vyberte bud’ symbol mensi ako <, alebo

Vvacsi ako >.

Universal Robots Graphical Programming Environment

& New.

Move
1 v Robot Program Wait
Waypoint 2 B Walt All11>4.0 Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait O No Wait
Set O Wait seconds
fant O watt Tor pigeal inpur
Halt
@ Wait for ‘ana\ogjn[l]
Comment
| 3 Wait for
Folder ! f O ‘
Set Payload
) Advanced
) Templates

simuiation ()

Ak mate viacero analdgovych vstupov, mbzete kazdy z nich premenovat,

aby ste ich fahSie nasli. [Prejst na nastavenie V/V]

Ak mate snimac teploty, ktory je nastaveny na analégovy V/V, mbzete

nakonfigurovat program robota tak, aby ¢akal na urcitu teplotu.

Typ prikazu Pockat umozriuje robotovi drzat poziciu, kym vyraz nie je True

alebo [1]
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Pridanie funkcie
Cakat na premennt
f(x) do programu
robota

Priklad: PoCkajte na
vyraz f(x)

Nastavit

Popis

Ziadna akcia

1. V programe robota vyberte miesto alebo uzol, do ktorého chcete

pridat prikaz Cakat.
2. V &asti Zakladné tuknite na Cakat.

3. Tuknite na voli¢ Cakat na f(x).

O Wait for ‘

4. Tuknite na pole premennej f(x) a pridajte hodnotu vyrazu.

Pri pouziti stroja a snimac¢a dopravnika mézete pridat prikaz Cakat s
vyrazom, ktory ¢aka na splnenie dvoch alebo viacerych podmienok v
zavislosti od konfiguracie. Stroj aj dopravnik su pripravené na robota.

Prikaz Nastavit je jednym z najcastejSie pouzivanych prikazov. Prikazom
Nastavit moézete zapinat a vypinat externé zariadenia. Prikaz Nastavit
moze tiez zvysit alebo znizit prid/napatie externych zariadeni.

Nastavenie mozete vzdy otestovat pomocou tla€idla test v pravom dolnom

rohu obrazovky.

Pozrite si nasledujuce Casti o pouzivani prikazu Nastavit:
Robot pouziva rézne prikazy Nastavit.

Pozrite si typy prikazov Nastavit nizSie.

Pouziva sa v kombinacii s nastavenim aktivheho TCP.

UR16e
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Pridanie funkcie Ziadna Akcia do programu robota

1. V programe robota vyberte miesto alebo uzol, do ktorého chcete
pridat prikaz Nastavit.

2. V casti Zakladné tuknite na Nastavit.

3. Vyberte moznost Ziadna Akcia

d

VVVV

u
q _ Grafika Premenné

Pohyb
1 i v ar
— X Nastavenia premennych Nastavit
)L 2 v Program robota Vyberte akciu, ktort chcete, aby robot vykonal v tejto faze programu. MéZete zadat &)
Smer 3 @ «b PohybkK zmeny uZitoéného zataZenia robota.
4 @ Tratovy_bod_1
Cakat s L= e, Q Ziadna akcia
Nastavit O Nastavit digitéiny vstup |<Diglt. wstup> -
Samostatné O Nastavit analdgovy wstup [<Analog. wstup> ¥ 4,0
okno
Nastavit |<\stup> v x)
Zastavit O
= O Nastavit jeden impuiz |<Digit. wstup> v 05
Poznémka b
= Zwjenie premennej indtaldcie o jedna: [<Premennd> -
Adresér o
Nastavit’
zatazenie
> Rozirené @ Pre nastavenie zataZenia pousite uzol ,Nastavit zataZenie”
> Sablény
[ Nastavit TCP
*ISCXBREES [ = ]
—

° 0 o smuiécia ()

Nastavenie

Digital yst I pla t ako Start/stop al tie/ tie.
digitélneho vystupu igitalny vystup by sa mal planovat ako Start/stop alebo zapnutie/vypnutie

1. V programe robota vyberte miesto alebo uzol, do ktorého chcete
pridat prikaz Nastavit.

2. V Casti Zakladné tuknite na Nastavit.
3. Vyberte polozku Nastavit digitalny vystup

4. Vyberte svoj vopred pomenovany digitalny vystup (pozri 3.5.4.
Nastavenie V/V na strane 289)

5. Nastavte na vysoky/nizky

Priklad: Nastavit Tento prikaz Nastavit pouzite, ak chcete spustit alebo zastavit dopravnik.
digitalny vystup
Nastavenie Analogovy vystup by sa mal planovat ako premenlivé zvySenie/znizenie
analégového . J y" y Poy P P y

. prudu/napétia.
vystupu
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.V programe robota vyberte miesto alebo uzol, do ktorého chcete

pridat prikaz Nastavit.
V ¢asti Zakladné tuknite na Nastavit'.
Vyberte analégovy vystup

Vyberte svoj vopred pomenovany analégovy vystup (pozri 3.5.4.
Nastavenie V/V na strane 289)

5. Zadajte pozadovanu hodnotu (prud alebo napatie v zavislosti od
konfiguracie v 3.7. Karta V/V na strane 334
Priklad: Nastavit Tento prikaz pouzite, ak chcete zvysit rychlost dopravnika alebo stimit
analégovy vystup svetlo v lampe alebo diode.
Nastavit Vystup je mozné upravit aj pomocou vyrazu
(premennt) ystup) P P y '
1. V programe robota vyberte miesto alebo uzol, do ktorého chcete
pridat prikaz Nastavit.
2. V Casti Zakladné tuknite na Nastavit.
3. Vyberte Nastavit
4. \Vyberte si vopred pomenovany vystup
5. Pridajte vyraz do vstupného pola.
Priklad: Nastavit Vystup mézete nastavit tak, aby zobrazoval vystupny kratiaci moment kibu
(premennu) robota.

Nastavenie jedného Prikaz Nastavit je mozné pouzit na dodanie stabilného impulzu s urcitym
impulzu trvanim. Vystup zostane pocas impulzu vysoky a po skonceni impulzu sa
vrati na nizku hodnotu.

1.

V programe robota vyberte miesto alebo uzol, do ktorého chcete
pridat prikaz Nastavit.

2. V Casti Zakladné tuknite na Nastavit.

3. Vyberte polozku Nastavit jeden impulz
4.
5

Vyberte vopred pomenovany digitalny vystup

. Pridajte trvanie impulzu v (s)

Priklad: Nastavte Aby ste zabezpecili plathu komunikaciu so starSimi strojmi, mézete
jeden impulz nastavit impulz na vysoky prikaz na urcitu dobu, aby ste zabezpecili, ze
starsi stroj bude mat ¢as zaregistrovat prikaz.
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ZvySenie premennej

AR Pouziva sa na zvySenie poctu premennej pocitadla.
inStalacie o jedna

1. V programe robota vyberte miesto alebo uzol, do ktorého chcete
pridat prikaz Nastavit.

2. V Casti Zakladné tuknite na Nastavit.
3. Vyberte ZvySenie premennej inStalacie o jedna
4. V rozbalovacej ponuke vyberte svoju premennd.

Priklad Ak potrebujete vediet, kolko poloziek robot spracoval, mozete pridat
pocitadlo a prikazom Nastavit toto pocitadlo zvysit.

Nastavit TCP

1. V programe robota vyberte miesto alebo uzol, do ktorého chcete
pridat prikaz Nastavit.

2. V Casti Zakladné tuknite na Nastavit

a. Aktivne TCP mozete nastavit pomocou fubovolnej variacie
vySSie uvedenych prikazov.

3. Tuknite na Nastavit TCP
4. V rozbalovacej ponuke vyberte TCP

Priklad: Nastavte Ak mate dvojity zverak, mézete pomocou prikazu Nastavit zmenit aktivny
TCP TCP na druhy zverak.

Samostatné okno
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Popis Automaticky otvarané okno je hlasenie, ktoré sa zobrazi, ked program
dosiahne uzol automatického otvaraného okna v programovom strome.
Dizka vyskakovacich sprav je obmedzena na maximalne 255 znakov.
Mézete si vybrat, i chcete pouzit rézne typy vyskakovacich sprav.

* Sprava
* Vystraha
* Chyba

Vyskakovacie okno vzdy pozastavi hlavny program robota. Hlavny program
robota je pozastaveny, kym je aktivne vyskakovacie okno.

Kedy ho pouzit
* Ked chcete pokra¢ovat alebo zastavit program.
* Ked chcete vytvorit spravu na informovanie pouzivatelov.

* Ked chcete ovladat svoju ¢ast programu robota.

Pridanie
vyskakovacieho okna
do programu robota

1. V programe robota vyberte miesto alebo uzol, do ktorého chcete
pridat prikaz Vyskakovacie okno.

2. V Casti Zakladné tuknite na Vyskakovacie okno.

Pridajte svoj text alebo vyberte premennu

4. Vyberte typ vyskakovacieho okna. Jedinou zmenou je ikona
vyskakovacieho okna.

N

Pohyb

1 X Nastavenia premennych Samostatné okno o -
Tratovybod 2 v Program robota Zobrazi sa spréva niz&ie na obrazovke a &akd sa, kym pouzivatel stagl
Smer 3 @ b PohybK OK
- 4 @ Tratovy bod_1
Cakat 5 =l Nastavit ‘ |
Nastavit 6 B Cakat Automaticky otvarana ukazka
Samostatné 7 @ Samostatné okno
okno
Druh automaticky otvéraného okna
Zastavit ®
Spréva
Poznamka v O Wstraha
Adresér O chyba
Nastavit
zatazenie
> Rozsirené
> Sablény

+ ¥FOoXKE Bl @ = O zastavit wiondvanie programu pri torto automaticky otvorenom okne

° 0 o smuticia ()

Rychlost 100%

Tip Mozete tiez vybrat moznost Zastavit beh programu pri tejto sprave a
program sa po zobrazeni spravy pozastavi.
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Priklad: vyskakovacie
okno

V programe vyzdvihnutia a umiestnenia mozete pridat vyskakovacie
okno spravy, ked je paleta plna a musite pridat prazdnu paletu.

Pocas kontroly mozete pridat vyskakovacie okno Vystraha, v ktorom
kontrolujete objekt. Ak je kontrola v poriadku, pokracujte v programe. Ak
kontrola NIE je OK, zastavte program.
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Zastavit
Popis Prikaz Zastavit umoznuje zastavit robota v uréitom uzle programu robota.
Je to ekvivalent stlaéenia tla¢idla ZASTAVIT.
Po prikaze zastavenia musite program reStartovat.
Ked do programu robota pridate prikaz Zastavit, v pravej ¢asti obrazovky
sa zobrazi panel Zastavit.
Kedy ho pouzit
* Ak sa s programom robota dostanete do stavu, v ktorom nie je mozné
obnovenie, a potrebujete program zastavit, pouzite prikaz Zastavit.
Zastavit Pridajte zastavky ku konkrétnym bodom v programe robota.
Pridanie prikazu 1. V programe robota vyberte miesto alebo uzol, do ktorého chcete
Zastavit do pridat prikaz Zastavit.

programu robota

2. V Casti Zakladné tuknite na Zastavit'.

chod [P s pohyb
V Zékladné

Pohyb
Tratovy bod

1

Smer

Nastavit

Samostatné
okno

Zastavit

2
3
_ 4
Cakat 5
6
7
8

Poznamka
Adresar

Nastavit
zatazenie

Q Prikaz Grafika Premenné

X Nastavenia premennych Zastavit

¥ Program robota
¢ & Pohybk Chod programu sa v tomto bode zastavi.

@ Tratovy_bod 1
= Nastavit
B Cakat
@ Samostatné okno
O Zastavit

° 0 O smuiécia ()

O NETEly]

Priklad: Zastavit Ak uz nie su k dispozicii ziadne diely pre zvaranie alebo bol niektory z
dielov nespravne umiestneny do zvaracieho vzoru, mozete pridat prikaz

Zastavit.
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Poznamka

Popis Prikaz Poznamka vam umoziuje zaznamenat rozhodnutia, ktoré ste urobili
pocas vytvarania alebo aktualizacie programu robota.

Poznamky moézete pridavat priamo v programe robota, ktory pouzivaju
rézni pouzivatelia.

Ked do programu robota pridate Poznamku, v pravej Casti obrazovky sa
zobrazi panel Poznamka. Obsah komentara sa zobrazi na table Komentar.

Poznamky nemaju ziadny vplyv na vykonavanie programu.

Poznamka Pridajte uzito&né poznamky v celom programe robota.

Pridanie poznamky 1.

do programu robota

V programe robo
poznamku.

2. V Casti Zakladné

1 ¥ Robot Program
Waypoint 2 % m Pick up object
3 <empt

Direction

Wait 5 )
Set 6 ¢ m jower
7 - cempty>
Popup emp)
8 ¢ m release object
Halt 9 =] <empty>
Comment 10 ¢ = move robot arm back
4 11 - <empty>
Folder 12 # ‘Remember to
Set Payload
) Advanced
) Templates

<

O Normal

switch the payload wt

ta vyberte uzol, ku ktorému chcete pridat

tuknite na polozku Poznamka.

Pridajte svoju poznamku do textového pola.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q _ Graphics Variables

Comment

Please enter comment:

‘Remember to switch the payload when switching palletizing program

S

o 0 o 5”““U‘ﬂwi-n.

Priklad: Poznamka Poznamky pouzivaju hlavne programatori na poskytnutie informacii a
pomoci ostatnym programatorom pri rovnakom programe robota.
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Adresar
Popis Prikaz PrieCinok umoznuje pouzivat prieCinky na vytvorenie hlavnych Casti
programu robota.
Ked'ze kazda hlavna ¢ast programu robota méze obsahovat vela
programovych uzlov, méZete ich pomocou priecinkov rozdelit na ¢asti a
jednoduchsie ich spravovat.
Prie€inky nemaju ziadny vplyv na vykondvanie programu.
Adresar Usporiadajte svoj roboticky program do priec€inkov.
Pridanie prie€inka 1. V programe robota vyberte umiestnenie priecinka.
do programu robota 2. V Casti Zakladné tuknite na Priecinok.
3. Teraz mOzete presuvat uzly do prie¢inka alebo pridavat uzly do
priecinka.
Universal Robots Graphical Programming Environment
Q _ Graphies Variables
1 v Robot Program Folder
Elppein 2 ¢ m Pick up object A folder is simply a collection of program lines
Direction 3 = <empty>
4 ¢ m move object
Wait 5 = <empry> Please enter text to be displayed in the program tree
Set 6 ¢ m lower object move robot arm back
7 - <empt
Pepup 8 9 m release object
Halt g - e e
Comment 10 ¢ = move
a 11 =] <empty »
Folder
Set Payload
- O Hide Folder Program Tree
495Xk =
O Normal ‘ o 0 O Sw‘ﬂu\ath:-n.
Priklad: prie¢inok Jednym z hlavnych spdsobov pouzitia prieCinkov je zhrnutie hlavnych Casti

programu robota, aby ste ziskali lepSi prehlfad o programe robota.
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Nastavit zatazenie

Popis

Prikaz Nastavenie zatazenia umoznuje nastavit uzitocné zatazenie pre

robota. Uzito€né zatazenie je kombinovana hmotnost vSetkého, ¢o je

pripojené k prirube nastroja robota.

Kedy ho pouzit

Nastavit zataZenie

Pouzitie prikazu
Nastavif zataZenie

Tip

* Pri nastavovani hmotnosti uzitoéného zatazenia, aby sa zabranilo
spusteniu ochranného zastavenia robota. Spravne nastavena
hmotnost uzitoéného zatazenia zabezpecuje optimalny pohyb

robota.

Nastavenie spravneho zatazenia zaruci optimalny pohybovy vykon a
predchadza ochrannym zastaveniam.

* Pri nastavovani uzitoéného zatazenia na pouzitie v programe

Zdvihnut a polozit pomocou zveraka.

1. V programe robota vyberte miesto alebo uzol, do ktorého chcete

pridat prikaz Nastavit.

2. V cCasti Zakladné tuknite na Nastavit zatazenie.

3. V casti Nastavit zatazenie pouzite rozbalovaciu ponuku.

a. Vyberte jedno z uz nastavenych uzito¢nych zatazeni.

b. Alebo méZete v rozbalovacej ponuke nastavit nové
zataZzenie vyberom moznosti Vlastné zatazenie a doplnenim
poli hmotnost a CoG (fazisko).

Pohyb
Tratovy bod
Smer
Cakat
Nastavit

Samostatné
okno

Zastavit

Poznamka

Adresar

Nastavit
zatazenie

O iy

1 X Nastavenia premennych

2 v Program robota

3 = Nastavit zatazenie: Payload

2SS KBHMmEE

Grafika Premenné

Select Payload
Payload objects are defined in installation

Nastavit celkové uzitocné zatazenie

+ Payload v
Zatazenie

Hrmotnost!

Tazisko

CX

9%

cz

1 Nezabudnite nastavit celkovi hmotnost zatazenia

° 0 O smuiécia )

MozZete tiez pouzit tlacidlo Nastavit teraz a nastavit tak hodnoty na uzli
ako aktivne zatazenie.
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Uzito€ny tip

Priklad: Nastavenie
zataZenia

Ked vykonate akékolvek zmeny v konfiguracii programu robota,
nezabudnite vzdy aktualizovat uzito¢né zatazenie.

V programe Zdvihnut a polozit by ste v intalacii vytvorili predvolené
uzito€né zatazenie. Potom pri zdvihnuti objektu pridate Nastavit
zatazenie. Uzito¢né zatazenie by ste aktualizovali po zatvoreni zveraka,
ale pred zacatim pohybu.

Okrem toho by ste po uvolneni predmetu pouzili prikaz Nastavit
zatazenie.

3.4.8. RozSirené uzly programu

Popis

Slucka

Popis

RozSirené programove uzly sluzia na pridanie dalSich funkcii pre vas
roboticky program, ako su podprogramy, ak-parametre, skripty a cykly.

Zoradi zakladné prikazy programu do slucky. V zavislosti od vyberu sa
zakladné prikazy programu zoradia bud’ do nekonec¢nej slucky, urcity pocet
raz za sebou, alebo po dobu pravdivosti danej podmienky. Pri uréitom
pocte vytvoreni sluCky sa vytvori Specialna premenna slucky (na obrazku
nazvana slucka 1), ktori mozno pouzivat vo vyrazoch v slucke.
Premenna sluc¢ky sa pocitaod do N- 1.
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Slu¢ka vyrazu

Podprogram

Popis

Pri vytvoreni slucky 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.

chod | Bragram | intaiscia

> Zakladné
Rozsirené

Slucka 2 v Program robota
3 ¢ < Pohybk
Pod| -
Prog. 4 @ Tratovy_bod_1
Priradenie 5 = Nastavit
Ak 6 B Cakaf
7 @ Samostatné okno
Skript
Pt 8 O Zastavit
Udalost 9 ® Pozi ki
Vidkno 10 ¢ w Adr
- 411
Prepnutie 12 ¢ & Sucka
Casovat 13 =] <prézane>
Domov

L R A NS gl Nl =

€ = Now:

Premenné

Slucka

Vyberte, kolkokrét sa mé vykonat program v tejto slucke

@ Vzdy urobit slucku
QO slutkovat X-krt:
Pocet sluciek

L 4

13
QO sluckovat, ked je vyraz True

[m] trol

Nézov premenne]

Sluéka_1

° 0 O Swnéaa.

O Norméiny

Podprogram méze obsahovat ¢asti programu, ktoré su potrebné na
viacerych miestach. Podprogram méze tvorit samostatny subor na disku
a moze byt aj skryty, aby bol chraneny proti ndhodnym zmenam.

> Zakladné
Rozsirené

Slucka 2 ¥ Program robota

Podprog. 3 =] <prézane
4 Y. Podprogram 1

Priradenie 5 | fm| <prazane

Ak

Skript

Udalost

Vlakno

A
Prepnutie
Casovac

Domov

Premenné

Podprogram 1

Podprogram moze odkazovat na stbor na disku alebo moze byt
uvedeny v tomto programe.

Stibor podprogramu
<Nie je zvoleny Ziadny sibor>

Naditat stubor

Uloit podprogram Vymazat podprogram

O Aktualizovat sdibor podprogramu pomocou tohto programu

O skryt stromowvii truktiru podprogramu

° 0 O smuécia ()

O ey
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Vyvolat podprogram Vyvolanim podprogramu sa spustia riadky programu obsiahnuté
v podprograme a potom sa program vrati na dalSi riadok.

RS2+ QH

; Now.. Owerk. Uil
> Zakladné Q - Grafika Premenné
Rozsirené
1 Nastavenia premennych

Vyvolat podprogram

sluéka 2 v Program robota
P — 3 94 Pohyb/’< )
S 4 @ Tratovy bod 1 Vyberte podprogram, ktory sa vyvold v tomto bode pri spustenf programu.
Priradenie 5 = Nastavit I
‘Z\adne A ‘

Ak 6 B Cakaf

7 @ Samostatné okno
Skript

P! 8 O Zastavit

Udalost 9 <
Vikno 0

) I

. a4
Prepnutie -

9 & Slucka
Casovac 13 =| <prézane>
14t Volat

Domov

L R A NS gl Nl =

O Norméiny
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Priradenie
Popis Prirad'uje hodnoty premennym. Hodnota premennej méze byt vysledkom
vyrazov vytvorenych v Editore vyrazov (pozri ¢ast 3.4.3. Editor vyrazov na
strane 179).
Hodnotu premennej si mbzete tiez vyziadat od obsluhy. Pri Ziadani obsluhy
o hodnotu je mozné zobrazit hlasenie pre obsluhu na overenie vstupu
porovnanim s beznymi typmi premennych.
>"U‘Zék|ad"é - q - Grafika Premenné
1 X Nastavenia premennych Priradenie de
e 2 ¥ Program robota Priradi vybran premennd s hodnotou virazu
Podprog. 3 @ « PohybkK
4 @ Tratovy_bod 1
Priradenie 5 = Nastavit Premenna Vyraz
Ak 6 B Cakat [ 7 yar2 v = 2% force()
. 7 [@ Samostatné okno
SieC 8 O Zastavit
Udalost
Vlakno .
Prepnutie 205wk f
Casovac 13 =| <prézdne:
Domov 14 L. Vyolat
15 o= var_2:=2 * force()
)
ONorméIny ,‘7[, o 0 O S\mu\é(\a.
Popis Prikazy If a If...Else menia spravanie robota na zaklade vstupov zo

snimacov alebo hodnét premennych.

UPOZORNENIE

Ak sa vo vyraze If alebo vo vyraze Loop s moznostou
Nepretrzite kontrolovat vyraz nachadzaju tratové body,
mdzete pridanim prikazu stopj() alebo stopl() za vyraz
jemne spomalit rameno robota. Toto plati pre prikazy If aj
Loop (pozri ¢ast ).
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Vyber podmienok 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 Pridat Elself a Odstranit
Elself.

Vyberte Priebezna kontrola vyrazu, aby ste umoznili vyhodnotenie
prikazov If, Elself a Loop pocCas vykonavania obsiahnutych riadkov. Ak sa
vyraz obsiahnuty v prikaze If vyhodnoti ako nepravdivy, dodrzia sa vyrazy
Elself i Else.
T N
Slucka 2 ¥ Program robota Ak
Podprog. i 9 % go:{gf/f‘:vy_bod_l \n/az;evc‘ij)uscneﬁ Z:/vu daného vstupu senzora alebo premennej programu sa vykonajt
Priradenie 5 - /E/asza‘vrt‘ Ak‘
::;ipt Z %%{Z‘gﬁmé oo O Nepretrzite kontrolovat wraz
Udalost 9 ®| Pozndmka
Vldkno 10 ¢ = Ad
4 11 - dzdne> I
ozt 12 ¢ & Sueka
Casovaé 13 =] <prézar
[e— 14 :..\/y\/o/ar
12 | .:/vjj =2 * force()
17 - <prézdne>
| Pridat Eiseif || odstranit Eiselr |
ONormélny : - o 0 O smuiacia ()
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Skript

Popis

V rozbalovacom zozname v €asti Prikaz su k dispozicii nasledujuce
moznosti:

* Riadok umoznuje pisanie jednoriadkového kédu URscript pomocou
Editora vyrazov (3.4.3. Editor vyrazov na strane 179)

* Suabor umoznuje pisat, upravovat alebo nahravat stbory URscript.

Pokyny na pisanie URscriptu najdete v navode k skriptu na stranke s
podporou (http://www.universal-robots.com/support).

Funkcie a premenné deklarované v subore URscript mozete pouzivat v
programe v PolyScope.

Chod Prograr Intalacia Pohyb Vv Dennik _ il
> Zékladné Q - Grafika Premenné
-
1 X Nastavenia premennych Kéd skriptu
. -
Slucka 2 v Program robota P riamia
Podprog. 3 ¢« Pohybk Niz&ie mozno zadet text, ktory vykond oviddad URController ako kéd skriptu.
4 @ Tratovy_bod_1
Priradenie 5 = Nastavit ‘
Ak 6 B Cakat
Skript 7 M@ Samostatné okno
8
Udalost 9
Vlakno
- 411 3
Prepnutie
Casovac
P— 14 L Vyvolat

15 5= var_2:=2 * force()

> Sablsny 16 9 b Ak

ONorméIny { ° 0 O smuécia ()
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Udalost

Popis Udalost mozno pouzit na monitorovanie vstupného signalu a vykonanie
urCitej akcie alebo nastavenie premennej, ked sa dany vstupny signal
zvysi.

Napriklad v pripade, ze sa vystupny signal zvysi, program udalosti méze
pockat 200 ms a potom ho znova nastavit na nizky.

To mbze vyrazne zjednodusit kod hlavného programu v pripade, ked sa
externy stroj spusta pri vzostupnom signali, a nie pri vysokej vstupnej
arovni.

Udalosti sa kontroluju raz za kazdy kontrolny cyklus (2 ms) .

Chod alacia Pohyb Dennik © onvert Ui
> Zakladné Q - Grafika Premenné

Rozsirené
. X Nastavenia premennich

Slucka 2 v Program robota Udalost
s 3 =] <prazane Této udalost je podobné prerugeniu, v tomto pripade viak
: 4 % Udalost wykondavariie hlavného programu pokracule, kym je spusteny kéd
Fiertnis o Udalosti. Pocas vykonavania tejto udalosti nové udalosti nebudd mat
5 ||=| <prazdne Gcinok.
Ak i )
V zavislosti od stavu daného vstupu senzora alebo premennej
Skript programu sa vykonald nasledujdce riadky.
Udalost
Vlakno
] I
Prepnutie
Casovac
Domov

O ey

VIakno

UR16e 243 Navod na pouzivanie



I
UNIVERSAL ROBOTS

Popis

Prepnutie

Popis

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.

&= A v
> Zékiadné Q - Grafika Premenné
Rozsirené
Slucka 2 ¥ Program robota akno
r— 3l L= <prézane Vsunuta postupnost je paralelny program, ktory be# stiasne s hlavnym programom

: : 4 o Vidkno 1 Vsunuta postupnost méze vykondvat V/V, akat na signély a nastavovat premenné.
Priradenie 5 | [=| <prazdne Uzitodné na oviddanie inych strojov, kym je robot spusteny.
Ak
Skript
Udalost
Viakno
a 13
Prepnutie
Casovac

Domov

[ Nekonecné slucky

23S KBET
ONorméIny ,‘7[, o 0 O smuécia ()

O Sledovat vykonévanie programu

Vyraz Pripad prepnutia moze vyvolat zmenu spravania robota na zaklade
vstupov zo senzorov alebo hodnét premennych.

Pomocou editora vyrazov popiste zakladnu podmienku a definuijte pripady,
za ktorych by mal robot prejst na Ciastkové prikazy tohto prepinaca .

Ak je podmienka vyhodnotena tak, aby zodpovedala jednému z pripadov,
vykonaju sa riadky vo vnutri pripadu . Ak bol zadany Predvoleny
pripad, riadky sa vykonaiju len vtedy, ak sa nenasli ziadne iné
zodpovedajuce pripady.
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Kazdy prepina¢ méze mat niekolfko pripadov ajeden predvoleny
pripad. Prepinace mbdzu mat definovanu iba jednu inStanciu
akychkolvek hodnét pripadu.Pripady je mozné pridat pomocou
tlacidiel na obrazovke. Prikaz Pripad je mozné odstranit z obrazovky
tohto prepinaca.

Choc Pre Initalacia Pohvb vV enni . onverk >
D Zakladné Q - Grafika Premenné

RozSirené
£ Nastaveria promennieh

~ Prepnutie
Slucka 2 ¥ Program robota P
39 PohybK
Podprog. i L © Tfam  bod 1 Na riadenie toku v&Zho programu moZete pouit prikaz prepnutia, Mou
priradeni Vy_bod_ nahradit komplexné pricazy Ak...inak ak a otestovat rozsah hodnét pre
TR e 5 = Nastavit V&S wraz
Ak 6 R Cakat
5 .
Skript 1) Samost‘ame okno
8 O Zastavit Prepnutie
Udalost 9 @ ‘
Viakno 10

13
O Predvoleny pripad

5 4
Prepnutie 12

Casovac 13 =] <prézane

14 1, Volat
Domov - Pri 1]
15 8= ver_2i=2 * force() - pad ‘ ‘
> Sablény 16 9 b Ak
17 =] <prézdne> E Pripad Ziaden wyber v
18 & Skriot
19 & Prepnutie ..

*SOSCXKBRTZE
ONormélny ¢ ) ° 0 o smuiacia ()
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Casovad

Popis Casova¢ meria dizku intervalu potrebného na spustenie $pecifickych &asti
programu. Premenna programu zahffa ¢as, ktory uplynul od spustenia
Casovaca, a je mozné ju zobrazit v kartach Premenné a Chod.

> Zékladné Q - Grafika Premenné
Rozsirené
1 X Nastavenia premennych

Slucka 2 ¥ Program robota C359vac . .
Meria Cas. Merany cas sa zobrazi v premennej
Fedlres 3 ¢ & PohybiK : -
4 ® Tratovy bod_1 | VY Hcasovagl -
Priradenie 5 = [astavit
Ak 6 E Cakat O Srart
Skript 7 o Samos?me okro O Zastavit
8 O Zastawvit
Udalost 9 | @ Poznémka O Resetovat
VIdkno 10 ¢ w Adresdr
5 q 11 - <D e 13
Prepnutie 12 ¢ & Sucka
Casovac 13 = <prazdne=
Domov 4 L. Vivolat

15 a= var_2:=2 *force()
199 b A
17 - <pra.
18 & Skript
19 = Prepnutie ...
20 © casovac 1

zdne=

495 X BEm]

O Normalny

Domov

Copyright © 2009-2023 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.
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Popis

Definovanie domova

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.

> Zékladné
:
Slucka 3
Podprog. 4
" . 5
Priradenie 6
Ak 7
8

Skript
rip o
Udalost 10
Viakno 1
a4 12
Prepnutie 13

Casovac

Domov

> Sablsny
19
20
21
22
23

v Program robota
# Domov
@ b PohybP
@ Tratovy_bod_1
® Premenna
@ v PohybVKruhu
@© cez_bod_1
® koncovy_bod 1
= Nastavit
B Cakat
@ Samostatné okno
O Zastavit

L. Vyvolat
2= var_2=2 * force()
? b A

® Sirin

35 XBBT

~

Premenné

Domov

Presuntit do predvolene] polohy urcene] pri ingtalécii

PohybK
@ Rychiost kibu
Zrychlenie kibu

Ocas

]

Priradte wystup bezpecne] predvolene] polohe v bezpednostnom nastaven!

Bezpe&né predvolend poloha

Nie Je nakonfigurovan

Vystupy

Nepriradend

o 0 O smuécia ()

O Ve

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 bezpe¢nej domovske
polohy. (Pozri 3.2.9. Poloha Bezpecne domov na strane 156) Pomocou
tlacidiel na domovskej obrazovke mozete:

UR16e
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> oD

Upravu polohy: upravuje domovsku polohu;

pohyb sem: presuva rameno robota do definovanej domovskej

polohy;

nulovu polohu: vracia robota do vzpriamenej polohy.

V hlavicke tuknite na moznost Instalacia.

V Casti VSeobecné vyberte Domov.

Tuknite na Nastavit polohu.

UcCte robota pomocou tlacidiel vofného chodu alebo prechodu.

B2+ QH

Chod __Prog

V VSeobecné Domov

TCP ‘

1 Zatazenie

Upravit polohu

Montaz ”
Pohnut sem

1/0 nastroja ‘

1. Nulova poloha

Premenné
Spustenie

Hiadky
prechod

Domov

Sledovanie Poloha kibu
dopravnika

Skrutkovanie  Zdkladna

> Bezpeénost Rameno
Laket

> Funkcie
Zépastie 1

> 2Zbernica .
Zépastie 2

Zépéstie 3

O Norméiny

90,00°
-90,00°
-90,00°
-90,00°
90,00°
0,00°

Ulosé

Robot

J:T
=
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3.4.9. Sablony

Popis

Hfadat

Popis

Hfadat

Sablény mozno pouzit na pridanie $pecifickych funkcii do programu robota.
Ro6zne $ablony vam umoznia vykonavat zlozité ulohy pomocou vasho
robotického programu.

Funkcia Hfadat pomocou senzora zistuje, kedy sa dosiahne spravna
poloha na uchopenie alebo pustenie predmetu. Tato funkcia umoznuje
pracovat na stohoch polozZiek s réznou hrabkou a urenie presnej polohy
poloziek je bud nezname, alebo je prili§ tazké ich naprogramovat.
Senzorom moze byt tlacidlovy spinag, tlakovy senzor alebo kapacitny
senzor.

Pre programovanie operacie hfadania zadefinujte nasledovné:
* A-vychodiskovy bod.
* Baz C-smer zasobnika. To znamena zvacSovat stoh pri ukladani
do stohu a zmens$ovat ho pri odoberani zo stohu.

* D - hrubka poloziek v zasobniku.

Je potrebné tiez definovat stav, kedy sa dosiahne d'alSia poloha v stohu,
a Specialnu postupnost programu, ktora sa vykona v kazdej polohe

v stohu.

Je potrebné udat rychlost a zrychlenie pohybu v ramci operacie so
stohom.

UR16e
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Ukladanie do stohu

Pocas stohovania sa rameno robota presunie do bodu A, potom sa
presunie o protiv smere hfadania dalSej polohy stohu. Ked sa najde
pozicia stohu, robot si ju zapaméata a vykona $pecialnu postupnost.

Na dalsi raz robot za¢ne hfadat od zapamatanej polohy zvySenej o hrabku
predmetu v danom smere.

Ukladanie do stohu sa dokondi, ked vySka stohu presiahne urcitu hodnotu
alebo ked senzor vyda signal.

Chod Proc Instalacia Pohyb Dennik © otvert Ve
> zakdadné Q [EREE crarie  premenne

> Rozsirené WX Nastaveni e ]
& it astavenia premennyc Vybrat druh hladania
- 2 v Program robota Operacia hfadat je definovand

Hiadat 3 ¢ b Pohybk
4 @ Tratovy_bod_1 A: Zaciatocna poloha

sila ST B: Smer - OdPolohy
5 s Nastavit C: Smer - NaPolohu

Paletizacia 6 B Cakat D: Hrcibka polozky

Szt onie 7 @ Samos[?tns okno Vyberte ukladanie do stohu alebo odoberanie zo stohu,

dopravnika 8 O Zastavit

ST 9 ® Poznémka
0 ¢ m Adresér

a1 =) <prazane b

12 ¢ & Suka
13 =) <prézane I I ! h
14t volar e .
15 8= var_2:=2 * force()
16 ¢ b Ak G
17 =] <prézdne> B o[ o A
18 & Skriot ol A

19 & Preprutie
20 1 casovac_1
21 i Hiadat

RIS XKBRADTE
ONorma’Iny ‘ ° 0 O Eu'x'xu\a\:m.

Ukladanie do stohu Odoberanie zo stohu

@ o ®
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Odoberanie zo Pocas ni¢enia sa rameno robota pohybuje z bodu A v danom smere, aby
stohu vyhfladalo d'alSiu polozku. Podmienka na obrazovke urCuje, kedy sa
dosiahne d'alSia polozka. Ked sa podmienka splini, robot si zapamata
poziciu a vykona S$pecialnu postupnost.
Na d'alSi raz robot za¢ne hfadat od zapamatanej polohy zvySenej o hribku
predmetu vdanom smere.

<bez
defauit*

Mo Otvork..  Uloi

R
1 X Nastavenia premennych ~ Odoberat zo stohu
v Sablény 2 ¥ Program robota

Hiadat 3 9 o PohybK

4 © Tratovy _bod_1
il 5 = Nastavit
Paletizacia 6 B Cakat
Sledovanie 7 @ samostamé okno { H Odoberanie zo stohu je uréené tymito parametrami:
L . Bl . sacaotns poons

Skrutkovanie ° 8 B: Smer - OdPolohy

C: Smer - NaPolohu

411 s G D: Hriibka polozky

12 ¢ & Sueka ot

A
13 =| <prazdne
14 1, Volat
15 3= var_2:=2 *force()
16 ¢ b A Balsia poloha sa néide, ked:
17 =| <prazdne>
18 B Skript
19 & Prepnutie Hribka predmetu Spoloéné parametre
20 1 casovac 1 0.0 mm Rychlost néstroja 250 mm/s
21 ¢ I Odoberat zo stohu Zrychlenie nastroja. 1200 mm/s?

v
& ZaPoinha 1

Postupnost pred spustenim
295 XBETZ L1 Postupnost pred spu: Gbrovit na predvolend
wam [J Postupnost po ukonceni
© rorminy ‘ 000 @

ZacCiato¢na poloha  Zaciato¢na poloha sa nachadza tam, kde zacina operacia na stohu. Ak sa
zaciato€na poloha vynecha, rameno robota za¢ne ukladat do stohu
v aktualnej polohe.
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Smer

Smer, dany poziciami B az C, sa vypocita ako rozdiel poziciiod TCP Bk
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 d'alSia poloha v stohu. Ked je
vyraz vyhodnoteny na hodnotu True , vykona sa Specialna sekvencia.
“Pred zacatim”

Volitelna postupnost Pred zacatim sa spusti tesne pred zacatim
operacie. Mozno ju vyuzit na ¢akanie na signaly o pripravenosti.

“Po ukonceni”

Po dokonceni operacie sa spusti volitelna sekvencia AfterEnd . Mozno ju
vyuzit na signalizaciu pre dopravnik, aby sa zac¢al pohybovat a pripravovat
na dalSi stoh.

Postupnost Zdvihnut/Ulozit

Postupnost Zdvihnut/UlozZit je Specialna sekvencia programu, ktora sa
vykonava na kazdej polohe stohu, podobne ako operacia Paleta.

Uloié

Chod Pobyh v 0err
> Zakladné Q
> Rozsirené 2 v Program ropota ~

3 ¢ < PohybkK
v Sablény © Tratovy bod 1 Smer je uréeny priamkou spajaicicou polohy TCP néstroja v dvoch tratovyich bodoch

Grafika Premenné

Hladat

= Nastavit
B Cakat O Zastavit po [ 500,00]mm
@ Samostatné okno [0 Zastavit ked'
O Zastavit
Sledovanie 9 | Pozndmka
MORIAVAIEENN 1) ¢ ) Acressr
Skrutkovanie 11 =| <prézd

12 @ & Slcka

Y13 =| <prézane
14 . Vwolat
15 = var_2:=2 *force()

Sila

Paletizacia

® N o U s

16 ¢ b Ak
17 = <prézane>

18 & Skript Spoloéné parametre

29 [ freontie Rychlost néstroja [ 10,0 mm/s
20 ® casovac_1 i )

21 ¢ I8 Odoberat zo stohu Zrychlenie néstroja | 1200/mms?

22 ® ZacPoloha_1
25 o amer v
295X ER ]

ONorma’Iny e ° 0 O smuiécia ()
vl 0%
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Sila
Popis Rezim sily je vhodny pre aplikécie, kde aktualna poloha TCP pozdiz vopred
definovanej osi nie je dolezita, ale namiesto toho je pozadované pésobenie
sily pozdiz tejto osi. Napriklad ak sa stredovy bod nastroja TCP odvaluje
proti zakrivenému povrchu alebo pri tlac¢eni alebo tahani obrobku.
Rezim sily takisto podporuje pésobenie urcitého krutiaceho momentu
okolo vopred definovanych osi. Ak sa rameno robota nestretne so Zziadnymi
prekazkami v osi, kde je nastavena nenulova sila, bude sa snazit pozdiz nej
zrychlit. Aj ked bola os zvolend, aby sa spravala pruzne, program robota sa
nad’alej bude snazit pohybovat robota pozdiz tejto osi. Riadenie sily v§ak
zaistuje, Ze rameno robota bude nadalej nabiehat na zadanu silu.
UPOZORNENIE
Pouzitie tejto funkcie sucasne s funkciou Sledovanie
dopravnika a/alebo Odchylka cesty mo6ze viest ku konfliktu
vV programe.
* Nepouzivajte tuto funkciu suasne s funkciou
Sledovanie dopravnika alebo Odchylka cesty.
UPOZORNENIE
Ak sav prikaze 1f, ElseIf alebo Loop nachadza uzol Sila
a je vybrata moznost NepretrZite kontrolovat
vyraz, mozete pridanim skriptu end force mode () na
koniec vyrazu ukondcit riadenie sily.
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VAROVANIE

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.

6 B Cakat'
7
8

Hladat

@ Samostatné okno
O Zastavit

Sila
Paletizacia

Sledovanie
dopravnika

Skrutkovanie

, 14 Vol

16 ¢ & Ak

19 & Prepnutie

20 © casovad 1

21 ¢ |l Odoberat zo stohu
22 @ ZzatPoloha_1

23 o Smer

26 e i VybratPostupnost
31 ¢ 7 Sia

~

~

Sila ednoduchy -

Cast programu pod tymto prikazom sily sa spustfv rezime sily. V reZime sily moZe
robot pouzit uvedend silu v smere vybratej funicie

Funkcia

Zékladha v

Aby ste otestovali re2im sily, pouzite nizéie uvedené
tlagidlo testu v kombindcii s tlatidlom volného chodu na Test:
ruénom ovlddan
o 0 O smuécia ()

O ey

Vyber funkcie Ponuka funkcii sa pouziva na vyber suradnicového systému (osi), ktoré
robot bude pouzivat, ked bude pracovat v rezime sily. Prvky v ponuke su
tie, ktoré boli definované v instalacii.
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UNIVERSAL ROBOTS

Typ rezimu sily

NizSie uvedené rezimy sily uréuju spésob, akym bude zvoleny prvok
interpretovany.

* Jednoduché: V silovom rezime bude vyhovovat iba jedna os. Sila

pozdiz tejto osi je nastavitelna. Pozadovana sila sa vzdy pouzije
pozdiz osi Z zvoleného prvku. Avéak pre linearne prvky je to pozdiz
ichosiY.

Ram: Typ ramu umoznuje pokrocilejSie pouzitie. Tu je mozné
nezavisle volit pruzné spravanie a sily vo vSetkych Siestich stuprioch
volnosti.

Bod: Pri vybere Bodu ma ram ulohy os y smerujucu od robota TCP
smerom k pociatku vybranej funkcie. Vzdialenost medzi TCP robota
a zadiatkom zvolenej funkcie musi byt minimalne 10 mm. Ulohovy
ramec sa v priebehu programu meni podla toho, ako sa meni poloha
TCP robota. Os X a os Z ulohového ramca zavisia od pévodnej
orientacie zvoleného prvku.

Pohyb: Pohyb znamena, Ze ramec ulohy sa zmeni so smerom
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
zlozitej drahy, kde je pozadovana sila kolma k pohybu TCP.

Ak je zadany rezim sily, ked je rameno robota v pokoji, nebudu sa
spravat pruzne ziadne osi, pokym sa TCP nezacne 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 pocas
behu programu na karte grafiky (pozri ), ked robot pracuje v rezime sily.
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Vyber hodnoty sily

Limity rychlosti

Nastavenia
testovacej sily

* Pri pruznych osiach mozno nastavit silu alebo hodnotu kratiaceho
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].

UPOZORNENIE
Treba postupovat nasledovne:
* Na odcitanie skutocnej sily a kratiaceho momentu

pouzite get tcp force () funkciu skriptu v
samostatnom zavite.

* Ak je aktualna sila a/alebo kritiaci moment nizsi nez
pozadovany, opravte vektor kfuca.

Pri nepruznych osiach mozno nastavit maximalnu kartuziansku rychlost.
Ak sa robot nedostane do kontaktu s predmetom, pri riadeni sily sa hybe
touto rychlostou.

Tlacidlo zapnutia/vypnutia s oznacenim Testprepina spravanie tlacidla
Freedrive na zadnej strane ovladaca Prenosny terminal z normalneho
rezimu Volny chod na testovanie prikazu sily.

Ked je zapnuté tla€idlo Test a stlaci sa tlaCidlo Vofny chod na zadnej
strane prenosného terminalu, robot bude vykonavat ¢innost, ako keby
program dosiahol tento prikaz sily. Tymto sp6sobom je mozné overit
nastavenia pred skuto¢nym spustenim celého programu. Tato moznost je
obzvlast uzitocna 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 nemdze 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.

Tlacidlo Vofny chod bude funkéné iba vtedy, ked bude pre prikaz sily
zvolena platna funkcia.
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UNIVERSAL ROBOTS

Paletizacia

Popis

Paletizovanie je $abléna, ktora vam umoznuje jednoducho naprogramovat
paletizovacie a depalizovacie €innosti, dvihanie a kladenie dielov (napr. z
podloziek, pevnych sucasti atd’.) a vykonavanie opakovatefnych ¢innosti pri
rozlinych polozkach vo viacerych vrstvach s roznymi vzormi.

Mozete vytvorit rézne vzory a pouzif ich na konkrétne vrstvy. Medzi
jednotlivé vrstvy tiez mozete pridat oddefovaci prvok (pozri ).

Pomocou funkcii z ¢asti Vlastnosti palety navy$e mdzete jednoducho
upravit umiestnenie palety.

Informacie o funkciach najdete v Casti

Ak chcete pouzit Sablonu paletizovania, postupuijte podfa nizSie uvedenej
Casti Vytvorenie paletizovacieho programu.
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Vytvorenie
paletizovacieho
programu

Rozhodnite sa, ¢i chcete naucit funkciu (pozri ) alebo pouzit
z4kladnu ako referencnu rovinu.

.V &asti Sablény karty Program tuknite na moznost Paletizacia.

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.

.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 pokra¢oval od polozky, s ktorou
pracoval pri zastaveni.

Na obrazovke Paletizacia v Casti Akcie mbézete vyberom
nasledujucich polozZiek pridat d'alSie akcie, ktoré sa maju vykonat
pred sekvenciou paletizacie alebo po ne;j:
1. Pridat akciu pred paletizaciou: tieto akcie sa vykonaju pred
zacCatim paletizacie.
2. Pridat akciu po paletizacii: tieto akcie sa vykonaju po
skonceni paletizacie.

.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 mézete
vybrat, ¢i chcete medzi jednotlivé vrstvy pridat oddefovaci prvok

(pozri).

. Tuknite na uzly vzorov v programovom strome, ak chcete robot

naucit polohy pre konkrétne vrstvy (napr. vychodiskové/koncové
body, rohy mriezky a/alebo pocet poloziek). Pokyny na ucenie
najdete v Casti . VSetky polohy sa musia ucit na spodku palety. Ak
chcete niektory vzor duplikovat, fuknite na tlacidlo Duplikovat vzor
na obrazovke uzla vzoru, ktory chcete duplikovat.

. 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 tlagidlo
Pridat vrstvu pridate do programu d'al$ie vrstvy. Vrstvy treba pridat
v spravnom poradi, neskér sa nedaju preskupit.

Navod na pouzivanie

258 UR16e

Copyright © 2009-2023 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2023 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

UNIVERSAL ROBOTS

Vytvorenie
paletizovacieho
programu

Sprievodca pri
kazdej polozke

9. V programovom strome tuknite na uzol Pre kazda polozku. Vyberte,
¢i chcete pouzit predvolend moznost (A) Sprievodca pri kazdej
polozke, alebo moznost (B) Ru¢ne konfigurovat pri kazdej polozke.
NizSie su uvedené pokyny pre obe moznosti.

Crod e _Pon
> Zakladné

2 R 1 X Nastavenia premennych
W Sablény 2 v Program robota

Hiadat 3 ¢ # Palet_1

Grafika Premenné

Paletizacia

s . Paletizécia umoZfiuje robotu vykonévat Ukony paletizacie/depaletizécie, ako napriklad
v Ukon pred paletiziciou zdvihat a umiestriovat sicasti z oblasti a vykonévat rovnaky tikon pre rézne polozky v

sila =l <o ) niekofkych vrstvéch

4
5 Sz

Paletizacia 6 9 m Oprazce
7 =] <prézd @ Paletizicia
8

Sledovanie ’ i 5
dopravnika = Vrstvy QO Depaletizécia )
Skrutkovanie. ° ¢ 1 Pre kaZd polozku Ty
411 @ v Ukon po paletizacii Iy ey
12 =] <prézcne Nazov Pallet_1
Vy&ka predmetu mm .
Pocitadio poloziek Pallet_1_cnt

[0 Pamétat umiestnene poslednej polozky
Ukony

[ Pridat Gkon pred paletizéciou

[ [Pridat tkon po paletizacl

ONorma’Iny —_— ° 0 O smuiécia ()
Rychiost 100%

Sprievodca pri kazdej polozke poskytuje pomoc pri definovani €innosti
vykonavanych pri kazdej polozke na palete, ktoré zahfnaju napriklad
ReferenényBod, Pristupovy tratovy bod, Tratovy bod BodCinnostiNastroja
a Vystupovy tratovy bod (popisané v tabulke nizSie). Pristupovy tratovy
bod a Vystupovy tratovy bod pre jednotlivé polozky zostavaju v rovnakej
orientacii a smere bez ohfadu na orientaciu jednotlivych poloziek.

V programovom strome tuknite na uzol Pre kazdu polozku.
Na obrazovke Pre kazdu polozku tuknite na Dale;.

Tuknite na tlacidlo Pohnat sem. Potom podrzte tlag¢idlo Auto alebo
pouzite tlacidlo Manualne na presun robota na ReferenényBod.
Tuknite na tlagidlo Pokragovat. Tuknite na Dale;j.

Tuknutim na Nastavit trafovy bod nauéte robot Pristupovy tratovy
bod (pozri &ast ). Tuknite na Dalej.

Zopakuijte krok 3.

Tuknutim na Nastavit trafovy bod nauéte robot Vystupovy tratovy
bod (pozri &ast ). Tuknite na Dale;j.

Tuknite na Dokonéit.

Teraz mozete v priecinku Cinnost nastroja v programovom strome
pridat uzly vhodnej ¢innosti unasaca.
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Ruéna konfiguracia

.V programovom strome tuknite na uzol Pre kazdu polozku.

Na uvodnej obrazovke Pre kazdu polozku tuknite na moznost
Ruéna konfiguracia.

.V rozbalovacich ponukach vyberte vzor a polozku ReferenényBod.

Tuknutim na tlagidlo Pouzit tento referenény bod nastavte
ReferencnyBod.

Presunte robot na ReferenényBod tuknutim na Pohnat sem.

.V programovom strome tuknite na uzol Pristup, aby ste robot naucili

Pristupovy tratovy bod (pozri ). Pristupovy tratovy bod zostava v
rovnakej orientacii a smere bez ohfadu na orientaciu jednotlivych
poloziek.

.V programovom strome tuknite na uzol Pri kazdej polozke.

Zopakujte krok 4.

.V programovom strome tuknite na uzol Vystup, aby ste robot naugili

Vystupovy tratovy bod (pozri ¢ast').

. Teraz mdzete v prieéinku Cinnost nastroja v programovom strome

pridat uzly vhodnej ¢innosti unasaca.
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Pridanie
oddefovada 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 medzi vrstvy pridat oddelovacie prvky, postupujte podrfa nizSie
uvedenych pokynov:

1.
2.

V programovom strome vyberte uzol Vzory.

Na obrazovke Vzory vyberte polozku Oddefovaé a zadefinujte jeho
vy$ku pomocou textového pola Vy$ka oddefovaca. Ak vyska nie je
definovana, program sa nespusti.

V programovom strome vyberte Vrstvy. Na obrazovke Vrstvy
vyberte vrstvy, medzi ktoré sa maju pridat oddefovacie prvky
(oddelovacie prvky sa automaticky umiestnia medzi jednotlivé
vrstvy).

V programovom strome tuknite na uzol Oddefovaé. Tuknutim na
Nastavit oddefovac naucte robot polohu oddelovaca.

Vyberte, i chcete pouzit predvolent moznost (A) Sprievodca pre
oddeflovaci prvok, alebo moznost (B) Ru¢ne konfigurovat sekvenciu
oddefovacieho 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 $abléna. Okrem
prie¢inka Cinnost nastroja v uzle Cinnost oddelovacieho prvku mézete
vybrat niektory z nasledujucich prie€inkov:

* prie¢inok Zdvihnut oddefova¢ na naprogramovanie robota na
zdvihnutie oddelovacov na paletizaciu,

* prie¢inok Spustit oddefovac na poloZenie oddefovacov na
depaletizaciu.
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(A) Sprievodca pre
oddefovaci prvok

(B) Ruéna
konfiguréacia

A

V programovom strome tuknite na uzol Ukon oddefovaéa.
Na obrazovke Ukon oddefovaéa tuknite na Dalej.

Tuknite na tlacidlo Pohniat sem a podrzte tlacidlo Auto alebo pouzite
tlagidlo Manualne na presun robota do bodu oddefovaé&a. Tuknite na
tlagidlo Pokra&ovat. Tuknite na Dale;j.

Tuknutim na Nastavit tratovy bod nauéte robot Pristupovy tratovy
bod (pozri ¢ast ). Tuknite na Dale;j.

Zopakuijte krok 3.

Tuknutim na Nastavit trafovy bod nauéte robot Vystupovy tratovy
bod (pozri &ast ). Tuknite na Dalej.

Tuknite na Dokonéit.

Teraz mézete v prie€inkoch Zdvihnut oddelovaci prvok, Polozit
oddefovaci prvok a Cinnost nastroja v programovom strome pridat
uzly vhodnej €innosti.

.V programovom strome tuknite na uzol Ukon oddefovaéa.

Na tvodnej obrazovke Ukon oddefovaéa tuknite na moznost Ruéné
konfiguracia.

Presunte robot na bod oddelovaca tuknutim na Presundt na bod
oddelovaca.

V programovom strome tuknite na uzol Pristup, aby ste robot naugili
Pristupovy tratovy bod (pozri ).

V programovom strome tuknite na uzol Cinnost oddefovacieho
prvku. Zopakujte krok 3.

V programovom strome tuknite na uzol Vystup, aby ste robot naudili
Vystupovy tratovy bod (pozri).

Teraz mozete v prie¢inkoch Zdvihnut oddelovaci prvok, Polozit
oddefovaci prvok a Cinnost nastroja v programovom strome pridat
uzly vhodnej ¢innosti.
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Moznosti Upravy

paletizovacieho .
programu na mieru

Polohy

Priamka

Mriezka

W

Nepravidelny

Paletizovaci program sa da upravit na mieru nasledujicim postupom:

Ak je po vytvoreni paletizovacieho programu nutné upravit alebo
premiestnit paletu, budete musiet znova naucit len funkciu palety
(pozri ), pretoZe sekvencia paletizovania je fixna vo vztahu k tejto
funkcii. VSetky ostatné sucasti programu sa preto automaticky
upravia podfa novej nau€enej polohy.

MozZete upravit vlastnosti pohybovych prikazov (pozri ).
Mozete zmenit rychlosti a polomery zatacky (pozri ).

Do sekvencie Pri kazdej polozke alebo sekvencie Cinnost
oddelovacieho prvku mézete pridat d'alSie uzly programu.

Ak chcete robot naucit polohy, vyberte jednotlivé polozky v
programovom strome:

* Startltem1
* Endltem1

Pouzite textové pole Polozky v dolnej ¢asti obrazovky na
vlozenie poctu poloziek v sekvencii.

Ak chcete robot naucit polohy, vyberte jednotlivé polozky v
programovom strome:

* Cornerltem1
* Cornerltem?2
* Cornerltem3

* Cornerltem4

Rozmery vzoru nastavite viozenim poétu riadkov a stipcov do
prislusnych textovych poli.

Ak chcete robot naucit polohy, vyberte jednotlivé polozky v
programovom strome:

* ltem1

* ltem2

* ltem3

Ak chcete pridat a ur€it novu polozku v sekvencii, tuknite na
Pridat polozku.
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Akcle Akény bod

nastroja

g

Priblizit

Ny

Cinnost
nastroja

=

N [ g
Vystupovy

tratovy bod

-

Ny W

Umiestnenie a poloha, v ktorych ma byt robot pri vykonavani
¢innosti pre jednotlivé polozky vo vrstve. Tratovy bod
BodCinnostiNastroja je predvolene ReferenényBod, je ho v&ak
mozné upravit v programovom strome tuknutim na uzol Tratovy
bod BodCinnostiNastroja. Pri pouZiti sprievodu je ReferenényBod
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 polozky vo vrstve.

Nekolizna poloha a smer, ktoré ma robot uplatnit pri pristupe k
polozke vo vrstve.

Cinnost, ktori ma nadstavec robota vykonat pre kazdu polozku.

Poloha a smer, ktoré ma robot uplatnit pri pohybe pre¢ od polozky
VO vrstve.
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Sledovanie dopravnika

Popis Sledovanie dopravnika umoznuje sledovanie ramena robota az pri dvoch
dopravnikoch. Sledovanie dopravnika sa definuje v karte Intalacia.

UPOZORNENIE

Pouzitie tejto funkcie sucasne s funkciou Sila a/alebo
Odchylka cesty moze viest ku konfliktu v programe.

* Nepouzivaijte tuto funkciu sucasne s funkciou Sila
alebo Odchylka cesty.

K uzlu programu na sledovanie dopravnika sa dostanete cez kartu Program
v &asti Sablony. V ramci tohto uzlu s poéas sledovania dopravnika
povolené vSetky pohyby, ale suvisia s pohybom pasu dopravnika. Pri
ukonc€ovani sledovania dopravnika nie su povolené zatacky, preto sa robot
pred dalsim pohybom uplne zastavi.

ABCDE
default

ci isca ,
Nastavenie sledovania dopravnika

TCP

[conveyor 1 twypruty) |
t Zatazenie [ Povolt sledovanie dopraviika

Montaz

Nastavenie
VIV

1/0 néstroja
Premenné
Spustenie

Hladky
prechod

Domov

Sledovanie
dopravnika

Skrutkovanie

O Pozastavené
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Sledovanie
dopravnika

1.
2.

3.

V hlavicke tuknite na Program.

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.

V Casti Sledovanie dopravnika vyberte v rozbalovacom zozname na
vyber dopravnika dopravnik 1 alebo dopravnik 2, ¢im zadefinujete,
ktory dopravnik treba sledovat.

UPOZORNENIE

Ak je vo vnutri 2k, E1seIf alebo Loopa je vybrana
moznost Check Expression Continuously, mbzZete
pridat skript END Conveyor Tracking () nakonci
vyrazu na ukoncenie sledovania dopravnika.
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Skrutkovanie

Popis

Pridanie uzla
Skrutkovanie

Programovy uzol Skrutkovanie poskytuje jednoduchy sp6sob na pridanie
aplikacie skrutkovania pre pripojeny skrutkovac. Konfiguracia skrutkovaca
a jeho pripojenia k robotu je definovana na karte Instalacia

(pozri Vseobecne).

Chod

M = o ovvr. Ut
2 B Q - Grafika Premenné

astavenia premennyc Sk f
bl rutkovanie
v Sablény 2 v Program robota
Hiadat 3 ¢ v Skrutkovanie B L
W oo Skrutkovad: Definované pouzivatel'om

Sila 5 @) Dole pridaite tkony pre tento c 1 Vingtalécii musf byt urceny &tart /O a TCP

Paletizécia Smer

Sledovanie @ Napinac

opravnika QO wvolrovact

Skrutkovanie

aq 13
O Povolit Startovact bod
Proces
O Nasledovat skrutku pomocou
< >

t o xBBEDT v T

o 0 O smuécia ()

Rychlost 100%

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 Enable Starting Point, ak chcete pridat MoveL do stromu
programov, ktory sa vykona, ked je skrutkovac uz spusteny.
Vyberte Povolenie obsluhy chyb stroja, ak chcete pridat napravné
opatrenie, ak je to potrebné, do stromu programov pred za¢atim
skrutkovania.
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Ovplyvnenie Vyberom polozky Nasledovat skrutku v ¢asti Proces mézete ovplyvnit
skrutkovania akciu skrutkovania nasledujucimi sposobmi:

* 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.

ﬁ POZOR
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 pri prikaze If (pozri Ak na strane 240), zvolte
Vyraz, aby ste opisali stav, za ktorého robot nasleduje skrutku.
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Skrutkovat kym
Popis Uzol programu Skrutkovanie obsahuje povinny uzol Until, ktory definuje
kritéria zastavenia procesu skrutkovania.
S 2 ¢ QH = B WG
o [P craria  premenns
S et s
::Zdaf z ¢ :;S.k o ] sgg'anjt‘:n;?ad:i\e;\gu Az do. Robot bude nasledovat proces, a2 kym nebude spinena
istzicn | © +%2  Gspech
Skrutkovanie Cas
Chyba
Iv
< >
RSSO XKBRETS | + | Pridat ,az do
O ey
Moézete definovat * Uspech: Skrutkovanie pokraduje, kym sa nezisti dokong&enie
nasledujuce kritéria pomocou vybranej moznosti. MéZete pridat len jednu podmienku
zastavenia: uspechu.
* Chyba: Skrutkovanie pokracuje, kym sa nezisti chyba pomocou
vybratych mozZnosti. M6Zete pridat viaceré podmienky chyby.
Kritéria Uspech

* OK: Skrutkovanie pokracuje, kym sa nezisti signal OK

2o skrutkovaca.
* Cas: Skrutkovanie pokraéuje do dosiahnutia
definovaného Casu.
! * Vzdialenost: Skrutkovanie pokrac¢uje 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

prekro€i definovany ¢as.
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3.4.10. URCap

Popis

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. Vzdialena cesta TCP a Draha
nastroja tiez umoznuje programovanie tratovych bodov a kruhovych
pohybov a generovanie pohybu robota na zaklade importovanych suborov
drahy nastroja definovanych v softvérovych balikoch CAD/CAM tretich
stran.

Vzdialena cesta TCP URCap vyzaduje, aby bol vas robot pred pouzitim
zaregistrovany (pozri Registracia robota a subor s licenciou na strane 355).
RTCP funguje v aplikaciach, ktoré od robota vyzaduju uchopenie a
premiestiiovanie predmetov vo vztahu k fixnému nastroju. RTCP sa
pouziva spolu s prikazmi RTCP_PohybP a RTCP_KruhovyPohyb na
premiestnenie uchopenej su¢asti konstantnou rychlostou vo vztahu k
fixnému nastroju.

<unnamed> D = E
default i - S
Naw. Open Sava

nn
nn

. 5
Remote TCP & Toolpath
) Safety
Start the controller before using this URCap:
2 Fieldbus Controller Status: STOPPED
W URCaps

Remote TCP
& Toolpath
Select an option below based on your application:

Remote TCP

| Toolpath Moves | | Linear & Circle Moves

Regular TCP

Toolpath Moves

simuiation ()

Podobne ako $tandardny TCP, RTCP moézete (pozri ) definovat a
pomenovat v ¢asti Nastavenie v karte Instalacia.
Mézete tiez vykonat nasledujlce akcie:

* Pridanie, premenovanie, Upravu a odstranenie RTCP
* Vysvetlenie predvoleného a aktivneho RTCP
* Ucenie polohy RTCP

* Kopirovanie orientacie RTCP
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Nastavenie Nastavenie RTCP s pouzitim funkcie umozriuje pohyb robota vo vztahu k
vzdialeného TCP z  RTCP pri su¢asnom vytvoreni tratovych bodov RTCP a oblych pohybov
funkcie RTCP.

1. Tuknutim na ikonu + vytvorte novy RTCP. Pripadne vyberte v
rozbalovacej ponuke existujuci RTCP.

2. Tuknite na rozbalovaciu ponuku Kopirovat hodnoty z funkcie bodu
a vyberte funkciu. Overte, ¢i sa hodnoty orientacie RTCP
aktualizovali podla vybratej funkcie.

' l <unnameds D ﬁ E
defaultr i h
g I Log

Run__Frogram | Instalit

vove 0 o9
Remote TCP & Toolpath
) Safety
Instructions
= Remote Tool Center Point lIl
) Fieldbus N .
Defined with respect to the robot base frame.

B
Remote TCP
& Toolpath Position
Set position using the wizard:
x 0.00 mm

X

Y 0.00 mm Z
z 0.00 mm
Y %mote TCP
Orientation
I alues from a feature: 0
RX 0.0000 rad
RY 0.0000 rad

RZ 0.0000 rad

simuation ()

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 .

Obly pohyb RTCP Podobne ako pri standardnom kruhovom pohybe, pridanim kruhového
pohybu RTCP do prikazu RTCP_PohybP mozno uskuto¢riovat kruhové
pohyby. Pozri .

UPOZORNENIE
Maximalna rychlost oblého pohybu méze byt nizsia ako

zadana hodnota. Polomer kruznice je r, maximalne
zrychlenie je Aa maximalna rychlost nemodze prekrocit Ar
kvéli odstredivému zrychleniu.
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Vzdialeny tratovy
bod TCP

Ucenie tratovych
bodov vzdialeného
TCP

Konfiguracia
tratového bodu
RTCP

Podobne ako $tandardné tratové body, tratové body RTCP umozniuju
linearny pohyb nastroja konstantnou rychlostou a s kruhovymi zataCkami.
Predvolena velkost polomeru zatacky je zdiefana hodnota medzi vSetkymi
tratovymi bodmi. Pri mensej velkosti polomeru zatacky su zatacky
ostrejSie. Pri vacsej velkosti polomeru zatacky je draha hladSia. Tratové
body RTCP sa ucia fyzickym pohybom ramena robota do pozadovanej
polohy.
R

Run | Bragr

o Log New Open. Save
) Advencec 1 ¥ Robot Program

> Templates 2 @ ¥ RTCP MoveP Remote TCP Waypoint

3 = RTCPWaypoint_1
WV URCaps =
RTCPWaypoint_1

Toolpath

Move

Move
@ Use shared blend radius @ Use shared parameters

O Blend with radius O Tool speed

3 Tool acceleration

—+ Waypoint
=+ CircleMove k
~+ Toolpath

Simulation .

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.

Pouzitim zataCok umoznite robotu hladky prechod medzi dvoma
trajektoriami. Tuknutim na Pouzit spoloény polomer zata&ky alebo
tuknutim na polozku Zatacka s polomerom nastavte z uzla RTCP_
PohybP polomer zatacky pre tratovy bod.

UPOZORNENIE
Uzol fyzického &asu (napr. Pohyb, Cakat) nemozno pouzit

ako podriadenu polozku uzla RTCP_PohybP. V pripade
pridania nepodporovaného uzla ako podriadenej polozky
uzla RTCP_PohybP dbéjde k zlyhaniu overenia programu.
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Trasa nastroja
vzdialené TCP

Konfiguracia trasy
nastroja vzdialené
TCP

Konfiguracia trasy
nastroja pomocou
softvéru CAD/CAM

Vzdialené TCP a URCap trasy nastroja automaticky generuju pohyby
robota a ufahCuju presné sledovanie komplexnych trajektorii.

1.

2.

Na domovskej stranke vzdialeného TCP a drahy nastroja URCap
vyberte moznost Pohyb drahy nastroja vzdialeného TCP, ¢im sa
dostanete do priebehu prace.

Riadte sa pokynmi v karte Pokyny.

Trasa nastroja vzdialené TCP si vyzaduje nasledujuce hlavné
komponenty:

* Subor s trasou nastroja
* Vzdialené TCP
* PCS vzdialeného TCP

Trasa nastroja definuje orientaciu, trajektériu, rychlost alebo (rychlost
podavania) alebo smer pohybu nastroja.

1.

Vytvorte alebo importujte CAD model dielu.

2. Nastavte systém suradnic dielu (PCS) priradeny k dielu.

3. Vytvorte trasu nastroja viazanu na PCS na zaklade funkcii dielu
4.
5

Simulujte pohyb trasy nastroja na kontrolu, &i spifia oéakavania.

. Exportujte trasu nastroja do suboru s G-kédom a priponou .nc.
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Importovanie G-
kédu trasy nastroja
do PolyScope

Vzdialené TCP

1. Nabhrajte subory s trasou nastroja do korefového adresara USB
kla¢a. Subory s trasou nastroja musia mat priponu .nc.

2. Zasunte USB klu¢ do ru¢ného ovladacieho panelu.

3. V Hlavic¢ke 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.

4. Vyberte, ktoré subory s trasou nastroja chcete importovat do
PolyScope.

<unnamed>* 5 = E
+
Open..  save

default*

nn
nn

Nem.

Run

) Basic Q - Graphics Variables

> ST 1 ¥ Robot Program
5 s 2 ¢ v RTCP Movep Remote TCP Toolpath
v URCaps 3 = RTCPToolpath_1
b RTCPToolpath_1 Fixed PCS v
Toolpath
Move Select Toolpath File Select PCS
Remote TCP <toolpath file> v Use active PCS v
Move
© Use shared blend radius O Use feed rate
O Blend with radius @ Use shared tool speed
1 ’ O Tool speed
—+Waypoint @ Use shared tool acceleration
- CircleMove O Tool acceleration
~+ Toolpath

! Atoolpath file must be selected.

O Normal Speed (——— 100% S\r‘wlamn.

Konfiguracia vzdialeného TCP pre pohyby v ramci trasy nastroja

1. Pri prvom tratovom bode v prostredi CAM stanovte orientaciu
nastroja.

Na ruéné uchopenie dielu uchopovac¢om pouzite Volny chod.
Vyberte miesto vzdialeného TCP

Na vytvorenie kladnych hodnét pouzite sprievodcu polohou.

a & b

Upravuijte robot, kym nedosiahnete pozadovanu polohu dielu pri
priblizeni k vzdialenému TCP.

6. Predstavte si orientaciu nastroja pri prvom tratovom bode fyzického
dielu. Kladny smer osi Z by mal smerovat od povrchu dielu.

7. Vytvorte funkciu roviny s rovnakou orientaciou ako pri predstavovani
predchadzajuceho kroku.

8. Nastavte orientaciu TCP skopirovanim hodnét z funkcie roviny.
Pozadovand poloha dielu sa zachova a zaroven sa vykona trasa
nastroja.
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PCS vzdialeného
TCP

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.
Mozete pouzit nizSie opisané spdsoby ovladania.

182+ Q

Run stalation

P i
Instructions Toolpath Remote TCP _
Features

= Remote TCP Part Coordinate System lIl

e
Defined with respect to the robot tool frame.

WV URCaps =
[ 2 |l@~rrcrpcs -] [+ 1@

Remote TCP

o Log
Remote TCP & Toolpath

& Toolpath Position

X 0.00 mm

Y 0.00 mm

z 0.00 mm

Orientation

RX 0.0000  rad

RY 0.0000  rad

RZ 0.0000  rad
@T»w'h by defining origin, +X axis, and +Y direction of PCS
O Teach using four reference points on part's surface

Next € cancel

O Normal Sp ———— Sirwlatiw:wn.
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Konfiguracia PCS
vzdialeného TCP

Ak sa na povrchu dielu da nastavit PCS, pouzite tento spésob.

1.
2.

Na ru¢né uchopenie dielu zachytavaCom pouzite vofny chod.

Na ovladanie referenénych bodov vyberte moznost Vzdialené TCP.
Na dosiahnutie vysokej presnosti do¢asne nastavte ostré vzdialené
TCP a dokoncite ovladaci proces.

Posuvaijte robot, aby sa vzdialené TCP dotklo vychodiskového bodu
a smeru kladnej osi X a 'Y na dieli.

Ovladaci proces sa dokoncuje tuknutim na moznost Nastavit.
Hodnoty pozicie a orientacie sa vyplnia automaticky.

Inak pouzite tento spésob.

1.
2.

Vyberte tri zo Styroch referenénych bodov na povrchu dielu.

V softvéri CAD/CAM nahrajte suradnice X, Y, Z suvisiace s PCS
vybranych referenénych bodov.

3. Na ruéné uchopenie €asti unasaca pouzite volny chod.

Na ovladanie referenénych bodov vyberte moznost Vzdialené TCP.
Na dosiahnutie vysokej presnosti do¢asne nastavte ostré vzdialené
TCP a dokoncite ovladaci proces.

Zadaijte suradnice prvého referenéného bodu.

Presunite robot na vzdialené TCP, aby sa dotkol prvého
referen¢ného bodu na dieli.

Pri d'alSich referenénych bodov zopakuijte 5. a 6. krok.
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Nastavenie
premennej PCS

V pripade rozSireného pouzitia, pri ktorom sa diel neuchopuje s vysokou
konzistentnostou, mdzete nastavit premennu PCS a upravit pohyby trasy
nastroja podla polohy a orientacie dielu v zavislosti od priruby nastroja
robota.

Mozete 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.

Skontrolujte, €i je PCS nastavené v zavislosti od dielu a i externy
snimac dokaze zistit polohu a orientaciu.

V PolyScope vytvorte premenné polohy naviazanu na vystup
externého snimaca ako premennu PCS. Dajte jej jedinecny nazov,
napriklad variable_rtcp_pcs_1.

Vlozte uzol drahy nastroja RTCP.

V pravom hornom rohu stranky programu vyberte v rozbalovacej
ponuke moznost Premenny PCS.

V rozbalovacej ponuke Vybrat PCS vyberte variable_rtcp_pcs_1.

Vytvorte priradenie alebo uzol skriptu, ¢im sa pred uzlom drahy
nastroja RTCP aktualizuje premenna variable_rtcp_pcs_1.
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Konfiguracia uzla
trasy nastroja
vzdialené TCP

V nasledujucej Casti vysvetfujeme, ako sa pouziva premenna v uzle trasy
nastroja vzdialené TCP.

1.
2.
3.

Run

W URCaps

Toolpath
Move Select Toolpath File Select Plane as PCS

Remote TCP <toolpath file>
Move

Prog Log
Q _ Graphics Variables
) AT 1 ¥ Robot Program T | th
) Templates 2 9 ¥ Toopath_MoveP oolpa

3

Otvorte kartu Program a tuknite na URCaps.
Vyberte Pohyb vzdialeného TCP a viozte uzol RTCP_PohybP.

Vyberte TCP a nastavte parametre pohybu: rychlost nastroja,
zrychlenie nastroja a polomer zatacky.

Uzol drahy nastroja RTCP vlozite tuknutim na moznost +Draha
nastroja. Ak ho nepotrebujete, vymazte vopred nastaveny uzol
RTCP tratového bodu.

Z rozbalovacich ponuk vyberte subor s trasou nastroja a prislusné
PCS vzdialeného TCP.

Ak sa pri RTCP uzla trasy nastroja pouziju rozlicné hodnoty, upravte
parametre pohybu.

Na overenie, ¢i uchopeny diel smeruje k vzdialenému TCP podfa
ocakavani tuknite na moznost Presunut na prvy bod.

Otestujte program v simulaénom rezime pri nizkej rychlosti na
potvrdenie konfiguracie.

default*

<unnamed>* D ﬁ E
+
New. Open Save.

= Toolpath_2

Toolpath_2 Fixed PCS v

v <plane feature> v

O Use feed rate

@ Use shared tool speed

O Tool speed

=+ Toolpath @ Use shared tool acceleration

O Tool acceleration

! Atoolpath file must be selected

O Normal Speed (E—— 100% Simulation .

UPOZORNENIE

Pri kazdom prechode po drahe nastroja mozete zaistit
identicky pohyb nastroja robota pridanim Pohybud s
nastavenim Pouzit uhly kibu, aby sa pred pohybom po
drahe nastroja presunul na fixna konfiguraciu kibu. Pozri
Pohyb na strane 186
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Pravidelné pohyby
trasy nastroja TCP

Konfiguracia a
importovanie suboru
s trasou nastroja

Konfiguracia
pravidelného TCP

Podobne ako pri konfiguracii pohybu trasy nastroja vzdialené TCP,
pravidelny pohyb trasy nastroja vzdialené TCP si vyzaduje nasledujuce:

* Subor s trasou nastroja
* Pravidelné TCP
* Funkciu roviny ako PCS

Je to podobné ako konfiguracia Drahy nastroja (pozri Konfiguracia trasy
nastroja pomocou softveru CAD/CAM na strane 273) a import Drahy
nastroja (pozri Importovanie G-kédu trasy nastroja do PolyScope na strane
274).

* Postupujte podla pokynov na konfiguraciu bezného TCP.

* Pozitivhu os X bodov nastroja skontrolujte mimo povrch dielu.
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Konfigurovanie 1. Vytvorte funkciu roviny pridanim roviny alebo nau¢enim roviny.
funkcie roviny PCS Pozri .

2. Zafixujte diel vo vztahu k zakladni robota.

3. Overte, Ci sa pri tvorbe funkcie roviny pouzilo spravne TCP. Na
dosiahnutie vysokej presnosti do¢asne nastavte ostré vzdialené
TCP a dokongite ovladaci proces.

4. Posuvaijte robot, aby sa vzdialené TCP dotklo vychodiskového bodu
a smeru kladnej osi X a Y na dieli.

5. Dokoncite ovladaci proces a potvrd'te polohu a orientaciu PCS.

Konfigurovanie uzla 1. Otvorte kartu Program a tuknite na URCaps.

trasy nastroja 2. 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, tuto moznost nevyberaijte.

3. Uzol drahy nastroja vlozite tuknutim na moznost +Dréha nastroja.

4. V rozbalovacej ponuke vyberte subor s trasou nastroja a prislusné
PCS (funkcia roviny).

5. Ak sa pri uzla trasy nastroja pouziju rozlicné hodnoty, upravte
parametre pohybu.

6. Na overenie, €i sa nastroj presunie k prvému bodu drahy nastroja,
tuknite na Presunut na prvy bod.

7. Spustite program v simulaénom rezime pri nizkej rychlosti na
potvrdenie spravnosti konfiguracie.

UPOZORNENIE
Pri kazdom prechode po drahe nastroja mézete zaistit

identicky pohyb nastroja robota pridanim Pohybud s
nastavenim Pouzit uhly kibu, aby sa pred pohybom po
drahe nastroja presunul na fixni konfiguraciu kibu. Pozri
Pohyb na strane 186

3.5. Zalozka InStalacia

Popis Karta InStalacia umoznuje konfigurovat nastavenia, ktoré ovplyvnuju
celkovy vykon robota a PolyScope.
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3.5.1. Konfiguracia TCP

Popis

Poloha

Orientacia

Stredovy bod nastroja (TCP) je bod na nastroji robota. Kazdy TCP
obsahuje presun a rotaciu vzhfadom na stred vystupnej priruby nastroja.
Ked je naprogramovany na navrat k predtym uloZzenému tratovému bodu,
robot presunie TCP do polohy a orientacie ulozenej v tratovom bode. Pri
naprogramovani na linearny pohyb sa TCP pohybuije linearne.

22 ¢ QH

Stredovy bod néstrol

= B - (1]
1 Zatazenie

Montaz Poloha

Nastavenie ~ * 0.0jmm

VIV Y 0.0/ mm # Merat

1/0 nastroja z 0.0/mm

Premenné

Spustenie Orientécia

Hladky Jednotky |Vektor rotécie [rad] v

prechod

Domov RX 0.0000

Sledovanie RY 0.0000
dopravnika Rz 0.0000

# Merat

Skrutkovanie

Vizualizdcia TCP

Priruba néstroja

o 0 O smuécia ()

Suradnice X, Y, 7 ur€uju polohu TCP. Ked su
vSetky hodnoty (vratane orientacie) nulové, TCP sa
prekryva so stredovym bodom vystupnej priruby
nastroja a vyuzije suradnicovy systém, ktory je

znazorneny na obrazovke.

Polia suradnic RX, RY, RZ ur€uju orientaciu TCP.
Podobne ako na karte Pohyb, rozbalovacia ponuka
Jednotky nad pofami RX, RY, RZ sluzi na vyber

suUradnic orientacie

UR16e
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Pridanie,
premenovanie,
Uprava a
odstranenie
protokolov TCP

Aktivhe TCP

Predvoleny TCP

Mozete zacat s konfiguraciou nového TCP
pomocou hasledujucich ukonov:

* Ak chcete definovat novy TCP s jedinecnym
nazvom, tuknite na tlacidlo[_+_|. Nové TCP je
dostupné v rozbalovacej ponuke.

* Ak chcete premenovat TCP, tuknite na
tlacidlo[ 2 .

* Ak chcete odstranit vybrané TCP, tuknite na
tlaCidlo' @ . Nie je mozné odstranit posledny
TCP.

Robot pri linedarnom pohybe vzdy pouziva aktivny TCP na urCenie odchylky
TCP. Aktivny TCP je mozné zmenit pomocou prikazu Pohyb (pozri kartu
Karta prikazov na strane 173) alebo prikazu Nastavit. Pohyb aktivneho
TCP je vizualizovany na karte Grafika (pozri Karta Grafika na strane 176).

Pred spustenim programu je nutné nastavit predvoleny TCP ako aktivny
TCP.

* Vyberte pozadovany TCP a tfuknutim na Nastavit ako predvoleny
nastavte dany TCP ako predvoleny.

Zelena ikona v dostupnej rozbalovacej ponuke oznacuje nakonfigurovany
predvoleny TCP.
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Ué&enie polohy TCP
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Ucenie orientacie
TCP

Suradnice polohy TCP je mozné automaticky vypocitat nasledujucim
spdsobom:

1. Tuknite na Meranie.

2. Vyberte pevny bod v pracovnom priestore robota.

3. Ak chcete presunut TCP na vybraty bod z minimalne troch réznych
uhlov alebo ulozit prislusné polohy vystupnej priruby nastroja,
pouzite Sipky v pravej Casti obrazovky.

4. Na pouzitie overenych suradnic na prislusné TPC pouzite tlacidlo
Nastavit. Polohy musia byt dostato¢ne rozdielne, aby vypocet

pracoval spravne. Ak nie su dostatoCne odlisné, stavova kontrolka
LED nad tlacidlami sa rozsvieti naCerveno.

<bez nézvu>* D -] E ccce —
um,“ Otvortt. Ulozit.

default*

ob: St bod troj
B Yoy o Naucit orientéciu TCP

TCP

v v i
S 7z B | L m @ Newybrala sa Zadna funicla
' Zatazenie
Montas Vyberte funkciu a nastavte bod tak, aby ndstroj ukazoval v smere osi
Z wybranej funiccie
Nastavenie
o »
1/0 néstroja
5 Nastavit bod
Premenné
Spustenie
Hladky
prechod
Domov
Sledovanie Va

dopravnika

@

Skrutkovanie

ONorméIny — ° Q o simuiécia ()
ychlost 100%

Aj ked su tri polohy zvyCajne dostatocné na uréenie spravneho TCP, je
mozné pouzit Stvrtd polohu, aby sa overila spravnost vypoctu. Kvalita
kazdého ulozeného bodu s ohfadom na vypocitany TCP sa indikuje
pouzitim zelenej, Zltej a Cervenej kontrolky LED na prislusnych tlacidlach.

1. Tuknite na Meranie.

2. Vyberte funkciu z rozbalovacieho zoznamu. (Pozri 3.5.13.
Funkcie na strane 306) pre dalSie informacie o definovani novych
funkcii

3. Tuknite na Nastavit bod a pouzite 8ipky 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.
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3.5.2. Zatazenie

Popis

Pridanie,
premenovanie,
Uprava a
odstranenie
zataZenia

Aktivhe uzitoéné
zatazenie

Aby robot pracoval optimalne, je nutné nastavit zatazenie, tazisko a
zotrvacnost.

Mézete definovat niekofko zatazeni a prepinat medzi nimi vo svojom
programe. Toto je uzitoc¢né v pripadoch Zdvihnut a Polozit, napriklad, ked
robot zdvihne a uvolni predmet.

ZatazZenie Vizualizécia zataZenia
1ep M Payload - i
' ZataZenie
Zatazenie v
Montaz
5 Hmotnost 0,000| kg
Nastavenie N
VvV Tazisko
1/0 nastroja ['¢ 0,00/ mm /# Merat
Premenné cr 0,00/ mm
A cz 0,00( mm
Spustenie
Hladky
prechod ! Nezabudnite nastavit celkovd hmotnost zatazenia E
Domov . B
Zotrvacnost (kg m?)
Sledovanie . . . . .
dopravnika [ Pouzit viastnd maticu zotrvacnosti

Skrutkovanie Priruba nastreja

Y Y
-

Zotrvaénost je zadand s wichodiskowm bodom v taZisku (CoG)
Zatatenia a Gs zarovnanych s osami priruby

Normalny ‘ ° Q o Sir‘ﬂulécia.
ych 0%

Mozete zacat s konfiguraciou nového zatazenia pomocou nasledujucich
ukonov:

* Tuknutim na[_+_| definujete nové ZataZenie s jedineénym nazvom.
Nové zatazZenie je dostupné v rozbalovacej ponuke.

* Tuknutim na premenujete ZataZzenie.

* Ak chcete odstranit vybrané Zatazenie, tuknite na tlacidlo @ . Nie
je mozné odstranit posledné zatazZenie.

Kontrolna znacka v rozbalovacej ponuke ukazuje, ktoré zatazenie je
aktivne A+ Payiead ~|. Aktivhe zatazenie mozno zmenit pomocou

~ Set Now

UR16e
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Predvolené
zatazenie

Nastavenie taziska

Odhad uzitoéného
zataZenia

Pouzitie sprievodcu
odhadom
uzitoéného
zatazenia

Pred spustenim programu je predvolené zatazenie nastavené ako aktivne
zatazenie.

* Vyberte pozadované zatazZenie a tuknutim na Nastavit ako
predvolené nastavte dané zatazenie ako predvolené.

Zelena ikona v rozbalovacej ponuke oznacuje nakonfigurované
predvolené zatazenie [~ Payisd hd!

Tuknite na polia Cx, CY a CZ a nastavte taZisko. Nastavenie sa vztahuje na
vSetky vybrané zatazenia.

Tato funkcia umoznuje robotu nastavit spravne uzito¢né zatazenie a
tazisko (CoQ).

—

V Casti VSeobecné vyberte na karte InStalacia ZataZenie.
Na obrazovke Zatazenie tuknite na Meranie.

V sprievodcovi odhadom uzito&ného zataZzenia tuknite na Dale;.

A oD

Postupuijte podla krokov v Sprievodcovi odhadom zataZenia na
nastavenie Styroch pol6h.

Nastavenie Styroch poldh vyzaduje presun ramena robota do
Styroch réznych poléh. Zataz uzitoéného zatazenia sa meria v
kazdej polohe.

5. Po skonéeni merania mézete skontrolovat vysledok a potom tuknite
na Dokongif.

UPOZORNENIE

Na dosiahnutie ¢o najlepSieho odhadu uzito¢ného
zatazenia sa riad'te tymito pokynmi:
* Dbajte na to, aby boli polohy TCP do seba ¢o
najodliSnejsie
* Meranie vykonajte v kratkom ¢asovom rozsahu
* Pocas alebo pred odhadom netahaijte za nastroj
a/ani prilozené uzito¢né zatazenie
* Montaz a uhol robota treba spravne zadefinovat v
inStalacii
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Nastavenie hodnot
zotrvacnosti

Pre nastavenie hodn6t zotrvaénosti vyberte moznost Pouzit vlastnu
maticu zotrva€nosti.

Tuknite na polia: IXX, IYY, IZ7, IXY, IXZ a IYZ pre nastavenie
zotrvacnosti pre vybrané zatazenie.

Zotrvacnost je uréena 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 pouzivatefom
uréenej hmotnosti a hustotou 1g/cm?3

UR16e
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3.5.3. Montaz

Popis

Specifikacia montaze ramena robota slizi 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 umoznuje mu udrzat sa v rezime vofného pohybu. Z toho dévodu
je dolezita spravna montaz ramena robota.

VAROVANIE
Nespravna montaz ramena robota moze spdsobit Casté

ochranné zastavenia a/alebo pohyb ramena robota pri
stlaCeni tlacidla Vofny chod.

Ak je rameno robota pripevnené k rovnému stolu alebo podlahe, nie st 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.

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 °). Tlacidld naklonu nastavuju
fubovolny uhol.
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Tlacidl4 v dolnej Casti obrazovky sa pouzivaju na otacanie montaze ramena
robota tak, aby zodpovedala skutocnej montazi.

TCP

Zatazenie
Montaz

Nastavenie
VIV

1/0 nastroja
Premenné
Spustenie

Hladky
prechod

Domov

Sledovanie
dopravnika

Skrutkovanie

O Normalny

3.5.4. Nastavenie V/V

VAROVANIE

Pouzite spravne nastavenia montaze. Ulozte a nacitajte
indtalacné subory s programom.

Montaz a uhol robota

MEN

rd
@
A&
9]
2

_
N

»

o
2

4—?1
.o

£3

Qs || @« | o,ov| » || = |
° 0 O simutécia )

Otocit montaz zélkladne robota
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Popis

Typ signalu V/V

Priradenie
pouzivatefom
definovanych
hazvov

Akcie V/V a
ovladanie na karte
\/AY

Pomocou obrazovky Nastavenie vstupov/vystupov definujte
vstupné/vystupné signaly a nakonfigurujte akcie pomocou ovladacieho
prvku karty V/V. Typy signalov V/V su uvedené v Castiach Vstup a Vystup.
Na pristup k vSeobecnym registrom mézete pouzit prevadzkovu zbernicu,
napriklad Profinet a EtherNev/IP.

Ak je zapnuté rozhranie komunikacie nastroja (TCl), analégovy vstup
nastroja prestane byt k dispozicii.

Zobrazit

P pigitainy -

1 Zatazenie

Montas Vstup Vystup

DIl0) digital_in[o] ~ oo} digital_out[0] ~
oI digital_in[1] % DO[l] digtal out[l] Prog-Running

— oil2) digital_in[2] Start-Prog Dol21  digtal_out(2]

1/0 nastroja i3 digital in[3] Stop-Prog Do[3] digital_out[3]

Premenné Dif4] digital_in[4] Do[4] digital_out[4]

- oIls) digital_in[s] DO[S]  digital_out(s]

Spustenie Dite] digital_in[6] Dols]  digtal_out(s]

Nastavenie
VIV

Hladky DIf7] digital_in[7] Do[7] digital_out[7]
prechod

oy toolin[0] To[0] tool_out(0]
Domov T toolin[1] Ton tool_out(1]

Sledovanie

STrEeTie Vybrany 1/0:  digital_out[1]

Skrutkovanie Premenovat

Vysoké, ked bezinizko, ked sa zastavi v

ONorméIny ; o 0 o smuécia ()

Ak chcete obmedzit pocet signalov uvedenych v Input a Output, pouzite
rozbalovaciu ponuku View na zmenu zobrazeného obsahu na zaklade
typu signalu.

Signaly vstupu a vystupu mozete pomenovat, aby ste fahko 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 zadat pouzivatelsky definovany nazov pre vSeobecny register, aby
bol k dispozicii v programe (1. j. pre prikaz Wait alebo podmieneny vyraz
prikazu If ).

Prikazy Po&kat a Ak st popisané v (Cakat na strane 222) a (Ak na strane
240). Pomenované v§eobecné registre mdzete najst na obrazovke Editor
vyrazov vo vyberoch Vstup alebo Vystup.

Fyzické a zbernicové digitalne V/V sa da pouzit na spustenie akcii alebo
ako reakcia na stav programu.
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Ovladanie karty V/V V ovladani karty V/V mozete urcit, Ci sa vystup ma ovladat cez kartu V/V
(bud programatormi, alebo obsluhou aj programatormi) alebo ¢i ho maju
ovladat programy robota.

Dostupné vstupné
¢innosti

Dostupné
vystupné ginnosti

Akcia

Start

Zastavit

Pozastavit

Volny chod

Akcia

Spusti alebo obnovi aktualny
program na stupajucej hrane
(povolené iba v dialkovom ovladani,
pozri 3.10.2. Nastavenie na strane
349)

zastavi aktualny program na
hrani¢nej hodnote stupania

pozastavi aktualny program na
hrani¢nej hodnote stupania

Ak je vstup vysoky, robot prejde do
volného chodu (podobne ako pri
stlaCeni tlaCidla vofného chodu).

Ak volny chod nepovoluju iné
podmienky, takyto vstup sa ignoruje.

VAROVANIE
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 pocas pouzitia vstupnej ¢innosti
Spustit sa robot pred obnovenim programu presunie na
poziciu, v ktorej bol pozastaveny.

Akcia

Nizke, ked nie je spusteny

Vysokeé, ked nie je spusteny

Stav vystupu Stav

LO

HI

programu

Zastaveny
alebo
pozastaveny

Zastaveny
alebo
pozastaveny

UR16e
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Vysoky, ak bezi, nizky, ak je
zastaveny

Nizke pri neplanovanom
zastaveni

Nizke pri neplanovanom

zastaveni, inak vysoké

Nepretrzity impulz

Pri¢ina ukonéenia
programu

situacii:

3.5.5. Premenné instalacie

* Porucha

LO
HI

LO

LO
HI

Prechadza z vysokého na
nizky

UPOZORNENIE
Program sa ukonc&i mimo planu, ak nastane jedna z tychto

* Zastavenie robota

* Porusenie

* vynimka v behu programu.

Spustené
Zastaveny
alebo
pozastaveny

Program sa
ukon¢i mimo
planu

Program sa
ukonci mimo
planu
Prebiehajuci,
zastaveny
alebo
pozastaveny

Prebiehajuci
(ak chcete
zachovat stav
impulzu,
program
pozastavte
alebo
zastavte)
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Popis

Vytvorenie
premennych
inStalacie

Premenné vytvorené na paneli Premenné instalacie sa nazyvaju
premenné instalacie a pouzivaju sa ako normalne premenné programu.
Premenné inStalacie su v8ak odlidné, 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.

022+ QM

nstalicia

Premenné instalacie

TCP

Zatazenie * Nazov - Hodnota ~ Popis I3

Montaz

Nastavenie
A

1/0 nastroja
Premenné
Spustenie

Hladky
prechod

Domov

Sledovanie
dopravnika

Skrutkovanie v

Néazov Hodnota Popis
.

O

ONormélny ° 0 o Simula’ua.
W 0%

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 inStalaCnej premennej

1. Tuknite na Vytvorit novi a v poli Nazov sa navrhne nazov novej
premenne;j.

Nazov premennej mozete upravit podfa potreby.
2. V poli Hodnota nastavte hodnotu novej premenne;.

Premennu nemozete ulozit bez toho, aby ste najprv nastavili
hodnotu.

Novu instalaénu premennu mézete popisat v poli Popis.

4. Novu premennu mozete nastavit ako oblfubenu zaciarknutim policka
Obfibenda premenna.

5. Tuknutim na OK pridate novi premennut do zoznamu Instalaéné
premenné.
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Urcenie obfubenych
inStalacénych
premennych

Sprava premennych
inStalacie

Popisy premennych

Oznacenie oblubenej premennej indtalacie umoznuje, aby bola instalacna
premenna sucastou suboru oblibenych premennych. Tie sa zobrazia pri
obfubenych premennych na karte Premenné na karte Program a karte
Chod.

Oznacenie inStalacnej premennej ako oblubenej
1. V hlavicke tuknite na moznost Intalacia.
2. V Casti VSeobecné vyberte polozku Premenné.
Premenné su uvedené v Casti In§talacné premenné.
3. Vyberte pozadované premenné.
4. Zaciarknite policko Obfibena premenna.

5. Tuknutim na polozku Chod sa vratite k zobrazeniu premenne;.

Uprava premennych intalacie
1. Vyberte pozadovanu premennu v zozname Premenné intalacie.
2. Mozete upravit polia Hodnota, Popis alebo Obfibena premenna.

V tomto kroku nemdzete upravovat nazov premennej.

Zmeny upravenych inStalacnych premennych sa prejavia okamzite.
Odstranenie premennych inStalacie

1. Vyberte poZzadovanu premennu a tuknite na Odstranit.

2. V potvrdzovacom okne vyberte Odstranit premennt

K premennym mozete pridat informacie pridanim popisu premennej v
stipci Popis. Popisy premennych mézete pouzit na sprostredkovanie téelu
premennej a/alebo vyznamu jej hodnoty operatorom, ktori pouzivaju
obrazovku karty Chod a/alebo inym programatorom.

Popisy premennych (ak sa pouzivajui) mézu mat maximalne 120 znakov a
zobrazuju sa v stipci Popis zoznamu premennych na obrazovke karty
Chod a na obrazovke karty Premenné.

Popis premennej sa v pripade potreby rozdeli na viac riadkov, aby sa
zmestil do Sirky stipca Popis. Stipec Popis mézete tiez zbalit a rozbalit
pomocou tlacidiel uvedenych nizSie.
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Zbalenie/rozbalenie stipca Popis

1. Tuknutim na Zbalit’".II zbalite stipec Popis.
q

2. Tuknutim na Rozbalit "Il rozbalite stipec Popis.

UR16e
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3.5.6. Spustenie

Popis

Nacitanie
spustacieho
programu

Tato obrazovka obsahuje nastavenia pre automatické nacitanie a
spustenie predvoleného programu a pre automaticku inicializaciu rameno
robota pri spusteni.

Zmeny sa neuplatnia, kym sa inétalécia neulozi

TCP Predvoleny stibor programu
! Zatazenie Po spusteni robota automaticky nacttat predvoleny program
Montaz

Nastavenie
VIV

1/0 nastroja
Premenné
Spustenie

Hladky
prechod

Domov

Sledovanie
dopravnika

Skrutkovanie

[ Naétat predvoleny program

Automatické spustenie predvolendho programu na karte Spustit

Zapnit hrana na

1 Akje tie2 povolena moznost Automatickd inicializécia, robot sa méze zatat hybat hned'po zapnuti,

D4 sa to vyuzit len v reZime Dialkového oviédania.
Automaticky inicializovat

Automatickd inicializécia robota, ked sa zapne hlavny vypinac

> Bezpeénost Automatické uvolnenie brzdy robota

<Digt. vstup> v| hranana Lo -

1 Robot sa méZe hybat v désledku procesu uvolhenia brzdy.

D4 sa to vyuzit len v reZime Dialkového oviédania.

o 0 O smuécia ()

O ey

VAROVANIE

1.

Ak je zapnuté automatické nacitanie, automatické
spustenie a automaticka inicializacia, robot spusti
program, len ¢o sa zapne riadiaca skrinka, ak sa
vstupny signal zhoduje so zvolenou uroviou signalu.
Napriklad sa v tomto pripade nebude vyZzadovat
prechod cez hranu na vybranu uroven signalu.

2. Ak je troven signalu nastavena ako NiZKA, davajte

si pozor. Vstupné signaly su predvolené ako nizke,
€o program automaticky spusti bez jeho spustenia
externym signalom.

Pred spustenim programu, kde je zapnuté
automatické spustenie a automaticka inicializacia,
musite byt v rezime diafkového ovladania.

Po zapnuti riadiacej skrinky sa nacita predvoleny program. Okrem toho sa
predvoleny program automaticky nacita, ked je zadana obrazovka Spustit
program (pozri 3.3. Karta Chod na strane 158) a nie je nacitany ziadny

program.
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Spustenie
spustacieho
programu

Predvoleny program sa automaticky spusti na obrazovke Spustit program.
Ked sa nacita predvoleny program a zisti sa Specifikovany prechod okraja
externého vstupného signalu, program sa spusti automaticky.

Pri spusteni nie je definovana aktuélna uroven vstupného signalu. Vyber
prechodu, ktory sa zhoduje s urovriou signalu pri spusteni ihned’ spusti
program. Opustenie obrazovky Spustit program alebo tuknutie na tlacidlo
zastavenia na ovladacom paneli navy$e deaktivuje funkciu automatického
spustenia, kym sa opatovne netukne na tlacidlo spustenia.

3.5.7.1/0 nastroja

Popis

Ovladanie rozhrania V/V vam umozniuje prepinat medzi ovliadanim
pouzivatefom a ovladanim URcap.

TCP Vyberte, ako sa mé oviddat I/O rozhranie néstroja. Alc je zariadenie ovlddané prostrednictvom URCap, nebude pouZivatel'sikkd mozZnost
brand do Gvahy,

t Zatazenie
Nastavenie
VIV Analégové vstupy - Rozhranie kemunikécie nastroja ReZim digitalneho vystupu
1/0 nastroja O Analégové vstupy Digitdlny wstup néstroja sa uréf na zaklade pripojeného néstroja
Premenné analog in[2]
Spustenie analog_in(3] Vyistupné napaétie néstroja (o] -
Hladky , Akje nasadené zariaclenie urlend pre 12V, nastavenim napétia
prechod @ Rozhranie komunilcacie nastroja * néstroja na 24 V ho mbzete po3kocit
Domov . . . s .
Rozhranie komunilcacie néstroja umoziuje lkomunikovat s
g(l)epdr:\‘::a: néstrojom bez externého kablového prepojenia O Dvolpinavé napéianie

Prenosové rychlost 115200 v

Skrutkovanie Parite Epe— - @ Standardny wstup
Ukonéovacie bity Jeden - Digitéiny vystup O Kesanie (NP1 d
RX neaktiune znaky L5 Digitélry vystup 1 Klesarie (NPN) -
TX neaktivne znaky 3,5

Ovypmit' : ° 0 O Simula’cwa.
ychlo:
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Ovladanie rozhrania
VIV

1.

2.

Tuknite na kartu Instalacia a v &asti Veobecne fuknite na Vstupy
a vystupy nastroja

Vyberom polozky Pouzivatel v Casti Ovladanie rozhrania V/V ziskate
pristup k analégovym vstupom nastroja a/alebo nastaveniam rezimu
digitalneho vystupu. Po vybere polozky URCap sa odstrani pristup k
analégovym vstupom nastroja a nastaveniam rezimu digitalneho
vystupu.

UPOZORNENIE
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.

Analégové vstupy - Rozhranie komunikacie nastroja

Popis

Rozhranie
komunikacie
nastroja

Rozhranie komunikacie nastroja (TCI) umoznuje komunikaciu robota s
pripojenym nastrojom cez analdégovy vstup nastroja robota. Tymto sa
eliminuje potreba externého kablového prepojenia.

Po zapnuti nastroja Rozhrania komunikacie su vSetky analogové vstupy
nastroja nedostupné

1.

Tuknite na kartu InStalacia a v ¢asti Veobecne fuknite na Vstupy
a vystupy na nastroje.

Nastavenia TCl sa upravuju v ¢asti Rozhranie komunikacie.

Po zapnuti TCI je pre nastavenie I/O inStalacie analégovy vstup
nastroja nedostupny a nezobrazuje sa v zozname vstupov.
Analégovy vstup nastroja je nedostupny aj pre programy ako
moznost Cakat na a vyrazy.

V rozbalovacich ponukéach v ¢asti Komunikacné rozhranie vyberte
pozadované hodnoty.

Akékolvek zmeny hodnét sa okamzite odoSlu do nastroja. Ak sa
inStalacné hodnoty liSia od hodnét, ktoré nastroj pouziva, zobrazi sa
upozornenie.
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RezZim digitalneho vystupu

Popis

Dvojpinové
napajanie

Rozhranie komunikacie nastroja umoznuje nezavisle od seba
nakonfigurovat dva digitalne vystupy. V PolyScope ma kazdy kolik
rozbalovaciu ponuku, ktora umoznuje nastavenie vystupného rezimu. K
dispozicii su nasledujuce moznosti:

* Pokles: Umoznuje nakonfigurovat ¢ap v konfiguracii NPN alebo
klesajucej konfiguracii. Ak je vystup vypnuty, Cap umoziuje prudu
prudit do zeme. D4 sa to vyuzit v spojeni s capom PWR pri tvorbe
uceleného obvodu. Pozrite si kapitolu pat v Priru¢ke na instalaciu
hardvéru .

* Zdroj: Umoznuje nakonfigurovat ¢ap v konfiguracii PNP alebo
zdrojovej konfiguracii. Ak je zapnuty vystup, ¢ap je zdroj kladného
napéatia (Co sa da nastavit v karte Vstup/vystup). Da sa to vyuzit v
spojeni s Capom GND pri tvorbe uceleného obvodu.

* Tlacit/tahat: Umozniuje nakonfigurovat ¢ap v konfiguracii
Tlacit/tahat. Ked je vystup zapnuty, kolik poskytuje kladny zdroj
napatia (konfigurovatelny na karte 10). Da sa to vyuzit v spojeni s
¢apom GND pri tvorbe uceleného obvodu. Ak je vystup vypnuty, ¢ap
umoznuje prudu pradit do zeme.

Zmeny zacnu platit po zvoleni novej vystupnej konfiguracie. Momentalne
nahrana instalacia sa upravi, aby reklektovala novu. Po overeni toho, Ci
vystupy nastroja funguju, ako by mali, nezabudnite inStalaciu ulozit, ¢im
predidete strate zmien.

Dvojité pohananie ¢apu sa pouziva ako hnaci zdroj nastroja. Zapnutie
Dvojitého pohanania Capu vypne predvolené digitalne vystupy nastroja.

3.5.8. Hladky prechod

Popis

Pri prepinani medzi bezpe€nostnymi rezimami poCas udalosti (napr. vstup
znizeného rezimu, zniZzeny 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.
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Uprava nastaveni

zrychlenia/spomalenia

3.5.9. Domov

Popis

Definovanie domova

1. V hlavicke tuknite na moznost InStalacia.
2. V ponuke nafavo tuknite v ¢asti VSeobecné na Hladky prechod.

3. Vyberte Hard , ak chcete mat vy$Sie zrychlenie/spomalenie
, alebo vyberte Soft pre hladSie predvolené nastavenie
prechodu.

Domov je pouzivatefom definovana spiato¢na pozicia ramena robota. Po

jejz

adefinovani je domovska poloha k dispozicii pri tvorbe programu

robota. Domovska poloha sa da pouzit pri definovani bezpeénej domovske
polohy. (Pozri 3.2.9. Poloha Bezpecne domov na strane 156) Pomocou

tlaci

—

A 0D

diel na domovskej obrazovke méozete:
* Upravu polohy: upravuje domovsku polohu;

* pohyb sem: presuiva rameno robota do definovanej domovske;j
polohy;

* nulovu polohu: vracia robota do vzpriamenej polohy.

<bez ndzvu>*
s L @& |
Nov  owverk.  ukat

default_1*

e P uv_ Demic
V' VSeobecné Domov Robot

TCP ‘

Upravit polohu ‘
1 Zatazenie

Montaz ”
Pohnut sem

A4
1/0 nastroja ‘ 1 Nulova poloha l

Premenné

— = 1"|
Hladky
prechod

[

Domov

Sledovanie  Poloha kibu
dopravnika

Skrutkovanie ~ Zdkladha 90,00°

|
> Bezpe&nost Rameno 90,00 &
Lalket -90,00°
> Funkcie
Zépastie 1 -90,00°
Zépastie 2 90,00°

Zépdstie 3 0,00°

ONorma’Iny { ’ ° 0 O S\mu\é:la.
jchlost 100%

V hlavi¢ke fuknite na moznost InStalacia.
V Casti VSeobecné vyberte Domov.
Tuknite na Nastavit polohu.

Ucte robota pomocou tlacidiel vofného chodu alebo prechodu.
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3.5.10. Nastavenie sledovania dopravnika

Popis Nastavenie sledovania dopravnika umoznuje nakonfigurovanie pohybu az
dvoch oddelenych dopravnikov. Nastavenie sledovania dopravnika
umoznfuje konfiguraciu prace robota s absolutnymi alebo inkrementalnymi
kédovaémi, ako aj linearnymi alebo kruhovymi dopravnikmi.

Definovanie 1. V Hlavicke tuknite na InsStalaciu.

dopravnika 2. V Casti VSeobecné vyberte Sledovanie dopravnika.

3. V Casti Nastavenie sledovania dopravnika vyberte v rozbafovacom
zozname Dopravnik 1 alebo Dopravnik 2.
V danom ¢ase mozete definovat len jeden dopravnik.

4. Vyberte moznost Povolit sledovanie dopravnika.

5. Nakonfigurujte Parametre dopravnikaa Parametre sledovania.

Parameter Inkrementalne kodovace

dopravnika Mé&zu byt pripojené k digitalnym vstupom 8 az 11. Dekdédovanie
digitalnych signalov prebieha pri 40 kHz. Ak sa pouziva kvadratarny
kodovac (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.

Absolutne kdédovace
Kodovace je mozné pripojit prostrednictvom signalu MODBUS.
VyZaduje to digitalny vystupny register MODBUS predkonfigurovany v
(Cast).
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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 vefkym 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 opac¢ny ako pohyb dopravnika, tuknite na
tlaCidlo Opacny smer. Pole Po€et impulzov na meter zobrazuje pocet
impulzov, ktoré kédovac vygeneruje, ked sa dopravnik pohne o jeden
meter.

Kruhové dopravniky
Pri sledovani kruhového dopravnika treba definovat tazisko
dopravnika.

1. Definujte stredovy bod v Casti Vlastnosti inStalacie. Hodnota
pofa Po€et impulzov na meter musi byt po€et impulzov, ktoré
kodovac vygeneruje, ked sa dopravnik oto€i o jednu celu otacku.

2. Ak chcete sledovat rotaciu dopravnika, zaskrtnite policko Rotate
tool with conveyor (Otocit nastroj s dopravnikom 1) pre
orientaciu nastroja.

3.5.11. Nastavenie skrutkovania

Popis

Nastavenie skrutkovania poskytuje moznosti na konfiguraciu robota na
pracu s priemyselnym skrutkova¢om alebo priemyselnym utahovacom
matic. M6zete nastavit polohu skrutkova¢a s ohfadom na prirubu nastroja
robota a elektrické rozhranie.

<bez nazvu>
default

TcP . N
Nastavenie skrutkovac¢om
! Zatazenie Pomocou strénky TCP nakonfigurujte TCP na Epicke skrutkovaca/hlave skrutky a

i
Montas pozadovany smer. PouZite grafiu vpravo pre sprévne pochopenie a nastavenie '
orientacie

WV \Worat -
1/0 néstroja
'z
Premenné
n Signaly 1/0 Vstul Vystu
Spustenie gnély 1/ P ystp
Hiadky Rozhranie oK Woer programu 1 Start
prechod \Vaetko -] \ybrat ~] \ybrat -] \ybrat -
Domov Ne e Ok o 5 Oneskorenie wberu
je je er programu
Sledovanie L Jber prog programu
dopravnika \ybrat ~] \ybrat -] 1.0 s
Skrutkovanie
Pripraveny Woer programu 3
I - i
Woer programu 4
\Wyorat -

ONorméIny ; o 0 o smuécia ()
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Konfiguracia
skrutkovaca

Konfiguracia polohy
skrutkovaca

Vyberom celociselného vystupu v ktoromkolvek zozname vystupov Vyber
programu v ¢asti Vystup moézete prepnut zoznam Vyber programu na
Ciselné pole.

1.
2.

—

V hlavicke tuknite na moznost InStalacia.

V ¢asti VSeobecné vyberte moznost Skrutkovanie alebo tuknutim
na TCP v Casti VSeobecné vytvorte vlastny TCP na skrutkovanie.

V ¢astiach Vstup a Vystup mozete nakonfigurovat V/V skrutkovaca.
Pomocou zoznamu Rozhranie mézete filtrovat typ V/V zobrazenych
v Castiach Vstup a Vystup.

V &asti Start vyberte V/V, ktory spusti akciu skrutkovania.

Pod Nastavenie skrutkovaniapouzite rozbalovaciu ponuku na vyber
predtym definovaného TCP (pozri 3.5.1. Konfiguracia TCP na strane
281), kde su poloha a orientacia nastavené nasledovne:

* 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 vizualizovat suradnice X, Y a Z vybraného TCP, aby ste potvrdili,
Ze sa zhoduju s bitom alebo zasuvkou nastroja.

Uzol Programu skrutkovania pouziva kladny smer Z vybraného TCP na
sledovanie skrutky a vypocet vzdialenosti.
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Konfiguracia 1. Pomocou rozbalovacej ponuky Rozhranie v hornej ¢asti obrazovky
rozhrania mozete zmenit zobrazeny obsah podra typu signalu.
skrutkovaca 2. V Casti Vstup mozete 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.

* Nie je v poriadku: Ak tato podmienka nie je zvolena, nie je v
uzle programu Skrutkovanie k dispozicii.

* Pripravené: vysoka hodnota, ked je skrutkovac pripraveny na
spustenie. Ak tato podmienka nie je vybrata, nekontroluje sa.

3. V Casti Vystup mdzete nakonfigurovat signaly, ktoré robot odosiela
do skrutkovaca:

» Start: spusti utahovanie alebo povolovanie skrutky nastrojom
len v zavislosti od vedenia.

* Vyber programu: je mozné vybrat jedno celé Cislo alebo
maximalne Styri binarne signaly na aktivaciu r6znych
konfiguracii utahovania ulozenych v skrutkovaci.

* Oneskorenie vyberu programu: ¢as ¢akania, ktory sa pouzije
po zmene programu skrutkovaca na overenie, Ze je aktivny.

Typické orientacné

hodnoty Hodnoty (v zazname Vektor rotacie [rad]) su znazornené v nasledujuce;j
tabulke.
B . Orientacia
Qb

Liy * RX:1,5708

Os skrutkovania rovnobezna rad
so zapornym smerom Y * RY:0,0000

priruby1 nastroja robota rad
* RZ:0,0000

rad
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i\ Orientacia
hod * RX:-1,5708
Os skrutkovania rovnobezna \I_ rad
s kladnym smerom Y priruby2 * RY:0,0000
nastroja robota rad
* RZ:0,0000
rad
. Orientacia
b
\EP « RX: 0,0000
Os skrutkovania rovnobezna rad
s kladnym smerom X priruby3 * RY:1,5708
nastroja robota rad
* RZ:0,0000
rad
7 Orientacia
b4 * RX:0,0000
Os skrutkovania rovnobezna \I_P rad
S0 zapornym smerom X * RY:-1,5708
priruby4 nastroja robota rad
* RZ:0,0000
rad
[ ( Orientacia
e
Jr] * RX:0,0000
Os skrutkovania rovnobezna J rad
s kladnym smerom Z priruby5 * RY:0,0000
nastroja robota rad
* RZ:0,0000
rad
A Orientacia
L ﬁ” - RX:3,1416
[ rad
Os skrutkovania rovnobezna A « RY: 0.0000
S0 zapornym smerom Z rad. ’
priruby6 nastroja robota
* RZ:0,0000
rad
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3.5.12. Bezpecnost

Popis Pozri kapitolu: 3.2. Bezpecnostna konfiguracia softvéru na strane 126.

3.5.13. Funkcie

Popis Funkcia predstavuje objekt definovany Sestrozmernou pézou (poloha a
orientcia) vzhfadom na zakladriu robota. Funkciu si mézete na buduce
pouzitia pomenovat.

Niektoré pod¢&asti programu robota pozostavaju z pohybov vykonanych
vzhlfadom na konkrétne predmety iné ako zakladna ramena robota. Tieto
predmety modzu byt stoly, iné stroje, obrobky, zobrazovacie systémy,
prazdne miesta alebo hranice, ktoré sa nachadzaju v okoli ramena robota.

Zakladna

+ Bod

/ Priamka
@ Rovina

Rychlost 100%

Robot ma preddefinované dve funkcie (uvedené nizsie). Ich pozicie su
definované konfiguraciou samotného ramena robota.

* Funkcia Zakladna je umiestnena s pociatkom v strede zakladne
robota.

* Funkcia Nastroj je umiestnena s pociatkom v strede aktualneho TCP.
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Funkcia Zakladnha

Funkcia nastroja
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Podrobnosti

Pouzitie funkcie

Pozicia funkcie sa da definovat tromi funkciami: bod, priamka a rovina.
Tieto funkcie sa umiestnuju spésobom, ktory vyuziva su¢asnu poziciu TCP
v pracovnom priestore. To znamena, ze 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 linedrneho dopravnika sa napriklad da presne urc¢it definovanim
dvoch bodov funkcie priamky, ktoré sa fyzicky nachadzaju ¢o najd’alej od
seba. Linearny dopravnik sa da definovat aj funkciou bodu, no pouzivatef
musi TCP nasmerovat v smere pohybu dopravnika.

Ked sa na definovanie pozicie stola pouzije viacero bodov, znamena to, ze
orientcia sa zaklada skér na polohach nez na orientacii jedného TCP.
Jednu orientaciu TCP je tazSie nakonfigurovat s vysokou presnostou.
Viac informacii o pridavani funkcii najdete v ¢astiach ( Pridanie bodu on the

next page) a (Funkcia roviny na strane 310).

Mézete odkazovat na funkciu definovanu instalaciou z programu robota,
na suvisiacich pohyboch robota (napr. Moved, MovelL a MoveP prikazov)
na funkciu (pozri ¢ast ).

Umoznuje to jednoduché prisposobenie 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 vSetky pohyby programu, ktoré sa vztahuju na dany
predmet.

Dalsie priklady najdete v astiach: (Priklad: Manualna aktualizacia funkcie
na ucely upravy programu na strane 312) a (Priklad: Dynamicka
aktualizacia pozicie funkcie na strane 313). Ked je vybrana funkcia ako
referencia, tla¢idla Presunut nastroj pre presun a rotaciu pracuju vo
vybranom priestore funkcie (pozri 3.6. Karta Pohyb na strane 328) a
(Pohyb nastroja na strane 329), €itajuc suradnice TCP. Ak je napriklad stol
definovany ako funkcia a ozna€ena ako referencia v karte Pohyb,
posunové Sipky (t. j. nahor/nadol, doprava/dofava, dopredu/dozadu)
posunu robot v tychto smeroch podra stola. Okrem toho budu suradnice
TCP v rdmci stola.

* V strome funkcii mézete premenovat Bod, Priamku alebo Rovinu
tuknutim na ikonku ceruzky.

* V strome funkcii moézZete odstranit Bod, Priamku alebo Rovinu
tuknutim na tlacidlo Odstranit’.
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Pouzitie moznosti
Pohnut sem

Funkcia bodu

Pridanie bodu

Funkcia priamky

Tuknutim na Pohnut sem sa rameno robota posunie k vybranej funkcii. Na
konci tohto pohybu sa suradnicové systémy funkcie a polohy TCP budu
kryt.

Presun sem je zakazany, ak rameno robota neméze dosiahnut funkciu.

Funkcia Bod definuje globalnu domovsku konfiguraciu ramena robota
alebo jeho bezpecnostnu hranicu. Pozicia bodovej funkcie je dana ako
poloha a orientacia TCP.

1. V karte InsStalacia tuknite na Funkcie.

2. V Casti Funkcie vyberte Bod.

<bez nézvu>
default*

|
D "
Bod. 1

) Bezpednost
@ Nastroj

+ Bod
+]

/ Priamka

L Ed
Moy  Otvorf. Uloiit

€ Rovina

=

Upravit || Pohnut sem || Naugit tento bod |

° Q o simuiécia ()

Funkcia priamky definuje linie, po ktorych sa robot pohybuje (napr. pri
sledovani dopravnika). Ciara /je definovana ako os medzi dvoma bodmi p1
a p2, ako je znazornené na obrazku 3.5.13.
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Pridanie priamky 1. V karte InStalacia tuknite na Funkcie.

2. V casti Funkcie vyberte moznost Priamka.

B2 & o

A :
> Vieobecné Funkcie 1 Priamk
éKladn | 7 | Priamka
> Bezpeénost A Zékdadia
@ Néstroj
/ Pramia

— + Bod 1

+ Bod_2

T odstranit

/ Priamka

@ Rovina

> zoemcs |

Tu vidite, ze os smerujuca z prvého bodu do druhého bodu predstavuje os
y v suradnicovom systéme priamky. Os Z je uréena projekciou osi Z bodu
p1na rovinu kolmu na tato priamku. Poloha suradnicového systému
priamky je rovnaka ako poloha bodu p1.

Funkcia roviny Funkcia Rovina sa vybera v pripade potreby vysoko presného rdmca: napr.
pocas prace so zobrazovacim systémom alebo vykonavania pohybov vo
vztahu k stolu.

Pridanie roviny 1. V karte Intalacia tuknite na Funkcie.

2. V &asti Funkcie vyberte moznost Rovina.
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UCenie roviny

Po stlaceni tlacidla roviny na vytvorenie novej roviny vam sprievodca na
obrazovke pomdze s tvorbou roviny.

1. Vyber Origa (zaCiatku)

2. Posurite 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.
Y

UPOZORNENIE
Rovina sa da naucit na opa¢ny smer osi X, ak chcete, aby
bola normalna v opacnom smere.

Upravte existujucu rovinu vyberom moznosti Rovina a tuknutim na Upravit
rovinu. Potom pouzite rovnakého sprievodcu ako pri u¢eni novej roviny.
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Priklad: Manualna
aktualizacia funkcie
na ucely upravy
programu

Predstavte si aplikaciu, kde sa viaceré Casti programu robota vztahuju na
stol. Na obrazku nizSie je znazorneny pohyb z tratovych bodov wp1 az
wp4.

Program robota
Moved
S1
MoveL # Funkcia: Pl var

wpl

P1

Jednoduchy program so Styrmi tratovymi bodmi vzhfadom na
rovinu prvku manualne aktualizovany zmenou prvku

Aplikacia si vyzaduje opakované pouzitie programu vo viacerych
inStalaciach robota, v ramci ktorych sa mierne lii len poloha stola. Pohyb
vo vztahu k stolu je identicky. Ked' sa poc¢as instalacie poloha stola
definuje ako funkcia P1, program s prikazom PohybL konfigurovanym vo
vztahu k rovine je mozné jednoducho aplikovat na dalSie 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 mdze u viacerych
inStalacii lisit.
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Priklad: Dynamicka Predstavte si podobnu aplikaciu, kde sa robot musi hybat v ramci
aktualizacia pozicie Specifického obrazca na vrchu stola, aby vyrieSil urcitu ulohu.
funkcie

P1

wpd

Prikaz MoveL so Styrmi tratovymi bodmi vzhfadom na funkciu roviny

Program robota

Moved
wpl
y = 0,01

o pl0,y, 0,0,0,0]
Pl var = pose trans(Pl var, o)
MoveL # Funkcia: Pl var

wpl

wp2

wp3

wp4

gpz wpl

wpé - i
o

OQ* L .

57.3: PouZitie posunu na prvok roviny

57.4:

Program robota

Moved
S1

ak (digitalny vstup[0]) potom
Pl var = P1

inak
Pl var = P2

MoveL # Funkcia: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4
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Uprava funkcii

Popis

Uprava funkcii je alternativny spdsob pridania funkcii do inétalacie alebo
upravy existujucich funkcii.

<unnamed>* D ﬁ E
+
New. Open.  save

default*

= Point 1

> safety €70
00

« Point

/ Line
@ Plane
> Fieldbus

=

| Move here || Teach this point |

O Normal Speed E—) 100% simutation ()

Pomocou tlacidla Upravit umiestnite a presunte prvky bez toho, aby ste
pohybovali ramenom robota, aby bolo mozné umiestnit prvok mimo dosahu
ramena robota.
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Uprava bodu Mézete upravit definovany aj nedefinovany bod. Upravou nedefinovaného
bodu ho definujete.

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 Uprav, kde mbzete
zmenit polohu a rotaciu bodu

RZ -0,040 rad

=]
-3,166/rad | +|[—|
=]

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:

* Tuknutim na jeden bod upravite tieto suradnice, potom tuknite
na druhy bod Ciary a upravte tieto suradnice.

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 Uprav, kde mbzete
zmenit polohu a rotaciu roviny
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3.5.14. Zbernica

Popis Tu si mbzete nastavit skupinu priemyselnych pocitaCovych sietovych
protokolov, ktoré sa pouzivaju na distribuované ovladanie v redlnom Case a
ktoré akceptuje PolyScope: MODBUS, Ethernet/IP a PROFINET.

Nastavenie V/V klienta protokolu MODBUS

Popis Tu je mozné nastavit signaly klienta (zakladnej dosky) protokolu MODBUS.
Pripojenia k serverom MODBUS (alebo tzv. slave) v ramci Specifickych IP
adries je mozné vytvorit so vstupnymi/vystupnymi signalmi (registre alebo
digitalne). Kazdy signal ma unikatny nazov, takze je ho mozné pouzivat v
programoch.

Obnovit Stlacenie tohto tlacidla obnovi vsetky pripojenia protokolu MODBUS.
Obnovenie odpoji a znovu pripoji vSetky jednotky modbusu. VSetky
Statistické udaje sa vymazu.

Pridat jednotku Stla¢enim tohto tlacidla pridate novu jednotku protokolu MODBUS.

Vymazat jednotku Stlacenim tohto tlacidla odstranite jednotku protokolu MODBUS aj vSetky
signaly tejto jednotky.

Nastavit IP jednotky Tu je zobrazena IP adresa jednotky protokolu MODBUS. Stla¢enim tlacidla
ju mozno zmenit.
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Sekvencny rezim

Dostupné len vtedy, ked je vybrata mozZnost Zobrazit rozSirené moznosti.
Zaskrtnutie tohto poli¢ka nuti klienta modbus ¢akat na odpoved pred
odoslanim d'alSej ziadosti. Tento rezim si vyzaduju niektoré jednotky
prevadzkovej zbernice. Zapnutie tejto funkcie méze poméct pri viacerych
signaloch a zvySenie frekvencie ziadosti spésobi prerusenie signalu.

Ak sa v sekvencnom rezime zadefinuju viaceré signaly, aktualna
frekvencia signalu moze byt nizSia nez pozadovana. Aktualna frekvencia
signalu sa zobrazuje v Statistike signalu. Ak je aktualna frekvencia signalu
nizSia nez polovica hodnoty vybratej v rozbalovacom zozname
Frekvencia, farba kontrolky signalu sa zmeni na Zltu.

Pridat signal StlaCenim tohto tlacidla pridate signal k prisluSnej jednotke protokolu
MODBUS.
Odstranit signal Stlacenim tohto tlacidla odstranite signal protokolu MODBUS z prisluSnej
jednotky protokolu MODBUS.
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Nastavit typ signalu

Nastavit adresu
signalu

Nastavit typ signalu

Hodnota 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 (Citaf cievky). Ked sa nastavi vystup pomocou programu robota
alebo stlacenim tlacidla na nastavenie hodnoty signalu, pouzije sa
kod funkcie 0x05 (Pisat jednu cievku).

Vstup registra
Vstup registra je 16-bitové mnozstvo precitané z adresy zadanej v poli
adresy. Pouziva sa kdd funkcie 0x04 (Citat vstupné registre).

Vystup registra
Vystup registra je 16-bitové mnozstvo, ktoré mdze nastavit pouzivatel.
Pred tym, ako sa nastavi hodnota registra, hodnota sa precita
zo vzdialenej jednotky protokolu MODBUS. To znamena, ze sa pouzije
kod funkcie 0x03 (Citat ¢akajuice 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).

V tomto poli sa zobrazuje adresa na vzdialenom serveri protokolu
MODBUS. Pomocou klavesnice na obrazovke mézete vybrat int adresu.
Platné adresy zavisia od vyrobcu a konfiguracie vzdialenej jednotky
protokolu MODBUS.

Pomocou klavesnice na obrazovke moze pouzivatel dat signalu nazov.
Tento nazov sa pouzije, ked sa signal pouzije v programoch.

Tu sa zobrazuje aktualna hodnota signalu. V pripade signalov registrov je
hodnota vyjadrena celym Cislom 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.
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Stav spojenia
signalu

Zobrazit rozSirené
moznosti

Tato ikona ukazuje, €i signal mozno spravne precitat/zapisat (zelena),
alebo Ci jednotka reaguje neoCakavane alebo nie je dostupna (siva). Ak sa
prijme odozva vynimky protokolu MODBUS, zobrazi sa kéd odozvy.
Odozvy vynimiek MODBUS-TCP su:

E1
NEPOVOLENA FUNKCIA (0x01) Kéd funkcie prijaty v poZiadavke
nepredstavuje povoleny ukon 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 obsiahnuta v
datovom poli poziadavky nie je povolena hodnota pre server (alebo
podriadené zariadenie), skontrolujte, ¢i zadana hodnota signalu je
platna pre $pecificku 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.

E5
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) nemdze teraz odpovedat.

Tymto zaskrtavacim polickom sa zobrazia/skryju rozSirené moznosti
jednotlivych signalov.
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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, odporuca sa podfa priruc¢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 paketov, ktoré obsahovali chyby (t. j. neplatna dizka,
chybajuce udaje, chyba socketu TCP).
Casové limity
Pocet ziadosti protokolu modbus, na ktoré nedostal odpoved.
Zlyhané Ziadosti
Pocet balikov, ktoré sa nepodarilo poslat kvéli neplatnému stavu
zasuvky.

Aktualna frekv.
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.

EtherNet/IP
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Popis

PROFINET

Popis

PROFIsafe

EtherNet/IP je sietovy protokol, ktory umoziuje pripojenie robota k
priemyselnému skeneru EtherNet/IP.
Ak je pripojenie povolené, mézete vybrat Ukon, ktory sa vykona v pripade,
Ze program strati spojenie so skenovacim zariadenim EtherNeV/IP.
Su k dispozicii nasledovné moznosti:
Ziadne
PolyScope ignoruje stratu pripojenia EtherNet/IP a program pokracuje v
prevadzke.

Pozastavit
PolyScope prerusi su¢asny program. Program bude pokracovat tam,
kde sa zastavil.

Zastavit
PolyScope zastavi su€asny program.

Sietovy protokol PROFINET umoznuje alebo zakazuje pripojenie robota k
priemyslovému ovladacu PROFINET IO.
Ak je pripojenie povolené, mézete 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;.

Pozastavit
PolyScope prerusi su¢asny program. Program bude pokracovat tam,
kde sa zastavil.

Zastavit
PolyScope zastavi sucasny program.

Ak inziniersky nastroj PROFINET (napr. portal TIA) vySle signal DCP Flash
do zariadenia PROFINET alebo PROFIsafe robota, zobrazi sa
vyskakovacie okno v programe PolyScope.
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Popis Sietovy protokol PROFIsafe umoznuje robotovi komunikovat s
bezpecnostnym PLC podfa ISO 13849, kat. 3 PLd. Robot prenasa
informacie o bezpecnostnom 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 bezpecnostnym 10 kolikom riadiacej skrinky robota.

Rozhranie PROFIsafe je k dispozicii len na robotoch s povolenou licenciou,
ktord mozete ziskat u miestneho obchodného zastupcu. Po ziskani licencie
si ju mézete stiahnut na myUR.

Informacie o registracii robota a aktivacii licencie najdete v licenénych
suboroch Registracia robota a subor s licenciou na strane 355.

Komunikacia
prostrednictvom
PROFIsafe

Kontrolna sprava prijata z bezpe¢nostného PLC obsahuje informacie
uvedené v nasledujucej tabufke.

Signal
Nudzové zastavenie systémom
Ochranné zastavenie

Resetovanie ochranného zastavenia

Ochranné zastavenie - automaticky
rezim

Resetovanie ochranného zastavenia -

automaticky rezim

Znizeny rezim

Popis
Potvrdenie nudzového 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.

Safeguard stop auto sa smie
pouzivat len vtedy, ked je
nakonfigurované 3-polohové
povolujuce (3PE) zariadenie. 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
napatie v automatickom rezime), ak
sa predtym vymazu vstupy
ochranného zastavenia.

Aktivuje bezpecnostné limity
znizeného rezimu.
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Aktivuje manualny alebo
automaticky prevadzkovy rezim. Ak
je bezpec€nostna konfiguracia
»Vyber prevadzkového rezimu
prostrednictvom PROFIsafe”
vypnuta, toto pole sa v riadiacej
sprave PROFIsafe vynecha.

Prevadzkovy rezim

Bezpe&nostna sprava Stavova sprava odoslana do bezpe¢nostného PLC obsahuje informacie

PLC uvedené v nasledujucej tabufke.
Signal Popis
Robot vykonava alebo dokoncil
bezpeénostné zastavenie kategorie
Zastavenie, kat. 0 0; tvrdé zastavenie okamzitym
odpojenim napajania ramena a
motorov.

Robot vykonava alebo dokonil
bezpecnostné zastavenie kategorie

Zastavenie, kat. 1 1; Riadené zastavenie, po ktorom
motory zostanu vo vypnutom stave
so zapnutymi brzdami.

Robot vykonava alebo dokonil
bezpeclnostné zastavenie kategorie
2; Riadené zastavenie, po ktorom
motory zostanu v zapnutom stave.

Zastavenie, kat. 2

Robot sa zastavi, pretoze
bezpecnostny systém nedodrzal
aktualne definované bezpecnostné
limity.

Porusenie

Robot sa zastavi z dévodu
Porucha neocCakavanej vynimocnej chyby v
bezpecnostnom systéme.
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Nudzové zastavenie systémom

Nudzové zastavenie robotom

Robot je zastaveny z dévodu jedne;j
z nasledujucich podmienok:

* bezpecnostny PLC pripojeny

cez PROFlsafe potvrdil
uroven systému e-stop.

modul IMMI pripojeny k
riadiacej skrinke presadil
zastavenie na urovni
systému.

* jednotka pripojena k systému

e-stop konfigurovatefny
bezpec€nostny vstup
ovladacej skrinky potvrdila
uroven systému e-stop.

Robot je zastaveny z dévodu jedne;j
z nasledujucich podmienok:

* Bolo stlacené tlacidlo

nudzového zastavenia na
prenosnom terminali.

Stlacte tlacidlo e-stop
pripojené k e-stop
nekonfigurovatelnému
bezpecnostnému vstupu
ovladacej skrinky robota.
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Ochranné zastavenie

Robot je zastaveny z dévodu jedne;j
z nasledujucich podmienok:

* Bezpecnostny PLC pripojeny
cez PROFlsafe vynutil
ochranné zastavenie.

* Jednotka pripojena k
nenastavitefnému vstupu
ochranného zastavenia
riadiacej skrinky potvrdila
ochranné zastavenie.

* Jednotka pripojena ku
konfigurovatelnému vstupu
ochranného zastavenia
riadiacej skrinky potvrdila
ochranné zastavenie.

Signal nasleduje bezpecnostnu
resetovaciu sémantiku. Na
resetovanie tohto signalu sa pouzije
nakonfigurovana funkcia
resetovania ochranného
zastavenia.

PROFIsafe znamena pouzitie
funkcie resetovania zabezpecenia.

UR16e
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Ochranné zastavenie - automaticky

rezim

Zastavenie 3PE

Prevadzkovy rezim

Znizeny rezim

Robot je zastaveny, pretoze pracuje
v automatickom rezime a z dévodu
jednej z nasledujucich podmienok:

* Bezpecnostny PLC pripojeny
cez PROFlsafe potvrdil
funkciu automatického
ochranného zastavenia.

* Jednotka pripojena na
konfigurovatelny
bezpec€nostny vstup
automatického ochranného
zastavenia riadiacej skrinky
potvrdila automatické
ochranné zastavenie.

Signal nasleduje bezpe&nostnu
resetovaciu sémantiku. Na
resetovanie tohto signalu sa pouzije
nakonfigurovana funkcia
resetovania ochranného zastavenia
PROFIsafe znamena pouzitie
funkcie resetovania zabezpecenia

Robot je zastaveny, pretoze pracuje
v manualnom rezime a z dévodu
jednej z nasledujucich podmienok:

* Pouzivate prenosny terminal
3PE a ziadne z tlaCidiel nie je
v strednej polohe.

* 3-polohové zariadenie
pripojené ku
konfigurovatefnému
bezpecnostnému vstupu
ovladacej skrinky potvrdilo
zastavenie 3PE.

Indikacia aktualneho
prevadzkového rezimu robota.
Tento rezim moze byt: Vypnuté (0),
Automatické (1) alebo Manualne
(2).

V sucasnosti su aktivhe
bezpecnostné limity v znizenom
rezime.
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Konfiguracia

Aktivha sada limitov

Robot sa hybe

Bezpecna predvolena poloha

Aktivny subor bezpecnostnych
limitov.

Moze to byt: Normal (0), Reduced
(1) alebo Recovery (2).

Robot sa hybe. Ak sa niektory kib
pohybuje rychlostou 0,02 rad/s
alebo vy$Sou, 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.

Konfiguracia rozhrania PROFIsafe suvisi s programovanim

rozhrania bezpecnostného PLC, ale vyZzaduje si minimalne nastavenie robota.
PROFlsafe 1. Pripojte robota k déveryhodnej sieti, ktora ma pristup k PLC
spifajucemu bezpe¢nostné poziadavky.
2. V PolyScope tuknite v hlavicke na polozku InStalacia.
3. Tuknite na polozku Bezpeénost, vyberte polozku PROFlsafe a
nakonfigurujte ju podfa potreby.
PrOFIsate
[Povellt PROFIsafe|
Limity robota (DP ERenE
Limity kibu Konfiguracia v
Roviny Zdrojové adresa l:l
:le(::'gja Ciel'ovd adresa l:l
Smer ndstroja Owladat Prevédzkovy rezim C’
VIV
Hardvér
PROFIsafe
Bezpecna
predvolena ...
Trojpolohové
tlacidlo
Rychlost 100% 25{’£‘:"’5 ° 0 o Simuléce .
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Povolenie rozhrania 1. Zadajte bezpecnostné heslo robota a fuknite na polozku Odomknut.

PROFIsafe 2. TlacCidlom zapnite funkciu PROFIsafe.

3. Do prislusnych poliCok zadajte zdrojovu adresu a ciefovu adresu.

Tieto adresy su fubovolné Cisla, ktoré robot a bezpecnostny PLC
pouzivaju na vzajomnu 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 bezpe¢nostnym PLC.
Ak PLC nereaguije alebo je nespravne nakonfigurované, nemézete uvolnit
brzdy robota.

3.6. Karta Pohyb

Popis Na tejto obrazovke mozno priamo pohybovat ramenom robota, a to bud
presuvanim Ci otaCanim nastroja robota, alebo pohybovanim jednotlivymi
kibmi robota.

Poloha TCP Robot

Poloha nastroja

Funkcia Aktivne TCP

Zobrazit v TCP

Poloha kibu

X
Y
z

(+]

Zékladna -91,45 °

Orientécia TCP

=

‘ #7 Domov H AVyrovnat' ‘

VoIny chod )

Rychlost 100%

G S |

Rameno -104,09 °
L, L L S |

Laket -117,54 °
S L S |

Zépastie 1 -50,01 °
v B |

Zépastie 2 91,15 ©

Zépastie 3 1,53 ¢
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Pohyb nastroja Podrzanim ktorejkolvek Sipky v Casti Pohyb nastroja posuniete rameno
robota konkrétnym smerom.

* Sipky presunu (hore) posunt hrot nastroja robota prislusnym
smerom.

* Sipky ota&ania (dole) menia orientaciu nastroja robota na prislugny
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 gul6cka.

Robot Ak sa aktualna poloha robota TCP priblizi k bezpe¢nostnej alebo spustacej
rovine alebo je orientacia nastroja robota blizko hrani¢ného limitu
orientacie nastroja (pozri Bezpecnostné rovinyRezimy na strane 144),
zobrazi sa 3D znazornenie hrani¢ného limitu. Ak ma robot spusteny
program, vizualizacia hrani¢ného limitu je vypnuta.

Bezpecnostné roviny su zobrazené Zltou a Ciernou farbou s malou Sipkou
znazornujucou normalu roviny, ktorad oznacuje stranu roviny, na ktorej
méze byt TCP robota umiestnené. Spustacie roviny su zobrazené modrou
a zelenou farbou a malou Sipkou smerujucou na stranu roviny, kde su
aktivne limity Normalny rezim (pozri 3.2.5. Bezpecnostné rezimy softvéru
na strane 132). Hraniny 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 ciefové TCP robota uz nenachadza v blizkosti limitu, 3D zndzornenie
zmizne. Ak TCP prekracuje alebo sa blizi k prekroCeniu hrani¢ného limitu,
vizualizacia limitu sCervenie.

Funkcia V Casti Funkcie mozete definovat ovladanie ramena robota s ohfadom na
funkcie Zobrazit, Zakladia ¢i 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.

Aktivhe TCP V Casti Aktivhe TCP pola Robot sa zobrazuje nazov aktualne aktivheho
stredového bodu nastroja (TCP).
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Domov

Vofny chod

Zarovnat

Poloha nastroja

Poloha kibu

Tlacidlo Domov pristupuje k obrazovke Presunut robota do polohy, kde
mozete podrzat tlaCidlo Automatické (pozri Posunuf robota do na strane
163) a presunut robota do polohy predtym definovanej v €asti InStalacia
(pozri Definovanie domova na strane 300). Predvolené nastavenie tlacidla
Domov vrati robotické rameno do vzpriamenej polohy (pozri 3.5.9.

Domov na strane 300).

Tlacidlo Vofny chod na obrazovke umoziuje vytiahnut rameno robota do
pozadovanych poléh/poz.

Tlacidlo Zarovnat umozniuje zarovnat os Z aktivneho TCP na vybranu
funkciu.

Textové polia zobrazuju upiné hodnoty suradnic daného TCP vzhfadom na
vybratu funkciu. Mézete nakonfigurovat niekofko pomenovanych TCP
(pozri ). Mbzete tiez klepnut na Upravit poézu pre pristup k obrazovke
Editor p6z.

Pole Joint Position vam umozfuje priamo ovladat jednotlivé kiby. Kazdy
kib sa hybe v predvolenom hraniénom rozsahu od -360° do +360°
definovanom vodorovnym panelom. Po dosiahnuti hranice sa kib d'alej
nepohne. Kiby mézete nakonfigurovat s rozsahom polohy odlisnym od
predvoleného (pozri Limity kibu na strane 136), tento novy rozsah je
oznaceny ¢ervenou zénou vo vnutri vodorovnej listy.
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Priklad

A

VAROVANIE

1.

Ak je na karte Nastavenie nespravne nastavenie
gravitacie (pozri ) alebo rameno robota nesie tazké
bremeno, rameno robota sa méze zacat pohybovat
(padat), ked' stlacite kartu Freedrive . V takom
pripade znova uvolnite Freedrive .

Pouzite spravne nastavenia instalacie (t. j. montazny
uhol robota, hmotnost uzito¢ného zatazenia a
odchylka taziska uzitocného zatazenia). Ulozte a
nacitajte indtalacné subory spolu s programom.

Pred pouzitim tlacidla Freedrive je potrebné spravne
nastavit nastavenia uzito¢ného zatazenia a montaz
robota. Ak tieto nastavenia nie su spravne, rameno
robota sa bude pohybovat, ked aktivujete Freedrive.

Funkcia Freedrive sa smie pouzivat len v
zariadeniach, kde to umoznuje hodnotenie rizika.
Nastroje a prekazky nesmu obsahovat ostré hrany
ani body zovretia. Zabezpecte, aby vSetok personal
nachadzal mimo dosahu ramena robota.
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3.6.1. Obrazovka upravy pozicie

Popis

Robot

Po vstupe na obrazovku Uprava pozicie mozete presne nakonfigurovat
cielové polohy kibov alebo ciefovt poziciu (polohu a orientaciu) pre TCP.
Poznamka: Tato obrazovka je offline a neovlada rameno robota priamo.

RE 2E2 M poiealilF

Robot Funkcia
[zobrazt

<

TCP

X -143,76/mm
-489,96/ mm
z -188,23|mm

[+]+]+]
nnn

\Vektor rotécie [rad]

RX 0,002/ rad
-3,162|rad
Rz -0,045|rad

[+][+]+]
mnnn

Polohy kibu
Zéladia -91,45°
Rameno -104,09)°
Laket -117,54)°
Zépéstie 1 -50,01/°
Zépéstie 2 91,15/
Zépéstie 3 -1,53/°

[+ [+ +]+]
nnnnon

ONorméIny — ° 0 o Simulécia

Rychlost 100%

3D obrazok znazornuje aktualnu polohu ramena robota. Tiefi znazornuje
cielovu polohu ramena robota ovladdanu na zaklade hodnét zadanych na
obrazovke. Stlacenim ikon lupy priblizite/oddialite alebo potiahnutim prsta
cez fiu zmenite zobrazenie.

Ak je zadana cielova poloha robota TCP blizko bezpe&nostnej alebo
spustacej roviny alebo orientacia nastroja robota je blizko hrani¢ného
limitu orientacie nastroja (pozri Bezpecnostné rovinyRezimy na strane
144), zobrazi sa 3D znazornenie blizkeho hrani¢ného limitu. Bezpecnostné
roviny su zobrazené zltou a Ciernou farbou s malou Sipkou znazorfiujucou
normalu roviny, ktora oznacuje stranu roviny, na ktorej méze byt TCP
robota umiestnené. Spustacie roviny su zobrazené modrou a zelenou
farbou a malou Sipkou smerujucou na stranu roviny, kde su aktivne limity
Normalny rezim (pozri 3.2.5. Bezpecnostné rezimy softvéru na strane
132). Hrani¢ny limit orientacie nastroja je zobrazeny prostrednictvom
gulového kuzefa s vektorom oznacujucim aktualnu orientaciu nastroja
robota. Vnutorna strana kuzefa predstavuje povolenu oblast pre orientaciu
nastroja (vektor). Ak sa ciefové 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.
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Funkcia a poloha
nastroja

Polohy kibu

Tladidlo OK

Tlac¢idlo Zrusit

Zobrazi sa aktivne TCP a hodnoty suradnic vybratej funkcie. Suradnice X,
Y, Z ur€uju polohu néastroja. Suradnice RX, RY, RZ ur€uju orientaciu.
Dalsie informacie o konfiguracii niekolkych pomenovanych TCP najdete v
3.5.1. Konfiguracia TCP na strane 281 .

Na vyber typu reprezentacie orientacie pouzite rozbalovaciu ponuku nad
pofami RX, RY a RZ:

* Vektor rotacie [rad] Orientacia je dana ako vektor rotacie . Dizka
osi udava uhol oto€enia v radianoch a samotny vektor udava os,
okolo ktorej sa otaca. Toto je predvolené nastavenie.

* Vektor rotacie [°] Orientacia sa zobrazuje ako vektor rotacie, kde
dizka vektora predstavuje uhol rotacie vyjadreny v stupfioch.

* RPY [rad] Roll, pitch a yaw (RPY) uhly, kde uhly su v radianoch.
RPY-rotaCna matica (rotacia X, Y’, Z') je dana:
Rroy(y, B, a) = Rz(a) * RY(B) * RX(y)

* RPY []1Roll, pitchand yaw (RPY) angles, where angles are in
degrees.

Suradnice mdzete upravovat kliknutim na jednotlivé hodnoty. Tuknutim na
tlac¢idla + alebo - napravo od pofa mézete takisto zvysit alebo znizit
aktualnu hodnotu. Alebo mézete podrzat stlacené tlacidlo na priame
zvySenie/znizenie hodnoty.

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 tlag¢idla + alebo - napravo od pofa mézete zvysit alebo
znizit aktualnu hodnotu.

* Podrzanim tlaCidla priamo zvysSite/znizite hodnotu.

Ak aktivujete tuto obrazovku z obrazovky Move (pozri ), tuknutim na
tlaCidlo OK sa vratite na obrazovku Move . Rameno robota sa posunie do
ur¢eného ciela. Ak bola poslednou zadanou hodnotou suradnica nastroja,
rameno robota sa pohne smerom k ciefovej polohe, pri¢om vyuzije typ
pohybu PohybL. Ak bola poslednou zadanou hodnotou poloha kibu,
rameno vyuzije typ pohybu PohybdJ.

Kliknutim na tlacidlo Zrusit opustite obrazovku, pricom zmeny sa neuloZia.
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3.7. Karta V/V

Popis 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 po¢as vykonavania
programu. Ak sa pocCas vykonavania programu ¢okofvek zmeni, program
sa zastavi.
Pri zastaveni programu si vSetky vystupné signaly zachovaju svoj stav.
Obrazovka sa aktualizuje len s hodnotou 10 Hz, a teda vefmi rychle signaly
sa nemusia zobrazit spravne.
Konfigurovatelné V/V je mozné rezervovat pre $pecialne bezpecnostné
nastavenia definované v ¢asti inStalacie uréenej na konfiguraciu
bezpecnostnych V/V (pozri ¢ast 3.2.7. Bezpecnostné V/V na strane 138);
tie, ktoré su rezervované, budu mat namiesto predvoleného nazvu alebo
nazvu definovaného pouzivatefom nazov bezpeénostnej funkcie.
Konfigurovatelné vystupy, ktoré su rezervované pre bezpecnostné
nastavenia, nie su prepinatefné a budu zobrazené len ako kontrolky LED.

Konfigurovatelny vstup Konfigurovatelny vystup Digitalny vstup Digitalny vystup

Robot

S-Guard Reset 4 o004 0 4 o004
S-Guard Reset 5 1005 1 5 g |5
2 6 200ds Start-Prog 6 20 ds6
3 7 3007 Stop-Prog 7 3007
Analégovy vstup Digitélny vstup néstroja Digitélny vystup nastroja
analog_in[0] o 1 o001
ov 10v
Prid
ov 1ov
Analégovy vystup Analégovy vstup néstroja
. analog_In(2] acav Napéitie
CREISEL Ve ov 10v
4,00 mA
analog_In(3] seav Napéitie
analog_out[1 Prid W -
9.0l pras v | o 1o

4,00 mA

ONorméIny — o 0 o smuécia ()

Rychlost 100%

Napatie Napatie v €asti Vystup z nastroja mozno konfigurovat len vtedy, ked' je
vystup z nastroja ovladany pouzivatefom. Vyberom URCap sa odstrani
pristup k nastaveniu Napatie.

Nastavenie Analégové V/V mozno nastavit bud’ na prudovy [4 - 20 mA], alebo

analégovej domény napatovy [0 - 10 V] vystup. Ked sa program ulozi, nastavenia sa
zapamataju na pripadné neskorsie restarty ovladaca robota. Vyberom
URCap v €asti Vystup z nastroja sa odstrani pristup k nastaveniam
domény pre analégové vstupy nastroja.
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Rozhranie Ak je zapnuté Rozhranie komunikacie nastroja (TCI), analégovy vstup
komunikacie nastroja prestane byt k dispozicii. Na obrazovke V/V sa pole Vstup do
nastroja nastroja zmeni ako na obrazku nizsie.
Tool Analog Input
Baud Rata 115200
Parity None
Stop Bits One
R¥ Idle Chars 1.50
TX Idle Chars 3.50
UPOZORNENIE
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 Output
Power GND
Current
000 mA
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3.7.1. MODBUS

Popis Snimka obrazovky nizSie zobrazuje signaly V/V klienta MODBUS
nastavené pocas instalacie.
V rozbalovacich ponukach v hornej ¢asti obrazovky mozete 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 spojenia a vyber na
karte V/V. Pozri 3.7. Karta V/V na strane 334

Che alicia o Denni °
ST Vstupy Vystupy

Jednotka MODBUS: 10.0.0.2 Jednotka MODBUS: 10.0.0.2

5] MODBUS_4 [260] [ MODBUS_3[18]

Jednotka MODBUS: 127.0.0.1 Jednotka MODBUS: 127.0.0.1

5] MODBUS_1 [0] [ MODBUS_2 [16]
(%] MODBUS_5[17]
(%] MODBUS_6 [18]
(%] MODBUS_7 [19]
(%] MODBUS_8 [20]
(%] MODBUS_9[21]

ONorméIny — o 0 O smuécia ()
ychic %
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3.8. Karta Dennik

Popis Zalozka Protokol zobrazuje informacie o ramene robota a riadiacej skrinky.

Citania ZataZenie kibu

Teplota oviddaca 24,0 °C o Zékladha oK 00V "
00V 4 -—Q
00V

oov 2

Sietové napétie 48,0 vV 1 Rameno oK
Priem. wkon robota ow 2) Laket oK
Prid 0,0A 3) Zépéstie 1 oK
Prad Vv 0A 4) Zépéstie 2 oK 0,0V

00V 1 1 o

Prud néstroja 0mA 5 Zépéstie 3 oK

Denny protokol

2o 0] [1] [ 18 & S o

A 2023-11-10 01:55:49.408 PolyScope C0A0

>

Ak cheete zobrazt blizéie Informécie, vyberte
udalost z denného protokolu

ONorméIny i o 0 O simucia )

Namerané hodnoty = Pole Ukazované udaje zobrazuje informacie o riadiacej skrinke. Panel
a zatazenie kibov  Zataz kibu zobrazuje informacie o kazdom kibe robota. Kazdy kib
zobrazuje:

* Teplota
* Nacitanie
* Stav

* Napatie

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. Nasleduijtice dva stipce zobrazuiju &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 podfa toho, €i obsa
prilohu. Nasledujlca tabufka 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
A | porusenie. Toto spdsobi, ze robot vykona bezpecnostné
zastavenie.
Chyba nastane v pripade, ze je v systéme neopravitelna
9 | zavada. Toto spdsobi, Ze robot vykona bezpecnostné
zastavenie.

Po vybere zaznamu protokolu sa na pravej strane obrazovky zobrazia
dodatoéné informacie. Pomocou filtra priloh moZzete zobrazit bud iba
zaznamy s prilohami alebo vSetky zaznamy.

huju
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Ukladanie hlaseni o
chybach

Subor technickej
podpory

Ked sa v riadku dennika zobrazi ikonka sponky, k dispozicii je podrobny
vykaz o stave.

UPOZORNENIE

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 mozete ulozit, kym program bezi.
Mozete sledovat a exportovat nasledujuci zoznam chyb:
* Nudzové zastavenie
* Porucha
* Interné vynimky PolyScopu
+ 1Zastavenie robota
* Nespracovana vynimka v URCap
* PoruSenie

Exportovany vykaz obsahuje: program pouzivatela, inStalaciu a zoznam
beziacich sluzieb.

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 Stbor pre podporu a postupuijte
podla pokynov na obrazovke na ziskanie pristupu k funkcii.

UPOZORNENIE
Proces exportu moze trvat az 10 minut v zavislosti od

rychlosti disku USB a velkosti suborov zhromazdenych zo
systému suborov robota. Prehfad sa uklad4 ako bezny
subor zip, ktory nie je chraneny heslom a je mozné ho pred
odoslanim technickej podpore upravit.

1Zastavenie robota bolo predtym zname ako ,Ochranné zastavenie* pre Universal Robots robotov.

UR16e

339 Navod na pouzivanie



R
- UNIVERSAL ROBOTS

3.9. Spravca programu a inStalacie

Popis

Spravca programov a instalacii oznacuje tri ikony, ktoré umoznuju vytvorit,
nahrat a konfigurovat programy a instalacie:

* Nové...
* Otvorit...

* Ulozit...

Cesta suboru zobrazuje nazov aktualne nacitaného Programu a typ
indtalacie.

Cesta suboru sa zmeni, ked vytvorite alebo nacitate novy program alebo
indtalaciu.

Robot méze mat viacero inStalanych suborov. Vytvorené programy
automaticky nacitavaju a pouzivaju aktivnu instalaciu.

e I =
+
I |:|'u'5:l'...

default* B y
Otworit.... U ozt .
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Otvorit... Umoznuje nahrat Program a/alebo InStalaciu.

Otvaranie Programu

1.

V Spravcovi programov a indtalacii tuknite na Otvorit... a vyberte
Program.

Na obrazovke Nacitat program vyberte existujlci program a tuknite
na Otvorit.

Na Ceste suboru skontrolujte, ¢i sa zobrazuje nazov pozadovaného
programu.

Otvaranie Instalacie

1.

V Spravcovi programov a instalacii tuknite na Otvorit... a vyberte
moznost InStalacia.

Na obrazovke Nacitat inStalaciu robota vyberte existujucu inStalaciu
a tuknite na Otvorit.

V okne Konfiguracia zabezpec&enia vyberte moznost Pouzit a
reStartujte systém, ¢im vynutite reStartovanie robota.

Na nastavenie intalacie na su¢asny Program vyberte moznost
Nastavit inStalaciu.

Na Ceste suboru skontrolujte, &i sa zobrazuje nazov pozadovanej
instalacie.

8 2

Program Premenné

ABCDE ccce —
‘i. Q E defauitt HE; u!i ‘E ccce —

Nézov

ABCDE var_1 p(-0.13523, -0.72508, O.... ~
var_2 10
Zastavené
Ovléadanie
o O e

O Zobrazit len obllibené premenné

O Normainy smuécia ()

UR16e
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Novy... Umoznuje vytvorit novy Program a/alebo InStalaciu.

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 instalacii tuknite na Ulozit... a vyberte
Ulozit vSetko alebo UlozZit program ako...

4. Na obrazovke Ulozit program ako pomenujte subor a fuknite na
Ulozit.
5. Na Ceste suboru skontrolujte, €i sa zobrazuje novy nazov programu.

Vytvorenie novej inStalacie

Po vypnuti robota si ulozte svoju inStalaciu pre dalSie pouZzitie.

1. V Spravcovi programov a inStalacii tuknite na Novy... a vyberte
moznost InStalacia.

2. Tuknite na Potvrdit bezpe&nostnu konfiguraciu.

3. Na obrazovke InStalacie nakonfigurujte novu instalaciu tak, ako
chcete.

4. V Spravcovi programov a instalacii tuknite na Ulozit... a vyberte
Ulozit intalaciu ako...

5. Na obrazovke Ulozit inStalaciu robota ako pomenujte subor a tuknite
na Ulozit.

6. Na nastavenie instalacie na su¢asny Program vyberte moznost
Nastavit inStalaciu.

7. Na Ceste suboru skontrolujte, i sa zobrazuje novy nazov instalacie.

M 'i' n ABCDE ccce =—
Lm u 7N E default* N% "i LE ccce —
Chod. Program __Instalscia Pohyb Vv Dennik. - -

Program Premenné

Nézov ~ Popis II»

ABCDE var_1 p[-0.13523, -0.72508, 0. ~

var 2 10

Zastavené

Ovladanie

O Zobrazit len oblibené premenné

smuiécia ()
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Ulozit...

Ulozit... navrhuje tri moznosti. V zavislosti od programu/instalacie, ktoru
nahrate-vytvorite, mézete:

* Ulozit vSetko slizi na okamzité uloZenie aktualneho programu a

indtalacie bez toho, aby vas systém vyzyval na ulozenie na iné
miesto alebo pod inym nazvom. Ak ste v Programe ¢i InStalacii ni¢
nemenili, tlacidlo Ulozit vSetko... bude neaktivne.

Ulozit program ako... slizi na zmenu nazvu a miesta nového

programu. Ulozi sa aj aktualna instalacia, a to s existujucim nazvom

a miestom.

* Ulozit in§talaciu ako... slizi na zmenu nazvu a miesta novej
instalacie. Ulozi sa aj aktualny program, a to s existujucim ndzvom a

miestom.

BB 2+ QH

Program Premenné

ABCDE

Zastavené

Ovlédanie

00

PPN = 1 uiozit program ako...

pl-0.1352

ABCDE D ] E @EEE
Novi..  Otver :

defaults
et e
[ rozit vzetko

2, Ulozit instalaciu ako...

O Zobrazit len oblibené premenné

smuiscia ()

O Norméiny

UR16e
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3.9.1. Spravca suborov

Popis

Na snimke vidno obrazovku nacitania, na ktorej najdete nasledujuce

tlacidla:

Omrvinkova cesta

Omrvinkova cesta zobrazuje zoznam adresarov veducich na
sucasné miesto. Vyberom nazvu adresara z omrviniek sa poloha
zmeni ha tento adresar a zobrazi ho v oblasti vyberu suborov.

Oblast vyberu suboru
Kliknutim na ndzov suboru ho otvorte. Adresare sa vyberaju
stlacenim ich nazvu na pol sekundy.

Filter suborov

Mé&zete zadat zobrazené typy suborov. Po vybere moznosti Zalozné
subory sa v tejto ¢asti objavi 10 nedavno ulozenych verzii programu,
kde verzia .old0 je najnovSia a verzia .old9 je najstarsia.

Nazov suboru

Tu je zobrazeny vybrany subor. Pri ukladani suboru pouzite textové
poli¢ko a ru¢ne dor zadajte nazov suboru.

Tlacidla akcii

Panel akcii pozostava zo série tlacidiel, ktoré vam umoznuju
spravovat subory.

[ EXE

D

X BBRE@E &
Nowy
f
ABCDE.urp
StartABCDE.urp
Nazov sdboru Fiter.
StartABCDE.urp Stibory programu Universal Robots - ‘

O ey

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 média.
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3.10. Ponuka Hamburger

Popis Hamburger menu obsahuje vSeobecné nastavenia pre PolyScope, medzi
nimi nastavenia hesla, systému a zabezpecenia.

3.10.1. Informacie

Popis Pomocou moznosti Informacie mozete ziskat pristup k réznym typom
udajov o robotovi a zobrazit ich. M6Zete si zobrazit vSeobecné udaje
robota, verziu a pravne udaje.

Zobrazenie udajov o 1. V hlavicke tuknite na hamburgerovia ponuku.
robotovi 2. Vyberte moznost Informacie.

3. Tuknutim na polozku VEeobecné ziskate pristup k verzii softvéru
robota, siefovym nastaveniam a sériovému cislu.

Pre ostatné typy udajov mézete:

* Kliknutim na Verzia zobrazite podrobnejSie udaje o verzii
softvéru robota.

* Tuknutim na polozku Pravne tdaje zobrazite tidaje o
softvérovej licencii/licenciach robota.

4. Tuknutim na Zatvorit sa vratite na obrazovku.
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Pomocnik
Popis Mézete ziskat pristup k online napovede pre PolyScope, robotické rameno,
riadiacu skrinku a dalSie dokumenty, ktoré by vam mohli byt uzito¢né.
Pristup k napovede mézete ziskat prostrednictvom kédu 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
* Servisna priru¢ka
* Navod k skriptu
* Odkaz na chybové kody
UR16e 347 Navod na pouzivanie
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Ako najst kdd QR a 1. V pravom hornom rohu PolyScope tuknite na tlacidlo Hamburger

adresu URL
2. Vrozbalovacej ponuke tuknite na polozku .

3. Teraz mOzete naskenovat QR kdéd a ziskat pristup na help.universal-
robots.com.

G & H

default

Help

The following information is sent when scanning the QR code.
Software version: 5.13.0

Robot type: URSe

Language: Int' English

Serialnumber: 20175599999

It is also possible to access the online help with this direct link:
https:/fwww.universal-robots.com/help

Scan QR code

e —_— 000 @

UPOZORNENIE

Po naskenovani kddu QR sa spolu s kodom QR odosIu
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
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3.10.2. Nastavenie

Prisposobenie 1. V hlavi¢ke tuknite na hamburgerovu ponuku a vyberte Nastavenia.
hastaveni systemu 2. V bocnej ponuke na lavej strane vyberte polozku, ktoru chcete
PolyScope 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 Ukongit.
Preferencie
Popis Predvolby obsahuju najzakladnejSie nastavenia a pravdepodobne by sa
mali nastavit len raz pri prvom spusteni.
Jazyky
Popis V PolyScope mdzete menit jazyk a merné jednotky (metrické alebo

britské).

Obrazovka spustenia

Popis Jazdec rychlosti sa nachadza v spodnej ¢asti obrazovky karty Chodu a
umoznuje operatorovi menit rychlost spusteného programu.

Skrytie jazdca 1. V hlavicke tuknite na ikonu hamburgerovej ponuky a vyberte
rychlosti Nastavenia.

2. V Casti Preferencie tuknite na moznost Obrazovka spustenia.

3. Zaciarknite policko na zobrazenie alebo skrytie jazdca rychlosti.

UR16e 349 Navod na pouzivanie



UNIVERSAL ROBOTS

Cas

Popis

Cas

Heslo

Popis

Nastavenia hesla

Nastavenie hesla

Nastavenie hesla

Mozete ziskat pristup k aktualnemu ¢asu a datumu zobrazenym v
PolyScope a/alebo ich upravit.

.V hlavic¢ke tuknite na ikonu hamburgerovej ponuky a vyberte

Nastavenia.

V &asti Preferencie vyberte Cas.

3. Overte alebo upravte Cas alebo Datum podra potreby.

4.

Zmeny vykonate tuknutim na Pouzif a reStartovat.

Datum a €as sa zobrazuju na karte Protokol (pozri Denny protokol na
strane 337) v Casti Denny protokol.

Heslo obsahuje spravu hesiel a heslo spravcu.

Na odomknutie vSetkych nastaveni zabezpecenia, ktoré spolu tvoria
Konfiguraciu zabezpedenia, musite nastavit heslo. Ak sa nepouziva Ziadne
bezpecCnostné heslo, systém vas vyzve na jeho nastavenie.

1.

V pravom rohu hlavi¢ky PolyScopu tuknite na hamburgerovi
ponuku a vyberte Nastavenia.

V lavej €asti obrazovky tuknite v modrej ponuke na Heslo a vyberte
Bezpecnost.

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 Skondéit, ¢im sa
vratite na predchadzajucu obrazovku.

Na opatovné zamknutie vSetkych nastaveni zabezpecenia moézete tuknut
na kartu Zamknut alebo jednoducho prejst na obrazovku mimo ponuky
Bezpecénost.
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Heslo spravcu

Bezpecnostné heslo

Popis Na zmenu bezpecnostnej konfiguracie systému vratane pristupu k sieti
pouzite Heslo Spravcu.
Heslo spravcu sa rovna heslu pouzitému pre korenovy pouzivatelsky ucet v
systéme Linux spustenom na robote, ktoré moze byt potrebné v niektorych
pripadoch pouzitia siete, ako je SSH alebo SFTP.
VAROVANIE
Stratené heslo spravcu nie je mozné obnovit.
* Urobte vSetko pre to, aby ste heslo spravcu nestratili.
Sprévea Heslo spraveu umoziuje menit bezpe&nostné nastavenia systému
Rezim Aktudine heslo
Bezpecnost
Potvrdit nové heslo
[ Pouzit |
1 Heslo sprévcu nie je mozné Ziadnym spdsobom cbnovit, preto si ho zapamétajte!
O tormeiny Rychlost 100% ° 0 o :,mw,\\m,m.
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Nastavenie hesla
spravcu

Bezpecnost

5.
6.

V hlavi¢ke tuknite na ikonu hamburgerovej ponuky a vyberte
Nastavenia.

V Casti Heslotuknite na polozku Spravca.
V Casti Aktualne heslo zadajte predvolené heslo: easybot.
V Casti Nové heslo vytvorte nové heslo.

Pouzitim silného a tajného hesla dosiahnete najvyssie
zabezpecCenie systému.

V Casti Potvrdenie nového hesla zopakujte svoje nové heslo.

Tuknutim na polozku Pouzit potvrdite zmenu hesla.

Bezpecnostné heslo zabranuje neopravnenym upravam nastaveni
zabezpecenia.

Heslo prevadzkového rezimu
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Popis

Nastavenie hesla
rezimu

Heslo pre prevadzkovy rezimalebo heslo pre prevadzkovy rezim vytvara v
PolyScope dve rézne roly pouzivatefov:

* Manualne

* Automaticky

Ked je nastavené heslo rezimu, programy a inStalacie je mozné vytvarat a
upravovat iba v manualnom rezime. Automaticky rezim umoznuje
operatorovi nacitat iba vopred pripravené programy (viac informacii o
rezimoch najdete v Casti 3.1.9. Vyber prevadzkového rezimu na strane
123). Po nastaveni hesla sa v hlavicke zobrazi nova ikona rezimu.

Prepinanie prevadzkovych rezimov, z Manualneho na Automatické a z
Automatického na Manualne, sp6sobi, ze PolyScope vyzve na zadanie
noveho hesla.

Hesle prevadzkovéhe rezimu

S Heslo prevddzlkového rezimu zapne vyzvu na zadanie hesla pri prepinani medzi automatickym a manudinym rezimom.
Spravca V automatickam reZime maju pouzfvatelia povolené iba kkarty Spustit, Inicializovat, Pohyb, VAV a Dennik.

Ream Altudine hesic

Bezpecnost

> Zabezpeienie

Potwrdit nové heslo

ONorméIny — ° 0 o S .

Rychlost 100%

1. V hlavicke tuknite na ikonu hamburgerovej ponuky a vyberte
Nastavenia.

2. V Casti Heslotuknite na polozku Rezim.
3. V Casti Nové heslo vytvorte nové heslo.

Pouzitim silného a tajného hesla dosiahnete najvyssie
zabezpecenie systému.

4. V Casti Potvrdenie nového hesla zopakujte svoje nové heslo.

5. Tuknutim na polozku Pouzit potvrdite zmenu hesla.

UR16e
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Systém

Popis Nastavenia systému okrem iného kontroluju zalohovanie systému, URcaps
a nastavenia sieti.

Systémova zaloha

Popis

UPOZORNENIE

Pri uskuto€novani 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 vyzaduje menej ¢asu.

UPOZORNENIE

Ak obnovujete systém pomocou novej karty SD, musite pri
spusteni programu Polyscope porovnat sériové Cislo s
obrazom novej karty SD. Nesulad so sériovym Cislom moze
viest k neuplnému procesu obnovy. Zobrazi sa chyba
obnovenia, pretoze nebolo najdené zodpovedajuce sériové
Cislo

Zalohovanie a Ulozte si UpInu képiu systému na USB kfug, ktory potom mozete pouzit na
obnovenie obnovenie systému do predchadzajuceho stavu. Méze to byt potrebné v
pripade poSkodenia disku alebo nahodného odstranenia.

Zalohovanie systému 1.

Obnovenie systému 1.

V hlavi¢ke tuknite na ikonu hamburgerovej ponuky a vyberte
Nastavenia.

V Casti Systém tuknite na Zalohovat/Obnovit.

Vyberte umiestnenie, do ktorého sa ma zaloha ulozit, a stlacte
Zalohovat.

Uplne restartujte systém tuknutim na tlacidlo OK.

V hlavi¢ke tuknite na ikonu hamburgerovej ponuky a vyberte
Nastavenia.

V Casti Systém tuknite na Zalohovat/Obnovit.

3. Vyberte zalozny subor a stlacte Obnovit.

Potvrdte tuknutim na tlacidlo OK.
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Registracia robota a subor s licenciou

Popis Je potrebné zaregistrovat robota a stiahnut a nainstalovat licenény subor,
pretoze licen¢ny subor obsahuje vSetky dostupné softvérové licencie.

Aktivovat vzdialené Vzdialené TCP a URCap trasy nastroja je mozné aktivovat priamo zo

TCP a URCap trasy stranky www.universal-robots.com/activate.

nastroja cez web Toto je mozné len pre vzdialené TCP & URCap trasy nastroja. Ak planujete
ziskat d'alSie licencie prostrednictvom myUR, najprv aktivujte Vzdialené
TCP a URCap trasy nastroja.
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Aktivacia

softvérovych licencii
prostrednictvom

myUR

UPOZORNENIE

Ak mate viac ako jednu aktivnu licenciu, vSetky licencie

budu zahrnuté v stiahnutom licenénom subore.

obrazovke v kroku 1 a zaregistrujte svojho robota.

1.
2.

Stiahnite si licenCny subor do pocitaca.

Subor s licenciou si skopirujte na USB a pripojte ho k ruénému

ovladaciemu panelu.

Ak ste eSte nezaregistrovali svojho robota, prejdite na adresu URL na

Na obrazovke Nastavenia v 3. kroku tuknite na Nacitat stibor, ¢im

sa zobrazi obrazovka Vyber licenéného siboru.

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'.

ABCDE
default

Softvérové licence pre vésho robota zaregistrujete pomocou tychto 3 jednoduchych krokov.

W/ Systém

Systémova
zaloha

1. krok 2. krok 3. krok

Licencie

URCap E — x
Dialkové w, O
ovladanie 1 ﬁ

volny chod

Sief Prihldste sa na
myur.universal-robots.com

Aktualizovat

Stiahnut licencny scibor robota

ly the Remote TCP & Toolpath URCap use:
bots.com/activate

Obmedzeny = \__

Rychlost 100%

[ §<Lll—';‘|‘ﬁ]“lﬁ‘ P

f
[ icense.p7o

Nézov stboru: Filter:

Licenéné stbory Universal Robots

~]
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Deaktivacia * Ak robot zmeni majitefa, je potrebny novy licen¢ny subor. V tomto
softvérovych licencii 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.

1. V hlavicke tuknite na hamburgerovu ponuku a vyberte Nastavenia.
2. V ponuke nafavo tuknite na Systém a vyberte moznost Licencie.

3. V pravej spodnej ¢asti obrazovky Nastavenia tuknite na
Deaktivovat.

4. Pozri Aktivacia softvérovych licencii prostrednictvom myUR on the
previous page

URCap

Popis Spravovanie URCap
Existujuce URCap sa daju spravovat alebo si mézZete do robota
nainstalovat nové.

Spravovanie URCap 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.

A b=

Ak chcete pokracovat v instalacii uvedeného doplnku URCap, tuknite
na Restartovat. Po tomto kroku je URCaps nainstalovany a mézete
ho pouzit.

5. Nainstalovany URCap odstranite jeho oznaCenim v Casti Aktivne
URCap, tuknutim na tlacidlo - a nasledne na Restartovat, aby sa
zmeny vykonali.

Aktivhe URCap Viac podrobnosti o novych doplnkoch URCap si mbzete zobrazit v poli
Aktivhe URCap.
Kontrolna ikona znazorfiuje stav URCap ako je uvedené nizSie:

* ® URCap ok: URCap je nainstalovany a bezi normalne.

* o Chyba URCap: URCap je nainstalovany, ale neda sa spustit.
Kontaktujte vyvojara URCap.

* © Je potrebny reStart URCap: URCap bol prave nainstalovany a je
potrebny restart.
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Priklad

Diafkové ovladanie

Popis

Zapnutie diafkového
ovladania

Chybové hlasenia a d'alSie informacie o URCap sa zobrazia v poli
Informacie o URCap. V zavislosti na druhu zaznamenanej chyby/chyb sa
zobrazia r6zne chybové hlasenia.

Robot je mozné riadit cez lokalne ovladanie (ovladanie cez prenosny
terminal) alebo cez dialkové ovladanie (externé ovladanie).

Dialkové ovladanie umoznuje ovladat robot cez externé zdroje, ako su
ovladacie zasuvky, V/V a server ovladacieho panela.

Moze sa pouzit na odosielanie jednoduchych prikazov do PolyScope, ako
napriklad: Spustenie alebo nacitanie programov, ako aj odosielanie
prikazov skriptu UR priamo do ovladaca.

POZOR
Na bezpec¢né pouzitie méze byt robot v rezime ,Dialkového

ovladania“ alebo ,Lokalneho ovladania“.

Rezim ,Lokalneho ovladania“ sa stara o to, aby sa hocijaky
prikaz poslany ovladacu z externého zdroja zamietol, kym
robota ovlada ¢lovek.

1. V hlavicke tuknite na hamburgerovu ponuku a vyberte Nastavenia.
2. V Casti Systém tuknite na Diafkové ovladanie.

3. Funkciu dialkového ovladania spristupnite tuknutim na Zapnut.
PolyScope zostava aktivny. Zapnutie Dialkového ovladania tuto
funkciu nespusti hned. Umozriuje prepinat z Lokalneho ovladania
na Dialkové ovladanie.

4. V ponuke profilu vyberte na zmenu PolyScopu moznost Diafkové
ovladanie. Na Lokalne ovladanie sa mozete vratit prepnutim spat na
tuto moznost v ponuke profilu.

UPOZORNENIE

* Hoci dialkové ovladanie obmedzuje vaSe akcie v
PolyScope, stale mézete monitorovat stav robota.

* Ak systém robota vypnete v rezime Dialkového
ovladania, v tomto rezime sa aj zapne.
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Poziadavky na Ovladanie robota cez siet alebo digitalne vstupy je v ramci predvolenych
nastavenia nastaveni obmedzené.

* Povolit a vybrat funkciu dialkového ovladania odstrani toto
obmedzenie.

* Zapnite Dialkové ovladanie prepnutim profilu Lokalne ovladanie
(ovladanie PolyScope) robota, vd'aka Comu sa ovladanie vSetkych
beziacich programov a vykonavanie skriptov da riadit na diafku.

* Ak sa v profile chcete dostat k moznosti dialkového a lokalneho
rezimu, v Nastaveniach musite zapnut funkciu Dialkového
ovladanie.

Lokalne ovladanie
neumoznuje

* Zapnutie a uvolnenie bfzd poslané robotu cez siet

* Prijimanie a realizacia programov robota a inStalacie poslané robotu
cez siet

* Automatické spustenie programov pri nabiehani s ovladanim cez
digitalne vstupy

* Automatické uvolnenie brzdy s ovladanim cez digitalne vstupy

* Spustenie programov s ovladanim cez digitalne vstupy

Diafkové ovladanie
neumoznuje

* Pohybovanie robotom cez kartu Pohyb
* Zaciatok z ruéného ovladacieho panela
* Nacitanie programov a instalacii z ru¢ného ovladacieho panela

* Volny chod
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Siet
Popis 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:
* AdresalP
* Maska podsiete
* Predvolena brana
* Preferovany server DNS

* Alternativny server DNS

Aktualizovat

Popis InStalaciou aktualizacii z USB kfuca zaistite aktualnost softvéru robota.

Aktualizcia softvéru 1. V hlavicke tuknite na ikonu hamburgerovej ponuky a vyberte
Nastavenia.

2. V Casti Systém tuknite na Aktualizovat'.

3. Vlozte kfu¢ USB a tuknutim na Hfadat zobrazte zoznam platnych
suborov aktualizacie.

4. V zozname platnych suborov aktualizacie vyberte pozadovanu verziu
a tuknutim na Aktualizovat ju nainstalujte.

VAROVANIE
Po aktualizacii softvéru vzdy skontrolujte vase programy.

Aktualizacia méze zmenit trajektorie vo vaSom programe.
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Zabezpecenie

Popis

VSeobecné

Popis

Predvolené heslo spravcu pre ovlada¢ ramena robota Universal Robots je
.easybot®. Je to tovarenské nastavenie nakonfigurované na vSetkych
novych robotoch.

c VAROVANIE
Je mimoriadne délezité, aby ste zmenili toto predvolené

heslo spravcu na svoje vlastné heslo, aby ste zabezpedili
kyberneticku bezpecnost vasho robota.

Od aktualizacie PolyScope 5.14 su vSetky bezpe€nostné nastavenia
predvolene nastavené na restriktivne (zakazané alebo blokované). (Tyka
sa to len novych robotov a novovytvorenych SD kariet. V opa¢nom pripade
si pozrite prirucku ,Bezpecné nastavenie kobotov UR").

Ak je potrebné pre vasu aplikaciu povolit niektoré z nastaveni, mézete ich
jednoducho povolit na obrazovke Zabezpecenie.

V Casti VSeobecné nastavenia zabezpecenia mbzete povolit kiizelné
subory a nakonfigurovat prichadzajlce spojenia.

Kuzelny subor je skript na USB jednotke, ktory sa spusti po vlozeni do
systému. Tato funkcia je predvolene vypnuta, aby sa zabezpecilo, ze
kuzelné subory nebudu nevedomky spustené v systéme PolyScope.

Universal Robots Graphical Programming Environment

113
REzZ2+QH

> Preferences Miscellaneous Settings

) Password C’

> System

N/ Security Inbound Connections

General Restrict inbound network access to this subnet
Secure Shell 0.0.0.0/0
Services
Disable inbound access to additional interfaces (by port)

1-65535

Admin Password Lock

opoweroff ! - ° 0 O simuation (8
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Kiazelné subory Kuzelné subory maju neobmedzené pravomoci pre systémové zmeny a
preto sa musia povazovat za bezpecénostné riziko.

Povolenie 1. V hlavi¢ke tuknite na hamburgerovi ponuku a vyberte Nastavenia.
kuzelnych suborov v 2. V Casti ZabezpecCenie vyberte moznost VSeobecné.
systéme PolyScope
3. Zadajte heslo spravcu.
4. Povolte moznost Spustat kuzelné subory.
Obmedzenie Pristup k sieti bol nastaveny na 0.0.0.0/0 ma nastavenie zabezpecenia,
prichadzajucich aby sa zabezpecilo, Ze v systéme PolyScope nie je pristup k podsieti.
spojeni
VAROVANIE
/ f \ Rozhranie URCaps mdze 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.
Konfiguracia Pouzite Obmedzte pristup k prichadzajucej sieti na konkrétnu podsiet ,
prichadzajucich aby ste sa uistili, ze sietové pripojenia pochadzajuce z adresy IP mimo
spojeni uvedenej podsiete budu odmietnutée.

Napriklad:

* Ak chcete povolit pristup pre hostitefov v rozsahu 192.168.1.0 -
192.168.1.255, pouzite nastavenie 192.168.1.0/24.

* Ak chcete povolit pristup len od tohto hostitefa, pouzite nastavenie
192.168.1.96.

V hlavicke tuknite na hamburgerovu ponuku a vyberte Nastavenia.
V Casti Zabezpecenie vyberte moznost VSeobecné.

Zadajte heslo spravcu.

A o bh o=

V moznosti Obmedzit prichadzajuce sietové spojenia na
$pecifickl podsiet zadajte obmedzenia podsiete.
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Zakazanie
prichadzajiceho
pristupu

Priklad

Secure Shell

Ak chcete zakazat akékolvek prichadzajluce spojenie na uréené porty,
pouzite nastavenie Zakazat prichadzajuce pristupy k dodatoénym
rozhraniam (podfa portu).

—

V hlavi¢ke fuknite na hamburgerovu ponuku a vyberte Nastavenia.
V Casti Zabezpecenie vyberte moznost V§eobecné.

Zadajte heslo spravcu.

A w0 D

V Casti Zakazat prichadzajtice pristupy k dodatoénym rozhraniam
(podFa portu) zadajte rozhrania, ktoré maju byt zatvorené.

Ak nechcete porty blokovat, ponechajte pole prazdne. Kazda povolena
sluzba Sluzby na strane 365 bude mat prednost pred blokovanim portov.
Aj ked je port vo vSeobecnych nastaveniach zabezpecenia zablokovany,
povolena sluzba ho otvori.

* Mobzete zablokovat vsetky porty

* Pouzitim 1-65535 zakazete vSetky porty.
* Mobzete zablokovat jeden konkrétny port

* Na zablokovanie portu 564 mézete pouzit Cislo portu 564.
* Mobzete zablokovat rozsah portov

* Na blokovanie konkrétneho rozsahu portov pouzite rozsahy.
2318-3412, 22, 56-67 na blokovanie konkrétnych portov a
konkrétnych rozsahov portov.
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Popis

Secure Shell (SSH) poskytuje sukromné (Sifrované) a overené spojenie k
robotovi, a umoznuje tak:

* pristup k operatnému systému
* kopirovanie suborov

* tunelovanie sietovych rozhrani

UPOZORNENIE

SSH je velmi vykonny nastroj, ak sa pouziva uréenym
spbsobom. Pred povolenim technolégie SSH v robote sa
uistite, Ze viete, ako ju bezpeéne pouzivat.

Universal Robots Graphical Programming Envirenment

Secure Shell Settings
B Enabe S5t acce

O Allow Port Forwarding (when in remote control mode)
Authentication
General

Secure Shell QO Password Based () Key Based @) Both

Services
Manage Authorized Keys
Label Key type Key
Add Remove
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Povolenie pristupu
SSH

1. V hlavicke tuknite na hamburgerovu ponuku a vyberte Nastavenia.
2. V Casti Zabezpecenie vyberte moznost Secure Shell.
3. Zadajte heslo spravcu.
4. 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.

Presmerovanie portov je odporucanou technikou na zabalenie
otvorenych rozhrani (napr. sluzba Dashboard) do bezpecného
a Sifrovaného tunela vyZadujuceho autentifikaciu.

5. Vyberte spbésob overenia.

Overenie Akékolvek spojenie SSH vyzaduje, aby sa pripojovany pouzivatef pri
nadvazovani spojenia overil. Overenie mozete nastavit pomocou hesla
alalebo vopred zdiefanym autorizacnym kfu€om.

Overenie na z4klade kfu€a sa spolieha na vopred zdiefané kfuce.

Pouzitie overovania Dostupné kltuc¢e su uvedené tu, spolu s tladidlom na odstranenie
vybraného klu¢a zo zoznamu a pre pridavanie novych kfucov.

1. Tuknutim na Pridat otvorite dialdgové okno pre otvorenie stboru.
2. Vyberte kfu¢ zo suboru.

Subor sa nacita riadok po riadku a pridavaju sa len riadky, ktoré nie
su prazdne a nie su oznacené ako komentara (za€inaju symbolom
#). Nevykonava sa ziadna kontrola pridanych riadkov.

3. Musia byt vo formate pouzivanom pre authorized_keys.

Sluzby
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Popis

Povolenie sluzby

Povolenie sluzby

V Casti Sluzby su vypisané Standardné sluzby, ktoré su na robotovi
vykonavané. Kazdu sluzbu mozete povolit alebo zakazat.

UPOZORNENIE

VSetky sluzby su z bezpeénostnych dévodov vypnuté. Pri
spusteni alebo konfiguracii robota musite povolit prislusné
sluzby.

Povolena sluzba zostava dostupna aj v pripade, zZe su porty priradené k
tejto sluzbe blokované. Z toho dévodu, ak su sluzby povolené, nie je
obycajné blokovanie portov dostatocné pre zabranenie pristupu k
uvedenym sluzbam.

Musite povolit prisludnu sluzbu pre funkciu, ktoru pouzivate.

1. V hlavi¢ke tuknite na hamburgerovi ponuku a vyberte Nastavenia.
V Casti Zabezpecenie vyberte moznost Sluzby.

Zadaijte heslo spravcu.

A w0 D

Vyberte moznost zo zoznamu a tuknite na Povolit alebo Zakazat.

Universal Robots Graphical Programming

112
A2 +QH

> Preferences Services Settings

Please be advised to lkeep unused interfaces disabled to improve security
> System
W Security Enable or disable inbound access to standard interfaces

Gl Status Interface

Secure Shell

Services

Admin Password Lock

ovoweroff ‘ o 100 ° 0 o simuiation (i
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3.10.3. Vypnut robota

Popis Tlacidlo Vypnut robot umoziuje vypnutie alebo reStartovanie robota.

Vypnutie robota 1. V hlavicke tuknite na ponuku a vyberte Vypnut robota.

2. Ked sa otvori dialégové okno o vypnuti robota, tuknite na Vypnut.
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4. Slovnik pojmov

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.
Pre d'alSie informacie pozri 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
pokracuje v naprogramovanej ceste. Napajanie sa vypne ihned po zastaveni robota. Pre d'alSie
informacie pozri 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
Pojem Kategodria by sa nemal zamienat s pojmom Stop Kategdria. Kategoria sa tyka typu
architektury pouzitej ako zaklad pre uréita Uroveri Vykonu. Vyznamnou vlastnostou architektiry
kategdrie 3 je, ze jedna chyba neméze 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. DalSie informéacie najdete v 1ISO 12100.

Navod na pouzivanie 368 UR16e

Copyright © 2009-2023 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2023 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

UNIVERSAL ROBOTS 4. Slovnik pojmov

Kolaborativne pouZitie robota
Termin kolaborativne odkazuje na kolaboraciu medzi operatorom a robotom pocas pouzitia
robota. Pozri presné definicie a opisy v ISO 10218-1 a 1SO 10218-2.

Konfiguracia zabezpecenia
Funkcie a rozhrania s hodnotenim bezpec¢nosti je mozné konfigurovat prostrednictvom
parametrov konfiguracie bezpecnosti. Tie su definované prostrednictvom softvérového
rozhrania, pozri ¢ast .

4.1. Index

A

About 346

Align 330

Auto 330

Automatic mode 123
AZzdo 10 218

AZ do Vyraz 215

AZ do vzdialenosti 216

B

Base 65, 102, 190

Base feature 306

bezpeéna predvolena poloha 141
Blending 206, 208, 210, 212
Bracket 48

C

Command 173
comment 234
Cone angle 151
Cone center 151

Configurable 1/0 40
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control box 103, 334

Control Box 33, 37, 39, 47, 49, 78, 293
Conveyor Tracking 40, 265

Conveyor Tracking Setup 301

b4

C

Cas zastavenia 135

D

direction 220
Direction Vector 222
Disabled 146

E

Edit Position 153

Elbow 65, 102

Error 269

Ethernet 49, 316
EtherNet/IP 49, 290, 321
Expression Editor 244

F

Feature 302, 306, 329

Feature menu 254

File Path 340

Folder 235

Footer 108, 162, 181

Frame 255

Freedrive 30, 123, 256, 288, 308, 330-331
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G

General purpose /0 40
Graphics 176

H

halt 233

Hamburger Menu 111
Header 108

Home 330

Hybnost 135

/0 37,40, 110, 138, 290-291, 334
1/0 nastroja 52

Initialize 105, 111

input signals 139

Installation 110, 340

Installation variables 293

InStalacia 342

J

Joint Limits 137

joint space 187

K

Kym kontakt nastroja 217
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L

Log 110, 337

M

Manual High Speed 111, 125
Manual mode 123
Mini Displayport 48
MODBUS 489, 301, 316, 319, 336
mode
Automatic 110, 125
Local 111
Manual 110, 125
Remote 111
Modes 144
Motion 255
Mounting bracket 11
Move 110, 123, 173, 186, 191, 333
Move robotto 163
Move Tool 329
MoveJ 308, 333
MovelL 308, 333
MoveP 308

N

New... 110

Nomalny limit nasmerovania nastroja 151
Normal 29

Normal mode 133, 151, 177, 332

Normal Plane 146

Normalna 144
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Normalny a znizeny 144

Normalny a znizeny limit smeru nastroja 151
Not Reduced mode 141

Novy... 340

Nudzové zastavenie systému 141

O

Odstranit 144

Ochranné zastavenie v automatickom reZzime 140
Ochranny reset 140

Ochranny reset v automatickom rezime 140
Open... 110

Otvorit... 340

output signals 141

Ovladanie 161

P

Pan angle 151

Parametre zatacky 208

Play 111, 162, 181

Point 255

PolyScope 10, 30, 102-103, 108, 119, 132, 238, 280, 316, 321, 358
popup 231

Pose Editor 330, 332

Position 153

Position range 137

Prednastavené hodnoty vyrobcu 134
Premenna funkcie 190

Premenovat 144

Prenosny terminal 11

Profinet 321

Profisafe 322
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Program 110, 158, 163, 265, 340, 342
Program and Installation Manager 110, 340
program node 166

Programovy strom 166

R

Radius 153

Recovery 30

Recovery mode 133
Reduced 29

Reduced mode 133, 151, 153
relative waypoint 201
Relativny tratovy bod 190
Remote Control 296, 359
Restrict EIbow 146

Riadiaca skrinka 11

risk assessment 11, 14, 22, 26
Robot 152, 329

robot arm 37, 102, 105, 250-251, 255, 293, 328
Robot arm 78

robot cable 51-52

Robot Limits 134

Robot nezastavuje 141
Robot sa hybe 141

Run 110, 158

Rychlost kolena 136
Rychlost nastroja 136

S

Safety Configuration 19, 126, 129-130, 133
Safety functions 23, 25
Safety Checksum 111, 130
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Safety I/0 23, 29, 40-41
Safety instructions 58
Safety planes 143, 329, 332
Safety Settings 14, 127, 352
Save... 110, 343

Screen 108

Script manual 11

Service manual 11

set payload 236

Settings 349

Setup 331

Shoulder 65, 102

Shut Down 367

Sila kolena 136

Sila nastroja 136

Simple 255

Simulation 111

Speed Slider 111, 123
Spustit Znizeny rezim 144
Step 111

Stop 111

stopped state 105

Success 269

Switch Case construction 244

Systém Nudzové zastavenie 139

T

Teach Pendant 33, 47, 78, 103, 108, 132, 256, 358
Templates 265

Test button 256

Tilt angle 151

Tool 152

Tool Center Point 133, 190, 281, 329
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Tool Center Position 153
Tool Direction 150-151
Tool feature 306

Tool Flange 102

Tool Position 152-153
Trigger Plane 146

Trigger Reduced Plane 29

U

Ulozit... 340

Until 220

Until Tool Contact 215
UR Forums 12

UR+ 11

UR+ Partner Program 11
URCaps 357

Vv

Variabilny bod prechodu 190

variable waypoint 204

Variables 158, 163, 178

Vlastné 135

Voltage 334

Vykon 135

Vypnuté 144

Vypnutie limitu nasmerovania nastroja 151

Vzdialenost zastavenia 135

W

Wait 222
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Waypoint 173, 186, 190-191, 206, 208, 210, 212
Waypoints 120
Wrist 102

Z

Znizena 144

ZniZeny limit nasmerovania nastroja 151
Znizeny rezim 139, 141

Zobrazit 144
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UNIVERSAL ROBOTS

Software Name: PolyScope
Verzia softvéru: 5.14
Verzia tohto dokumentu je: 20.1.124

-116-00
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