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Informace obsazené v tomto dokumentu jsou majetkem spolecnosti Universal Robots A/S a bez
predchoziho pisemného souhlasu Universal Robots A/S nesmi byt reprodukovany jako celek ani
zCasti. Zde obsazené informace podléhaji zménam bez upozornéni a nelze je vykladat jako
zavazek spole¢nosti Universal Robots A/S. Tento dokument je pravidelné prezkoumavan a
revidovan.

Spole¢nost Universal Robots A/S nezodpovida za chyby a chybégjici informace v tomto
dokumentu.

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S.

Logo Universal Robots je registrovana ochranna znamka spole¢nosti Universal Robots A/S.
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1. Uvod

Gratulujeme vam k zakoupeni nového robota e-Series od spole¢nosti Universal Robots.

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

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

/ /
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/
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.";
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1.1: Klouby, zakladna a pfiruba nastroje ramene robota.

Diky Sesti kloubtim a Sirokému rozmezi flexibility jsou kolaborativni roboticka ramena spole¢nosti
Universal Robots fady e (e-Series) navrzena tak, aby napodobovala rozsah pohybu lidské ruky.
Pomoci nadeho patentovaného programovaciho rozhrani PolyScope Ize robota snadno
naprogramovat k pohybu s nastroji a komunikaci s jinymi stroji pomoci elektrickych signal. Obrazek
1.1: Klouby, zakladna a pfiruba nastroje ramene robota. above znazornuje hlavni sou¢asti ramene
robota a Ize je pouzit jako referenci v celé pfirucce.

1.1. Co je obsahem baleni

Zasilka robota se dodava ve dvou balenich. Jedno obsahuje rameno robota, druhé obsahuje
nasledujici:

Uzivatelska pfirucka 13 UR3e
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* Ovladaci jednotku s ru¢nim ovladacim panelem
* Montazni drzak pro ovladaci jednotku

* Montazni drzak pro ru¢ni ovladaci panel

* Kili¢ k otevreni ovladaci jednotky

* Kabel pro pfipojeni ramene robota a ovladaci skfiné (viz moznosti v 17. Technické
specifikace na strané 96)

* Sitovy kabel nebo napajeci kabel kompatibilni s vasim regionem

* Tento navod

1.2. Dulezité bezpecnostni upozornéni

Robot je Easte€né dokonéené strojni zafizeni (viz Prohlaseni podle smérnic EU na strané 72) a
jako takové je vyzadovano posouzeni rizika pro kazdou instalaci robota. Musite dodrzovat vSechny
bezpecCnostni pokyny v kapitole 3. Bezpecnost na strané 18.

1.3. Jak Cist tuto pfirucku

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

Navod k instalaci hardwaru
Mechanicka a elektricka instalace robota.

Prirucka PolyScope
Programovani robota.

Priru¢ka je ur€ena osobam provadéjicim instalaci, jejichz povinnosti je absolvovat zakladni Skoleni v
oblasti mechaniky a elektfiny a ovladat zaklady programovani.

1.4. Vyhledani dalsich informaci

Webova stranka zakaznické podpory (www.universal-robots.com/support) obsahuje nasleduijici:

* DalSijazykové verze této prirucky
* Prirucka k rozhrani PolyScope
* Servisni pfiruc¢ka s pokyny k odstrafiovani potizi, udrzbé a opravam

* Skriptovaci manual pro pokrocilé uzivatele

1.4.1. UR+

Stranka UR+ (www.universal-robots.com/plus) je online showroom, poskytujici nejmodernéjsi
vyrobky uréené k pfizpusobeni uzivatelské aplikace robota od UR. Na jednom misté najdete vSe, co
potfebujete - od koncovych efektorl az po pfislusenstvi ke kameram a softwaru. Veskeré vyrobky
jsou testovany a schvaleny pro integraci s roboty UR, coz zajiStuje jednoduché nastaveni,

UR3e 14 Uzivatelska pfirucka
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spolehlivou obsluhu, bezproblémovy uzivatelsky zazitek a snadné programovani. Prostfednictvim
nasi nové softwarové platformy (plus.universal-robots.com) mate také pfistup k partnerskému
programu UR+ , ktery vam umozni navrhovat uzivatelsky privétivéjsi produkty pro roboty UR.

1.4.2. myUR

myUR je zakaznicky portal, ktery umozriuje registrovat vSechny vase roboty, sledovat incidenty
vyzaduijici servis robot a obecné dotazy na zakaznickou podporu. Pfejdéte na myur.universal-
robots.com a zaregistrujte se, abyste ziskali pfistup na portal. Pfipady fesi bud vas preferovany
distributor, nebo jsou eskalovany na zakaznicky servis spole¢nosti Universal Robots.

Kromé téchto funkci je také mozné predplatit si monitorovani robotll a spravovat dalSi uzivatelské
ucty ve vasi spole¢nosti.

1.4.3. Fora UR

Stranka Foéra UR (forum.universal-robots.com) umoznuje nadSencim robot( vSech urovni
dovednosti spojit se s UR a navzajem, klast otazky a vyménovat si informace atd. Pfestoze Forum
UR bylo vytvoreno spolec¢nosti UR+ a nasi administratofi jsou zaméstnanci UR, pfevaznou vétsinu
obsahu vytvafite vy, uzivatelé Féra UR.

Uzivatelska pfirucka 15 UR3e
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2. Cast |
Navod k instalaci hardwaru
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3. Bezpecnost
3.1. Uvod

Tato kapitola obsahuje diilezité bezpec¢nostni informace, které je osoba zajistujici instalaci robotu
Universal Robots e-Series pred prvnim zapnutim robota povinna prostudovat a porozumét jim.

Prvni Casti této kapitoly jsou vdeobecné. Dalsi ¢asti obsahuji konkrétni technické udaje relevantni
pro nastaveni a naprogramovani robota. Kapitola 4. Bezpecnostni prvky a rozhrani na strané 29
popisuje a definuje bezpecnostni funkce obzvlasté dalezité pro kolaborativni aplikace.

Pokyny a postupy popsané v kapitole 4. Bezpecnostni prvky a rozhrani na strané 29 a také v
sekci 3. Bezpecnost abovejsou obzvlasté dulezité.

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

Zvlasté je tfeba vénovat pozornost textim s vystraznymi symboly.

POZNAMKA

Spole¢nost Universal Robots se ziika vesSkeré odpovédnosti, pokud bude robot
(ovladaci jednotka ramene a/nebo pfenosny ovladaci terminal) jakymkoliv
zpusobem poskozen, zménén Ci upraven Spole¢nost Universal Robots nenese
odpovédnost za zadné poSkozeni robota nebo jiného vybaveni zplisobené
programovacimi chybami nebo poruchami robota.

3.2. Platnost a odpovédnost

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

Osoby provadséjici instalaci robot(i Universal Robots fady e-Series nesou odpovédnost za
dodrzeni platnych bezpecnostnich zakon( a pfedpist v dané zemi a za vylouceni
jakychkoliv zavaznych rizik v celé aplikaci robota. Patfi sem napfiklad (vyCet neni
vycerpavajici):

* Provedeni posouzeni rizika pro kompletni roboticky systém

* Pripojit dalSi stroje a dodate¢na bezpecnostni zafizeni, pokud to vyplyva z vysledku
posouzeni rizik

* Nastaveni pfislusnych bezpeénostnich nastaveni v softwaru

* Zajistit, aby uzivatelé neupravovali bezpecnostni opatfeni

UR3e 18 Uzivatelska pfirucka
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Ovérit, zda je cely roboticky systém zkonstruovan a nainstalovan spravné
Specifikovat navod k obsluze

Oznacit instalaci robota relevantnimi znackami a umistit kontaktni Udaje na osobu
provadéjici instalaci

Shromazdit veSkerou dokumentaci v technickém souboru; v&etné posouzeni rizik a
této pfirucky

3.3. Omezeni odpovédnosti

Zadné informace v této pfirucce tykajici se bezpeénosti nesmi byt vykladany jako zaruka
spole¢nosti UR, ze priimyslovy manipulator nezpusobi zranéni ¢i poSkozeni, a to ani v
pfipadé, Ze budou dodrzeny v8echny bezpecnostni pokyny.

3.4. Typy bezpec€nostniho hlaseni

Bezpecnostni pokyny a prohlaseni jsou pouzivany v celé této pfiruce pro zdlraznéni dilezitych
informaci. PfecCtéte si vSechny zpravy a prohlaseni, abyste zajistili bezpecnost a zabranili zranéni
personalu a poskozeni produktu.

Typy bezpecnostnich zprav jsou definovany nize.

> B B P

VAROVANI

Oznacuje nebezpecnou situaci, ktera, pokud se ji nevyhnete, by mohla mit za
nasledek smrt nebo vazné zranéni.

VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD

Oznacuje nebezpecnou elektrickou situaci, ktera, pokud se ji nevyhnete, by mohla
mit za nasledek smrt nebo vazné zranéni.

VAROVANI: HORKY POVRCH

Oznacuje nebezpecny horky povrch, kde muze dojit ke zranéni v disledku kontaktu
a bezkontaktni blizkosti.

UPOZORNENI

Oznacuje nebezpecnou situaci, ktera, pokud se ji nevyhnete, by mohla vést ke
zranéni.

Uzivatelska pfirucka 19 UR3e
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UZEMNENI

Oznacuje uzemnéni.

OCHRANNE UZEMNENI
Oznacuje ochranné uzemnéni.

POZNAMKA

Oznacuije riziko poSkozeni zafizeni a/nebo uzitecné informace, které by mély byt
zvlasté zaznamenany.

PRECTETE SI MANUAL
Oznacuje podrobnéjsi informace, které by mély byt konzultovany v pfirucce.

3.5. VSeobecna upozornéni a varovani

Nasleduijici varovani, upozornéni a zpravy mohou byt opakovany, vysvétleny nebo podrobné
popsany v rliznych ¢astech této pfirucky.

UR3e
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UNIVERSAL ROBOTS

VAROVANI
Nedodrzeni nize uvedenych obecnych bezpecénostnich postupl mize mit za
nasledek zranéni.

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

Zkontrolujte, zda ma rameno robota dostatek prostoru a mize volné pracovat.

Ovérte, zda je personal chranén béhem instalace, uvedeni do provozu,
programovani/ vyuky, provozu a pouzivani.

Ovérte, zda jsou parametry bezpecnostni konfigurace robota nastaveny tak,
aby chranily personal, v€etné téch , ktefi mohou byt v dosahu aplikace robota.

Pokud je robot poSkozeny, nepouzivejte ho.
Pfi praci s robotem nenoste volné obleceni ani Sperky. Svazte dlouhé vlasy.
Nepokladejte prsty za vnitfni kryt ovladaci jednotky.

Informujte uzivatele o vSech nebezpecnych situacich a poskytnuté ochrang,
vysvétlete veSkera omezeni ochrany a zbytkova rizika.

Zaijistéte, aby byli uzivatelé robota informovani o umisténi tlacitek nouzového
zastaveni a také pouceni, jak aktivovat nouzové zastaveni v pfipadé nouze
nebo abnormalnich situaci.

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

Uvédomte si orientaci robota, abyste pochopili smér pohybu pfi pouzivani
Teach Pendant.

VAROVANI
Manipulace s nastroji’/koncovymi efektory s ostrymi hranami a/nebo body sevieni
muze mit za nasledek zranéni.

Zbavte nastroje/koncové efektory ostrych hran nebo odstrante riziko skfipnuti.

Mohou byt vyzadovany ochranné rukavice a/nebo ochranné bryle.
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VAROVANI: HORKY POVRCH
Dlouhodoby kontakt s teplem generovanym robotickym ramenem a ovladacim

jednotkou béhem provozu mulze vést k obtizim, které mohou vyustit ve zranéni.

* S robotem pfi provozu nebo bezprostfedné po ukon&eni provozu
nemanipulujte ani se jej nedotykejte.

* Nez zacnete s robotem manipulovat nebo se ho dotknete, zkontrolujte teplotu
na pfehledové obrazovce.

* Nechte robota vychladnout tim, Ze jej vypnete a jednu hodinu pockate.

UPOZORNENI
Neprovedeni hodnoceni rizik pfed provozem muze zvysit riziko zranéni.

* Pted zahajenim provozu provedte posouzeni rizik a snizte rizika.

* Pokud se tak stanovi dle posouzeni rizik, nevstupujte do dosahu robota ani se
robota b&hem provozu nedotykejte.

* Prectéte si informace v ¢asti Rizeni rizik.

UPOZORNENI
Pouziti robota s netestovanym externim strojnim zafizenim nebo v netestovaném
systému muze zvysit riziko zranéni personalu.

* Otestujte vSechny funkce a program robota zvlast.

POZNAMKA
Velmi silna magneticka pole jej mohou poskodit.

* Robot nevystavujte stalym magnetickym polim.

PRECTETE SI MANUAL

Ovérte, zda jsou vSechna mechanicka a elektricka zafizeni instalovana v souladu se
specifikacemi a upozornénimi v Mechanickém rozhrania v 6. Elektrické rozhrani na
strané 43.

3.6. Uel pouziti
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PRECTETE S| MANUAL
Pouzivani ramene robota v rozporu se zamyslenym pouzitim muaze vést k
nebezpecnym situacim.
* Prectéte si a dodrzujte doporuceni pro zamyslené pouziti a
specifikace uvedené v uzivatelské pfirucce.

Roboty Universal Robots jsou uréeny pro priimyslové pouziti, pro manipulaci s
nastroji’koncovymi efektory a pfipravky, nebo pro zpracovani nebo pfenos soucasti nebo
produktu. Podrobnosti o podminkéach, za kterych by mél robot pracovat, naleznete v
Prohlasenich a certifikatech a v technickych specifikacich.

VSechny roboty Universal Robots jsou vybaveny bezpe€nostnimi funkcemi, které jsou
primarné urceny ke kolaborativnim aplikacim, ve kterych robot pracuje ve spolupraci s
Clovékem.

Kolaborativni aplikace jsou uréeny pouze pro nerizikové aplikace, ve kterych kompletni
aplikace, v€etné nastroju/koncovych efektort, pracovnich dill, pfekazek a dalSich stroju, v
souladu s vysledky posouzeni rizik konkrétni aplikace neobsahuje zddna vyznamna rizika.

VAROVANI
Pouziti ramene robota k jinému nez zamySlenému ucelu maze mit za

nasledek zranéni.
* Robot neni urcen pro:

* Jakékoli pouziti v nebezpecnych mistech nebo ve vybusném
prostredi.

* Lékarské aplikace s kontaktem s pacienty nebo v jejich
blizkosti.

* Pouziti v aplikacich vyZadujicich shodu se specifickymi
hygienickymi a/nebo hygienickymi normami, jako je pfimy
kontakt s potravinami, napoji a/nebo farmaceutickymi vyrobky.

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

SPOLECNOST UNIVERSAL ROBOTS SE VYSLOVNE ZRIKA JAKEKOLI
VYSLOVNE NEBO IMPLIKOVANE ZARUKY, NAPR. VHODNOSTI PRO
KONKRETNI UCEL NEBO NASLEDKU NESPRAVNEHO POUZITI.
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VAROVANI
Vyhnéte se Upravam robota. Jakakoliv Uprava mize mit za nasledek

nepredvidatelna rizika. VeSkerou autorizovanou montaz je treba provadét
podle nejnovéjsi verze vSech relevantnich servisnich pfirucek.

VAROVANI

Nezohlednéni dalSich rizik spojenych s delSim dosahem, vy8Sim uzite€nym
zatizenim a vétSimi pracovnimi momenty a rychlostmi u vétsich robott
muze mit za nasledek Uraz nebo smrt.

* Posouzeni rizik musi zahrnovat dodatec¢na rizika tykajici se dosahu,
uziteCného zatizeni a rychlosti.

3.7. Posouzeni rizik

Posouzeni rizik je zdkonnym pozadavkem a musi byt provedeno dodavatelskym
integratorem nebo uzivatelem robota UR v roli integratora.

Samotny robot je nelplné strojni zafizeni, bezpecnost instalace robota tedy zavisi na tom,
jak je robot integrovan (napf. s nastrojem/koncovym efektorem, piekazkami a dalSimi
stroji). Osobam provadéjicim integraci doporucujeme provést posouzeni rizik pomoci
norem ISO 12100 a ISO 10218-2. Integrace m{ize pouzit technické specifikace ISO/TS
15066 jako dalSi pokyny. V posouzeni rizik se musi zvazit veSkeré pracovni ukoly po celou
dobu zivotnosti robota, v€etné napfiklad nasledujicich:

* Vyuka robota b&éhem sestaveni a vyvoje instalace robota
* Reseni pfipadnych problém( a udrzba
* Bézny provoz instalace robota

Posouzeni rizik je nutno provést pfed prvnim zapnutim robotického ramene. Soucasti
posouzeni rizik osobou zajistujici instalaci je identifikace spravného nastaveni
bezpecnostni konfigurace, jakoz i potfeby dalSich tlaitek nouzového zastaveni a/nebo
dalSich ochrannych opatfeni pozadovanych pro konkrétni aplikaci robota.

Ur&eni spravného bezpecnostniho nastaveni je obzvlasté dulezitou soucasti vyvoje
spolecnych robotickych aplikaci (tzv. spoluprace). Podrobné informace, viz kapitola a v .

Nékteré bezpecnostni funkce jsou zamérné navrzeny pro aplikace vyzadujici soucinnost
robotu. Tyto funkce jsou konfigurovatelné prostfednictvim nastaveni bezpecnostni
konfigurace a jsou obzvlast dulezité pfi feSeni specifickych rizik v ramci posouzeni rizik,
provedeného osobou zajistujici integraci:
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Omezovani sily a vykonu: Vyuziva se ke snizeni upinaci sily a tlakq, jimiz plsobi
robot ve sméru pohybu v pfipadé kolize mezi robotem a obsluhou.

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

Omezeni polohovani nastrojovych/koncovych efektor( a kloubu, lokte: Vyuziva se
zejména ke snizeni rizik spojenych s ur€itymi ¢astmi téla. Napfr. aby se zabranilo
pohybu smérem k oblasti hlavy a krku.

Omezeni orientace nastrojovych/koncovych efektorl: Vyuziva se zejména ke
shizeni rizik spojenych s ur€itymi oblastmi a vlastnostmi nastroje/koncového

efektoru a obrobku. Napf. aby se zabranilo pfiblizeni ostrych hran smérem k
obsluze.

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

Neopravnénému pfistupu k bezpecnostni konfiguraci musi byt béhem integrace zabranéno
nastavenim a zapnutim ochrany heslem.

ﬁ VAROVANI
Neprovedeni posouzeni rizik kolaborativni aplikace miize zvySit nebezpedi.

* Vzdy provedte posouzeni rizik kolaborativni aplikace v pfipadé
umyslnych kolizi a/nebo kolizi v disledku rozumné pfedvidatelného
nespravného pouziti.

* Kolaborativni aplikace musi zohlednit:
* Zavaznost jednotlivych potencialnich kolizi.
* Pravdépodobnost vyskytu jednotlivych potencialnich kolizi.

* Moznost zabranéni jednotlivym potencialnim kolizim.

Pokud je robot instalovan v aplikaci robota bez spoluprace, kde rizika nelze pfimérené
odstranit nebo uspokojivé omezit pomoci vestavéné bezpecnostni funkce (napf. pfi pouziti
nebezpecnych nastrojl/koncovych efektor(), pak musi posouzeni rizik provedené osobou
zajistujici instalaci obsahovat zavér, ze je nutné doplnit dalsi ochranna opatfeni

(napt. aktivacni zafizeni k ochrané obsluhy b&éhem nastavovani a programovani).

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

1.

Probodnuti pokozky ostrymi okraji a ostrymi hroty nastroje/koncového efektoru Ci
konektoru nastroje/koncového efektoru.

Probodnuti pokozky ostrymi okraji a ostrymi hroty na prekazkach v blizkosti trasy
robota.

Pohmozdéniny zpusobené kontaktem s robotem.
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4. Vymknuti nebo zlomenina kosti z divodu narazu téZzkého nakladu na tvrdy povrch.

Nasledky zpusobené uvolnénim upeviiovacich Sroubd ramene robota nebo
nastroje/koncového efektoru.

6. Predméty padaijici z nastroje/koncového efektoru, napf. z ddvodu nevyhovuijiciho
upnuti nebo vypadku napajeni.

7. Chyby z davodu raznych tlaitek nouzového zastaveni pro riizné stroje.

8. Chyby v dlsledku neopravnénych zmén parametrtl bezpecnostni konfigurace.

Informace o brzdnych dobach a brzdnych drahach naleznete v kapitole a pfiloze .

3.8. Posouzeni pred pouzitim

Pfed prvnim pouzitim robota nebo po provedeni veSkerych uprav je nutno provést
nasledujici testy. Ovérte, zda jsou vSechny bezpecnostni vstupy a vystupy spravné
pripojeny. Vyzkousejte, zda funguji vSechny bezpeénostni vstupy a vystupy vcetné zafizeni
spolecnych pro vice strojli nebo robotu. Pfitom musite:

* VyzkouSejte, zda tlacCitka nouzového zastaveni zastavi robot a spusti brzdy.

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

* VyzkousSejte inicializaci obrazovky a otestujte tak, zda omezeny rezim maze
prepnout bezpecénostni rezim na omezeny rezim.

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

* Zkontrolujte, zda 3polohové aktivacni zafizeni musi byt stisknuto, aby byl umoznén
pohyb v manuélnim rezimu a aby byl robot ovladan pfi omezené rychlosti.

* VyzkouSejte, zda jsou vystupy nouzového zastaveni systému skute¢né schopné
uveést cely systém do bezpecného stavu.

* VyzkouSejte, zda systém pripojeny k vystupu Robot se pohybuje, k vystupu Robot se
nezastavil nebo vystupu Rezim bez omezeni dokaze skuteCné detekovat zmény
vystupu

3.9. Nouzove zastaveni

Nouzové zastaveni nebo E-stop je Eervené tlacitko umisténé na zavésném ovladadi
Teach. Stisknutim tlaCitka nouzového zastaveni zastavite veSkery pohyb robota. Aktivace
tlaCitka nouzového zastaveni zpusobi zastaveni kategorie 1 (IEC 60204-1).
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Nouzove zastaveni neni bezpecnostni opatfeni (ISO 12100). Jedna se o doplikova
ochranna opatfeni, ktera nejsou uréena k prevenci zranéni. Posouzeni rizik v aplikaci
robota uréuje, zda jsou vyzadovana dalSi tlacitka nouzového zastaveni. Funkce nouzového
zastaveni a ovladaci zafizeni musi splfiovat normu ISO 13850.

Po aktivaci nouzového zastaveni se tlacitko v tomto nastaveni uzamkne. Pokazdé, kdyz je
aktivovano nouzové zastaveni, musi byt ruéné resetovano tlaCitkem, které zastaveni
spustilo.

Pred resetovanim tlaCitka nouzového zastaveni musite vizualné urcit a vyhodnotit diivod,
pro¢ bylo nouzové zastaveni aktivovano. Vyzaduje se vizualni posouzeni veSkerého
zafrizeni v aplikaci. Jakmile je problém vyfeSen, resetujte tlaitko nouzového zastaveni.

Tlagitko nouzového zastaveni zresetujete nasledovné:

1. Drzte tlacitko a otacejte ve sméru hodinovych ruci¢ek, dokud se zapadka neuvolni.
Méli byste citit, kdyz je zapadka odpojena, coz znamena, ze tladitko je resetovano.

2. Po resetovani nouzoveho zastaveni obnovte napgjeni robota a obnovte provoz.

3.10. Pohyb bez napajeni pohonu

V nepravdépodobném pfipadé nouze, kdy je napajeni robota bud’ nemozné, nebo
nezadouci, mizete pouzit nucené zpétné fizeni k pohybu ramene robota.

Chcete-li provést nucené couvani, musite zatlacit nebo zatahnout za rameno robota,
abyste mohli pohybovat kloubem. Kazda kloubova brzda ma tfeci spojku, ktera umoziuje
pohyb pfi vysokém nuceném toCivém momentu.

Provadéni nuceného couvani vyzaduje velkou silu a nem(ize byt provadéno pouze jednou
osobou. V upinacich situacich je nutné, aby nucené couvani provedli dva nebo vice lidi. V
nékterych situacich je k demontazi ramene robota zapotrebi dvou nebo vice osob.

Informace o demontazi robota naleznete v servisni pfirucce.

ﬁ VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD

Elektricka nebezpedi a rizika zpusobena zlomenim nebo rozpadem
ramene robota bez opory mohou zpUsobit zranéni nebo smrt.

* Pred demontazi odpojte napajeni a podeprete rameno robota.
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POZNAMKA
Rucni pfemisténi ramene robota je uréeno pouze pro naléhavé nouzové a
servisni UCely. Zbyte€né prfemistovani ramene robota muze vést k
poskozeni majetku.
* Nepohybujte kloubem o vice nez 160 stuprill, abyste zajistili, ze
robot najde svou puvodni fyzickou polohu.

* Nehybejte kloubem vice, nez je nutné.

UR3e
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4. Bezpecnostni prvky a rozhrani
4.1. Uvod

Roboti Universal Robots e-Series jsou vybaveni fadou integrovanych bezpe&nostnich funkci a také
bezpecnostnich vstupl/vystupt, digitalnich a analogovych ovladacich signald na elektrické rozhrani
¢i z ngj, slouzicich k pfipojeni dalSich strojua a dalSich ochrannych zafizeni. Kazda bezpec¢nostni
funkce a V/V jsou vytvofeny podle EN ISO13849-1 (viz kapitola 10. Certifikaty na strané 71 pro
certifikace) s urovni vykonu d (PLd) s pouzitim architektury kategorie 3.

Viz kapitola 21. Bezpecnostni konfigurace softwaru na strané 143 v ¢asti Il Priru¢ky k rozhrani
PolyScope, kde najdete informace o konfiguraci bezpecnostnich funkci, vstupu a vystupt v
uzivatelském rozhrani. Popis pfipojeni bezpecnostnich zafizeni k V/V najdete v kapitole 6.
Elektrické rozhrani na strané 43.

VAROVANI(

Pouziti jinych parametri bezpec€nostni konfigurace nez téch, které jsou ureny jako
nezbytné pro eliminaci rizika, mize mit za nasledek nebezpedi, ktera nejsou
pfiméfené odstranéna, nebo rizika, ktera nejsou dostateéné omezena.

* Zajistéte spravné pripojeni naradi a chapadel, abyste predesli nebezpeci
zpUsobenému prerusenim napajeni.

VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD
Chyby v programu a/nebo chyby v elektrické instalaci mohou zpUsobit zménu napéti

z 12V na 24V, coz muze vést k poSkozeni zafizeni pozarem.

* Qvérte pouziti 12V a postupujte opatrné.

POZNAMKA
* P¥i pouzivani a konfigurovani bezpec¢nostnich funkci a rozhrani je nutno

postupovat podle procedur posuzovani rizika pro kazdou aplikaci robota. (viz
kapitola , sekce )

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

* Pokud robot zaznamena poruchu nebo naruSeni bezpecnostniho systému
(napt. je prerusen jeden z kabell v okruhu nouzového zastaveni nebo byl
presazen néktery bezpecnostni limit), zahaji se zastaveni kategorie 0.
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POZNAMKA

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

4.2. Kategorie zastaveni

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

Kategorie .
. Popis

zastaveni

0 Zastaveni robota okamzitym odpojenim napajeni.

1 Systematické a kontrolované zastaveni robota. Po zastaveni robota je
odpojeno napajeni.

9 *Zastaveni robota s napajenim dostupnym pro pohony pfi zachovani
trajektorie. Vykon pohonu je zachovan i po zastaveni robota.

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

4.3. Konfigurovatelné bezpecnostni funkce

Bezpecnostni funkce robota Universal Robots, jak je uvedeno v tabulce nize, jsou v robotu,
ale jsou urceny k ovladani robotického systému, tj. robota s pfipojenym
nastrojem/koncovym efektorem. Bezpecnostni funkce robota se pouzivaiji ke snizeni rizika
robotického systému, uréeného posouzenim rizik. Polohy a rychlosti jsou vzhledem k
zakladné robota.

Bezpecnostni Pobis
funkce P
Mezni hodnota
polohy kloubu

Mezni hodnota

rychlosti kloubu

Nastavuje horni a spodni limit pfipustné polohy kloubu.

Nastavuje horni limit rychlosti kloubu.

Definuje roviny v prostoru, které omezuji polohu robota. Bezpecnostni

Bezpecnostni . o e .
rovi: roviny omezuji bud samotny nastroj/koncovy efektor nebo
y nastroj/koncovy efektor i loket.
Orientace S g . e
o Definuje pfipustné limity orientace pro nastro;.
nastroje
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Bezpeénostni
funkce

Popis

Mezni rychlost

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

Mezni sila

Omezuje maximalni silu vyvijenou robotickym nastrojem / koncovym
efektorem a loktem pfi upinani. Sila je omezena na nastroji’/koncovém
efektoru, na pfirubé lokte, a ve stfedu poloh nastroje/koncového
efektoru definovanych uzivatelem.

Mezni hybnost

Omezuje maximalni hybnost robota.

Mezni napéti Omezuje mechanickou praci vykonanou robotem.
Mezni doba Omezuje maximalni dobu, béhem které robot musi zastavit po
zastaveni zahajeni zastaveni.
Mezni . o . . —

, Omezuje maximalni vzdalenost, kterou robot urazi po zahajeni
vzdalenost ,

. zastaveni robota.

zastaveni

PFi provadéni posouzeni rizika pouzivani robota je nutno brat v vahu pohyb robota po
spusténi procesu zastaveni. Pro usnadnéni tohoto postupu lze pouzit bezpecnostni funkce
Mezni doba zastavenia Mezni vzdalenost zastaveni.

Tyto bezpec€nostni funkce dynamicky snizuji rychlost pohybu robota tak, ze jej Ize vzdy
zastavit v ramci meznich hodnot. Limity polohy kloubu, bezpe€nostni roviny a limity
orientace nastroje/koncového efektoru berou v ivahu oekavany zdvih brzdné drahy, ij.
pohyb robota se zpomali pfed dosazenim limitu.

Funké&ni bezpec€nost Ize shrnout jako:

Bezpecnostni funkce Presnost Uroven vykonu Kategorie
Nouzové zastaveni - d 3
Ochranné zastaveni - d 3
Limit polohy kloubu 5° d 3
Mezni hodnota rychlosti kloubu 1,15°/s d 3
Bezpecnostni letadla 40 mm d 3
Orientace nastroje 3° d 3
Rychlostni limit 50 mm/s d 3
Limit sily 25N d 3
Mezni hybnost 3 kgm/s d 3
Mezni vykon 10w d 3
Casovy limit zastaveni 50 ms d 3
Limit brzdné vzdalenosti 40 mm d 3
Bezpecny domov 1,7° d 3
Uzivatelska pfirucka 31 UR3e
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UPOZORNENI
Pokud nenastavite maximalni povolenou rychlost, maze to vést k

nebezpecnym situacim.

* Pokud se robot pouziva v manualnich aplikacich s linearnimi pohyby,
musi byt mezni rychlost kloubu pro zakladnu a ramenni klouby
nastavena na maximalné 250 mm/s pro nastroj/koncovy efektor a
loket, pokud na zakladé posouzeni rizik nejsou pfijatelné vyssi
rychlosti. Timto se zabrani rychlym pohybam lokte robotu v blizkosti
singularit.

POZNAMKA

Z funkce omezeni sily existuji dvé vyjimky, které jsou dllezité pfi navrhu
aplikace (obrazek ). Kdyz se robot natahuje, maze kolenni kloub vyvinout
velkou silu v radialnim sméru (pry€ od zakladny), pfi pomalych rychlostech.
A podobné je tomu i u kratkého zvedaciho ramene. Pokud je
nastroj/koncovy efektor blizko zakladny a pohybuje se kolem zakladny,
muze vyvinout velkou silu, avSak pfi malé rychlosti. Rizikim skfipnuti se
Ize vyhnout tim, ze se odstrani v téchto oblastech prekazky, robot se umisti
jinym zpusobem nebo se pouzije kombinace bezpecnostnich rovin a
meznich hodnot kloub(, ¢imz dojde k eliminaci rizik tim, Ze se zamezi
pohyb robota do této oblasti pracovniho prostoru.

Vzhledem k fyzikalnim vlastnostem robotického ramena je tfeba urcitym oblastem
pracovniho prostoru vénovat pozornost v souvislosti s riziky skfipnuti. Jedna oblast (leva) je

UR3e
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definovana pro radialni pohyb, kdy se zapésti 1. kloubu nachazi ve vzdalenosti alespon 450 mm
od zakladny robota. Druha oblast (prava) je ve vzdalenosti 200 mm od zakladny robota pri

pohybu tangencialnim smérem.

Robot ma také nasledujici bezpecnostni vstupy:

Bezpecnostni

Popi
vstup opis
Tlacitko Provadi zastaveni kategorie 1 (IEC 60204-1) informujici ostatni stroje pomoci
nouzového vystupu System Emergency Stop , pokud je tento vystup definovan. U véeho,
zastaveni Co je pfipojeno k vystupu, se spusti zastaveni.
Nouzoveé Provadi zastaveni kategorie 1 (IEC 60204-1) prostfednictvim vstupu ovladaci

zastaveni robota

skfiné a informuje ostatni stroje pomoci vystupu System Emergency Stop
pokud je tento vystup definovan.

rezim Ochranné

ZN:S:E?/;?", Provadi kategorii zastaveni 1 (IEC 60204-1) pouze na robotu, ve véech
. rezimech a ma prednost pied vdemi ostatnimi prikazy.
systému
Provadi kategorii zastaveni 2 (IEC 60204-1) ve vSech rezimech, s vyjimkou
Ochranné pouziti 3polohového aktivacniho zafizeni a voli€e rezimu - poté, kdyz je v
zastaveni ruénim rezimu, maze byt bezpecnostni zastaveni nastaveno pouze na fucntion
v automatickém rezimu.
Automaticky Provadi kategorii zastaveni 2 (IEC 60204-1) POUZE v automatickém rezimu.

Automaticky reZim Safeguard Stop |ze zvolit pouze v pfipadé, Ze je

zastaveni nakonfigurovano a nainstalovano tfipolohové zafizeni.
Reset - . g o .
, Vrati se ze stavu Safeguard Stop , kdyz dojde ke stoupaijici hrané na vstupu
ochranného
L Safeguard Reset.

opatteni
Redukovany . Y , , v .
re3im Pfepne bezpecénostni systém tak, aby pouzival limity Snizeny rezim .
Tiipolohové Inicializuje kategorii zastaveni 2 (IEC 60204-1), kdyz je aktiva¢ni zafizeni zcela

O\F/)olovaci stisknuto nebo zcela uvolnéno pouze v manualnim rezimu. Tfipolohové
sah’zeni povoleni zastaveni zafizeni se spusti, kdyz vstup klesne. Neni ovlivhén

ochrannym resetem.

Volnobéh na . . ] C .
robotu Zapne volnobéh, kdyZ robot neni v automatickém rezimu.

Provozni rezim

Pfepina mezi provoznimi rezimy. Robot je v automatickém rezimu, kdyz je
vstup nizky, manualni rezim, kdyz je vstup vysoky.

Reset
ochranného
krytu
automatického
rezimu

Vrati se ze stavu Automatic Mode Safeguard Stop , kdyz dojde k narlstu hrany
na vstupu Automatic Mode Safeguard Reset.

Pro propojeni s jinymi stroji je robot vybaven nasledujicimi bezpe&nostnimi vystupy:
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Bezpecénostni

. Popis
vystup P
Nouzové . L , i . .. .
Sastaven Zatimco tento signal je logicky nizky, vstup Robot Nouzové zastavenije logicky
, nizky nebo je stisknuto tlacitko Nouzové zastaveni.
systému
| kdyz je tento signal logicky vysoky, zadny kloub robota se nepohybuje vice nez
Pohyb robota yZ) g gICKy VYSOKYy y ponybuj
0,1rad/s.
Robot se Logika vysoka, kdyz je robot zastaven nebo v procesu zastaveni z diivodu
. nouzového zastaveni nebo bezpecnostniho zastaveni. V opacném pfipadé
nezastavuje . .
bude logicky nizka.
Omezeny Logika je nizka, kdyz bezpec€nostni systém pouziva omezenou konfiguraci.
Neomezeny Logika je nizka, kdyz systém nepouzivd omezenou konfiguraci.
Bezpecny . . . , ) - -~
dompov y Logicky vysoka, kdyz je robot v nakonfigurované bezpecné domaci poloze.

VSechny bezpecénostni I/O jsou dvoukanalové, coz znamena, ze jsou bezpe€né, kdyz jsou nizké
(napf. nouzové zastaveni je aktivni, kdyz jsou signaly nizké).

4.4. Bezpecnostni funkce

Bezpecnostni systém pusobi tak, Ze sleduje, zda je prekro¢en néktery z bezpecnostnich
limitd nebo zda je spusténo nouzové zastaveni nebo bezpecnostni zastaveni.
Reakce bezpecnostniho systému jsou nasleduijici:

Spoustéd Reakce

) . Kategorie
Nouzové zastaveni .
zastaveni 1
. . , Kategorie
Bezpecnostni zastaveni .
zastaveni 2
Zastaveni pomoci 3PE (pokud je pfipojeno tfipolohové aktivacni Kategorie
zafrizeni) zastaveni 2
Prekroceni limit( Stop Category 0
Kategorie
Detekce poruchy/chyb ]
P yrenyby zastaveni 0
POZNAMKA
Pokud bezpecnostni systém zjisti jakoukoli poruchu nebo prekroc¢eni limitd,
vSechny bezpecnostni vystupy se prfenastavi na nizkou hodnotu.

4.5. Sady bezpecnostnich parametru
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BéZny a omezeny rezim
Bezpecnostni systém ma nasledujici sadu konfigurovatelnych bezpeénostnich parametr(:
* Bézny
* Omezeny
Muizete nastavit bezpe€nostni limity pro kazdou sadu bezpecnostnich parametr( a vytvorit
odliSné konfigurace pro normalni, vy$3i nebo snizené nastaveni. Snizena konfigurace je

aktivni, kdyz je nastroj/koncovy efektor umistén na snizené strané spoustéci redukované
rovinynebo kdyz je snizena konfigurace externé spusténa bezpecnostnim vstupem.

Pouziti roviny ke spusténi snizené konfigurace: Kdyz se rameno robota pohybuje ze
strany spoustéci roviny nakonfigurované se snizenymi bezpecnostnimi parametry na
stranu, ktera je nakonfigurovana s normalnimi bezpecnostnimi parametry, kolem spoustéci
roviny je vymezena oblast o Sifi 20 mm, kde jsou povoleny normalni i snizené limity. Tato
oblast kolem spoustéci roviny zabrafiuje obtézujicim bezpecnostnim zastavenim, kdyz je
robot prfesné na limitu.

Pouziti vstupu ke spusténi snizené konfigurace: Kdyz se spusti nebo zastavi
bezpecénostni vstup, mlize uplynout az 500 ms, nez se aktivuji nové mezni hodnoty. K tomu
muze dojit za nasledujicich okolnosti:

* Prepnuti z omezené konfigurace na normalni

* Prepnuti z normalni konfigurace na omezenou

Rameno robota se pfizplsobi novym bezpecénostnim limitdm v ramci 500 ms.

4.6. Rezimy

ReZim obnovy

PFi prekroceni bezpe&nostniho limitu musi byt bezpecnostni systém restartovan. Pokud je
napfiklad limit polohy kloubu mimo bezpecnostni limit, aktivuje se pfi spusténi funkce
Obnova.

Kdyz je aktivovan program obnovy, nelze spoustét jiné programy, ale rameno robota Ize
ruéné presunout zpét v ramci limitd pomoci rezimu volnobéhu, nebo pomoci karty Pohyb v
programu PolyScope. (viz ¢ast Il Prirucky k rozhrani PolyScope)

Bezpecnostni limity rezimu obnovy jsou nasleduijici:

Bezpec&nostni funkce Limit

Limit rychlosti kloubu 30 °/s
Rychlostni limit 250 mm/s
Limit sily 100N
Limit hybnosti 10 kg m/s
Limit vykonu 80w
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V pfipadé naruseni téchto meznich hodnot bezpecnostni systém provede zastaveni
kategorie 0.

VAROVANI
Pokud pfi pohybu ramene robota v rezimu obnovy nepostupujete opatrné,
muze to vést k nebezpecnym situacim.
* P¥i zpétném pohybu ramene robota v ramci limitl dbejte zvySené
opatrnosti, protoze limity poloh kloub(, bezpec¢nostnich rovin a
orientace nastroje/koncového efektoru jsou pfi obnové vypnuty.
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5. Mechanické rozhrani

Jednotlivé prvky robota tvofi roboticky systém: rameno robota, nastroj nebo obrobek, ovladaci
jednotka a 3PE ovladaci terminal, popsané v této kapitole. MzZete zde také najit maximalni uzite¢né
zatizeni a pozadavky na pracovni prostor.

5.1. Pracovni a provozni prostor

Pracovni prostor je rozsah pIné vysunutého robotického ramene v horizontalnim i
vertikalnim sméru. Operacni prostor je misto, kde ma robot fungovat.

POZNAMKA
Nerespektovani pracovniho a provozniho prostoru robota muze vést ke

Skodam na majetku.

* P¥i vybéru provozniho prostoru robota zohlednéte nize uvedené
informace.

POZNAMKA
Pohyb nastroje v blizkosti hrani¢nich pozic mlze zpusobit, ze se spoje

budou pohybovat pfili§ rychle, coz mize vést ke ztraté funkénosti a
poskozeni majetku.
* Nepohybujte nastrojem v blizkosti hrani¢nich pozic, ani kdyz se
nastroj pohybuje pomalu.

Valcovy prostor se nachazi pfimo nad a pfimo pod zakladnou robota. Robot dosahuje do
vzdalenosti az 500 mm od zakladniho kloubu.

Uzivatelska pfirucka 37 UR3e

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



R
UNIVERSAL ROBOTS 5. Mechanické rozhrani

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

Dopfedu Se sklonem

5.2. Popis montaze

VAROVANI
Nestabilni montaz muize vést k nehodam.

* Vzdy se ujistéte, Ze jsou soucasti robota spravné a bezpecéné
namontovany a priSroubovany.

UPOZORNENI
Montaz a provoz robota v prostfedi neodpovidajicim doporu¢enému stupni
kryti IP m(iZe vést ke zranéni.

* Namontuje robota v prostfedi vhodném pro stupen IP. Robot se
nesmi pouzivat v prostfedich prekracujicich hodnoty odpovidajici
stupnici IP pro robota (IP54), pfenosny ovladaci panel (IP54) a
ovladaci jednotku (IP44)

Rameno robota Upevnuje se pomoci Ctyi Sroubll 6,6 mm o pevnosti 8,8 do
(zakladna) ¢tyf montaznich otvort M6 na zakladné.
Pouziva Ctyfi otvory se zavitem M6 pro pfipevnéni nastroje k
Nastroj (pfiruba robotu. Srouby M6 o pevnosti 8,8 je nutné dotdhnout na
nastroje) moment 8 Nm. Pro pfesné polohovani nastroje pouzijte Cep v
otvoru J6.
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Ovladaci jednotka Ovladaci jednotku Ize zavésit na zed nebo umistit na zem.
Ovladaci terminal se montuje na sténu nebo se umistuje na
ovladaci jednotku. Zkontrolujte, zda kabel nepfedstavuje
nebezpedi zakopnuti. Pro montaz ovladaci jednotky a
pfenosného ovladaciho terminalu Ize zakoupit drzaky navic.

Ovladaci terminal

5.3. Upevnéni ramene robota

Surface on which the robot is fitted

7] 0.05)

2X 5 #1

\ 4x 6.6 )
/
Oy
\ e
y +0.02 5
o 5 FG840 X 8 V8.5 min.
| @5 FG8 10006 V' 8.5 min.
/>< N\,
S Z r

Rozméry a rozmisténi otvor( pro montaz robota.

VAROVANI
Neocekavané spusténi a/nebo pohyb mohou vést ke zranéni.

* Vypnéte rameno robota, abyste zabranili neo¢ekavanému spusténi
bé&hem montaze a demontaze.

Vypnuti ramene robota
1. Stisknutim vypina€e na Pfenosném ovladacim terminalu robota vypnete.
2. Odpoijte sitovy kabel ze sitové zasuvky.

3. Nechte robota 30 sekund vybit veSkerou uloZzenou energii.
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Zaijisténi ramene robota

1. Robota postavte na pevny nevibrujici povrch, ktery vydrzi alespon desetinasobek
pIné sily to¢ivého momentu kloubu zakladny a unese alespon pétindsobek hmotnosti
ramene robota.

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

2. Utdhnéte Srouby na moment 20 Nm . (Hodnoty toCivého momentu byly
aktualizovany ve verzi SW5.14. Starsi tisténa verze muze zobrazovat jiné hodnoty)

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

5.4. Zajisténi nastroje
The tool or workpiece is mounted to the tool output flange (ISO ) at the tip of the robot.

VSechny miry jsou uvedeny v mm.

Lumberg RKMW 8-354 connector

® 6 H7 ¥ 6,20 0,20

29,60

K

4x D57V 8

6,20

6%V

41,70
©® 31,50 H7
$50 +0,1 SECTION A-A
®63 h8

Rozmeéry a rozmisténi otvort v pfirubé nastroje. All measures are in mm.

Pfiruba vystupu nastroje (ISO 4762) se nachazi v misté, kde je nastroj pfipevnén k robotu.
Doporucuje se pouzit otvor s radialnimi drazkami pro ¢ep, aby se zabranilo nadmérnému
omezeni pfi zachovani pfesné polohy.
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UPOZORNENI
P¥ilis dlouhé Srouby M8 mohou tlacit na spodni stranu pfiruby nastroje a

zpusobit zkrat robota.

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

é VAROVANI
Nespravné utazeni Sroubl mlze vést k nebezpecnym situacim.

* Zkontrolujte, zda je nastroj spravné a bezpec¢né priSroubovan.

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

5.5. Volny prostor kolem ovladaci jednotky

Proudéni horkého vzduchu v ovladaci jednotce miize zplsobit poruchu zafizeni.

Ovladaci jednotka vyzaduje ze vSech stran minimalni volny prostor 50 mm, umoznujici
dostate¢né proudéni chladného vzduchu. The recommended Control Box clearance is
200 mm.

VAROVANI
PFi kontaktu ovladaci jednotky s vodou muze dojit ke smrtelnému zranéni.

* Zajistéte, aby se ovladaci jednotka a kabely nedostaly do kontaktu s
tekutinami.

* Umistéte ovladaci jednotku (IP44) v prostfedi odpovidajicim stupni
kryti IP.

5.6. Maximalni uzitecne zatizeni

Jmenovité uzite€né zatizeni ramene robota zavisi na posunu téZisté uziteCného zatizeni, viz obrazek
5. Mechanické rozhrani na strané 37

Posun tézisté je definovan jako vzdalenost od stfedu pfiruby nastroje k tézisti pfipojeného zatizeni.
Pfi vypoctu hmotnosti uziteCného zatizeni napfiklad v aplikaci uchopeni a umisténi zvazte chapadlo i
predmét, se kterym chapadlo manipuluje.

UziteCné zatizeni [kg]
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0 100 200 300 400

Posun tézisté [mm]

3.2: Vztah mezi jmenovitym uZite¢nym zatizenim a posunem tézisté.

5.6.1. Setrvacnost uziteCného zatizeni

Robot Ize pouzivat s uZite€nym zatizenim s vysokou setrvaénosti. Ridici software automaticky upravi
zrychleni, pokud v PolyScope spravné zadate nasledujici udaje (viz: 23.7.10. Nastavit naklad na
strané 250 ):

* Hmotnost uzite¢ného zatizeni
* Tézisté
* Setrvacnost

Pomoci URSim mUizete vyhodnotit zrychleni a dobu cyklu pohyb( robota s urcitym uzite€nym
zatizenim.
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6. Elektrické rozhrani
6.1. Uvod

Rameno robota a ovladaci skfin obsahuji skupiny elektrickych rozhrani. U vétSiny typ V/V jsou
uvedeny pfiklady. Termin V/V odkazuje na digitalni i analogové ovladaci signaly pfichazejici ze
skupin rozhrani nebo odchazejici do skupin rozhrani uvedenych nize.

* Pfipojeni k siti

* Pfipojenirobota

* V/V rozhrani ovladace
* Vstupy/vystupy nastroje
* Ethernet

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

6.2. Upozornéni a varovani ve vztahu k elektrickému
zarizeni

Dodrzujte nasledujici varovani pro vdechny skupiny rozhrani, v€etné navrhu a instalace aplikace.

VAROVANI
Nedodrzeni nékterého z nize uvedenych pokyn(i miize mit za nasledek vazné
zranéni nebo smrt, protoze muaze dojit k premosténi bezpecnostni funkce.

* Nikdy nepfipojujte bezpecnostni signaly k programovatelnému logickému
automatu (PLC), ktery neni v rdmci spravne bezpecnostni urovné
bezpecnostnim PLC. Je dulezité oddélit signaly bezpe&nostniho rozhrani od
signalt normalniho V/V rozhrani.

* Veskeré bezpecnostni signaly by mély byt vytvofeny jako redundantni (dva
nezavislé kanaly).

* Ponechte oba nezavislé kanaly oddélené, aby jedina chyba nemohla vést k
selhani bezpecénostni funkce.
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A\

A\

VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD

Nedodrzeni nékterého z nize uvedenych pokynli mGze mit za nasledek vazné
zranéni nebo smrt v disledku zasazeni elektrickym proudem.

* Zajistéte, aby veSkera zafizeni, ktera se nesmi dostat do kontaktu s vodou,

zustala sucha. Dostane-li se do vyrobku voda, zastavte jeho chod, odpojte
veskeré napajeni a kontaktuje mistni servis Universal Robots.

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

P¥i instalaci kabell rozhrani do vstupu/vystup( robota dbejte zvySené
opatrnosti. Kovova deska v dolni ¢asti je ur€ena pro kabely rozhrani a
konektory. Nez zaCnete vrtat diry, desku odmontujte. Pfed zpétnou montazi
desky dlkladné odstrarte vSechny Spony. Nezapomerite pouzit tésnéni
spravneé velikosti.

UPOZORNENI

Rusivé signaly, které prekracuji mez definovanou ve specifickych normach IEC,
mohou u robota zpusobit neocekavané chovani. Méjte na paméti nasledujici:

* Robot ma atestaci v souladu s mezinarodnimi normami IEC pro oblast

elektromagnetické kompatibility (EMC). Velmi vysoké meze signalu &i
nadmérna expozice mohou robota trvale poskodit. K problémim v oblasti
EMC dochazi obvykle pfi svafovani a bézné jsou uvedeny v protokolu
chybovou zpravou. Spole¢nost Universal Robots nemUze byt zodpovédna za
vSechny Skody zpusobené problémy v oblasti elektromagnetické
kompatibility.

V/V kabely vedouci od ovladaci jednotky k jinému stroji nebo tovarnimu
vybaveni nesmi byt delsi nez 30 m, pokud nebyly provedeny dalsi testy.

UZEMNENI

Zaporné pripojky jsou oznaceny zkratkou GND (kostra) a jsou pfipojeny ke Stitu
robota a ovladaci jednotky. VesSkeré uvedené pfipojky GND slouzi pouze k napajeni
a signalizaci. Na PE (ochranné uzemnéni) pouzijte Sroubové spoje velikosti M6 v
ovladaci jednotce, které jsou oznaceny symboly uzemnéni. Jmenovity proud
zemniciho vodi¢e bude minimalné roven nejvy$Simu proudu v systému.

PRECTETE SI MANUAL

Nékteré vstupy/vystupy uvnitf ovladaci jednotky je mozné nakonfigurovat bud’ na
normalni, nebo bezpecéné vstupy/vystupy. Read and understand the complete
Electrical Interface chapter.

UR3e
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6.3. V/V rozhrani ovladace

Muzete pouzit V/V v ovladaci jednotce pro Sirokou Skalu riznych zafizeni; v€etné pneumatickych
relé, PLC a tladitek nouzového zastaveni.

llustrace nize ukazuje uspofadani skupin elektrického rozhrani uvnitf ovladaci jednotky.

Safety Remote Power Configurable Inputs| [Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g (24v 12vil PWR’ 24V|H||24v|H| (OV |H| OV (H| [24V|H|[24V|/H| |OV (H|| OV H £|AG |H
% EIO GND|H| |GND CIO|H|(ClI4|H| |COO|H||CO4(H | |DIO|H||DI4|H| |DOO|H||DO4H 2 (a0 ]
g [2av on [m| [24v]®) [24v|m]|[24v[m] [ov [m]|[ ov [m]| [24v[m][24v[m]| [ov [m][ov|[m]| [S[AG|m
é Ell OFF|H| | OV Cl1|H|{CI5|H| |COl{H||CO5/H| |DI1|(||DI5(lH| |[DO1|/H|DO5H <Al |H
g [24v 24v|H||24v|H| |ov |H|| ov (M| [24v(HE||24Vv|/H| oV (H|| ov |H| |£[AG (M
é SI10 SClalal=]> Cl2|H||(Cl6|H| |CO2|H||CO6/H| |DI2|H||Di6|H| |DO2|H||DO6|H §A00 ]
5|24V alalo|a|d|S]||24v|H||24v|/H| |ov [H|| oV |H| [24V|H||24V|/H| oV |[H|| oV |H| |2|AG |H
2 |si1 mmmmmm|c:m||c7[m| [cos|m|[co7[m]| [oi3(m|[pi7|m]| [po3[m]|[po7[m]| [£ [r01|m

Muzete pouzit horizontalni blok digitalnich vstup( (DI8-DI11) zobrazeny nize pro kvadraturni
kédovani Sledovani dopravniku (viz 6.3.1. Bézné specifikace viech digitalnich
vstupl/vystupu below) pro tyto typy vstupu.

S221212|3
ala|le|e(a|@
00000

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

Zluta s Gervenym textem Vyhrazené bezpecnostni signaly

Zluta s ernym textem Konfigurovatelné pro ucely bezpecnosti
Seda s éernym textem Viceucelové digitalni vstupy/vystupy
Zelena s Cernym textem Viceucelovy analogovy vstup/vystup

V grafickém rozhrani mizete nastavit konfigurovatelné V/V bud jako bezpeénostni V/V, nebo
vSeobecné V/V (viz ¢ast |l Prirucky k rozhrani PolyScope).

6.3.1. Bézné specifikace vSech digitalnich vstupl/vystupu
Tato ¢ast obsahuje definici elektrickych specifikaci nasledujicich 24V digitalnich vstupu/vystup
ovladaci jednotky.

* Bezpecnostni V/V.

* Konfigurovatelné vstupy/vystupy.

* Univerzalni vstupy/vystupy.

POZNAMKA
Slovo konfigurovatelné se pouziva pro V/V nakonfigurované jako bezpecnostni V/V
nebo normalni V/V. Jedna se o zluté svorky s cernym textem.

Nainstalujte robota podle elektrickych specifikaci, které jsou stejné pro vSechny tfi vstupy.
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Digitalni vstupy/vystupy Ize napajet z vnitfniho 24V zdroje napajeni nebo z externiho zdroje napajeni
nakonfigurovanim svorkovnice oznacené Power. Tento blok sestava ze ¢ty terminald/svorek. Horni
dvé (PWR a GND) jsou 24V a jsou uzemnéné z vnitfniho 24V zdroje napajeni. Spodni dvé svorky
(24V a 0V) v bloku slouzi jako 24V vstup pro napajeni vstupl/vystupu. Vychozi konfigurace pouziva

vnitfniho zdroje napajeni, jak je popsano nize.

Pokud je zapotfebi vice proudu, pfipojte externi zdroj napajeni podle znazornéni nize.

Power
PWR [
GND
24v |

ov

’_( Power
PWR|H

GND

24V

\ ov ||

Tento pfiklad ilustruje vychozi konfiguraci

pomoci interniho napajeciho zdroje

Tento pfiklad ilustruje vychozi konfiguraci s
externim napajecim zdrojem pro vétsi proud.

Elektrické specifikace pro vnitini i externi zdroj napajeni jsou znazornény nize.

Parametr Max. Jednotka
Vnitini 24V napajeni
[PWR - GND] Napéti 23 24 25 \
[PWR - GND] Proud 0 - 2 A
PoZadavky na externi 24V vstup
[24V - 0V] Napéti 20 24 29 \Y
[24V - 0V] Proud 0 - 6 A

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

Parametr Jednotka

[COx / DOx] Proud* 0 - 1 A
[COx / DOx] Pokles napéti 0 - 0,5 \Y,
[COx / DOx] Zbytkovy proud 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Funkce - PNP - Typ
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Typ
Digitalni vstupy

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

*Pro odporové zatizeni nebo indukéni zatizeni max. 1H.
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6.3.2. Bezpecénostni V/V

Tato ¢ast popisuje vyhrazené bezpecCnostni vstupy (zluta svorka s Cervenym textem) a
konfigurovatelné vstupy/vystupy (zluté svorky s Cernym textem), kdyz jsou konfigurované jako
bezpecnostni vstupy/vystupy. Dodrzujte bézné specifikace pro vdechny digitalni vstupy/vystupy v
kapitole 6.3.1. Bézné specifikace vSech digitalnich vstupl/vystupl na strané 45.

Bezpecnostni zafizeni a vybaveni musi byt instalovano podle bezpeénostnich pokynl a posouzeni
rizik v kapitole 3. Bezpecnost na strané 18.

Veskeré bezpecnostni vstupy/vystupy jsou parové (redundantni) a je nutné je udrzovat jako dvé
samostatné vétve. Jedina chyba nezplsobuje ztratu funkce bezpecnosti.

Existuji dva typy trvalého bezpecnostniho vstupu:
* Nouzové zastaveni robota pouze pro zafizeni nouzového zastaveni.

* Ochranné zastaveni pro ochranna zafizeni

Funkéni rozdil je znazornén nize.

Nouzové
. Bezpectné zastaveni
zastaveni
Robot ukonci pohyb. Ano Ano
Vykonavani programu Pozastaveno Pozastaveno
Hnaci vykon Vypnout Zapnout
Obnovit Manualni Automaticky nebo
rucné
Cetnost pouziti Ztidka v kazdevrn cykluaz
zfidka
. i Y e Pouze uvolnéni
VyZzaduje opétovnou inicializaci Ne
brzd
Kategorie zastaveni (IEC 60204-1) 1 2
Performance level of monitoring function
PL PL
(ISO 13849-1) d d

Pouzijte konfigurovatelné vstupy/vystupy k nastaveni dalSich bezpecnostnich funkci vstupl/vystupd,
napr. vystup nouzového zastaveni. Konfigurace sady konfigurovatelnych V/V pro bezpecnostni
funkce se provadi prostfednictvim grafického uzivatelského rozhrani (viz ¢ast |l Prirucky k rozhrani
PolyScope).
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é VAROVANI
1. Nikdy nepfipojujte bezpecnostni signaly k programovatelnému logickému
automatu (PLC), ktery neni v ramci spravné bezpecnostni urovné
bezpecénostnim PLC. Neuposlechnuti tohoto varovani mize mit za nasledek
zavazné poranéni nebo umrti osob, nebot maze dojit k premosténi
bezpecnostni funkce. Je dlilezité oddélit signaly bezpeénostniho rozhrani od
signalt normalniho V/V rozhrani.

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

3. Pred uvedenim robota do provozu je nutné zkontrolovat bezpeénostni funkce.
Je nutné pravidelné testovat bezpecnostni funkce.

4. Pfiinstalaci robota je nutné dodrzovat tyto specifikace. Jejich nedodrzeni
muze mit za nasledek vazné zranéni & umrti osob, jelikoz by mohlo dojit k
premosténi bezpecnostni funkce.

Signaly OSSD

Veskeré konfigurované a trvalé bezpecnostni vstupy jsou filtrovany tak, aby umoznovaly pouziti
bezpecnostniho zafizeni OSSD s délkou impulzu do 3ms. Bezpec€nostni vstup je vzorkovan kazdou
milisekundu a stav vstupu je dan nej¢astéji zaznamenanym vstupnim signalem za poslednich 7
milisekund. Impulzy OSSD na bezpecnostnich vystupech jsou podrobné popsany v casti Il Prirucky
k rozhrani PolyScope.

Vychozi bezpeénostni konfigurace

Robot je dodavan s vychozi konfiguraci, ktera umoznuje provoz bez dalSiho bezpeénostniho
vybaveni, jak je vidét na ilustraci nize.

Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
Si1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Pripojeni tlaitka nouzového zastaveni

Témér u vSech pouziti robota je vyzadovano pfipojeni jednoho &i vice externich tlacitek nouzového
zastaveni. llustrace nize znazornuje zplsob pfipojeni jednoho nebo dvou tlacitek nouzového
zastaveni.
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. G
L

Sdileni nouzového zastaveni s jinymi stroji

HP:

E
m

Emergent
HEIB
z

gz
i | ]

Satequar
o|R|e
=2

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

* Konfigurovatelny par vstup(: Externi nouzové zastaveni.

* Konfigurovatelny par vystupt: Nouzové zastaveni systému.

llustrace nize znazornuje sdileni funkce nouzového zastaveni dvéma roboty UR. V tomto pfikladu
jsou pouzitymi konfigurovanymi vstupy/vystupy CI0-Cl1 a CO0-CO1.

Configurable Jiputs/ Configurable Outputs . Configurable Inputs onflyurable Outputs

24v (W24 [m| [ov [m][ov [m : 24v [ [[24v [m] [ & \m][ov [m
cio [w|[£14 [m]| [coo[m][cos|m A : B clo ci4 [m| [coy|M|[cos|m
24v [mf|24v (W] [ov ov [ : 24v | [24v (]| [ov \m]|[ov [m
ci [d|[cis [m] [cot[m)cos[m : ciif{m|(cis [m] [cot[M]|[cos[m
24v [M|[24v W] [ov ov [m 24 || [2av W] [ov [m][ov [m
ci2 [m|[cie [m]| [coz|m\dps|m fi2//m|[cis [m| [co2[m|[cos[m
24v M |[2av W] [ov [m]\o\ [m F4f (m|[24v [m] [ov [m][ov [m
ci3 |m|[ci7 [m] [cos[m|[doN W\ 13 [m][ci7 [m| [co3[m]|co7 |

g

Bezpeénostni zastaveni s automatickym pokraovanim

Tato konfigurace se pouziva pouze v pfipadech, kde obsluha nemuze projit dvefmi a zavfit je za
sebou. Konfigurovatelné vstupy/vystupy se pouzivaji k nastaveni resetovaciho tlacitka vné dvefi k
reaktivaci pohybu robota. Robot automaticky pokracuje v pohybu poté, co je znovu zajistén signal.

ﬁ VAROVANI
Tuto konfiguraci nepouzivejte, pokud Ize signal zajistit z vnitfni strany

bezpec€nostniho obvodu.

Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SIo

24V ]J ‘ga
SI1 ‘] a[sn

Tento pfiklad ilustruje, ze bezpecnostni rohoz je
bezpecnostni zafizeni, u kterého je vhodné
nastavit automatické obnoveni €innosti. Tento
priklad plati i pro bezpecnostni laserovy skener.

J
g

EEEEER
aleip/ein/ann

Il [ovTw]

[z i
o m]

Emergency Stop

000

=

AN

Safeguard Stop

Tento pfiklad ukazuje dverni spinac jako
zakladni ochranné zafizeni, které zastavi
robota pfi otevreni dvefi.
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Bezpecnostni zastaveni s resetovacim tlaCitkem

Pokud je bezpe&nostni rozhrani pouzito k interakci se svételnym zavésem, vyzaduje se reset mimo
bezpecCnostni obvod. Resetovaci tla¢itko musi byt dvoukanalového typu. V tomto pfikladu je
vstup/vystup konfigurovany jako reset ,CI0-CI1“ (viz nize).

[
/_E,—J e
1
Safety Hi
[ eolieom  Ev o N\, | |
3 [E0 [ clo cl [l B
5 [2av|m oo @lavim 000 | |4 4| |- v
HEIC 4 ch [&|[cis [m
24v (W oo maviml 0000\ Lo | [=====--
£[sio ciz [m|[ce [m
§[2av oo mlaviml 0000\ [/ | LJ=====--
5[sn !\ ci3 [m|[c7 [m

Tfipolohové aktivacni zafizeni

POZNAMKA

Bezpecnostni systém Universal Robots e-Series nepodporuje vice externich
tfipolohovych aktivacnich zafizeni.

Dva vstupni kanaly pro vstup 3polohového aktivacniho zafizeni maji toleranci nesouladu 1 s.

Na obrazku nize je znazornén zpUlsob pfipojeni tfipolohového aktivacniho zafizeni. DalSi informace
o tfipolohovém aktivaCnim zafizeni, viz TFipolohové aktivacni zafizeni na strané 142,

Confjurablf inputs 3-Position Switch
24V 24v W e
clo| mH<y (m ;

24v Nl |[2av\ m — —
cn |EHcEm :

24v |H||2hv]m L
ci2 [m|{de]m

24v | H||2kvm

ci3 |m||c

(

Spinaé provozniho rezimu

Na obrazku nize je spinac provozniho rezimu. Dalsi informace o provoznich rezimech, viz
sekce Operational mode na strané 140.
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Confil;urabl Ut Operational mode Switch
24v||H||24v |H —
cio|[m)[cis [m :
2av|[m|[2av |m — —
cij(Hj|ci5 |l '
24v|| |24V | W —
Cl2f| Qs |l
24v Nl [|24avi
ci13 | BHC!I7 Nl

|\

6.3.3. Viceucelové digitalni vstupy/vystupy

V této ¢asti se popisuje védeobecny uUcel 24V vstupl/vystupll (Sedé svorky) a konfigurovatelnych
vstupu/vystupl (zluté svorky s cernym textem), kdyz nejsou konfigurované jako bezpecnostni
vstupy/vystupy. Je tfeba dodrzovat bézné specifikace uvedené v sekci 6.3.1. Bézné specifikace
vSech digitalnich vstupl/vystupl na strané 45.

VSeobecnym ucelem vstupl/vystupl mize byt pfimé ovladani zafizeni, jako jsou pneumaticka relé,
nebo komunikace s jinymi PLC systémy. VeSkeré digitalni vystupy Ize deaktivovat automaticky, kdyz
je zastaveno provadéni programu. Dalsi informace, viz cast Il Prirucky k rozhrani PolyScope.

V tomto rezimu je vystup vzdy nizky, kdyz neni program spustény. Pfiklady jsou uvedeny v
nasledujicich podkapitolach. Tyto pfiklady vyuzivaji bézné digitalni vystupy, ale je mozné pouzit i
jakékoliv konfigurovatelné vystupy, pokud nejsou nakonfigurovany k provadéni bezpecénostni
funkce.

Digital Inputs

-
Digital Outputs / 24V|H ||2aVv|H

ovm[[ov][d o pio|m|[p1a

BOOIE DO R 2av|H|[2av|dl I

ov [m|[ ov

po1/ M ||pos/m T DIL(M (DI5 " B
ov m|ovim 24v|H |[24v|H

DO2| M ||[DO6|H DI2(H||DI6 |l

ov [m|[ov[m 24V|H |[2av|H

po3|m||po7|m D3 m|[D1I7|m

Tento priklad znazorfiuje jak zapojeni zatéze
ovladano digitalnimi vystupy, kdyz jsou
pripojeny.

Tento pfiklad ukazuje, jak je k digitalnimu
vstupu pfipojeno pouze jedno tlacitko.

6.3.4. Komunikace s jinymi stroji Ci automaty PLC

Digitalni vstupy/vystupy mizete pouzit ke komunikaci s jinym zafizenim, pokud je zajistén bézny
GND (0V) a pokud stroj pouziva PNP technologii, jak je popsano nize.
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Digital Inputs Digitaf Outputs / . ‘Rigital Inputs Didjtal Outputs’

2av[m|[2aV] ov ov : 24 24V oV oV

pio|W|[pi4|W| [poo/m||poa A : B pio| | [Dia|[m| [pog

2av|H|[2aV] ov ov : 2av|H|[2av ov

pi1|m|[pi5 : DIl

24v|H|[24V]
L]
L]
]

DO4|
oV
DOS5|
ov
DO6|
oV
DO7|

DO1|
oV
D02
oV
DO3|

DO5
ov
DO6|
oV
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6.3.5. Viceucelovy analogovy vstup/vystup
Rozhrani analogovych vstupu/vystupl pfedstavuje zelena svorka. Pouziva se k méreni napéti (0-10
V) nebo proudu (4-20 mA) na jiné nebo z jiného zafizeni.
K dosazeni co nejvysSi presnosti se doporuéuje provést nasledujici opatreni.
* Pouzijte svorku AG, ktera je nejblize ke vstuptim/vystupum. Par sdili stejny CMF obvod.

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

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

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

V grafickém uzivatelském rozhrani mizete vybirat vstupni rezimy (viz ¢ast || Prirucky k rozhrani
PolyScope). Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka

Analogovy vstup v proudovém rezimu

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

Analogovy vstup v napétovém reZzimu

[AIx - AG] Napéti 0 - 10 Vv

[AIx - AG] Odpor - 10 - kOhm
[AIx - AG] Rozliseni - 12 - bit

Analogovy vystup v proudovém rezimu

[AOx - AG] Proud 4 - 20 mA
[AOx - AG] Napéti 0 - 24 Vv

[AOx - AG] Rozliseni - 12 - bit

Analogovy vystup v napétovém reZimu

[AOx - AG] Napéti 0 - 10 Vv

[AOx - AG] Proud -20 - 20 mA
[AOx - AG] Odpor - 1 - ohm
[AOx - AG] Rozlieni - 12 - bit
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Analog Output and Analog Input

Power
PWR |l
IGND | ikt
u
u

24V
oV,

M

Power
PWR |l

GND
24v |H
ov [m

<}

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

senzoru.

Tento pfiklad ilustruje pfipojeni analogového

6.3.6. Vzdalené ovladani zapnuti/vypnuti

Pouzijte dalkovy vypina¢ ZAP/VYP k zapinani a vypinani ovladaci jednotky bez pouziti prenosného
ovladaciho panelu. Obvykle se pouziva:

* Kdyz neni pfistupny prenosny ovladaci panel.

* Kdyz PLC systém vyzaduje pIné ovladani.

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

Dalkovy ovladac pro zap./vyp. poskytuje pomocné napajeni (12 V), které zlistava aktivni i pfi vypnuti
ovladaci jednotky. Vstup ZAP je urCen pouze ke kratkodobé aktivaci a funguje stejnym zpisobem
jako tlacitko POWER. Vstup VYP Ize pozdrzet podle potfeby. Pouzijte softwarovou funkci pro
automatické nacitani a spousténi program (viz ¢ast |l Prirucky k rozhrani PolyScope).

Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

Parametr Jednotka

[12V - GND] Napéti 10 12 13 \
[12V - GND] Proud - - 100 mA
[ON / OFF] Neaktivni napéti 0 - 0,5 Vv
[ON / OFF] Aktivni napéti 5 - 12 Vv
[ON / OFF] Vstupni proud - 1 - mA
[ON] Doba aktivace 200 - 600 ms
Remotel/ﬂ_l Remotel/ﬂ_l
12v(H I 12v|d I
GND|H A PR } GND|H S EEERPR }
ON | / ON |H /
OFF| I\ I OFF I
Tento pfiklad znazorfiuje zapojeni vzdaleného | Tento pfiklad znazorfiuje zapojeni vzdaleného
tlaCitka ZAP. tlaCitka VYP.
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ﬁ UPOZORNENI
Stisknutim a podrzenim tlaCitka napajeni se ovladaci jednotka vypne, aniz by se
ulozily jakékoliv zmény.
* Vstup ZAP nebo tlacitko POWER nemd(zete stisknout a podrzet, protoze by
doslo k vypnuti ovladaci jednotky bez ulozeni.

* Pro ulozeni otevienych souborud a spravné vypnuti ovladaci jednotky pomoci
dalkového vypinace pouzijte vstup VYP.

6.3.7. Drzak ovladaci jednotky

Na spodni strané V/V skupin rozhrani je drzak s porty umoziiujicimi dalSi pfipojeni (na obrazku nize).
Zakladna ovladaci jednotky ma otvor s krytkou pro snadné pfipojeni (viz 6.4. Ethernet below).

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

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

6.4. Ethernet

Rozhrani Ethernet Ize pouzit pro:

* MODBUS, EtherNet/IP a PROFINET (viz Cist || Pfirucky k rozhrani PolyScope).

* Vzdaleny pfistup a ovladani.
Ethernetovy kabel pfipojite tak, ze ho protahnete otvorem v zékladné ovladaci jednotky a zapojite do
ethernetoveho portu na spodni strané drzaku.

Krytku v zakladné ovladaci jednotky vyménite za vhodnou kabelovou prichodku, abyste kabel
pripojili k ethernetového portu.
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Parametr in. . . Jednotka

Rychlost komunikace 10 - 1000 Mb/s

6.5. Pripojeni Kk siti

Kabel sitového napajeni z ovladaci jednotky je na konci vybaven standardni zastrckou IEC. Na
zastrcku IEC lIze pfipojit zastréku &i kabel odpovidaijici standardu sité v dané zemi.

POZNAMKA
* IEC 61000-6-4: Rozsah platnosti kapitoly 1: ,Tato ¢ast normy IEC 61000 pro
pozadavky na emise se vztahuje na elektronicka zafizeni uréena k pouziti v
prostredi existujicich primyslovych provozi.*

* IEC 61000-6-4: Kapitola 3.1.12 priimyslové provozy: ,Mista charakterizovana
samostatnou napajeci siti, ktera je napajena z vysokonapétového nebo
sttednénapétového transformatoru, uréeného pro napajeni zafizeni.”

Aby bylo mozné uvést robota pod napéti, musi byt ovladaci jednotka pfipojena k siti prostfednictvim
standardni zastr¢ky IEC C20 na spodni strané ovladaci jednotky a odpovidajiciho kabelu IEC C19
(viz nize uvedena ilustrace).
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Sitovy zdroj napajeni je vybaven nasledujicimi prvky:
* Ukostfeni
* Pojistka sitového napajeni
* Zafrizeni pro zbytkovy proud
Jako jednoduchy prostfedek za u¢elem uzamceni a oznaceni v pfipadé servisu doporucujeme

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

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Vstupni napéti 100 - 240 VAC
Externi pojistka (pfi 100-200V) 815 - 16 A
Externi pojistka (pfi 200-265V) 8 - 16 A
Vstupni kmitoCet 47 - 440 Hz
Napajeni v pohotovostnim stavu - - <1.5 \W
Nominalni provozni pfikon 90 150300 325750 W

‘ VAROVANI
1. Ujistéte se, ze je robot spravné uzemnén (elektrické spojeni se zemi). Ke
klasickému uzemnéni veSkerych zafizeni v systému pouzijte nevyuzité Srouby
v ovladaci jednotce oznacené symboly uzemnéni. Jmenovity proud zemniciho
vodice bude minimalné roven nejvysSimu proudu v systému.

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

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

4. Pred zahajenim napajeni ovladaci jednotky se ujistéte, ze mate vSechny
kabely spravné zapojené. Vzdy pouzivejte originalni sitovou $ndru.
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6.6. Pripojeni robota: kabel robota

Tento pododdil popisuje pfipojeni ramene robota nakonfigurovaného s fixnim 6 metrti dlouhym
kabelem. Informace o pfipojeni ramene robota nakonfigurovaného s konektorem pro kabel na
pfirubé zakladny naleznete v 6.7. Pripojeni robota: Kabel do priruby zakladny below.

6.6.1. Pripojeni kabelu robota

Pfipojte rameno robota k ovladaci jednotce pomoci kabelu robota.

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

Muzete otocit konektor doprava, aby jej bylo mozné po zapojeni kabelu snadnéji uzamknout.

ﬁ UPOZORNENI
Nespravné pfipojeni robota mlize vést k preruseni dodavky energie pro rameno
robota.

* Kabel robota neodpojujte, pokud je rameno robota spusténo.

* Puvodni kabel robota neprodluzujte ani neupravuijte.

6.7. Pripojeni robota: Kabel do pfiruby zakladny

Tento pododdil popisuje pfipojeni ramene robota nakonfigurovaného s konektorem kabelu na
prirubé zakladny. Informace o pfipojeni robotického ramene nakonfigurovaného pomoci pevného
6m kabelu robota, viz 6.6. Pripojeni robota: kabel robota above.

6.7.1. Konektor kabelu na pfirubé zakladny

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

Po pfipojeni robota mlzete kazdy konektor uzamknout.
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ﬁ UPOZORNENI
Maximalni délka propojeni ramene robota a ovladaci jednotky je 12m. Nespravné
pfipojeni robota muze vést k preruseni dodavky energie pro rameno robota.

* Nepouzivejte prodlouzeni pro 6m kabel.

POZNAMKA
PFimé pfipojeni kabelu z pfiruby zakladny k libovolné ovladaci jednotce muze
zpusobit poskozeni zafizeni nebo $kody na majetku.

* Nepfipojujte kabel z pfiruby zakladny pfimo k ovladaci jednotce.

6.8. Vstupy/vystupy nastroje

Vedle pfiruby nastroje na zapésti #3 je osmikolikovy konektor zajistujici napajeni a kontrolni signaly
pro rlizna chapadla a senzory, které Ize pfipojit k robotu. Lumberg RKMV 8-354 je vhodny
primyslovy kabel. Kazdy z osmi vodi¢u uvnitf kabelu ma riznou barvu predstavuijici rizné funkce.

Tento konektor zajistuje napajeni a ovladaci signaly pro chapadla a senzory, pouzité na konkrétnim
nastroji robota. Vhodny je nize uvedeny pramyslovy kabel:

* Lumberg RKMV 8-354.

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

Osm vodic¢u uvnitf kabelu ma rliznou barvu oznacuijici rizné funkce. Viz tabulku nize:

Barva Signal Popis
Cervend GND Ukostfeni
Seda POWER 0V/12V/i24V
Modra TOO/PWR Digitalni vystupy 0 nebo 0 V/12 /24 V
Ruzova TO1/GND Digitalni vystupy 1 nebo kostra
Zluta TIO Digitalni vstup 0
Zelena TH Digitalni vstupy 1
Bila Al2 / RS485+ Analogovy v 2 nebo RS485+
Hnéda AlI3/ RS485- Analogovy v 3 nebo RS485-

Na karté Instalace (viz ¢ast || Prirucky k rozhrani PolyScope) prejdéte na polozku Nastroj V/V a
nastavte interni napajenina 0V, 12 V nebo 24 V. Elektrické specifikace jsou uvedeny nize:

Parametr in. . . Jednotka

Napajeci napéti ve 24V rezimu 23,5 24 24,8 \%
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Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Napajeci napéti ve 12V rezimu 11,5 12 12,5 \
Napajeci proud (jeden kolik)* - 600 2000** mA
Napajeci proud (dva koliky)* - 600 2000** mA
Napajeci kapacitni zatéz - - 8000** uF

*Velmi se doporucuje pouzit ochrannou diodu pro indukéni zatéz

POZNAMKA
Pfiruba nastroje je pfipojena ke kontaktu GND (stejné jako Cerveny vodic).

6.8.1. Zdroj napajeni nastroje

Na karté Instalace (viz ¢ast || Prirucky k rozhrani PolyScope) prejdéte na polozku Nastroj V/V a

nastavte interni napajenina0V, 12V nebo 24 V.

6.8.2. Dualni napajeci zdroj

POWER

o

GMD (RED)

prl

V rezimu dvoupinového napdjeni Ize zvysSit vystupni proud, viz (tabulka 2 6.8. Vstupy/vystupy

nastroje on the previous page).
1. V zahlavi klepnéte na Instalace.

. Vlevo dole klepnéte na Konec.

2
3. Klepnéte na IO nastroje a zvolte Dvojpinové napajeni.
4

. Vodice napajeni (Sedé) pripojte k TOO0 (modry) a uzemnéni (Cerveny) k TO1 (rizovy).
POWER (GRAY)

TOO/PWR (BLUE) \T

TO1/GND (PINK)

)l

GND (RED)

J
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POZNAMKA

V pfipadé nouzové zastaveni robot se napéti nastavi na OV pro oba napajeci koliky

(napéjeni je vypnuto).

6.8.3. Digitalni vystupy nastroje

Digitalni vystupy podporuiji tfi rizné rezimy:

RezZim Aktivni Neaktivni
Sinking (NPN) Nizka Otevrit
Sourcing (PNP) HI Otevrit
Push / Pull HI Nizka

Na karté Instalace (viz ¢ast Il Prirucky k rozhrani PolyScope) pfejdéte na polozku Nastroj V/V a
nakonfigurujte vystupni rezim jednotlivych pinu. Elektrické specifikace jsou uvedeny nize:

Parametr

Jednotka

Napéti pfi rozpojeni -0,5 - 26 \%
Napéti pfi sepnuti a proudu 1 A - 0,08 0,09 V
Proud pfi zdroji/sepnuti 0 600 1000 mA
Proud pres GND 0 1000 3000’ mA

A\

POZNAMKA

V pfipadé nouzového zastaveni robota se deaktivuiji digitalni vystupy (DO0 a DO1)

(vysoky signal Z).

UPOZORNENI

Digitalni vystupy nastroje nemaji omezen proud. Potla¢eni uréenych dat maze

zpusobit trvalé poskozeni.

Pouzivani digitalnich vystupa néastroje

Tento pfiklad znazorfiuje aktivaci zatizeni pfi pouziti vnitfniho zdroje napajeni 12 V nebo 24 V. Je
nutné definovat vystupni napéti na karté V/V. Mezi kontaktem POWER a stinénim / kostrou je napéti,
atoiv pfipadeé, ze je zatizeni vypnuto.

Doporucuje se pouzit ochrannou diodu pro induk&ni zatéz dle popisu nize.
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6.8.4. Digitalni vstupy nastroje

Digitalni vstupy jsou zapojeny jako PNP se slabymi snizovacimi odpory. To znamena, ze plovouci
vstup ma vzdy nizkou hodnotu. Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

Parametr Min. Typ Max. Jednotka
Vstupni napéti -0,5 - 26

Logické nizké napéti - - 2,0 Vv
Logické vysoké napéti 55 - - \Y
Vstupni odpor - 47 k - Q

Pouziti digitalni vstupl nastroje

Tento pfiklad znazorfiuje zapojeni jednoduchého tlacitka.

6.8.5. Analogovy vstup nastroje

POWER

Analogoveé vstupy nastroje jsou nediferencialni a Ize je nastavit bud’ na napéti (0-10 V), nebo proud
(4-20 mA) na karté vstupl/vystupl (viz ¢ast Il Prirucky k rozhrani PolyScope). Elektrické specifikace

jsou uvedeny nize.

Parametr Min. Typ Max. Jednotka
Vstupni napéti v napétovém rezimu -0,5 - 26 V
Vstupni odpor pfi rozsahu 0V az 10V - 10,7 - kQ
Rozliseni - 12 - bit
Vstupni napéti v proudovém rezimu -0,5 - 5,0 \%
Vstupni proud v proudovém rezimu -2,5 - 25 mA
Vstupni odpor pfi rozsahu 4mA az 20mA - 182 188 Q
Rozliseni - 12 - bit

V nasledujicich podkapitolach jsou uvedeny dva pfiklady pouziti analogovych vstupu.

Uzivatelska pfirucka

61

UR3e

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. VVSechna prava vyhrazena.


../../../../../../Content/prod-usr-man/_parts/um-part-2.htm

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS 6. Elektrické rozhrani

UPOZORNENI
V proudovém rezimu nejsou analogové vstupy chranény proti prepéti. PfekroCeni
mezni hodnoty v elektrické specifikaci mize zplsobit trvalé poSkozeni vstupu.

Pouziti analogovych vstupl nastroju, nediferencialnich

Tento pfiklad ukazuje pfipojeni analogového senzoru s nediferencialnim vystupem. Vystup snimace
muze byt bud proud, nebo napéti, pokud je vstupni rezim tohoto analogového vstupu nastaven na
stejnou hodnotu na karté 1/0.

Poznamka: Mlzete zkontrolovat, zda snimac s napétovym vystupem mze fidit vnitfni odpor
nastroje nebo zda je méfeni neplatné.

POWER

M|

GND T

Pouziti analogovych vstupl nastroju, diferencialnich

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

~
tr 1

6.8.6. Komunikace nastroje V/V

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

* Zpozdéni zprav posilanych prostfednictvim konektoru nastroje se pohybuje od 2ms do 4ms
od ¢asu, kdy je zprava napsana na PC do spusténi zpravy na RS485. Vyrovnavaci pamét
uchovava data odeslana na konektor nastroje az do necinnosti linky. Po pfijeti 1000 byt( dat
se zprava napiSe na zafizeni.

Pfenosové rychlosti 9,6k 19,2k, 38,4k, 57,6k, 115.2k, 1M, 2M,5M
Ukonc&ovaci bity 1,2
Parita Zadny, Lichy, Sudy
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/. Preprava

Robot pfepravujte pouze v puvodnim obalu. Pokud chcete robota pozdéji premistit, ulozte obalovy
material na suché misto.

Pfi pfesunu robota z obalu do instalacniho prostoru drzte sou¢asné obé trubky ramene robota. Drzte
robota na misté&, dokud nebudou vdechny montazni Srouby bezpeéné utazeny na zakladné robota.

Zvednéte ovladaci skfin za rukojet.

VAROVANI
Nespravné zvedaci techniky nebo pouziti neadekvatniho zvedaci zafizeni mohou
vést ke zranéni.

* P¥i zvedani vybaveni nepretézujte sva zada nebo jiné ¢asti téla.
* Pouzivejte spravné zvedaci zafizeni.
* Musi byt dodrzeny vSechny regionalni a narodni pokyny pro zvedani.

* Montaz robota provadéjte v souladu s pokyny k montazi v kapitole
Mechanické rozhrani.

POZNAMKA
Pokud je robot béhem pfepravy pfipojen k aplikaci / instalaci tfeti strany, postupujte
podle nasledujicich pokynu:

* Preprava robota bez pavodniho obalu bude mit za nasledek zneplatnéni
vSech zaruk od Universal Robots A/S.

* Pokud je robot pfi pfepravé pfipojen k aplikaci / instalaci tfeti strany, dodrzujte
doporuceni pro pfepravu robota bez plivodniho pfepravniho obalu.

Spolecnost Universal Robots nenese odpovédnost za Zzadné Skody zplisobené prepravou zafizeni.
Doporuceni pro pfepravu bez obalu najdete zde:

myur.universal-robots.com/manuals

7.1. Preprava bez obalu

Universal Robots vzdy doporucuje prepravovat robota v ptivodnim obalu.

Tato doporuceni jsou napsana za ucelem snizeni nezadoucich vibraci v kloubech a brzdovych
systémech a snizeni rotace klouba.

Pokud je robot pfepravovan bez pavodniho obalu, fid'te se nasledujicimi pokyny:
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* Slozte robota co nejvice - nepfepravuijte robota v pozici singularity
* Presunte tézisté robota co nejblize k zakladné
* Zajistéte kazdou zkumavku na pevném povrchu na dvou rliznych mistech na zkumavce

* Zajistéte jakykoli pfipojeny koncovy efektor pevné ve 3 osach

o
«
Prelozte robota co nejvice. i

i

.
®

Nepfepravujte vysunuté. - x ¢ 1 (& .

(pozice singularity) x

Zkumavky pfipevnéte k
pevnému povrchu.
Zajistéte pripojeny koncovy
efektor ve 3 osach.
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8. Udrzba a opravy

Provedte jakoukoli vizualni nebo pracovni kontrolu stavu v souladu se vSemi bezpe€nostnimi
pokyny v této pfiru€ce.

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

Opravy smi provadét pouze Universal Robots nebo autorizovani systémovi integratofi. Opravy
mohou provadét i vySkolené osoby uréené klientem, pokud dodrzuji plan inspekci uvedeny v
Servisni pfiruéce. UpIny plan inspekci pro vySkolené osoby naleznete v servisni piiruéce: kapitola 5

VSechny dily vracené spolecnosti Universal Robots musi byt vraceny v souladu s podminkami
uvedenymi v servisni pfirucce.

8.1. Bezpecnost pri udrzbe

Po udrzbé a opravach musi byt provedeny kontroly, aby byla zajiSténa pozadovana uroven
bezpecnosti. Kontroly musi byt v souladu s platnymi narodnimi nebo regionalnimi pfedpisy o
bezpecnosti prace. Musi byt také testovana spravna funkce vSech bezpecénostnich funkci.

Ugelem udrzby a oprav je zaijistit, aby byl systém udrzovan v provozu, nebo v pfipadé poruchy vratit
systém do provozuschopného stavu. Opravné prace zahrnuji kromé samotné opravy také
odstranovani problému.

PFi praci s ramenem robota nebo ovladaci skfini musite dodrzovat nize uvedené postupy a varovani.

ﬁ VAROVANI
Nedodrzeni nékterého z nize uvedenych bezpe&nostnich postupi maze mit za
nasledek zranéni.

* Neménte nic v bezpe€nostni konfiguraci softwaru (napf. silového limitu).
Pokud dojde ke zméné nékterého bezpecnostniho parametru, bude cely
roboticky systém povazovan za novy, coz znamena, ze celkovy proces
schvaleni bezpecénosti, véetné posouzeni rizik, bude odpovidajicim zplisobem
aktualizovan.

* Vyménte vadné soucasti pomoci novych soucasti se stejnymi Cisly vyrobku
nebo rovnocennymi soucastmi schvalenymi pro tento ucel spole¢nosti
Universal Robots.

* VeSkera deaktivovana bezpecnostni opatfeni znovu aktivujte ihned po
dokonceni udrzby a/nebo opravy.

* VeSkeré opravy zdokumentujte a dokument ulozte do pfisluSného souboru
technické dokumentace pro kompletni aplikaci robota.
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VAROVANI
Nedodrzeni nékterého z nize uvedenych bezpecénostnich postupl mize mit za
nasledek zranéni.

* Odpoijte hlavni napajeci kabel ze spodni ¢asti ovladaci skfing, abyste se
ujistili, ze je zcela odpojen od napdjeni. Vypnéte jakykoli jiny zdroj energie
pfipojeny k ramenu robota nebo ovladaci skfini. Pfijméte nezbytna opatreni,
ktera zajisti, ze nikdo b&éhem opravy neuvede systém pod napéti.

* Pred opétovnym napajenim systému zkontrolujte uzemnéni.

* Pfi demontazi ¢asti ramene robota nebo ovladaci skfiné dodrzujte pfedpisy
ESD.

* Zabrante vniknuti vody a prachu do ramene robota nebo ovladaci skfiné.

c VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD

Prilis rychla demontaz napajeciho zdroje ovladaci jednotky po vypnuti s sebou nese
nebezpeci urazu elektrickym proudem.

* Vyhnéte se demontazi napajeciho zdroje uvnitf ovladaci skfiné, protoze v
téchto napajecich zdrojich muze byt pfitomno vysoké napéti (az 600 V) po
dobu nékolika hodin po vypnuti ovladaci skfiné.

8.2. Topic Title

Kazdodenni uklid

Jakykoli prach/necistoty/olej pozorovany na rameni robota mizete setfit hadfikem a jednim z
nasledujicich Cisticich prostfedku: Voda, Isopropylalkohol, 10% Ethanolalkohol nebo 10% Nafta. Ve
vzacnych pfipadech muze byt z kloubu viditeIné velmi malé mnozstvi maziva. To nema vliv na
funkci, pouziti nebo zivotnost kloubu.

Dodateény uklid

Vzhledem k vétSimu zaméreni na Cisténi vaseho robota doporucuje UR cisténi 70%
isopropylalkoholem (tfeci alkohol).

1. Robot otfete tvrdym zkroucenym hadfikem z mikrovlakna a 70% isopropylalkoholem (tfeci
alkohol).

2. Nechte 70% isopropylalkohol na robotu plasobit po dobu 5 minut a poté robota vycistéte
standardnim postupem cisténi.

DO NE POUZIJTE BELIDLA. Nepouziveijte bélidlo v zadném zfedé&ném &isticim roztoku.
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8.3. Inspekce

8.3.1. Inspekcni prohlidky ramene robota

Nize uvedena tabulka je kontrolnim seznamem typu inspekci doporu¢enych Universal Robots.
Pravidelné provadéjte inspekce, jak je doporu¢eno v seznamu. VSechny uvedené dily, u kterych se

zZjisti, ze jsou v nepfijatelném stavu, musi byt opraveny nebo vyménény.

Dalsi informace o provadéni inspekci naleznete v servisni pfiru¢ce (hitp://www.universal-

robots.com/support).

Casovy ramec

Mésicné Pololetné
X

Typ inspekéni akce

1 Zkontrolujte V
modra vicka*
2 Zkontrolujte V X
ploché
krouzky

3 Zkontrolujte V X
kabel robota

4  Zkontrolujte V X
kabelové
pripojeni
robota

V = Vizualni kontrola

* = Musi byt také zkontrolovano po tézké kolizi
8.3.2. Vizualni kontrola ramene robota

POZNAMKA

robota.

* K isténi ramene robota nikdy nepouzivejte stlaceny vzduch.

Pouziti stla¢eného vzduchu k ¢isténi ramene robota miize poSkodit sou¢asti ramene
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e
vy

T

L

T

1. Pokud je to mozné, presunte rameno robota do nulové polohy.
Vypnéte robota a odpojte napajeci kabel od ovladaci skfiné.
Zkontrolujte kabel mezi ovladaci skfini a ramenem robota, zda neni poskozen.

Zkontrolujte, zda jsou montazni Srouby zakladny spravné utazeny.

a k~ 0N

Zkontrolujte ploché krouzky, zda nejsou opotfebené a poskozene.

* Ploché krouzky vymérnte, pokud jsou opotfebované nebo poskozené.
6. Zkontrolujte modra vika na vSech spojich, zda nejsou praskla nebo poSkozena.
* Modra vicka vyménte, pokud jsou praskla nebo poskozena.

7. Zkontrolujte Srouby pouzité k zajiSténi modrych vicek.

POZNAMKA

Pokud je béhem zarucni doby na robotu zjisténo poskozeni, obratte se na
distributora, u kterého byl robot zakoupen.

8.3.3. Inspekce zpétného chodu

Zkouska volnobéhu:

1. Odmontujte jakékoli nastroje nebo pfilohy, pfipadné nastavte TCP/zatizeni/tézisté podle
specifikaci nastroje.

2. Chcete-li pfesunout rameno robota ve Freedrive:

* Na ovladacim panelu 3PE kratce lehce stisknéte a pak dlouze lehce stisknéte tlacitko
3PE.

Tlacitko napajeni Tlacitko nouzového zastaveni
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3. Tahnéte/tlate rameno robota do vodorovné podlouhlé polohy a uvolnéte ho.

4. Ovéite, zda rameno robota dokaze udrzet polohu bez opory a bez aktivace systému
volnobéhu.

8.3.4. Inspekcni prohlidky ovladaci jednotky

8.3.5. Inspekcni prohlidky ovladaci jednotky

Nize uvedena tabulka je kontrolnim seznamem typu inspekci doporuc¢enych Universal Robots.
Pravidelné provadéijte inspekce, jak je doporuc¢eno v seznamu. VSechny uvedené dily, u kterych se
zjisti, ze jsou v nepfijatelném stavu, musi byt opraveny nebo vyménény.

Dalsi informace o provadéni inspekci naleznete v servisni prirucce (hitp://www.universal-
robots.com/support).

Typ inspekcni akce Casovy ramec

X

1 Zkontrolujte nouzové zastaveni na pfivésku F
Teach
2&3 Zkontrolujte rezim Backdrive F X
Zkontrolujte rezim Freedrive F X
4 &5 Zkontrolujte kabel a konektor pfivésku Teach  V X
6 Zkontrolujte a vycistéte vzduchové filtry na Vv X
ovladaci skfini

V =Vizualni kontrola F = Funkéni kontrola

Vizualni kontrola ovladaci skriné

1. Odpoijte napajeci kabel od ovladaci skfiné.
2. Zkontrolujte, zda se vné ovladaci skfiné nenachazi Spina/prach.

* V pripadé potreby vycCistéte vysavatem ESD.

POZNAMKA
Pouziti stlaceného vzduchu k ¢isténi uvnitf ovladaci skfiné maze poskodit soucasti.

* K Cisténi uvnitf ovladaci skfiné nepouzivejte stlaceny vzduch.
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9. Likvidace a zivotni prostredi

Roboty fady Universal Robots e-Series musi byt zlikvidovany v souladu s platnymi vnitrostatnimi
zakony, pfedpisy a normami.

Roboty fady Universal Robots e-Series jsou vyrabény s omezenym pouzitim nebezpecnych latek za
ucelem ochrany zivotniho prostredi; jak je definovano v evropské smérnici RoHS 2011/65/EU. Mezi
tyto latky patfi rtut, kadmium, olovo, Sestimocny chrom, polybromované bifenyly a polybromované
difenylethery.

Poplatek za likvidaci a manipulaci s elektronickym odpadem robotl fady Universal Robots e-Series
prodavanych na danském trhu je pfedplaceny do systému DPA spole¢nosti Universal Robots A/S.
Dovozci v zemich, na které se vztahuje evropska smérnice o OEEZ 2012/19/EU, musi provést
vlastni registraci do vnitrostatniho registru OEEZ ve své zemi. Poplatek je obvykle nizSi nez 1
€/robot. Seznam vnitrostatnich registrii najdete zde: hitps://www.ewrn.org/national-registers.
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10. Certifikaty

Certifikace tfeti stranou je dobrovolna. Aby vSak spole¢nost Universal Robots poskytla co nejlepsi
sluzby integratortiim robotu, rozhodla se certifikovat své roboty v uznavanych zkusebnich institucich
uvedenych nize.

Kopie vSech certifikatl naleznete v kapitole: Certifikaty.

=

TUV NORD Roboty Universal Robots e-Series jsou bezpecnostni
schvélené spoleénosti TUV NORD, oznamenym subjektem
podle smérnice o strojnich zafizenich 2006/42/ES v EU.

CINAROHS  Roboty fady Universal Robots e-Series vyhovuiji CINSKYM
metodam fizeni RoHS pro kontrolu znecisténi
elektronickymi informacnimi produkty.

Bezpecénost Roboty fady Universal Robots e-Series byly posouzeny a
KCC odpovidaji bezpe€nostnim normam znacky KCC.

hlediska posuzovani shody pro pouziti v pracovnim
prostredi. Proto existuje riziko vysokofrekvencéniho ruseni pfi
pouziti v domacim prostredi.

Delta Roboty Universal Robots e-Series jsou testovany
spole¢nosti DELTA.

‘.25}
K S

[@ Registrace KC Roboty fady Universal Robots e-Series byly hodnoceny z
‘ =

Certifikace treti strany dodavatele

Zivotni Dle udajli nasich dodavatell, prepravni palety pro roboty

prostredi od Universal Robots spliuji pozadavky danské normy
ISMPM-15 pro vyrobu dfevéného obalového materialu a
jsou znaceny v souladu s timto systémem.

Certifikace testa vyrobce

Univerzalni Roboty fady Universal Robots e-Series prochazeji
n roboty priibéznym internim testovanim a testovacimi postupy na
konci linky.
Procesy testovani UR podléhaiji neustalému prezkumu a
zlepSovani.
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Prohlaseni podle smérnic EU

Ackoli smérnice EU jsou pro Evropu relevantni, nékteré zemé mimo Evropu uznavaji a/nebo
vyzaduji prohlaseni EU. Evropské smérnice jsou k dispozici na oficialnich internetovych
strankach: http://eur-lex.europa.eu.

Podle smérnice o strojnich zafizenich jsou roboty Universal Robots ¢aste¢né dokoncéené stroje,
protoze takové oznaceni CE nesmi byt pfipojeno.

Prohlaseni o zaclenéni (DOI) podle Smérnice o strojnich zafizenich najdete v kapitole: Prohlaseni
a certifikaty.
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11. Brzdna doba a brzdna draha

K dispozici je moznost uzivatelského nastaveni maximalni bezpeénostni doby a vzdalenosti. Viz4.1.
Uvod na strané 29 a Bezpe&nost.

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

Tézisté uziteCného zatizeni je na pfirubé nastroje.
Graficka data uvedena pro kloub 0 (zékladna), kloub 1 (rameno) a kloub 2 (loket) plati pro
vzdalenost do zastaveni a ¢as do zastaveni:

* Kategorie 0

* Kategorie 1

* Kategorie 2

Na kloubu 0 byl proveden test pomoci vodorovného pohybu, kde osa otaceni byla kolma k zemi.
Béhem testu Joint 1 a Joint 2 sledoval robot vertikalni trajektorii, kde rotacni osy byly rovnobézné
se zemi a zastaveni bylo provedeno, kdyz se robot pohyboval smérem dold. Osa Y je vzdalenost od

mista zahajeni zastaveni do kone¢né pozice.

0.06| —@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

—@— 100% extended
0.061 —8— 66% extended

—e— 33% extended
0.04
0.04

0.02

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

Vzdalenost do zastaveni v metrech pfi 33 % z3 Vzdalenost do zastaveni v metrech pfi 66 % z 3
kg kg

0.08{ —@— 100% extended
—8— 66% extended
0.06| —— 33% extended
0.04

0.02

speed 33% speed 66% speed 100%

Vzdalenost do zastaveni v metrech pfi maximalnim zatizeni 3 kg
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Doba do zastaveni pro kloub 0 (ZAKLADNA)

0.08 —@— 100% extended

"

0.07{ —@— 66% extended
—e— 33% extended

0.06

0.05

0.04

/

0.03 K o

speed 33% speed 66%

0.10

0.08

0.06

0.04

speed 33%

speed 100%

Cas zastaveni v sekundach pro 33 % z 3 kg

0.08

0.06

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

/"

0.04

speed 33%

Doba zastaveni v sekundach pro 66% z 3kg

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

/‘

V

speed 66%

speed 100%

Cas zastaveni v sekundach pfi maximalnim zatizeni 3 kg

speed 66% speed 100%

r—

0.025{ —@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

-

0.020

0.015

0.010

1

0.005

—

speed 33% speed 66%

kg

0.05

0.04

0.03

0.02

0.01

speed 33%

speed 100%

Vzdalenost do zastaveni pro kloub 1 (RAMENO)

0.02

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

r—0

o

0.01

—

L

o«

speed 33%

Vzdalenost do zastaveni v metrech pfi 33 % z3 Vzdalenost do zastaveni v metrech pfi 66 % z 3

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

o«

B,

r—2

P

-

~—

speed 66%

speed 100%

Vzdalenost do zastaveni v metrech pfi maximalnim zatizeni 3 kg

speed 66% speed 100%

kg
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Doba do zastaveni pro kloub 1 (RAMENO)

r—————0

0.06 —@— 100% extended 0.08 —@— 100% extended
' —8— 66% extended —8— 66% extended
0.05 —e— 33% extended —e— 33% extended

g 0.06] @

0.04 -
0.04 L4
0.03 /

speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed‘loo%
Cas zastaveni v sekundach pro 33 % z 3 kg Doba zastaveni v sekundach pro 66% z 3kg
0.12 ® 3
—@— 100% extended
0.10]1 —@— 66% extended
—e— 33% extended
0.08{ g
0.06
0.04 /: _—
speed 33% speed 66% speed 100%

Cas zastaveni v sekundach pfi maximalnim zatizeni 3 kg

Vzdalenost a doba do zastaveni pro kloub 2 (LOKET)

T T
—@— 100% payload /‘/. —@— 100% payload ~ e .
0.010| —®— 66% payload 0.0451 _o— 66% payload
—e— 33% payload —e— 33% payload
0.040
0.008 o
—® 0.035 :
0.006 0.0301 €
L
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%
Vzdalenost do zastaveni v metrech pfi vSech Doba do zastaveni v sekundach pfi véech
zatizenich zatizenich
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12. Declarations and Certificates (original

EN)

Manufacturer

Person in the Community
Authorized to Compile the
Technical File

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

Description and Identification of the Partially-Completed Machine(s)

Product and Function:

Model :

Serial Number:

Incorporation:

Industrial robot multi-purpose multi-axis manipulator with control
box & with or without teach pendant Function is determined by the
completed machine (robot application or cell with end-effector,
intended use and application program).

UR3e, UR5e, UR10e, UR16¢e (e-Series): Below cited certifications
and this declaration include:

* Effective October 2020: Teach Pendants with 3-Position
Enabling (3PE TP) & standard Teach Pendants (TP).

* Effective May 2021: UR10e specification improvement to
12.5kg maximum payload.

Note: This Declaration of Incorporation is NOT applicable when the

UR OEM Controller is used.

Starting 20235000000 and higher

year o_geries 3=UR3e, 5=UR5e, 3=UR3e, 0=UR10e (10kg), 2=UR10e(12.5),
6=UR16e sequential numbering, restarting at 0 each year

Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e and UR16¢e)
shall only be put into service upon being integrated into a final
complete machine (robot application or cell), which conforms with
the provisions of the Machinery Directive and other applicable
Directives.

It is declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed
below: When this incomplete machine is integrated and becomes a complete machine, the
integrator is responsible for determining that completed machine fulfils all applicable Directives and
providing the Declaration of Conformity.

I. Machinery Directive
2006/42/EC

The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2,
1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1, 1.3.9,
1.5.1,1.5.2,1.5.5,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3,4.1.3,
Annex VI. It is declared that the relevant technical documentation
has been compiled in accordance with Part B of Annex VIl of the
Machinery Directive.
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Il. Low-voltage Directive Reference the LVD and the harmonized standards used below.
2014/35/EU Reference the EMC Directive and the harmonized standards used
lll. EMC Directive 2014/30/EU below.

Reference to the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV
Directives and Article 6 of the EMC Directive:

(D ENISO 10218-1:2011 () (1) EN 60204-1:2018 as (1) EN 60664-1:2007 (IIl) EN

TUV Nord Certificate #44  applicable (Il) EN 61000-3-3: 2013 (I1l) EN 61000-6-
708 14097607 60529:1991+A1:2000+A2:2013 1:2019 UR3e & UR5e ONLY (lII)
(I) EN 1SO 13732-1:2008 as (1) EN 60947-5-5:1997+A1:2005 EN 61000-6-2:2019 (1) EN 61000-
applicable (I) EN ISO +A11:2013+A2:2017 (I) EN 6-3:2007+A1: 2011 UR3e & UR5e

13849-1:2015 TUV Nord 60947-5-8:2020 (111) EN 61000- ONLY (Ill) EN 61000-6-4:2019
Certificate # 44 207 3-2:2019

14097610 (1) EN ISO

13849-2:2012 (I) EN ISO

13850:2015

Reference to other technical standards and technical specifications used:

() 1SO 9409-1:2004 [Type (Il) EN 60320-1:2021 (lll) EN (I EN 61784-3:2010 [SIL2] (IIl) EN
50-4-M6] (1) ISO/TS 60068-2-27:2008 (IIl) EN 60068- 61326-3-1: 2017 [Industrial
15066:2016 as applicable  2-64:2008+A1:2019 locations SIL 2]

(111) EN 60068-2-1: 2007

(111 EN 60068-2-2:2007

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
#DK015892.

— V4 7 f / : N
Odense Denmark, 10 January 2024 AR /AR A
Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer

UR3e 78 Uzivatelska pfirucka



13. Prohlaseni a certifikaty

R
UNIVERSAL ROBOTS
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Preklad pavodniho navodu

EU prohlaSeni o zabudovani (DOI) (v souladu s pfilohou Il B smérnice 2006/42/ES), EN

Vyrobce

Osoba v komunité opravnéna
ke kompilaci technické
dokumentace

Produkt a funkce:

Model :

Vyrobni &islo:

Zalozeni:

Popis a znaceni ¢aste¢né zkompletovanych stroja

original
Universal Robots A/S
Energivej 25
DK-5260 Odense S Dansko
David Brandt
Technologicky pracovnik, R&D
Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S, Dansko

Primyslovym robotem (viceu¢elovym viceosym manipulatorem s
ovladaci jednotkou) s nebo bez ovladaciho panelu se rozumi
zkompletovany stroj (s koncovym efektorem a zamyslenym
pouzitim).

UR3e, UR5e, UR10e, UR16€ (e-Series).

Nize uvedena osvédceni a toto prohlaseni zahrnuji:

* Plati od fijna 2020: ovladaci panely s tfipolohovym
povolenim (3PE TP) a standardni ovladaci panely (TP).

* S ucinnosti od kvétna 2021: ZlepSeni specifikace UR10e na
maximalni uzitec¢né zatizeni 12,5 kg.

Poznamka: Toto prohlaseni o souladu NELZE uplatnit, pokud se pouziva

UR OEM ovladac.

Od 20235000000 dale

rok o_Series 3=UR3e, 5=UR5e, 3=UR3e, 0=UR10e (10 kg), 2=UR10e(12.5),
6=UR16e poradove cislovani, které kazdy rok za&ina od 0

Roboti Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e a UR16e)
mohou byt uvedeni do provozu pouze po zabudovani do
konec&ného zkompletovaného stroje (robotické aplikace nebo
buriky), ktery splfiuje ustanoveni smérnice o strojnich zafizenich a
dalSich platnych smérnic.

Prohlasuje se, Ze vySe uvedené vyrobky spliuji pro to, co je dodavano, nasledujici smérnice
(viz nize):

Pokud je tento nekompletni stroj integrovan a stane se z néj zkompletovany stroj, za zji$téni, zda zkompletovany

stroj spliiuje vSechny platné smérnice a za poskytnuti prohlaSeni o shodé zodpovida integrator.

| Smérnice o strojich
2006/42/ES

Byly spInény nasleduijici zakladni pozadavky smérnice EU o strojnich zafizenich:

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,
1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3

ProhlaSuje se, ze pfislusna technickd dokumentace byla
sestavena v souladu s ¢asti B pfilohy VIl smérnice o strojnich
zafrizenich.

Uzivatelska pfirucka
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Prohlasuje se, Ze vySe uvedené vyrobky spliiuji pro to, co je dodavano, nasledujici smérnice
(viz nize):

Pokud je tento nekompletni stroj integrovan a stane se z néj zkompletovany stroj, za zjisténi, zda zkompletovany

stroj spliiuje vSechny platné smérnice a za poskytnuti prohlaseni o shodé zodpovida integrator.

Il Smérnice o nizkém napéti Odkaz na LVD a harmonizované normy pouzité nize.
2014/35/EU

Il Smérnice EMC 2014/30/EU Odkaz na smérnici EMC a harmonizované normy pouzité nize.
Odkaz na pouzité (1) EN'ISO 10218-1:2011 13y Nord Certificate # 44 708 14097607
harmonizované normy, (1) EN ISO 13849-1:2015 1)y Nord Certificate # 44 207 14097610
podle ¢l. 7odst. 2 smérnic MD a (I) EN ISO 13732-1:2008, (1) EN ISO 13849-2:2012,

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

a Clanek 6 smérnice EMK: (1) EN 60204-1:2006/ A1:2010, (II) EN 60320-1:2001/ A1:2007

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

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

(111 EN 61000-6-1:2007, (111) EN 61000-6-2:2005

(1) EN 61000-6-3:2007+A1, (111) EN 61000-6-4:2007/ A1:2011
(IH) EN 61326-3-1:2008 Primyslové prostory SIL 2

Odkaz na dalSi pouzité (1) ISO 9409-1:2004 Typ 50-4-M6
technické normy a specifikace: (1) ISO/TS 15066:2016 (,okud e relevantni)
(1) EN 60664-1:2007
(I1) EN 60664-5:2007
(I) EN 61784-3:2010 g, »
(Il) EN 60068-2-1: 2007, (IIl) EN 60068-2-2:2007
(1) EN 60068-2-27:2008, (llI1) EN 60068-2-64:2008+A1:2019
(1) EN 61326-3-1:2017pymyslové lokality SIL 2

Vyrobce nebo jeho zplnomocnény zastupce preda pfislusné informace o neuplném strojnim
zafizeni na zakladé odlivodnéné zadosti vnitrostatnich organu.

Schvaleni uplného systému zabezpecovani jakosti (ISO 9001) oznamenym subjektem Bureau
Veritas, osvédcéeni #DK015892.
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14. Zaruka

14.1. Zaruka na vyrobek

Odpovédi na své dotazy tykajici se zaruky hledejte v informacich uvedenych zde: myUR

14.2. Zfeknuti se odpovednosti v uzivatelskeé pfirucce

Spole¢nost Universal Robots A/S neustale zlepSuje spolehlivost a zvySuje vykonnost svych
vyrobka, a v této souvislosti si vyhrazuje pravo zdokonalovat vyrobek a dokumentaci s nim spojenou
bez nutnosti pfedchoziho upozornéni. Spole¢nost Universal Robots A/S vénuje veSkerou péci tomu,
aby obsah uzivatelskych pfiruCek byl pfesny a spravny, neni vSak zodpovédna za jakékoliv chyby
ani chybéjici informace.

Uzivatelska pfirucka 81 UR3e
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TOV NORD

ZERTIFIKAT

CERTIFICATE

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma / This is to certify, that the company

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

berechtigt ist, das unten genannte Produkt mit dem abgebildeten Zeichen zu kennzeichnen.
is authorized to provide the product described below with the mark as illustrated.

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Fertigungsstétte:
Manufacturing plant:

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

Gepruft nach:
Tested in accordance with:

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

. [J
e
Zertifizierdngsstelle der TUV NORD CERT GmbH
Certification body of TUV NORD CERT GmbH
TUV NORD CERT GmbH

Langemarckstrafte 20 45141 Essen

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

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

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

A

TOV NORD CERT
GmbH

»

0,
3
0 Safety

EN ISO 13849-1
PL‘d

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
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ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma / This certifies that the company

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

berechtigt ist, das unten genannte Produkt mit dem abgebildeten Zeichen zu kennzeichnen
is authorized to provide the product mentioned below with the mark as illustrated

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

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

TOV NORD CERT
GmbH

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

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

TUV NORD CERT GmbH

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

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

Management Methods for Controlling Pollution

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

Product/Part
Name

P8 a2 B FEAEYEATE
% & A SRBE

Toxic and Hazardous Substances and Elements

ZR_KE

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

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

UR10e UR16e/
UR20 / UR30

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: RRZASAEYMRE LIRS 2I9TES)/T 11363-2006 R ERPREZKET -

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 E S HSI/T 11363-2006 1 ERIREZEK

(RM/T[ZEMEA - RIESEFRERN LR T X BB ARREFHTH—LRA - )

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

THIWE 2R FEREMENNE RN ESm o TEA RSN B M ERNE:

Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces

BFIREheE, BB, IFE, TRRE, AUET, 4648, MNAEAS, O

Refer to product manual for detailed conditions of use.

HAERBERERIRT R M.

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots 5% i [8] 4 B 18 SF A FBFR B B9 58 715 27", 1B Universal Robots R H I ST 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.
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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.
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INZES ST X n =
e Universal Robots A/S/ =& HIH2 50166110079
RS ol i i W 1 TSR

dael [NERISEEETTT T A R T———

2R ] Energivej 25 EEEU Odense S Denf;';-&-l;i: ----------------
RS orHoIE A 71 A <7 7 R
A (7] p— 8¥(58) 6 axis
AEeEgE o 18-AB2EQ-01604 -
H = AL Llniversal Robots A/S -
AmMx |

Energive] 25, 5260 Odense 'S, Denmark

Foobd 221, F35EM18 A 22 ¥ A4 M6t =Hago| wa}
AEctMEtol Al TE{Z Sle=s-1 M [l

20184 11& 06

e HEMAMMBABE M SR A2 LA |

Uzivatelska pfirucka 87 UR3e

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. VVSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

R
UNIVERSAL ROBOTS

15. Certifikaty

Registrace KC

EFAE-5467-CA8B-0E3C

A . o0 ) o
HESAAATY A7 5SS €35
Registration of Broadcasting and Communication Equipments
/\c}i e /‘é Dg ‘ Universal Robots A/S
Trade Name or Registrant |

71 A A A ERA)
Equipment Name
7|2

Basic Model Number

UR e-Series robot

UR3e

SRR

Series Model Number

F295

. 2 ‘ R-R-URK-UR3e
Registration No.

A 2= A A 2(Z2= )=}

Manufacturer/Country of Origin

Universal Robots A/S / "l ¥} =
g
Date of Registration

7}

Others

S 1A TR Alssz el ARl whel SEE P es S,

|
‘2018-10-23

ekl el A Y SEo] A0 4 P

o

&
H
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio

Waves Act.
<l (Month) 232 (Day)
Director General of National Radio Research Agency
% APES FEEA AN e A FARILEA" 2 5 as]e] §EslejoR g L)

UR3e
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. . . A PART OF
Climatic and mechanical assessment

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

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

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

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

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

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

Other document(s)

Conclusion

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

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h

IEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

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

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

Date Assessor

Hgrsholm, 25 August 2017 W %

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

DELTA - a part of FORCE Technology - Venlighedsvej 4 - 2970 Horsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.delta.dk

Tato Cast popisuije pfislusné normy aplikované na vyvoj a vyrobu robota UR, v€etné ramene robota,
ovladaci skfirfiky a privésku Teach Pendant .

Standard neni zakonny predpis, ale dokument vyvinuty zu¢astnénymi stranami v daném odvétvi.
Normy obsahuji pozadavky a pokyny pro vyrobek nebo skupinu vyrobku.
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Zkratky v této pfiru€ce a jejich vyznam jsou uvedeny v nasledujici tabulce:

ISO
IEC
EN
TS
TR
ANSI
RIA
CSA

Mezinarodni organizace pro normalizaci

Mezinarodni elektrotechnicka komise

Evropska norma
Technicka specifikace

Technickd zprava

Americky narodni institut pro normalizaci

Asociace robotického priimyslu (nyni znama jako ,A3")

Kanadska asociace pro normalizaci

Dodrzovani shody robota s nasledujicimi normami vyzaduje dodrzovani montaznich pokynu,
bezpecnostnich pokynl a pokynl uvedenych v této priru¢ce. Pro bezpec¢nost aplikace robota je
integrator povinen dodrzovat normu ISO 10218-2. Neopravnéné Upravy maji za nasledek neplatnost
Prohlaseni o zaclenéni (DOI), certifikaci a shody robota.

Roboty UR splnuji pfislusné pozadavky platnych norem. PrisluSné zkuSebni protokoly a certifikaty
obsazené v této pfiru¢ce a normy jsou uvedeny v Prohlaseni o zaclenéni.

Normy platné pro tuto pfirucku jsou uvedeny v nasleduijici tabulce:

Bezpecnost strojnich
zafizeni - Bezpec€nostni

Bezpecnostni fidici systém je navrzen dle

ISO 13849-1 Casti ovladacich systému = pozadavku téchto norem. Bezpecnostni
ISO 13849-2 Cast 1: Obecné zasady | funkce jsou certifikovany podle téchto
pro konstrukci Cast 2: standardu funkéni bezpecnosti .
Validace
Bezpecnost strojnich
ISO 13850 zarizeni —’Nou,zove .
zastaveni - Zasady pro
konstrukci
Bezpecnost strojnich
zarizeni - Obecné zasady
ISO 12100 pro konstrukci - -
Posouzenirizika a
shizeni rizika
L Tato norma je ur¢ena pro vyrobce robota,
Roboty a roboticka . . . :
L . , nikoli pro integratora. ISO 10218-2 ma
zafizeni - Bezpecnostni bezpecnostni pozadavky spojené s
SO 10218-1 pozadavky na ST EIES sl
. . ~ . robotickym systémem, aplikaci a burikou.
pramyslovy robot Cast 1: "y . . .
Zabyva se navrhem a integraci aplikace
Roboty
robot .
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CAN/CSA-Z2434

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

IEC 61326-3-1

IEC61131-2

Primyslové roboty a
systémy Robot -
Bezpeclnostni pozadavky

Primyslové roboty a
robotické systémy -
Obecna bezpecnost
Pozadavky

Elektromagneticka
kompatibilita (EMC) Cast
6-2: Generické normy -
Odolnost pro pramyslova
prostredi Cast 6-4:
Generické normy -
Emisni norma pro
pramyslova prostredi
Elektricka zafizeni pro
meéreni, fizeni a
laboratorni pouziti -
Pozadavky EMC Cast 3-
1: Pozadavky na
odolnost pro systémy
souvisejici s bezpec€nosti
a pro zafizeni ur¢ena k
provadéni funkci
souvisejicich s
bezpecnosti (funk&ni
bezpecCnost) - Obecné
primyslové aplikace
Programovatelné
regulatory Céast 2:
Pozadavky na zafizeni a
zkousSky

Tato americka narodni norma je narodnim
pfijetim bez odchylky jak ISO 10218-1, tak
ISO 10218-2, kombinované do jednoho
dokumentu. Jazyk je zménén z britské
mezinarodni angli¢tiny na americkou
angliCtinu, ale technicky obsah je stejny.
Cast 2 této normy je uréena pro integrator
aplikace robotického systému / robota,
nikoli Universal Robots.

Tato kanadska narodni norma je narodnim
prijetim obou ISO 10218-1 a ISO 10218-2
kombinovanych do jednoho dokumentu.
CSA pridaly uzivatele do doloZzek v ramci
¢asti 2. Cast 2 této normy je uréena pro
integratora aplikace robot systém/ robot,
nikoli univerzalni roboty.

Tyto normy definuji pozadavky na
elektrickych a elektromagnetickych ruseni.
Splnéni téchto norem zajistuje, ze roboty
UR dobre funguiji v pramyslovém prostredi a
Ze nerusi ostatni zafizeni.

Tato norma definuje rozSifené pozadavky
na odolnost EMC pro funkce souvisejici s
bezpecnosti . Shoda s touto normou
zajistuje, ze bezpecnostni funkce
vykonavaji, i kdyz jiné zafizeni pfekroCi
mezni hodnoty emisi EMC definované v
normeé IEC 61000 .

Standardni i bezpecnostni 24V |/O spliuji
pozadavky této normy, aby byla zajiSténa
spolehlivd komunikace s jinymi systémy
PLC.

Uzivatelska pfirucka
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BezpecCnost strojnich

Bezpecnostni pozadavky na zabranéni
neocekavanému spusténi a opétovnému

IEC 14118 zafizeni - Prevence viv s e . B B
. 1. , ... . spusténiv dusledku ztraty nebo preruseni
neocekavaného spusténi .
napajeni.
Funkce nouzového zastaveni je navrzena
Bezpecnost strojnich jako vypnuti kategorie 1 v souladu s touto
IEC 60204-1 zatllzenl' - E|e.t(tl"’I(Eka norrr'1.ou.’Stop kat?gorle 1je nztena stop s
zafizeni stroju Cast 1: napajenim motoru, aby se dosahlo
Obecné pozadavky zastaveni a poté odpojeni napdjeni, kdyz je
dosazeno zastaveni.
Spinaci zafizeni nizkého
napéti a fidici zafizeni
Cast 5-5: Zafizeni
IEC 60947-5-5 fidiciho obv0(.ju a’1 spinaci
prvky - Elektrické
nouzoveé zastaveni
zafizeni s mechanickym
zajisténim funkce
Stupné ochrany kryt (IP = Tato norma definuje hodnoceni skiiné ,
IEC 60529 , . : y
kaod) pokud jde o ochranu proti prachu a vodé.
Sprahla spotrebicl pro
IEC 60320-1 domac’n?ftl a |:v>c3dobne Sitovy vstupni kabel splfiuje tuto normu .
obecné ucely Cast 1:
Obecné pozadavky
Pfiruba nastroje na robotech UR odpovida
Manipulace s typu podle této normy. Nastroje Robot
primyslovymi roboty - (koncové efektory) by mély byt také
ISO 9409-1 g ) . o
Mechanicka rozhrani konstruovany podle stejného typu, aby
Cast 1: Desky zajistily spravné uchyceni k mechanickému
rozhrani konkrétniho robota UR.
Ergonomie tepelného
prostredi - Metody pro
ISO 13732-1 posouzeni reakci ¢lovéka ---
na kontakt se povrchy
Cast 1: Horké povrchy
Ochrana proti Urazu . , . . L
elekirickvm proudem Pfipojeni ochranného uzemnéni/uzemnéni
IEC 61140 . y P je povinné, jak je definovano v ¢asti | Navod
Spoleéné aspekty pro . .
. . e k instalaci hardwaru.
instalaci a zafizeni
UR3e 92 Uzivatelska pfirucka



15. Certifikaty

UNIVERSAL ROBOTS

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

EUROMAPA 67:2015,
V1.11

Zkousky prostredi Cast
2-1: Zkousky - Zkouska
A: Studend Cast 2-2:
Zkousky - Zkouska B:
Suché Teplo Cast 2-27:
Zkousky - Zkouska Ea a
pokyny: Sok Céast 2-64:
Zkousky - ZkousSka Fh:
Vibrace, Sirokopasmové
nahodné a pokyny
Primyslova komunikace
siti - Profily Cast 3:
Funkéni bezpecnost
sbérnice - Obecna
pravidla a definice profilu
Bezpecnost strojnich
zafizeni - Elektricka
zafizeni stroji Cast 1:
Obecné pozadavky
Koordinace izolace pro
zafizeni v systémech
nizkého napéti Cast 1:
Zasady, pozadavky a
zkousky Cast 5:
Komplexni metoda pro
stanoveni vilia
creepage vzdalenosti
rovnych nebo menSich
nez2mm

Elektrické rozhrani mezi
vstrikovacim lisem a
manipulaénim zafizenim
/ robotem

Modul pfisluSenstvi E67, ktery propojuje se

vstfikovacimi stroji, splfiuje tuto normu.
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17. Technické specifikace

Typ robota

Hmotnost robota

Maximalni uziteCné zatizeni
Dosah

Rozsahy kloubt

Rychlost

Frekvence aktualizace systému
Pfesnost senzoru momentu
Opakovatelnost pozice

Stopa

Stupné volnosti

Velikost ovladaci jednotky (5 x v x h)
V/V porty ovladaci jednotky

V/V porty nastroje

Komunikace s nastroji
Napajeni a napéti V/V nastroje
Napajeni V/V ovladaci jednotky

Komunikace

Programovani

Hluk

Klasifikace IP

Klasifikace Cistirny

(celkové pro model)

Spotfeba (primérna)

Spotfeba energie

Jmenovity zkratovy proud (SCCR)

UR3e

11,1kg/24,51b

3kg/6,61b

500 mm/ 19,7 palce

Neomezené otaceni pfiruby nastroje, £ 360 ° pro
vSechny ostatni spoje

VSechny zapéstni klouby: Max 360 °/s.

Ostatni spoje: Max 180 °/s.
Nastroj: Cca 1 m/s / Cca 39,4 palce/s.

500 Hz

3,5N

£ 0,03mm/£0,0011in (1,1 mils)podle ISO 9283
@128 mm /5,0 palce

6 rotacnich spojli

460 mm x 449 mm x 254 mm / 18,2 palce x

17,6 palce x 10 palcl

16 digitalnich vstupu, 16 digitalnich vystup(, 2
analogoveé vstupy, 2 analogové vystupy

2 digitalni vstupy, 2 digitalni vystupy, 2 analogové
vstupy

RS

12V/24 'V 600 mA

24V 2 A v ovladaci skfini

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

Grafické uzivatelské rozhrani PolyScope na 12"
dotykové obrazovce

Rameno robota: Méné nez 60 dB(A) Ovladaci skfin:
Méné nez 50 dB(A)

Rameno robota: Méné nez 65 dB(A) Ovladaci skfin:
Méné nez 50 dB(A)

IP54

Rameno robota: ISO tfida 7, ovladaci jednotka: ISO
tfida 6

300 W

Priblizné 150 W pomoci typického programu

200 A

UR3e

96 Uzivatelska pfirucka



R
17. Technické specifikace UNIVERSAL ROBOTS

17 pokrocilych bezpecnostnich funkci. V souladu s:

Olperee Spell PIEEe EN ISO 13849-1, PLd, Cat.3 a EN ISO 10218-1

Materialy Hlinik, PC/ASA plast
Robot muze pracovat v rozsahu okolni teploty 0-50 °C
Rozmezi okolni teploty Pfi vysoké nepfretrzité rychlosti spoje je specifikace
maximalni okolni teploty snizena.
Zdroj napajeci ovladaci jednotky 100-240 VAC, 47-440 Hz
.Kabel OP: ovladaci panel - ovladaci 4,5m /177 palci
jednotka
Standard (PVC) 6 m/236 in x 13,4 mm
Kabel robota: Robotické rameno do Standard (PVC) 12 m/472.4inx 13,4 mm
ovladaci skfiné (volitelné) HiFlex (PUR) 6 m/236 in x 12,1 mm

HiFlex (PUR) 12 m/472.4inx 12,1 mm

Uzivatelska pfirucka 97 UR3e
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18. Tabulka s bezpecnostnimi funkcemi

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 jsou aktualizovany tak, aby
zahrnovaly vétsi flexibilitu navrhu pro odolnost dodavatelského fetézce.

Popis bezpecnostnich funkci (SF) viz: 18. Tabulka s bezpecnostnimi funkcemi above. Pro
bezpecnostni vstupy/vystupy je vysledna bezpecnostni funkce vCetné externiho zafizeni nebo
vybaveni urCena celkovou architekturou a sou¢tem vSech hodnot PFHp, v€etné bezpecnostni
funkce robota UR PFHp.

POZNAMKA

Tabulky bezpecnostnich funkci uvedené v této kapitole jsou zjednoduseny. Jejich
uplné verze naleznete zde: https://www.universal-robots.com/support

UR3e 98 Uzivatelska pfirucka
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18.1. Tabulka 1

SFi# a

Bezpeénostni
funkce

SF1
12,34 Nouzové
zastaveni
(podle ISO
13850)

Popis

Stisknutim tlacitka
Estop PB na ovladacim
terminalu’ nebo
externiho tlaCitka Estop
(pokud pouzivate
bezpecénostni vstup
Estop) dojde k
zastaveni kategorie 13
s odpojenim napajeni
pohonu robota a
vstupl/vystupl
nastroje. Pfikaz'
vSechny klouby se
zastavia nez se
vSechny klouby
dostanou do
monitorovaného
klidového rezimu, je
preruSeno napajeni.
Pro vyhodnoceni
integrované funkéni
bezpecnosti pomoci
externiho fidiciho
systému souvisejiciho
s bezpecnosti nebo
pomoci externiho
zarizeni pro nouzové
zastaveni, které je
pfipojeno ke vstupu
nouzoveho zastaveni,
pfictéte hodnotu PFHp
tohoto vstupu
souvisejiciho s
bezpecnosti k hodnoté
PFHp této
bezpecnostni funkce
PFHp (mensi nez 1,8E-
07).

Co se stane?

Zastaveni
kategorie 1 (IEC
60204-1)

Tolerance a
PFHp

TOL: -
PFHp: 1.8E-
07

Ovlivriuje

Robot véetné

robotického
nastroje

vstupu/vystupl

Uzivatelska pfirucka
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18. Tabulka s bezpe&nostnimi funkcemi

SFi# a

Bezpeénostni
funkce

SF2
Bezpecnostni
zastaveni
robota*
(zastaveni
robota podle
normy ISO
10218-1)

Tato bezpecnostni
funkce je spousténa
externim ochrannym
zafizenim pomoci
bezpecnostnich
vstupu, které spousti
zastaveni kategorie 2
3. Bezpecnostni
zastaveni nema vliv na
vstupy/vystupy
nastroje. K dispozici
jsou rtzné konfigurace.
Pokud je pfipojeno
aktivacni zafizeni, je
mozné nakonfigurovat
bezpecCnostni zastaveni
tak, aby fungovalo
POUZE v
automatickém rezimu.
Viz: Bezpe€nostni
funkce 4 Cas a
vzdalenost do
zastaveni. Pro funkéni
bezpecnost kompletni
integrované
bezpecnostni funkce
pridejte PFHd vnéjsiho
ochranného zafizeni k
PFHd Bezpec¢nostniho
zastaveni.

Co se stane?

Zastaveni

kategorie 2 (IEC
60204-1) Zastaveni

SS2 (popsané v
IEC 61800-5-2)

Tolerance a
PFHp

TOL: --
PFHp;: 1.8E-
07

Ovlivriuje

Robot

UR3e
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SFi# a

Bezpeénostni
funkce

Nastavuje horni a
spodni limit pfipustné
polohy kloubu. Cas a
vzdalenost do
zastaveni se neberou v
uvahu, protoze limit(y)
nebude(ou) porusen
(y). Kazdy kloub muze
mit nastaveny své
vlastni limity. Pfimo

Co se stane?

Nedovoli
prekroceni
nastavenych limita
pohybu. Rychlost

Tolerance a
PFHp

Ovlivriuje

SF3 omezuie mno3inu muze byt snizena
Limit polohy ovoIeL ch poloh tak, aby pohyb Tol: 5°
kloubu povolenych poi neprekro&il 2adny | PFHp: 1.8E- | Kloub (kazdy)
, kloubu, ve kterych se .
(omezeni limit. Bude 07
o mohou klouby . .
meékké osy) - zahajeno zastaveni
pohybovat. Limity se
. robota, aby se
nastavuji v -
. Caa zabranilo

bezpecnostni Casti . .

.. i , prekroceni
uzivatelského rozhrani. | . A

. . jakéhokoli limitu.
Jedna se o prostredek
bezpecCnostniho
omezeni mékké osy a
omezeni prostoru podle
normy ISO 10218-
1:2011,5.12.3.
Uzivatelska pfirucka 101 UR3e
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18. Tabulka s bezpe&nostnimi funkcemi

SFi# a

Bezpe&nostni
funkce

SF4
Mezni hodnota
rychlosti kloubu

Nastavuje horni limit
rychlosti kloubu. Kazdy
kloub maze mit
nastaven svuyj vlastni
limit. Tato
bezpecnostni funkce
ma nejvetsi vliv na
pfenos energie pfi
kontaktu (svorkovém
nebo pfechodovém).
Pfimo omezuje sadu
povolenych rychlosti v
kloubu, které smeji
klouby provadét. Limity
se nastavuji v
konfiguraci
bezpec€nostni Casti
uzivatelského rozhrani.
Pouziva se k omezeni
rychlych pohybt
kloubu, snizuje tak tedy
napfr. rizika spojena se
singularitami.

Co se stane?

Nedovoli
prekroceni
nastavenych limitd
pohybu. Rychlost
muze byt snizena
tak, aby pohyb
neprekroCil zadny
limit. Bude
zahajeno zastaveni
robota, aby se
zabranilo
prekroceni
jakéhokoli limitu.

Tolerance a
PFHp

Tol: 1,15°/s
PFHp: 1.8E-
07

Ovlivriuje

Kloub (kazdy)

Mezni hodnota

PtekroCeni limitu vnitfniho momentu kloubu (pro kazdy kloub) ma za nasledek

krouticiho zastaveni kat. 03. Toto nastaveni neni pfistupné uzivateli; jedna se o tovarni
momentu nastaveni. NENI to uvadéno jako bezpeénostni funkce, protoze neexistuji zadna
kloubu uzivatelska nastaveni a zadné uzivatelské konfigurace.
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SFi# a

Bezpe&nostni
funkce

Hlida polohu (pozici a
orientaci) TCP a
zabranuje prekroceni
bezpecnostni roviny
nebo limitu polohy
TCP. Je mozné
nastavit vice limitd
polohy (pfiruba
nastroje, loket a az 2

Co se stane?

Tolerance a
PFHp

Ovlivriuje

konfigurovatelné body ':le:oYOII ]
SF5 posunu nastroje s pre ro’cen! .
L - . nastavenych limitd
Nazyvaji se polomérem). Orientace
o , pohybu. Rychlost
ruznymijmeny: | omezena odchylkou od b ¢
pozi¢ni limit, | sméru funkce Z od nobo rr?orr;e’rtw TOL:3°40 TCP
nastrojovy limit, | pfiruby nastroje nebo Tou (:uk y b mm Piiruba nastroie
orientani imit, | TCP. Tato S”h'ZE”V a ’ka Y,I PFHp: 1.86- | | )
bezpecnostni | bezpeénostni funkce se |?o y . r!ep.re ot 1 o7
. s Y . Zadny limit. Bude
roviny, sklada ze dvou Casti. . )
- . C zahajeno zastaveni
bezpecnostni | Jedna z nich jsou
. . . robota, aby se
hranice bezpecCnostni roviny branil
pro omezeni moznych zva krarvn 0,
poloh TCP. Druha je _ k'?;e krol?ﬁn',t
limit orientace TCP, ja eNod0| 'p' u
ktery se zadava jako . ek OYO ! ]
povoleny smér a pre ro’cen! e
T nastavenych limitt
tolerance. To zajistuje hvb
zbny zafazenilvyfazeni ponybu.
TCP a zapésti kvli
bezpecnostnim
rovinam.
Monitoruje rychlost
SF6 TCP a loketniho Tol: 50 mm/s
Limit rychlosti | kloubu, aby se PFHp: 1.8E- | TCP
TCP alokte | zabranilo prekroceni 07
limitu rychlosti.
Uzivatelska pfirucka 103 UR3e
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18. Tabulka s bezpe&nostnimi funkcemi

SFi# a

Bezpe&nostni
funkce

Limit sily je sila, kterou
robot plsobiv TCP
(stfedovy bod nastroje)
a v loketnim kloubu.
Bezpecnostni funkce
priibézné vypocitava
povolené kroutici
momenty pro kazdy
kloub, aby zlstaly v
definovaném limitu sily
pro TCP a loketni
kloub. Klouby si fidi
vystup svého toCivého
momentu tak, aby

Co se stane?

Nedovoli
prekroCeni
nastavenych limit(
pohybu. Rychlost
nobo moment

Tolerance a
PFHp

Ovlivriuje

SF7 zUstaly v povoleném mouhou byt Tol: 25N
iz PFHp: 1.8E-
Limit sily (TCP) | rozsahu tocivého snizeny tak, aby D Tee
pohyb nepfekrogil | 07
momentu. To T
C e Zadny limit. Bude
znamena, ze sily na hai ¢ .
TCP nebo v loki zahajeno zastaveni
. . robota, aby se
zustanou v ramci L
. i oo zabranilo
definovaného silového tekrodeni
limitu. Pokud je _ prexrocent
. . jakéhokoli limitu.
monitorované )
, vx Nedovoli
zastaveni spusténo . .,
N . . prekroceni
bezpecnostni funkci R
S nastavenych limitt
Limit sily, robot se hvb
zastavi a poté se vrati pohybu.
do polohy pfed
prekroCenim limitu sily.
Pak se opét zastavi.
Limit hybnosti je velmi
. uziteCny pro omezeni Tol: 3kg m/s
SF8 Limit
> bno'sti' prechodnych dopad. PFHp: 1.8E- | Robot
y Limit hybnosti ovliviiuje 07
celého robota.
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SFi# a

Bezpeénostni
funkce

Tato funkce sleduje
mechanickou praci
(soucet tocCivych
momentl v kloubech
krat uhlova rychlost
kloubt) vykonavanou
robotem, ktera také
ovliviiuje proud
pfivadény do ramene
robota a rychlost
robota. Tato
bezpecnostni funkce
dynamicky omezuje
proud / to€ivy moment,
ale udrzuje rychlost.

SF9
Mezni napéti

Co se stane? jolerancea Ovlivriuje
PFHp

Dynamické
omezeni
proudu/to€ivého
momentu

Tol: 10W
PFHp:1.8E- | Robot
07

Uzivatelska prirucka
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SFi# a

Bezpe&nostni Co se stane PFHp Ovliviiuje
funkce

Pokud je nakonfigurovan
vystup Robot <Estop> a
dojde k zastaveni robota, jsou
dualni vystupy NiZKE. Pokud
nedojde k zastaveni pomoci
Robot <Estop>, jsou dualni
vystupy vysoké. Impulzy se
nepouzivaji, ale jsou
tolerovany.

Tyto dualni vystupy méni stav
pro jakykoli externi ESTOP,
ktery je pfipojen ke
konfigurovatelnym
bezpecnostnim vstupim, kde
je tento vstup nakonfigurovan
jako vstup nouzoveho
zastaveni.

Pro vyhodnoceni integrované L .
y 9 Dualni vystupy jsou v

funkéni bezpeénosti pomoci V4 , Pfipojeni k
e . pfipadé zastaveni X
SF10 externiho fidiciho systému omoci Estop nizké externi
Vystup UR pri¢téte hodnotu PFHD tohoto P . P ’ 1.8E-07 | logice
N ] . pokud jsou nastaveny
Robot Estop bezpecnostniho vystupu k konfiqurovatelné a/nebo
hodnoté PFHD externiho 9 zafizenim

bezpe¢nostniho Fidiciho vystupy

systému.

V pfipadé vystupu Estop se
validace provadi na externim
zafizeni, protoze vystup UR je
vstupem pro tuto externi
bezpecnostni funkci Estop
pro externi zafizeni.
POZNAMKA: Pokud je
pouzito rozhrani IMMI
(Rozhrani vstfikovaciho
stroje), vystup UR Robot
Estop NENI pfipojen k IMMI.
Neni odeslan zadny vystupni
signal Estop z robota UR do
IMMI. Jedna se o funkci, ktera
zabranuje neobnovitelnému
stavu zastaveni.
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SF# a

Bezpeénostni
funkce

Popis Co se stane

Ovliviiuje

Pokud jsou nastaveny
Kdykoli se robot pohybuje konfigurovatelné
(probiha souvisly pohyb), jsou | yystupy:
dgaln[dlg[talnl vystupy + Kdy# se robot
NIZKE. Vystupy jsou ohvbuie
VYSOKE, kdy? se robot ponybu} Pripojeni k
SF11 , , . (probiha ,
nehybe. Hodnoceni funkéni . externi
Pohyb robota N . , souvisly .
UR: digitalni bezpecnosti plati pro to, co ohyb), jsou 1.8E-07 | logice
19 obsahuje robot UR. pohyb), Jsoul a/nebo
vystup , ] dualni digitalni .
Integrované provedeni Wstupy NIZKE zarizenim
funkéni bezpecénosti vyzaduje ystupy '
pridani této PFHd k PFHd * Vystupy jsou
externi logiky (pokud existuje) VYSOKE, kdyz
a jejich komponent. se robot
nehybe.
Kdyz je robot ZASTAVEN (tzn. v procesu zastavovani
nebo v klidovém stavu), jsou dualni digitalni vystupy
SF12 VYSOKE. Kdyz jsou vystupy NiZKE, tak NEPROBIHA
UR Robotse | zastaveni robota a robot NENI v klidovém stavu.
. ] . Y . , 1.8E-07
nezastavuje: Hodnoceni funkéni bezpecnosti plati pro to, co
digitalni vystup | obsahuje robot UR. Integrované provedeni funkéni
bezpec€nosti vyzaduje pridani této PFHd k PFHd
externi logiky (pokud existuje) a jejich komponent. o
- . - 5 - Pfipojeni k
Kdyz je robot v omezeném rezimu (nebo je zahajen .
S sy e externi
SF13 omezeny rezim), jsou dualni digitalni vystupy NIZKE. logice
Omezeny rezim | Viz nize. Hodnoceni funkéni bezpecnosti plati pro to, ¢
: . , .. | 1.8E-07 | a/nebo
robota UR: co obsahuje robot UR. Integrované provedeni funkéni safizenim
Digitalni vystup | bezpeénosti vyZaduje pridani této PFHd k PFHd
externi logiky (pokud existuje) a jejich komponent.
SF14 Kdykoliv robot NENI v omezeném rezimu (nebo neni
. zahajen omezeny rezim), jsou dudlni digitalni vystupy
Neomezeny P , - Y . ,
.. NIZKE. Hodnoceni funkéni bezpecCnosti plati pro to, co
rezim robota . ) , .. 1.8E-07
UR: Digitalni obsahuje robot UR. Integrované provedeni funkéni
\'/'st?,l bezpe&nosti vyzaduje pfidani této PFHd k PFHd
ysiup externi logiky (pokud existuje) a jejich komponent.
Uzivatelska pfirucka 107 UR3e
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F#
BEE Tolerance a

Bezpeénostni Co se stane? Ovliviiuje

funkce ok

Sledovani podminek v
realném Case tak, aby
nedoslo k prfekroceni
limitu ¢asu do zastaveni.
Rychlost robota je
omezena tak, aby
nedoslo k prfekroceni
limitu doby zastaveni.

Schopnost zastaveni

robota v daném pohybu

(pohybech) je pribézné

monljco.rovana, aE)y se ’ Nedovoli, aby

zabranilo pohybum, které L
skutecny Cas do

by pfekroCily limit

zastaveni. Pokud hrozi zastaveni prekrocil
SF15 , ’ nastaveny limit. | TOL: 50 ms

. ze C febny k C e
Mezni doba zecas po’trebny . - Zpusobi snizeni PFHp: 1.8E- | Robot
. zastaveni robota pfekroci .
zastaveni rychlosti nebo 07

casovy limit, snizi se zastaveni robota, aby
hlost pohybu, aby byl ’
rychiost ponybu, aby bylo nedoslo k prekroceni

zajisténo, ze limit nebude o

. . limitu.
prfekroCen. Bude
zahajeno zastaveni
robota, aby se zabranilo
prekro€eni limitu.
Tato bezpecnostni funkce
provede stejny vypocet
doby zastaveni pro dany
pohyb (pohyby) a zahaji
zastaveni kategorie 0,
pokud je o¢ekavano nebo
dojde k prekroc¢eni limitu
doby zastaveni.
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SFi# a

Bezpeénostni
funkce

SF16
Mezni
vzdalenost
zastaveni

Sledovani podminek v
realném Case tak, aby
nedoslo k prfekroceni
limitu vzdalenosti do
zastaveni. Rychlost
robota je omezena tak,
aby nedoslo k prekroceni
limitu vzdalenosti do
zastaveni.

Schopnost zastaveni
robota v daném pohybu
(pohybech) je prabézné
monitorovana, aby se
zabranilo pohyblm, které
by prekrogily limit
zastaveni. Pokud hrozi,
ze Cas potiebny k
zastaveni robota pfekroci
Casovy limit, snizi se
rychlost pohybu, aby bylo
zajisténo, ze limit nebude
prekroCen. Bude
zahajeno zastaveni
robota, aby se zabranilo
prekroceni limitu.

Tato bezpecnostni funkce
provede stejny vypocet
brzdné drahy pro dany
pohyb (pohyby) a zahaji
zastaveni kategorie 0,
pokud je o&ekavano nebo
dojde k prekroceni limitu
doby zastaveni.

Co se stane?

Nedovoli, aby
skutecny Cas do
zastaveni prekrocil
nastaveny limit.
Zpusobi snizeni
rychlosti nebo
zastaveni robota, aby
nedoslo k prekro¢eni
limitu.

Tolerance a

PFHp: Ovliviiuje

TOL: 40 mm
PFHp: 1.8E-
07

Robot
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SF# a

Bezpeénostni
funkce

SF17
Bezpectna
vychozi poloha -
~monitorovana
poloha“

Bezpecnostni funkce,
ktera monitoruje
bezpec&nostni vystup a
zajistuje, ze vystup mlize
byt aktivovan pouze
tehdy, kdyz je robot v
nakonfigurované a
monitorované ,bezpecné
vychozi poloze®.

Pokud se vystup aktivuje,
kdyz robot neni v
nakonfigurované poloze,

spusti se zastaveni kat. 0.

Tolerance a

Co se stane? PFHp:

Vystup ,bezpecna

pozice® Ize aktivovat Pfipojeni k
pouze tehdy, kdyzje | TOL: 1.7 ° externi
robot v PFHp: 1.8E- | logice
nakonfigurované 07 a/nebo
~bezpecné vychozi zafizenim
pozici®.

Ovliviiuje

Tabulka 1 poznamky pod ¢arou

TKomunikace mezi privéskem Teach, ovladadem a uvniti robota (mezi klouby) jsou sil 2 pro
bezpecnostni Udaje podle IEC 61784-3.

20véteni ESTOP: zavésné tlacitko ESTOP je vyhodnoceno v zavésném ovladadi a poté sdéleno’
bezpecnostnimu ovladaci komunikaci SIL2. Chcete-li ovéfit funkci zavésného Estopu, stisknéte
tlaCitko zavésného Estopu a ovérfte, zda jsou vysledky Estopu. To potvrzuje, ze ESTOP je pfipojen
uvnitf zavésu, ESTOP funguje tak, jak bylo zamysSleno, a zavés je pfipojen k ovladaci.

3Kategorie zastavek podle IEC 60204-1 (NFPA79). Pro Estop jsou povoleny pouze kategorie
zastaveni 0 a 1 podle IEC 60204-1.

* Zastaveni kategorie 0 a 1 ma za nasledek odstranéni hnaci sily, pfiéemz zastaveni kategorie 0
je OKAMZITE a zastaveni kategorie 1 je kontrolované zastaveni (napt. zpomaleni do
zastaveni a poté odstranéni hnaci sily). U robot UR je zastaveni kategorie 1 fizenym

zastavenim, kdy je pfi detekci monitorovaného zastaveni odpojeno napajeni.

* Zastaveni kategorie 2 je zastaveni, pti kterém NENI odebiran hnaci vykon. Kategorie stop 2 je
definovana v IEC 60204-1. Popisy sto, SS1 a SS2 jsou v IEC 61800-5-2. U robottl UR udrzuje
trajektorii zastaveni kategorie 2 a poté po zastaveni zachovava vykon pohonl.

4Doporuduje se pouzivat bezpeénostni funkce UR Stop Time a Stop Distance. Tyto limity by mély
byt pouzity pro hodnoty doby zastaveni aplikace/ bezpecné vzdalenosti.

5Zastaveni robota bylo dfive znamé jako ,Ochranné zastaveni“ pro Universal Robots roboty.

UR3e
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18.2. Tabulka 1a

Bezpecnostni
funkce

Ovliviuje

Omezeny rezim maze byt spustén bezpecnostni
rovinou/hranici (spusti se, kdyz je dosazeno 2 cm od
roviny) nebo pomoci vstupu pro spusténi (dosahne
nastaveni Omezeného rezimu do 500 ms). Kdyz jsou
externi pfipojeni nizka, spusti se Omezeny rezim.
Snizeny rezim znamena, ze jsou AKTIVNI
VSECHNY limity omezeného rezimu.

Omezeny rezim neni bezpecnostni funkci, jedna se Méné
spise o zménu stavu ovliviujici nastaveni nez Robot
nasledujicich limitd bezpecénostnich funkci: poloha 1,8E-07
kloubu, rychlost kloubu, limit pézy TCP, rychlost
TCP, sila TCP, hybnost, vykon, doba zastaveni a
brzdna draha. Omezeny rezim je prostfedkem
parametrizace bezpecnostnich funkci v souladu s
ISO 13849-1. VSechny hodnoty parametri musi byt
zkontrolovany a je tfeba ovérit, zda jsou vhodné pro
konkrétni aplikaci robota.

P¥i konfiguraci Bezpecnostniho resetu a pfechodu Méné
externich pfipojeni z nizkych na vysoké se nez
bezpec€nostni zastaveni RESETUJE. Bezpecnostni 1,8E-07 | Robot
vstup pro zahajeni resetovani funkce bezpecénostniho | Vstup do
zastaveni. SF2

Zména nastaveni
parametr(
Omezeny rezim
SF

Bezpecnostni
resetovani

Kdyz jsou externi pfipojeni aktivacniho zafizeni
nizka, spusti se bezpecnostni zastaveni (SF2).
Doporuceni: pouzivejte s prepinacem rezimu jako
bezpecnostni vstup. Pokud neni pfepinac rezima
pouzit a pfipojen k bezpe€nostnim vstupim, pak
VSTUP bude rezim robota uréen uzivatelskym rozhranim.

tfipolohového | Pokud je uZivatelské rozhrani v:
aktivacniho

zarizeni

Méné
nez
1,8E-07 | Robot
* ,spusténého rezimu®, aktivacni zafizeni Vstup do
nebude aktivni. SF2

* ,programovacim rezimu®, aktivacni zafizeni
bude aktivni. Pro zménu rezimu pomoci
uzivatelského rozhrani je mozné pouzit
ochranu heslem.
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Bezpecnostni
funkce

PFHp

Ovliviuje

VSTUP
prepinace rezimu

Pokud jsou externi pfipojeni nizk4, je v platnosti
provozni rezim (bézici/ automaticky provoz v
automatickém rezimu). Kdyz jsou vysoka, rezim se
programuje nebo uci. Doporu€ujeme: ovladaci
terminal UR e-Series s integrovanym tfipolohovym
aktivacnim zafizenim.

V rezimu uceni/programovani je zpo¢atku rychlost

Méné
nez

1,8E-07 | Robot

nakonfigurovano, nebo neni stisknuto (VSTUP
Nizky)

TCP i rychlost kolene omezena na 250 mm/s. \S/Iit;p do
Rychlost Ize ruéné zvysit pomoci ,,posuvniku
rychlosti“ v uzivatelském rozhrani ovladaciho
terminalu, ale po spusténi aktivacniho zafizeni se
omezeni rychlosti znovu nastavi na 250 mm/s.
Doporuceni: Pouzivejte se VSTUPEM 3PE TP
a/nebo 3 Position Enabling Device. Pokud je VSTUP
Freedrive vysoky, robot vstoupi do Freedrive pouze | Méné
VSTUP tehdy, pokud jsou splnény nasledujici podminky: nez
FREEDRIVE * Neni stisknuto tlagitko 3PE TP 1.8E-07 | Robot
Vstup do
* 3 Pozice Povoleni VSTUPU zafizeni bud neni | SF2

18.3. Tabulka 2

Roboty e-Series splfiuji normu ISO 10218-1:2011 a pfislusné ¢asti normy ISO/TS 15066. Je dllezité
si uvédomit, ze vétSina normy ISO/TS 15066 je zamérena na integratory, nikoli na vyrobce robotu.
ISO 10218-1:2011, odstavec 5.10 podrobnosti kolaborativniho provozu 4 techniky kolaborativniho
provozu, jak je vysvétleno nize. Je velmi dllezité si uvédomit, Ze kolaborativni provoz se v
AUTOMATICKEM rezimu povazuje za APLIKACI.

UR3e
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# 1SO10218-1

Technika

Vysvétleni

UR e-Series

Kolaborativni
provoz, edice

Monitorované

Stav zastaveni, kdy je poloha
drzena v klidu a je
monitorovana jako
bezpec€nostni funkce.
Zastaveni kategorie 2 je
povoleno pro automatické
resetovani. V pfipadé

Ochranné zastaveni
robott UR je
monitorované
bezpecCnostni zastaveni,
viz SF2 na strané 1. Je

1 2011, bezpecnostni resetovani a opétovného pravdépodobné, ze v
odstavec zastaveni spusténi provozu po budoucnu nebude
5.10.2 bezpecnostnim ,monitorované

monitorovaném zastaveni viz | bezpec¢nostni zastaveni®

ISO 10218-2 a ISO/TS 15066, | nazyvano formou

protoze obnoveni nesmi kolaborativniho provozu.

zpUsobit nebezpecné

podminky.

Jedna se v podstaté o

individualni a pfimou osobni

kontrolu, kdyz je robot v

automatickém rezimu.

Zafizeni pro manualni vedeni | RoPoty UR neumoziuiji

musi byt umisténo v blizkosti | Manualni vedeni pro

koncového efektoruamusi | kolaborativni provoz. S
Kolaborativni zahrnovat nasledujici prvky: | 1000ty UR je dodavan
provoz, edice - * tlagitko nouzového termln'al pro malnualnl :

2 12011 Manualni Jastaveni vedeni (volnobéh), ten je

’ vedeni vSak uréen pro
odstavec - L x s -
510.3 * tfipolohové aktivacni programovani v

zarizeni manualnim rezimu,

* monitorovanou nikoli pro kolabor?tlv’nl
bezpecnostni funkci prgvoz v automatickem
zastaveni rezimu.

* nastavitelnou
monitorovanou funkci
bezpecné rychlosti
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#

ISO 10218-1

Technika

Vysvétleni

SSM je robot udrzujici odstup
od jakéhokoli operatora
(¢lovéka). To se provadi
pomoci monitorovani
vzdalenosti robotického
systému od bezpecnostni
hranice, ¢imz je zajiSténa
MINIMALNI OCHRANNA
VZDALENOST. Obvykle se to
provadi pomoci citlivych
ochrannych prostfedkt (SPE),
zejména bezpecnostniho
laserového skeneru, ktery
detekuje naruseni smérem k
robotickému systému.

Tato SPE zpusobuije:

1. dynamické zmény
parametrll pro omezujici
bezpecnostni funkce;

UR e-Series

Pro usnadnéni SSM
maji roboty UR
schopnost pfrepinat mezi
dvéma sadami
parametr(i pro
bezpecnostni funkce s
konfigurovatelnymi
limity (normalnimi a
omezenymi). Viz
Omezeny rezim na
strané 4. Normalni
provoz lze obnovit, kdyz
neni zjisténo zadné
naru$eni Mlze to byt
také zplsobeno

Kolaborativni Ejenzkiczcnostnl nebo bezpecénostnimi
3 | Sor, 7 monitorovani | 2. podminky pezpenostir
’ rychlosti a monitorovaného _ _
odstavec separace bezpecnostniho hranicemi. S rotv)f)ty’ UR
5.10.4 (SSM) zastaveni. Ize snaldno p?u2|t ,\nce
bezpecnostnich zén.
Po zjisténi naruseni, pfi Napriklad jedna
kterém doSlo k opusténi bezpecnostni zona
detekéni zény ochranného muze byt pouzita pro
zafizeni, mUze robot: ,omezena nastaveni“ a
1. pokradovats ,vyasimi« | dalsihranice zony se
normalni limity pouziva jako vstup pro
bezpecnostni funkce v | 0chranné zastaveni
pFipadé 1) vyse. robota UR. Omezené
limity mohou také
2. obnovit provoz v zahrnovat snizené
pripade 2) uvedenem | 4staveni omezeni doby
vyse a vzdalenosti zastaveni -
V pripadé 2) 2) dojde k pro omezeni pracovniho
obnoveni provozu po a podlahového prostoru.
monitorovaném
bezpecnostnim zastaveni, viz
pozadavky ISO 10218-2 a
ISO/TS 15066.
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# 1SO10218-1

Technika

UR e-Series

Kolaborativni
provoz, edice
4 | 2011,
odstavec
5.10.5

Omezeni
vykonu a sily
(PFL) vlastni
konstrukci nebo
ovladanim

Vysvétleni

Jak dosahnout PFL je
ponechano na vyrobci robotu.
Konstrukce robota a/nebo
bezpecnostni funkce omezi
pfenos energie z robota na
operatora. Pokud je prekrocen
jakykoli limit parametr(i, dojde
k zastaveni robota. Aplikace
PFL vyzaduji zvazeni
APLIKACE ROBOTA jako
celku (v€etné koncového
efektoru a obrobku (obrobku),
aby zadny kontakt nemohl
zpusobit zranéni. Provedena
studie hodnoatila tlaky
dostaéuijici pro NASTUP
bolesti, nikoliv nasledné
zranéni. Viz pfiloha A. Viz
ISO/TR 20218-1 Koncové
efektory.

Specialné navrzené
roboty UR dokazou
omezit vykon a silu tak,
aby umoznovaly
kolaborativni aplikace,
kde robot muze pfijit do
kontaktu s operatorem,
ale pfitom nezpUsobi
zadné zranéni. Roboty
UR maji bezpecnostni
funkce, které Ize pouzit k
omezeni pohybu,
rychlosti, hybnosti, sily,
vykonu a dalSich
parametru robota. Tyto
bezpecnostni funkce se
pouzivaiji v aplikaci
robota ke snizeni tlakt a
sil zplisobenych
koncovym efektorem a
obrobkem (obrobky).
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19. Cast I
Prirucky k rozhrani PolyScope
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20. Uvod UNIVERSAL ROBOTS

20. Uvod

Popis Tato softwarova pfiru¢ka obsahuje zakladni informace potfené k zahajeni
pouzivani robota Universal Robots.

POZNAMKA

Pfed prvnim zapnutim robota si prectéte nasleduijici
kapitoly:

* Prectéte si bezpecnostni pokyny v popisu hardwaru,
ktery najdete v baleni.

* Nastavte parametry bezpecnostni konfigurace
definované na zakladé posouzeni rizik (viz
21. Bezpecnostni konfigurace softwaru na
strané 143).

VSechny funkce pro pouzivani rozhrani PolyScope najdete v této pfirucce.
Vlastni dokumentaci k rozsifeni URCap si muzete vyzadat od tfeti strany,
ktera je jeho poskytovatelem.

Spolu s touto softwarovou pfiru¢kou se da pouzit Prirucka ke skriptovani,
pokud se chystate vytvaret skripty pro své robotické programy

20.1. Zakladni informace o ramenu robota

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

* Zakladna: kde je robot namontovan.
* Rameno a Loket: provedte vétSi pohyby.
* Zapésti 1 a Zapésti 2: pro provedeni jemnéjSich pohyba.

* Zapésti 3: misto, kde je nastroj pfipevnén k pfirubé nastroje.
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20.2. Instalace

Popis Nainstalujte a zapnéte robotické rameno a ovladaci jednotku, abyste mohli
zacit pouzivat PolyScope.
Podrobné pokyny k instalaci viz Pfiru¢ka pro instalaci hardwaru

Instalace robota Pred dalSim pokracovanim musite sestavit rameno robota, ovladaci
jednotku a ovladaci terminal.

1. Vybalte rameno a ovladaci jednotku robota.
2. Postavte rameno robota na pevny povrch bez vibraci.

Ovétfte, ze povrch vydrzi alespon desetinasobek plné sily to€ivého
momentu kloubu zakladny a unese alespon pétinasobek hmotnosti
ramene robota.

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

5. Zapoijte sitovy nebo hlavni napajeci kabel ovladaci jednotky.

c VAROVANI
Nezajisténi ramene robota k pevnému povrchu maze vést

ke zranéni zpusobenému padem robota.

* Ensure the robot arm is secured to a sturdy surface

Zapnuti/vypnuti Ovladaci jednotka obsahuje prevazné fyzicke elektrické vstupy/vystupy,

ovladaci jednotky které pfipojuji rameno robota, pfenosny ovladaci terminal a veSkera
periferni zafizeni. Aby bylo mozné zapnout rameno robota, je hutné
zapnout ovladaci jednotku.
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Inicializace

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

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

3. Muze se zobrazit uvodni obrazovka s vyzvou k zahajeni
programovani robota.

Co potfFebujete udélat jako prvni?

R i 2

SPUSTIT PROGRAM NAPROGRAMOVAT ROBOT KONFIGUROVAT INSTALACI
ROBOTA

O Toto hl&d&eni znovu nezobrazovat

P¥i prvnim spusténi se muze zobrazit dialogové okno Nelze pokracovat.
Vyberte Pfejit na inicializaéni obrazovku, ¢imz se pfesunete na
inicializacni obrazovku.
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Stav ramene robota signalizuje tlacitko Inicializovat v levé dolni ¢asti
obrazovky pomoci nasleduijicich barev:

* Cervena Vypnuto. Rameno robota je v pozastaveném stavu.

* Zluta Klidovy stav. Rameno robota je zapnuto, ale neni pfipraveno k
béznému provozu.

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

R 2 ¢ QM

Stav robota

Naklad Robot

1 Kdocasnému potlaceni instalacniho nakiadu se pouziva aktivni nékiad.

Altivni néklad [+ Payload v s
Néidad 0,000 [IL

O Heer
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Spusténi Musite spustit robota. Tim se vypne brzdovy systém a robot bude moci
zapnout volnobéh.

A\

A\

UPOZORNENI

Pokud pfed spusténim robotického ramene neovérite
uzite€né zatizeni a instalaci, mize dojit ke zranéni osob
anebo poskozeni majetku.

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

UPOZORNENI
Nespravné nastaveni uziteCného zatizeni a instalace brani
spravné funkci ramene robota a ovladaci jednotky.
* Vzdy zkontrolujte, zda je uzitecné zatizeni a
nastaveni instalace spravné.

POZNAMKA

Zkontrolujte, zda ma rameno robota dostatek prostoru a
mUze volné pracovat.

POZNAMKA

Spusténi robota pfi nizSich teplotach mlze mit za nasledek
nizSi vykon nebo zastaveni v disledku viskozity oleje a
maziva v zavislosti na teploté.

* Spusténi robota pfi nizkych teplotach maze
vyzadovat zahfivaci fazi.
Viz podplrny ¢lanek Osvédcené postupy pro spusténi
robota v chladném prostredi na universal-robots.com
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Spusténi robota

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

2. Klepnutim na tlac¢itko START uvolnéte brzdy.

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

* Pfi spusténi rozhrani PolyScope klepnutim na tlaCitko ZAP aktivujte
rameno robota. Barva stavového indikatoru se pak zméni na zlutou,
¢imz signalizuje zapnuti a klidovy stav robota.

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

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

* Pokud ovéfeni umisténi probéhne uspésné, klepnéte na tladitko
Start pro uvolnéni brzd vSech kloubl a rameno robota bude
pfipraveno na bézny provoz.

Inicializace ramene robota

UR3e
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20.3. Prehled rozhrani PolyScope

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

* A: Zahlavi s ikonami/kartami ke zpfistupnéni interaktivnich
obrazovek.

* B: Zapati s tlacitky, ktera ovladaji nacteny program/programy.

* C: Obrazovka s poli a moznostmi, které Fidi a monitoruji akce robota.

Pouziti dotykové Citlivost na dotyk je navrzena tak, aby se zabranilo nesprdvnému vybéru
obrazovky na PolyScope a aby se zabranilo neo¢ekdvanému pohybu robota.
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Dotykovy displej prenosného ovladaciho terminalu je optimalizovan pro
pouziti v primyslovém prostiedi. Na rozdil od spotfebni elektroniky je
citlivost dotykové obrazovky pfenosného ovladaciho terminalu
konstruk&né odolnéjsi vici faktoriim okolniho prostredi, jako jsou:

* kapky vody a/nebo kapky chladiciho média stroje

* emise radiovych vin

* jiny Sum vydavany v provoznim prostredi.
NejlepSich vysledk dosahnete vybérem polozek na obrazovce Spickou
prstu.
V této prirucce se tomu fika ,klepnuti®.

V pfipadé potfeby Ize k vybéru na obrazovce pouzit komercné vyrabény
stylus.
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20.3.1. Ikony/karty v PolyScope

Popis

Ikony/funkce v
zahlavi

Provozni rezimy

Dalkové ovladani

Nasledujici ¢ast uvadi a definuje ikony/karty a tlacitka v rozhrani PolyScope.

Spustit predstavuje jednoduchy zpusob ovladani robota pomoci
predem sestavenych programu.

== Program vytvafi a/nebo upravuje programy robota.

» Instalace konfiguruje nastaveni ramene robota a externi vybaveni,
napft. pro montaz a bezpecnost.

Pohyb ovlada a/nebo upravuje pohyby robota.

yill Pomoci V/V Ize sledovat a nastavovat aktualni V/V signaly z ovladaci
jednotky robota a naopak.
E Protokol oznacuje stav robota a také pfipadné varovné nebo
chybové zpravy.

ABCDE

default* D i E . ° . ,

el Spravce programu a instalaci vybere a

zobrazi aktivni program a instalaci (viz 28.1. Spravce soubor na
strané 357). Spravce program( a instalaci zahrnuje nasleduijici: Cesta k
souboru, Novy, Otevfit a Ulozit.

Novy...vytvofi novy program nebo instalaci.

Oteviit...otevfe dfive vytvoreny a uloZzeny program nebo instalaci.

Funkce Ulozit... se pouziva k ulozeni programu €i instalace nebo
obou téchto polozek najednou.

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

m Manualni oznacuje, Ze je provozni rezim robota nastaven na
Manualni. Klepnutim na néj pfepnete do automatického provozniho rezimu.

Ikony pro mistni a vzdaleny rezim jsou pfistupné pouze v pfipadé, ze
aktivujete dalkové ovladani.
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Ikony/funkce v
zapati

Vysokorychlostni
manualni rezim

Ikona Lokalni oznacuje, Ze robota Ize ovladat lokélné. Klepnutim na
ikonu se prepina na Dalkové ovladani.

'l [kona Dalkovy oznacuje, ze robota Ize ovladat na dalku. Klepnutim
na ikonu se prepina na Mistni ovladani.

CCCC
Pfehled zabezpec&eni zobrazi aktivni bezpe€nostni konfigurace.

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

E Inicializace fidi stav robota. Je-li CERVENE, stiskem tladitka se
robot aktivuje.

Wychlost 100% Posuvnik rychlosti ukazuje v redlném ¢ase relativni
rychlost, kterou se rameno robota pohybuje, a to s ohledem na
bezpec€nostni nastaveni.

Simulation .
Tlacitkem Simulace Ize prepinat

provadéni programu mezi simulacnim rezimem a skuteCnym robotem. V
simula¢nim rezimu se rameno robota nepohybuje. Z tohoto divodu robot
nemUze v pfipadé kolize poSkodit sdm sebe ani zafizeni v blizkém okoli.
Pokud si nejste jisti, co bude rameno robota provadét, pouzijte k
odzkousSeni programu simulacni rezim.

E] Prehrat spusti aktualné nacteny program robota.

E Krok umoznuje spusténi programu v jednom kroku.

E Zastavit zastavi aktualné nacteny program robota.

Manualni vysoka rychlost je funkce Hold-to-Run (samocinny navrat do

vychozi polohy), kterd je k dispozici pouze v manualnim rezimu, kdyz je
nakonfigurovano tfipolohové aktivacni zafizeni.

s
Manual High Speedallows both tool speed and elbow speed to
temporarily exceed 250mm/s.
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20.4. Volnobéh

Popis

Aktivace volnobéhu

Volnobé&h umozniuje manualni pfemisténi ramena robota do pozadovanych
pozic a/nebo poloh.

Klouby se pohybuji s malym odporem, nebot brzdy jsou odbrzdény. BEhem
manualniho pohybu je rameno robota v rezimu volnobéhu (viz Operational
mode na strané 140).

Jakmile se robotické rameno v rezimu volnobéhu pfiblizi k pfedem
definovanému limitu nebo roviné (viz 21.8. Bezpecnostni omezeni
softwaru na strané 160), dojde ke zvySeni odporu.

V dasledku toho je k pfemistovani robota do jiné polohy nutné pusobit
potfebnou silou.

VAROVANI
V dusledku neo¢ekavaného pohybu muze dojit k Urazu

obsluhy.
* Ovérte, zda se nakonfigurované uzitecné zatizeni
skute&né pouziva.

* QOvérte, zda je spravné uziteCné zatizeni bezpecné
pfipevnéno k pfirubé nastroje.

Rezim Freedrive Ize aktivovat nasledujicimi zpisoby:
* Pouziti 3PE Pfenosného ovladaciho terminalu

* Pouzijte na robotu volnobéh (viz 21.7. Bezpecnostni V/V na
strané 155)

* Pouzijte Akce V/V (viz 24.4. Nastaveni V/V na strané 303)

POZNAMKA

Povoleni volnobéhu béhem pohybu ramene robota muize
zpUsobit jeho posunuti, coz mize mit za nasledek chyby.

* Nepovolujte volnobéh ve chvili, kdy na robota vyvijite
tlak nebo jste s nim v kontaktu.
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pfenosny ovladaci
terminal

Volnobé&h na robotu

Zpétné fizeni

Pouziti tlacitka na ovladacim panelu 3PE k aktivaci volnobéhu ramene
robota:

1. Vrychlém sledu lehce stisknéte a poté lehce stisknéte a podrzte
tlacitko na 3PE.

Nyni mUzete rameno robota pfesunout do poZzadované polohy, pficemz
neustale lehce tisknete tlacitko.

Pokud chcete aktivovat volnobéh k posunuti ramene robota, pak:

1. Stisknéte a podrzte tlacitko spina¢e nakonfigurovaného pro
volnobéh.

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

3. V pripadé potfeby muzete urcit typ funkce vybérem moznosti z
rozeviraciho seznamu Funkce.

Rameno robota se mlze zastavit, pokud se pfiblizi ke scénafi
singularity. Pokud chcete pokra¢ovat v pohybu, klepnéte na
V8echny osy jsou volné na panelu Volnobéh (viz 20.4.1. Panel
volnobéhu na strané 131).

4. Presunte rameno robota podle potieby.

Béhem inicializace ramena robotu, Ize pfi odbrzdéni pozorovat mensi
vibrace. V nékterych situacich, napfiklad kdyz je robot blizko kolize, jsou
tyto vibrace nezadouci. Pouzijte zpétny chod k vynucenému nastaveni
konkrétnich kloubt do pozadované polohy bez uvolnéni vSech brzd v
rameni robota.

Metody zpétného chodu, viz 20.5. Zpétné fizeni na strané 132
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20.4.1. Panel volnobéhu

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

Program Prom&nné
Jméno ~ Hodnota ~ Popis >
<nepojmenovana>* ~
Stav
Zastaveno Sti ;\xgérs‘ib\e:h: rste
Omezené oviadani
Aktivni TCP: TCP
Prvek: Zékiadna v
Ovlédéni
9
aH L o= X
O Zobrazit pouze oblbené prom&nné

O B&2ny

Panel volnobéhus LED dioda na stavovém fadku na panelu Freedrive ukazuje:

LED * Kdyz se jeden nebo vice kloubu blizi limitdm kloub.

* Kdyz se umisténi robota blizi k singularité. Odpor se zvySuje s tim,
jak se robot pfiblizuje k singularité, takze je tézké jej umistit do
polohy.

Freedrive
Press & Hold

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

aH L o= X

All axes are free
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Ikony Muzete uzamknout jednu nebo vice 0s, coz umozni Stfedovému bodu nastroje
(TCP) pohybovat se v urcitém sméru, jak je definovano v tabulce nize.

r@* Pohyb je povolen pfes vSechny osy.
VSechny osy jsou volné

<

Pohyb je povolen pouze pfes osy Xa Y.

Rovina

__/L_ Pohyb je povolen pres vSechny osy, bez
rotace.

Posun

7

£y Pohyb je povolen ve vSech osach
sférickym pohybem kolem TCP.

Rotace

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

pfipojen nastroj, mlaze zpusobit skfipnuti.

* Pfi pohybu ramene robota v kterékoli z os dbejte zvySené
opatrnosti.

20.5. Zpétné fizeni

Popis Zpétny chod se pouziva k vynucenému nastaveni konkrétnich kloubt do
pozadované polohy bez uvolnéni vSech brzd v rameni robota.
To je nékdy nutné, pokud je rameno robota blizko kolizi a vibrace
doprovazejici uplny restart nejsou zadouci.
Pokud je pouzivan volnobéh, pohyb v kloubech se zda byt téZky.
Pro zapnuti volnobéhu mUizete pouzit nékterou z nasledujicich metod:
* prenosny ovladaci terminal
* 3PE zafizeni/spinac

* Volnobéh na robotu
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pfenosny ovladaci Pokud chcete pomoci tlaCitka na 3PE ovladacim terminalu aktivovat zpétny
terminal chod ramene robota.

1. Na obrazovce Spousténi klepnéte na ZAPNOUT, ¢imz se spusti
napajeci sekvence.

2. Kdyz je robot ve stavu Zastaveni pomoci 3PE ovladaciho
terminalu, lehce stisknéte a poté znovu lehce stisknéte a podrzte
tlacitko na 3PE.

Stav robota se zméni na Zpétny chod.

3. Nyni muzete vyvinout silny tlak, abyste uvolnili brzdu v
pozadovaném kloubu a posunuli rameno robota.
Dokud je na tlaCitko 3PE vyvijen mirny tlak, je zapnuta funkce Zpétny
chod, coz umoznuje pohyb ramene.

3PE zarizeni/spina€ Pokud chcete pomoci 3PE ovladaciho terminalu/spinace aktivovat zpétny
chod ramene robota.

1. Na obrazovce Spousténi klepnéte na ZAPNOUT, ¢imz se spusti
napajeci sekvence.

2. Kdyz je robot ve stavu Zastaveni pomoci 3PE ovladaciho
terminalu, lehce stisknéte a poté znovu lehce stisknéte a podrzte
tlacitko na 3PE.

Stav robota se zméni na Zastaveni pomoci 3PE.

3. Stisknéte a podrzte 3PE zafizeni/spinac.
Stav robota se zméni na Zpétny chod.

4. Nyni mGzete vyvinout silny tlak, abyste uvolnili brzdu v
pozadovaném kloubu a posunuli rameno robota.
Dokud drzite 3PE ovladac/vypinac a tlaCitko 3PE/TP, je zapnuta
funkce Zpétny chod, coz umoznuje pohyb ramene.

Volnobéh na robotu Pokud chcete aktivovat volnobéh ke zpétnému posunuti ramene robota.

1. Na obrazovce Spousténi klepnéte na ZAPNOUT, ¢imz se spusti
napajeci sekvence.

2. Kdyz je robot ve stavu Zastaveni pomoci 3PE ovladaciho
terminalu, stisknéte a podrzte tlaCitko Zpétny chod robota.
Stav robota se zméni na Zpétny chod.

3. Nyni muzete vyvinout silny tlak, abyste uvolnili brzdu v
pozadovaném kloubu a posunuli rameno robota.
Dokud je na tlaCitko Volnobéh na robotu vyvijen mirny tlak, je
zapnuta funkce Zpétny chod, coz umoziiuje pohyb ramene.
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20.5.1. Inspekce zpétného chodu
Popis Pokud je robot blizko kolizi s jinym pfedmétem, muzete pomoci funkce
Zpétny chod rameno robota pred inicializaci pfesunout do bezpecéné

pozice.

pfenosny ovladaci terminal

Aktivace zpétného 1. Stisknutim tlacitka ZAPNOUT zapnéte napajeni. Stav se zméni na
chodu Robot je aktivni

2. Stisknéte a podrzte Freedrive. Stav robota se zméni na Zpétny chod

3. Pohybuijte robotem jako v rezimu Freedrive. Brzdy kloubt se v
pripadé potfeby uvolni, jakmile je aktivovano tlacitko Freedrive.

POZNAMKA
V rezimu zpétného chodu se robot pohybuje ztézka.

POVINNA AKCE
Musite otestovat rezim zpétného chodu na vSech kloubech.

Nastaveni Ovérte, zda je nastaveni bezpecnosti robota v souladu s vyhodnocenim
bezpedénosti rizik instalace robota.
Dodatecné : . Y , . : _— ,
- . Zkontrolujte, které bezpecnostni vstupy a vystupy jsou aktivni a zda je Ize

bezpecnostni vstupy ivr S

, . spoustét pfes PolyScope nebo externi zafizeni.
a vystupy stale
funguiji

20.6. Rychlé spustéeni systému
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Rychlé spusténi POVINNA AKCE
systému
Pfed zahajenim prace v PolyScope zkontrolujte spravnost

instalace ramene robota a ovladaci jednotky.

Timto zplisobem miizete rychle spustit robota.

1. Stisknéte tlacitko nouzového zastaveni na Pfenosném ovladacim
terminalu.

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

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

4. V dialogovém okné klepnéte na tlacitko Pfejit na obrazovku
Inicializace a otevrete obrazovku Inicializace.

5. Uvolnénim tlacgitka nouzového zastaveni zménite stav robota z
Nouzového zastaveni na Vypnuty.

6. Opustte pracovni prostor robota.

7. Na obrazovce Inicializace robota klepnéte na tlacitko ZAPNOUT a
povolte zménu stavu robota na Ne€inny.

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

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

POZNAMKA
Naucte se programovat robota Universal Robots na adrese

www.universal-robots.com/academy/
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20.7. Prvni program

Popis

Program je seznam prikaz, které uréuji ¢innost robota. Pro vétSinu ukoll
se programovani provadi vyhradné pomoci software PolyScope. PolyScope
umoznuje naucit rameno robota, jak se pohybovat pomoci fady bodu trasy
s cilem vytvofit trajektorii, kterou ma rameno robota sledovat.

K pfesunuti ramene robota do pozadované polohy pouzijte kartu Pohyb

(viz 25. Karta Pohyb na strané 342) nebo polohu naprogramujte pretazenim
ramene robota na pozadované misto, zatimco drzite tlaCitko Volnobéh v
horni ¢asti prenosného ovladaciho terminalu.

Muzete vytvofit program, ktery maze odesilat V/V signaly do jinych stroja v
urcitych bodech cesty robota a provadét pfikazy jako pokud... pak a cyklus
na zakladé proménnych a V/V signalu.
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Vytvorit jednoduchy
program

1.

V zahlavi PolyScope Cesta k souboru, stisknéte Novy... a zvolte
Program.

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

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

Na obrazovce Move Tool (Pfesunout nastroj) pfesurite rameno
robota stisknutim Sipek pohybu.

Rameno robota mlizete také presunout podrzenim tladitka Freedrive
a zatazenim ramene robota do pozadovanych pozic.

Kdyz je rameno robota v patfi¢né poloze, stisknéte OK a novy bod
trasy se zobrazi jako Bod trasy_1.

Pro vytvoreni bodu trasy _2
postupujte podle krokl 2 az 5.

Uvolnéte se, podrzte tlaCitko nouzového zastaveni a v zapati
PolyScope stisknéte tlacitko Play , aby se robotické rameno
pohybovalo mezi Waypoint_1 a Waypoint_2.

Gratulujeme! Nyni jste vytvofili prvni program pro robota, ktery
pohybuje ramenem mezi dvéma danymi body trasy.

POZNAMKA
1. Davejte pozor, aby robot nenarazil do sebe sama

nebo do jiné prekazky, mohl by se poskodit.

2. Toto je pouze stru¢ny navod, jehoz ucelem je
ukazat, ze prace s robotem UR neni naro¢na.
Predpoklada se, ze prostredi bude bezpecné a
uzivatel bude jednat velmi opatrné. NezvySujte
rychlost nebo zrychleni nad ramec vychozich
hodnot. Pfed uvedenim robota do provozu vzdy
provedte posouzeni rizik.

c VAROVANI
Dejte si pozor na hlavu, i celé télo udrzujte mimo dosah

(pracovni prostor) robota. Prsty nepokladejte na mista, kde
by se mohly zachytit.

UR3e
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20.8. Kyberneticka bezpecnost robota

Popis

Pfedpoklady
kybernetické
bezpecnosti

ZvySeni
kybernetické
bezpedénosti

Pred implementaci kybernetické bezpe&nosti musite provést posouzeni
rizik:
* ldentifikovat hrozby

* Definovat divéryhodné zény a kanaly

* Specifikovat pozadavky jednotlivych komponent v aplikaci

Predtim, nez vas systém dosahne zabezpeleného stavu provozu, zajistéte
nasledujici:
* Dobfe rozumite obecnym principim kybernetické bezpecénosti a

pokrocilym technologiim, které jsou pouzity u vaseho robota od
Universal Robots.

* Pfijmete opatfeni fyzické bezpecnosti, abyste umoznili fyzicky pfistup
k robotu pouze davéryhodnému personalu.

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

PrestoZe PolyScope obsahuje mnoho funkci pro zabezpeceni sitového
pfipojeni, mlzete posilit zabezpeceni dodrzovanim nasledujicich pokynu:

* Pfed pfipojenim robota k siti vZdy nastavte heslo spravce (viz 29.2.
Nastaveni na strané 362).

* Co nejvice omezte pfistup robota k siti pomoci integrovaného
nastaveni.

* Néktera komunikacéni rozhrani neobsahuji zadny zplisob ovérovani
pripojeni. V nékterych pfipadech se jedna o bezpecénostni riziko.

* Pokud pozadujete vzdaleny pfistup k rozhranim pro fizeni pohybu
robota, nastavte ovéfené a zabezpecené pfipojeni pomoci mistniho
presmérovani portl (viz 29.2. Nastaveni na strané 362)).

Napfiklad: Ridici (dashboard) server a Primarni/Sekundarni rozhrani
klienta a Rozhrani klienta v redlném Case.

* Pred vyfazenim z provozu odstrarite z robota citliva data. Vénujte
zvlastni pozornost URCaps (viz 23.10. URCaps na strané 284) a
udajum ve slozce programu.
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20.9. Vyber provozniho rezimu

Popis

Mode switching

Provozni rezimy jsou aktivovany pfi konfiguraci tfipolohového aktivac¢niho
zarizeni, nastaveni hesla, definovani konfigurovatelnych vstupu/vystupt
provozniho rezimu nebo prostfednictvim fidiciho (dashboard) serveru. (viz
Pouzivani fidiciho serveru na strané 142)

Robota mUizete uvést do automatického nebo do manualniho rezimu:
Automaticky rezim Po aktivaci muze robot provadét pouze preddefinované
ulohy. Je-li nakonfigurovano tfipolohové aktivacni zafizeni, karta Pohyb a
rezim Freedrive nejsou k dispozici. Nelze ménit ani ukladat programy a
instalace.

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

VAROVANI
Bezpecnostni zastaveni v automatickém rezimu lze

aktivovat pouze v automatickém rezimu, takze tato
ochranna funkce je aktivni pouze v automatickém rezimu.

Operational mode Manual Automaticky
Freedrive X *
Pfesunout robota

pomoci Sipek na karté X *
Presunout

Posuvnik rychlosti X X**
Upravit & ulozit instalaci

programu & X

Spustit programy Snizena rychlost*** *
Spustit program z «

vybraného uzlu

*Only when no Three-Position Enabling Device is configured.

** The Speed Slider on the Run Screen can be enabled in the
PolyScope Settings.

***If a Three-Position Enabling Device is configured, the robot
operates at Manual Reduced Speed unless Manual High Speed is
activated.

UR3e
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Na co si dat pozor A

pfi prepnuti rezimu POZNAMKA

* Robot spole¢nosti Universal Robots mize byt
vybaven tfipolohovym aktivacnim zafizenim. Pokud
posouzeni rizik toto zafizeni vyZaduje, musi se

pfipojit pfed pouzitim robota.

* Neni-li nakonfigurovano tripolohové aktivacni
zafrizeni, rychlost se v manualnim rezimu nesnizi.

c VAROVANI
* Pfed vybérem automatického rezimu je nutné

obnovit plnou funk&nost u vS§ech pozastavenych
bezpecCnostnich opatfeni.

* Béhem manualniho provozniho rezimu musi byt
vSechny osoby pokud mozno mimo zabezpeceny
prostor.

* Zafizeni, které se pouziva k prepinani mezi
provoznimi rezimy, je nutné umistit mimo
zabezpeceny prostor.

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

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

Pouzivani 1. Klepnéte na kartu Instalace a vyberte Bezpecnostni V/V.
bezpeénostniho
vstupu provozniho
rezimu

2. Konfigurace vstupu operac¢niho rezimu. V rozeviraci nabidce se
zobrazi moznost konfigurace.

* Pokud je Vstup provozniho rezimu nizky, robot je v
Automatickém rezimu.

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

POZNAMKA
Voli¢ fyzického rezimu, je-li pouzit, musi pIné vyhovovat

normé ISO 10218-1: ¢lanek 5.7.1 pro vybér.
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PfFepinani rezimu 1. Chcete-li pfepinat mezi rezimy, v zdhlavi vyberte ikonu profilu.

* Automaticky oznacuje, Ze je provozni rezim robota nastaven
na Automaticky.

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

Je-li zapnuta konfigurace bezpecnostnich V/V s tfipolohovym aktivacnim
zarizenim, PolyScope je automaticky v manualnim rezimu.

Pouzivani fidiciho 1. Pripojte se k fidicimu serveru.

serveru 2. Pouzijte pfikazy Nastavit provozni rezim.
* Nastavit automaticky provozni rezim
* Nastavit manualni provozni rezim

* Vymazat provozni rezim

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

Tfipolohové aktivaéni Je-li nakonfigurovano tfipolohové aktivacni zafizeni a provozni rezim je v

zarizeni manualnim rezimu, Ize robotem pohybovat pouze stiskem tfipolohového
aktivacniho zafizeni. Pfipojeni a konfigurace tfipolohového aktiva¢niho
zafizeni zpfistupni automatické zastaveni ochranného rezimu.
Tripolohové aktiva¢ni zafizeni nema v automatickém rezimu zadny vliv.

Vysokorychlostni The hold-to-run function, Manual High Speed, allows both tool speed and

manualni rezim elbow speed to temporarily exceed 250mm/s. K dispozici je pouze v
pfipadé, Ze je robot v manualnim rezimu a je nakonfigurovano tfipolohové
aktivacni zafizeni. Je-li v manualnim rezimu tfipolohové aktivaéni zafizeni
nakonfigurovano, ale neni stisknuto, robot provede bezpecnostni
zastaveni. K pfepinani mezi automatickym a manualnim rezimem je nutné
tfipolohové aktivacni zafizeni plné uvolnit a znovu stisknout, aby se robot
mohl pohybovat.
PFi pouziti Manualni vysoké rychlosti pouzijte bezpecnostni limity kloub
(viz 21.6.2. Omezeni kloubu na strané 153) nebo bezpe€nostni roviny (viz
Rezimybezpecnostnich rovin na strané 161) k omezeni pohybového
prostoru robota.
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21. Bezpecnostni konfigurace softwaru

Popis V této Casti je popsan pfistup k bezpecnostnimu nastaveni robota. To
obsahuje polozky, které pomahaji s nastavenim bezpecnostni konfigurace
robota.

VAROVANI
Osoba zajistujici instalaci musi pred konfiguraci

bezpecfnostnich nastaveni robota provést posouzeni rizik,
které zajisti bezpecnost personalu a vybaveni v blizkosti
robota. Posouzeni rizik je vyhodnoceni vSech pracovnich
postupu po celou dobu Zivotnosti robota, které se provadi
za uCelem spravného nastaveni bezpecnostni konfigurace.
V souladu s vysledky posouzeni rizik provedeného osobou
zajistujici integraci, je tfeba nastavit nasledujici moznosti.

1. Osoba zajistujici instalaci musi zabranit zménam
bezpec€nostni konfigurace neopravnénymi osobami,
napf. pomoci ochrany heslem.

2. Pouziti a konfigurace bezpecnostnich funkci a
rozhrani pro konkrétni aplikaci robota.

3. Nastaveni bezpec¢nostni konfigurace pro instalaci a
uceni je nutno aplikovat pfed prvnim zapnutim
robotického ramena.

4. VeSkera nastaveni bezpec€nostni konfigurace
pfistupna na této obrazovce a jejich podkartach.

5. Obsluha odpovédna za instalaci musi zajistit, aby
byly ve8keré zmény nastaveni bezpecnostni
konfigurace provadény v souladu s vysledky
posouzeni rizik. Viz Instalacni pfirucka k hardwaru.
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UNIVERSAL ROBOTS 21. Bezpecnostni konfigurace softwaru
Pfistup k Bezpec€nostni nastaveni jsou chranéna heslem a Ize je konfigurovat az po
bezpeénostnim nastaveni a nasledném zadani hesla.
nastavenim Jak otevii bezpec€nostni nastaveni softwaru
softwaru 1. V zahlavi PolyScope klepnéte na ikonu Instalace.

2. V postranni nabidce nalevo od obrazovky klepnéte na polozku
Bezpec€nost.

3. PovSimnéte si, Ze se zobrazi obrazovka Mezni hodnoty robota,
nastaveni jsou vdak nedostupna.

4. Pokud bylo predtim nastavené Bezpe&nostni heslo, toto heslo
zadejte a stisknutim tlacitka Odblokovat zpfistupnéte nastaveni.
Poznamka: Po odemceni bezpecnostniho nastaveni budou veskera
nastaveni aktivni.

5. Pokud chcete vSechna bezpecnostni nastaveni znovu zamknout,
stisknéte kartu Zamknout, pfipadné odejdéte z nabidky Bezpecnost

pryc.

<nepojy
default_

Spusti

v Bezpeénost Pouzitf jinych parametrt bezpecnostnf konfigurace ne téch, které jsou definovény na zdkladé posouzen rizik, miize mit za nésledek
nebezped, kterd nejsou pFiméFens odstranéna, nebo rizika, kterd nejsou dostatedns omezena.

Limity robota
Omezeni
kioubu (@ Prednastavené tovarnf hodnoty o
stesly Nejvice omezené Nejméng omezené
' Poloha
nastroje
Smér nastroje QO Viastni
2 . s .,
Mezni hodnota B&zny Omezeny
Hardware ’
Wykon .
PROFlsafe Hybnost 25,0 10,0 *
Bezpecna Cas zastaven( 400
vychozi pozice
oh Brzdné vzdélenost
Tripolohovy
(T Rychlost néstroje 1500 750 .
EEZEE . 00 oo
> Sbérnice Rychlost lokte 1500 750
Sfa lokte 150,0 120,0 .
Odblokova Zablokovat

O Nap&jenfvypnuto

Dalsi informace o bezpecnostnim systému naleznete v Instalac¢ni
prirucce k hardwaru.
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21.1. Nastaveni bezpecnostniho hesla softwaru

Popis Aby bylo mozné odemknout vSechna bezpecnostni nastaveni, ktera tvori
bezpecCnostni konfiguraci, je nutné nastavit heslo. Pokud zadné heslo
nastavené neni, zobrazi se vyzva k jeho nastaveni.

Jak nastavit
bezpecnostni heslo
softwaru

Bezpecnostni nastaveni znovu zamknete tim, ze klepnete na kartu
Zamknout, pfipadné staci pfejit na obrazovku mimo nabidku Bezpecnost.

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

2. Nalevé strané obrazovky stisknéte v modré nabidce kldvesu Heslo
a vyberte moznost Bezpeénost.

3. V poli Nové heslo zadejte heslo.

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

5. Vlevé spodni ¢asti modré nabidky stisknéte Ukoncit a vratte se na
pfedchozi obrazovku.

Zablokovat
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21.2. Zména bezpecnostni konfigurace softwaru

Popis Zmeény nastaveni bezpe€nostni konfigurace musi byt v souladu s
posouzenim rizik, které provedla osoba zajistujici integraci
(viz Prirucka pro instalaci hardwaru).

Doporuéeny postup
pro integratora: Jak zménit bezpecnostni konfiguraci

1. Ovéfite, zda jsou zmény v souladu s posouzenim rizik provedenym
osobou provadéjici instalaci.

2. Upravte bezpecnostni nastaveni na odpovidajici iroven definovanou
na zékladé posouzeni rizik provedenym osobou provadéjici instalaci.

3. Zkontrolujte, zda jsou aplikovana nastaveni.

4. Do pfiru¢ek pro obsluhu zadejte nasleduijici text:

Pfred zahajenim prace v blizkosti robota se ujistéte, ze je bezpecnostni
konfigurace nastavena ocekavanym zplsobem. To Ize ovéfit napfiklad
pomoci bezpecnostniho kontrolniho souctu v pravém hornim rohu rozhrani
PolyScope, zda v ném nedoslo ke zménam. (Viz 21.3.1. BezpecCnostni
kontrolni soucCet na strané 147).
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21.3. Pouziti nové konfigurace zabezpeceni softwaru
Popis PFi provadéni zmén konfigurace je robot vypnuty.

Zmény se projevi az po klepnuti na tlacitko Pouzit.

Robota nelze znovu zapnout, dokud nezvolite Pouzit a restartovat a
vizualné nezkontrolujete bezpe€nostni konfiguraci robota, ktera se z
bezpecénostnich divodl zobrazuje ve vyskakovacim okné v jednotkach Sl.
Vybérem moznosti Vratit zmény se muzete vratit k predchozi konfiguraci.
Po dokonceni vizualni kontroly mizete vybrat moznost Potvrdit
bezpeénostni konfiguraci a zmény se automaticky ulozi jako soucast
aktualni instalace robota.

21.3.1. Bezpecnostni kontrolni soucet

Popis Ikona Pfehled zabezpeé&eni zobrazi vasi aktivni bezpecnostni konfiguraci
robota.

CcCcccC
CCcccC

Muze mit Ctyfi nebo osm Cislic.

CtyFmistny kontrolni souéet se &te shora dolil a zleva doprava, zatimco
osmimistny kontrolni soucet se Cte zleva doprava, horni fadek jako prvni.
Ruzné typy textu a/nebo barev oznacuji zmény provedené v bezpecnostni
konfiguraci.

Pfehled zabezpec&eni se zméni, pokud zménite nastaveni Bezpeénostni
funkce, protoze Pfehled zabezpedeni je generovan pouze bezpecnostnim
nastavenim.

Pro potvrzeni vaSich zmén musite zmény uplatnit v Bezpe€nostni
konfiguraci pro Pfehled zabezpeceni.
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21.4. Bezpecnostni konfigurace bez pfenosného
ovladaciho panelu

Popis Robota Ize pouzivat bez pfipojeni pfenosného ovladaciho panelu. Po
odpojeni ruéniho ovladaciho panelu je tfeba definovat jiny zdroj nouzového
zastaveni. Je tfeba specifikovat, zda je pfipojen ruéni ovladaci panel, aby
nedoslo ke spusténi signalu poruseni bezpecnosti.

UPOZORNENI
Pokud je rucni ovlddaci panel demontovan nebo odpojen

od robota, tladitko nouzového zastaveni jiz nebude aktivni.
Rucni ovladdaci panel je nutné odebrat z blizkosti robota.

Jak bezpeénost Robota Ize pouzivat bez rozhrani PolyScope jako programovaciho
odstranit pfenosny  rozhrani.
ovladaci panel Jak nakonfigurovat robota bez pfenosného ovladdaciho panelu

1. V zahlavi klepnéte na polozku Instalace.

2. V nabidce vlevo klepnéte na polozku Bezpeénost a vyberte moznost
Hardware.

3. Zadejte bezpecnostni heslo a Odblokujte obrazovku.

4. Pokud chcete pouzit robota bez rozhrani PolyScope, zruste vybér
moznosti PFfenosny ovladaci panel.

5. Pro pouziti zmén klepnéte na Ulozit a restartovat.

21.5. Bezpecnostni rezimy softwaru
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Popis Za normalnich podminek, tj. kdyZ nedochazi k zastaveni robota, pracuje
bezpec€nostni systém v bezpenostnim rezimu spojeném se sadou
bezpecnostnich omezeni:

* Normalni rezim je bezpecnostni rezim, ktery je ve vychozim
nastaveni aktivni

* Omezeny rezim je aktivni, pokud je Stfedovy bod nastroje robota
(TCP) umistén mimo spoustéci rovinu Omezeného rezimu (viz 21.8.
Bezpecnostni omezeni softwaru na strané 160) nebo kdyz je spustén
pomoci konfigurovatelného vstupu (viz 21.7. Bezpecnostni V/V na
strané 155)

* Rezim obnovy se aktivuje, pokud je naruSena bezpec¢nostni mezni
hodnota ze sady aktivhich meznich hodnot. Rameno robota provede
zastaveni kategorie 0. Pokud je aktivni bezpe€nostni limit, jako je
limit polohy kloubu nebo bezpecnostni hranice, porusen jiz pfi
zapnuti ramene robota, spusti se v rezimu Recovery . To umozhuje
presunout rameno robota zpét do rozsahu bezpecnostnich meznich
hodnot. V rezimu Obnovy je pohyb ramene robota omezen pevné
stanovenou sadou meznich hodnot, kterou nelze uzivatelsky upravit.

c VAROVANI
Limity pro pozice kloubu, pozice nastroje a orientace

nastroje jsou v rezimu obnoveni vypnuty, takze budte
opatrni pfi pfesunu ramene robota zpét do meznich hodnot.

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

21.6. Bezpecnostni limity softwaru

Popis V Bezpecnostni konfiguraci jsou stanoveny limity bezpecnostniho systému.
Bezpecnostni systém obdrzi hodnoty ze vstupnich poli a detekuje
prekroceni jakéhokoliv narudeni téchto hodnot. Ridici jednotka robota se
snazi zabranit jakémukoli naru$eni zastavenim robota nebo snizenim
rychlosti.

21.6.1. Mezni hodnoty robota
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Popis

Pfednastavené
tovarni hodnoty

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

V Casti Pfednastavené tovarni hodnoty Ize pomoci posuvniku vybrat
predem definované bezpec¢nostni nastaveni. Hodnoty v tabulce jsou
aktualizovany tak, aby odrazely pfednastavené hodnoty v rozmezi od
Nejvice omezeno do Nejméné omezeno

POZNAMKA

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

Spustic

\V Bezpecnost Pouitf jinych parametr{ bezpecnostnf konfigurace ne téch, které jsou definovény na zdkladé posouzen rizik, miize mit za nésledek
nebezped, ktera nejsou pFiméFend odstranéna, nebo rizika, kterd nejsou dostateéns omezena

Limity robota
Omezeni
kloubu (@® Prednastavené tovarf hodnoty o
Roviny, Nejvice omezené Nejmén& omezené
, Poloha
! nastroje
smer nastroje O Viastri
4
Mezni hodnota B&zny Omezeny
Hardware . -
Vykon 3 2 .
PROFlsafe Hybrost 25.0 10,0 L)
B;elxeéyé ) Cas zastaven( 400
/chozi ice
R L Brzdné vzdélenost 500
Tripolohovy
b Rychlost nastroje .
> Prvky

Sfla néstroje 200
Sila lokte 150,0 1200

O ST
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Vlastni V ¢asti Vlastni Ize nastavit mezni hodnoty funkci robota a sledovat
souvisejici toleranci.
Vykon
omezuje maximalni mechanickou praci vyvijenou robotem v prostredi.
Hybnost
Hybnost
Cas zastaveni
Cas zastaveni
po aktivaci nouzového zastaveni.
Brzdna vzdalenost
omezuje vzdalenost, kterou mize nastroj nebo loket robota urazit pfi
zastavovani.
POZNAMKA
Omezeni doby zastaveni a brzdné vzdalenosti ovlivni
celkovou rychlost robota. Pokud je napfiklad doba
zastaveni nastavena na 300 ms, bude maximalni rychlost
robota omezena tak, aby robot dokazal zastavit do 300 ms.
UR3e 152 Uzivatelska pfirucka
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Rychlost nastroje
omezuje maximalni rychlost nastroje robota.

Sila nastroje
omezuje maximalni silu vyvijenou robotickym nastrojem v upinacich
situacich. Limited to 250.

Rychlost lokte
omezuje maximalni rychlost lokte robota.

Sila lokte
omezuje maximalni silu, kterou loket pusobi na Zivotni prostredi.
Limited to 250.

Rychlost a sila nastroje jsou omezeny na pfirubé nastroje a ve stfedu dvou
uzivatelsky definovanych poloh nastroje (viz 21.8.2. Omezeni polohy
nastroje na strané 169).

<nepojmenovana>*
default_1*

7 Bl Pouzitf jinych parametrt bezpecnostnf konfigurace ne téch, které jsou definovény na zdkladé posouzen rizik, miize mit za nésledek
nebezped, ktera nejsou pFiméFens odstranéna, nebo rizika, kterd nejsou dostatedns omezena.

Limity robota
Omezeni
kloubu (O Prednastavené tovarnf hodnoty ®
Roviny v
, Poloha
* nastroje
smer nastroje @ Viastr!
\%% . s .,
Mezni hodnota Bézny Omezeny
il Wicon 300 w 200w ®
PROFlsafe Hybnost 25,0 kg mie 10,0/ kg m/e )
Bezpecna Cas zastaven( 400/ ms 300/ ms
wvychozi pozice , .
THipolohovy Brzdné vzdélenost 500 mm 300 mm
ripolok
B o) Rychlost néstroje 1500 mm/s 750/ mm/s .
St nétroe 1500 200
Rychiost e 1500 s 750 s
Sfa lokte 150,0/N 120,0/N .
Oabiokovat | Zablokovat

O Napajeni vypnuto

POZNAMKA

V$echna omezeni robota Ize pfepnout zpét na
Prednastavené tovarni hodnoty a obnovit tak jejich
vychozi nastaveni.

21.6.2. Omezeni kloubu

Popis Mezni hodnoty kloubl umoziuji omezit jednotlivé pohyby kloubt robota v
prostoru kloubdl, tj. polohu otaceni kloubu a rychlost ota¢eni kloubl. Existuji
dvé moznosti limitd kloub(: Maximalni rychlost a Rozsah poloh.
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Rozsah poloh

PFi pouziti kabell pfipojenych k robotovi musite nejdfiv vypnout zaskrtavaci

zapeésti 3 policko Neomezeny rozsah pro zapésti 3, aby nedoslo k napnuti kabelu a
zastaveni robota.

1. Pomoci funkce Maximalni rychlost Ize definovat maximalni uhlovou
rychlost pro jednotlivé klouby.

2. Pomoci funkce Rozsah poloh Ize definovat rozsah poloh pro
jednotlivé klouby. Pokud neni k dispozici bezpecnostni rovina nebo
konfigurovatelny vstup, ktery by ji spustil, jsou vstupni pole pro
omezeny rezim neaktivni. Tato mezni hodnota umoznuje omezit
mékkou osu robota schvalenou k pouziti v rizikovych prostorech.
R oo
Klouby Rozsah Bé&zny rezim Omezeny rezim

Limity robota Minimaini Maxim4ini Minimaini Maxim4ini
Omezeni Zé&kladna -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Lot Rameno 363363 ° -363 363 -363 363 +2°/2°
Roviny Loket -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
\ "‘?":"". Zépisti 1 4363 — 363 ° -363 363 -363 363 42°/2°
nas'ro]e: . Zéapésti 2 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Sménnastroje Zéapésti 3 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
\%
Hardware
——— Maximalni rychlost
Bezpecna Klouby Maximaini Bézny rezim Omezeny rezim
vychozi pozice  Zskiadna max: 191 ° /s 191 191 -11°/s
Tripolohovy Rameno max: 191 ° /s 191 191 -11°/s
Loket max: 191 ° /s 191 191 A11°/s
ol Zépésti 1 max: 191 ° /s 191 191 11°/s
Za’:ést\’Z max: 191 ° /s 191 191 -11°/s
Z&pésti 3 max: 191 ° /s 191 191 -11°/s
ONapa‘jem’vypm.m 25"0:‘;1/5 o 0 O Sm‘n_ﬂace.
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21.7. BezpecCnostni V/V

Popis V/V se déli na vstupy a vystupy a jsou sparovany tak, aby kazda funkce
obsahovala kategorii 3 a PLd V/V.

ota ve stavu bezpecnostnino
iy vetuo Bezpecnostnino
to!

\ Bezpeénost Vstupn signél Pifazen funkei

Limity robota

or] <onfig int0}, config_in{11
Kloubu conti

Roviny.
Poloha
nastroje
Smér nastroje
v

Vystupn signél PHFazeni funkei ossD
Hardware

B config_out{o, config out{1]

23]
151
471

Bezpeind
vychozi pozice

RIRIRIK

Tiipolohovy
Pruky

I
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Vstupni signaly Se vstupnimi signalylze pouzit nasledujici bezpecnostni funkce:

Nouzové zastaveni systému
Jedna se o alternativu tlaitka nouzového zastaveni na pfenosném
ovladacim terminalu, ktera zajistuje stejnou funkci, pokud zafizeni
splfiuje normu ISO 13850.

Omezeny
Pokud robot pouziva konfiguraci Bézna nebo Omezena (viz 21.5.
Bezpecnostni rezimy softwaru na strané 149), Ize pouzit vSechny
bezpecnostni limity. Nizky signal vysilany do vstupl po
nakonfigurovani zpusobi, Ze se bezpecnostni systém prevede do
omezené konfigurace. Rychlost ramene robota se snizi dle
nastavenych omezenych parametr(.

Bezpecnostni systém zarucuje, ze se robot bude pohybovat v ramci
omezenych mezi za méné nez 0,5 s po spusténi vstupu. Pokud
rameno robota nadale porusuje néktery z omezenych limitd, spusti se
kategorie zastaveni 0.

Spoustéci roviny mohou také zplsobit pfechod na omezenou
konfiguraci. Bezpeénostni systém stejnym zplsobem prejde na
normalni konfiguraci.

Tripolohové aktivacni zafizeni
V manualnim rezimu musi byt pro pohyb robota stisknuto a pfidrzeno
ve stfedové poloze externi Tripolohové aktivacni zafizeni.
Pokud pouzivate vestavéné Tripolohové aktivacni zafizeni, pro pohyb
robota musi byt tlacitko stisknuto a pfidrzeno ve stfedové poloze.

Volnobéh na robotu
Vstup volnobéhu mizete nakonfigurovat tak, abyste volnob&h mohli
aktivovat a pouzivat bez stisknuti tlaCitka volnob&hu na standardnim
prenosném ovladacim panelu nebo bez nutnosti dlouze stisknout
nékteré z tlaCitek na pfenosném ovladacim panelu 3PE v poloze pro
lehké stisknuti. Viz Pokud chcete aktivovat volnobéh k posunuti
ramene robota, pak: na strané 130 .
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Vstupni signaly

Provozni rezim
Pokud je tento vstup definovan, Ize ho pouzit k pfepinani mezi
Automatickym rezimem a Manualnim rezimem (viz sekce
Operational mode na strané 140).

Bezpecnostni resetovani
Dojde-li k Ochrannému zastaveni, tento vystup zajistuje setrvani stavu
Ochranného zastaveni, dokud se nespusti vynulovani/resetovani.

Ochranné zastaveni v automatickém reZimu
Po konfiguraci provede Ochranné zastaveni automatického rezimu
pfikaz Ochranné zastaveni v pfipadé nizkého vstupniho signalu a
POUZE je-li robot v automatickém rezimu.

Bezpecnostni resetovani v automatickém rezimu
Dojde-li k Ochrannému zastaveni v automatickém rezimu, robot
zUstane zajistén v automatickém rezimu, dokud se na vstupu neobjevi
nabézna hrana signalu.

VAROVANI

* Pokud se deaktivuje vychozi vstup bezpecnostniho
resetovani, rameno robota jiz pfi nabéhu vysokého
vstupniho signalu nebude bezpeénostnim
zastavenim zajiSténo. Program se pozastavi pouze
pfi opakovaném spusténi ochranného zastaveni.

* Podobné jako v pfipadé bezpecnostniho resetovani,
pokud se deaktivuje vychozi Bezpecnostni
resetovani v automatickém rezimu, rameno robota
jiz pfi ndbéhu vysokého vstupniho signalu v
automatickém rezimu nebude bezpeénostnim
zastavenim zajisténo. Program se pozastavi pouze
pfi opakovaném spusténi ochranného zastaveni v
automatickém rezimu.
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Vystupni signaly

Pro vystupni signaly mlizete pouzit nasledujici bezpecnostni funkce.
Jakmile skonci stav, ktery spustil vysoky signal, vrati se veSkeré signaly na
nizké hodnoty:

Nouzové zastaveni systému
Signal je Nizky pouze v ptipadé, ze byl v bezpe€nostnim systému
spustén stav Nouzového zastaveni vstupem Nouzového zastaveni
robota nebo tla¢itkem Nouzového zastaveni. Aby nedoslo k
zablokovani, je-li spustén stav Nouzového zastaveni vstupem
Nouzového zastaveni, nizky signal se nevysle.

Pohyb robota
Signal je Nizky, kdyz je robot v pohybu, jinak je vysoky.

Robot se nezastavuje
Signal je Vysoky v pfipadé zastaveni nebo zastavovani robota z
dlvodu nouzového nebo ochranného zastaveni. Jinak je logicka
hodnota nizka.

Omezeny
Signal je nizky, pokud rameno robota vyuzivd omezené parametry
nebo pokud je bezpeénostni vstup nakonfigurovan pomoci omezeného
vstupu a signal je momentalné nizky. V ostatnich pfipadech je signal
VysoKy.

Neomezeny
Jedna se o opak Omezeného (viz definice vyse).

Bezpecna vychozi pozice
Signal je Viysoky, pokud se rameno robota zastavi v nakonfigurované
bezpecné zakladni poloze. V opaéném pfipadé je signal Low.

POZNAMKA

Jakékoliv externi zafizeni ve stavu Nouzového zastaveni
od robotu prostrednictvim vystupu Systémového
nouzového zastaveni musi vyhovovat normé ISO 13850.
Toto je obzvlast dulezité v sestavach, kde je vstup
Nouzového zastaveni robota pfipojen k externimu zafizeni
pro nouzové zastaveni. V takovych pfipadech bude na
vystupu Systémoveho nouzového zastaveni pfi uvolnéni
externiho zafizeni pro nouzové zastaveni vysoky signal. To
znamena, ze stav nouzového zastaveni u externiho
zarizeni bude resetovan bez potfeby manualniho zasahu
obsluhy robota. Dle bezpe€nostnich norem se u externiho
zarizeni vyzaduje pro pokracovani v chodu manualni
zasah.

UR3e
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Bezpec€nostni Pokud je bezpec€nostni vystup neaktivni/vysoky, muzete nakonfigurovat

signaly OSSD ovladaci panel tak, aby vysilal impulzy OSSD. Impulzy OSSD detekuji
schopnost fidici jednotky aktivovat/snizovat bezpe€nostni vystupy. Pokud
jsou pro vystup povoleny impulzy OSSD, generuje se na bezpecnostnim
vystupu kazdych 32 ms nizky 1ms impuls. Bezpecnostni systém detekuje,
kdyz je vystup pfipojen k napdjeni, a vypne robota.
Na obrazku nize vidite: ¢as mezi impulsy na kanalu (32 ms), délku impulsu
(1 ms) a ¢as od impulsu na jednom kanalu k impulzu na druhém kanalu (18
ms)

saeyA J_l

32 ms

SafetyB J|_| [}
18 ms

Jak povolit OSSD pro bezpecnostni vystup

1. V zahlavi klepnéte na ikonu Instalace a zvolte polozku Bezpecnost.
2. V Casti Bezpec€nost zvolte V/V.

3. Naobrazovce I/O v €asti Vystupni signal zaskrtnéte pozadované
policko OSSD. Chcete-li aktivovat zaskrtavaci policka OSSD, musite
pfifadit vystupni signal.
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21.8. Bezpecnostni omezeni softwaru

Popis POZNAMKA

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

Bezpec€nostni roviny omezuji pracovni prostor robota. Lze definovat az osm
bezpecnostnich rovin, které omezi nastroj a loket robota. U jednotlivych
bezpecCnostnich rovin Ize také omezit pohyb lokte a deaktivovat jej
zruSenim zaskrtnuti policka. Pfed konfiguraci bezpecnostnich rovin je nutné
definovat prvky v instalaci robota (viz 24.4. Nastaveni V/V na strané 303).
Prvek Ize zkopirovat na obrazovku bezpecnostni roviny a tam ji
nakonfigurovat.

VAROVANI
Definovanim bezpecnostnich rovin se omezi pouze

definované sféry nastroje a loket, a nikoliv celkova mezni
hodnota ramene robota. To znamena, ze stanovenim
bezpecnostni roviny neni zaruceno, Zze ostatni soucasti
ramene robota budou dodrzovat totéz omezeni.
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Rezimy Kazdou rovinu mizete nakonfigurovat s restriktivnimi Rezimy pomoci nize
bezpeénostnich uvedenych ikon.
rovin o

Zakazano

V tomto stavu neni bezpe€nostni rovina nikdy aktivni.

O Bézny
Pokud je bezpecnostni systém v Bézném rezimu, je aktivni rovina
Bézného rezimu a chova se jako striktni mezni hodnota pro tuto
polohu.

Pokud je bezpecnostni systém v Omezeném rezimu, je aktivni rovina
Omezeného rezimu a chova se jako striktni mezni hodnota pro tuto
polohu.

I BéZny & Omezeny
Pokud je bezpecnostni systém v Bézném nebo Omezeném rezimu, je
aktivni rovina béZzného a omezeného rezimu a chova se jako striktni
mezni hodnota pro tuto polohu.

K Spousténi Omezeného rezimu
Pokud nastroj nebo loket prekroci bezpeénostni rovinu, pfepne se
bezpec€nostni systém do omezeného rezimu.

@ Zobrazit
Stisknutim této ikony Ize skryt nebo zobrazit bezpe€nostni rovinu v
grafickém panelu.

il Odstranit
Odstrani zaznamenanou bezpecnostni rovinu. Neexistuje zadna akce
zpét/znovu. Pokud je rovina odstranéna omylem, musi byt vytvofena
znovu.

¢ Prejmenovat
Stisknutim této ikony muzete rovinu pfejmenovat.

Konfigurace 1. V zahlavi PolyScope klepnéte na Instalace.
bezpeénostnich 2

) .V postranni nabidce v levé Casti obrazovky klepnéte na polozku
rovin

Bezpecnost a vyberte Roviny.

3. V pravé horni ¢asti obrazovky v poli Roviny klepnéte na moznost
Pfidat rovinu.

4. V pravé spodni ¢asti obrazovky v poli Vlastnosti nastavte polozky
Nazev, Kopirovat prvek a Omezeni.
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Kopirovat prvek

Moznost Zkopirovat prvek obsahuje pouze nedefinované a zakladni prvky.
Nakonfigurovanou bezpecnostni rovinu Ize resetovat vybérem moznosti
Nedefinovano

Pokud zkopirovany prvek na obrazovce Prvky upravite, zobrazi se vedle
textu Kopirovat prvek ikona s varovanim. Ta oznacuje, ze je prvek mimo
synchronizaci, tj. informace na karté Vlastnosti nejsou aktualni a
neodrazeji Upravy provedené v poli Prvek.

<ney
default_1

5 Jani
> Obecné Robot Roviny (3 of 8)

V Bezpeénost Rovina 1
rom—— Rovina 2 Ee
Vi ‘E‘ Rovina 3 e M
B + PHidat rovinu
Roviny
, Poloha
* nastroje

Smér nastroje

Vlastnosti

W [ ]
/| Rovina 3
Hardware
PROFlsafe Kopirovat prvek 1
vychozi pozice ‘\‘!!M\\‘ Omezeni
ripoinory ‘ S —
> Sbérnice 0‘ -1mm

[ Omezit loket
& Omezit pirubu

Caniokouat || Zablokovat

(—— ~Is
ONapa’jem‘vvpnum - 25‘0£.m/s ° 0 O S”T\u\avje.
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Barevné kody

Sed3
Rovina je nakonfigurovana, ale deaktivovana (A)
Zluté a éerné
Normalni rovina (B)
Modra a zelena
Spoustéci rovina (C)
Cerna $ipka
Strana roviny, na které se nastroj anebo loket mohou pohybovat (pro
normalni roviny)

Zelena Sipka
Strana roviny, na které se nastroj anebo loket mohou pohybovat (pro
spoustéci roviny)

Sed3 $ipka
Strana roviny, na které se nastroj anebo loket mohou pohybovat (pro
deaktivované roviny)

<nepojmenovana>
default_1*

Roviny (3 of 8)

V Bezpeénost Rovina 1 De
rom—— Rovina 2 Ee
i E‘ Rovina 3 e M
B + Pfidat rovinu
Roviny
, Poloha
* nastroje

Smér nastroje

v

Vlastnosti

Hardware Rovina 3
PROFlsafe Kopirovat prvek (&}
Bezpeina + tooBoundary -
vychozi pozice Omezenf
Tialohony ) Mo ]
Premstén’
g 1m

[ Omezit loket
& Omezit pirubu

Odblokovat || Zablokovat
@ I
O Napéjeni vypnuto 25‘0£.m/s ° 0 O Simulace .
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Omezeni lokte

Omezeni pfiruby

nastroje

Aktivaci moznosti Omezit loket Ize kloubu lokte robota zamezit pfechod
pfes definované roviny. Pokud funkci Omezit loket deaktivujete, bude loket
moci prochazet rovinami.

The diameter of the ball that restricts the elbow is different for each size of
robot.

UR3e 0.1m
URb5e 0.13m
UR10e/

UR16e 0.15m
UR20/UR30 | 0.1891 m

The information about the specific radius can be found in the urcontrol.conf
file on the robot under the section [Elbow].

Properties

L ]
2 Plane 1

Copy Feature Q0

|:| Restrictions

Displacement

E

Omezeni pfiruby nastroje zabranuje situaci, kdy pfiruba nastroje a
pfipojeny nastroj prekroci bezpecnostni rovinu. Kdyz omezite pfirubu
nastroje, uvnitf bezpecnostni roviny bude oblast bez omezeni, kde pfiruba
nastroje pracuje normalné. Pfiruba nastroje nesmi prekroCit omezenou
oblast mimo bezpecnostni rovinu.

Odstranéni omezeni umoznuje, aby pfiruba nastroje pfekrocila
bezpecnostni rovinu do omezené oblasti, zatimco pfipojeny nastroj
zUstava uvnitf bezpe€nostni roviny.

Omezeni pfiruby nastroje muzete odstranit, pokud pracujete s velkym
posunem nastroje. Tim zajistite vétsi vzdalenost pro pohyb nastroje.
Omezeni pfiruby nastroje vyzaduje vytvoreni prvku roviny. (Viz 24.13.
Prvky na strané 320). Prvek roviny slouzi k pozdéjSimu nastaveni
bezpec€nostni roviny v nastaveni bezpecCnosti.

UR3e
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Priklad pFidani
funkce roviny

Pfemisténi posouva rovinu v kladném nebo zaporném sméru podél
normaly roviny (osa Z prvku roviny).

Zru$te zaSkrtnuti poliCka u Lokte a Pfiruby nastroje, aby nespustily
bezpecnostni rovinu. Loket Ize ponechat zaskrtnuty podle pozadavki
aplikace.

Planes (1 of 8]
Plane 1 o W
+ Add plane
Robot Limits
Joint Limits E‘
Flanes
1 Teol Position
Tool
o : Properties
Hardware # & | Plane 1
PROFIsafe A :
¥ A Copy Festure [a)
Safa Home I“'_ - @ Flane 1 -
Three f > Restrictions
b= ] : B S .
Displacernent
> Feabus | o] -1
O [Restrict Eloow
O Restrict Flange
Lock | Aoy |

Neomezena pfiruba nastroje muze prekrocit bezpe€nostni rovinu, i kdyz
neni definovan zadny nastroj.

Pokud neni pfidan zadny nastroj, zobrazi se na tlaCitku Poloha nastroje
upozornéni, abyste nastroj spravné definovali.

Pfi praci s neomezenou pfirubou a definovanym nastrojem je zajisténo, ze
nebezpecna Cast nastroje nemuize presahnout urcitou oblast.
Neomezenou pfirubu nastroje Ize pouzit pro vSechny aplikace, kde se
vyzaduji bezpecnostni roviny, napfiklad pro svafovani nebo montaz.
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Priklad omezeni V tomto pfikladu je vytvofena rovina X-Y s posunem 300 mm podél kladné
pfiruby nastroje osy Z vuci zakladnimu prvku.
Osu Z roviny si mlizeme predstavit jako ,smérujici“ do oblasti s omezenym
pristupem.

Pokud je bezpecnostni rovina potfebna napfiklad na povrchu stolu, otocte
rovinu o 3,142 rad nebo 180° kolem osy X nebo Y tak, aby se omezena
oblast nachazela pod stolem.

(TIP: Zménte zobrazeni otoceni z ,vektoru otoCeni [rad]* na ,RPY [°]9)

R EE QH
Robot Feature
Hase hd
Teal Position
’E‘ ® 0.00)mm | + || —|
0.00/mm | +|[=|
z | 30000(mm |+ -]
Rotation Vector (rad] -
?  mx|  o00)res [+][=
0.000rad [ +][=
RZ 0.000 rad |+ —
0 Faaturs is out of reach
oK Cancel

Pozdéji je mozné v bezpecénostni nastaveni posunout rovinu bud’ v
kladném, nebo zaporném sméru Z.
AZ budete s polohou roviny spokojeni, klepnéte na OK.
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21.8.1. Omezeni sméru nastroje

Popis

Obrazovku Smér nastroje Ize pouzit k omezeni Uhlu, ve kterém nastroj

sméfuje. Mezni hodnota se definuje pomoci kuzelu, ktery ma ve vztahu k

zakladné ramene robota pevnou orientaci. S tim, jak se rameno robota
pohybuje dokola, smér nastroje se omezuje tak, aby zlstal v rozsahu
definovaného kuzele. Vychozi smér nastroje se shoduje s osou Z vnéjsi
priruby nastroje. Lze jej pfizpusobit definovanim uhli naklonu a posunu.
Pred konfiguraci mezni hodnoty je nutné nadefinovat bod nebo rovinu v

instalaci robota. Prvek Ize poté zkopirovat a osu Z pouzit jako stfed kuzele

definujiciho mezni hodnotu.

POZNAMKA

Konfigurace sméru nastroje je zalozena na prvcich.
Pozadované prvky doporuCujeme vytvofit pfed upravou
bezpec€nostni konfigurace, protoze po odemceni karty
Bezpecnost se rameno robota vypne a nebude mozné
definovat nové prvky.

Spu Instalsee s Pohyvb Protokel . e Ve
Robat Vastnosti mazrich hodnot

Kopirovat prvek &)
Omezeni E Omezen(
Koubu
Roviny Odchylka
Poloha 5_181,30°
* nastroje T
Smér néstroje /
W [ ]
Hardware ’
PROFIsafe l—j_)
T Vastrosti néstroje
Vvychozi pozice - £ Kopirovat TCP [«
o é =
et s
naiigngni [ 0°
posunuti | 0]

O e s
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Vlastnosti meznich
hodnot

Vlastnosti nastroje

Limit sméru nastroje ma tfi konfigurovatelné vlastnosti:

1. Stfed kuzelu: Z rozbalovaci nabidky Ize vybrat prvek bodu nebo
roviny, ktery bude definovat stfed kuzelu. Osa Z vybraného prvku
bude slouzit jako smér, kolem kterého bude kuzel vycentrovan.

2. Uhel kuzelu: M(izete nadefinovat, o kolik stupri(i se robot miize
odchylit od stfedu.

Zakazana mezni hodnota Sméru nastroje
neni nikdy aktivni

Normalni mezni hodnota Sméru nastroje
je aktivni pouze v pfipadé, ze je bezpecnostni systém v Bézném
rezimu.

Omezena mezni hodnota Sméru nastroje
je aktivni pouze v pfipadé, Ze je bezpecnostni systém v Omezeném
rezimu.

Normalni & Omezena mezni hodnota Sméru nastroje
je aktivni v pfipadé, ze je bezpecnostni systém v Bézném rezimu
anebo taky v Omezeném rezimu.

Pokud se pole Kopirovat prvek nastavi zpét na , obnovi se vychozi hodnoty
nebo se konfigurace sméru nastroje vrati zpét.

Nastroj ve vychozim nastaveni sméfuje stejnym smérem jako osa Z vnéjsi
pfiruby nastroje. Tento smér Ize upravit zménou dvou uhla:

* Uhel naklonu: Mira naklonu osy Z vnéjsi pfiruby smérem k ose X
vnéjsi pfiruby

* Uhel posunu: Mira oto&eni naklon&né osy Z kolem pGvodni osy Z
vnéjsi pfiruby.

Pfipadné Ize osu Z stavajiciho TCP zkopirovat tim, Ze dané TCP vyberete z
rozeviraci nabidky.

UR3e
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21.8.2. Omezeni polohy nastroje

Popis Obrazovka Poloha nastroje umozruje kontrolovanéjSi omezeni nastroju
a/nebo pfislusenstvi umistovanych na konec ramene robota.

* Robot je misto, kde mlzete vizualizovat své Upravy.

* Nastroj je misto, kde mlzete definovat a konfigurovat nastroj az do
dvou nastroju.

* Nastroj1 je vychozi nastroj definovany hodnotami x=0.0, y= 0.0,
z=0.0 a o poloméru=0.0. Tyto hodnoty pfedstavuiji pfirubu nastroje
robota.

V poli Kopirovat TCP Ize také vybrat moznost Pfiruba nastroje a nastavit
hodnoty nastroje zpét na 0.
Vychozi sféra je definovana u pfiruby nastroje.

and>*

Spu alace b ‘ . . e Vet

Limity robots + Pridat néstroj
imity robota

ez [+]

kloubu

Roviny

Poloha

* nastroje , Nezapomerite definovat
2 —an—a * nast

Smér néstroje nastrel

W L ] 7| Piruba néstroje

Hard

ardware Rdius (max.: 300mm)

PROFlsafe

Bezpeina

vychozi pozice Kopfrovat TCP [§)

Tiipolohovy D
:

Y
z
Zabiokovat

O e s
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Uzivatelem V pripadé uzivatelem definovanych nastroju mize uzivatel zménit:

definovane nastroje * Radius slouzi ke zméné poloméru sféry nastroje. Polomér je bran v

potaz pfi pouziti bezpecnostnich rovin. Pokud bod v kulovém
prostoru projde spoustéci rovinou omezeného rezimu, robot se
pfepne do Omezeného rezimu. Bezpecnostni systém zamezi
kterémukoliv bodu kulového prostoru v prichodu bezpecénostni
rovinou (viz 21.8. Bezpecnostni omezeni softwaru na strané 160).

* V Casti Poloha Ize zménit polohu nastroje ve vztahu k pfirubé
nastroje robota. Poloha je brana v potaz v pfipadé bezpecnostnich
funkci: rychlost nastroje, sila nastroje, brzdna draha bezpecnostni
roviny.

Stavajici stfedovy bod nastroje Ize pouzit jako zaklad pro definici novych
poloh nastroje. Kopie stavajiciho TCP, pfeddefinovaného v nabidce
Obecné na obrazovce TCP, je pfistupna v nabidce Pozice nastroje v
rozeviracim seznamu Kopirovat TCP.

Kdyz upravite nebo upravite hodnoty ve vstupnich polich Upravit pozici ,
nazev TCP zobrazeny v rozbalovaci nabidce se zméni na vilastni, coz
znamena, ze existuje rozdil mezi zkopirovanym TCP a skute€nym limitnim
vstupem. Pavodni TCP bude stale dostupny v rozeviraci nabidce a lIze jej
vybrat znovu a zménit hodnoty zpét na puvodni polohu. Vybér v
rozbalovaci nabidce Kopirovat TCP nema vliv ha nazev nastroje.

Jakmile pouzijete obrazovku Pozice nastroje , zméni se, pokud se pokusite
upravit zkopirovany TCP na obrazovce konfigurace TCP, zobrazi se
vpravo od textu Kopirovat TCP ikona varovani. Ta oznacuje, ze je TCP
mimo synchronizaci, tj. informace v poli Vlastnosti nejsou aktualni a
neodrazeji Upravy provedené v poli TCP. Protokol TCP Ize synchronizovat
stisknutim ikony synchronizace (viz ).

TCP nemusi byt synchronizovan, aby bylo mozné nastroj uspésné
definovat a pouzivat.

Nastroj muzete pfejmenovat stisknutim karty tuzky vedle zobrazeného
nazvu nastroje. Mlizete také urcit polomér s povolenym rozsahem 0-300
mm. Limit se v grafickém podokné zobrazi jako bod nebo koule v zavislosti
na velikosti poloméru.

<nepojmenovand>*

default_1*

Néstroj (1 of 3)
PHiruba ndstroje
+ Pridat néstroj

Limity robota
Omezeni El

kloubu

Roviny

Poloha
nastroje y Nezapomerite definovat
* néstroj

Smér nastroje
w P /| Piiruba néstroje
Hardware Rédius (max.: 300mm)
PROFIsafe

Bezpecna
vychozi pozice Kopirovat TCP ©

Tripolohovy =

Upravit Polohu
X

z

Zablokovat
O Napdjeni vypnuto smuiace ()

Rychlost 100%
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Varovani ohledné
polohy nastroje

Aby doslo ke spravné aktivaci bezpecnostni roviny, pokud se TCP nastroje
k dané bezpecnostni roviné pfiblizi, musite v ramci bezpecnostnich
nastaveni nastavit polohu nastroje.

Varovani zGstava na Poloze nastroje, pokud:

* Jste npfidali novy nastroj do ¢asti Pfiruba nastroje.
Konfigurace polohy nastroje
1. V zahlavi klepnéte na polozku Instalace.

2. Nalevé strané obrazovky v ¢asti BezpeCnost klepnéte na Poloha
nastroje.

3. Po pravé strané obrazovky vyberte moznost Pfidat nastro;.
* Noveé pfidany nastroj ma vychozi nazev: Tool_x.

4. Klepnutim na tlacitko uprav miizete nastroj Tool_x pfejmenovat na
néco zapamatovatelnéjsiho.

5. Upravte zaobleni a polohu tak, aby odpovidaly pravé pouzivanému
nastroji, pfipadné pouzijte rozeviraci seznam Kopirovat TCP a
vyberte TCP z nastaveni Obecné>TCP, pokud bylo definovano.
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Priklad varovani
ohledné polohy
nastroje

V tomto pfikladé je nastaveno zaobleni 0,8 mm a poloha TCP na XYZ [20,
0, 400] v milimetrech. Volitelné mizete pomoci rozbalovaci nabidky
nabidky zvolit moznost ,Kopirovat TCP*, pokud jiz byla nastavena v
nastaveni ->Obecné/TCP. Po klepnuti na tlacitko Pouzit v pravém dolnim
rohu obrazovky je HOTOV.

Varovani na tla€itku Poloha nastroje znamena, ze nastroj neni pfidan pod
pfirubu nastroje.

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 |

Tlacitko Poloha nastroje bez varovani znamena, Ze je pfidan nastroj (jiny
nez priruba nastroje).

Tool (2 of 3)

Tool Flarge

Toal,
Robot Limits ooLl L]
+ Add Tool

Tool

"o 1  [Z]waa
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Copy TCP

Custom -
Edit Poskion

X 20.0 mm

o 0.0|mim

Z | 400.0 mm
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21.9. BezpecCny navrat do zakladni polohy (Safe
Home)

Popis Funkce Safe Home je urc¢ena k navratu do vychozi polohy pomoci
uzivatelsky definované vychozi polohy.
V/V bezpecéné vychozi polohy jsou aktivni, kdyZ je rameno robota v
bezpecné vychozi poloze a je definovan vstup a vystup bezpecné vychozi
polohy.
Rameno robota je v bezpecné vychozi poloze, jsou-li polohy kloubl v
predepsanych uhlech nebo jejich nasobku 360 stupnu.
Vystup bezpecné vychozi polohy je aktivni pouze v pfipadé, ze je robot v
klidu a v bezpe€né vychozi poloze.

def 1 -
Robat Bezpené vichon porie

) Synchronizace z vycho...
Limity robota
Omezeni

Roviny
Odstranénim Bezpecné vychozi
Poloha pozice bude odstranéno i prirazent
! néstroje bezpenostniho wstupu wchozl

A%
5\

Hardware
Poloha kloubu (0-380°)
PROFIsafe
Bezpeéna
vychozi pozice

Zékladna 90,00°
Rameno 270,00°

Tipolohovy [ Loket 270,00°

Zépésti 3 0,00°
Zablokovat

O e s

Synchronizace z Jak synchronizovat z vychozi pozice

vychozi polohy 1. V zahlavi klepnéte na Instalace.

2. V nabidce vlevo klepnéte na Bezpe&nost a vyberte moznost
Bezpeéna vychozi poloha.

3. V Casti Bezpeéna vychozi poloha zvolte Synchronizace z vychozi
polohy.

4. Klepnéte na Pouzit a v dialogovém okné, které se zobrazi, vyberte
moznost Pouzit a restartovat.

Vystup bezpeéné Bezpectna vychozi pozice musi byt definovana pred vystupem bezpecné
vychozi polohy vychozi pozice (viz 21.7. Bezpecnostni V/V na strané 155).
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Definovani vystupu  Jak definovat vystup bezpecné vychozi polohy

bezpeéné vychozi 1
polohy
2.
3.
4.

”

.V zahlavi klepnéte na Instalace.

V nabidce vlevo klepnéte na Bezpeénost a vyberte moznost V/V.

Na obrazovce V/V u polozky Vystupni signal v rozeviraci nabidce
Pfifazeni funkci vyberte moznost Bezpe&na vychozi poloha.

Klepnéte na Pouzit a v dialogovém okné, které se zobrazi, vyberte
moznost Pouzit a restartovat.

Upravy bezpecné Uprava bezpe&né vychozi polohy

vychozi polohy Upravou vychozi polohy se automaticky nezméni dfive definovana
bezpecna vychozi poloha. Pokud nejsou tyto hodnoty synchronizovany,
uzel programu vychozi polohy neni definovan.

1.
2.
3.

V zahlavi klepnéte na Instalace.
V nabidce vlevo klepnéte na Obecné a vyberte moznost Dom(.

Klepnéte na Upravit polohu, nastavte novou pozici ramene robota a
klepnéte na OK.

V postranni nabidce klepnéte na Bezpeénost a vyberte moznost
Bezpeéna vychozi poloha. K odemknuti bezpecnostnich nastaveni
potfebujete bezpeénostni heslo (viz 21.1. Nastaveni bezpecnostniho
hesla softwaru na strané 145).

V Casti Bezpe€na vychozi poloha zvolte Synchronizace z vychozi
polohy
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22. Karta Spustit

Popis Karta Spustit umoznuje provadét jednoduché operace a sledovat stav
robota. Program muzete nacist, prehrat, pozastavit a zastavit a také
sledovat proménné. Karta Spustit je nejuzitecnéjsi, kdyz je program
vytvoren a robot je pfipraven k provozu.

Program Prom&nné

Jméno ~ Hodnota ~ Popis 13

Zastaveno

Ovladani

> v

o

O B&3Ny ::u S\mu\a(e.
Program: V podokné Program se zobrazuje nazev a stav aktualniho programu.
Nacteni nového 1. V podokné Program klepnéte na Nahrat program.
programu 2. Ze seznamu vyberte pozadovany program.

3. Klepnéte na Otevfit, Cimz se nahraje novy program.

Proménné, pokud jsou zastoupeny, se zobrazi pfi pfehravani
programu.

Proménné: Podokno Proménné zobrazuje seznam proménnych. Proménné slouzi v
programech k ukladani a aktualizaci hodnot béhem béhu.
* Programové proménné patfi k programiim.

* Instala¢ni proménné patfi k instalacim, které Ize sdilet mezi rGznymi
programy. Stejnou instalaci lze pouzit s vice programy.

V8echny proménné programu a instalacni proménné ve vaSem programu
se v podokné Proménné zobrazuiji jako seznam s nazvem, hodnotou a
popisem proménné.
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UNIVERSAL ROBOTS 22. Karta Spustit

Popis proménnych  Informace k proménnym mizete pfidat pfidanim popisu proménnych do
sloupce Popis. Pomoci popisu proménnych mlzete operatorim na karté
Spustit anebo jinym programatorim sdélit u¢el proménné anebo vyznam
jeji hodnoty.
Popisy proménnych (pokud jsou pouzity) mohou mit az 120 znakt a
zobrazuji se ve sloupci Popis v seznamu proménnych na obrazovce karty
Spustit a na obrazovce karty Proménné.

Oblibené proménné Vybrané proménné si mlzete zobrazit pomoci moznosti Zobrazit pouze
oblibené proménné.
Zobrazeni oblibenych proménnych

1. V Casti Proménné zasSkrtnéte policko Zobrazit pouze oblibené
proménné.

2. Pro zobrazeni vSech proménnych znovu zaSkrtnéte Zobrazit pouze
oblibené proménné.

Na karté Spustit nelze oznacit oblibené proménné, Ize je pouze zobrazit.
Oznaceni oblibenych proménnych zavisi ha typu proménné.

Dalsi informace o proménnych programu, viz 23.2.4. Karta Proménné na
strané 194.

Dalsi informace o instalacnich proménnych, viz 24.5. Instalac¢ni
proménné na strané 306

Proménné programu Oznaceni oblibenych programovych proménnych
1. V zahlavi klepnéte na Program.
Proménné jsou uvedeny v ¢asti Nastaveni proménnych.
2. Vyberte pozadované proménné.
3. ZaSkrtnéte pole Oblibena proménna.

4. Klepnutim na Spustit se vratite k zobrazeni proménné.

Instalaéni proménné Oznaceni oblibenych instalaénich proménnych
1. V zahlavi klepnéte na Instalace.
2. V Casti Obecné vyberte Proménné.
Proménné jsou uvedeny v Casti Instalaéni proménné.
3. Vyberte pozadované proménné.
4. Zaskrtnéte pole Oblibena proménna.

5. Klepnutim na Spustit se vratite k zobrazeni proménné.
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22. Karta Spustit

I
UNIVERSAL ROBOTS

Sbaleni/rozbaleni
sloupce Popis

Sbaleny sloupec
Popis

Rozbaleny sloupec
Popis

Popis proménné se v pfipadé potfeby rozprostfe na vice fadki, aby se
pripadné veSel do Sitky sloupce Popis. Sloupec Popis mlizete pomoci nize
uvedenych tlacitek také sbalit a rozbalit.

Jak sbalit/rozbalit sloupec Popis

1. Klepnutim na ".II sbalite sloupec Popis.

2. Klepnutimna

q

rozbalite sloupec Popis.

Program

myProgram2

Status

Stopped

Control

0

O Normal

Program

myProgram

Status

Running

Control

O Running

Variables

Name
avCycleTime
counter_1
counter_2
cycleTime
discardedParts
errorDetectedl
errorDetected?
lastError
maxCycleTime
pickupPosition
preparedPartsl
preparedParts2
produceditems
subCountl
subCount2

totalParts

O Show only favorite variables

Variables

Name
avCycleTime
counter_1

counter_2
cycleTime

discardedParts
errorDetected1
errorDetected?
lastError
maxCycleTime
preparedParts1
preparedParts2
producedltems
subCountl
subCount2
totalParts

O Show only favorite variables

~ Value - q
5451 ~
g
0
210,125
3
True
False
"Device jam"

7.234

p[0.14397, 0.43562, 059797, -0.00122, -3,1167, 0.0389]
30

43

12

4

13

75

Simulation .

+ Value < Description 3
5.451 Average time for producing one item (min) A
=)

0
210.125 Egeeasures time to produce the current item
3 Total number discarded items
True Machine 1 has an error
False Machine 2 has an error
“Device jam" Type of latest encountered error
7.234 Maximum time for producing one item (min)
30 Number of parts prepared by Machine 1
43 Number of parts prepared by Machine 2
12 Total number of produced items
4
13
75 Total number of prepared parts
~

Simulation .
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UNIVERSAL ROBOTS 22. Karta Spustit

Ovladani Podokno Ovladani umozriuje ovladat spustény program. Pomoci tlaCitek
uvedenych v tabulce nize mliZzete program prehravat a zastavit nebo
pozastavit a pokraCovat v jeho pfehravani:

* Tlacitka Prehrat, Pozastavit a Pokraovat jsou kombinovana.

* Tlacditko Prehrat se pfi spusténém programu zmeéni na tlacitko
Pozastavit.

* Tlacditko Pozastavit se zméni na tla¢itko Pokracovat.

Tlacitko Funkce
Pfehrani programu
Prehrat L S ; .
1. V Casti Ovladani klepnéte na Prehrat a
spustte program od zacatku.
Obnoveni pozastaveného programu
PokraCovat ) . ]
1. Klepnutim na Pokraovat spustite
pozastaveny program.
Zastaveni programu
1. Klepnéte na Zastavit, ¢imz se vas program
zastavi
Zastavit ) ;
* Pokud program zastavite, nelze v ném
pokracovat.
* Klepnutim na PfFehrat restartujete
program.
Pozastaveni programu
1. Klepnutim na Pozastavit prerusSite program v
Pauza urCitém bode.
* V pozastaveném programu miizete

pokracovat.
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22. Karta Spustit UNIVERSAL ROBOTS

22.1. Presunout robota do polohy.

Popis Pfejdéte na obrazovku Pfesunout robota do polohy, je-li nutné rameno
robota pfesunout do urcité vychozi polohy pfed spusténim programu, nebo
kdyz se rameno robota pohybuje k bodu trasy b&€hem Upravy programu.

V pfipadech, kdy pomoci obrazovky Pfesunout robota do polohy nelze
presunout rameno robota do pocatecni polohy programu, probéhne pfesun
na prvni bod trasy ve stromové struktufe programu.

Rameno robota se mlize posunout do nespravné polohy, pokud:

* Pted provedenim prvniho pfesunu dojde béhem chodu programu ke
zméné bodu TCP, polohy prvku nebo bodu trasy prvniho pohybu.

* Prvnibod trasy je uvnitf pfikazu If nebo uzlu stromoveé struktury

programu.
Pfistup k obrazovce 1. Klepnéte na kartu Spustit v zahlavi.

prTs:n robota do 2. Chcete-li se dostat na obrazovku PFesunout robota na pozici,
polohy

klepnéte v poli Zapati na Pfehrat.

3. Priinterakci s animaci a skute¢nym robotem postupujte podle
pokynu na obrazovce.

Pfesunout robotdo  Pro pfesunuti ramene robota do po¢atec¢ni polohy podrzte tlacitko
Pfesunout robota na:. Animované robotické rameno na obrazovce
ukazuje pohyb, ktery ma byt proveden.

POZNAMKA
Pfi kolizi by mohlo dojit k poSkozeni robota nebo jiného

zarizeni. Animaci mlzete srovnat s polohou skute¢ného
ramene robota a ujistit se, Ze rameno miize pohyb
bezpec€né provést, aniz by narazilo na prekazku.

Manualni Klepnutim na Manualni oteviete obrazovku Pohyb, kde Ize robotické
rameno presunout pomoci Sipek a/nebo konfigurovat soufadnice nastroje
a souradnice pozice kloubu.
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UNIVERSAL ROBOTS 22. Karta Spustit

22.2. Program

Popis V poli Program se zobrazuje nazev programu, ktery je nacten do robota, a
jeho aktualni stav. Kliknutim na kartu Nag&ist program Ize nacist odlisny
program.

22.3. Proménné

Popis Program robota mize pomoci proménnych béhem provozu ukladat a
aktualizovat rizné hodnoty. K dispozici jsou dva druhy proménnych:

Instalacni proménné
Pouzivat Ize vice program( a jejich ndzvy a hodnoty jsou spolu s
instalaci robota trvalé (viz ). Hodnota proménnych instalace se
uchovava i po restartovani robota a ovladaci skfiné.

Bézné programové proménné
Jsou dostupné pouze pro spustény program a jejich hodnoty se po
ukonceni programu odstrani.

Zobrazit body trasy
Program robota pouziva skriptové proménné pro ukladani informaci o
bodech trasy.
Zaskrtnéte policko Zobrazit body trasy v sekci Promé&nné pro
zobrazeni skriptovych proménnych v seznamu proménnych.

Typy bool Logicka proménna, ktera muze nabyvat bud hodnoty True nebo
proménnych False.
. Celociselna hodnota v rozsahu od -2147483648 do 2147483647
int o
(32 bita).
float Cislo s pohyblivou fadovou &arkou (desetinné) (32 bitd).

fetézec Sekvence znaka.

Vektor popisujici umisténi a orientaci kartézského prostoru. Je to
kombinace polohového vektoru (x, y, z) a rotaCniho vektoru (rx, ry,
rz) predstavuijiciho orientaci, napsanoujakop[x, vy, z, rx,
ry, rz].

pozice

seznam  Rada proménnych.
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23. Karta Program UNIVERSAL ROBOTS

23. Karta Program

Popis Na karté Program se vytvareji a upravuji programy robota.

Karta Program se sklada ze dvou hlavnich oblasti. Leva strana obsahuje
programové uzly, které mizete pfidat do programu robota, a prava strana
obsahuje konfiguraci programovych uzll, které muzete pfidat do programu.

L & | cece =
Now; revit. loit. cccc
> Zakladni Q - Grafika Proménné
> Pokrogilé . g

1 X Nastaveni proménnych Program
Vv Sablony 2 v Program robota Zde Ize programovat tiohy pro robot.

Nalosit 3 Li=] <prézany

Chcete-li naprogramovat robot, vyberte uzly ze seznamu uzld a ty se pak zobraz/

Sila programovacim stromu
Paletizace . ;
Seznam uzlti Programovy strom
Sledovani Q
dopravniku
Sroubovani
1 [
t8 oo xmpaz

O Pridat sekvenci Pied spusténim

[ Nekonecny cykius programu

O B&zny
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R
UNIVERSAL ROBOTS 23. Karta Program

Programovy strom Na pravé strané karty Program jsou tfi karty.
Funkce pfidanych programovych uzli mazete nakonfigurovat na karté
Prikaz.

= ! B ovi..  Otet. Uit
> Zakladni Q - Grafika Proménné
> Pokrogilé . g
: 1 X Nastaveni proménnych Bod trasy Pevna poloha -
v Sablony 2 v Program robota
Nalosit 3 ¢ & Pohb) [7z]p
4 © start
Paletizace 6 OF:]
)
Sledovani 7 r8c
< Lo 9 E
Sroubovéni ©
@ Zastavit v tomto bods @ Pouzt sdilené parametry
QO zaoblent O Rychost Koubu 60
0| Zrychlen kloubu 80
QO cas 2,0

O Spusténo

P¥i pfidavani programovych uzl( si v§imnéte téchto skutecnosti :
* Prazdny programovy strom nelze spustit.

* Program obsahujici nespravné nakonfigurované programové uzly
nelze spustit.

* Zluté oznaéené programové uzly nejsou spravné nakonfigurovany.

* Bile oznacené programové uzly jsou spravné nakonfigurovany.

Signalizace béhu Programy robot( jsou ¢asto pomérné dlouhé, takze abyste méli prehled o
programu prabéhu programu robota, miizete se podivat, ktery programovy uzel je
aktivni.
S N
S et acatasy
Nl [Z]o
Paletizace 6 (olgz]
B e |
Sroubovani ° ©E
@ Zastavit v tomto bodé @ Poutztt sdiené parametry
QO zaoblent O Rychlost Kioubu 60
Zrychlenf kloubu 80
Oéas

O Spusténo

Bé&hem chodu programu je aktualné provadény uzel programu oznacen
malou ikonou vedle uzlu.

Cesta provedeni je oznatena modie. ¥

Stisknutim ikony v rohu programu miZete sledovat provadény piikaz. &
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23. Karta Program

UNIVERSAL ROBOTS

Tlacgitko Hledat

Muzete také vyhledat konkrétni uzel pfikazu/programu. To se hodi, pokud
mate dlouhy program s mnoha rdznymi programovymi uzly.
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- UNIVERSAL ROBOTS

23.1. Konfigurace programu robota
Popis Je mozné vytvofit konfiguraci pro cely program robota.

Tento typ konfigurace neovliviiuje jednotlivé uzly programu, ale dodava
celému programu robota dulezité chovani.

* Muzete pridat instrukce, které se maji provést pred spusténim
programu robota.

* Muzete nastavit po¢atecni hodnotu proménné pro spusténi
programu.

* Miizete nastavit, aby v programu probihal nekonec¢ny cyklus.

slace  Pohyb Protokol ‘ 5 e b
Q - Grafika Proménné
Program .

Zde Ize programovat dlohy pro robot
Nalosit 4 @ Bod_trasy 1 ) )
5 | Nastavit Chcete-li naprogramovat robot, vyberte uzly ze seznamu uzld a ty se pak zobrazf
Sila 6 8 Cekat programovacim stromu.
Paletizace 7 @ Vyskakovaci okno . .
- 8 ® Zastovi Seznam uzl Programovy strom
Sledovani Q
dopravniku 9 @K ¢ N
Sroubovani  ° ™ S
11 - iy
112 @ & Cyklus "
13 = <prézany
14 s Vivolat
15 (8= var_2:=2 * force()
16 ¢ & Pokud
17 =] <prézdr 8 o XBBEEZD
18 & Skriot
19 & Prepinac
20 ® casovy_spinac_1 O Pridat sekvenci Pred spusténim
21 ¢ [ Vylozit & Nekone&ny cykius programu

22 ® Pocatecni poloha
v

O B&zny

Pridat pred Zaskrtnéte toto policko, pokud chcete pfidat instrukce nebo programové
spusténim sekvence uzly, které se provedou pfed spusténim hlavniho programu.
Tyto uzly se provedou pouze jednou, i kdyz je program robota nastaven na
vécny cyklus.

Nekonecény cyklus Zaskrtnéte toto policko, pokud chcete umoznit opétovné spusténi
programu programu po dosazeni konce programu.

Priklad Jednd se napriklad o pfipady, kdy inicializujete chapadla, pfesouvate
robota do ,vychozi polohy nebo resetujete signaly putujici do externich
zdrojl a z nich.
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UNIVERSAL ROBOTS

Nastaveni poCate€ni Vybérem této moznosti se nastavuji po¢atecni hodnoty programovych

hodnoty proménné

proménnych.

1. Vyberte proménnou z rozbalovaciho seznamu nebo pole s pfepinaci
proménnych.

2. Zadejte vyraz pro tuto proménnou. Tento vyraz bude pouzit k urCeni
hodnoty proménna na zaCatku programu.

3. Mduzete zvolit Zachovat hodnotu z pfedchoziho spusténi, aby se
proménna inicializovala na hodnotu nalezenou na karté Proménné
(viz 23.2.4. Karta Proménné na strané 194).

Diky tomu proménné zachovaji své hodnoty mezi jednotlivymi
spusténimi programu. Proménna ziska hodnotu z vyrazu, kdyz je
program spustén poprvé nebo kdyz je karta s hodnotou vymazana.

Proménnou Ize z programu odstranit zadanim prazdného nazvu proménné
(pouze mezery).
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UNIVERSAL ROBOTS

23.2. Sada nastroju Programovy strom

Popis S uzly programd, které byly pfidany do programového stromu, muzete
pracovat pomoci ikon ve spodni ¢asti programového stromu.

Ikony na nastrojové
listé programového

stromu.
stromu

ZrusSit & Znovu

Pohyb nahoru &
Pohyb dolu

Vyjmout

Kopirovat

Vlozit
Odstranit
Potladit

Tlacitko Hledat

23.2.1. Nastaveni proménné

Pouzijte sadu nastroji programového stromu pro Upravu programového

Tlacitka © &< slouzi ke zru$eni a opétovnému
provedeni zmén v pfikazech.

Tlagitka # & $ méni pozici uzlu.

Tlagitko ¥ vyjme uzel a umoziuje jeho pouziti
pro jiné ukony (napf. vlozit jej na jiné misto v
programovém stromu).

Tlagitko B zkopiruje uzel a umozni jeho pouziti
pro jiné ukony (napf. vlozeni na jiné misto v
programovém stromu).

Tlacitko El umoznuje viozit uzel, ktery jste
predtim zkopirovali.

Tlac¢itko M odebere uzel z programového
stromu.

Pomoci tlaCitka == potlacite urcité uzly v
programovém stromu.

Klepnutim na Q Ize vyhledavat v programovém
stromu. Klepnutim na ikonu X ukoncite
hledani.

UR3e
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Popis

Oznaceni
programoveé
promeénné jako
oblibené

Nastaveni proménné je vzdy prvnim uzlem ve stromu programu.

V podokné Nastaveni proménnych mlzete pojmenovavat a upravovat
proménné programu a oznacovat je jako oblibené.
Po oznaceni proménné jako oblibené bude zobrazena na panelu
Proménna na karté Program a na karté Spustit.

1.

2. V Casti Nastaveni proménnych vyberte proménnou.

ABCDE

default

= Otevit.  Uladt
V Zakladni Q - Grafika Proménné

Pohyb - v ' innv
Y 1 X Nastaveni proménnych Nastaveni proménnych
Bod trasy 2 v Program robota
méno - Vychozi hodnota =~ Popis
— 3 ¢ 4 Pohyb) * ) e 2
~ 4 @A
Cekat 5 @B
Nastavit 6 ec
I ] ©°
okno 8 oF
Zastavit
Komentaf "
Slozka
Nastavit
naklad
> Pokrogilé
> Sablony Jméno

O B&zny

V zahlavi klepnéte na Program.

>

Vyraz

3. ZaSkrtnutim pole Oblibena proménna oznacite vybranou proménnou

jako oblibenou.

Upravy programovych Upravy proménnych programu zahrnuji pojmenovani, popis a nastaveni
pocatecni hodnoty pomoci vyrazu.

promeénnych
Pojmenovani
proménné programu

Popis programové
proménné

Nastaveni
programové
proménné vyrazu

1.
2.
3.

V ¢asti Nastaveni proménnych vyberte proménnou.

Vyberte pole Nazev.

Zadejte jméno pomoci klavesnice na obrazovce.

V ¢asti Nastaveni proménnych vyberte proménnou.

Vyberte pole Popis.

Zadejte popis pomoci klavesnice na obrazovce.

V ¢asti Nastaveni proménnych vyberte proménnou.

Vyberte pole Vyraz.

Zadejte vyraz pomoci klavesnice na obrazovce.
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UNIVERSAL ROBOTS

Vychozi hodnota

Vychozi hodnota je prvni hodnota, kterou pfiradite programové proménné
pfi spusténi programu.

Miizete zaSkrtnout pole Zachovat hodnotu z predchoziho béhu a nahradit
tak vychozi hodnotu hodnotou z dfive spusténého programu. Pokud vSak
nactete novy program po pouziti hodnoty z dfive spusténého programu,
obnovi se vychozi hodnota.

UR3e
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UNIVERSAL ROBOTS

23.2.2. Karta Prikaz

Popis Karta Pfikaz na karté Program obsahuje konfiguratni moznosti pro
vybrany programovy uzel.
Tyto konfiguraéni moznosti se zobrazuji na karté Pfikaz po pravé strané
obrazovky.
Podokno karty Pfikazy se zméni, pokud na levé strané obrazovky vyberete
jednotlivé rizné uzly programu.

Priklady raznych pfikazu, viz nize:

Pohyb Pfikaz Pohyb patfi v rozhrani PolyScope k nejpouzivanéjsim.
Zde vidite, Ze je vybran pfikaz PohybdJ. Jsou vidét i dalSi informace,
napfiklad TCP, rychlost kloubu a zrychleni kloubu.
(7]

Universal Robots Graphical Programming Environment

” .E s - e Open ve
Q - Graphics Variables
Move |
R . e Move
P 2 9 4 Move Specify how the robot will move between waypoints
Di . 3 @ Waypoint_1
irection -
The values below apply to all child waypoints and depend on the selected movernent
Wait type.
Set Set TCP Joint Speed
Popup [use active TCP - \ 60.0 °/s
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
1 H» ‘Base v ‘ ‘ 80.0‘ °/s?
Folder
Set Payload
> P O Use joint angles
> Templates

'S RS N =
O ormal = ° 0 O Sir‘w‘w,ﬂath:m.

Priklad Pfikaz Pohybovlada pohyb robota pfes body trasy. Pomoci pfikazu Pohyb
muzete také nastavit zrychleni a rychlost pohybu robotického ramene mezi
body trasy.
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Prikaz Cekat

Priklad

Paletizace

Ptikaz Cekat je dal$im nej¢ast&jsim programovym uzlem.

% ¥ Robot Program Wait
Waypoint 2 B war Please select what should trigger the robot's next action;
Directi
wait O o war
Set Owat [ 0.0seconds
Popup O et for Digta npt [<D. Input> -
CED O wat for [<an.inpuc> - 40
Comment
— v Owatfor
Set Payioad

*3SXxBRETZ

Ptikaz Cekat slouzi k tomu, aby program robota poc¢kal na signal ze

senzoru, ktery je pfipojen k ovladaci jednotce.

K rychlému vytvoreni paletizacniho programu muzete pouzit Sablonu
paletizace. Stejny paletizacni program se pouziva také k vytvoreni
depaletiza¢niho programu.

Environment

Universal Robots Graphical Programmi

Variables

un g ="
) Advanced

1 v Robot Program

2 o @ Paller 1 Palletizing

N Templates

Seek E ¥ [ 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
- compty> Palletizi
Conveyor 7 empLy @ aletizing l
Tracking O Depalletizing J
g

Screwdriving

Pallet Properties

Name Pallet_1

Feature Base v

Object Height mm

Pallet_1_cnt

[0 Remember last item location

Item Counter

Actions

O Add action before palletizing
O Add action after palletizing

O Normal

UR3e
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Pokud

Priklad

Pfikazem If m{izete do programového stromu pfidat podminky , If*, ,Else” a
,Elself”.

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

SubProg
< lines will be executed

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.

Pomoci prikazu If mlizete pro program robota vytvofit dva rlizné vysledky.
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23.2.3. Karta Grafika

Popis Karta Grafika na karté Program poskytuje grafické zobrazeni spusténého
programu.
Grafické znazornéni se zobrazuje po pravé strané v pfislusném podokné na
karté Grafika.
Tlacitka v podokné vpravo nahofte slouzi k deaktivaci riznych grafickych
soucasti 3D zobrazeni.

v
8 2+ QM ) [
Spustt | Program | Instalace  Pohyb Pratokal =
Pohyb
Bod trasy 3 ¢ & Pohyb P s
St 4 @ Bod_trasy_1 T
= 5 ® Proménnd
Gt 6 @ ¥ Pohyb v kruhu
Nastavit 7 ® Priichozi_bod_xV
P K v_bod_xEr
Vlelme 8 © Koncovy bod XEn
okno = Nastavit
Zastavit 10 Bl Cekat R 4
11 M@ Vyskakovaci okno
Komentar 12 O Zastavit " o
Slozka 13 ® Komentar
. 14 9 m SloZka
Nastavit o
naklad 15 =| <prézany:
— 16 ¢ & Cyklus
) Pokrogilé
17 - <prazdny B
) Sablony 18 ta Vyvolat &
19 a= var_2:=2 *force() E
20 ¢ b Pokud..
21 - <praza
22 B Skript

. DFaninas

28S xEREZT

000 @

O BEZny

3D vykres ramene robota zobrazuje aktualni polohu ramene robota.

Roviny

Stin ramene robota zobrazuje zamyslenou drahu ramene robota k dosazeni
bodu trasy vybraného v levé ¢asti obrazovky.

Draha TCP je zobrazena ve 3D zobrazeni:

* Segmenty pohybu jsou Cerné

* Prechodové segmenty (pfechody mezi segmenty pohybu) jsou
zelené.

* Zelené tecky urcuji polohu TCP v kazdém z bodu trasy programu.

Rovina je hranice, ktera omezuje pohyb TCP. Rovina muze také omezovat
pohyb nastroje.

Kdyz se TCP nebo nastroj pribliZi k rovin&, zobrazi se v podokné 3D
zobrazeni roviny.

* Pokud si chcete rameno robota, TCP nebo nastroj pofadné
prohlédnout, mlzete si 3D zobrazeni priblizit.

* K omezeni pohybu TCP a nastroje mlizete pouzit dva typy rovin.

UR3e
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Bezpec&nostni roviny Bezpecnostni roviny se v 3D zobrazeni zobrazuji Zluté a cerné. Mala Sipka

Spoustéci roviny

Mezni hodnoty

oznacuje stranu roviny, na kterou je povoleno umistit TCP.

Spoustéci reoviny se v 3D zobrazeni zobrazuji modre a zelené. Mala Sipka
ukazuje na stranu roviny, kde jsou aktivni meze Bézného rezimu (viz 21.5.
Bezpecnostni rezimy softwaru na strané 149).

Hraniéni hodnota orientace nastroje je znazornéna kuzelem spole¢né s
vektorem oznacujicim aktualni orientaci nastroje robota. Vnitfni strana
kuzele predstavuje povolenou plochu

pro orientaci nastroje (vektor).

Kdyz bézi program, 3D zobrazeni meznich hodnot je zakazano.
Pokud se TCP prestane pfiblizovat k jakékoli mezi, 3D zobrazeni zmizi.

* Muzete nastavit mezni hodnoty orientace nastroje, které se v 3D
zobrazeni zobrazi jako kulovy kuzel spolu s vektorem udavajicim
aktualni orientaci robotického nastroje.

Vnitfek kuzele zndzornuje povolenou oblast pro orientaci nastroje
(vektor).

* Dale mulzete nastavit Cervené meze, které se v zobrazeni 3D zobrazi
Cervené, pokud je protokol TCP v rozporu s hrani¢nim limitem nebo
je velmi blizko jeho poruseni.
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23.2.4. Karta Proménné

Popis Karta Proménné na karté Program zobrazuje aktualni hodnoty proménnych
v béZicim programu.
Proménné se zobrazuiji jako seznam v podokné na karté Proménné na
prave strané obrazovky.
Proménné se zobrazuji pouze tehdy, kdyz je tfeba zobrazit informace, a
zustavaiji viditelné i mezi spusténimi programul.

Zobrazit body trasy  P¥i zaSkrnuti policka Zobrazit body trasy se v bézicim programu budou
zobrazovat proménné bodu trasy.
V podokné Proménné muzete také pouzit nasledujici moznosti:

* Vybérem moznosti Zobrazit body trasy zobrazite skriptové
proménné bodu trasy v seznamu proménnych. K ukladani informaci
o bodech trasy program robota vyuziva skripty. Maji-li se v seznamu
proménnych zobrazovat proménné skriptQ, zaskrtnéte policko
Zobrazit body v ¢asti Proménné.

* Vybérem moznosti Zobrazit pouze oblibené proménné zobrazite na
karté Proménné pouze oblibené proménné. Je to stejné jako v
podokné Proménné na karté Spustit (viz 22. Karta Spustit na
strané 175).

\:‘/315"'“"" T Q  Prikaz Grafika
Pohyb 2 ¥ Program robota ~ | Jméno + Hodnota ~ Popis 13
Bod trasy 3 ¢ & Pohyb P ~
Smér 4 @ Bod_trasy_1
- 5 © Proménna
Cekat 6 9 v Pohybv kruhu
Nastavit 7 @ Préichozi_bod xV/
Cetad 8 @ Koncovy_bod_xEn
okno 9 =/ Nastavit
Zastavit 10 (8] Cekat
11 @ Vyskakovaci okno
Komentai 12 @ Zastavit 3
Slozka 13 e« ¢
Nastavit 14 ¢S
naklad 15 =) any
! O s
Bt
o bBa
21 = <prézdny v
22§ Skript o
23 XoninaX O Zobrazit body trasy
i [ Zobrazit pouze oblbené proménné
O B&3Ny W S\mu\a(e.
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Typy hodnot
promeénnych

Program robota pouziva proménné pro ukladani a aktualizace riznych
hodnot béhem provozu. Proménné se zobrazuji pouze v pfipadé, ze jsou k
dispozici pfislusné informace. Typy proménnych zahrnuiji:

* Programové proménné - jsou dostupné pouze pro spustény program
a jejich hodnoty se po ukonceni programu odstrani.

* Instalacni proménné - ty Ize pouzivat v nékolika programech a jejich
nazvy a hodnoty jsou navazany na konkrétni instalaci robota
(viz 24.5. Instala¢ni proménné na strané 306).

* Skriptové proménné - pochazeji ze skriptovych soubor( a Ize jim
prifadit rizné typy proménnych. Skriptové proménné se nezobrazuiji
na karté Program ani na karté Instalace. Skriptové proménné
program robota vyuziva k ukladani informaci o bodech trasy. Maji-li
se v seznamu proménnych zobrazovat proménné skript(, zaskrtnéte
policko Zobrazit body v ¢asti Proménné.

V nasleduijici tabulce jsou uvedeny typy hodnot proménnych:

Logicka proménna, jejiz hodnota je bud

bool
True nebo False

int Celociselna hodnota v rozsahu od -
2147483648 do 2147483647 (32 bith)

float Cislo s pohyblivou desetinnou &arkou
(desitkové) (32 bitt)

fetézec Sekvence znakl
Vektor popisujici umisténi a orientaci
kartézského prostoru. Jedna se o kombinaci

. polohového vektoru (x, y, z) arotacniho

pozice -
vektoru (rx, ry, rz) reprezentujiciho
orientaci zapsanoup[x, vy, z, rx, ry,
rz]

seznam Sekvence proménnych

23.3. Editor vyrazu

Popis

Vlastni vyraz se upravuje jako text, editor vyrazu je vSak vybaven fadou
tlaCitek, které slouzi ke vlozeni specialnich symbold, napfiklad * pro
nasobeni a < pro mensi nebo stejnou hodnotu. Tlacitko se symbolem
klavesnice v pravém hornim rohu obrazovky slouzi k pfepnuti na Upravy
textu vyrazu. VSechny definované promeénne jsou k dispozici v nastroji pro
vybér Prom&nné, nazvy vstupnich a vystupnich portd jsou k dispozici v
nastroji pro vybér vstupu a Vystupu. Nékteré specialni funkce jsou k
dispozici v nabidce Funkce.
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Vyrazy v editoru

Po stisknuti tlaCitka OK probé&hne kontrola vyrazu, zda neobsahuje
gramatické chyby. TlaCitko Storno zavie obrazovku a zrusi vSechny

zmény.

Pokrogilé

Cyklus 2 ¥ Program robota
3 @ & Pohyb)

@ Bod_trasy_1
= Nastavit
B Cekat

Podprogram
Zadani
Pokud
@ Vyskakovaci okno

Skript
P O Zastavit
Udalost ®| Komentéi

2 * force()

© N0 s

Grafika

Zadani Zdro] \Wraz -
PHFadi vybrané proménné hodnotu vyrazu.

Proménna Vyraz

a2 <] -

Input
True (HI)

<Vstup> v

H Fae 001 ‘ = Kifvesa ko

output
and

<\Wystup> v

oon

Variable
z < > /
‘<Promémna’> v ‘

Function

’—‘ =]
<Funkce> v ‘ ‘ ‘

HEOEROERRRRN -
-

=

Vyraz mize mit nasledujici podobu:

digital in[1]
?

True and analog in[0]<0.5

23.4. Spousteni programu od vybraného
programoveho uzlu

Popis

Program robota muzete spustit od libovolného programového uzlu v
programovém stromu. To se hodi pfi testovani programu.

Pokud se robot nachazi v manualnim rezimu (viz Operational mode na
strané 140), muzete povolit spousténi programu od vybraného uzlu,
pripadné miizete spustit cely program od zacatku.
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Tlacitko Pfehrat v zapati nabizi moznosti pro zpusob spusténi programu.

Zde je patrné, Ze je vybrano tlacitko PFehrat a zobrazujte se Pfehrat od
vybéru.

Prehrat od vybéru

Kroky
1.
2.
3.

Priklad

spustc | instsiace _Pohyb
W/ Zékladni

Pohyb

1 X Nastaveni proménnych
Bod trasy 2 ¥ Program robota
3 @ & Pohyb)

4 @ Bod_trasy_1

Smér
Cekat
Nastavit

Vyskakovaci
okno

Zastavit
Komentai
Slozka

Nastavit
naklad

> roceie |
> coery |

S XKBR®E

O Heeny

POZNAMKA

<nepojmenovand>*

Q Grafika Proménné
Pohyb Poryb | v
Uréete, jak se bude robot mezi body trasy pohybovat
Nize uvedené hodnoty se vztahuif na vechny podFizené body trasy a zévisel na
2voleném typu pohybu
Nastavit TCP Rychlost Kloubu
Pouzt aktivni TcP v 60,0/° /s
Prvek Zrychlenf kioubu
» [2éiadna - 80,0/°/s2

O Pousiti Ghidi kloubu

Prehrét od zacatku

Program robota

Prrehrét od whéru
3: Pohyb )

o 0 o simuiace ()

* Program Ize spustit pouze od uzlu v programovém

stromu robota.

* Mdazete pouzit Pfehrat od vybéru v podprogramu.
Po ukonc&eni podprogramu se program zastavi.

* Moznost Pfehrat od vybéru se zastavi, pokud
program nelze spustit od vybraného uzlu.

* U vldken nelze pouzit Pfehrat od vybéru, protoze
vlakna vzdy zacinaji od zacatku.

* Pokud se pfi prehravani programu od vybraného
uzlu vyskytne nepfifazena proménna, program se
zastavi a zobrazi chybové hlaseni.

Jak spustit program od vybraného uzlu

V prrogramovém stromu vyberte pfislusny uzel.

V zapati vyberte Pfehrat.

Klepnutim na tlacitko Pfehrat od vybéru spustte program od
prislusného uzlu v programovem stromu.

Pokud jste museli robota zastavit uprostfed programu, mizete program
znovu spustit od urcitého uzlu.
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23.5. Pouziti zarazek v programu

Popis

Zarazka pozastavi béh programu. Pomoci zarazek mlzete bézici program
v urCitém bodé zastavit a obnovit. To se hodi pfi kontrole polohy robota,
proménnych atd. (Viz Operational mode na strané 140).

Tady se muzete na zarazku pridanou do uzlu podivat:

spus
W Zékladni

Pohyb

1 X Nastaveni proménnych

Bod trasy 2 v Program robota
— 3 ¢ 4 Pohyb)
= 4 @A
Cekat n ©B
Nastavit 6 ec
I ] ©°
okno 8 ©E
Zastavit

Komentai

Slozka

Nastavit

naklad

O B&zny

default - Otevit.. Ul
Q - Grafika Proménné

Program
Zde Ize programovat Clohy pro robot.

Chcete-li naprogramovat robot, vyberte uzly ze seznamu uzld a ty se pak zobraz/
programovacim stromu.

Seznam uzld Programovy strom

Q
13

28 oo xmpEz

O Pridat sekvenci Pied spusténim

[ Nekonecny cykius programu

Kdyz program robota narazi na zarazku, ta zCervend, pfiCemz ostatni
nadchazejici zarazky budou dale modré.

spus
WV Zakladni

GETL) 1 X Nastaveni proménnych
Bod trasy 2 v Program robota
— 3 ¢ & Pohyb)

= 4 A

Cekat T

Nastavit 6 ec
I ] ©°

okno 8 ©E

Zastavit

Komenté

Slozka

Nastavit

naklad

¢ = Otevi e
Q - Grafika Proménné

Bod trasy
vat

Upravit pozici

@ Zastavit v tomto bod @ Pouztt sdilené parametry
QO zaoblent O Rychlost kioubu 60
0| Zrychlenf kioubu 80
QO cas 2,0

Pridat A% do

O Pozastaveno
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Zarazky Zarazky se projevuiji jako &ervena ¢ara bud nad, nebo pod uzlem. Cervena
Cara se zobrazuje pod uzly bod( trasy a nad ostatnimi uzly.

VétSina uzll v programu se pred provedenim programu pozastavi. Pfidani
zarazky méni chovani pfislusnych uzlu.

* Zarazku mizete pridat k bodu trasy, aby se program v daném bodé
trasy mohl pozastavit. To znamena3, ze bude ignorovan pfechod v
daném uzlu.

* Zarazku mUzete pfidat k uzlu Do, aby se program mohl pozastavit pfi
splnéni dané podminky Do. To znamena, ze pfechod v daném uzlu
nebude ignorovan.

Pridani zarazky Jak pfidat zarazku do programu
1. V programovém stromu pfidate zarazku klepnutim na Cislo radku.

2. Zarazka je aktivni, dokud danou zarazku neodstranite z programu
robota.

Odstranéni zarazky Jak odstranit zarazku v programu

1. V programovém stromu odstranite zarazku tim, Ze na ni opét
klepnete.

2. Program robota bude probihat tak, jak ma.
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23.6. Samostatny krok v programu

Popis Samostatny krok umoznuje provadét aktualni program po jednotlivych
uzlech, pokud se robot nachazi v manualnim rezimu.
(Viz Operational mode na strané 140).

To se hodi pfi kontrole chyb v programu.

Samostatny krok Samostatny krok umozniuje spusténi vybraného programového uzlu a
nasledné pozastaveni na za¢atku nového uzlu.
Samostatny krok Ize pouzit pouze pfi pozastaveni aktualniho programu.
Pokud chcete samostatny krok pouzit na urcity uzel, musi dany uzel
podporovat i zarazky.
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23.7. Zakladni uzly programu

Popis

23.7.1. Pohyb

Popis

Zakladni ulzy programu slouzi k vytvareni jednoduchych robotickych
aplikaci. Nékteré zakladni programoveé uzly slouzi také k uspofadani
vas$eho naprogramovani robota a vytvareni komentari v programu robota.
To se hodi zejména v pfipadech, kdy se jedna o velky program robota.

Pfikaz Pohyb umoznuje robotovi pfesunout se z bodu A do bodu B.
Zpusob pohybu robota je dllezity pro ukol, ktery robot pini.
menovand>+ D ] E CCCC

! . Ulosi. CCCC
~

Pohyb Pohyb | v

Proménné

> Zakiadni
> Pokroéilé

2 ¥ Program robota
v Sablony 3 ¢ & Pohyb |

Urcete, jak se bude robot mezi body trasy pohybovat

. a4 ® Bod trasy 1

Nalozit - = . < o " . Lt

5 = Nastavit NiZe uvedené hodnoty se vztahuj’ na viechny podrizené body trasy a zéviseji na
i < 2zvoleném typu pohybu,
Sila 6 B Cekat YRU pohyl
Paletizace 7 @ Vyskakovaci okno Nastavit TCP Rychlost kioubu
P 8 Zastavit

Sledovani o B ; ‘Poué\‘t aktivni TCP v ‘ ‘ 60,0‘ ° /s

dopravniku 9 ® [Komentaf

- .. 10 ¢ i

Sroubovani 11 Prvels Zrychlenf kloubu

112 @ " ‘Za’k\adna v ‘ ‘ E0,0‘ °fs?

13 -

14 T, Vyvolat
15 = 3= var_2:=2 *force()
16 ¢ & Pokud

O Pouziti GhIG Idoubu

18 & Skript

19 & Prepinac

20 ® casovy spinac_1
21 ¢ B Wiodit

22 ® Potatedni poloha

G S

000 @

Po pfidani pfikazu Pohyb do programu robota se v pravé ¢asti obrazovky
zobrazi podokno Pohyb.

o BESny

Pfikaz Pohybovlada pohyb robota pres body trasy.

PFi pfidavani prikazt Pohyb do programu se automaticky pfidavaji body
trasy.

DalSi informace o bodech trasy

Pomoci pfikazu Pohyb mUizete také nastavit zrychleni a rychlost pohybu
robotického ramene mezi body trasy.

Robot se pohybuje pomoci ¢ty prikazi Pohyb. Typy pfikaz( Pohyb, viz
nize:
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Pohyb J

Pfidani pfikazu

Pohybd

Podrobnosti

Pohyb L

Pfidani pfikazu
PohybL

Podrobnosti

Pohyb P

Prikaz PohybJ vytvofi pohyb z bodu A do bodu B, ktery je pro robota
optimalni.

Pohyb nemusi byt pfimka mezi body A a B, ale je optimalni s ohledem na
pocatecni polohu kloub(l a koncovou polohu kloubd.

1. V programu robota vyberte misto, kam chcete pfidat pfikaz Pohyb.

2. V Casti Zakladni klepnéte na Pohyb a pfidejte do programu robota
bod trasy spolu s uzlem Pohyb.

3. Vyberte uzel Pohyb.
4. V rozbalovaci nabidce vyberte PohybJ.

Pohybd provadi pohyby, které se pocitaji v prostoru kloubu ramene robota.
Klouby jsou ovladany tak, aby dokoncily svij pohyb ve stejnou dobu.
Vysledkem tohoto typu pohybu je zakfivena draha, po které se nastroj
pohybuje. Sdilenymi parametry pouzitymi pro tento typ pohybu jsou
maximalni rychlost kloubu a zrychleni kloubu, udavaji se v jednotkach
stupnéls a stupné/s?. Pokud se pozaduije rychlejsi pohyb ramene robota
mezi body trasy bez ohledu na trasu nastroje mezi témito body, je tento typ
pohybu nejvhodnéjsi volbou.

Prikaz PohybL vytvafi pohyb, ktery je pfimkou z bodu A a bodu B.

—

.V programu robota vyberte misto, kam chcete pfidat pfikaz Pohyb.

2. V Casti Zakladni klepnéte na Pohyb a pfidejte do programu robota
bod trasy spolu s uzlem Pohyb.

3. Vyberte uzel Pohyb.
4. V rozbalovaci nabidce vyberte PohybL.

PohybL pohybuje sttedovym bodem nastroje (TCP) linearné mezi dvéma
body trasy. To znamena, ze kazdy kloub provede slozit&jSi pohyb tak, aby
se nastroj pohyboval po pfimé trase. Sdilené parametry, které Ize nastavit
pro tento typ pohybu, jsou pozadovana rychlost nastroje a zrychleni
nastroje v jednotkach mm/s a mmis? a také prvek.

Pfikaz MoveP vytvafi pohyb s konstantni rychlosti mezi body trasy.
V zajmu zajisténi konstantni rychlosti je povolen zaobleny pfechod mezi
body trasy. (Viz Prechody na strané 220).
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Pridani pfikazu
PohybP

Podrobnosti

Kruhovy pohyb

PFidani prikazu
Kruhovy pohyb

3.
4.

.V programu robota vyberte misto, kam chcete pfidat pfikaz Pohyb.

V &asti Zakladni klepnéte na Pohyb a pfidejte do programu robota
bod trasy spolu s uzlem Pohyb.

Vyberte uzel Pohyb.

V rozbalovaci nabidce vyberte PohybP.

PohybP pohybuje nastrojem linearné konstantni rychlosti s kruhovym
zaoblenim. Tento typ je uren pro nékteré specialni postupy, napf. lepeni
nebo davkovani. Velikost zaobleni je ve vychozim nastaveni sdilena pro
vSechny body trasy. NizSi hodnota bude znamenat ostiejSi zatoceni, vySSi
hodnota bude znamenat plynulejsi trasu. Protoze se rameno robota
pohybuje po trase konstantni rychlosti, nemuGze ovladaci panel robota
Cekat na operaci V/V €i akci obsluhy. Tyto akce povedou k pferuseni
pohybu ramene robota nebo k zastaveni robota.

Pfikaz Kruhovy pohyb vytvofi kruhovy pohyb pomoci pllkruhu.
KruhovyPohyb Ize pfidat pouze prostfednictvim prikazu PohybP.

1.
2.

o o &~ w

V programu robota vyberte misto, kam chcete pridat pfikaz Pohyb.
V ¢asti Zakladni klepnéte na Pohyb.

Bod trasy se pfida do programu robota spole¢né s uzlem Pohyb.
Vyberte uzel Pohyb.

V rozbalovaci nabidce vyberte PohybP.

Klepnéte na PFfidat kruhovy pohyb

Vyberte reZzim orientace.
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Podrobnosti Robot zahaji pohyb z aktualni polohy nebo pocatecniho bodu, pohybuje se
pres prichozi bod dany kruhovym obloukem a koncovy bod, ktery doplfuje
kruhovy pohyb.

Rezim se vyuziva k vypoctu orientace nastroje v celém kruhovém oblouku.
Rezim mulze byt:
* Pevny: k ur€eni orientace nastroje se vyuziva pouze pocate¢ni bod.

* Neomezeny: pocatecni bod se prevadi na koncovy bod (EndPoint) a
definuje tak orientaci nastroje.

Now..  Otevit.. Uit
Q Grafika Proménné

> Pokrogilé
2 v Program robota ~| Pohyb v kruhu
Vv Sablony 3 @ < Pohyb P
L 4 ® Bod_trasy_1
Nalczig N e U kruhového pohybu se vyuzivaif tff body
si ov Pony? v kruhu trasy: bod trasy pred uzlem kruhového N
tla 6 ® Priichozi_bod_x\/ pohybu (CircleMove), bod trasy (1), 4 o)
e — 7 ® Koncovy bod xEn préichozi bod (ViaPoint) (2) a koncowy bod -
- (EndPoint) (3). >
L 8 = Nastavit
Sledovani ! .
dopravniku ¢ B Cekat V pevném rezimu: )
. Orientace tohoto pohybu je definovéna /

Sroubovani | 0 @ Vyskakovac okno pocétecnim bodem robota, takze robot

11 O Zastavic bude tuto orientaci udrZovat vzhledemke
q 12 ® Koment p kruhu prostiednictvim préchozich a '’y

13 ¢ Soza koncovych bodii pohybu. <
14 = <prézoh
15 9 & Cyklus
16 = <prazd
17 L Vyvolat Vyberte reim orientace vzhledem ke kruhu
18 = var_2=2 *force() @ reny
19
I ® b Pokud - O Neomezeny
21 @ Skript

22 * Prepinac

v

Podokno Pohyb
Popis Rizné parametry v podokné Pohyb umoziiuji doplnit k pohybu a
pfipojenym bodiim trasy podrobnosti.
Tyto moznosti umozfiuji pfizptsobeni programu.
Parametry okna Pohyb naleznete nize:
Pohyb: Nastavit Toto nastaveni pouzijte, pokud béhem bé&hu programu robota potfebujete
TCP zménit TCP. To je uziteCné, pokud potfebujete v programu robota

manipulovat s riznymi objekty.

Zpusob pohybu robota je upraven podle toho, ktery TCP je nastaven jako
aktivni TCP.

Pfikaz Ignorovat aktivni TCP umoznuje tento pohyb nastavit ve vztahu k
pfirubé nastroje.
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Nastaveni TCP v Jak nastavit TCP v Pohybu

Pohybu 1. Vstupte na obrazovku Karta Program pro nastaveni TCP pouzitého

pro body trasy.
2. Pod polozkou Pfikaz v rozeviraci nabidce vpravo zvolte Typ pohybu.

3. Pod polozkou Pohyb zvolte v rozeviraci nabidce moznost Nastavit
TCP.

4. Vyberte Pouzijte aktivni TCP nebo vyberte uzivatelsky definované
TCP.
Muzete také zvolit Ignorovat aktivni TCP.

Pohyb: Feature Feature je moznost v podokné Pohyb. Pouzijte Feature mezi body trasy,
aby si program zapamatoval soufadnice nastroje.
To je uzite€né pfi nastavovani bodu trasy (viz 24.13. Prvky na strané 320).

Nize naleznete rizné Features.

Funkce Features muzete pouzit v nasledujicich pfipadech:

* Prvek nema na relativni body trasy zadny vliv. Relativni pohyb je
vzdy provadén ve vztahu k orientaci Zakladny.

* Kdyz se rameno robota pohybuje do proménného bodu trasy,
stfedovy bod nastroje (TCP) se vzdy vypocita jako soufadnice
proménné v prostoru zvoleného prvku. Pohyb ramene robota
v proménném bodé trasy se proto vzdy zméni, kdyz vyberete jiny
prvek.

* Mduzete zménit polohu prvku za chodu programu pfifazenim pozice
jeji prislusné proménné.

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time
Rychlostni profil pohybu. Kfivka je rozdélena do tfi
segmentu: zrychleni, cestovni a zpomaleni. Urover faze
plynulého pohybu je déna nastavenim rychlosti pohybu, zatimco
strmost fazi zrychleni a zpomaleni je dana parametrem zrychleni.
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Pohyb: Pouzijte ahly
kloubt

Pohyb: Sdilené
parametry v pfikazu
Pohyb

Kdyz pouzivate PohypJ k definovani bodu trasy, muzete pouzit moznost
Pouzit uhly kloubU jako alternativu k 3D poloze.

Body trasy definované pomoci moznosti Pouzit thly kloubu se nezméni,
pokud se program pouziva mezi vice roboty.

To muze byt uzite¢né, kdyz instalujete program do nového robota.

P¥i pouziti moznosti Pouzit uhly kloubl neni k dispozici moznost TCP.

Sdilené parametry v pravém dolnim rohu obrazovku Pohyb se vztahuji na
pohyb z pfedchozi polohy ramene robota do prvniho bodu trasy podle
pfikazu, a dale z tohoto bodu do kazdého nasledujiciho bodu trasy.
Nastaveni pfikazu Pohyb se netykaiji trasy od posledniho bodu trasy podle
pfikazu Pohyb.

Proménné

2
T ¥ Program robota POhyb Ponyb | -
3 ¢k Pohyb) Urcete, jalk se bude robot mezi body trasy pohybovat
o 4 ® Bod_trasy_1
Nalozit - = - . " - o £ il
5 - Nastavit Nize uvedené hodnoty se vztahuif ha vechny podfizeng body trasy a zéviseif na
Sila 5 B Cekat zvoleném typu pohybu,
Paletizace 7 Vyskakovaci okno Nastavit TCP Rychlost kioubu
2= 8 Zastawvit
Sledovani O zestat Pouztt altivni TCP - \ 60,0° /s
dopravniku 9 ® [Komentar
7 . 10 ¢ m Soa ,
Sroubovani 1 B Prvelc Zrychlen( Idoubu
1 12 9 3 Cykiu " ‘Zék\adna V| ‘ 80,0‘ /s?
13 -
14 | e Vyvola

15 2= var_2:=2 *force()
16 ¢ & Pokud
17 = <prézdny>

O Pouzit! Ghid kloubu

18 & Skript
19 = Plepinad

20 ® casovy _spinac_1
21 ¢ B Wylozit

22 ® Pocétetni_poloha

~

000 @

o B&zny

23.7.2. Body trasy

Popis Body trasy predstavuji jednu z nejdulezitéjSich ¢asti programu robota, ktera
postupné fika rameni robota, kam se ma vydat.
Pfidani bodl trasy Pfesun je doprovazen bodem trasy, takze pro prvni bod trasy je nutné
pridat Pohyb.
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Pfidani bodu trasy 1. V programu robota vyberte misto, kam chcete pfidat pfikaz Pohyb.
do programu robota 2. V Casti Zakladni klepnéte na Pohyb.

Bod trasy se pfida do programu robota spoleéné s uzlem Pohyb.

Universal Robots Graphical Programmi Environment

Q _ Graphics Variables

1 v Robot Program Move Move) v

Uit 2 % b Move/ . Specify how the robot wil move between waypoints.
Direction 3 @ waypoint_1 . .

The values below apply to all child waypoints and depend on the selected movement
Wait type.
Set Set TCP Joint Speed
Popup ‘Use active TCP A4 | ‘ 60.0‘ °fs
Halt

Feature Joint Acceleration
Comment

1 p [Base - ‘ 80.0 /57

Folder
Set Payload

) Advanced [0 Use joint angles
) Templates

O Normal ‘ o 0 o simuation ()

Pridani dalSich bodu 1. V programu robota vyberte uzel pohybu nebo uzel bodu trasy.
trasy do Pohybu 2

V Casti Zakladni klepnéte na Bod trasy.
nebo Bodu trasy

Do uzlu Pohyb se pfida dalSi bod trasy. Tento bod trasy je soucasti
pfikazu Pohyb.

Universal Robots Graphical Programming Environment

<unnamed=>* D ﬁ E
- +
N Oper ve.

defi

Q _ Graphics Variables

Move

: 1 v Robot Program Waypoint _F\Xed position -

Waypoint 2 ¢ < Move/
Direction 3 © waypoint_1 Waypoint_3

4 ® Waypoint_2
ki 5 ® Waypoint 3
Set ?
Popup

| Edit pose |
Halt
Comment
] B Move here

Folder
Set Payload

> Advanced @ stop at this point (@ use shared parameters
Blend with radius oint Speed 60
o Oprie
0 80!

Joint Acceleration

Time 2.0
o

Add Until

A¥SCXBREE
O - 7\% ° 0 o Sir‘mﬂatic-m.

DalSi bod trasy se pfida pod bod trasy vybrany v programu robota.
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Podrobnosti

Pouziti bodu trasy znamena vyuziti ,nau¢eného” vztahu mezi prvkem a
TCP prostfednictvim pfikazu Pohyb. Vztah mezi prvkem a TCP aplikovany
na aktualni vybrany prvek umoznuje dosahnout pozadované polohy TCP.
Robot vypocita, jak umistit rameno s ohledem na dosazeni poZzadované
polohy TCP sou¢asnym aktivnim TCP.

Konfigurace bodu trasy

Popis

Pojmenovani bodu
trasy

Pojmenovani bodu
trasy

Tip

Body trasy Ize konfigurovat riznymi zplisoby v zavislosti na nastaveni,
aplikaci a poloze bodu trasy v programu robota.

Body trasy po pfidani do programu robota automaticky dostanou jedinec¢ny
nazev.
Uzivatel mize nazev bodu trasy zménit.

1. Prejdéte na pravé strané obrazovky na kartu Ptikaz

2. Vyberte bod trasy, ktery chcete prejmenovat

3. Klepnéte na tlacitko Pfejmenovat /

4. Zadejte novy nazev

Klepnutim na Odeslat ulozte novy nazev

Universal Robots Graphical Programming Environment

¢S New. Open. Save
Q _ Graphics Variables

Move

- 1 ¥ Robot Program Waypoint _pxed position v
Waypoint 2 @ 4 Move/
Direction 3 © Waypoint_1 Waypoint_1 ES
Wait
v ?
Popup |Maximum of '15' characters
Edit pose
1]
Waypoint_1 xxxxx
o # * & @ % $ ' ? < > —

B 1 2 3 a 5 6 7 8 9 [¢] = Backspace

- Submit

4 shift z X c v b n m

Ve velkém programu robota mlze byt ¢asto i vice nez 50 bodl trasy, takze
si pro nazvy vytvorte pravidlo, ve kterém se vyznate.
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Propojeni bod
trasy

Podrobnosti

Zastavit v tomto
bodé

Pouzijte Zastavit v
tomto bodé

Tip

Priklad pouziti

Zaobleni

Pouziti Zaobleni s
polomérem

Tip

Volbou ikony propojeni jsou body trasy propojeny a sdileji informace o
pozici.

U jednotlivych bodU trasy se zadavaiji dalSi udaje, napfiklad radius
prechodu, rychlost nastroje/kloubu ¢&i zrychleni nastroje/kloubu, a to i kdyz
mohou byt spojeny.

Program robota nakonfigurujete tak, aby se v tomto bodé trasy zastavil.
Robot smérem k tomuto bodu zpomali pohyb a bude pokracovat k dalSimu
bodu trasy.

1. Vyberte bod trasy, ktery chcete upravit

2. Na pravé strané obrazovky vyberte O Stop at this point

Tohle se hodi k tomu, aby se robot dostal do urcité polohy.

Pokud chcete robota pfesunout mimo operaci svarovani nebo obsluhy
stroje.

Pridejte polomér zaobleni, aby mezi body trasy doSlo k plynulému
prechodu pohybu ramene robota. Podrobny popis prechodu pres zaobleni
najdete na tomto odkazu.

Kdyz k bodu trasy pridate prechod, pohyb mezi body trasy bude plynulejsi
a efektivnéjsi. Rameno robota diky tomu provede cely pohyb plynuleji. Pro
kazdy pohyb ramene robota se to ale pouzit neda.

1. Vyberte bod trasy, ktery chcete upravit

2. Na pravé strané obrazovky vyberte O Blend with radius

3. Pridejte Cislo v [mm] a definujte polomér zaobleni.

4. Klepnutim na Odeslat dané Cislo ulozte

Pokud k vedeni pfechodu mezi dvéma body pouzivate nékolik bodl trasy,
trajektorii mezi body trasy mUizete zaoblit, aby celkovy pohyb probéhl
plynuleji a efektivnéji.
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Pouzit sdilené
parametry

Priklad pouziti

Rychlost/zrychleni

kloubu

Upravy rychlosti
nebo zrychleni
kloubu

Priklad pouziti

Toto je vychozi nastaveni pro bod trasy.
Nastaveni se zkopiuje z nadfazeného pfikazu Pohyb.

Tohle se pouziva, kdyz se v nadfazeném ptikazu Pohyb NEMENI rychlost
a zrychleni kloubu.

V prikazu Pohyb muzete upravit rychlost a zrychleni kloub( pro kazdy bod
cesty.

1. Vyberte bod trasy, ktery chcete upravit

2. V pravé Casti obrazovky nastavte rychlost nebo zrychleni kloubu
vybérem moznosti

O Joint Speed

Joint Acceleration

3. Pridejte hodnotu rychlosti
4. Pridejte hodnotu zrychleni

Pokud vytvofite program pro paletizaci, mGzete nastavit, aby se dany bod
trasy pohyboval pomaleji, pokud program umistuje objekty, a rychleji,
pokud se presouva za ucelem uchopeni jiného objektu.

Cas Cas potiebny k dosazeni tohoto bodu trasy mate moznost zménit.
Maximum je 21 600 sekund / 6 hodin.
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Pridani ¢asu v
sekundach

Pridat Az do

Kroky

Pevny bod trasy

1. Vyberte bod trasy, ktery chcete upravit

2. Na pravé strané obrazovky vyberte @ Time

3. Pridejte Cislo v [s]

4. Klepnutim na Odeslat dané Cislo ulozte

Pfresun robotického ramene k tomuto bodu trasy nyni zabere [s].

Waypoint ; : :o;o: Tmnram Waypoint
Direction 3 © |Waypoint_1|
Wait.
Popup
o
Folder g *
> Advanced @ stop ac e poine
Add Until
Y S Nl 1=

Woypor1

Prikaz Pfidat Az do vam nabidne nékolik riznych moznosti konfigurace

bodu trasy.

Podrobné pokyny, viz odkaz Pridat Az do na strané 229.

Pohyb
Bod trasy
Smér
Cekat
Nastavit

Vyskakovaci
okno

Zastavit

Komentai

Slozka

Nastavit
naklad

O BEzny

X Nastaveni proménnych
¥ Program robota
¢ b Pohyb L
¢ ¥ Smér: Zékladna X+
¥ Az do

49 o XEBRA@T

Proménné

Az do

VioZit podminku I zastaveni
Robot se bude pohybovat ve wybraném sméru a2 do dosazeni podminky k zastavenr

Vyraz f (x)

Vzdalenost 9 9

Kontakt nastroje

o Aby mohl byt zaznamenan lkontakt, je doporucena rychlost néstroje niz nez
100,0 mm/s

V/V Vstup /n\

Pridat alcci C)
00O @

PFidat A% do
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Popis

Pevny bod trasy

Pevny bod trasy je standardni bod trasy pouzivany v rozhrani PolyScope.
Jedna se o pevné misto vzhledem k nastavenému soufadnicovému
systému (ve vychozim nastaveni zakladna robota), na které se robot po
vyzvani vrati.

Bod trasy s pevnou polohou Ize zadat (naucit, naprogramovat) fyzickym
premisténim ramene robota do pfislusné polohy. Robotem miizete
pohybovat pomoci 20.4. Volnobéh na strané 129 nebo pomoci 25. Karta
Pohyb na strané 342 v programu PolyScope.

Kdy pouzit:

* Pokud se robot musi pfesunout na urcité misto (aby se pohyboval
kolem zafizeni nebo se pfesunul na urcité misto pro operace, jako je
uchopeni nebo umisténi).

* Kdyz vytvorite cely program robota pomoci pevnych bod( trasy
vzhledem k danému mistu, tj. relativné vici zakladné robota. Robota
muzete presunout a znovu definovat umisténi zakladny robota, pak
bude program robota pracovat na novém misté.

Kdy NEPOUZIVAT:

* Pokud chcete, aby umisténi bodu trasy bylo dynamické. Pevné body
trasy jsou statické polohy a méni se pouze pfi zamérné aktualizaci
nebo kdyz jsou vztazeny k soufadnicovému systému.

Do programu robota muzete pridat pevny bod trasy v ramci pridavani
pfikazu Pohyb. Nehraje roli, jestli je pfikaz Pohyb pfikazem PohybJ,
PohybL nebo PohybP.
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Jak pridat pevny bod trasy do programu robota
1. Na karté Program klepnéte na Zakladni.
2. Pridani pfikazu Pohyb
3. Vyberte automaticky vygenerovany bod trasy

a. Pamatujte, Zze prepinac je automaticky nastaven na

Fixed position v

4. Klepnutim na prejdéte

na kartu Pohyb
5. Nastavte bod trasy

6. Klepnutim na tlacitko potvrzeni O ulozte bod trasy a vratte se
na kartu Program

<ne and
i Noy Otevit.
Q - Grafika Proménné
> Pokrogilé
s 2 v Program robota ~ Bod trasy Pevné poloha -
Vv Sablony 3 @ « Pohyb P

Nalozit 4 ©) SRR Bod_trasy_1
- 5 9 |¥ Pohybv kruhu
Sila 3 @ Prichozi_ bod XV
Paletizace 7 @ Koncovy_bod xEn y
— - ]
Sledovani 8 Nastavit )
dopravniku 9 B Cekat Upravit pozici
= B Vyskakovaci ok
Sroubovani 11 g Zysta tvac/o ne
astavi
13 ¢ m Soz
14 - >
15 ¢ |2 Cyklus @® Poutztt sdiené zaoblenf @ Pouztt sdiené parametry
161) =l <prézany> O zaoblent O Rychiost nastroje 250
17t Vyvolat
25 Zrychlenf nastroje 1200

18 8= var_2:=2 * force() v g
19 ¢ B Pokud.. O 2,0
20 = <prézar
21 & Skript

22 * Prepinac

~ Pridat A% do

O Bazny

Priklad When you are removing a work piece from a chuck in a machine tending
application, make the waypoint a fixed position to avoid any contact with
equipment.’

Nastaveni pevného bodu trasy

TIn machine tending, the chuck holds the tool performing work on a workpiece. For example, the
chuck is the part of a drill that attaches to the drill bit.
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Popis

Nastaveni pevného
bodu trasy

Nastaveni pevného bodu trasy znamen@, ze rameno robota pfesunete do
polohy konkrétniho bodu trasy, ktery chcete nastavit. Nasledné se tento
bod trasy ,nastavi“ v programu robota jako pozice v celkovém pohybu
robotického ramene.

Muzete pouzit rezim volnobé&hu nebo mlzete ramenem robota pohybovat

pomoci manualniho ovladani na karté Pohyb. Viz: 23.7.1. Pohyb na
strané 201

Jak pridat pevny bod trasy do programu robota

UR3e
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1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat pevny
bod trasy.

2. V Casti Zakladni klepnéte na Bod trasy.

3. Vyberte nové pfidany bod trasy v programu robota.

4. Klepnéte na _

ZpuUsob, jakym pohybujete ramenem robota, abyste nastavili bod trasy,
zavisi do znaéné miry na programu robota, na aplikaci, kterou vytvafite, na
konfiguraci TCP atd.

Neexistuje jediny nejlepsi zplsob nastaveni bodu trasy.

* Pokud chcete pohybovat ramenem robota s ohledem na linearni
pohyb TCP, pouzijte Sipky TCP.

* Pokud chcete robotickym ramenem pohybovat pomoci funkce
Volnobéh, klepnéte na tlacitko Volnobéh.

* Pokud znate presnou polohu soufadnic dal$iho bodu trasy, mazete k
pohybu ramene robota pouzit polohu nastroje.

* Pokud chcete presunout konkrétni kloub, pouzijte hodnoty polohy

kloubu
[ Universal Robots Graphical Programming Environment
T <unnamed>* [
(R-lgrq  [ART wre D @ H
TCP Position Robot Tool Position
Feature Active TCP
View ~]| Tcp x| 118.02)mm Rx| 0.127|rad

v | -282.10/mm RY| 3.139|rad

+]

z| 155.7¢/mm Rz| 0.000|rad
Joint Position
Base -37.73 *©
[ ] [ N 1
TCP Orientation

Shoulder -62.35 *©
[ N 1
Elbow -106.79 °
[ N 1
- Wrist 1 -100.86 °
[ I 1
0 e Wrist 2 90.00 °
OK Cancel [ T 1
Wrist 3 62.04 °
ﬂ? Home A Align Freedrive ) I " 1

@ = — 000 - @
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Relativni bod trasy

Popis

Pfiklad: Pridani
relativhiho bodu
trasy

Relativni bod trasy se vytvofi nadefinovanim dvou bodu trasy. Tyto dva
body trasy urCuji vzdalenost a smér, kterym se ma relativni bod trasy
pohybovat

Relativni bod trasy Ize definovat v(i¢i predchozi poloze robotického ramene,
napfiklad ,dva centimetry vievo“.

Druhy bod trasy je zavisly na tom prvnim.

Tento bod trasy lze vytvofit v ramci pfidavani relativniho bodu trasy. Mize
se ale jednat i o dfive definovany bod trasy, napfiklad o pevny bod trasy.

Kdy pouzit:

* P¥i pouziti funkce Pfed zahajenim pro pfimy pohyb robota z libovolné
polohy. Napfiklad pokud se robot zastavi na misté v blizkosti dilG.

* Pokud je prvni bod trasy relativni a stisknete tlacitko Spustit. V zajmu
spusténi programu nemusite robota presouvat do pfislusné polohy.

* P¥i pouziti Podprogramu k provadéni opakovatelnych pohybu na
rliznych mistech robota. Napfiklad Sroubovani na vice mistech:
pohyb doll 0 50 mm, zapnuti/vypnuti Sroubovaku, pohyb nahoru o 50
mm.

Kdy nepouzit:
* Pokud je tfeba opakované dosahnout urcitého mista.

* Pokud je pozadovana konstantni trajektorie.

Jak presunout robota o 20 mm podél osy z nastroje:

var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]

Movel

Waypoint 1 (relative position):
Use variable=var 1, Feature=Tool

UR3e
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Pfidani relativniho
bodu trasy do
programu robota

Podrobnosti

—

Na karté Program vyberte Zakladni nabidku
2. Klepnéte na Bod trasy

a. VSimnéte si, ze pfepinac je automaticky nastaven na hodnotu

Pevna poloha
b. Zménte bod trasy na Relativni polohu.
Nastavte prvni bod trasy (z bodu...)

4. Nastavte druhy bod trasy (...do bodu)

o e _pob v
> Zakladni Q m Grafika Proménné
> Pokrogilé
2 v Program robota ~ Bod trasy
W/ Sablony 3 ¢ < Pohyb P
= 4 © Bod_trasy_1 Bod_trasy_1 %
5 @ v Pohybvkruhu
Sila ¥ i
6 @ Préichozi_bod_xV Relativni pohyb dany rozdilem vychozi a cilové polohy
i 7 ® Koncovy_bod_xEn
Paletizace ! P V-bod Z bodu do bodu
= = Nastavi
Sledovani o | Cekat Nastavit bod [ Nastavit bod

dopravniku

@ Vyskakovaci okno

O Zastavit Presunout sem
® Komentar I

13 ¢ m Slozka

14 =| <prézan
15 ¢ |2 Cyklus @® Poutztt sdiené zaoblenf

Sroubovani

e e e
SEB

16 =| <prézar QO zaoblent O Rychlost nastroje
17 L Vyvolat 5

18 2= var_2:=2 * force()

19 ¢ b Pokud o

20 =| <prazd

21 8 Skript

22 * Prepinac

Pridat A% do

285 xi

OBéim’/ : ° 0 o Sw'v'w,ﬂate.

Pohyb mezi dvéma relativnimi body je pro robota v zavislosti na typu

pohybu vzdy nejkratsi trajektorii.

PFesunout sem

@ Poutztt sdiené parametry

Zrychlenf néstroje

Vzdalenost pro relativni body trasy se vztahuje ke kartézské vzdalenosti
mezi TCP ve dvou polohach. Uhel udava, o kolik se zméni orientace TCP
mezi dvéma polohami, pfesnéji feCeno délku vektoru rotace popisujiciho

zménu orientace.

Nezalezi na tom, kde se relativni poloha bodu trasy nachazela v okoli
robota, nez se program do daného relativniho bodu trasy pfesunul.

Jakmile rozhrani PolyScope pfejde na relativni bod trasy v programovém
stromu, robot se pfesune ze své aktualni polohy do vzdalenosti a sméru,

které ulozil relativni bod cesty.

Opakované relativni polohy vSak mohou zpUsobit odchyleni ramene robota

z pracovniho prostoru.
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Priklad pouziti:
Svarovani a vymeéna
svarovacich véci

Pokud mate urcity svarfovaci postup a potfebujete svafit svar kolem
obdélniku, muzete definovat prvni roh pomoci pevného bodu trasy a
nasledné pfimét robota a svafovaci nastroj, aby pomoci relativnich bodl
trasy trefil i zbyvajici tfi rohy.

Prvni bod trasy zahdji svafovaci spoj kolem obdélniku a dalsi body trasy
dokonci zbyvajici rohy.

Pokud pak budete potfebovat svafit néco, co je stale obdélnik, ale vétsi
nebo mensi, mlzete zménit vzdalenost relativnich bod a program robota
rychle upravit.

UR3e
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Proménny bod trasy
Popis Proménny bod trasy se pfesune na polohu uréenou proménnou v rozhrani
PolyScope.

Proménna musi byt ve formatu p[x, vy, z, rx, ry, rz], coz umozhuje
aktualizovat jeden bod trasy v programovém stromu zménou hodnoty X, Y,
Z, RX, RY nebo RZ bez nutnosti manualniho vynulovani bodu trasy.

Kdy pouzit:
* Pfi kombinaci se skriptovacimi prvky.

* P¥i pfijmu dat z externich zafizeni pro ur€ovani polohy, jako jsou
kamery apod.

Kdy NEPOUZIT:
* Pokud je tfeba opakované dosahnout urcitého mista.
* Pokud nepouzivate proménné nebo externi zafizeni.

* Pokud je tfeba se na bod trasy pfesunout manualné nebo ho
nadefinovat bud pomoci krokovani, nebo volnobéhu.

Pfidani proménného Pridejte proménny bod trasy, ktery Ize ménit béhem prochazeni programu
bodu trasy robota.
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Pfidani proménného
bodu trasy do
programu robota

Podrobnosti

Prechody

1. Na karté Program klepnéte na zakladni nabidku
2. Pfidani pfikazu Pohyb

Vyberte automaticky vygenerovany bod trasy

a. VSimnéte si, ze pfepinac je automaticky nastaven na hodnotu

Pevna poloha.
b. Zménte prepinac na hodnotu Proménna poloha.

4. Vyberte pfisluSnou proménnou z rozbalovaci nabidky.

Proménné

2 v Program robota ~
3 ¢ < Pohyb P

@ Bod_trasy 1

© Proménna
@ ¥ Pohyb v kruhu

@ Priichozi_bod_xV/

Vyskakovaci @ Koncovy_bod_xEn
okno 9 = Nastavit
10 R Cekat

11 [ Vyskakovaci okno
Komentéi 4 12

Promeénné poloha ¥

Bod trasy

Bod trasy

PFesunout robot do prom&nné polohy

Pouzit promé&nnou |<Proménné> v

Smér

4
= 5
Cekat 5
Nastavit 7

8

Zastavit

O Zastavit I
® Komentar

Slozka 13

Nastavit

néklad 15 =| <prézan @® Poutztt sdiené zaoblenf @ Poust sdiené parametry
> Pokrocilé 13 e fy ks . QO zaoblent O Rychlost nastroje
> Sablony 18t Vo 2 Zrychleni néstroje 1200
19 2= var_2:=2 *force() O

20 9 & Pokud
21 = <prézd
22 8 Skript

Pridat A% do

4 DFaninas

285 xmm

° 0 o sm,”ﬂ,;.i.

O Bazny

Bod trasy s polohou danou proménnou, v tomto pfipadé calculated_pose.

Proménna musi byt pozice, napfiklad var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0].

Prvni tfi hodnoty jsou souradnice x,y,z a posledni tfi jsou orientace dané

jako vektor rotace urCené vektorem rx,ry,rz.

Délka vektoru udava uhel oto€eni v radianech a vlastni vektor pfedstavuje

osu otaceni.

Pozice je vzdy dana ve vztahu k referennimu ramci nebo souradnicovému

systému definovanému zvolenym prvkem.

Je-li radius pfechodu nastaven na pevny bod trasy, pfedchazejici a
nasledujici body trasy jsou variabilni, nebo je-li radius nastaven na

variabilni bod trasy, pak pro dany radius neprobéhne kontrola pfesahu (viz

Prechody below).
Pokud béhem chodu programu radius prekryva bod, robot jej bude
ignorovat a pfesune se na dalsi.

UR3e
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Popis

Funkce pfechodu umoznuje robotu plynuly pfechod mezi dvéma trasami,
aniz by se zastavil na bodé trasy mezi nimi.

Pfechod urychluje béh programu robota, protoze kdyz vytvorite plynuly
pfechod mezi trajektoriemi, vyhnete se zpomaleni zrychleni mezi
trajektoriemi.

Dalsi informace o pfechodech najdete v nasleduijicich ¢astech:
* Parametry pfrechodu na strané 223
* Zaobleni trajektorii na strané 225

* Podminéné drahy prechodu na strané 226
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Priklad: Pfechod v
aplikaci uchopit a
umistit

Robot zaCina v bodé trasy 1 (WP 1), a potfebuje vyzvednout predmét v
bodé trasy 3 (WpP_3).

Abyste se vyhnuli kolizim s objektem a jinymi prekdzkami , robot se musi
vyhnout (0) pomoci bodu trasy 2 (Wp 2).

V zajmu vytvoreni trajektorie, ktera splfiuje pozadavky, jsou zavedeny tfi
body trasy.

@ ® wp >
Wp_1

@ wp_3

(WP _1):pocatecni poloha, (wp 2):pres bod, (WP 3):poloha
vyzvednuti, (0) : pfekazka.

Bez konfigurace dalSich nastaveni se robot na kazdém bodé trasy velmi
kratce, ale uplné zastavi a pak pokracuje v pohybu.

V pfipadé této ulohy neni zastavka v bodé (WP_2) optimalni, protoze
plynula zatacka vyzaduje méné €asu a energie a navic se splni i
pozadavky ulohy. Je dokonce pfipustné, aby robot nedosahl presné (wp
2), pokud se prechod z prvni trajektorie na druhou trajektorii uskute¢ni v
blizkosti této polohy.

Zastaveniv bodé (WP_2) Ize zabranit konfiguraci pfechodu pro dany bod
trasy.

To umoznuje robotovi vypocitat hladky prechod na dalSi trajektorii.

Primarnim parametrem pfechodu je radius.
Kdyz se robot nachazi v ramci pfechodového poloméru bodu trasy, maze

se zacit odchylovat od plivodni trasy. To umoznuje rychlejsi a plynulejsi
pohyby, protoze robot nemusi zpomalovat a znovu zrychlovat.

UR3e
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Parametry prechodu

Popis Funkce pfechodu umoznuje robotu plynuly pfechod mezi dvéma trasami,
aniz by se zastavil na bodé trasy mezi nimi.
Pfechod urychluje béh programu robota, protoze kdyz vytvorite plynuly
pfechod mezi trajektoriemi, vyhnete se zpomaleni zrychleni mezi
trajektoriemi.

Parametry pfechodu Kromé bod trasy ovlivni drahu prfechodu fada dalSich parametra.
* polomér zaobleni (r)

* pocatecni a finalni rychlost robota (na pozicich p1 ap2 , vtomto
poradi)

* doba pohybu (napf. nastaveni konkrétni doby pro trasu ovlivni
pocatecni/finalni rychlost robotu)

* typy drah, ze kterych a na které se prechazi (PohybL, PohybJ)

/
/

/
7/

WP_1 !

=
I"U
N

(]
-~ T ~
|
|
|
————Q@—r—>|

® WP_3

Prechod (zaobleni) pies bod (WP _2) s radiem (r), pocatecni
polohou pfechodu v bodé p1 a konecnou polohou pfechodu v bodé p2.
(0) je prekazka.
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Kdyz je nastaveno zaobleni, trajektorie ramene robota prochazi kolem
bodu trasy, coz umoznuje, aby se rameno robota v tomto bodu

nezastavilo.

Prechody se nesmi prekryvat, a proto nelze zadat pfechodovy polomér,
ktery se prekryva s pfechodem pro pfedchozi nebo nasleduijici bod trasy.
Pokud se prekryvaji dva pfechody, na karté Protokol se objevi varovani.

Podrobnosti, viz karta Protokol.

WP_1

WP_4 \

Prekryti poloméru smési neni povoleno (*).

UR3e
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Zaobleni trajektorii

Popis

Zaobleni trajektorii

Funkce pfechodu umoznuje robotu plynuly pfechod mezi dvéma trasami,
aniz by se zastavil na bodé trasy mezi nimi.

Pfechod urychluje béh programu robota, protoze kdyz vytvorite plynuly
pfechod mezi trajektoriemi, vyhnete se zpomaleni zrychleni mezi
trajektoriemi.

WP_3

Kloubovy prostor (MoveJ) vs. karteziansky prostor (MoveL)
pohyb a prolnuti.
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V zavislosti na typu pohybu (tj. PohybL, PohybJ nebo PohybP) Ize
vygenerovat rizné druhy zaobleni trajektorii.

* Pfechod PohybuP KdyZz dochazi k pfechodu v PohybuP, poloha

prechodu se fidi kruhovym obloukem pfi konstantni rychlosti. Pfi
orientaci zaobleni se vychazi z hladké (spojité) interpolace mezi
obéma trajektoriemi. PohybJ nebo PohybL Ize zaoblit na PohybP. V
takovém pfipadé robot vyuziva kruhovy oblouk PohybuP a
interpoluje rychlost obou pohyb(. U PohybPu nelze provést zaobleni
na PohybJ nebo PohybL. Misto toho se posledni bod trasy PohybuP
povazuje za koncovy (dorazovy) bod bez zobleni. Zaobleni nelze
provést, pokud dveé trajektorie sviraji uhel t¢émér 180 stupnud (opacny
smér), nebot by se vytvofil kruhovy oblouk s velmi malym
polomérem, ktery robot nemuze absolvovat konstantni rychlosti. V
dasledku toho dochazi k vyjimce doby chodu programu, kterou Ize
korigovat nastavenim bodU trasy tak, aby se vytvofil méné ostry
uhel.

Pfechod zahrnujici PohybdJ Prechody v Pohybud umozniuji hladky
prechod v prostoru kloubu. Toto plati pro zaobleni z PohybuJ na
Pohybd, PohybudJ na PohybL a Pohybul na PohybJ. Pfi zaobleni se
vytvafri plynulejsi a rychlejsi trajektorie nez u pohybu bez zaobleni
(viz obréazek 15.6).Pokud se k ureni profilu rychlosti vyuziva
rychlost a zrychleni, u zaobleni zUstava polomér zachovan v celém
pribéhu. Pokud se k urceni profilu rychlosti obou pohybl misto
rychlostia zrychlenivyuziva cas, trajektorie pfechodu nasleduje
trajektorii pivodniho Pohybud. Jsou-li oba pohyby ¢asové omezené,
pouzitim zaobleni se ¢as neuSetfi.

Prechod v PohybulL Kdyz dochazi k pfechodu v PohybulL, pozice
prechodu se fidi kruhovym obloukem pf¥i konstantni rychlosti. Pfi
orientaci zaobleni se vychazi z hladké (spojité) interpolace mezi
obéma trajektoriemi. Robot muze v pribéhu trajektorie pred najetim
na kruhovy oblouk zpomalit tak, aby nedochazelo k nadmérnému
zrychleni (napf. pokud se uhel mezi dvéma trajektoriemi blizi 180
stupniam).

Podminéné drahy pfechodu

Popis Funkce pfechodu umoziiuje robotu plynuly pfechod mezi dvéma trasami,
aniz by se zastavil na bodé trasy mezi nimi.
Pfechod urychluje béh programu robota, protoze kdyz vytvofite plynuly
prechod mezi trajektoriemi, vyhnete se zpomaleni zrychleni mezi
trajektoriemi.
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Podminéné drahy
prechodu

Tento pfiklad je velmi situaéni, ale ukazuje, ze program robota maze pred
provedenim programu ve velmi vzacnych situacich vypocitat programoveé
uzly.

Drahu pfechodu ovliviuje bod trasy, na kterém je nastaven radius
prechodu, i nasledujici bod v programovém stromu.

V tomto pfikladu je pfechod v okoli ovlivnén (wp_1) a (Wwp_2). Dlsledky
jsou patrnéjsi pfi pfechodu (zaobleni) kolem bodu (WP _2) v tomto
prikladu.

Existuji dvé mozné koncové polohy, a aby robot dokazal urcit, do kterého
dalSiho bodu trasy ma pfejit, musi vyhodnotit aktualni udaj digital
input [1] jiz pfi zadavani radiu prechodu.

Toznamen4, ze vyraz i f. . . then (pokud...pak) se vyhodnoti dfive, nez
se skutecné dostaneme Kk cili, coz je pfi pohledu na sekvenci programu
ponékud neintuitivni. Pokud je bod trasy bodem zastaveni a

nasleduji podminec¢né vyrazy s cilem urcit dalSi bod trasy (napf. pfikaz
V/V), bude tento pfikaz proveden, jakmile se rameno robota v tomto bodé
trasy zastavi. (WP_2)

MoveL

WP I

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

if (digital input[l]) then
WP F 1

else
WP F 2

@uWp_1l

WP_F_2

WP I je pocateCnibod trasy a v zavislosti na podminéném vyrazu
existuji dva potencialni koncove body trasy WP F 1aWP F 2.
Podmiriovaci vyraz i £ se vyhodnocuje, kdyz rameno robota dorazi k
druhému prechodu (*).
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Pridat Az do
Popis Programovy uzel Do definuje kritéria zastaveni pohybu.
Uzly Do muzete pridavat pres prikazy Smér a Bod trasy.
Smeérovy uzel Ize pfidat pouze do Pohybul a PohybuP.
Robot se pohybuje po své trajektorii a zastavi se v okamziku detekce
kontaktu.
K jednomu pohybu Ize pfidat nékolik kritérii zastaveni. Pohyb se zastavi,
kdyz je spInéna prvni podminka Do.
Muzete pridat vice pfikazl Pfidat do za sebou, protoze pfed provedenim
akce muze byt spInéno vice podminek.
\:‘/’Zé“'a""" T Q - Grafika Proménné
Reliptd 1 X Nastaveni proménnych Az do
) iy 2 ¥ Program robota Viozit podminku I zastavent
Smér 3 9 & Pohyb L Robot se bude pohybovat ve vybraném sméru az do dosaZeni podminky k zastavenf
Cekat 2 v ;m:;diék/adna X+ w f
Nastavit e (x)
V{skakovaci
oioe ‘ ‘ I Q
Komentai 3
Slozka ‘ Kontakt néstroje
Nastavit
naklad P Aby mohl byt zaznamenan kontakt, je doporuéena rychlost nastroje niz&f nez
100,0 mm/s
285 X8 . Pidat A% do PHidat a\<c\C’
O B&zny
* Vzdalenost
* Kontakt s nastrojem (viz 23.7.3. Smér na strané 234)
* Vyraz
* VIV Vstup:
* Pridat akci
Vyraz Tento uzel pouziva k zastaveni pohybu robota vlastni programovy vyraz.

Vyraz mlzete pouzit i ke specifikaci podminky zastaveni.
Podminky zastaveni Ize zadat i pomoci proménnych a skriptovacich funkci.
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Pfidani vyrazu Do
do programu robota

1. Az budete mit pfidany vyraz Do, klepnéte na

Expression

2. Klepnéte na zluté pole s vyrazem

3. Pridejte vyraz pomoci klavesnice

4. Ulozte vyraz klepnutim na OdeslatQ

5. Rozhodnéte se, zda chcete pouzit sdilené zpomaleni nebo vlastni
zpomaleni

Universal Robots Graphical Programming Environment

Move
Waypoint
Direction
Wait

Set
Popup
Halt

Comment

Folder

Set Payload

% % Movel

W

v Robot Program

@ v Direction: Base X+
3 Until expression

Q _ Graphics Variables

Until - [Expression -

Enter the Until text that will be executed as script code by the URController

If an Action is added this will be executed when the Until condition is reached

@ Use Shared Deceleration
O Use Custom Deceleration

1200

Add Until Add Action C)
° 0 o Simulation .

O Normal

Vzdalenost Tento uzel zastavi smérovy pohyb, pokud robot urazi urcitou vzdalenost.
Rychlost se linearné snizuje tak, aby robot zastavil presné v dané
vzdalenosti.

Urcitou vzdalenost muzete pouzit i jako podminku zastaveni.

Priklad Funkci vzdalenosti mizete pouzit k posunuti nastroje o urcitou vzdalenost
pred uplnym zastavenim, napfiklad k oddaleni nastroje od obrobku.
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Pfidani uzlu Az do
vzdalenosti do
programu robota

Kontakt nastroje

Priklad

1. AZ budete mit pfidany vyraz Do, klepnéte na

Distance

2. Pfridejte vzdalenost v mm

3. Vyberte moznost zastaveni po urazeni dané vzdalenosti nebo
docileni pfechodu s danym polomérem. Kliknutim sem si o
prechodech m{izete precist vic.

Tento uzel umozriuje robotovi zastavit pohyb po navazani kontaktu s
nastrojem.

Tento uzel Ize pouzit k zastaveni pohybu pfi detekci kontaktu nastrojem
robota.

Muzete také nadefinovat zpomaleni zastaveni a zasunuti nastroje.

Uzel Do kontaktu s nastrojem Ize pouzit u aplikaci, jako je
Stohovani/vykladani (Stacking/Destacking), kde parametr ,Do kontaktu s
nastrojem* uréuje vysku skladanych predmétu.
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Pridani uzlu Do 1. Az budete mit pfidany vyraz Do, klepnéte na
kontaktu s nastrojem
do programu robota

Tool Contact

o : - o Oteviit. Ulozit.
v Zékladni Q - Grafika Proménné
Pohyb . o
Y 1 X Nastaveni proménnych Az do - [Kontakt nastroje -
Bod trasy 2 v Program robota
Sy 3 9 ¢ Pohyb) Robot se bude piesouvat a2 do zaznamenaného kontaktu néstroje. Robot se zastavi' s
4 ¢ @ Bod_trasy 1 nadefinovanym zpomalenim
Cekat 5 4
5 ¥ AZ do kontaldu: Vrétit 0,00 MM sy mon) byt zaznamendn kontakt, Je doporucena rychlost néstroje niz& nez 100,0
Nastavit mms, ., P
J&lliptidéna akce, bude tato akce provedena, jakmile je dosazeno podminky AZ do
Vyskakovaci
okno
Zastavit [ Presunout na kontaktnf bod . Vaddenost
Komentai s Vzddlenost od kontaktnho bodu
. —  Kontakt
S T
+
Nastavit Zastaveni robota
naklad
> Pokrogilé QO Poustt sdlené zpomalent
> Sablony @ Pouztt viastni zpomalenf
2000,0]° /2
< >
Pfidat AZ d V
— Fidat A% do Pridat a\<c\C’

O B&zny E—
Rychlost 100%

UPOZORNENI
Vychozi rychlost pohybu je pro detekci kontaktu pfilis

vysoka. VysSi rychlost pohybu aktivuje zastaveni robota
predtim, nez mize dojit ke kontaktu s nastrojem. Aby se
zabranilo spusténi zastaveni robota, musi se snizit rychlost

pohybu. Napfiklad: 100m/s.

POZNAMKA

V pfipadé vibraci namontovaného nastroje funkce ,Do
kontaktu s nastrojem“ nemusi nefungovat.
Vysokofrekvencni vibrace mlize zpUsobit napfiklad
podtlakové chapadlo s vestavénym Cerpadlem.

Podrobnosti Nastaveni Zasunout do kontaktu se pouziva k navratu robota do vychoziho
bodu kontaktu. K dispozici je moznost nastavit dodate¢ny zpétny pohyb,
aby se robot pohyboval mimo kontakt, nebo naopak smérem ke kontaktu.
Toto je uziteCné v pfipadech, kdy chapadlo potfebuje k pohybu volny
prostor nebo je-li nutna operace/ikon upnuti.

VIV Vstup Tento uzel pouziva vstup V/V k zastaveni pohybu fizeného signalem.
Vstup V/V mlzete pouzit i ke specifikaci podminky zastaveni.
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PFidani uzlu Zadna
akce do programu
robota

Pridat akci

Priklad

PFidani uzlu Zadna
akce po prikazu Do

1. Az budete mit pfidany vyraz Do, klepnéte na

I/O Input

2. Vyberte analogovy nebo digitalni vystup

3. Pridejte dalSi konfiguraci

Tento uzel umozniuje pridat uzel programu, pokud je splnéna urcita
podminka Do MUizete také pridat dal$i akci, ktera se provede hned po
pfikazu Do.

Uzel Do kontaktu s nastrojem m{ize spustit operaci uchopeni chapadlem.
Neni-li definovana zadna Akce, pak chod programu pokracéuje do dalsiho
programového uzlu v programovém stromu.

Add Action C’
1. Klepnéte na

2. Vyberte ze seznamu uzli uzel, ktery ma byt pfidan hned za pfikaz
Do

3. Provedte konfiguraci pravé pfidaného uzlu

Uzivatelska pfirucka
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23.7.3. Smér

Popis Prikaz Smér specifikuje pohyb ve vztahu k osam prvkd nebo bodu TCP.
Robot se pohybuje podél trajektorie dané uzlem smérového programu,
dokud tento pohyb neni zastaven podminkou Pridat Az do na strané 229.

Smér Pfikaz Smér umoziiuje, aby se robot pohyboval ur€itym smérem.

Priklad Smérove vektory [100,0,0] a [1,0,0] maji na robota stejny ucinek. K pohybu
podél osy x pozadovanou rychlosti pouzijte posuvnik rychlosti. Hodnoty
Cisel ve smérovém vektoru jsou vzgjemné relativni.
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Pfridani smérového 1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat
pohybu do pfikaz Smér.
programu robota 2. Pod polozkou Zakladni Ize klepnutim na Smér pfidat linearni pohyb

do programového stromu.
3. Linearni pohyb Ize definovat v poli Smér pod polozkou Prvek.

a. Vyberte, zda pouzivate sdilenou funkci
@ Use shared feature

nebo zakladnu/nastroj

@ Base v

Base

Tool

b. Vyberte kartézsky smér z rozbalovaciho seznamu Smér
Direction

@)(+ v

nebo smérovy vektor zapiste ru¢né
@ Direction vector

[0.0,1.0,0.0]
c. Vyberte sdilené parametry nebo definujte rychlost a zrychleni
nastroje.
RIS 2 + Q M e 0 WG
Q _ Grafika  Proménné

1 X Nastaveni proménnych

Smeér

2 sy 2 v] Program robota Robot vykond pohyb ine&rn, pislu&ny k vybranému prvku
Smér 3 ¢ b Pohyb L
4 9 v lsmer: zakiadna X+
Cekat 5 3 A>do Prvek Smér
Nastavit @ Poutit sdieny prvek ®
Vyskakovaci O QO smérowy vektor
okno [1.0,0.0,0.01
Zastavit
Komentai P
Slozka
Nastavit
naklad @® Pouzit sdiené parametry
> Pokrogilé O Rychlost nastroje 250,0
> Sablony Zrychleni néstroje 1200,0
Pridat A% do

° 0 O simuiace ()

4. Klepnutim na tlaCitko Pfidat Az pfidejte metodu zastaveni daného
smérového pohybu.
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Vyberte prvek a Rozdil mezi sdilenou funkci nebo ZAKLADNOU/NASTROJEM
smeér
Rozdil mezi smérem a zapisem smérového vektoru

Smérovy vektor definuje vlastni kddovy vyraz, ktery je feSen jako
jednotkovy vektor.

Smérovy pohyb Existuji rizné zplsoby, jak zastavit pohyb sméru.

Klepnutim na tlaCitko PFfidat do v poli Smér Ize v programovém stromu
definovat a pridavat kritéria zastaveni.

Smeérovy vektor Nastaveni smérového vektoru umoznuje definovat smér vektoru pro
linearni pohyb. Rychlost nastroje a Zrychleni nastroje pouzijte pro
nasledujici:

* definovani linearniho pohybu ve vztahu k vice osam prvki

* vypocet sméru jako matematického vyrazu

23.7.4. Cekat

Popis Ptikaz Cekat umozfuje dalsi kontrolu nad chovanim robota. Piikaz Cekat
pozastavi pohyb robota, pokud jsou do programu zavedeny nové vstupy.

Prikaz Cekat mUzete pfidat do programu s externimi senzory, aby robot
pred pokracovanim programu pockal na aktivaci nékterého ze senzor(.

Po pfidani ptikazu Cekat do programu robota se v pravé &asti obrazovky
zobrazi podokno Cekat.

Podrobnosti o pouziti pfikazu Cekat najdete v nasleduijicich ¢astech:
Robot se m(ize pomoci riiznych ptikaz(l Cekat pozastavit.
Typy prikazt Cekat, viz nize.

PFidani uzlu Zadné
Cekani do programu
robota

Uzel Zadné &ekani umoziiuje robotovi nedélat nic pred pokradovanim v
programu. Pfed novym vstupem neni zadna pauza.
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Pfidani uzlu Cekat x
pocet sekund do
programu robota

1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pridat
ptikaz Cekat.

2. V &asti Zakladni klepnéte na Cekat.

3. Po pravé strané obrazovky vyberte prepina¢ Zadné &ekani.

Universal Robots Graphical Programming Environment + X

R
RE 2 ¢

o Log
Q - Graphics Variables
Move
1 v Robot Program Wait
Waypoint 2 B Wato Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait @ No wait
Set QO wait seconds
Fopup O wat for Digiel Inpee
Halt
Owatror [z =]~ 40
Comment
q » Walit for
Folder O ‘
Set Payload
) Advanced
» Templates

285 xBEDZ

dl

O Power off simuation ()

Ptikaz Zadné &ekani Ize pti programovani programu robota pouZit jako
docasny zastupny ptikaz.

Tento typ ptikazu Cekat umoziiuje robotovi udrzet po uréitou dobu polohu,
nez bude pokracovat v programu.
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1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pridat
ptikaz Cekat.

2. V &asti Zakladni klepnéte na Cekat.

3. Klepnéte na piepina¢ Cekat x s.

@ W ait 500.0| seconds

4. Klepnutim na Ciselné pole vyberte hodnotu, ktera urcuje délku

Cekani.

13 Universal Robots Graphical Programming Environment -+ x

<unnamed:

o Gow oo
Q _ Graphics Variables

1 v Robot Program Wait
Waypoint 2 B Wait: 0.01

Move

Please select what should trigger the robot's next action;
Direction

Wait QO No wait
Set @ watt seconds
O wat or it ot
Halt
O war e

Comment

| 3 Wait for
Folder ] K O ‘
Set Payload

) Advanced

O Power off Speed C———————— 100% s”-m,ﬂar,mn.

Pfiklad: Cekatx s 1. Pokud je tfeba, aby néjaky objekt vychladl na urcitou teplotu, muzete
tuto Casovou prodlevu pfidat do programu robota.

2. Pokud potfebujete dokongit externi operaci pred pokratovanim v
programu robota.

Cekat na digitalni Tento typ ptikazu Cekat umozfiuje robotovi udrzovat polohu, dokud
vstup neprijde signal z digitalniho vstupu.
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Pfidani uzlu Cekat
na digitalni vstup do
programu robota

Pfiklad: Cekat na
digitalni vstup

Cekat na analogovy
vstup

1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pridat
ptikaz Cekat.
2. V &asti Zakladni klepnéte na Cekat.

3. Klepnéte na piepina¢ Cekat na digitalni vstup.

@ Wait for Digital Input |<:Di.|r"|put> v

Tento typ ptikazu Cekat je tfeba upfesnit.

4. V rozbalovaci nabidce Di.Vstup vyberte novy digitalni vstup.

5. V poli Signal pfifadte novému digitalnimu vstupu typ signalu Nizky
nebo Vysoky.

V pripadé vétsiho poctu digitalnich vstupt mizete jednotlivé vstupy
prejmenovat v zajmu snazsSiho dohledani.
I3

Universal Robots Graphical Programming Environment

defa
Nen open e
Q _ Graphics Variables

Move
1 ¥ Robot Program Wait
WIEREIE 2 B| [ 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> v
Halt <Di.Input > -~
O Wait for |<An.Input>
Comment digital_in[0]
Folder 1 3 O Watt for I:d\g\ta\_m[l] :l
Set Payload digital_in[2]
) Ad d digital_in[3]
lvance!
dligital_in[4]
T lat
gt (5
digital_in[6]
digital_in[7] v
— —
RS KBRTE

O Power off Speed (— 100% Simu\atiw:wn.

Pokud mate na konci dopravniku externi senzor, tuto funkci lze pouzit k
vyCkani na prikaz ze senzoru, ktery programu robota sdéli, ze se na konci
dopravniku nachazi obrobek.

Tento typ ptikazu Cekat umoziiuje robotovi udrzovat polohu, dokud
nepfijde signal z analogového vstupu.
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Pfidani uzlu Cekat
na analogovy vstup
do programu robota

Tip

Pfiklad: Cekat na
analogovy vstup

—

N

V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat
ptikaz Cekat.

V &asti Zakladni klepnéte na Cekat.

Klepnéte na prepina¢ Cekat na analogovy vstup.

@ Wait for

V rozbalovaci nabidce An.Vstup vyberte novy analogovy vstup.

analog in[1] ¥ ||= ¥ | 4.0Volts

Klepnutim na pole Volty vyberte hodnotu, ktera urCuje napéti.

V poli $pi¢atych zdvorek vyberte bud’ symbol mensi nez <, nebo
vétSinez >.

Universal Robots Graphical Programming Environment

& New.

Variables
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
R O watt Tor pigeal inpur
Halt
@ Wait for ‘ana\ogiin[l] v H> v ‘\/olts
Comment
| 3 Wait for
Folder ! f O ‘
Set Payload
) Advanced
) Templates

simuiation ()

V pripadé vétSiho poc¢tu analogovych vstupli mizete jednotlivé vstupy
prejmenovat v zajmu snazsiho dohledani. [Pfejdéte na nastaveni V/V]

Pokud mate teplotni Cidlo nastavené na analogovy vstup/vystup, muzete
program robota nakonfigurovat tak, aby vyckal na urcitou teplotu.

Cekatnavyraz f(x)  Tento pfikaz Wait (Cekat) umozfuje robotovi drzet polohu, dokud vyraz
nenabude hodnotu True (Pravda), nebo [1]
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PFidani uzlu Cekat 1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat
na proménnou f(x) ptikaz Cekat.
do programu robota 2. V &asti Zakladni klepnéte na Cekat.

3. Klepnéte na piepina¢ Cekat na f(x).

O Wait for ‘

4. Klepnutim na pole proménné f(x) pfidejte hodnotu vyrazu.

Priklad: Cekat PFi pouziti stroje a dopravnikového senzoru mizete pfidat pfikaz Cekat s
na vyraz f(x) vyrazem, ktery v zavislosti na konfiguraci ¢ekd na splnéni dvou nebo vice
podminek. Stroj i dopravnik jsou pfipraveny na robota.

23.7.5. Nastavit

Popis Pfikaz Nastavit patfi k nejpouzivanéjSim. Pfikazem Nastavit se zapinaji a
vypinaji externi zafizeni. Pfikazem Nastavit |Ize také zvysit nebo snizit
proud/napéti pfivadéné do externich zafizeni.

Nastaveni mizete kdykoli otestovat pomoci tlacitka Test v pravém dolnim
rohu obrazovky.

Podrobnosti o pouziti pfikazu Nastavit najdete v nasledujicich ¢astech:
Robot pouziva rizné pfikazy Nastavit.

Typy prikaz( Nastavit, viz nize.

Zadna akce Pouziva se v kombinaci s nastavenim aktivniho TCP.
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Nastaveni
digitalniho vystupu

Pfiklad: Nastaveni
digitalniho vystupu

Jak do programu robota pfidat pfikaz Zadna akce
1.

2.

V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pridat

pfikaz Nastavit.

V Casti Zakladni klepnéte na Nastavit.

3. Vyberte moznost Zadna akce

st v

Pohyb

1 i &nny .
— X Nastaveni proménnych Nastavit
ey 2 v Program robota Vyberte akci, kterou md robot v tomto bod programu provést. MiZete rovng? uvést
Smér 3 9« Ponyb) zménu zatizenf robota
4 @ Bod_trasy_1

Cekat s Lo QO Zédné akce

Nastavit O Nastavit digitéinf vystup |<Di.Wstup> -

Vyskakovaci O Nastavit analogowy vistup |<An.Wstup> v 4,0

okno.

—— QO Nastavit | <Wstup> v x)

astavi

— Nastavit jeden puls [<Di.Wstup> -
= roménnou instalace 2yt o jedna: [<Proménnd> -

Slozka

Nastavit

naklad
> Pokrotilé @ Chcete-li nastavit uzitené zatizen, zvolte uzel ,Nastavit uZitecné zatizent”
> Sablony

O Nastavic TCP

t R A-RS g Bl =

° 0 o simuiace ()

Digitalni vystup by mél byt planovan jako akce start/stop nebo
zapnuto/vypnuto.

1.

5.

V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat

prikaz Nastavit.

V Casti Zakladni klepnéte na Nastavit.

Vyberte Nastavit digitalni vystup

Vyberte pfedem pojmenovany digitalni vystup (viz 24.4. Nastaveni

V/V na strané 303)

Nastavte na hodnotu Nizky/vysoky

Tento pfikaz Nastavit pouzijte, pokud chcete, aby se dopravnik zaCal nebo
prestal pohybovat.

Nastaveni .. 1 s 1t - R
. Analogovy vystup by mél byt planovan jako proménlivy narust/pokles
analogového o
, proudu/napéti.
vystupu
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Priklad: Nastaveni
analogového

vystupu

Nastaveni
(proménné)

Priklad: Nastaveni
(proménna)

Nastaveni
jednotlivého pulzu

Pfiklad: Nastaveni
jednotlivého pulzu

1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pridat
pfikaz Nastavit.

2. V Casti Zakladni klepnéte na Nastavit.
3. Vyberte Analogovy vystup

4. Vyberte pfedem pojmenovany analogovy vystup (viz 24.4.
Nastaveni V/V na strané 303)

5. Zadejte pozadovanou hodnotu (proud nebo napéti v zavislosti na
konfiguraci v 26. Karta VV/V na strané 347)

Tento pfikaz pouzijte, pokud chcete zvysit rychlost dopravniku nebo ztlumit
svétlo lampy i diody.

Vystup Ize také modifikovat vyrazem.

1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat
prikaz Nastavit.

V Casti Zakladni klepnéte na Nastavit.
Vyberte Nastavit

Vyberte pfedem pojmenovany vystup

a & b

Do vstupniho pole pfidejte vyraz

Muzete nastavit vystup, ktery vypiSe vystupni kroutici moment kloubu
robota.

Prikaz Nastavit Ize pouzit k vytvoreni stalého pulzu o urcité délce trvani.
Vystup zUstane béhem pulzu Vysoky a po skonceni pulzu se vrati na
Nizky.

1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat

prikaz Nastavit.

2. V &asti Zakladni klepnéte na Nastavit.

3. Vyberte Nastavit jednotlivy pulz

4. Vyberte pfedem pojmenovany digitalni vystup

5. P¥idejte dobu trvani pro pulz v (s)

Aby byla zajisténa platna komunikace se starSimi stroji, mizete dobu pulzu
nastavit na vysokou. Starsi stroje tak budou mit ¢as pfikaz zaregistrovat.
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Proménnou
instalace zvysit o Toto se pouziva ke zvySeni po¢tu proménnych pocitadla.
jedna

1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat
prikaz Nastavit.

2. V &asti Zakladni klepnéte na Nastavit.
3. Vyberte Proménnou instalace zvySit o jedna

4. Vyberte pfislusnou proménnou z rozbalovaci nabidky.

Priklad Pokud vas zajima, kolik polozek robot zpracoval, mlzete pfidat pocitadlo a
timto pfikazem Nastavit hodnotu pocitadla zvysit.

Nastavit TCP

1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat
prikaz Nastavit.

2. V Casti Zakladni klepnéte na Nastavit

a. Aktivni TCP mUizete nastavit pomoci libovolné vySe uvedené
varianty prikazu.

3. Klepnéte na Nastavit TCP
4. Vyberte TCP z rozbalovaci nabidky.

Priklad: Nastavit Pokud pracujete s dvojitym chapadlem, muzete pomoci prikazu Nastavit
TCP zménit aktivni TCp na jiné chapadlo.

23.7.6. Samostatné okno
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Popis

Pfidani uzlu
Vyskakovaci okno do
programu robota

Tip

Vyskakovaci okno je zprava, ktera se zobrazi na obrazovce, kdyz program
dosahne uzlu Vyskakovaci okno ve stromové struktufe programu.
Vyskakovaci zpravy mohou mit max. 255 znakl. Vyskakovacich zprav
existuje nékolik riznych typu.

* Zprava
* Upozornéni
* Chyba

Vyskakovaci zpravy vzdy pozastavit hlavni program robota. Hlavni program
robota je po dobu, co je vyskakovaci zprava aktivni, pozastaven.

Kdy pouzit:
* Pokud chcete program zastavit nebo v ném pokracovat.
* Pokud chcete vytvofit informacni zpravu pro uzivatele.

* Pokud chcete ovladat urcitou ¢ast programu robota.

1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat
pfikaz Vyskakovaci okno.

2. 'V casti Zakladni klepnéte na Vyskakovaci okno.

Pridejte pozadovany text nebo vyberte proménnou

4. Vyberte typ vyskakovaciho okna. Méni se pouze ikona
vyskakovaciho okna.

otevit:

Proménné

Vyskakovaci okno Text -
Zobrazi na obrazovce nésledujicl zprévu a cekd, a2 uzivatel stiskne
tlacitko OK

1 X Nastaveni proménnych
Bod trasy 2 ¥ Program robota

Smér 3 9 & Pohyb)
4 @ Bod_trasy_1

5 = Nastavit

6 B Cekat

7 M Vyskakovaci okno

Cekat

Néhled vyskakovaciho okna

Nastavit

Vyskakovaci

okno
Typ vyskakovaciho okna:

Zastavit

® zpréva
Komentai ¥+ O Upozornnt
Slozka QO chyba
Nastavit
naklad

f ¥O5ox Bl @ = O zastavit provadén programu pfi tomto vyskakovacim okné

000 @

Rychlost

MZete také vybrat Zastavit provadéni programu pfi vyskoceni tohoto
okna, aby se program zastavil, kdyz se objevi toto vyskakovaci okno.
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Priklad: Vyskakovaci
okno

Do programu uchopeni a umisténi mazete pridat vyskakovaci okno
Zprava pro situace, kdy bude paleta plna a bude tfeba pfidat prazdnou
paletu.

Béhem kontroly miizete na misto kontroly objektu pfidat vyskakovaci
okno Upozornéni. Pokud bude kontrola v pofadku, v programu se
pokracuje. Pokud kontrola NEBUDE OK, program se zastavi.

UR3e
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23.7.7. Zastavit

Popis

Zastavit

Pfidani uzlu Zastavit

do programu robota

Priklad: Zastavit

Pfikaz Zastavit umoznuje zastavit robota na specifickém uzlu v programu
robota. Jedna se o ekvivalent stisknuti tlaCitka STOP.

Po vykonani pfikazu Zastavit je nutné program znovu spustit.

Po pridani pfikazu Zastavit do programu robota se v pravé ¢asti obrazovky
zobrazi podokno Zastavit.

Kdy pouzit:

* Prikaz Zastavit zafadte, pokud se s programem robota dostanete do
situace, kdy neni mozné obnoveni a budete potfebovat program
zastavit.

Pridejte zastaveni na dana mista v programu robota.

1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat
prikaz Zastavit.

2. V Casti Zakladni klepnéte na Zastavit.

k e
ace e proc
v Zékladni PHikaz Grafika Proménné

Pohyb 1 X Nastaveni proménnych Zastavit

v Program robota
@ b Pohyb Provadéni programu se v tomto bodé zastavi.
@© Bod_trasy_1
= Nastavit
B Cekat
@ Vyskakovaci okno
O Zastavit

Bod trasy
Smér

2
3

— 4
Cekat 5
Nastavit 6
7

8

Vyskakovaci
okno
Zastavit
Komentai I

Slozka

Nastavit
naklad

Prikaz Zastavit mlzete pfidat, pokud dojdou dily pro svarovani nebo pokud
byl néktery z dili zaveden do svafovaci Sablony nespravné.
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23.7.8. Komentar

Popis Pfikaz Komentaf vam umoznuje sledovat rozhodnuti, ktera jste ucinili pfi
vytvareni nebo aktualizaci programu robota.

Komentafe muzete pfidavat pfimo v programu robota, ktery pouzivaji rizni
uzivatelé.

Po pfidani komentare do programu robota se v pravé ¢asti obrazovky
zobrazi podokno Komentaf. Obsah komentare se zobrazi v podokné
Komentar.

Komentafe nemaji zadny vliv na prubéh programu.

Komentar Pridavejte uziteCné komentare v ramci celého programu robota

Pridejte komentar 1. V programu robota vyberte uzel, ke kterému chcete pridat komentar.

do programu robota 2. V Casti Zakladni klepnéte na Komentar.

3. Pridejte sv(j komentar do textového pole.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q _ Graphics Variables

Move

1 v Robot Program Comment
Waypoint 2 ¢ m Pick up object
Direction E = <empty>
: 4 ¢ 'm move object Please enter comment:
Wait 5 & <ernotys 8 " - -
‘Remember to switch the payload when switching palletizing program
Set 6 ¢ m Jower object
7 - <empty>
Popup e
8 ¢ m release object
Halt g - <empry>
Comment 10 ¢ = move

411 - e
12 [

(3
Folder

witch the payload wt
Set Payload

<
t R AN NN g=
O Normal % o 0 o Sir‘ﬂu\ﬁtiw:-n.

Priklad: Komentar Komentare pouzivaji hlavné programatofi jako doplnujici informace a
pomoc ostatnim programatorim pfi praci na stejném programu robota.
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23.7.9. Slozka

Popis

Slozka

Pridani slozky do
programu robota

Priklad: Slozka

Pfikaz Slozka umoznuje pomoci slozek vytvofit prehled hlavnich ¢asti
programu robota.

Kazda hlavni ¢ast programu robota mize obsahovat mnoho programovych
uzll, proto je muzete pomoci slozek rozdeélit do ¢asti umoznuijicich lepsi
spravu.

Slozky nemaji zadny vliv na prabéh programu.

Usporadejte si program robota do slozek.

1. V programu robota vyberte umisténi pro svoji slozku.
2. V Casti Zakladni klepnéte na Slozku.

3. Nyni mizete presunout uzly do pfislusné slozky, pfipadné uzly do
slozky pridat.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q _ Graphics Variables

1w
w e Robﬁt Progf'am Folder
o 2 © |m Pick up object A folder is simply a collection of program lines
Direction 3 = <empty>
4 9 m move object
Wait 5 =] <ermpivs Please enter text to be displayed in the program tree
Set 6 ¢ m lower object move robot arm back
7 = cemptys
Popup empo
8 ¢ m release object
Halt 9 =] <empty>
Comment 10 9 m move robot arm back
q 11 - <empty> s
Folder
Set Payload
) Advanced
) Templates

O Hide Folder Program Tree

O Normal ‘ o 0 o simuation ()

Jednim z nejc¢astéjsi vyuziti slozek je sbaleni hlavnich ¢asti programu
robota za ucelem zaijisténi lepsiho prehledu o programu robota.
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23.7.10. Nastavit naklad

Popis

Pfikaz Nastavit uzitecné zatizeni umoznuje nakonfigurovat uzitecné

zatizeni robota. UziteCné zatizeni je kombinovana hmotnost véeho, co je
pfipevnéno k pfirubé robotického nastroje.

Kdy pouzit:

* P¥i upravé hmotnosti uzite€ného zatizeni, aby se nespustilo
zastaveni robota. Spravné nastavena hmotnost uziteCného zatizeni
zajistuje optimalni pohyb robota.

Spravné nastaveni uzite¢ného zatizeni zajiStuje optimalni pohybovy
vykon a predchazi zastavenim robota.

* P¥i nastaveni uzite¢ného zatizeni k pouziti v programu pro uchopeni a

Nastavit naklad

Pouzijte pfikaz
Nastavit uzitecné
zatizeni

umisténi pomoci chapadla.

1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat

prikaz Nastavit.

V ¢asti Zakladni klepnéte na Nastavit uziteéné zatizeni.

Pouzijte rozbalovaci nabidku v ¢asti Vybrat uzite¢né zatizeni.

a. Vyberte jedno z jiz nakonfigurovanych uzite¢nych zatizeni.

b. Nebo pouzit rozbalovaci nabidku a nakonfigurovat nové
uzite€né zatizeni vybérem Vlastni uzite€né zatizeni a
vyplnénim poli Hmotnost a Tézisté.

Spust " Instalsce
\V Zékladni

Pohyb

1 X Nastaveni proménnych
2 v Program robota
3 = Nastavit néklad: Payload 0.05s

Bod trasy

Grafika Proménné

Nastavit naklad

Smér Nastavit celkovy néklad

Cekat [ Payioad

Nastavit
Naklad
Vyskakovaci

okno Hmotnost

Zastavit Téziste
CX
cY
cz

Komentai I
Slozka

Nastavit
naklad

> Sablony PFechod

1 Nezapomefite nastavit celkovou hmotnost uZiteéného zatizenf

Upravte dobu pfechodu, aby byla zména uZiteného zatizenf pozvolnéji

Doba trvani

0,05/s

+ Nastavit ted’
000 @

O Heer

Tip Jinak také muzete pomoci tlaCitka Nastavit ted jako aktivni zatizeni
nastavit hodnoty na uzlu.
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Tip k pouziti
Priklad: Nastavit

uzitecné zatizeni

Payload Transition
Time

Pfi provadéni jakychkoli zmén v konfiguraci programu robota
nezapomente vzdy uziteCné zatizeni aktualizovat.

V programu pro uchopeni a umisténi byste vytvorili vychozi uzite¢né
zatizeni v instalaci. Pak byste pfi vybéru objektu vyplnili moznost Nastavit
uzite€né zatizeni. Po zavieni chapadla, ale pfed zahajenim pohybu, byste
uzite€né zatizeni aktualizovali.

Dale byste po uvolnéni objektu pouzili moznost Nastavit uziteCné zatizeni.

This is the time it takes the robot to adjust for a given payload. At the
bottom of the screen, you can set the transition time between different
payloads.

You can add a payload transition time in seconds.

Setting a transition time larger than zero, prevents the robot from doing a
small "jump", when the payload changes. The program continues while the
adjustment is taking place.

Using the Payload Transition Time is recommended when

picking up or releasing heavy objects or using a vacuum gripper.

23.8. Pokrocilé uzly programu

Popis

23.8.1. Cyklus

Popis

RozSifené programové uzly slouzi k pfidani dalSich funkci do programu
robota, jako jsou podprogramy, if-parametry, skripty a smycky.

Zakladni pfikazy programu se budou cyklicky opakovat. V zavislosti na
vybéru jsou pfikazy zakladniho programu provadény v nekone¢ném cyklu,
v urCitém poctu opakovani, nebo dokud je dana podminka pravdiva. Pfi
provadéni urcitého poctu cyklu je vytvorena vyhrazena proménna cyklu
(oznacena jako Loop 1 na snimku obrazovky vySe), kterou Ize pouzit ve
vyrazech v ramci cyklu. Proménna smycky se pocita od do N- 1.
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Cyklus s vyrazem Pokud je pouzit cyklus s vyrazem jako koncovou podminkou, umoznuje
rozhrani PolyScope nepfetrzité vyhodnocovani tohoto vyrazu, takze Ize
prerusit kdykoli béhem provadéni, nikoli pouze po kazdém zopakovani.

7 et 1 X Nastaveni proménnych

Q - Grafika Proménné

Cyklus

Cyklus 2 ¥ Program robota
3 9 o Pohyb)
Podprogram % P
Prog 2 © Bod trasy 1 Viyberte poet SpUStEni programu v tomto cykiu.
Zert 5 =l Nastavit
Pokud 6 B Cekat .
e 7 M Vyskakovaci okno @® Nekonecny cykius
8 O Zastavit QO cykius Xirét
Udalost 9 [ Komentér Pociténi cykid Nézev proménné
Vldkno 10 ¢ m SoZka ‘ 0 Cyklus_1
sen 4 11 =| <prazd 3 . ’
Prepinac 12 ¢ @ Cykius o Pouzit cyklus pokud je wraz True
Casovac 13 =l <prézdny> ‘
Domii O Nepretrzité

O Heer

23.8.2. Podprogram

Popis Podprogram miize obsahovat ¢asti programu, které jsou nutné na nékolika
mistech. Podprogram m{ize mit podobu samostatného souboru na disku
a muze byt rovnéz skryty z divodu ochrany pfed nezadoucimi zménami.

o
> Zakladni
Pokrocilé
L % Nastavend proménnich -
Podprogram_1

Cyklus
Podprogram
Zadéni
Pokud
Skript
Udalost
Vidkno
Prepinaé
Casovaé

Domil

< ovar
aule ovi..  Otet. Ut
Q - Grafika Proménné

Podprogram miize odkazovat na soubor na disku nebo byt obsazen
v tomto programu

Soubor podprogramu

<Nebyl vybran zadny soubor>

UloZit podprogram Vymazat podprogram

O Aktualizovat soubor podprogramu s timto programem

O Skryt strom podprogramu

O B&zny

UR3e
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Vyvolat podprogram Vyvolani podprogramu vykona programoveé fadky v podprogramu a poté se
vrati na nasledujici fadek.

> Zakladni
\/ Pokroéilé

Cyklus
Podprogram
Zadani

Pokud

Skript

Udalost
Vlakno
M 9
Casovac

Domii

QA H
Q - Grafika Proménné

Vyvolat podprogram

1 X Nastaveni proménnych
2 v Program robota
3 ¢ b Pohyb )

4 @ Bod _trasy_1 Vyberte podprogram, které bude vyvolén z tohoto bodu provad&nf programu.
5 = Nastavit
6 B Cekat
7
8

[z8any k4

@ Vyskakovaci okno

12 ¢ |2 Cyklus
13 =] <prazdny>
14 %, Vyvolat

L R A NS gl Nl =
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23.8.3. Zadani

Popis

23.8.4. Pokud

Popis

Slouzi k zadani hodnot proménnych. Hodnota proménné muze byt

vysledkem vyrazu vytvorenych v Editoru vyrazu (viz sekce 23.3. Editor
vyrazu na strané 195).
MUzete také pozadat o hodnotu proménné od operatora. Pfi pozadovani

hodnoty od operatora je mozné zobrazit zpravu operatora k ovéfeni vstupu

ve srovnani s béznymi typy proménnych.

> Zakladni

[
X Nastavent proménnych

Cyklus

Podprogram

2 v Program robota
3 9 o Pohyb)

4 @ Bod_trasy 1
Zadani 5 = Nastavit
Pokud 6 B Cekat
5 .
o @ Vyskakovaci okno
8 O Zastavit
Udalost 9 | ®Komentdr
Viakno 10 ¢-[m S
= P -
(R 12 ¢ & Cyklu:
Casovaé 13| (=] <orézany
pe— 14 s Vvolat
= 15 5= var 2:=2 * force()
> Sablony

O B&zny

Proménné

Zadani
PiFadf vybrané proménné hodnotu vyrazu.

Proménna

(7 Jiw

2 * force()

Vyrazy If a If...Else méni chovani robota na zakladé vstupl ze senzoru
nebo hodnot proménnych.

POZNAMKA

Jsou-li uvnitf pfikazu If nebo Loop vyrazy s moznosti
Pribézné kontrolovat vyraz, Ize za i¢elem jemného
zpomaleni ramena robota za vyraz pfidat podminky stopj()
nebo stopl(). Toto plati pro pfikazy If i Loop (viz oddil ).
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Vybér podminek

Vyberte podminky v Editoru vyraz(, které tvofi vyrazy pomoci prikazu If.
Je-li podminka vyhodnocena jako Pravda, budou provedeny vyrazy

v ramci prikazu If. Pro pfikaz If mGze existovat pouze jeden pfikaz Else.
Pomoci prikazu Pridat podminku JinakPokud a Odstranit podminku
JinakPokud miiZzete pfidavat a odebirat podminky JinakPokud.

Vybérem moznosti Pribézné kontrolovat pfikaz se budou pfikazy Pokud,
JinakPokud a Cyklus vyhodnocovat béhem provadéni obsazenych fadka.
Pokud je vyraz uvnitf pfikazu If vyhodnocen jako False, nasleduji prikazy
Elself nebo Else.

Pohyb Prtokel °
> Zakladni Q n Grafika Proménné

Pokrogilé
1 Nastaven proménnich

Cyklus 2 ¥ Program robota Pokud

Podprogram | 3 ¢ Pohyb) V zévislosti na stavu daného vstupu senzoru nebo programové proménné budou
4 © Bod_trasy_1 provedeny nésledujicf Fadky.

Zadani 5 = Nastavit Pokud

Pokud 6 ECekat [ Nepretr#ité kontrolovat wraz

o 7 @ Vyskakovaci okno
8 O Zastavit

Udalost 9 @ Komentér

Vidkno 10 ¢ m Soka

= =] <prézany> 3

i 12 ¢ & Cykius

Casovac 13 (=] <prézan
14 1, Vyvolat

Domi
15 8= var_2:=2 * force()

> Sablony 16 ¢ b Pokud

17 - <prazany>

[ Pridat JinakPokud | odebrat jinakPokud |

Qo o 00O @
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23.8.5. Skript

Popis

V rozbalovacim seznamu v ¢asti Pfikazy jsou k dispozici nasledujici

moznosti:

* Radek umozniuje pomoci Editoru vyrazii (23.3. Editor vyraz(i na
strané 195) zapsat jeden fadek kodu URscript

* Soubor umozriuje provadéni zapisu, Uprav nebo nacitani soubor
URscript.

Pokyny k psani kédu URscript naleznete v pfirucce ke skriptovani na
webové strance podpory (http://www.universal-robots.com/support).
Funkce a proménné deklarované v souboru URscript je k dispozici k pouziti
v programu PolyScope.

5.
> Zékladni

[
X Nastavent proménnych

Cyklus
Podprogram
Zadani

Pokud

Skript

Udalost
Vlakno
AR
[

Domil

Nov

: o Otevit. Uloit.
Q - Grafika Proménné
2 v Program robota Kéd skriptu

3 9 & Pohyb) Nize miiZete zadat text, ktery bude proveden jako kéd skriptu pro oviadac
@ Bod_trasy 1 URController

4
5 =l Nastavit

6 B Cekat

7 [ Vyskakovaci okno
8 O Zastavit

9 @ Koment4r

10 ¢ w Slozka

15 5= var_2:=2 * force()
16 ¢ b Pokud

17 =| <prézny

18 B Skriot

A9 SO KERHTZ

O B&zny

UR3e
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23.8.6. Udalost

Popis

23.8.7. Vlakno

Udalost Ize pouzit k monitorovani vstupniho signalu a provedeni akce Ci
nastaveni proménné, kdyz je vstupni signal vysoky.

Napfiklad v pfipadé, ze vystupni signal pfepne na vysokou hodnotu, vycka
program 200 ms a opét nastavi nizky signal.

Tim je umoznéno mnohem jednodussi kédovani hlavniho programu pro
pfipad, kdy externi stroj aktivuje nabéznou hranu impulsu namisto vysoké
urovné vstupu.

Udalosti se kontroluji jednou za kazdy fidici cyklus (2ms).

Sous aace _Poyb ool _ ° ot e
> Zékladni Q - Grafika Promé&nné

[
X Nastavent proménnych

CyKlus 2 v Program robota Udalost

e Rem— = <préazany Udalost ma podobny wznam jako prerugent, v prpadé udalosti véak
4 % Uddlost pokracuje provadanf hiavniho programu, pridem? je vykondvan kéd

Zadéni o Udélosti. Zatimco Je udélost provédéna, nebudou mit nové udélosti
5 =l <prézdny Sédny viv,

Pokud . ) )

V zavislosti na stavu daného vstupu senzoru nebo programové

Skript prom&nné budou provedeny nasleduiicf Fadky.

Udalost

Vlakno

Lo Ll 3

Prepinac

Casovac

Domfi

O B&zny
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Popis VlIakno oznacuje paralelni proces programu robota. VIakno Ize vyuzit
k ovladani externiho stroje nezavisle na ramenu robota. Viakno maze
komunikovat s programem robota pomoci proménnych a vystupnich
signala.

Nov
aisce P

: - Dtey Ulozit.
el e e
> Zakladni Q - Grafika Proménné
v Pokrotilé

Cyklus

1 X Nastaveni proménnych VIski
2 v Program robota akno

3" =) <prazar VI&kno je paralelnf program, ktery b3 spolecné s hlavnim programem. Vidkno miize
o I Kontrolovat VIV, &ekat na signély a nastavovat promanné

=| <przd Je uzite¢né k ovi4dan( jinych strojd, kdy? je robot spustén.

Podprogram
Zadéni
Pokud
Skript
Udalost

Vlakno

Prepinaé
Casovaé

Domil

[ Nekonecny cykius

9o XBBET

O Sledovat provédenf programu

O B&zny

23.8.8. Pfepinat

Popis Konstrukce PFipad pfepinaée muze zménit chovani robota na zakladé
vstupl senzorl nebo hodnot proménnych.
Pomoci editoru vyrazt popiste zakladni podminku a definujte pfipady, za
kterych by mél robot pfistoupit k dil¢im pfikazim tohoto prepinace .
Pokud je podminka vyhodnocena tak, aby odpovidala jednomu z pfipadq,
provedou se fadky uvnitf Case . Pokud byl zadan vychozi pripad,
budou fadky provedeny pouze v pfipadé, ze nebyly nalezeny Zadné jiné
odpovidajici pripady.
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Kazdy prepina¢ muaze mit nékolik p¥ipada ajeden vychozi pfipad.
Ptepinace mohou mit pouze jednu instanci libovolnych hodnot
Pripadu. Pripady lze pfidat pomoci tlacitek na obrazovce. Pfikaz case
Ize odebrat z obrazovky tohoto pfepinace.

> Zékladni Q _ Grafika Proménné
AGeiSesls 1 X Nastaveni proménnych

Cyklus 2 ¥ Program robota

Prepinaé

3 ¢ & Pohyb
Reffregenn [ ® Bﬁ d/ wasy 1 K Fizenf chodu vaSeho programu miizete pouztt prepinaci prikaz (tzv.
S frasy_ switch statement). Lze tak nahrazovat sloité prikazy POKUD...JINAK
adant 5 = Nastavit POKUD a testovat rozsah hodnot pro vas vwyraz
Pokud 6 B Cekat
Skript 7 @ Vyskakovaci okno
8 O Zastavit Prepinac¢
Udalost 9 - [®|Komentar
Viakno 10 ¢ m Soka
NS 2 (3
Prepinac O Wchozi pripad
Casovac

16 ¢ b ok
17 = <prézar E Pripad Bez woéru -
18 & Skript
19 % Prepinac ..

2 >R Nl
OBéim’/ { o 0 O smuiace ()
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23.8.9. Casovacd

Popis

23.8.10. Domu

Casovat slouzi k méfeni doby, po kterou b&zi konkrétni soucasti programu.
Proménna programu

> Zakladni Q - Grafika Proménné

W Pokrocilé R L
X Nastaveni proménnych

1 = v
Cyklus 2 ¥ Program robota Cfsgvac 2 O e e
MéFeni ¢asu. V této proménné se zobrazuje naméfeny cas
Podprogram 3 94 Pohyb) . PP
4 ® Bed trasy 1 [~ Hcasovy,spmagl v
Zadani 5 = Nastavit
Pokud 6 B Cekat QO spustte
skript 7 ] VySkak?VaC/ okno O Zastavit
8 O Zastawvit
Udalost 9 | @ Komertér QO obnovit
vidkno 10 ¢ m Soika
S 4 11 - <pra 3
= 12 ¢ & Cyklus
Casovac 13 -| <prézdny=
Domé: 14 L. Vwolat
15 a= var_2:=2 *force()
17 - <pr
18 & Skript
19 % Prepinac ...

n
o

© casovy spinac 1

49> XBERED

O Besny

UR3e
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Popis Uzel Doma (vychozi poloha) vyuziva uhly kloubu pro pfesun robota do
preddefinované pocatecni polohy. Je-li uzel Domu (vychozi poloha)
definovan jako bezpecna vychozi poloha, v programovém stromu se
zobrazi jako (Bezpecna) vychozi poloha. Neni-li vychozi poloha
synchronizovana s prvkem bezpecnosti, uzel neni definovan.

24QH

s _

> Zakladni Q - Grafika Proménné
Pokrogilé

2 ‘v Pragram rabora ~ Domé

Cyklus 3 # Doméi PFesun do vchoz! pozice, definované v instalaci
4 @ «p Pohyb P

Podprogram
i 5 © Bod rasy 1 Pohyb )

adani 6 @® Proménna

@ Rychiost Kioubu o/s
Pokud 7 @ ¥ Pohybv kruhu
s © Prichozl bod XV Zrychlenf Kloubu o/s?
Skript 00 .
P 9 © Koncovy_bod_xEn Qcas

Udalost 10 =/ Nastavit
Viskno 11 Cekar

Tepinac 13 O Zastavit
Casovaé 14 (®]Komentét
a— 15 ¢ m Soka

i PFiFadit wstup bezpecné wchozf pozici v bezpecnostnim nastaveni

> Sablony Bezpe&né wchozl pozice Vystupy
Nenakonfigurovéno NepfFazeno

20 a= var_2:=2 * force()
21 ¢ b Pokud

O e s

Definovani vychozi Pfikazem Dom0 se rozumi uzivatelem definovana vychozi poloha robota.

polohy Po jejim nadefinovani je vychozi poloha (Domu, Home) k dispozici pfi
vytvareni programu robota. Vychozi polohu Ize pouzit k definovani
bezpecné vychozi polohy. (Viz 21.9. Bezpecny navrat do zakladni polohy
(Safe Home) na strané 173) Tlacitka na domovské obrazovce muzete
pouzit nasledovné:
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> oD

Upravit polohu upravuje vychozi polohu.

PFesunout sem pfesune rameno robota do nastavené vychozi
polohy.

Nulova poloha umozniuje navrat robota do vzpfimené polohy.

V zahlavi klepnéte na Instalace.
V ¢asti Obecné zvolte Domd.
Klepnéte na Nastavit polohu.

Programovani robota se provadi pomoci tlacitek Freedrive nebo
Pfrechod.

‘ Upravit Polohu |

1 Néklad

Montaz
Presunout sem
i VIV

10 nastroje ‘

1. Nulova pozice |

Spusténi ( i ]'-|
Plynuly -
prechod

Domii

Sledovani
dopravniku Poloha kloubu
Stoubovani. | 7qna 0,000 5
Rameno -90,00° & 1
Loket -90,00°
Zépasti1 -90,00°
Zépast2 90,00°
Zépésti3 0,00°

Oaéw /: ° 0 O ‘Eu'nu\ax:e.

UR3e
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23.9. Sablony

Popis

23.9.1. Hledat

Popis

Hledat

Pomoci $ablon Ize do programu robota pfidat konkrétni funkce. Razné
Sablony vam umozni provadét pomoci vaseho robotického programu
slozité ulohy.

Funkce hledani pouziva senzor k urceni spravné polohy pro uchopeni
nebo upusténi polozky. Tato funkce umoznuje pracovat se zasobniky
polozek riizné tloustky a ur€ovani presnych pozic polozek bud’ neznamych,
nebo pfilis obtizné programovatelnych.

Jako senzor mlze byt pouzit tlagitkovy spinac, tlakovy snimac nebo
kapacitni senzor.

Chcete-li naprogramovat operaci vyhledavani, definujte nasledujici:
* A-vychozi bod.
* B az C-smérzasobniku. To znamena zvétSovani zasobniku pfi

stohovani a zmensovani zasobniku pfi odebirani.

* D-tloustka polozek v zasobniku.

Je nutné definovat podminku, za které je dosazena poloha dalSiho
zasobniku, a specialni programovou sekvenci, ktera bude provedena
na kazdé pozici v zasobniku.

Pro pohyb v ramci operace se zasobniky je rovnéz nutné zadat hodnoty
rychlosti a zrychleni.
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Nakladani

Bé&hem stohovani se rameno robota prfesune do bodu A, poté se posune o
protisméru a vyhleda dalSi pozici stohu. Kdyz je nalezena dalSi pozice v
zasobniku, robot si ji zapamatuje a provede specialni sekvenci.

V nasledujicich kolech zahgji robot hledani v zapamatované poloze

a postupuje v krocich danych tloustkou polozky danym smérem.
Stohovani je dokonceno, jakmile vySka zasobniku prekroCi definovanou
hodnotu nebo jakmile senzor odesle signal.

spusce [Nk instaace oy
> Zakladni

Pokrocilé
T Nastavan proméenich
v Sablony 2 ¥ Program robota

Nalozit 3 9 Pohyb)

4 @ Bod_trasy_1
Sila 5 = Nastavit
Paletizace 6 B Cekat
Sledovani 7 @ Vyskakovaci okno
dopravniku 8 O Zastavit
Sroubovani ®| Komenta?

10 ¢ m Soka

411 - <prézdr
12 ¢ & Cyklus
13 =] <praza

14ty Vvolat
15 52 var_2:=2 * force()

16 ¢ & Pokud
17 = <prézany>
18 & Skript

19 prepinac
20 B casovy_spinac_1
21 B NaloZit

*$OSCXKBHETE

O Heeny

O

Proménné

Vybrat typ vyhledavani

Operace wyhledvénije definovana

A: Potétecni poloha
B: Smér - od polozky
C: Smér - k polozce
D: Tloustka polozky

Zvolte naklédéni nebo vykiadani.

O 8
e
B ol A
o[ o A
Nakladani ‘ ‘ Vykladani ‘

UR3e
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Vykladani

Pocatecni poloha

Bé&hem destrukce se rameno robota pohybuje z bodu A v daném sméru a
hleda dalsi polozku. Podminka na obrazovce urcuje, kdy bude dosazeno
dalSiho predmétu. Pfi splnéni podminky si robot polohu zapamatuje

a provede specialni sekvenci.
V nésledujicich kolech zahaji robot hledani v zapamatované poloze
a postupuje v krocich danych tloustkou polozky danym smérem.

Now

van
Otevit. Uik
Q - Grafika Proménné

> Pokrogilé

1 X Nastaveni proménnych ~ Vylozit
v Sablony 2 v Program robota
Nalogit 3 9 b Pohyb)
4 @ Bod_trasy_1
Sila 5 =l Nastavit
Paletizace 6 B Cekat
Sledovani 7 M@ Vyskakovaci okno Funkce VyloZit je definovana nasleduiicimi parametry:
d iki 8 O Zastavit
opravniku o Ll Komenta 1 17 A pocateeni poloha
Sroubovani et 8 B: Smér - od polozky
10 ¢ m Soka C: Smér - k polozce
a1 =] <prézdiny> b I'G D: Tlougtka polozky
o ol A
12 ¢ & Cyklus
13 =] <prazc
14 %4 Vyolat
15 3= var_2:=2 *force()
16 ¢ & Pokud Daléf poloha bude nalezena, kdyz
17 =l <prazany>
18 B Skript
19 & Plepinac Tloustka polozky Sdilené parametry
20 1 casovy spinac 1 0.0 mm Rychlost nastroje 250 mm/s
21 ¢ & Wizt Zrychlenf néstroje 1200 mmys?

v
@ PoXAteini naloha

22 i [0 Sekvence pred spustdnim — -
' ‘ b C K - E m E O sekvence po skonceni

O B&zny

Pocatecni poloha, ve které operace se zasobnikem zacina. Pokud je
pocatecni poloha vynechana, povazuje robot za pocatek vrstvy aktualni
polohu svého ramene.
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Smeér

Smér dany polohami B az Cse vypocita jako rozdil poloh od TCP Bk TCP

C.
Smér nezohlednuje orientace bodu.
Vyraz pro dalsi polohu skladani

Rameno robota se pohybuje ve sméru vektoru a pfitom nepfetrzité
vyhodnocuje, zda byla dosazena dalSi poloha skladani. Kdyz je vyraz

vyhodnocen na True , provede se specialni sekvence.
“Pred spusténim”

Volitelna sekvence Pted zahé&jenim probé&hne bezprostfedné pred
zahajenim operace. Toto nastaveni Ize pouzit k ¢ekani na pfipraveny

signal.
“Po dokonceni”

Po dokonc&eni operace se spusti volitelna sekvence AfterkEnd . Takto Ize
dat signal ke spusténi pohybu dopravniku a pfipravé na dalsi zasobnik.

Sekvence zvednuti a polozeni

Sekvence zvednuti a polozeni je specialni programova sekvence

provadéna v kazdé poloze zasobnik, podobné jako operaci Paleta.

0=

d

Pohy _
> Zakladni Q Grafika

Proménné

CCCC =
CCCC

> Pokrogilé 2 v Program ropota ~
3 @ « Pohyb )

v Sablo

© rasy 1

Nalozit

Smér

4
5 = Nastavit
Sila 6 B Cekat
7
8

50000

O Zastavit po
@ Vyskakovaci okno O Zastavit, kdyZ
O Zastavit
®] Komentér
10 ¢ m Sozka
Sroubovani 11 =] <prézd

12 ¢ & Cyklus

Y13 =| <préza

14 L Vyvolat

15 8= var_2=2 *force()

16 ¢ & Pokud

17 =] <prézany>

18 B Skript

19 prepinac

20 ® Casovy_spinac_1

21 ¢ & Wizt

22 @ Pocétecni_poloha

23 © — Smér v

295X ER

Paletizace

Sledovani 9
dopravniku

O Heety

Sdilené parametry
Rychlost néstroje

Zryehlenf néstroje

Obnovit wchozi nastaveni

000 @

Smér je uréen primkou mezl polohou TCP dvou bod(i na trase.

[ 10,0/ mms
| 1200/mms?

UR3e
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23.9.2. Sila

Popis

Rezim sily je vhodny pro aplikace, kde aktualni poloha TCP podél predem
definované osy neni dulezita, ale misto toho je pozadovano plsobeni sily
podél této osy. Pokud by se mél sttedovy bod nastroje TCP napfiklad
odvalovat proti zakfivenému povrchu nebo pfi tlaceni ¢i tazeni obrobku.

Rezim sily rovnéz podporuje pusobeni urcitého krouticiho momentu okolo
predem definovanych os. Rameno robota se pokusi zrychlit podél této osy,
pokud v ose, kde je nastavena nenulova sila, nenarazi na zadné prekazky.

| kdyz byla néktera osa zvolena pro pruzné chovani, program robota se
nadale bude snazit pohybovat robotem v této ose. Rizeni sily viak zajistuje,
ze rameno robota bude nadale nabihat na zadanou silu.

POZNAMKA

Pouzivani této funkce soucasné s funkci Sledovani
prepravniku a/nebo Odsazeni trasy muze vést ke konfliktu
programu.

* Nepouzivejte tuto funkci spole¢né se Sledovanim
prepravniku nebo Odsazenim trasy.

POZNAMKA

Existuje-li uvnitf logického operatoru I £, E1seIf nebo
Loop uzel Sila (Force) a je-li zaSkrtnuta volba Prubé&zné
kontrolovat vyragz, Ize pro ukonceniregulace sily na
konec vyrazu pridat skript endforcemode ().
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VAROVANI

1. Vyhnéte se vyraznému zpomaleni tésné pred
vstupem do rezimu sily.

2. Vyvarujte se vysoké akcelerace v rezimu sily, nebot
se tim snizuje presnost regulace sily.

3. Pred vstupem do rezimu sily se vyvarujte
rovhobéznému pohybu s osami s pruznym chovanim.

fault

> Zakladni Q - Grafika Proménné

5 = Nastavit Sila
6
7
8

B Cekat Cést programu podile tohoto pilazu slly bude probihat v reZimu sfly. V rezimu sfy bude
robot volny ve smru vybraného prviu pro pisobent zadané sfy.

Nalozit

@ Vyskakovac okno
Sila O Zastavit
¥ Prvek

; i
Paletizace -
Zékiadna -

Sledovani
dopravniku
Sroubovani

14 Vivolat ¢ Sl

4 B/ Vol 3 -

15 2= var_2:=2 * force() 0.0 N

16 "t

17

19 & Prepinac

20 ® casovy_spinac_1

21 ¢ Bl Vylosit

22 @ Pocétecni poloha
23 o smér

26 i Sekvence zvednuti

31 ¢ 7 Sla o | Kotestovani rezimu sfly pouZifte tlatitko testu dole v _
kombinaci s tlaéitkem Freedrive na pfenosném Test
' ‘ b Cv K |! m m— ddacim terminglu.
-—

O B&zny

Volba prvk Nabidka prvkil se pouziva k vybéru soufadnicového systému (os), které

bude robot pouzivat béhem €innosti v rezimu sily. V nabidce jsou uvedeny

funkce, které byly definovany pfi instalaci.
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Typ rezimu sily

Nize uvedené typy rezimu zrychleni ur€uji, jak bude vybrany prvek
interpretovan.

* Jednoducha: V rezimu sily bude vyhovovat pouze jedna osa. Sila

podél této osy je nastavitelna. Pozadovana sila bude vzdy
pouzivana podél osy Z vybraného prvku. Nicméné pro pfimkové
prvky je to podél jejich osy Y.

Ramec: Typ Ramec umoznuje pokrocilejsi pouziti. Zde je mozné
nezavisle vybirat pruzné chovani a sily ve vSech Sesti stupnich
volnosti.

Bod: P¥i vybéru moznosti Bod obsahuje ramec ulohy osu y sméfuijici
od TCP robota k po¢atku vybraného prvku. Vzdalenost mezi
stfedovym bodem nastroje TCP robota a poCatkem vybraného prvku
musi byt minimalné 10 mm. Ramec ulohy se méni za béhu, kdyz se
méni poloha TCP robota. Osa X a osa Z soufadného systému zavisi
na pavodni orientaci vybraného prvku.

Pohyb: Pohyb znamen3, Ze se ramec ulohy bude ménit ve sméru
pohybu TCP. Osa X soufadného systému bude projekci sméru
pohybu TCP na roviné rozpinajici se mezi osami X a Y vybraného
prvku. Osa Y bude kolma k pohybu robota a v roviné X-Y vybraného
prvku. To Ize vyuzivat pfi odstrafiovani otfepl podél slozité
trajektorie, kde se vyzaduje sila kolma k pohybu TCP.

Kdyz je rameno robota v klidu: Je-li zadan rezim sily, Kdyz je rameno
robota v klidu, potom nebudou zadné osy s pruznym chovanim,
dokud se TCP nezacne pohybovat. Pokud se pozdéji, stale v rezimu
sily, rameno robota opét zastavi, bude mit ukolovy ramec stejnou
orientaci, jako kdyz se TCP naposledy pohyboval.

Pro posledni tfi typy muze byt aktualni ukolovy ramec zobrazen pfi béhu
programu na karté grafiky (viz ), kdyz robot pracuje v rezimu sily.
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Vybér hodnoty sily

Povolené rychlosti

Nastaveni testovaci
sily

* Hodnotu sily nebo toCivého momentu Ize nastavit pro osy s pruznym
chovanim. Rameno robota nastavi svou polohu s cilem dosazeni
zvolené sily.

* U os bez pruzného chovani bude rameno robota sledovat trajektorii
nastavenou programem.

Pro transla¢ni parametry je sila specifikovana v Newtonech [N] a pro
rotacni parametry je kroutici moment specifikovan v Newton-metrech [Nm].

POZNAMKA
Je nutné provést nasleduijici:
* Pouzijte get tcp force () funkci skriptu v

samostatném zavitu pro ¢teni skutecné sily a
to¢ivého momentu.

* Korigovat vektor kli¢e, pokud je skute¢na sila a/nebo
toCivy moment niz8i nez pozadovana.

Maximalni kartézskou rychlost Ize nastavit pro osy s pruznym chovanim.
Robot se pohybuje touto rychlosti v rezimu regulace sily, pokud nepfijde do
kontaktu s pfedmétem.

Tlacitko zapnuti/vypnuti, oznacené jako Test, prepina chovani tlacitka
Volnobéh na zadni strané pfenosného ovladaciho panelu z bézného
rezimu volnobéhu na test prikazu sily.

Kdyz je zapnuto tlacitko Test a stiskne se tlaCitko Freedrive na zadni
strané pfenosného ovladaciho terminalu, robot bude provadét ¢innost,
jako kdyz program dosahl tohoto pfikazu sily. Timto zplisobem Ize ovéfit
nastaveni pred skuteCnym spusténim celého programu. Tato moznost je
obzvlasté uziteCnd pro ovéreni, ze byly spravné vybrany osy s pruznym
chovanim a sily. Jednodus$e jednou rukou pfidrzte TCP robota a druhou
rukou stisknéte tlaCitko Freedrive a povSimnéte si, ve kterém sméru se
rameno robota miize/nemulze pohybovat.

Po odchodu z této obrazovky se tlacitko Test automaticky vypne, coz
znamena, ze tlacitko Freedrive na zadni strané pfenosného ovladaciho
terminalu je opét pouzivano pro bézny rezim Freedrive.

Tlacitko Freedrive je funk¢ni pouze tehdy, kdyz je pro prikaz Zrychleni
vybran platny prvek.
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23.9.3. Paletizace

Popis

Paletizace je Sablona pro snadné programovani ukol( paletizace a
depaletizace, uchopeni a ukladani dilt (tj. ze zasobnikd, pripravkl apod.), a
dale k naprogramovani robota tak, aby vykonaval opakovatelné ukony pro
jednotlivé polozky ve vice vrstvach s rliznymi sestavami.

Vytvaret muzete rlizné sestavy a aplikovat je na konkrétni vrstvy. Mezi
jednotlivé vrstvy Ize také vkladat separator (viz ).

Kromé toho Ize také pomoci prvki z Vlastnosti palet provadét snadné
nastaveni umisténi palety.

Vice informace o prvcich viz

Chcete-li pouzit Sablonu Paletizace, postupujte podle ¢asti Vytvoreni
paletizaéniho programu nize.

Uzivatelska pfirucka

271 UR3e

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS

Vytvofeni
paletizaéniho
programu

6.

Rozhodnéte, zda chcete naprogramovat prvek (viz ) nebo pouzit
Zakladnu jako referencni rovinu.

V kart& Program v ¢asti Sablony klepnéte na moznost Paletizace.

Na obrazovce Paletizace vyberte v zavislosti na pozadovaném
ukonu jeden z nasledujicich ukon.

1. Chcete-li usporadat polozky na paletu, vyberte moznost
Paletizace.

2. Chcete-li odebirat polozky z palety, vyberte moznost
Depaletizace.

V Casti Vlastnosti palety zadejte nazev, prvek (viz Krok 1), vysku
predmétu a poradove Cislo polozky pro dany program. Ma-li se robot
restartovat u polozky, se kterou manipuloval v okamziku zastaveni,
vyberte policko Zapamatovat si umisténi posledni polozky.

Na obrazovce Paletizace v ¢asti Akce doplrite vybérem
nasledujicich moznosti dodatecné ukony, které se maiji provést pred
nebo po paletizani sekvenci:

1. P¥idat akci pred paletizaci: Tyto akce se provadéji pred
zahajenim paletizace.

2. Pridat akci po paletizaci: Tyto akce se provadéji po
dokonceni paletizace.

V programovém stromé klepnéte na uzel Vzorce a urCete vzorce pro
své vrstvy. Muzete vytvofit nasleduijici typy vzorcl: Pfimka, Mfizka
nebo Nepravidelny (viz obrazek nize). Na této obrazovce Ize vybrat,
zda se ma mezi vrstvy vlozit oddélovac (viz ).

Klepnutim na uzel(y) sestav v programovém stromu Ize
naprogramovat polohy robota specifické pro danou vrstvu (napf.
pocatecni/koncové body, rohy mfizky a/nebo pocet polozek). Pokyny
k programovani/vyuce robota viz VeSkeré polohy je nutné
naprogramovat ve spodni ¢asti palety. Chcete-li vzorec kopirovat, na
obrazovce uzlu vzorce, ktery se ma kopirovat, klepnéte na tlacitko
Kopirovat vzorec.

Klepnutim na uzel Vrstvy v programovém stromu nakonfigurujte
vrstvy paletovaci sekvence. Pomoci rozbalovaci nabidky Vybrat
sestavu vyberte sestavu pro jednotlivé vrstvy. Klepnutim na tlacitko
Pridat vrstvu Ize do programu pridavat dalSi vrstvy. Vrstvy se musi
pridavat ve spravném poradi, nebot je nelze znovu usporadat
pozdéji.
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Vytvofeni
paletizaéniho
programu

Priivodce u kazdé
polozky

9. V programovém stromé klepnéte na uzel U kazdé polozky. Vyberte
moznost pouzit vychozi nastaveni (A) Praivodce u kazdé polozky
nebo (B) Konfigurovat ru¢né u kazdé polozky. Pokyny pro jednotlivé
moznosti jsou uvedeny nize.

<nepoj
defaults

= [ @ H ccce —
Now.. otevit.. Uit

CCCC

Grafika Proménné

spus . -
> Zakladni

2 PR 1 X Nastaveni proménnych
W Sablony 2 v Program robota

Nalogit 3 ¢ # Palet_1

Paletizace

Paletizace umoZfiLje robotu provédét ikony paletizace/depaletizace, jako je vyskladnénf

5 4 9 v Akce pfed paletizaci & umisténi poloZek z prostoru a provedent stejné akce pro réizné polozky ve vice
sila 5 = <orézdny> vrstvéch.
Paletizace 6 ¢ m Tvary
Sledovéni 7 =] <prézd @ Paletizace |
dopravniku B & \rstvy O Depaletovant 5
S 9 ¢ 19 Pro kadou polozku Ty
411 @ v Akce po paletizaci Iy ey
12 =] <prézd Jméno Pallet_1
Vy&ka objektu mm .
Pocttadio kusti Pallet_1_cnt
O Pamatovat si poslednf umist&n( kusu
Akce
[ Pridat akci pFed paletizaci
S IETE & FFidat okl po paletizacl
|

OBéim’/ —_— ° 0 O smuiace ()
yehlost 100%

Moznost ,,Pravodce u kazdé polozky“ pomaha pfi definovani tkona
provadénych u jednotlivych polozek na paleté, jako je napf.
ReferencePoint, pfistupovy bod trasy, bod trasy ToolActionPoint nebo
vystupni bod (popsano v tabulce nize). Pristupovy bod trasy a vystupni bod
zUstavaji ve stejné orientaci a sméru bez ohledu na orientaci jednotlivych
polozek.

1. Klepnéte na uzel U kazdé polozky v programovém stromu.
2. Naobrazovce U kazdé polozky klepnéte na DalSi.

3. Klepnéte na tlacitko Pfesunout sem. Poté pfidrzte tlacitko Auto
nebo pomoci tlaCitka Ruéné presurite robota do referencniho bodu.
Klepnéte na tlacitko Pokracovat. Klepnéte na DalSi.

4. Klepnéte na Nastavit Bod trasy chcete-li naprogramovat pfistupovy
Bod trasy (viz ). Klepnéte na DalSi.

5. Opakujte krok 3.

6. Klepnéte na Nastavit bod trasy, chcete-li naprogramovat Vystupni
bod trasy (viz ). Klepnéte na DalSsi.

7. Klepnéte na Dokongit.

8. Nyni Ize do slozky Ukon nastroje v programovém stromé pfidavat
pfislusné uzly ukond chapadla.
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Manualni 1. Klepnéte na uzel U kazdé polozky v programovém stromu.

konfigurace 2. Na tvodni obrazovce U kazdé polozky klepnéte na Ruéni

konfigurace.

3. Pomoci rozbalovacich nabidek vyberte polozku Sestava a
Referencni bod. Klepnutim na tlacitko Pouzit tento referenéni bod
nastavte referencni bod.

4. Klepnutim na moznost Pfesunout sem robota presurite do
referen¢niho bodu.

5. Pr¥istupovy bod robota Ize naprogramovat klepnutim na pfistupovy
uzel v programovém stromu (viz ). U pfistupového bodu trasy se
orientace a smér nemén bez ohledu na orientaci jednotlivych
polozek.

6. V programovém stromé klepnéte na uzel U kazdé polozky. Opakujte
krok 4.

7. Vystupni bod robota se programuje klepnutim na uzel Vystup v
programoveém stromu (viz ).

8. Nyni Ize do slozky Ukon nastroje v programovém stromé pridavat
prislusné uzly ukona chapadla.
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Vkladani separatorll Bé&hem paletovaci sekvence Ize mezi vrstvy vkladat separatory, jako je
(oddélovaél) mezi  napf. papir nebo polystyren. Postup vkladani separatort mezi vrstvami:
vrstvy v paletovaci 1

' .V programovém stromu vyberte uzel Vzorce.
sekvenci

2. Na obrazovce Obrazce vyberte Oddélova€ a definujte vySku pomoci
textového pole Vy3ka oddélovade. Bez nastavené vysky se
program nespusti.

3. V programovém stromu vyberte Vrstvy. Na obrazovce Vrstvy
vyberte, mezi které vrstvy chcete separatory vlozit (separatory se
automaticky umistuji mezi kazdou vrstvou).

4. Klepnéte na uzel Oddélova¢ v programovém stromu. Pro
naprogramovani pozice oddélovace klepnéte na Nastavit
oddélovac.

5. Jako vychozi nastaveni vyberte (A) Privodce separatorem nebo (B)
Ruéni konfiguraci separatoru. Pokyny pro jednotlivé moznosti jsou
uvedeny nize.

Po dokonceni pravodce nebo jeho zruSeni se v programovém stromé pod
polozkou Funkce oddélovace zobrazi Sablona. Kromé slozky Funkce
nastroje v uzlu Funkce separatoru Ize vybrat jednu z nasledujicich slozek:

* Funkce Pouzit oddélovaé se vyuziva k naprogramovani pouziti
oddélovacu pfi paletizaci

* Funkce Odstranit oddélovac se pouziva k odstranéni oddélovacu
pfi depaletizaci
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(A) Pravodce
separatorem

(B) Ruéni
konfigurace

Klepnéte na uzel Akce oddélovage v programovém stromu.
Na obrazovce Funkce oddélovace klepnéte na Dalsi.

Klepnéte na tlacitko Pfesunout sem a pridrzte tlaCitko Automaticky
nebo pouzijte tlacitko Ruéné a pfesunte robota do bodu oddélovace.
Klepnéte na tlacitko Pokraéovat. Klepnéte na Dalsi.

Klepnéte na Nastavit Bod trasy chcete-li naprogramovat pfistupovy
Bod trasy (viz ). Klepnéte na DalSi.

. Opakuijte krok 3.

Klepnéte na Nastavit bod trasy, chcete-li naprogramovat Vystupni
bod trasy (viz ). Klepnéte na Dalsi.

Klepnéte na Dokongit.

Nyni Ize v programovém stromé pfidavat pfislusné uzly s ukony ve
slozkach Pouzit separator, Odebrat separator a Ukon nastroje.
Klepnéte na uzel Akce oddélovage v programovém stromu.

Na uvodni obrazovce Akce oddélovace klepnéte na Ruéni
konfigurace.

Klepnutim na moznost Pfesunout k bodu oddélovacée robota
presunte do bodu oddélovace.

Pristupovy bod robota Ize naprogramovat klepnutim na pfistupovy
uzel v programovém stromu (viz ).

.V programovém stromé klepnéte na uzel Funkce separatoru.

Opakujte krok 3.

. Vystupni bod robota se programuje klepnutim na Vystupni uzel v

programoveém stromu (viz ).

Nyni Ize v programovém stromé pfidavat pfislusné uzly s ukony ve
slozkach Pouzit separator, Odebrat separator a Ukon nastroje.
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Moznosti vlastniho
pfizpusobeni
paletiza¢niho
programu

Polohy
Pfimka

Paletiza¢ni program Ize pfizpUsobit nasledujicimi zpusoby:

* Vznikne-li po vytvoreni programu paletizace nutnost upravit nebo
prestavét paletu, musi se znovu nacist prvek palety (viz ), nebot
paletizaCni sekvence je fixovana ve vztahu k danému prvku.
VSechny ostatni programové komponenty se tak automaticky
prizplisobi nové naucené (naprogramované) poloze.

* Vlastnosti pfikazu pro presun Ize upravit (viz ).
* Lze provadét zmény rychlosti a polomérl zaobleni (viz ).

* DalSi uzly programu Ize pfidavat do sekvence U kazdé polozky nebo
sekvence Funkce separatoru.

Programovani jednotlivych pozic se provadi vybérem
jednotlivych polozek v programovém stromé:

* Startltem1
* Endltem1

Pomoci textového pole Polozky v dolni ¢asti obrazovky zadejte
pocet polozek ve vasi sekvenci.

Programovani jednotlivych pozic se provadi vybérem
jednotlivych polozek v programoveém stromé:
* Cornerltem1

* Cornerltem?2

‘ * Cornerltem3
* Cornerltem4

Zadanim poctu fadka a sloupct do prislusnych textovych poli
nastavte rozmér sestavy.

Programovani jednotlivych pozic se provadi vybérem
jednotlivych polozek v programovém stromé:

* Jtem1

Nepravidelny

* ltem2

* ltem3

Chcete-li pridat a identifikovat novou polozku v sekvenci,
klepnéte na moznost Pridat polozku.
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Akce Opera&ni bod Umisténi a poloha, ve kterych ma robot byt pfi provadéni ukona pro
néstroje jednotlivé polozky ve vrstvé. Bod trasy ToolActionPoint je ve
vychozim nastaveni referen¢ni bod, klepnutim na uzel bodu trasy
nastroje ToolActionPoint v programovém stromé vSak |ze provadét
jeho upravy. P¥i pouziti priivodce je referencni bod prvnim mistem v
prvni definované vrstvé na paleté. Referencni bod se pouziva k
W naprogramovani robota, a to konkrétné pfistupového bodu trasy,
bodu trasy ToolActionPoint a vystupniho bodu pro jednotlivé polozky
ve vrstvé.
Priblizeni Bezkolizni poloha a smér, kterym se ma robot pohybovat k polozce
ve vrstve.
L i |
Ukon nastroje Ukon, ktery ma provadét pfislusenstvi robota u jednotlivych polozek.
n ""1
Vystupni bod Poloha a smér, kterym se ma robot pohybovat od polozky ve vrstveé.
trasy
Ny 1
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23.9.4. Sledovani dopravniku

Popis

Funkce sledovani dopravniku umozfiuje provadét sledovani pohybu az
dvou dopravnik(l ramenem robota. Sledovani dopravniku je definovano v
karté Instalace.

POZNAMKA

Pouzivani této funkce soucasné s funkci Zrychleni a/nebo
Odsazeni trasy muze vést ke konfliktu programu.

* Nepouzivejte tuto funkci sou¢asné s funkci Zrychleni
nebo Odsazeni trasy.

Programovy uzel Sledovani dopravnik je k dispozici na karté Program pod
Sablonami. Béhem sledovani dopravniku jsou pfipustné i vSechny pohyby v
ramci tohoto uzlu, ty se vSak vztahuji k pohybu dopravniho pasu. P¥i
ukonceni sledovani dopravniku neni povolen plynuly pfechod (zaobleni),
pred provedenim dalsiho pohybu robot proto zcela zastavi.

ABCDE

default

Siedovint copravniu

TCP

[conveyor 1 tvypnuto) v | O Povoit siedovant dopravniu

1 Néklad
Montéz
Nastaveni V/V.
10 néstroje
Proménné
Spusténi

Plynuly
prechod

Domil

Sledovani
dopravniku

Sroubovani

O Spusténo
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Sledovani
dopravniku

1. V zahlavi klepnéte na Program.

2. Klepnéte na Sablony a vyb&rem Sledovani dopravniku pridejte do
programovému stromu uzel Sledovani dopravniku. Pohyby uvedené
pod uzlem Sledovani dopravniku jsou urceny ke sledovani pohyb
dopravniku.

3. Pod moznosti Sledovani dopravniku vyberte v rozeviracim seznamu
Vybrat Dopravnik Dopravnik1 nebo Dopravnik 2, ¢imz se definuje,
ktery dopravnik se ma sledovat.

POZNAMKA

Pokud je uvnitf smy¢ky If, El1seIf nebo Loopaje
vybrdna moznost Check Expression Continuously,
muzete pfidat skript END Conveyor Tracking() na
konci vyrazu pro ukonceni sledovani dopravniku.
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23.9.5. Sroubovani

Popis Programovy uzel Sroubovani poskytuje snadny zplisob pfifazeni aplikace
Sroubovani pro pfipojeny Sroubovak. Konfigurace Sroubovaku a jeho
pfipojeni k robotu je definovano na karté Instalace (viz Obecné).

RS 2 ¢ =

€ . o Otevit. Ulozit.
> Zakladni Q - Grafika Proménné

> Pokrogilé R .
1 X Nastaveni promé&nnych Sroubovani
Vv Sablony 2 ¥ Program robota

o, 3 ¢ v Sroubovéni s
Nalozit Sroubovék: Definovano uzivatelem

- 4 e » A
Sila 5 ® ‘Prideite akce pro nize Uvedeno 1 Vinstalaci musf byt nadefinovén spoustéct Vstup/\ystup a TCP
Paletizace Smér
Sledovéni @ Pritahnout

dopravniku 0O
Powolit
Sroubovéni

O Povolt wichoz( bod

Proces

O Sledovat &roub pomoci

<
295 x i [+ ] pridat Az a0

O e s ——
Rychlost 100%

Pfidani uzlu 1. V zahlavi klepnéte na Program.

Sroubovaéni 2. V ¢&asti Sablony klepnéte na Sroubovéni.

3. Vybérem moznosti Utdhnout Sroub nasleduje ve sméru utahovani
(dovnitf), zatimco vybérem moznosti Povolit Sroub nasleduje ve
sméru uvolnéni (ven). Tato volba ma vliv pouze na pohyb robota,
ktery nasleduje Sroub a pfislusné vypocty méreni.

4. V poli Vybér programu muizete zvolit program Sroubovaku v
zavislosti na signalech Vybéru programu v instalaci.

5. Vybérem moznosti Povolit po¢ateéni bod Ize do programového
stromu pfidat PohybL, ktery se provede, je-li Sroubovak jiz spustén.
Chcete-li do stromu program( pred zahajenim Sroubovani pfidat
napravné opatfeni, vyberte Zapnout Machine Error Handler.
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Ovlivnit operaci Vybérem pfikazu Nasledovat Sroub v ¢asti Proces Ize ovlivnit Sroubovani
Sroubovani nasledujicim zplsobem:

* Sila: Vyberte moznost Sila, chcete-li definovat, jak velka sila ma
pusobit na Sroub. Poté zvolte Mezni rychlost, kterou se robot
pohybuje, dokud se nedostane do kontaktu se Sroubem.

é UPOZORNENI
Pred spusténim programu Sroubovani umistéte hrot

Sroubovaku nad Sroub. Plisobeni jakoukoliv silou na
Sroub muaze ovlivnit vykon programu Sroubovani.

* Rychlost: Vyberte pevnou Rychlost nastroje a Zrychleni pohybu
robota pfi sledovani Sroubu.

* Vyraz: Podobné jako v pfipadé pfikazu Kdyz ( viz23.8.4. Pokud na
strané 254), vybérem moznosti Vyraz popiste podminku, za které
robot sleduje Sroub.
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Sroubovat do
Popis Uzel programu Sroubovani obsahuje povinny uzel Do, ktery definuje
kritéria zastaveni procesu Sroubovani.
RIS 2 ¢ 2 B S
Q - Grafika Promé&nné
S e s

Nalogit 3 ¢ v Sroubovéni ) . o 5 - .

sia 2 A i I sg:renjt‘l:‘g/odmmku Az do. Robot se bude fidit procesem Az do spinéni zadané

Paletizace 6 ¢ 90Aé‘do - Uspéch

Sroubovani l‘

Chyba
I‘
< >
f&bc’XI!lIIII_ | + | Pridat Az do
O e s
Lze definovat * Hotovo: Sroubovani pokraéuje az do detekce dokoné&eni pomoci
nasleduijici kritéria: zvolené moznosti. Pfidat Ize pouze jednu podminku uspésného
dokonceni.
* Chyba: Sroubovani pokraéuje az do detekce chyby pomoci zvolené
moznosti. Pfidat Ize vice nez jednu chybovou podminku.

Kritéria Hotovo

* OK: Sroubovani pokraéuje, dokud neni u $roubovaku

detekovan signal OK.
+ Cas: Sroubovani pokraduje az do definovaného &asu.
* Vzdalenost: Sroubovani pokraduje az do definované
vzdalenosti.

* Vyraz: Sroubovani pokraéuje, dokud neni splnéna
podminka vlastniho vyrazu.

Chyba

* Neni OK: kdyz je u Sroubovaku detekovan signal Neni
OK, Sroubovani se zastavi.

* Vzdalenost: Sroubovani se zastavi pti prekroceni
definované vzdalenosti.

+ Casovy limit: Sroubovani se zastavi pfi prekrogeni

definované vzdalenosti.
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23.10. URCaps

Popis

Vzdalené TCP a draha nastroje URCap umoznuje nastavit vzdaleny
stfedovy bod nastroje (RTCP), kde je stfed nastroje fixovan v prostoru
vzhledem k zakladné robota. Vzdalené TCP a draha nastroje URCap také
umoznuje programovani bodu trasy a kruhovych pohyb( a generovani
pohybu robota na zakladé importovanych souboru nastrojovych cest
definovanych v softwarovych bali€cich tfetich stran CAD/CAM.

URCap vzdaleného TCP vyzaduje, aby byl vas robot pfed pouzitim
zaregistrovan (viz Registrace robota a licen¢ni soubor na strané 368).
RTCP pracuje v aplikacich, u kterych se vyZzaduje, aby robot uchopil a
premistoval pfedméty vzhledem k pevnému nastroji. Pfikaz RTCP se
pouziva spolecné s pfikazy RTCP_PohybP a RTCP_KruhovyPohyb k
presunuti uchopené ¢asti konstantni rychlosti vzhledem k pevnému
nastroji.

R 182+ QM wome O MW

Run

allation Move og
Remote TCP & Toolpath

> Safety

o n
0 n

Start the controller before using this URCap:

> Features

2 Fieldbus Controller Status: STOPPED

Remote TCP

& Toolpath

Select an option below based on your application

Remote TCP

| Toolpath Moves | | Linear & Circle Moves

Regular TCP

Toolpath Moves

O Power off £l e — 100% Simulation .

Podobné jako u bézného protokolu TCP (viz ) Ize RTCP definovat a
pojmenovat v nastaveni instalacni karty.
K dispozici je také moznost provadét nasledujici ukony:

* PFidavani, pfejmenovani, Upravy a odstrafiovani boda RTCP
* Zohlednéni vychoziho a aktivniho bodu RTCP

* Vyuka polohy RTCP

* Kopie orientace RTCP

UR3e
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Nastaveni
vzdaleného TCP z
funkce

Typy vzdaleného
pohybu TCP

RTCP_PohybP

Kruhovy pohyb
RTCP

Bod RTCP se nastavuje pomoci prvku, ktery umozni krokovani robotu ve
vztahu k RTCP béhem vytvareni bodl trasy RTCP a kruhovych pohybu
RTCP.

1. Novy bod RTCP RTCP Ize vytvofit klepnutim na ikonu plus. Nebo
vyberte jiz existujici RTCP v rozeviraci nabidce.

2. Klepnéte na rozbalovaci nabidku Kopirovat hodnoty z prvku bod a
vyberte prvek. Zkontrolujte, zda aktualizace hodnot orientace RTCP
odpovidaji zvolenému prvku.

' l <unnameds D ﬁ E
defaultr i h
g I Log

Run__Frogram | Instalit

vove 0 o9
Remote TCP & Toolpath
) Safety
= Remote Tool Center Point lIl
) Fieldbus N .
Defined with respect to the robot base frame.
e [7 |@ae AN WIEEIN |

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 ()

Podobné jako bézny pfikaz PohybP i pfikaz RTCP_PohybP definuje
rychlost a zrychleni nastroje pohybu ramene robota ve vztahu ke
vzdalenému bodu TCP. Viz ..

Podobné jako u bézného kruhového pohybu Ize i k RTCP_PohybP pfidat
kruhovy pohyb RTCP, aby bylo mozné provadét kruhové pohyby. Viz .

POZNAMKA
Maximalni rychlost kruhového pohybu muaze byt nizsi nez

zadana hodnota. Polomér kruznice je r, maximalni
zrychleni je A a vzhledem k dostfedivému zrychleni
maximalni rychlost nesmi prekrocit hodnotu Ar.

Uzivatelska pfirucka

285 UR3e

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

IR
UNIVERSAL ROBOTS

Bod trasy
vzdaleného TCP

Vyuka bodu trasy
vzdaleného TCP

Konfigurace bodu
trasy RTCP

Podobné jako u béznych bodl trasy, i body trasy RTCP umoziuiji linearni
pohyb néastroje s vyuzitim konstantni rychlosti a zaobleni kruhovym
obloukem. Vychozi velikost zaobleni je ve vychozim nastaveni sdilena pro
v8echny body trasy. Mensi velikost poloméru zaobleni znamena ostiejSi
zmény sméru pohybu. Vétsi polomér zaobleni znamena pozvolnéjsi zmény
sméru trajektorie. Bod trasy RTCP Ize nau it (naprogramovat) fyzickym
premisténim ramene robota do pozadované polohy.

Run

B e e Open Save.
Q _ Graphics Variables
) Advanced
> advences | SRR :
> Templates 2 ¢ ¥ RTCP MoveP Remote TCP Waypoint
v URC E = RTCPWaypoint 1

aps

= 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 karté Program vlozte uzel RTCP_PohybP.

2. Nauzlu RTCP_MoveP klepnéte na Nastavit pro zobrazeni
obrazovky Pohyb.

3. Na obrazovce Pohyb pouzijte Rezim uéeni nebo Krokovani pro
umisténi robota do pozadované konfigurace.

4. Potvrdte klepnutim na zelené zatrzitko.

Tzv. ,zaobleni se pouziva k plynulému pfechodu pohybu robota mezi
dvéma trajektoriemi. Polomér zaobleni pro bod trasy z bodu RTCP_
PohybP se nastavuje klepnutim na pfikaz Pouzit polomér sdilenych
prechodlnebo klepnutim na Pfechody s polomérem.

POZNAMKA

Fyzicky ¢asovy uzel (napf. Pohyb, Cekat) nelze pouzit jako
podfizeny uzel RTCP_PohybP. Pokud se jako uzel
podfizeny uzlu RTCP_PohybP pfida nepodporovany uzel,
ovéreni programu se nezdafi.

UR3e
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Draha nastroje
vzdaleného TCP

Konfigurace drahy
nastroje vzdaleného
TCP

Konfigurace drahy
nastroje pomoci
softwaru CAD/CAM

Vzdalené TCP a draha nastroje URCap generuje pohyby robotu
automaticky, coz usnadnuje presné sledovani slozitych trajektorii.

1. Na domovské strance Draha nastroje URCap na vzdaleném TCP&
vyberte pohyby vzdaleného TCP a draha nastroje a zadejte
pracovni postup.

2. Postupuijte podle pokynl na karté Pokyny.

Pohyb vzdaleného TCP a draha nastroje vyzaduje nasledujici hlavni
soucasti:

* Soubor drahy nastroje

* Vzdalené TCP

* Vzdalené TCP PCS

Draha nastroje definuje orientaci, trajektorii, rychlost nebo (posuv) a smér
pojezdu nastroje.

1. Vytvorte nebo importujte CAD model soucasti.
2. Nastavte souradnicovy systém soucasti (PCS) dané soucasti.

3. Vytvorte drdhu néstroje vzhledem k PCS na zakladé vlastnosti
soucasti

4. Simulujte pohyb drahy nastroje a ovérte, zda spliuje oCekavani.

5. Exportujte cestu nastroje do souboru G-kddu s pfiponou .nc.
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Import drahy
nastroje G-kédu do
PolyScope

Vzdalené TCP

> Templates 2 9 ¥ RTCP_MoveP Remote TCP Toolpath
~ URC 3 = RTCPToolpath_1
aps
B RTCPToolpath_1 Fixed PCS v
Toolpath
Move Select Toolpath File Select PCS
Remote TCP <toolpath file> e Use active PCS v
Move
@ Use shared blend radius O Use feed rate
O Blend with radius @ Use shared tool speed
d b O Tool speed
=+ Waypoint @ Use shared tool acceleration
+ circleMove O Tool acceleration
=+ Toolpath

> LTI 1 ¥ Robot Program

Nactéte soubory drahy nastroje do kofenového adresare jednotky
USB. Soubory dradhy nastroje musi mit pfiponu .nc

Vlozte USB kli¢ do ovladaciho terminalu.

V zahlavi klepnéte na moznost Instalace, klepnéte na URCaps,
vyberte Vzdaleny TCP a draha nastroje, vyberte Vzdaleny TCP -
Pohyby drahy nastroje, a pak zvolte Draha nastroje.

Vyberte, které soubory drahy nastroje se maji importovat do nastroje
Polyscope.

default*

Q _ Graphics Variables

<unnameds* D ﬁ E
£
New. — Open. Save

! Atoolpath file must be selected

O Normal Speed —— 100% Simulatiw:wn.

Konfigurace pohybu drahy nastroje vzdaleného TCP

1.
2.

Na prvnim bodu trasy v prostifedi CAM urCete orientaci nastroje.

Pomoci rezimu Volnobéh ru¢né uchopte soucastku pomoci
chapadla.

Vyberte umisténi vzdaleného TCP
K ziskani kladnych hodnot pouzijte priivodce ur¢enim polohy.

Nastavujte robota, dokud nedosahnete pozadované pozice pro
priblizeni ke vzdalenému TCP.

Predstavte si orientaci nastroje v prvnim bodé trasy na fyzické ¢asti.
Kladny smér osy Z by mél sméfovat od povrchu soucasti.

Vytvorite vlastnost roviny se stejnou orientaci, jaka byla predstavena
v pfedchozim kroku.

Nastavte orientaci vzdaleného TCP zkopirovanim hodnot z
vlastnosti roviny. BEhem provadéni drahy nastroje je zachovana
pozadovana poloha soucasti.

UR3e
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Vzdalené TCP PCS Soufadnicovy systém vzdaleného TCP (PCS) je definovan jako pevny
vzhledem k pfirubé nastroje robota. Klepnutim na hdlku na obrazovce
PolyScope aktivujete privodce pro vyuku vzdaleného TCP PCS. Muzete
pouzit nékterou z nize popsanych metod vyuky.

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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Konfigurace
vzdaleného TCP
PCS

Tuto metodu pouzijte, pokud Ize PCS nastavit na povrch soucasti.

1.
2.

Pomoci rezimu Freedrive ru¢né uchopte dilec pomoci chapadla.

Vyberte vzdaleny TCP pro nauceni referennich bodu. Chcete-li
dosahnout vysoké presnosti, doCasné nastavte ostré vzdalené TCP,
abyste dokoncili tento vyukovy proces.

Posunite krokové robota tak, aby se vzdalené TCP dotykalo pocatku,
kladné osy X a kladného sméru osy Y PCS na soucasti.

Klepnutim na Nastavit ukoncite proces vyuky. Hodnoty polohy a
orientace jsou vyplnény automaticky.

Jinak pouzijte tuto metodu.

1.
2.

Vyberte tfi nebo Ctyfi referenéni body na povrchu soucasti.

V softwaru CAD/CAM zaznamenejte soufadnice X, Y, Z vzhledem k
PCS vybranych referencnich boda.

3. Pomoci rezimu Freedrive ru¢né uchopte soucast pomoci chapadia.

Vyberte vzdaleny TCP pro nauceni referencnich bodu. Chcete-li
dosahnout vysoké presnosti, doCasné nastavte ostré vzdalené TCP,
abyste dokoncCili tento vyukovy proces.

Zadejte souradnice prvniho referen¢niho bodu.

Pohybujte krokové robotem, aby se vzdalené TCP dotklo prvniho
referen¢niho bodu na soucasti.

Opakujte kroky pét a Sest pro ostatni referencni body.

UR3e
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Nastaveni
proménné PCS

Pro pokrocilé pouziti, kdy neni soucast uchopena s vysokou konzistenci,
mUzete nastavit proménnou PCS pro Upravu pohybu drahy nastroje podle
umisténi soucasti a orientace vzhledem k pfirubé nastroje robota.

Muzete vytvorit proménnou pozice vazanou na externi snimac, ktery
dokaze detekovat polohu a orientaci PCS.

1.

Nastavte externi snimac, ktery detekuje umisténi a orientaci PCS.
Vystup snimace musite prevést na ram pfiruby nastroje robota.

Ovérte, ze PCS je nastaveno relativné k soucasti a externi snimac
detekuje polohu a orientaci.

V nastroji PolyScope vytvorte proménnou polohy pfipojenou k
vystupu externiho snimace jako proménnou PCS. Zadejte snadno
rozeznatelny nazev, napfiklad variable_rtcp_pcs_1.

Zadejte Uzel drahy nastroje RTCP.

5. V pravém hornim rohu stranky programu vyberte v rozbalovaci

nabidce Proménna PCS.
V rozbalovaci nabidce Vybrat PCS vyberte variable_rtcp_pcs_1.

Nez vytvofite uzel drahy nastroje RTCP, vytvorte uzel Pfifazeni nebo
Skript pro aktualizaci variable_rtcp_pcs_1.
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Konfigurace uzlu Nasledujici ¢ast vysvétluje, jak pouzivat proménnou PCS v uzlu drahy
vzdaleného TCPa  nastroje vzdaleného TCP.

draha nastroje 1

2.
3.

W URCaps

fun Log
Q _ Graphics Variables
) SSICEE] 1 ¥ Robot Program T | th
) Templates 2 9 ¥ Toopath_MoveP oolpa

3

. Otevrete kartu Program a klepnéte na URCaps.

Pro vlozeni uzlu RTCP_PohybP vyberte Pohyb vzdaleného TCP.

Vyberte TCP a nastavte parametry pohybu: rychlost nastroje,
zrychleni nastroje a polomér prolnuti.

Klepnéte na +Draha nastroje a vlozte uzel RTCPDrahanastroje.
Pokud to neni nutné, odstrante uzel RTCPBodtrasy, ktery byl ve
vychozim nastaveni vytvoren.

Z rozbalovaci nabidky vyberte soubor drahy nastroje a odpovidajici
vzdalené TCP PCS.

Pokud maji byt na uzel RTCPToolpath pouzity rizné hodnoty,
upravte parametry pohybu.

Klepnutim na moznost Pfesunout do prvniho bodu ovéite, ze
uchopena ¢ast pfistupuje ke vzdalenému TCP podle o¢ekavani.

Otestujte program v simulaénim rezimu pfi nizké rychlosti a potvrdte
konfigurace.

<unnamed>* D ﬁ E
+
New. Open Save.

default*

o n
0 n

= Toolpath_2

Toolpath_2 Fixed PCS v

Toolpath
Move Select Toolpath File Select Plane as PCS

Remote TCP <toolpath file>

v <plane feature> v

Move

O Use feed rate

@ Use shared tool speed

O Tool speed

=+ Toolpath @ Use shared tool acceleration

O Tool acceleration

! Atoolpath file must be selected

Simulation .

POZNAMKA

Po kazdém spusténi drahy nastroje mizete zajistit
identicky pohyb robota pfidanim PohybJ s nastavenim
Pouzit dhly kloubu pro presun do pevné konfigurace
kloubu pfed provedenim drahy nastroje. Viz 23.7.1.
Pohyb na strané 201
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Pravidelné pohyby
drahy nastroje TCP

Konfigurace a
import souboru
drahy nastroje

Konfigurace
pravidelného TCP

Konfigurace
vlastnosti roviny
PCS

Podobné jako pfi konfiguraci pohybu drahy nastroje vzdaleného TCP
vyzaduje pravidelny pohyb drahy nastroje TCP nasleduijici:

* Soubor drahy nastroje
* Pravidelné TCP
* Vlastnost roviny jako PCS

Je to podobné jako konfigurace drahy nastroje (viz Konfigurace drahy
nastroje pomoci softwaru CAD/CAM na strané 287) a import drahy
nastroje (viz Import drahy nastroje G-kdédu do PolyScope na strané 288).

* Ridte se pokyny pro konfiguraci b&zného TCP.

* Ovéfte kladnou osu Z nastrojovych bodl od povrchu soucasti.

iE
I
II
TCP
Y

X

1. Vytvorte vlastnost roviny Pfidanim roviny nebo Nau€enim roviny.
Viz .

2. Upevnéte soucast vzhledem k zakladné robota.

3. Ovéfte, zda je spravné TCP, abychom vytvorili viastnost roviny.
Chcete-li dosahnout vysoké presnosti, do¢asné nastavte ostré
vzdalené TCP, abyste dokoncili tento vyukovy proces.

4. Posunte krokoveé robota tak, aby se vzdalené TCP dotykalo pocatku,
kladné osy X a kladného sméru osy Y PCS na soucasti.

5. Dokoncete vyuku a potvrdte polohu a orientaci PCS.

Uzivatelska pfirucka

293 UR3e

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS

Konfigurace uzlu
drahy nastroje

—

Otevrete kartu Program a klepnéte na URCaps.

A

Vyberte TCP a nastavte parametry pohybu: rychlost nastroje,
zrychleni nastroje a polomér prolnuti. Vyberte Otacet nastroj volné
podle jeho osy Z. Nevybirejte tuto moznost, pokud musi nastroj
sledovat orientaci kolem osy Z definované v souboru drahy nastroje.

3. Klepnéte na +Draha nastroje a vlozte uzel Drahanastroje.

4. V rozbalovaci nabidce vyberte soubor drahy nastroje a odpovidajici
PCS (vlastnost roviny).

5. Pokud maji byt na uzel drahy nastroje pouzity riizné hodnoty,
upravte parametry pohybu.

6. Klepnutim na Pfesunout do prvniho bodu ovéfte, zda se nastroj
muze presunout do prvniho bodu drahy nastroje.

7. Spustte program v simulaénim rezimu pfi nizké rychlosti a potvrdte
spravnost konfigurace.

POZNAMKA
Po kazdém spusténi drahy nastroje muizete zajistit

identicky pohyb robota pfidanim PohybJ s nastavenim
Pouzit ahly kloubu pro pfesun do pevné konfigurace
kloubu pfed provedenim drahy nastroje. Viz 23.7.1.
Pohyb na strané 201
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24 . Karta Instalace

Popis

Karta Instalace vam umozniuje konfigurovat nastaveni, ktera ovliviiuji
celkovy vykon robota a rozhrani PolyScope.

24.1. Konfigurace TCP

Popis

Poloha

Orientace

Stfedovy bod nastroje (TCP) je bod na nastroji robota. Kazdy TCP
obsahuje translaci a rotaci vzhledem ke stfedu vystupni pfiruby nastroje.
Pokud je naprogramovan navrat k dfive ulozenému bodu trasy, robot
presune TCP do polohy a orientace ulozené v ramci bodu trasy. P¥i
naprogramovani na linearni pohyb se TCP pohybuje linearné.

Nov

Znéazornéni TCP

TcP _—
gace - ]
1 Néklad
Montd3 Poloha
Nastavenivyv 0.0jmm )
P 0.0/ mm 7 Zméiit
10 néstroje
0.0/mm
Proménné )
Spusténi r
- Orientace
Plynuly —
piechod Jednotky |Vektor otocen [rad] - )
Domil
RX 0.0000)
Sledovéni L
dopravniku RY 0.0000 / Zméfit
Sroubovéni 00000 Priruba néstroje

O -

Souradnice X, Y, z ur€uji polohu TCP. Jakmile jsou
vSechny hodnoty (v€etné orientace) nulové, bod
TCP se shoduje se stfedem na vystupni pfirubé
nastroje a pfejima soufadny systém znazornény na
obrazovce.

Souradnicova okna RX, RY, RZ ur&uji orientaci
bodu TCP. Podobné jako v karté Pohyb Ize pomoci
rozbalovaci nabidky Jednotky nad ramecky RX,
RY, RZ vybrat soufadnice orientace
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24. Karta Instalace

Pridavani,
prejmenovani,
upravy a
odstranovani bod
TCP

Aktivni TCP

Vychozi TCP

Novy TCP muzete zacit konfigurovat pomoci
nasledujicich akci:

* Novy bod TCP Ize definovat unikatnim
nazvem klepnutim nal_+ |. Novy TCP je k
dispozici v rozbalovacim menu.

* Chcete-li pfejmenovat TCP, klepnéte nal 2 .

* Chcete-li odebrat vybrany TCP, klepnéte na
i . Posledni TCP nelze odebrat.

Pfi linearnim pohybu robot ke stanoveni odsazeni bodu TCP vzdy pouzije
aktivni TCP. Aktivni bod TCP Ize zménit pomoci pfikazu Pohyb (viz 23.2.2.
Karta Prikaz na strané 189) nebo pfikazu Nastavit. Pohyb aktivhiho TCP je
vizualizovan na karté Grafika (viz 23.2.3. Karta Grafika na strané 192).

Vychozi TCP se musi nastavit jako aktivni TCP pfed spusténim programu.

* Ma-li se bod TCP nastavit jako vychozi, vyberte pozadovany TCP a
klepnéte na polozku Nastavit jako vychozi.

Vychozi nakonfigurovany protokol TCP oznacuje zelenda ikona v dostupné
rozeviraci nabidce.

UR3e
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24.1.1. Nauceni polohy TCP

Vyuka orientace TCP Souradnice polohy TCP Ize vypocitat automaticky nasledujicim zplsobem:

1.
2.
3.

Klepnéte na Zméfit.
Vyberte si pevny bod v pracovnim prostoru robota.

Pomoci polohovacich Sipek na pravé strané obrazovky presurite bod
TCP nejméné ze tfi riiznych ahld a ulozte pfislusné polohy vnéjsi
pfiruby nastroje.

Pouzijte tlacitko Nastavit pro pouziti ovéfenych souradnic pro
prislusny TCP. Polohy musi byt dostate¢né odliSné, jinak vypocet
nemusi byt spravny. Pokud nejsou dostate¢né odlisné, stavova LED
dioda nad tlacitky se rozsviti Cervené.

R2e ¢ 2 H

Obecné Stredovy bod néstroje
o 2 Zauceni orientace TCP

TCP

Montaz

Naklad

7 | R R || ® || @m

@ Nebyl wbrén zadny prvek

Vyberte prvek a nastavte bod s nastrojemn tak, aby sméfoval v ose Z
wybraného prvicu

Nastaveni V/V

o 7
10 nastroje
- T
Spusténi
Plynuly
prechod
Domil
et 7
Sroubovani °

> semeran

Do |

> coes |

o B&zny p—
Rychlost 100%

| kdyz jsou tfi polohy dostatecné pro urceni TCP, pro ovéfeni spravnosti
vypoctu Ize pouzit i Etvrtou polohu. Kvalita kazdého ulozeného bodu s
ohledem na vypocteny bod TCP je signalizovana zelenou, zlutou nebo
Cervenou LED diody na pfislusném tlacitku.

1.
2.

Klepnéte na Zméfit.

Vyberte prvek z rozeviraciho seznamu. Viz 24.13. Prvky na
strané 320, kde naleznete dal$i informace o definovani novych prvki

Klepnéte na moznost Nastavit bod a pouzijte Sipky k pohybu
nastroje k pfemisténi do polohy, kde se orientace nastroje a
prislusny TCP shoduje se zvolenymi prvky soufadnicového systému.

Zkontrolujte vypoctenou orientaci TCP a pouzijte ji pro zvoleny TCP
klepnutim na Nastavit.
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24 .2. UziteCné zatizeni

Popis Aby robot pracoval optimalné, musite nastavit UziteCné zatizeni, Tézisté a
Setrvacnost.
Ve vasem programu muzete definovat vice uziteCnych zatiZzeni a prepinat
mezi nimi. To je uziteCné napfiklad v aplikacich Uchopit a umistit, kde robot
zvedne a uvolni objekt.

- [Z] Bvracea [ [ & ][+ ][

1 Naklad
4l v
Montéaz Néldad

Hmotnost 0,000 k:
Nastaveni V/V _ ¢
T&2istE n a
10 nastroje
d X 0,00( mm Z ZméFit R

Proménné cy 0,00 mm
Spusténi cz 0,00| m

Plynuly r
prechod [ E
o ! Nezapomerte nastavit celkovou hmotnost uziteéného zatizen’ &
Domi
P Setrvaénost (kg m?
Sledovani (leg m?)
dopravniku O Pouzit viastni matici setrva¢nosti
Sroubovani PFiruba nastroje

) Bezpeénost Y \4
. s
6 Setrvaénost definovand wchozim bodem v té2isti a osami
zarovnanymi s osami pfiruby nastroje

oaéiny 1777 ° 0 O Simu\ace.
Pridavani, Nové Uzite€né zatizeni muzete zacit konfigurovat pomoci nasledujicich
prejmenovani, akci:
upravyva . * Nové UziteCné zatizeni Ize definovat unikatnim nazvem klepnutim na
odstranovani L+ | Noveé uzite¢né zatiZeni je k dispozici v rozbalovacim menu.

Uzite€ného zatizeni e . .
* Uzite¢né zatizeni muzete prejmenovat klepnutim nal 2 |,

+ Uzite€né zatizeni mizete odebrat klepnutim na ' I . Posledni
Uzitec¢né zatizeni nelze odebrat.

Aktivni naklad Znacka v rozbalovacim menu oznacuje, které uziteCné zatizeni je aktivni
B4 Payioad ~ . Aktivni UziteCné zatizeni |ze zménit pomoci | =~ setiiow
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Vychozi uziteCné
zatizeni

Nastaveni tézisté

Odhad nakladu

Pouziti pravodce
odhadem
uziteCného zatizeni

Pfred spusténim programu je vychozi Uzite¢né zatizeni nastaveno jako
aktivni UziteCné zatizeni.
* Ma-li se uzite€né zatizeni nastavit jako vychozi, vyberte pozadované
uziteCné zatizeni a klepnéte na polozku Nastavit jako vychozi.

Nakonfigurované vychozi Uzite€né zatizeni oznacuje zelena ikona v
rozbalovacim menu v Payiad -,

Klepnutim na pole CX, CY a CZz nastavite tézisté. Nastaveni plati pro
vybrané uzite¢né zatizeni.

Tato funkce umoznuje robotu pomoci s nastavenim spravného uziteéného

zatizeni a tézisté.

1. Klepnéte na kartu Instalace a v polozce Obecné vyberte Uzite€né
zatizeni.

N

Na obrazovce UziteCné zatizeni klepnéte na Zvazit.
3. V prlivodci odhadem uzite€ného zatizeni klepnéte na Dalsi.

4. Prinastaveni ¢tyr poloh postupujte podle krokl v Privodce
odhadem zatizeni.
Nastaveni Ctyf poloh vyzaduje pfesunuti ramene robota do Ctyf
riznych poloh. Hodnota uziteéného zatizeni se méfi v kazdé poloze.

5. Po dokonceni vSech méfeni mlzete vysledek ovéfit a klepnout na
Dokong¢it.

POZNAMKA

Pro dosazeni co nejlepSich vysledkl( odhadu uzite¢ného
zatizeni dodrzujte tato pravidla:

* Polohy TCP se musi havzajem co nejvice liSit

* Provedte méfeni v kratkém ¢asovém useku

* Netahejte za nastroj anebo pfipojené zatizeni pfed
odhadem a v priibéhu odhadu

* P¥iinstalaci musi byt spravné nadefinovano
uchyceni a uhel robota

UR3e
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Nastaveni hodnot
setrvacnosti

Muzete vybrat Pouzit vlastni matici setrvanosti k nastaveni hodnot
setrvacnosti.

Klepnutim na pole: IXX, IYY, 1727, IXY, IXZ a IYZ nastavte setrvacnost
pro vybrané uzitecné zatizeni.

SetrvaCnost je zadana v soufadnicovém systému s vychozim bodem v
nastroje.

Vychozi setrvacnost se pocita jako setrvacnost koule o hmotnosti zadané
uzivatelem a hustotou 1g/cm3

Uzivatelska pfirucka
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24.3. Montaz

Popis Zadani udaji o umisténi ramene robota slouzi ke dvéma ucelim:
1. Zajiti spravné zobrazeni ramene robota na obrazovce.

2. Ovlada¢ bude mit sprdvnou informaci o sméru gravitacni sily.

Pokrocily dynamicky model zajiStuje plynulé a pfesné pohyby ramene
robota a zajiStuje stabilitu ramene robota v rezimu Freedrive. Z tohoto
dlvodu je dalezité umistit rameno robota spravné.

VAROVANI
Pokud nebude montaz ramene robota spravna, mize

nasledkem toho dochazet k ¢astym zastavenim robota
a/nebo se rameno robota po stisku tlacitka Freedrive zacne
pohybovat.

Rameno robota je umisténo na plochém stole nebo podlaze, neni nutné
provadét na této obrazovce zadnou zménu.

Pokud je v&ak rameno robota upevnéno ke stropu, upevnéno ke sténé
nebo namontovano pod ur€itym uhlem, nastaveni je zapotfebi upravit
pomoci tlacitek.

Tlacitka na pravé strané obrazovky slouzi k nastaveni uhlu montaze
ramene robota. TFi tlaCitka vpravo nahofe slouzi k nastaveni uhlu pro strop
(180°), sténu (90°), podlahu (0°). TlaCitka Naklon slouzi k nastaveni
libovolného uhlu.
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TlacCitka ve spodni €asti obrazovky slouzi k natoCeni umisténi ramene

robota tak, aby odpovidalo skute¢né montazi robota.

VAROVANI

Pouzijte spravna nastaveni instalace. Soubory instalace
ukladejte a nacitejte s programem.

t Naklad
Montaz
Nastaveni V/V
10 nastroje
Proménné
Spusténi

Plynuly
prechod

Domii

Sledovani
dopravniku

Sroubovani

O BEZny

24 4. Nastaveni V/V

Montaz a tihel robota

Otoéit montéz zékladny robota

2]

Nékioh

Gup

»

o
=}

«

LR ARl ST 2

° 0 O smuace ()
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Popis

Typ signalu v/iv

Pfirazovani

uzivatelem
definovanych nazv(

Pomoci obrazovky nastaveni V/V definujte V/V signédly a konfigurujte akce
pomoci ovladaciho prvku karty V/V. Typy V/V signall jsou uvedeny pod
polozkami Vstup a Vystup.

Pro pristup k registriim pro obecné pouziti mizete pouzit fieldbus, napfiklad
Profinet a EtherNet/IP.

Pokud povolite rozhrani pro komunikaci s nastroji (TCI), bude analogovy
vstup nastroje nedostupny.

<nepojmenovand>*
default*

Zobrazit

P pigtaint =

1 Naklad

Montas Vstup Vystup

DIl0) digital in(o] ~ DO0] digtal_out[o] ~
oI digital ini1] Dol]  digtal out[1] Prog-Running

10 néstroje oil2) digital in(2] Start-Prog Do21  digtal_out[2]

oIl3) digital in(3] Stop-Prog o3l digtal_out[3]

DIl4) digital in(4] Dol4l  digital_out[4]

Dols]  digtal_out(s]

Nastaveni V/V

Proménné

Spusténi Di[s]
DIfs]
DI71

Dols]  digtal_out(s]

Gyl 0o(7]

prechod

Doml Tiol toolin[o] o) tool_out[0}
Ty tool_in[1] To[1] tool_out[1]

Sledovani
dopravniku Zvoleny VV:  digital_out{1]

Sroubovani .
PFejmenovat

i
Ukon béhem programu

Vysoky za chodu - Nizky pfi zastavent -]

O B&zny

Chcete-li omezit pocet signalt uvedenych v Vstup a Vystup, pouzijte
rozeviraci nabidku View pro zménu zobrazeného obsahu na zakladé typu
signalu.

Muzete pojmenovat vstupni a vystupni signaly pro snadnou identifikaci
pouzitych signalu.

1. Volba pozadovaného signalu.

2. Klepnutim na textové pole zadejte nazev signalu.

3. Chcete-li obnovit vychozi nazev, klepnéte na Vymazat.

Musite zadat uzivatelsky definovany nazev pro obecny registr, aby byl k
dispozici v programu (tj. pro pfikaz Wait nebo podminény vyraz pfikazu If ).
Ptikazy Wait (Cekat) a podminka If (Pokud) jsou popsany v sekcich
(23.7.4. Cekat na strané 236) a (23.8.4. Pokud na strané 254).
Pojmenované registry obecného ucelu najdete ve vybéru Vstup nebo
Vystup na obrazovce Editor vyrazu.

Akce V/V a ovladani Fyzické a fieldbusové digitalni vstupy/vystupy Ize pouzit ke spousténi
karty VIV akci/ukonl nebo reakci na stav programu.
UR3e 304 Uzivatelska pfirucka
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Ovladani karty VIV

Dostupné vstupni
akce/ukony

Dostupné
vystupni
akce/ukony

Pouzitim ovladani karty V/V urcite, zda je vystup ovladan prostfednictvim
karty V/V (bud programatory, nebo programatory i obsluhou) nebo zda
hodnotu vystupu budou moci ménit pouze programy robota.

Akce/lkon
Spustit

Zastavit

Pauza

Volnobéh

A

Akce/ukon

Nizky v klidu

VAROVANI

Akce/likon

Spusti nebo obnovi aktualni
program na nabézné hrané
(povoleno pouze na dalkovém
ovladani, viz 29.2. Nastaveni na
strané 362)

slouzi k zastaveni aktualniho
programu na nabézné hrané

slouzi k pozastaveni aktualniho
programu na nabézné hrané

V pfipadé vysokého vstupniho
signalu prejde robot do rezimu
Freedrive (podobné jako u tlacitka
Freedrive).

Vstup je ignorovan, pokud jiné
podminky nepovoluiji freedrive.

Pfi pouziti ukonu Start se robot pfed provedenim tohoto
programu z klidového stavu pomalu pfesune na prvni bod
trasy programu. Pfi pouziti ukonu Start se robot pfed
pokracovanim v programu ze stavu pauzy pomalu pfesune
na misto, kdy byl pozastaven.

Stav vystupu

Nizka

Stav
programu

Zastaveno
nebo
pozastaveno
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Pfi¢ina ukonceni

programu

HI Zastaveno
Vysoky v klidovém stavu nebo
pozastaveno

Nizka Spusténo
Vysoké za chodu - nizké pfi HI Zastaveno
zastaveni nebo
pozastaveno

Nizka Program byl
neplanované
ukoncen

Nizky pfi neplanovaném
zastaveni

Nizka Program byl

HI neplanované
ukoncen
Bézici,
zastaveny
nebo
pozastaveny

Nizky pfi neplanovaném
zastaveni, jinak vysoky

Stfida se mezi vysokym a Spusténo

nizkym (pozastaveni
nebo
zastaveni
programu pro
udrzeni stavu
pulsu)

Spoijity impuls

POZNAMKA

Program je ukoncen neplanované, pokud dojde k nékteré z
nasledujicich situaci:

* Zastaveni robota
* Chyba
* Naruseni

* Vyjimka doby chodu programu

24.5. Instalacni proménné

UR3e
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Popis

Vytvoreni
instalacnich
proménnych

Proménné vytvorené na panelu Instalaéni Proménné se nazyvaji instalacni
promeénné a pouzivaji se stejné jako bézné programové proménné.
Instalacni proménneé jsou odlidné, protoze si ponechavaji svou hodnotu, i
kdyz se program zastavi a poté se znovu spusti, a také kdyz se rameno
robota a/nebo ovladaci jednotka vypne a znovu zapne.

menovangs* D ﬁ E

Otevft..  Ulot

Instalaéni proménné

TCP

Néklad % Jméno - Hodnota ~ Popis I3

Montaz
Nastaveni V/V
10 nastroje
Proménné
Spusténi

Plynuly
prechod

Domil

Sledovani
dopravniku

Sroubovani

VytvoFit novy

° 0 o smuace ()

O BEZny

Nazvy a hodnoty instalacnich proménnych jsou ulozeny spolu s instalaci,
takze mlzete pouzit stejnou proménnou ve vice programech.

Instalacni proménné a jejich hodnoty se ukladaji automaticky kazdych 10
minut b&éhem provadéni programu a kdyz je program pozastaven nebo
zastaven.

Jak vytvofit instalaéni proménnou

1. Klepnéte na Vytvofit novou a v poli Nazev se nabidne nazev nové
promeénné.

Nazev proménné muzete libovolné upravovat.

2. V poli Hodnota nastavte hodnotu nové proménné.
Proménnou nelze ulozit bez pfedchoziho nastaveni Hodnoty.
Novou instala¢ni proménnou muzete popsat v poli Popis.

4. Novou proménnou mUzete nastavit jako oblibenou zaskrtnutim pole
Oblibena proménna.

5. Klepnutim na OK pfidate novou proménnou do seznamu Instalaéni
promeénné.
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Oznaceni
oblibenych
instala€nich
proménnych

Sprava instala¢nich
proménnych

Popis proménnych

Oznaceni oblibené instalacni proménné umoznuje, aby se dana instalacni
proménna stala soucasti sady oblibenych proménnych, které se zobrazuiji,
pokud na karté Proménné v zobrazeni karty Program a v zobrazeni karty
Spustit zapnete zobrazovani pouze oblibenych proménnych.

Oznaceni instalacni proménné jako oblibené
1. V zahlavi klepnéte na Instalace.
2. V &asti Obecné vyberte Proménné.
Proménné jsou uvedeny v ¢asti Instalaéni proménné.
3. Vyberte pozadované proménné.
4. Zaskrtnéte pole Oblibena proménna.

5. Klepnutim na Spustit se vratite k zobrazeni proménné.

Jak upravit instalacni proménné
1. Vyberte pozadovanou proménnou ze seznamu Instala¢ni proménné.

2. Muzete upravit Hodnotu a Popis proménné nebo ji zafadit do
Oblibenych proménnych.

V tomto kroku nelze upravovat nazev proménné.

Zmény upravenych instalacnich proménnych se projevi okamzité.
Jak odstranit instalaéni proménné

1. Vyberte pozadovanou proménnou a klepnéte na Smazat.

2. Ve vyskakovacim okné pro potvrzeni vyberte Smazat proménnou

Informace k proménnym miuizete pfidat pfidanim popisu proménnych do
sloupce Popis. Pomoci popisu proménnych mlzete operatorim na karté
Spustit anebo jinym programatoriim sdélit u¢el proménné anebo vyznam
jeji hodnoty.

Popisy proménnych (pokud jsou pouzity) mohou mit az 120 znakt a
zobrazuji se ve sloupci Popis v seznamu proménnych na obrazovce karty
Spustit a na obrazovce karty Proménné.

Popis proménné se v pripadé potfeby rozprostfe na vice radku, aby se
pfipadné vesel do Sitky sloupce Popis. Sloupec Popis mlizete pomoci nize
uvedenych tlacitek také sbalit a rozbalit.

UR3e
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Jak sbalit/rozbalit sloupec Popis

1. Klepnutim na Sbalit"hll sloupec Popis sbalite.

2. Klepnutim na Rozbalit

q

sloupec Popis rozbalite.
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24.6. Spusténi

Popis

Nacteni spoustéciho
programu

Obrazovka Spusténi obsahuje nastaveni pro automatické nacteni a
spusténi vychoziho programu, a pro automatickou inicializaci ramene
robota pfi zapnuti.

. = 5 ore
v Obecné I Zmeny se projevi a2 po Ulozenf instalace

TCP Vychozi soubor programu
1 Naklad PFi zapnutf robota automaticky na&ist wchozf program

Montaz [0 Nadist vchozf program:

Nastaveni V/V
10 nastroje

— Autometické spugtén wchozho programu na karté Spustit
Proménné

Zapnout hrana k
Spusténi
Plynuly
prechod 1 Pokud je zapnuta i moZznost Automaticka inicializace uvedend nize, miize se robot pfi zapnuti zacit pohybovat.
Domil To je dostupné pouze v rezimu délkového oviadéni.
dopravniku
et PFi zapnutf hlavniho napajent automaticky inicializovat robot

> Bezpeénost
Automaticky uvolnit brzdy robota

> Prvky -
Zapnout <Di.Vstup> v hrana k Nizky v
> sbérnice

1 Robot se béhem uvoltiovéni brzd mize pohybovat.

To je dostupné pouze v reZimu dalkového oviadan.

O B&zny

VAROVANI

1. V ptipadé soucasné aktivace automatického zatizeni,
automatického startu a automatickeé inicializace robot
spusti program po zapnuti ovladaci jednotky, pokud
vstupni signal odpovida vybrané urovni signalu.
Napfiklad prfechod hrany na zvolenou uroven signalu
nebude v tomto pfipadé nutny.

2. Pouzijte vystrahu, je Uroven signalu natavena na
moznost NiZKA. Vstupni signaly standardné nizké,
coz vede k automatickému spusténi programu bez
vnéjsiho signalu.

3. Pred spusténim programu, ve kterém je povoleno
automaticke spusténi a automaticka inicializace,
musite byt v rezimu Dalkové ovladani.

Po zapnuti ovladaci jednotky je na¢ten vychozi program. Vychozi program
se automaticky nacte také v pfipadé, Ze je aktivni obrazovka Spustit
program (viz 22. Karta Spustit na strané& 175) a neni nacten zadny
program.

UR3e
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Spusténi
spoustéciho
programu

Vychozi program se automaticky spusti na obrazovce Spustit program.
Pokud je nacten vychozi program a je detekovan pfechod hrany
specifikovaného externiho vstupniho signalu, program se spusti
automaticky.
PFi spusténi je aktualni uroven vstupniho signalu nedefinovana. Vybérem
prechodu, ktery odpovida urovni signalu pfi spusténi, se program spusti
okamzité. Kromé toho se po zavieni obrazovky Spustit program nebo
klepnuti na tlacitko Zastavit na Ovladacim panelu se funkce automatického
spusténi vypne do doby, nez opét stisknete tlacitko Spustit.

24.7. V/stupy/vystupy nastroje

Popis

Funkce Ovladani rozhrani V/V umoznuje prepinat mezi uzivatelskym
ovladanim a ovladanim URcap.

5, y P rotokol
VIV Ovladani rozhrani

Tce Wyberte, jal¢ je kontrolovéno /O rozhranf néstroje. Polud rozhranf uréuje URCap, uZivatelem definované moZnesti budou prepsény.

Naklad

Montaz

Nastaveni V/V

Analogoveé vstupy - Komunikaéni rozhrani

10 nastroje
e O Analogové vstupy
e analog_in[2]
Spusteni
7 analog_in[3]
Plynuly
prechod
o @ Komunilkacni rozhranf
Domi
Sledovani Komunilkacnf rozhranf ndstroje umozriuje lkomunikaci s nastrojem bez
dopravniku externiho pfipojent
Sroubovani Pfenosové rychlost v baudech 115200 v
» Bezpeénost Parita Z4dny -
Ukongovaci bity Jeden v

S|
> srce |

RX nealktivni znaly 15

TX neaktivni znaky 3,5

O ey

RezZim digitalniho vystupu

Rezim digitdinho vystupu néstroje je uréen na zékladé

pFipojeného néstroje

Nastaven( nap&ti na 24V mize podkodit pFipojeny
* néstroj, pokud je urc¢en pouze pro napéti 12V

Vystupni napéti ndstroje

O Dwvojpinové napéjent

@ Standardni vystup
Digitalni wstup 0 Sinking (NPMN) hd

Digitalni vystup 1 Sinking (NPN) hd

000 --@
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V/V Ovladani
rozhrani

1. Klepnéte na kartu Instalace a v polozce Obecné klepnéte na V/V
nastroje.

2. V &asti Ovladdani rozhrani V/V vyberte moznost Uzivatel, ¢imz
ziskate pfistup k nastavenim Analogovych vstup(l nastroje a/nebo
Rezimu digitalniho vystupu. Pfistup k nastavenim Analogovych
vstupll nastroje a/nebo Rezimu digitalniho vystupu se odstrani
vybérem platformy URCap.

POZNAMKA
Pokud systém URCap ovlada koncovy efektor, napfiklad

chapadlo, pak URCap vyzaduje ovladani rozhrani V/V
nastroje (Tool IO Interface). Rozhrani V/V nastroje Ize
ovladat po vybéru URCap v pfisluSném seznamu.

24.7.1. Analogovy vstup - Komunikacni rozhrani

Popis

Komunikacéni
rozhrani nastroje

Komunikacni rozhrani nastroje (TCl) umoznuje komunikaci robota s
upevnénym nastrojem pomoci analogového vstupu robota. Diky tomu se
vylouci potfeba vnéjsich kabelu.

Po aktivaci Komunikacniho rozhrani nastroje nejsou k dispozici zadné
analogoveé vstupy nastroje

1. Klepnéte na kartu Instalace a v polozce Obecné klepnéte na V/V
nastroje.

2. Chcete-li upravit nastaveni TCI, vyberte moznost Komunikacni
rozhrani.
Jakmile je povoleno rozhrani TCI, analogovy vstup nastroje neni k
dispozici pro nastaveni I/O instalace a nezobrazuje se v seznamu
vstupu. Analogovy vstup nastroje je k dispozici také pro dalsi
programy, napf. moznosti a vyrazy ,Cekat na“.

3. Vrozbalovacich nabidkach v ¢asti Komunikacni rozhrani vyberte
pozadované hodnoty.
Jakékoli zmény hodnot se okamzité odeSlou do nastroje. Pokud se
jakékoliv hodnoty instalace lisi od pouzivanych, zobrazi se varovné
hlaseni.
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24.7.2. Rezim digitalniho vystupu

Popis

Komunikacni rozhrani nastroje umoznuje nezavislé nakonfigurovani dvou
digitalnich vystupt. V systému PolyScope ma kazdy pin rozbalovaci
nabidku, ktera umoznuje nastaveni vystupniho rezimu. K dispozici jsou
nasledujici volby:

* Vnoreni: Toto umoziuje konfiguraci vyvodu v konfiguraci NPN nebo
Vnofteni. Je-li vystup vypnuty, vyvod umoznuje prachod proudu na
kostru. Toto Ize pouzit spole¢né s vyvodem PWR k vytvoreni uplného
obvodu.

* Zdroj: Toto umoznuje konfiguraci vyvodu v konfiguraci PNP nebo
Zdroje. Je-li vystup zapnuty, vyvod poskytuje kladny zdroj napéti
(konfigurovatelny na karté VV). Toto Ize pouzit spole¢né s vyvodem
GND k vytvoreni uplného obvodu.

* Push/Pull: Tato volba umoznuje tzv. Push / Pull konfiguraci vyvodu.
Kdyz je vystup zapnuty, pin poskytuje kladny zdroj napéti
(konfigurovatelny na karté 10). To muze byt pouzito ve spojeni s GND
vyvodem k vytvoreni plného obvodu. Kdyz je vystup vypnuty, vyvod
umozfuje proudéni proudu do zemé.

Zmeény se projevi po vybéru nové konfigurace vystupu. Aktualné nactena
instalace je upravena tak, aby odrazela novou konfiguraci. Po ovéfeni
spravneé funkce vystupu nastroje nezapomerite instalaci ulozit, aby nedoslo
ke ztraté zmeén.

Dvojpinové napajeni Dualni napajeni vyvodu (Dual Pin Power) se pouziva jako zdroj energie pro

nastroj. Povoleni dvoupinového napajeni zakaze vychozi digitalni vystupy
nastroje.

24.8. Plynuly prechod

Popis

Pfi pfepinani mezi bezpecnostnimi rezimy béhem udalosti (tj. vstup
omezeného rezimu, spoustéci roviny omezeného rezimu, bezpecné
zastaveni a tfipolohové aktivacniho zafizeni) ma robotové rameno za ukol
béhem 0,4s zajistit ,mékky“ pfechod. Stavajici aplikace maji nezménéné
chovani, coz odpovida ,tvrdému* nastaveni. Nové instala¢ni soubory
standardné prechazeji na ,mékké* nastaveni.
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Nastaveni 1. V zahlavi klepnéte na Instalace.
zrychleni/zpomaleni

N

V postranni nabidce vlevo pod polozkou Obecné, vyberte moznost
Hladky pfechod.

3. Vyberte Hard pro vySSi zrychleni/zpomaleni
nebo vyberte Soft pro hladsSi vychozi nastaveni pfechodu.

24.9. Domu

Popis Pfikazem DomU se rozumi uzivatelem definovana vychozi poloha robota.
Po jejim nadefinovani je vychozi poloha (Domu, Home) k dispozici pfi
vytvareni programu robota. Vychozi polohu Ize pouzit k definovani
bezpecné vychozi polohy. (Viz 21.9. Bezpecny navrat do zakladni polohy
(Safe Home) na strané 173) Tlacitka na domovské obrazovce mlzete
pouzit nasledovné:

* Upravit polohu upravuje vychozi polohu.

* Presunout sem pfesune rameno robota do nastavené vychozi
polohy.

* Nulova poloha umoziiuje navrat robota do vzpfimené polohy.

TCP ‘

Upravit Polohu |
1 Naklad

Montaz -
Presunout sem

—

10 nastroje

1 Nulova pozice |

Proménné
Spusténi i ]t_l
Plynuly -
prechod

Domil

Sledovani

dopravniku  Poloha Kloubu

Sroubovani | 4i.qn, 90,000

Poame—
——
[

> Bezpednost Rameno -90,00°
> Sbérnice Zépésti 1 -90,00°

Zépésti2 0,00°
Zépésti 3 0,00°

O Bazny
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Definovani vychozi
polohy

1. V zahlavi klepnéte na Instalace.
2. V casti Obecné zvolte Doma.

3. Klepnéte na Nastavit polohu.
4

. Programovani robota se provadi pomoci tlacitek Freedrive nebo
Pfrechod.

24.10. Nastaveni sledovani dopravniku

Popis Nastaveni sledovani dopravniku umoznuje sledovani az dvou
samostatnych dopravnik(. Nastaveni Sledovani dopravniku poskytuje
moznosti konfigurace robota pro praci s absolutnimi nebo pfirtistkovymi
kodéry, stejné jako s linearnimi nebo kruhovymi dopravniky.

Definovani 1. V zahlavi klepnéte na moznost Instalace.

dopravniku 2. V nabidce Obecné vyberte Sledovani dopravniku.

3. V Casti Nastaveni sledovani dopravniku vyberte v rozbalovacim
seznamu moznost Dopravnik 1 nebo Dopravnik 2.
Najednou muzete definovat pouze jeden dopravnik.

4. Vyberte moznost Povolit sledovani dopravniku

5. Nakonfigurujte Parametry dopravniku a Parametry sledovani.

Parametry Inkrementalni enkodéry

dopravniku Lze je pripojit k digitalnim vstupim 8 az 11. Dekddovani digitalnich
signalu probiha pfi frekvenci 40 kHz. S vyuzitim Kvadraturniho kodéru
(vyzadujiciho dva vstupy) robot dokaze urcit rychlost i smér
dopravniku. Je-li smér dopravniku konstantni, sta¢i k ur¢eni rychlosti
dopravniku pouzit jeden vstup, detekujici Nabéznou, Sestupnou nebo
Nabéznou i Sestupnou hranu.

Absolutni enkodéry
Absolutni enkodéry lIze pfipojit prostfednictvim signalu MODBUS. Zde
se vyzaduje pfedkonfigurace registru digitalniho vystupu MODBUS v
(sekci).

Uzivatelska pfirucka 315 UR3e

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

R
UNIVERSAL ROBOTS

Parametry
sledovani

Linearni dopravniky
V pfipadé vybéru linearniho dopravniku je nutno k ur¢eni sméru
dopravniku nakonfigurovat prvek pfimky v ¢asti PrvKy instalace.
Zajistéte presnost umisténim prvku pfimky rovnobézné se smérem
dopravniku, pficemz mezi dvéma body definujicimi prvek pfimky musi
byt dostatecné velka vzdalenosti. Prvek pfimky nakonfigurujte
umisténim nastroje tésné ke strané dopravniku pfi vyty€ovani dvou
urcujicich boda. Pokud je smér prvku pfimky proti sméru pohybu
dopravniku, pouzijte tlacitko Opaény smér. Pole Impulzid na metr se
vyuziva k zadani po¢tu impulzu, které kodér vygeneruje béhem pohybu
dopravniku o jeden metr.

Kruhové dopravniky
Pfi sledovani kruhového dopravniku je nutno definovat stred
dopravniku.

1. Definujte stfredovy bod v Casti Funkce instalace. Hodnota
Impulzy na ota€ku musi byt poCet impulzu, které kodér
vygeneruje béhem jednoho otocCeni dopravniku.

2. Vyberte zaSkrtavaci policko Otoc€it nastroj s dopravnikem pro
orientaci nastroje pro sledovani rotace dopravniku.

24.11. Nastaveni Sroubovani

Popis Nastaveni Sroubovani poskytuje moznosti konfigurace robotu k praci s
pramyslovym Sroubovakem nebo primyslovym utahovakem. Polohu
Sroubovaku Ize nastavit vzhledem k pfirubé robotu a elektrickému rozhrani.
Tep Nastaveni Sroubovani
! Naklad Pomocf strénky TCP nakonfigurujte TCP na &picce droubovéku/hlavé &roubu a i
Montas ggz:éﬁ;cv‘an\] smér. Pouzite grafiku napravo, abyste spravné pochopili a nastavili
Nastaveni V/V '
10 néstroje
Proménné 'z
Spusténi 1/0 signaly Vstup Vystup
E‘é:x(')yd Rozhrant oK \Wbér programu 1 Spustit
mw— \Vae -] \ybrat ~] \ybrat -] \ybrat -
Sledovéni Nenf OK Wbér programu 2 srpoogird;;wl whéru
:"p':’"'lkﬂ ybrat -] ybrat v 1.0 s
PFipraveno Whér programu 3
\ybrat ~] \ybrat v
Vot programu 4
O e s ‘Pymost o
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Konfigurace V libovolném vystupni seznamu Vybér programu pod polozkou Vystup Ize
Sroubovaku vybrat celoCiselny vystup k pfepnuti vybéru programu na cCiselné pole.

1. V zahlavi klepnéte na Instalace.

2. V &asti Obecné vyberte Sroubovani nebo vytvoite vlastni protokol
TCP pro Sroubovani klepnutim na polozku TCP v ¢asti Obecné.

3. V Casti Vstup a Vystup nakonfigurujte V/V pro vas Sroubovak. K
filtrovani typu vstupl a vystupl zobrazenych v ¢asti V/V Ize pouzit
seznam Rozhrani.

4. V Casti Start vyberte V/V, kterym se ma spustit operace Sroubovani.

Konfigurace polohy 1. V Casti Nastaveni Sroubovani vyberte pomoci rozbalovaci nabidky
Sroubovéaku drive definovany TCP (viz 24.1. Konfigurace TCP na strané 295),
kde Poloha a Orientace jsou nastaveny takto:

* Nakonfigurujte polohu, ve které ma byt hrot nastroje
Sroubovaku pfi kontaktu se Sroubem.

* Nakonfigurujte orientaci tak, aby kladny smér Z byl v roviné s
délkou Sroub, které se maji utahovat.

Muzete vizualizovat soufadnice X, Y a Z vybraného TCP, a tim se ujistit, ze
vSe odpovida bitu nebo zasuvce nastroje.

V programovém uzlu Sroubovani se ke sledovani roubu a vypoétu
vzdalenosti pouziva kladny smér Z vybraného TCP.
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Konfigurace 1. Pomoci rozeviraci nabidky Rozhrani v horni ¢asti obrazovky Ize
rozhrani Sroubovaku zménit zobrazovany obsah podle typu signalu.

2. V Casti Vstup nakonfigurujte signaly, které robot pfijima od
Sroubovaku:

* OK: Vysoky v pfipadé uspédného utazeni. Pokud neni tato
podminka vybrana, neni v programovém uzlu Sroubovani k
dispozici

* Neni OK: Vysoky v pfipadé utazeni s chybami. Pokud neni tato
podminka vybrana, neni v programovém uzlu Sroubovani k
dispozici

* Pripraveny: Vysoky, kdyz je Sroubovak pfipraven ke spusténi,
neni-li tato volba vybrana, tato podminka se nekontroluje

3. V casti Vystup nakonfigurujte signaly, které robot posila do
Sroubovaku:

* Start: spousti se utahovani nebo uvolfovani Sroubu nastrojem
pouze v zavislosti na zapojeni.

* Vybér programu: K aktivaci jednotlivych utahovacich
konfiguraci uloZzenych ve Sroubovaku Ize zvolit jedno celé Cislo
nebo az Ctyfi binarni signaly.

* Prodleva vybéru programu: ¢ekaci doba, po které se ma
zménit program Sroubovaku, aby se zajistil jeho aktivni stav

Typické hodnoty
orientace Hodnoty (v zapisu Vektor otocCeni [rad]) jsou uvedeny v nasleduijici tabulce.

- YN Orientace
¢

b,
b HP * RX: 1.5708
Osa $roubovani rovnobé&zna rad
se zapornym smérem Y * RY:0.0000
pfiruby 1 nastroje robota rad

* RZ: 0.0000
rad
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W
Osa Sroubovani rovhobézna s
kladnym smérem Y pfiruby 2
nastroje robota

v
Osa Sroubovani rovhobézna s

kladnym smérem X pfiruby 3
nastroje robota

\i d
Osa Sroubovani rovnobézna I_P
se zapornym smérem X
pFiruby 4 nastroje robota

Osa Sroubovani rovnobézna s
kladnym smérem Z pfiruby 5
nastroje robota

Osa Sroubovani rovhobézna = 1
se zapornym smérem Z
pfiruby 6 nastroje robota

Orientace

* RX:-1.5708

rad

RY: 0.0000
rad

RZ: 0.0000
rad

Orientace

RX: 0.0000
rad

RY: 1.5708
rad

RZ: 0.0000
rad

Orientace

* RY:-1.5708

RX: 0.0000
rad

rad

RZ: 0.0000
rad

Orientace

RX: 0.0000
rad

RY: 0.0000
rad

RZ: 0.0000
rad

Orientace

RX: 3.1416
rad

RY: 0.0000
rad

RZ: 0.0000
rad
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24.12. Bezpecnost

Popis

24.13. Prvky

Popis

Viz kapitola: 21. Bezpecnostni konfigurace softwaru na strané 143.

Prvek predstavuje objekt definovany Sestirozmérnou pozici (pozice a
orientace) vzhledem k zakladné robota. Muzete pojmenovat funkci pro
budouci pouziti.

Nékteré ¢asti programu robota se skladaji z pohybu provadénych vzhledem
ke konkrétnim objektim jinym nez je zakladna ramene robota. Témito
objekty mohou byt stoly, ostatni stroje, obrobky, kamerové systémy,
polotovary nebo hranice, které existuji v okoli ramene robota.

Zakladna

Bod

/ Piimka

@ Rovina

Robot obsahuje dva pfeddefinované prvky, které jsou uvedeny nize, s
polohami definovanymi konfiguraci samotného ramene robota:

* Prvek Zakladna je umistén s poCatkem ve stfedu zakladny robota.

* Prvek Nastroj je umistén s pocatkem ve stfedu aktualniho TCP.

UR3e
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Zakladni prvek

Funkce nastroje

Podrobnosti Pomoci prvku Bod, Pfimka a/nebo Rovina definujte pozici prvku.
Prvky jsou umistény metodou, ktera vyuziva aktualni pozici nastroje TCP v
pracovnim prostoru. To znamenad, Ze m(izete robota naucit umistovat
prvky do pozadované pozice pomoci rezimu Freedrive nebo krokovani.
Vybér prvku zavisi na typu objektu a pozadavcich na pfesnost. Pokud je to
mozné, pouzijte prvky Pfimka a Rovina, protoze jsou zalozeny na vice
vstupnich bodech. Vice vstupnich bodi znamena vysSi presnost.

Napfiklad, pro pfesné definovani sméru linearniho dopravniku definujte
dva body prvku Pfimka co nejvice fyzicky vzdalenych od sebe. Prvek Bod
Ize také pouzit k definovani sméru linearniho dopravniku, uzivatel vSak
musi TCP smérovat ve sméru skute¢ného pohybu dopravniku.

Pouziti vice bodl k definovani polohy stolu znamena, Ze orientace je
zalozena spide na pozicich nez na orientaci jednoho TCP. Jednoduchou
orientaci TCP je téz8i nakonfigurovat s vysokou presnosti.

Dalsi informace o pfidavani funkci, viz (sekce: Pridat bod na strané 323) a

(Prvek roviny na strané 324).
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Pouziti prvku

Pouziti prikazu
Pfesunout sem

Z programu robota mUizete odkazovat na prvek definovany v instalaci,
abyste k danému prvku mohli vztadhnout pohyby robota (napf. pfikazy
PohybJ, PohybL a PohybP) (viz sekce 23.7.1. Pohyb na strané 201).

To umoznuje snadné pfizplsobeni programu robota, napf. je-li vice
robotickych stanic, nebo kdyz se objekt pohybuje béhem chodu programu
nebo se trvale pohybuje v pracovnim prostoru. Pouhym nastavenim prvku
objektu se tedy pfislusnym zplsobem upravi vSechny pohyby v programu
ve vztahu k danému objektu.

Dalsi pfiklady najdete v sekcich: (Priklad: Manualni aktualizace prvku pro
nastaveni programu na strané 326) a (Pfiklad: Dynamicka aktualizace
polohy prvku na strané 327). Pokud je dany prvek vybran jako referencni,
pak budou tlaCitka Pohyb nastroje, uréena k posouvani a otaceni, fungovat
ve zvoleném prostoru prvku (viz 25. Karta Pohyb na strané 342) a (Pohyb
nastroje na strané 342) a nacitat souradnice TCP. Napfiklad pokud je stul
definovan jako prvek a je vybran jako reference v karté Pohyb, pomoci
tlacitek se Sipkami pro posuv (tzn. nahoru/dol(i, doleva/doprava,
dopfedu/dozadu) se bude robot pohybovat v téchto smérech ve vztahu ke
stolu. Navic budou soufadnice TCP v rdmu stolu.

* Ve stromu prvka mlzete pfejmenovat Bod, Pfimku nebo Rovinu
klepnutim tuzkou na tlacitko.

* Ve stromu prvkd mlzete odstranit Bod, Pfimku nebo Rovinu
klepnutim tuzkou na tla¢itko Odstranit.

Klepnutim na Presunout sem presurite rameno robota smérem k
vybranému prvku. Na konci tohoto pohybu se budou soufadnicové
systémy prvku a polohy TCP shodovat.

Pfesun sem je zakazan, pokud rameno robota nedosahne na funkci.

Bodovy prvek Prvek ve formé bodu definuje bezpecnostni hranici nebo P¥i definovani
bezpecnostni hranice nebo globalni zakladni konfiguraci ramena robota.
Poloha bodu je definovana jako poloha a orientace TCP.
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Pfidat bod 1. V Casti Instalace vyberte Prvky.

2. V &asti Prvky vyberte Bod.

defal |
: - — - HNovy: Otewit. Ulesit
) Obecné Prvky -
; __|]||| Odstranit
> Bezpecnost A Zikladna

@ Néstroj

+ Bod
+]

/ Pfimka

% Rovina

®
Upravit || PFesunout sem || Naucit tento bod |

Prvek Pfimka Prvek pfimky definuje pfimky, po kterych ma robot postupovat. (napf. pfi
pouziti sledovani dopravniku). Pfimka / je definovana jako osa mezi dvéma
bodovymi prvky p1a p2, jak je znazornéno na obrazku 24.13.
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PFidani pfimky 1. V Casti Instalace vyberte Prvky.

2. V &asti Prvky vyberte Pfimka.

2+ QH

> Obecné Prvky »
ST T A Zidedne Piimka

@ Nastroj

L

N + Bod 1
+ Bod 2

(+]

/" Piimka

@ Rovina

D s |

=

st [rremmonzen |

Rychlost 100%

Zde vidite, ze osa vedena z prvniho bodu do druhého bodu tvofi osu y
soufadnicového systému pfimky. Osa Z je definovana primétem osy Z z
bodu p7do roviny kolmé k této pfimce. Poloha soufadnicového systému
pfimKy je shodna s polohou bodu p17.

Prvek roviny Zvolte prvek rovina, kdyz potfebujete rdmec s vysokou pfesnosti, napf. pfi
praci s kamerovym systémem nebo u pohybu ve vztahu ke stolu.

Pfidat rovinu 1. V Casti Instalace vyberte Prvky.

2. V Casti Prvky vyberte Rovina.
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Vyuka roviny

Kdyz stisknete tlacitko k vytvoreni nové roviny, priivodce na obrazovce
vam pomuze vytvofit rovinu.

1. Zvolit pocCatek (origo)

2. Presunte robota k definovani sméru kladné osy X roviny

3. Prfesunte robota k definovani sméru kladné osy Y roviny
Rovina je definovand s pouzitim pravidla pravé ruky, takze osa z je

vektorovy soucin osy x a osy y, jak je znazornéno nize.
Y

POZNAMKA
Muzete preucit rovinu v protilehlém sméru osy x, pokud
chcete, aby byla rovina normalou v protilehlém sméru.

Upravte stavajici rovinu volbou moznosti Rovina a stisknutim Upravit
rovinu. Pak pouzijete stejného privodce jako pro vyuku nové roviny.
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Priklad: Manualni
aktualizace prvku
pro nastaveni
programu

Uvazujme aplikaci, kde se vice dilli programu robota vztahuje ke stolu. The
figure below illustrates the movement through waypoints from wp1 to wp4.

Program robota

Moved
S1

MoveL # Funkce: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4

P1

Jednoduchy program se Ctyfmi body trasy vzhledem k roviné
prvku rucné aktualizovany zménou prvku

Aplikace vyzaduje, Zze by se program mél pouzit znovu pro vice instalaci
robotu, kde se mirné lisi poloha stolu. Pohyb vzhledem ke stolu je totozny.
Definovanim polohy stolu jako prvku P17 v instalaci Ize program s pfikazem
PohybL nakonfigurovany vzhledem k roviné snadno aplikovat u dalSich
robot pouhou aktualizaci instalace skute¢nou polohou stolu.

Tato koncepce se vztahuje na libovolny pocet prvki v aplikaci tak, aby se
dosahlo flexibilniho programu, ktery dokaze vyfesit stejny ukol pro mnoho
robotq, a to i kdyby se mezi jednotlivymi instalacemi liSila mista v
pracovnim prostoru.
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Priklad: Dynamicka Je to podobna aplikace, ve které se robot musi rovhéz pohybovat v urcitém
aktualizace polohy  vzoru na stole s cilem vyresit konkrétni ukol.
prvku

P1

wpd

Pfikaz MovelL se ¢tyfmi smérovymi body vzhledem k prvku roviny

Program robota

Moved
wpl
y = 0,01

o pl0O,y, 0,0,0,0]
Pl var = pose trans(Pl var, o)
MoveL # Funkce: Pl var

wpl

wp2

wp3

wp4

wpd — e
or g 'y

62.3: Pouziti offsetu na funkci roviny

62.4:

Program robota

Moved
S1

if (digital input[0]) then
Pl var = P1

else
Pl var = P2

Movel # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4
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24.13.1. Uprava funkci

Popis Uprava funkci je alternativni zpGsob pfidani funkci do vasi instalace a/nebo
uprava existujicich funkci.

22 ¢ 2 H

boint 1 .
> safety A Base . ]
@ Tool
- Point
+
o
@ Plane
> Fieldbus

| Move here || Teach this point |

simutation ()

Pomoci funkce Upravit mGzete umistit a pfesunout prvky bez pohybu
ramene robota, takze prvek lIze umistit mimo dosah ramene robota.

Uprava bodu Miizete upravit definovany nebo nedefinovany bod. Uprava
nedefinovaného bodu jej definuje.

1. V Casti Instalace klepnéte na Prvky.

2. Pro pfidani bodu do programového stromu vyberte v ¢asti Prvky
Bod.

3. Klepnutim na tlagitko Upravit se dostanete na obrazovku Upravy,
kde muzete provadét zmény polohy a natoceni bodu

12+ QM

Robot Prvek

|

Zékiadna
Poloha néstroje
[ x| -usagmn
Y -430,42/mm
z 157,28/ mm

[+]+]+]

‘\/ek(cr otocen [rad]

RX 0,001 rad
RY -3,166 rad
Rz -0,040

nooprpnnn

(]

3
a
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Uprava pfimky Radek se zobrazi jako dva body v programovém stromu. Musite definovat
kazdy bod.

1. V Casti Instalace klepnéte na Prvky.

2. Pro pfidani pfimky do programového stromu vyberte v ¢asti Prvky
Pfimku.

3. Radek se sklada ze dvou bod(i:

* Klepnutim na jeden bod tyto soufadnice upravite, pak
klepnutim na druhy fadek tyto souradnice upravite.

Uprava roviny 1. V Casti Instalace klepnéte na Prvky.

2. Pro pfidani roviny do programového stromu vyberte v ¢asti Prvky
Rovinu.

3. Klepnutim na tlagitko Upravit se dostanete na obrazovku Upravy,
kde mlzete provadét zmény polohy a natoc¢eni roviny

24.14. Sbérnice

Popis Zde lIze nastavit skupinu pramyslovych pocitacovych sitovych protokolt
pouzivanych k distribuovanému fizeni v readlném €ase, které rozhrani
PolyScope akceptuje: MODBUS, Ethernet/IP a PROFINET.

24.14.1. Nastaveni V/V MODBUS klient

Popis Zde Ize nastavit signaly MODBUS klienta (nadfaz. jednotka). Pfipojeni k
serveru (nebo podfiz. jednotkdam MODBUS) na zadanych IP adresach Ize
vytvofit pomoci vstupnich/vystupnich signalu (registry nebo digitalni).
Kazdy signal ma jedineCny nazev, takze jej Ize pouzit v programech.
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Obnovit

Pridat jednotku

Odstranit jednotku

Nastavit IP jednotky

Sekvencni rezim

Pridat signal

Odstranit signal

Stisknutim tohoto tlacitka se obnovi vS§echna pfipojeni MODBUS.
Obnovenim se odpoji vSechny jednotky modbus a znovu se pfipoji.
VSechny statistiky se vymazou.

Stiskem tohoto tlacitka Ize pfidat novou jednotku MODBUS.

Stiskem tohoto tlaCitka se odstrani jednotka MODBUS a spole¢né s ni
vSechny pfidané signaly.

Zde je uvedena IP adresa jednotky MODBUS. Chcete-li ji zménit, stisknéte
tlacitko.

K dispozici pouze pfi zaskrtnuté volbé Zobrazit pokrocilé moznosti.
Zaskrtnutim tohoto poli¢ka bude klient modbus pfinucen pockat na
odpovéd pred odeslanim dalsiho pozadavku. Tento rezim vyZaduji nékteré
jednotky sbérnice fieldbus. Zapnuti této moznosti mize byt uzite¢né v
pripadé vysSiho poctu signalli a zvySenim frekvence pozadavkl dochazi k
odpojeni signalu.

Skutec¢na frekvence signalu maze byt nizsi, nez je pozadovano pfi
definovani vysSiho poctu signall v sekvenénim rezimu. Skute¢nou
frekvenci signalu Ize pozorovat ve statistice signald. Indikator signalu
zacne svitit Zluté, pokud je skute¢nd frekvence signélu nizSi nez polovina
hodnoty vybrané z rozbalovaciho seznamu Frekvence.

Stiskem tohoto tlacitka Ize pfidat signal pro pfislusnou jednotku MODBUS.

Stiskem tohoto tlacitka Ize odstranit signal MODBUS z prislusné jednotky
MODBUS.
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Nastavit typ signalu

Nastavit adresu
signalu

Nastavit nazev
signalu

Hodnota signalu

Z této rozeviraci nabidky Ize vybrat typ signalu.
K dispozici jsou nasleduijici typy:

Digitalni vstup
Digitalni vstup (civka) je jednobitova informace pfectend z jednotky
MODBUS na vystupu uréeném v poli adresy signalu. Pouziva se kod
funkce 0x02 (Cteni diskrétnich vstup).

Digitalni vystup
Digitalni vystup (civka) je jednobitovy signal, ktery Ize nastavit na
vysokou nebo nizkou hodnotu. Dokud uzZivatel nenastavi hodnotu
tohoto vystupu, tato hodnota bude ¢tena ze vzdalené jednotky
MODBUS. To znamena, Ze se vyuziva kod funkce 0x01 (Cteni
vystup(l). Jakmile bude vystup nastaven programem robota nebo
stisknutim tlaCitka nastavit hodnotu signalu, bude pouzivan kéd
funkce 0x05 (zapis jednoho vystupu).

Vistup registru
Vstup registru je 16bitova informace prectena z adresy zadané v poli
adresy. Pouziva se kod funkce 0x04 (Cteni vstupnich registru).

Vystup registru
Vystup registru je 16bitova informace nastavitelna uzivatelem. Dokud
se nenastavi hodnota registru, jeho hodnota bude ¢tena ze vzdalené
jednotky MODBUS. To znamena, ze bude pouzit kod funkce 0x03
(Cteni uzivatelskych registr(l). Jakmile bude vystup nastaven
programem robota nebo zadanim hodnoty signalu v poli nastavit
hodnotu signalu, pro nastaveni hodnoty na vzdalené jednotce
MODBUS bude pouzivan kéd funkce 0x06 (zapis jednoho registru).

V tomto poli je uvedena adresa na vzdaleném serveru MODBUS. Pomoci
Ciselné klavesnice na obrazovce mulzete zadat jinou adresu. Platné
nastaveni adresy zavisi na vyrobci a konfiguraci vzdalené jednotky
MODBUS.

Pomoci klavesnice na obrazovce Ize zadat nazev signalu. Tento nazev se
pouziva, kdyz je pfislusny signal pouzivan v programech.

Zde je uvedena aktualni hodnota signalu. V pfipadé signalli registru je
hodnota vyjadiena jako kladné celé Cislo. V pfipadé vystupnich signalli Ize
nastavit pozadovanou hodnotu signalu pomoci tla€itka. Pro vystupy
registru opét plati, ze zapsana hodnota musi byt celé kladné Cislo.
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Stav pfipojeni
signalu

Zobrazit pokrogilé
moznosti

Tato ikona znazorniuje, zda Ize signal spravné precist/zapsat (zelena) nebo
zda jednotka reaguje neoCekavané Ci neni dostupna (Seda). V pfipadé
odezvy MODBUS s vyjimkou se zobrazi kdd odezvy. Existuji nasleduijici
odezvy protokolu MODBUS-TCP s vyjimkou:

E1
ILLEGAL FUNCTION (0x01) (NEPOVOLENA FUNKCE) Kéd funkce
ziskany v dotazu neni pro server (nebo podfiz. jednotku) povolenou
akci.

E2
ILLEGAL DATA ADDRESS (0x02) (NEPOVOLENA ADRESA DAT)
Kaod funkce ziskany v dotazu neni pro server (nebo podfiz. jednotku)
povolenou akci, zkontrolujte, zda zadana adresa signalu odpovida
nastaveni vzdaleného serveru MODBUS.

E3
ILLEGAL DATA VALUE (0x03) (NEPOVOLENA HODNOTA DAT)
Hodnota obsazena v dotazovacim datovém poli neni pro server (nebo
podfiz. jednotku) povolenou hodnotou, zkontrolujte, zda je zadana
hodnota signalu platna pro zadanou adresu na vzdaleném serveru
MODBUS.

E4
SLAVE DEVICE FAILURE (0x04) (PORUCHA PODRIZENEHO
ZARIZENI) PFi pokusu serveru (nebo podfiz. jednotky) o provedeni
pozadované akce doslo k neodstranitelné chybé.

E5
ACKNOWLEDGE (0x05) (POTVRZENI) Specializované pouziti ve
spojeni s programovacimi pfikazy odesilanymi do vzdalené jednotky
MODBUS.

E6
SLAVE DEVICE BUSY (0x06) (PODR.ZAR. ZANEPRAZDNENO)
Specializované pouziti ve spojeni s programovacimi pfikazy
odesilanymi do vzdalené jednotky MODBUS, podfiz. jednotka (server)
nemuze hned reagovat.

Toto zaSkrtavaci policko slouzi k zobrazeni Ci skryti pokroCilych moznosti u
jednotlivych signald.
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Pokrocilé moznosti  Frekvence aktualizace
Tato nabidka umoziiuje zménit frekvenci aktualizace signalu. Jedna se
o frekvenci odesilani pozadavk( do vzdalené jednotky MODBUS bud
pro ¢teni, nebo k zapisu hodnoty signalu. Je-li frekvence nastavena na
hodnotu 0, pak se na vyzadani iniciuji pozadavky pomoci skriptovacich
funkci modbus_get_signal_status, modbus_set output_register, a
modbus_set _output_signal.

Adresa podfizené jednotky
Toto textové pole Ize pouzit k nastaveni konkrétni adresy podfizené
jednotky pro ucely pozadavkl odpovidajicich konkrétnimu signalu.
Hodnota musi byt v rozsahu 0-255 v€etné, vychozi hodnota je 255.
Pokud se zméni tato hodnota, doporu€ujeme pomoci pfirucky ke
vzdalenému zafizeni MODBUS ovéfit funkénost pfi zméné adresy
podfizené jednotky.

Znovu pripojit odpocet
Pocet pfipojeni a opakovanych pfipojeni TCP.

Stav pripojeni
Stav pfipojeni TCP.

Cas odezvy [ms]
Cas mezi odeslanim pozadavku na modbus a pfijatou odpovédi -
aktualizuje se pouze tehdy, kdyz je aktivni komunikace.

Paketové chyby Modbus
Pocet prijatych paket(, které obsahovaly chyby (tj. neplatna délka,
chybéjici data, chyba TCP socketu).

Prodlevy
Pocet pozadavki modbus bez odezvy.

Pozadavky se nezdafily
Pocet paket(, které nemohly byt odeslany z divodu neplatného stavu
zasuvky.

Aktualni frekv.
Priimérna frekvence aktualizaci stavu klienta (nadr.jedn.). Tato
hodnota se prepocitava pokazdé, kdyz signal obdrzi odpovéd ze
serveru (nebo podr.jedn.).

VSechny CitaCe pocitaji do 65535 a pak se vrati zpét na hodnotu 0.

24.14.2. EtherNet/IP
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Popis

EtherNet/IP je sitovy protokol, ktery umoznuje pfipojeni robota k
primyslovému zafizeni EtherNet/IP Scanner.

Pokud je pfipojeni aktivovano, mizete vybrat akci, ktera nastane, kdyz
program ztrati pfipojeni ke skeneru EtherNet/IP.

K dispozici jsou nasledujici moznosti:

Zadny
PolyScope ignoruje ztratu pfipojeni EtherNet/IP a program pokracuje v
béhu.

Pauza
PolyScope pozastavi aktualni program. Program pokracuje z mista, kde
se zastavil.

Zastavit
PolyScope zastavi aktualni program.

24.14.3. PROFINET

Popis

PROFINET je sitovy protokol, ktery aktivuje nebo deaktivuje pfipojeni
robota k priimyslovému 10-ovladaci PROFINET.
Pokud je pfipojeni aktivovano, mizete vybrat akci, ktera nastane, kdyz
program ztrati pfripojeni k 10-ovlada¢i PROFINET.
K dispozici jsou nasledujici moznosti:
Zadny
PolyScope ignoruje ztratu pfipojeni PROFINET a program normalné
pokracuje.
Pauza

PolyScope pozastavi aktualni program. Program pokracuje z mista, kde
se zastavil.

Zastavit
PolyScope zastavi aktualni program.

Pokud inzenyrsky nastroj PROFINET (napf. TIA portal) vysle signal DCP
Flash do zafizeni PROFINET nebo PROFIsafe robota, zobrazi se
vyskakovaci okno v PolyScope.

24.14.4. PROFlsafe
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Popis

Komunikace pfes
PROFIsafe

Sitovy protokol PROFIsafe umoznuje robotovi komunikovat s
bezpecnostnim PLC podle ISO 13849, kat. 3 Pozadavky na PLd. Robot
prenasi informace o bezpecnostnim stavu do bezpecnostniho PLC a pfijima
informace pro spusténi funkci souvisejicich s bezpec&nosti, napriklad:
nouzové zastaveni nebo pfechod do omezeného rezimu.

Rozhrani PROFIsafe pfedstavuje bezpecnou sitovou alternativu k pfipojeni
vodicu k bezpeénostnim V/V pintim ovladaci jednotky robota.

PROFIsafe je k dispozici pouze na robotech s aktivacni licenci, kterou
ziskate u svého mistniho obchodniho zastupce; po jejim ziskani Ize licenci
stahnout na myUR.

Informace o registraci robota a aktivaci licence naleznete v ¢asti Registrace
robota a licenc¢ni soubor na strané 368.

Kontrolni zprava pfijata z bezpecnostniho PLC obsahuje informace
uvedené v nasleduijici tabulce.

Signal Popis
Potvrzuje systémové nouzové

Nouzové zastaveni systémem .
zastaveni.

Bezpecnostni zastaveni Potvrzuje ochranné zastaveni.

Resetuje stav ochranného

zastaveni (pfi pfechodu z nizkého
Resetuje ochranné zastaveni na vysoké napéti v automatickém
rezimu), pokud je predtim vymazan
vstup ochranného zastaveni.
Potvrzuje ochranné zastaveni,
pokud robot pracuje v
automatickém rezimu.
Funkce Safeguard stop auto se smi
pouzivat pouze v pfipadg, ze je
nakonfigurovano 3polohové
zarizeni umoznuijici (3PE). Pokud
neni nakonfigurovano zadné 3PE
zarizeni, funguje automatické
bezpecénostni zastaveni jako
normalni vstup pro bezpec¢nostni
zastaveni.

Zastaveni ,Safeguard stop auto*

Resetuje stav automatického
ochranného zastaveni (pfi
prechodu z nizkého na vysoké
napéti v automatickém rezimu),
pokud jsou predtim nejsou
vymazany zadné vstupy
automatického ochranného
zastaveni.

Reset zastaveni ,safeguard stop auto®
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L Aktivuje bezpecnostni limity v
Omezeny rezim , ..
omezeném rezimu.
Aktivuje manualni nebo
automaticky provozni rezim. Pokud
je v bezpecnostni konfiguraci
vypnuta moznost ,Volba
Provozni rezim provozniho rezimu prostfednictvim
PROFIsafe”, toto pole by z kontrolni
zpravy PROFIsafe mélo byt
vynechéno.

Bezpec&nostni hlaSeni Zprava o stavu odeslana do bezpec¢nostniho PLC obsahuje informace

PLC uvedené v nasleduijici tabulce.
Signal Popis
Robot provadi nebo dokondil
bezpecnostni zastaveni kategorie 0;
Stop, kat. 0 tvrdé zastaveni okamzitym
odpojenim napajeni ramene a
motoru.

Robot provadi nebo dokondil
bezpecnostni zastaveni kategorie 1;
Stop, kat. 1 fizené zastaveni, po kterém jsou
motory ponechany ve vypnutém
stavu s aktivovanymi brzdami.

Robot provadi nebo dokondil

bezpecnostni zastaveni kategorie 2;
Stop, kat. 2 fizené zastaveni, po kterém jsou
motory ponechany v zapnutém
stavu.
Robot je zastaven, protoze
bezpecnostni systém nesplnil
aktualné definované bezpecénostni
limity.

Naruseni

Robot je zastaven z dlivodu
Chyba neocekavané vyjimecné chyby v
bezpecnostnim systému.
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Zastaveni E-stop systémem

Zastaveni e-stop robotem

Robot je zastaven z divodu jedné z
nasledujicich podminek:

* bezpecnostni PLC pfipojené
pres PROFIsafe potvrdilo
uroven systému e-stop.

* iMMI modul pfipojeny k
ovladaci skfini prosadil
systémovou Uroven e-stop.

* jednotka pfipojena k systému
e-stop konfigurovatelny
bezpecnostni vstup ovladaci
skfiné potvrdila uroven
systému e-stop.

Robot je zastaven z divodu jedné z
nasledujicich podminek:

* Je stisknuto tlagitko e-stop na
prenosném ovladacim
terminalu.

* Stiskne se tlacitko e-stop
pfipojené k robotu e-stop
nekonfigurovatelny
bezpecnostni vstup ovladaci
skfiné.
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Bezpecnostni zastaveni

Robot je zastaven z divodu jedné z
nasledujicich podminek:

* bezpecnostni PLC pfipojené
pres PROFIsafe potvrdilo
ochranné zastaveni.

* Jednotka pfipojena k
nekonfigurovatelnému
bezpectnostnimu vstupu
ochranného zastaveni na
ovladaci jednotce potvrdila
ochranné zastaveni.

* Jednotka pfipojena ke
konfigurovatelnému
bezpecfnostnimu vstupu
ochranného zastaveni na
ovladaci jednotce potvrdila
ochranné zastaveni.

Signal nasleduje bezpecnostni
resetovaci sémantiku. K resetovani
tohoto signéalu se pouzije
nakonfigurovana funkce resetovani
ochranného zastaveni.

PROFIsafe znamena pouziti funkce
resetovani zabezpeceni.

UR3e
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Zastaveni ,Safeguard stop auto*

Zastaveni 3PE

Provozni rezim

Omezeny rezim

Sada aktivnich meznich hodnot

Robot je zastaven, protoze pracuje
v automatickém rezimu a z divodu
jedné z nasledujicich podminek:

* bezpecnostni PLC pfipojené
pres PROFIsafe potvrdilo
automatické ochranné
zastaveni.

* Jednotka pfipojena ke
konfigurovatelnému
bezpecnostnimu vstupu
automatického ochranného
zastaveni na ovladaci
jednotce potvrdila zastaveni
,safeguard stop auto”.

Signal nasleduje bezpecnostni
resetovaci sémantiku. K resetovani
tohoto signalu se pouzije
nakonfigurovana funkce resetovani
ochranného zastaveni

PROFIsafe znamena pouziti funkce
resetovani zabezpeceni

Robot je zastaven, protoze pracuje
v manualnim rezimu a kvili jedné z
nasledujicich podminek:

* Pouzivate 3PE TP a zadné z
tlacitek neni ve stredni
poloze.

* 3polohové zafizeni pfipojené
ke konfigurovatelnému
bezpecnostnimu vstupu
ovladaci skfiné potvrdilo
zastaveni 3PE.

Indikace aktualniho provozniho
rezimu robota.

Tento rezim muze byt: Vypnuto (0),
Automatické (1) nebo Manualni (2).
V soucasné dobé jsou aktivni
bezpec&nostni limity omezeného
rezimu.

Aktivni sada bezpecnostnich
meznich hodnot.

Muze to byt: Normal (0), Reduced
(1) nebo Recovery (2).
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Konfigurace
PROFIsafe

Robot se hybe. Pokud se néktery
kloub pohybuje rychlosti 0,02 rad/s
nebo vysSi, robot je vyhodnocen
jako v pohybu.

Robot se pohybuje

Robot je v klidu (robot se
Bezpecna zakladni poloha nepohybuje) a v poloze definované
jako bezpecna vychozi pozice.

Konfigurace PROFIsafe souvisi s programovanim bezpecnostniho PLC,
ale vyzaduje minimalni nastaveni robota.

1. Pfipojte robota k divéryhodné siti, ktera ma pfistup k PLC
vyhovujicimu bezpeénostnim predpistim.

2. V PolyScope klepnéte v zahlavi na polozku Instalace.

3. Klepnéte na polozku Bezpecnost, vyberte moznost PROFIsafe a
nakonfigurujte ji podle potieby.

22+ QH

Pohyb

Bezpecnost

Limity robota

Omezeni Konfigurace -
kloubu
Roviny Adresa zdroje

nastroje Owladat operacnirezim
Smér nastroje

VIV

Hardware

PROFIsafe

Bezpetna
vychozi pozice

Tripolohovy

Bezpenostni hesl, Odblokovat Zablokovat
——————————— Far LY
o Napéjeni vypnuto zsloia—us o 0 o Simulace .

UR3e

340 Uzivatelska pfirucka



UNIVERSAL ROBOTS

Zapnuti PROFIsafe

—

Zadejte bezpecnostni heslo robota a klepnéte na Odemknout.
2. Prepinacim tlaCitkem zapnete funkci PROFIsafe.
3. Do pfislusnych poliCek zadejte zdrojovou a cilovou adresu.
Tyto adresy jsou libovolna Cisla, ktera robot a bezpecnostni PLC
pouzivaji ke vzdjemné identifikaci.
4. Pokud chcete, aby PROFIsafe fidil provozni rezim robota, mizete
prepnout polozku Ridit provozni rezim do polohy ZAPNUTO.

Provozni rezim robota mlze fidit pouze jeden zdroj. Proto jsou
ostatni zdroje volby rezimu zakazany, pokud je povolena volba
provozniho rezimu prostfednictvim PROFIsafe.

Robot je nyni nastaven na komunikaci s bezpe&nostnim PLC.
Pokud PLC nereaguje nebo je Spatné nakonfigurovano, nemuzete uvolnit
brzdy robota.
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25. Karta Pohyb

Popis Na této obrazovce Ize pohybovat (krokovat) ramenem robota pfimo, a to
bud' pfemisténim/otocenim nastroje robota, nebo ovladanim kloubl robota
jednotlivé.

Poloha TCP Robot Poloha néstroje

Prvek Aktivni TCP.

z . ,

Zobrazenf v TCP

+

-185,27/mm RZ| -0,046|rad
Poloha kloubu
/ Zékladna -91,36 °
S |
Orientace TCP

|_, Rameno -105,96 °
S S |
lL. Loket -114,39 °
S |
=] Zépésti 1 51,36 °
G S |
Zépésti 2 91,07 °
Zépést( 3 -1,44 °

‘ # Domii H A zarovnat H Volnob&h )

O BE2NY

Pohyb nastroje Pridrzenim libovolné Sipky funkce Pohyb nastroje se rameno robota
presune pfislusnym smérem.

* Sipky posuvu (nahofe) pfesunou hrot nastroje robota ve
vyznaceném smeéru.

* Pomoci Sipek otaceni (dole) se zméni orientace nastroje robota v
oznaCeném smeéru. Bodem otaceni je stfedovy bod nastroje (TCP),
tj. bod na konci ramene robota, ktery predstavuje charakteristicky
bod nastroje robota. Bod TCP ma podobu malé modré kulicky.
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Robot

Prvek

Aktivni TCP

Domu

Volnobéh

Zarovnani

Pokud se aktualni poloha TCP robota dostane do blizkosti bezpecnostni
nebo spoustéci roviny, nebo je orientace nastroje robota v blizkosti
hrani¢ni hodnoty pro orientaci nastroje (viz Rezimybezpecnostnich

rovin na strané 161), zobrazi se 3D znazornéni priblizné hrani¢ni hodnoty.
Bé&hem chodu programu robota je znazornéni hrani¢nich mezi vypnuto.
Bezpecnostni roviny jsou znazornény zluté a ¢erné spolu s malou Sipkou,
ktera znazorfuje normalu roviny, coz je strana roviny, na kterou Ize TCP
robota umistit. Spoustéci roviny jsou zobrazeny modie a zelené a mala
Sipka ukazuje na stranu roviny, kde jsou aktivni mezni hodnoty Bézného
rezimu (viz 21.5. Bezpecnostni rezimy softwaru na strané 149). Hrani¢ni
hodnota orientace nastroje je znazornéna kuzelem spole¢né s vektorem
oznacujicim aktualni orientaci nastroje robota. Vnitfek kuzele znazorfiuje
povolenou oblast pro orientaci nastroje (vektor).

Pokud TCP robota jiz neni v blizkosti mezni hodnoty, 3D znazornéni zmizi.
Pokud nastroj TCP narusuje hrani¢ni hodnotu (nebo se naruseni velmi
blizi), znazornéni meznich hodnot z€ervena.

Pod moznosti Funkce mulzete definovat, jak ovladat rameno robota
vzhledem k funkci Zobrazeni, Zakladna nebo Nastroj. Pri fizeni ramene
robota doporuc€ujeme vybrat funkci Zobrazeni a poté pomoci Sipek pro
otaceni uhel zobrazeni 3D nakresu otocit tak, aby odpovidal vaSemu
pohledu na skute¢né rameno robota.

V poli Robot, v ¢asti Aktivni TCP se zobrazuje ndzev aktualniho aktivniho
stfedového bodu nastroje (TCP).

Tlacitko Domu zpfistupni obrazovku Pfesunuti robota na pozici, kde
muzete podrzenim tlacitka Auto (viz Pfesunout robot do na strané 179)
presunout robota do polohy dfive definované v €asti Instalace (viz
Definovani vychozi polohy na strané 315). Vychozi nastaveni tlaCitka
Domu vraci rameno robota do vzpfimené polohy (viz 24.9. Domu na
strané 314).

Zobrazené tlacitko Volnob&h umoznuje pfesunuti ramene robota do
pozadované polohy.

Tlacitko Zarovnat umoznuje, aby se osa Z aktivniho TCP zarovnala s
vybranym prvkem.
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25. Karta Pohyb

Poloha nastroje

Poloha kloubu

Priklad

Textova pole udavaiji pIné hodnoty soufadnic daného TCP vzhledem k
vybranému prvku. Mlizete nakonfigurovat nékolik pojmenovanych TCP
(viz)). MGzete také klepnout na Upravit pozice a ziskat pfistup k obrazovce
Uprava polohy.

Pole Joint Position umoziiuje pfimo ovladat jednotlivé klouby. Kazdy kloub
se pohybuje podél vychoziho limitu kloubu v rozsahu od - 360” do + 360”,
ktery je definovan vodorovnym pruhem. Po dosazeni mezni polohy nelze
kloubem pohybovat dale. Limit rozsahu polohy kloubu Ize nakonfigurovat
odlisné od vychozich hodnot (viz 21.6.2. Omezeni kloubu na strané 153),
pfi€emz tento novy rozsah bude v ramci vodorovného sloupce oznacen
cervenym pasmem.

c VAROVANI
1. Pokud je na karté Nastaveni nespravné nastaveni

gravitace (viz ) nebo rameno robota nese tézky
naklad, mize se rameno robota po stisknuti karty
Freedrive zacit pohybovat (padat). V takovém
pfipadé opét uvolnéte tlacitko Volnobéh.

2. Pouzijte spravné instala¢ni nastaveni (napf.
montazni uhel robota, hmotnost nakladu/zatizeni a

odsazeni tézisté nakladu). Soubory instalace
ukladejte a nacitejte spolu s programem.

3. Prfed pouzitim tlacitka Freedrive je nutné spravné
nastavit nastaveni uziteCného zatizeni a montaz
robota. Pokud tato nastaveni nejsou spravna,
rameno robota se bude pohybovat, kdyz aktivujete
Freedrive.

4. Funkce Freedrive se smi pouzivat pouze v
instalacich, kde to umoznuje posouzeni rizik.
Nastroje ani prekazky nesmi mit ostré okraje Ci
mista, na kterych maze dojit ke skfipnuti. Zajistéte,
aby veSkery personal zlstal mimo dosah ramene
robota.
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25.1. Obrazovka uprav poloh

Popis

Robot

Po pfistupu na obrazovku Upravy polohy mizete pfesné konfigurovat
cilové polohy kloubt nebo cilovou polohu (pozice a orientace) TCP.
Poznamka: Tato obrazovka je v rezimu offline a nema pfimy vliv na
ovladani ramene robota.

RE 2R = |

nctalace Protokol

Robot Prvek

<

zoprazent

TCcp
E x -143,54) mm
-509,21/
z -185,27)rm

[+][+]+]
mnnn

\Vektor otocen [rad]

'y RX 0,002/ rad
-3,161jrad
Rz -0,046|rad

[+]+]+]
nnn

Polohy kloubti

ZéKladna -91,36°

E Rameno -105,96

Loket -114,39)°

Zépasti 1 -51,36°

o ° Zapésti 2 91,07|°
oo

Zapésti 3 -1,44

[+ [+ +]
nnnnon

O B&zny ¢
Rychlost 100%

Na obrazku 3D je aktualni poloha ramene robota. Stin znazornuje cilovou
polohu ramene robota ovladanou hodnotami zadanymi na obrazovce.
Stisknutim ikony lupy mlZzete zobrazeni pfiblizit nebo oddalit nebo pfes ni
pretahnout prst a zménit zobrazeni.

Pokud se predepsana cilova poloha TCP robota dostane do blizkosti
bezpec€nostni nebo spoustéci roviny, nebo je orientace nastroje robota v
blizkosti hrani¢ni hodnoty pro orientaci nastroje (viz
Rezimybezpecnostnich rovin na strané 161), zobrazi se 3D znazornéni
pfiblizné hrani€ni hodnoty. Bezpec¢nostni roviny jsou znazornény zluté a
¢erné spolu s malou Sipkou, ktera znazorfiuje normalu roviny, coz je strana
roviny, na kterou Ize TCP robota umistit. SpousStéci roviny jsou zobrazeny
modre a zelené a mala Sipka ukazuje na stranu roviny, kde jsou aktivni
mezni hodnoty Bé&zného rezimu (viz 21.5. Bezpecnostni rezimy softwaru
na strané 149). Hrani¢ni hodnota orientace nastroje je znazornéna
kuzelem spole¢né s vektorem oznacujicim aktualni orientaci nastroje
robota. Vnitfek kuzele znazorfiuje povolenou oblast pro orientaci nastroje
(vektor). Pokud cil TCP robota jiz neni v blizkosti mezni hodnoty, 3D
znazornéni zmizi. Pokud cil TCP naruSuje hrani¢ni hodnotu (nebo se
naruseni velmi blizi), znazornéni meznich hodnot z€ervena.
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Poloha prvku a
nastroje

Polohy kloubt

Tlagitko OK

Tlacitko Storno

Zobrazuiji se aktivni body TCP a hodnoty soufadnic vybraného prvku.
Souradnice X, Y, Z urCuji polohu nastroje. Soufadnice RX, RY, RZ urcuji
orientaci. DalSi informace o konfiguraci nékolika pojmenovanych TCP, viz
24.1. Konfigurace TCP na strané 295 .

Pro vybér typu zobrazeni orientace pouzijte rozbalovaci nabidku nad poli
RX, RY aRZ:

* Vektor rotace [rad] Orientace je dana jako vektor rotace . Délka
vektoru udava uhel otoceni v radianech a vlastni vektor predstavuje
osu otaceni. Jedna se o vychozi nastaveni.

* Vektor rotace [] Orientace je dana jako vektor rotace , kde délka
vektoru je uhel, ktery se ma otacet ve stupnich.

* RPY [rad] Roll, rozte¢ia uhlu staceni (RPY), kde jsou Uhly v
radianech. RPY-rotacni matice (rotace X, Y’, Z') je dana:
Rroy(y, B, a) = Rz(a) * RY(B) * RX(y)

* RPY [1Roll, rozte¢ a uhli staceni (RPY), kde uhly jsou ve stupnich.

Muzete klepnout na hodnoty pro Upravu soufadnic. Klepnutim na tlacitko +
nebo - napravo vedle pole Ize pfi€ist urCitou hodnotu k aktualni hodnoté
nebo ji od ni odecist. Stisknutim a pfidrzenim tlacitka Ize hodnotu pfimo
zvysSit/snizit.

Jednotlivé polohy kloubu jsou specifikovany pfimo. Kazda poloha kloubu
muze mit hodnotu v rozmezi od - 360° do + 360 °. Polohy kloubl Ize
konfigurovat nasledujicim zplisobem:

* Hodnoty Ize upravit po klepnuti na polohu kloubu.

* Klepnutim na tla€itko + nebo - napravo vedle pole Ize pricist urcitou
hodnotu k aktualni hodnoté nebo ji od ni odecist.

* Stisknutim a pfidrzenim tlacitka Ize hodnotu pfimo zvysSit/snizit.

Pokud tuto obrazovku aktivujete z obrazovky Move (viz bod ), klepnutim na
tlacitko OK se vratite na obrazovku Move . Rameno robota se presune na
zadany cil. Pokud posledni zadana hodnota byla soufadnici nastroje,
rameno robota se bude pohybovat do cilové polohy pomoci typu pohybu
PohybL. Pokud v3ak byla jako posledni zadana poloha kloubu, rameno
robota se bude pohybovat do cilové polohy pomoci pohybu Pohybd.

Tlacitko Storno zavie obrazovku a zrusi vSechny zmény.
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26. Karta V/V

Popis

Napéti

Nastaveni
analogové domény

Na této obrazovce Ize pribézné sledovat a nastavovat aktualni V/V signaly

z ovladaci jednotky robota a naopak.

Na obrazovce se zobrazuje aktualni stav V/V véetné stavu v pribéhu

spusténi programu. Pokud béhem provadéni programu dojde k néjaké

zméné, program se zastavi.

PFi zastaveni programu si vSechny vystupni signaly zachovaji aktualni stav.

Frekvence aktualizace obrazovky je pouze 10 Hz, takZze velmi rychly signal

se nemusi spravné zobrazit.

Konfigurovatelné V/V Ize vyhradit pro specialni bezpecnostni nastaveni

definované v ¢asti Konfigurace bezpec¢nostnich vstuput/vystupl (viz 21.7.

Bezpecnostni V/V na strané 155); vyhrazené vstupy/vystupy budou misto

vychoziho nazvu nebo nazvu definovaného uzivatelem oznaceny nazvem

bezpecnostni funkce.

Konfigurovatelné vystupy, které jsou vyhrazeny pro bezpecnostni

nastaveni, nelze pfepinat a zobrazi se pouze jako stavové indikatory.
1 D -] E ccee =

Uloit CCCC

Konfigurovatein vetup

Robot

Konfigurovatelny vystup Digitaln vstup. Digit4lnf vystup

S-uard Reset 4 004 0 4 oJ 4
Externi
e \00s 1008 S ——
2 6 200ds Start-Prog 6 20 ds6
3 7 Elm =k Stop-Prog 7 Elmlal
Analogovy vstup Digitaln{ vstup nastroje Digitalni vstup néstroje
analog_in[0] asov 0 1 o1
ov 10v
Proud
analog_in[1] asov -
oV 1oV
Analogovy vjstup Analogovy vstup nastroje
analog_in(2] aaov Napéti
andog_our0] () ov 10v
4,00 mA
analog_in(3] aaov Napéti
gl roa v | %
9 outzl @ prov | o Lov

4,00 mA

O B&zny

V ¢asti Vystup nastroje Ize Napéti konfigurovat pouze tehdy, je-li vystup
nastroje ovladan uzivatelem. Vybérem platformy URCap se odstrani
pristup k moznosti Napéti.

Analogové vstupy/vystupy Ize nastavit bud jako proudové [4-20 mA], nebo
jako napétové [0-10 V]. Po uloZeni programu budou nastaveni pouzita pfi
pripadném pozdéjsim restartovani ovladace robota. Vybérem platformy
URCap ve vystupu nastroje se odstrani pristup k nastaveni domeény pro

analogové vstupy nastroje.
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Komunikaéni Je-li povoleno komunikaéni rozhrani nastroje TCI, nebude analogovy
rozhrani nastroje vstup nastroje k dispozici. Na obrazovce V/V se pole Vstup nastroje
zméni, jak je znazornéno nize.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200

Parity None

Stop Bits One

R¥ Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3.50
POZNAMKA

Je-li aktivovano Dualni nap3ajeni pélu, je nutné digitalni
vystupy nastroje pojmenovat nasledovné:

* tool_out[0] (napajeni)
* tool_out[1] (kostra)
Pole Vystup néastroje je znazornéno nize.
Tool Digital Output
Power GND

Current

000 mA
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26.1. MODBUS

Popis Nize uvedeny snimek obrazovky zobrazuje V/V signaly klienta MODBUS v
souladu s jejich nastavenim v instalaci.
Pomoci rozbalovacich nabidek v horni ¢asti obrazovky Ize ménit zobrazeny
obsah podle typu signalu a jednotky MODBUS, je-li jich nakonfigurovano
vice nez jedna.

Kazdy signal v seznamu obsahuje stav pfipojeni, hodnotu, nazev a adresu
signalu.

Vystupni signaly Ize pfepinat, umoznuje-li to stav pfipojeni a volba pro
ovladani karty V/V. Viz 26. Karta V/V na strané 347

Spustit alace. ol rotokol - =
B
oo |
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]

Q= — 00O @&
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27. Karta Protokol

Popis Na karté Protokol jsou zobrazeny informace o rameni robota a ovladaci
jednotce.

Hodnoty Zatizen( kloubu

Teplota ovladade 240°C o Zékladna oK —ac 0,0V . 5

Sttové napétr 48,0V 1) Rameno oK = 2l 0,0V 2 . &

Préimérné napéjen robota ow 2 Loket oK —rc 0,0V

Proud 0,0A 3) Zépést( 1 oK —iac oov 2 |

Proud vstupuAwstupu 0,0A 4 Zépést( 2 oK —ac 0,0V

Proud néstroje 0mA 5) Zapast( 3 oK ——oc 00V 1 m o
Zéznam udalost(

P — oL  soorors ks s

A 2024-02-19 23:00:34.038 PolyScope C0A0

>

Vice informacf zfskéte wb&rem udélosti z
protokolu Z&znam uddlost.

O B&zny

Cteni a zatizeni V podokné Cteni se zobrazuiji informace o ovladaci jednotce. Podokno
kloubt Zatizeni kloubu zobrazuje informace o kazdém kloubu ramene robota.
Kazdy kloub zobrazuje:

* Teplota
* Nacist
* Stav

* Napéti

Protokol data Prvni sloupec zobrazuje polozky protokolu roztfidéné podle zavaznosti.
Druhy sloupec zobrazuje kancelafskou sponku, pokud je k zaznamu v
protokolu pfipojena chybova zprava. DalSi dva sloupce zobrazuji ¢as
doruceni a zdroj zpravy. Posledni sloupec zobrazuje kratky popis samotné
Zpravy.

Nékteré zpravy protokolu jsou navrzeny tak, aby poskytovaly vice
informaci, které se zobrazuji vpravo po vybéru polozky protokolu.
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27. Karta Protokol UNIVERSAL ROBOTS

Zavaznost Zpravy muzete filtrovat vybérem prepinacich tlacitek, ktera odpovidaji
zprévy zavaznosti polozky protokolu nebo podle toho, zda je k dispozici pfiloha.
Nasledujici tabulka popisuje zavaznost zpravy.

Poskytuje obecné informace, jako je stav programu, zmény
ovladacCe a verzi ovladace.

Mohly se vyskytnout problémy, ale systém byl schopen se
obnovit.

P¥i prekroceni bezpecénostniho limitu dojde k poruseni. To
zpUsobi, Zze robot provede bezpeénostni zastaveni.

Porucha nastane, pokud v systému dojde k neodstranitelné
chybé. To zpusobi, ze robot provede bezpecnostni zastaveni.

Kdyz vyberete polozku protokolu, na pravé strané obrazovky se zobrazi
dalsi informace. Pokud vyberete filtr pfiloh, zobrazi se vyhradné pfilohy
zadznamu nebo v§echny polozky.

Ukladani chybovych Je-li v fadku protokolu zobrazena ikona papiru, k dispozici je podrobné
zprav stavoveé hlaseni.

POZNAMKA
Nejstarsi zprava se vymaze, jakmile se vygeneruje nova.

Uklada se pouze poslednich pét zprav.

1. Vyberte fadek protokolu a klepnutim na tlacitko Ulozit zpravu ulozite
zpravu na jednotku USB.

Sestavu muzete ulozit, kdyz je spustény program.

Muzete sledovat a exportovat nasledujici seznam chyb:
* Nouzové zastaveni
* Chyba
* Interni vyjimky PolyScope
« 1Zastaveni robota
* Nezpracovana vyjimka v souboru URCap

* Naruseni

Exportovana zprava obsahuje: uzivatelsky program, protokol historie,
instalaci a seznam aktivnich sluzeb.

1Zastaveni robota bylo dfive znamé jako ,Ochranné zastaven® pro roboty Universal Robots.
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UNIVERSAL ROBOTS

27. Karta Protokol

Soubor technické
podpory

Soubor sestavy obsahuje informace, které jsou uzite¢né pro diagnostiku a
reprodukci probléma. Soubor obsahuje zaznamy o predchozich selhanich
robotl a také o aktualnich konfiguracich robotll, programech a instalacich.
Soubor zpravy Ize ulozit na externi disk USB. Na obrazovce protokolu
klepnéte na Soubor podpory a postupujte podle pokynl na obrazovce.

POZNAMKA

Proces exportu miize trvat az 20 minut v zavislosti na
rychlosti USB flash disku a velikosti soubort
shromazdénych ze systému souborl robota. Zprava je
ulozena jako bézny nezaheslovany soubor ZIP a Ize jej
pred odeslanim na technickou podporu editovat.

UR3e
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28. Spravce programu a instalaci

Popis

Ve Spravci soubor( a instalaci se nachazi tfi ikony, které umoznuji vytvaret,
nacitat a konfigurovat programy a instalace:

* Nové...
* Otevrit...

* Ulozit...

Cesta k souboru zobrazuje nazev aktualné nacteného souboru a typ
instalace.

Pokud vytvofite nebo nactete novy program nebo instalaci, cesta k souboru
se zméni.

V robotovi mize byt nastaveno nékolik soubort instalace. Vytvorené
programy nacitaji a pouzivaji aktivni instalace automaticky.

ABCDE D — E
Nowy...

default+ .
Otewrit... Ulozit...
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28. Spravce programu a instalaci

Otevirit... Umoznuje nacist program a/nebo instalaci.

Otevieni programu

1.

Ve Spravci program( a instalaci klepnéte na Otevrit... a vyberte
polozku Program.

Na obrazovce Nacist program vyberte stavajici program a klepnéte
na moznost Otevfit.

V Casti Cesta k souboru ovéfte, zda se zobrazuje pozadovany
program.

Otevreni instalace.

1.

Ve Spravci program0 a instalaci klepnéte na Otevrit... a vyberte
polozku Instalace.

Na obrazovce Nacist instalaci robota vyberte stavajici instalaci a
klepnéte na moznost Oteviit.

V poli BezpecCnostni konfigurace vyberte moznost Pouzit a
restartovat a robot se znovu spusti.

Instalaci pro aktualni program nastavite pomoci moznosti Nastavit
instalaci.

V ¢asti Cesta k souboru ovéfte, zda se zobrazuje pozadovany nazev
instalace.

ABCDE cccc —
‘i. Q E defauits D u- \Em ccce —

Program Proménné

Jméno

Zastaveno

Ovladani

©O0 v

[ Zobrazit pouze oblibené proménné

O Bézny — smulace ()
ychios
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Novy... Umoznuje vytvofit novy program a/nebo instalaci.

Vytvoreni nového programu

1. Ve Spravci programa a instalaci klepnéte na Novy... a vyberte
polozku Program.

2. Na obrazovce Program nakonfigurujte pozadovany novy program.

3. Ve Spravci Programu a instalaci klepnéte na Ulozit... a vyberte
polozku Ulozit v&e nebo Ulozit program jako...

4. Na obrazovce Ulozit program jako zvolte nazev souboru a klepnéte
na moznost Ulozit.

5. V &asti Cesta k souboru ovérte, zda se zobrazuje novy program.

Nova instalace

UloZzte instalaci pro pouziti po vypnuti robota.

1. Ve Spravci program a instalaci klepnéte na Novy... a vyberte
polozku Instalace.

2. Klepnéte na Potvrdit bezpecnostni konfiguraci

3. Na obrazovce Instalace nakonfigurujte pozadovanou novou
instalaci.

4. Ve Spravci program( a instalaci klepnéte na Ulozit... a vyberte
polozku Instalace...

5. Na obrazovce Ulozit instalaci robota zvolte nazev souboru a
klepnéte na moznost UloZit.

6. Instalaci pro aktualni program nastavite pomoci moznosti Nastavit
instalaci.

7. V Casti Cesta k souboru ovérfte, zda se zobrazuje nova instalace.

22+ QH

Program Proménné

Jméno ~ Popis >
ABCDE ~

Zastaveno

Ovlédéni

00 v

O Zobrazit pouze oblibené proménné

Rychlost 100%
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Ulozit... Ulozit... nabizi tfi moznosti. V zavislosti na programu/instalaci, ktery
nacitate/vytvéfrite, Ize pouzit moznost:

* Ulozit vSe, ktera aktualni program a instalaci ulozi automaticky, aniz
by systém zobrazil vyzvu k ulozeni na jiné misto nebo pod jinym
nazvem. Pokud u programu nebo instalace nebyly provedeny zadné
zmeény, bude tlacitko Ulozit vSe...neaktivni.

* Ulozit program jako..., ktera umoznuje zménit nazev nebo umisténi
programu. Aktualni instalace se ulozi rovnéz, a to pod stavajicim
nazvem a ve stavajicim umisténi.

* Ulozit instalaci jako..., kterda umozriuje zménit nazev nebo umisténi
instalace. Aktualni program se ulozi pod stavajicim nazvem a ve
stavajicim umisténi.

v ABCDE CCCC =
R 2P QM e B e e
ERREN Progom insae _Pomp UV Prooel to ot

[ utozit vze

Jméno RN YTEW | uiozit program jako...

Program Proménné

ABCDE

2, Ulozit instalaci jako ...

Zastaveno

Ovlédéni

00 v

O Zobrazit pouze oblibené proménné
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28.1. Spravce souboru

Popis

Tento obrazek znazornuje obrazovku nacteni, ktera se sklada z

nasledujicich tlacitek:

Navigace s popisem cesty

Navigace s popisem cesty obsahuje seznam adresart vedoucich do
stavajiciho umisténi. Po vybrani nazvu adresare v navigaci s popisem
cesty se umisténi zméni na pfislusny adresar a zobrazi jej v oblasti
vybéru soubora.

Oblast vybéru soubort
Soubor oteviete klepnutim na jeho nazev. Adresére se vybiraji
stiskem jejich nazvu na pul sekundy.

Filtr soubor(

Muzete urcit zobrazené typy soubor(l. Po vybéru moznosti Zalohovat
soubory se v této oblasti zobrazi poslednich 10 ulozenych verzi
programu, kde je nejnovéjsi a je nejstarsi.

Nézev souboru
Zde je zobrazen vybrany soubor. Pfi ukladani souboru pouzijte k
ruénimu zadani nazvu souboru textové pole.

Panel akci
Panel akci se sklada ze série tlaCitek, ktera umoznuji provadét
spravu souborq.

P2 & QHE

XK BB @ “
Nowy
f
ABCDE.urp
StartABCDE.urp
Nézev souboru Filtr
StartABCDE.urp Programové soubory Universal Robots v

Rychlost 100%

Ukon napravo od panelu akci podporuje zalohovani aktualné vybranych
soubortl a adresaft do daného umisténi a na USB. Ukon je povolen pouze
v pfipadé, Ze je k portu USB pfipojeno externi médium.
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29. Nabidka moznosti UNIVERSAL ROBOTS

29. Nabidka moznosti

Popis Menu obsahuje obecna nastaveni pro PolyScope, mezi nimi nastaveni
hesla, systému a zabezpeceni.

29.1. Informace

Popis Moznost Informace vam dava pristup k zobrazeni riznych typa udaju o
robotovi. MUzete si zobrazit obecné udaje o robotovi, verzi a pravni udaje.

Zobrazeni idajua o 1. V zahlavi klepnéte na nabidku moznosti.
robotovi 2. Vyberte moznost Informace.

3. Klepnutim na moznost Obecné si oteviete informace o verzi
softwaru robota, sitovém nastaveni a sériovém cisle.

Pro ostatni typy dat mlzete:

* Klepnutim na moznost Verze mlzete zobrazit podrobné;jsi
udaje o verzi softwaru robota.

* Klepnutim na moznost Pravni ujednani zobrazit udaje o
licencich softwaru robota.

4. Klepnutim na moznost Zavfit vratit na svoji obrazovku.

Uzivatelska pfirucka 359 UR3e
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UNIVERSAL ROBOTS

29. Nabidka moznosti

29.1.1. Napovéda

Popis

Muzete ziskat pfistup k online napovédé pro PolyScope, robotické rameno,

ovladaci jednotku a dalSi dokumenty, které by pro vas mohly byt uzite¢né. K
napovedeé se dostanete pomoci QR kddu nebo zadanim nasledujici adresy

URL do prohlize€e: help.universal-robots.com.

Naleznete zde nasledujici dokumentaci:

Popis hardwaru robotického ramene
Popis hardwaru ovladaci jednotky
Priruc¢ka k softwaru PolyScope
Servisni pfiru¢ka

Pfirucka ke skriptovani

Odkaz na kédy chyb

UR3e
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IR
UNIVERSAL ROBOTS

Vyhledavni QR kédu
a adresy URL

1. V pravém hornim rohu PolyScope klepnéte na tlacitko menu

2. Vrozbalovaci nabidce klepnéte na .

3. Nyni mizete naskenovat QR kod a dostanete se na stranku
help.universal-robots.com.

Scan QR code

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://www.universal-robots.com/help

Close

O Normal

POZNAMKA
Po naskenovani QR kdédu se spolu s nim odeslou
nasledujici informace, které Ize pouzit v zakaznické
analyze na adrese Universal Robots:

* Nainstalovana verze softwaru PolyScope

* Typ arozméry robota

* Jazyk v rozhrani Polyscope

* Sériové ¢islo robotického ramene

Uzivatelska pfirucka
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UNIVERSAL ROBOTS

29.2. Nastaveni

Jak personalizovat 1. V zahlavi klepnéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
nastaveni 2

.V postranni nabidce vlevo vyberte polozku, ktera se ma pfizpusobit.
PolyScope

Bylo-li nastaveno heslo provozniho rezimu, polozka Systém v
postranni nabidce je k dispozici pouze pro programatora.

3. Pro potvrzeni vaSich zmén klepnéte na moznost Pouzit a
restartovat v pravé spodni ¢asti obrazovky.

4. Klepnutim na moznost Ukongit v levé spodni ¢asti obrazovky
zavrete Nastaveni obrazovky beze zmén.

29.2.1. Predvolby

Popis Predvolby obsahuji nejzakladnéjsi nastaveni a pravdépodobné se nastavuji
pouze jednou pfi prvnim spusténi.

Jazyky

Popis V rozhrani PolyScope Ize zménit jazyk a mérné jednotky (metrické nebo
imperialni/britské).

Obrazovka chodu (RunScreen)

Popis Posuvnik rychlosti, umistény na zakladné obrazovky karty chodu, ktery
obsluze umoziuje ménit rychlost probihajiciho programu.

Jak skryt posuvnik 1. V zahlavi klepnéte na ikonu hamburger menu a zvolte polozku
rychlosti Nastaveni.

2. V Casti Predvolby vyberte Spustit obrazovku.

3. Pomoci zaskrtavaciho policka Ize zobrazit nebo skryt Posuvnik
rychlosti.
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Cas

Popis K dispozici je pfistup a/nebo moznost Uprav aktualniho ¢asu a data
zobrazeného na obrazovce PolyScope.

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

2. V &asti Pfedvolby vyberte Cas.
3. Ovéfte a/nebo upravte Cas a/nebo Datum podle potieby.

4. Pro pouziti vaSich zmén klepnéte na Pouzit a restartovat.

Datum a Cas se zobrazuji na karté Protokol (viz Protokol data na
strané 350) v sekci Protokol data.

29.2.2. Heslo
Popis Sekce Hesla obsahuje spravu hesel a heslo spravce.
Nastaveni hesla
Nastaveni hesla Aby bylo mozné odemknout v8echna bezpecnostni nastaveni, ktera tvori
bezpecCnostni konfiguraci, je nutné nastavit heslo. Pokud zadné heslo
nastavené neni, zobrazi se vyzva k jeho nastaveni.
Jak nastavit heslo 1. V pravém rohu zahlavi PolyScope stisknéte menu Hamburger a

vyberte moznost Nastaveni.

2. Na levé strané obrazovky stisknéte v modré nabidce klavesu Heslo
a vyberte moznost Bezpec¢nost.

3. V poli Nové heslo zadejte heslo.

4. Nyniv poli Potvrd'te nové heslo zadejte stejné heslo a stisknéte
klavesu Pouzit.

5. Vlevé spodni ¢asti modré nabidky stisknéte Ukoncit a vratte se na
predchozi obrazovku.

Bezpecnostni nastaveni znovu zamknete tim, Ze stisknete kartu Zamknout
nebo staci prejit na obrazovku mimo nabidku Bezpec€nost.

Zablokovat
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Heslo spravce
Popis Pomoci hesla spravce miizete zménit konfiguraci zabezpeceni systému,
v€etné pfistupu K siti.
Heslo spravce se rovna heslu pouzitému pro uzivatelsky ucet root v
systému Linux bé&zicim na robotu, které muze byt potfebné v nékterych
pripadech pouziti sité, jako je SSH nebo SFTP.
VAROVANI
Zapomenuté heslo spravce nelze obnovit.
* Prijméte takova opatieni, aby vase heslo spravce
nebylo ztraceno.
“ Heslo
Sprévee Heslo sprévce umoZiuje upravit nastaven zabezpedenl systému
Rezim Aktudini heslo
Bezpecnost
> Bezpeénost
Potvrdte nové heslo
| Pouzit |
1 Ztracené heslo sprévce nelze 2adnym zplsobem obnovit, proto si ho dobfe zapamatujte!
O B&2ny ° 0 o Simulace .
UR3e 364 Uzivatelska pfirucka
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Nastaveni hesla
spravce

Bezpec&nost

5.
6.

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

V ¢asti Heslo zvolte Spravce.
V zalozce Sou€asné heslo zadejte vychozi heslo: easybot.
V poli Nové heslo zadejte nové heslo.

Vytvoreni silného a tajného hesla zajisti nejlepsi zabezpeceni
vaseho systému.

V poli Potvrdit nové heslo zopakujte své nové heslo.

Pro potvrzeni zmény hesla klepnéte na Pouzit.

Bezpecnostni heslo zabrariuje neopravnénym Upravam bezpecnostnich
nastaveni.

Heslo provozniho rezimu

Uzivatelska pfirucka
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Popis

Nastaveni hesla
Rezimu

Heslo Provozniho rezimu nebo heslo rezimu vytvafi na PolyScope dvé
rizné uzivatelské role:

* Manualni

* Automaticky

Po nastaveni hesla rezimu Ize programy a instalace vytvaret a upravovat
pouze v Manualnim rezimu. Automaticky rezim umoziuje obsluze pouze
nacitat pfedem pfipravené programy (dalSi informace o rezimech, viz 20.9.
Vybér provozniho rezimu na strané 140). Po nastaveni hesla se v zahlavi
zobrazi nova ikona Rezim.

PFepinani provoznich rezim z manualniho na automaticky a z
automatického na manualni zpUsobi, Ze PolyScope vyzve k zadani nového
hesla.

<nepojmenovana#* [ = E
) Q &

default*

) PFedvolby Hesle provezniho rezimu

W Heslo
Heslem provozniho rezimu se aktivuje wyzva Ik zadani hesla pfi pirepindnf mezi automatickym a manuélnim rezimem.

Spravce V automatickém reZimu majf uzivatelé piistup pouze ke kartdm Chod, Inicializovat, Pohyb, W/ a Protolol.
IR At heso

Bezpecnost

> Bezpeénost

Potwvrdte nové heslo

OBéiny’ el ° 0 o :-;muac;.

Rychlost 100%

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

2. V Casti Heslo zvolte Rezim.
3. V poli Nové heslo zadejte nové heslo.

Vytvoreni silného a tajného hesla zajisti nejlepsi zabezpeceni
vadeho systému.

4. V poli Potvrdit nové heslo zopakujte své nové heslo.

5. Pro potvrzeni zmény hesla klepnéte na Pouzit.

UR3e
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29.2.3. Systém

Popis Nastaveni systému fidi mimo jiné zalohovani systému, URcaps a nastaveni

siti.

Zaloha systému

Popis
P POZNAMKA
K provadéni operace zalohovani a obnovy pouzijte jeden z

portd USB uvnitf ovladaci jednotky (CB). Vyuziti USB portu
ovladaci jednotky je stabiln&jsi a zalohovani vyzaduje méné
Casu.

POZNAMKA
Pokud obnovujete systém pomoci nové SD karty, musite pfi

spusténi Polyscope sparovat sériové €islo s obrazem nové
SD karty. Nesoulad sériového &isla muze vést k netpinému
procesu obnovy. Zobrazi se chyba obnoveni, protoze
nebylo nalezeno odpovidaijici sériové Cislo.

Zalohovani a obnova Uplnou kopii systému si ulozte na disk USB a pouzijte ji k obnové systému
zpét do predchoziho stavu. To mlze byt nutné napft. v pfipadé poskozeni
disku nebo nahodném vymazani.

Jak zalohovat 1.

systém
2.
3.
4.

Jak obnovit systém 1.
2.
3.
4.

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

V Casti Systém klepnéte na Zaloha a obnovy.
Zvolte Umisténi pro ulozeni zalohy a stisknéte moznost Zaloha.

Klepnéte na OK pro uplny restart systému.

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

V Casti Systém klepnéte na Zaloha a obnovy.
Vyberte zélozni soubor a stisknéte moznost Obnovit.

Klepnéte na OK pro potvrzeni.
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Registrace robota a licen¢ni soubor

Popis Je nutné robota zaregistrovat a stdhnout a nainstalovat licen¢ni soubor,
protoze licen¢ni soubor obsahuje vSechny dostupné softwarové licence.

Aktivace Je mozné aktivovat vzdaleny TCP a URCap trasy nastroje pfimo na webu
vzdaleného TCPa  www.universal-robots.com/activate.
URCap trasy To je mozné pouze pro vzdaleny TCP a URCap trasy nastroje. Pokud

nastroje pfes web planujete ziskat dalSi licence prostfednictvim sluzby myUR, nejprve prosim
aktivujte funkci Remote TCP & Toolpath URCap.
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Aktivace
softwarovych licenci
pfes myUR

POZNAMKA

| ®

Pokud mate vice nez jednu aktivni licenci, budou ve
stazeném licen¢nim souboru zahrnuty vSechny licence.

Pokud jste svého robota jesté nezaregistrovali, prejdéte na adresu URL na

obrazovce v kroku 1 a zaregistrujte svého robota.

1. Stahnéte si licencni soubor do pocitace.

2. Licenc¢ni soubor zkopirujte na USB klic a pfipojte jej k ru¢nimu

ovladacimu panelu.

3. Na obrazovce Nastaveni klepnéte v kroku 3 na Nacéist soubor a

otevrete obrazovku Vybrat licenéni soubor.

4. V seznamu vyberte USB kli¢ k zobrazeni obsahu a pfejdéte do

licenéniho souboru.

5. Vyberte moznost license.p7b a klepnutim na Otevfit potvrdite

registraci robota.

6. Vlevo dole klepnéte na Konec.

> Predvolby. Licence

Postupuite podie téchto 3 jednoduchych krok(i a jednoduse zaregistruite softwarové licence pro svého robota.

W/ Systém

Zaloha
systému

Licence

Krok 1 Krok 2

URCaps
Dalkové
ovladani

&

sit PFihlaste se na
myur.universal-obots.com

Aktualizovat
> Bezpeénost

* Cheet vat pouze URCap Remote TCP & Toolpath, pousite:
tivate

Omezeny

Stahnout licenéni soubor robota

Krok 3

Rychlost 100%

RE2+QH

BoxsEm @

f
[ icense.p7o

Nézev souboru: Filtr:

Licenéni soubory Universal Robots

~]

Uzivatelska pfirucka
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Deaktivace
softwarovych licenci

URCaps

Popis

Jak spravovat
URCaps

Aktivni URCaps

* V pfipadé zmény vlastnika robota se vyzaduje novy licen¢ni soubor.
V takovém pfipadé je nutné licenéni soubor deaktivovat.

* Pokud zakoupite novou softwarovou licenci pro svého robota, je
nutné deaktivovat a znovu aktivovat licen¢ni soubor, aby bylo mozné
pridat novou softwarovou licenci.

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

2. V nabidce vlevo klepnéte na Systém a vyberte moznost Licence.

3. V pravém dolnim rohu obrazovky Nastaveni klepnéte na

Deaktivovat.

4. Viz Aktivace softwarovych licenci pfes myUR on the previous page

Sprava URCaps
Spravovat Ize stavajici URCaps, pfipadné Ize v robotu nainstalovat nové.

> L bh o=

V zahlavi kliknéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
V Casti Systém zvolte URCaps.
Klepnéte na tlacitko+, zvolte soubor .urcap a stisknéte Otevifit.

Chcete-li pokraCovat v instalaci daného URCap, stisknéte polozku
Restartovat. Po tomto kroku se URCaps nainstaluje a bude
pfipraven k pouziti.

Chcete-li nainstalovany soubor URCaps odstranit, vyberte jej v
nabidce Aktivhi URCaps, stisknéte tlaCitko - a stisknéte Restart, aby
se zmény projevily.

Podrobné informace o novém URCap se objevi v poli Aktivhi URCaps.
Stavova ikona oznacCuje stav URCap, jak je uvedeno nize:

* o URCap OK: URCap je nainstalovan a funguje normainé.

* & Chyba URCap: URCap je nainstalovan, ale neda se spustit.
Kontaktujte vyvojafe URCap.

* © Vyzaduje se restart URCap: Pravé byl nainstalovan URCap a
vyzaduje se restart.

UR3e
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Priklad

Dalkové ovladani

Popis

Jak povolit Dalkové
ovladani

Chybové zpravy a informace o URCap se objevi v poli Informace o
URCap. V zavislosti na typu detekovanych chyb se zobrazuji rizné
chybové zpravy.

Robot miize byt bud’ v rezimu Mistniho ovladani (ovladan pfenosnym
terminalem) nebo Dalkového ovladani (ovladan dalkoveé).

Dalkové ovladani umoznuje ovladat roboty prostfednictvim externich
zdrojU, jako jsou sokety fadicl, vstupy/vystupy a fidi€i (dashboard) server.
Pomoci této funkce Ize do rozhrani PolyScope posilat jednoduché pfikazy,
napriklad spousténi nebo nacitani programd, stejné jako zasilani prikazt
UR Script pfimo do fadice.

ﬁ UPOZORNENI
V zajmu zajisténi bezpecného pouzivani maze byt robot v

rezimu ,Dalkové ovladani“ nebo v rezimu ,Mistni ovladani*.
Rezim ,Mistni ovladani“ znamena, ze ptikazy zaslané do
fadiCe z externiho zdroje nebudou pfi osobnim ovladani
robota pfijaty.

—

V zahlavi klepnéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
2. V Casti Systém zvolte Dalkové ovladani.

3. Klepnutim na tlacitko Aktivovat se zpristupni funkce Dalkové
ovladani. Rozhrani PolyScope zlistane aktivni. Funkce Dalkové
ovladani se nespusti bezprostfedné po aktivaci. Jeji aktivace pouze
umozniuje pfepnuti z Mistniho ovladani na Dalkové ovladani.

4. Pro zménu PolyScope vyberte v nabidce profilu moznost Dalkové
ovladani . Mlzete se vratit k mistnimu ovladani pfepnutim zpét v
profilovém menu.

POZNAMKA
* Prestoze dalkové ovladani omezuje vase akce v
PolyScope, stale muzete sledovat stav robota.
* Kdyz je systém robota vypnuty dalkovym ovladanim,
spousti se dalkovym ovladanim.
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Pozadavky Ovladani robota prostfednictvim sité nebo digitalniho vstupu je ve
nastaveni vychozim nastaveni zakazano.

* Povolenim a vybérem funkce Dalkové ovladani toto omezeni
odstranite.

* Aktivujte dalkové ovladani prepnutim na profil mistniho ovladani
robota (ovladani PolyScope), ktery umoziiuje ovladat vSechny
spusténé programy a spoustéci skripty vzdalené.

* Aby bylo mozné ziskat v profilu pfistup do dalkového i mistniho
rezimu, aktivujte funkci Dalkové ovladani v nastavenich.

Mistni ovladani r_-;_'
neumozfiuje st

* Zapnuti napajeni a uvolnéni brzdy na zakladé signala zaslanych do
robota pfes sit

* Pfijem a provadéni programu robota a instalace na zakladé signalii
zaslanych do robota pres sit

* Automatické spusténi programu pfi zavadéni (bootovani), fizené z
digitalnich vstupu

* Automatické uvolnéni brzdy pfi zavadéni (bootovani), fizené z
digitalnich vstupu

* Spusténi programl pomoci digitalnich vstupu

Dalkové ovladani
neumozfuje

* Pohyb robota pomoci karty Pohyb
* Spousténi pomoci ruéniho ovladaciho panelu
* Nacitani program( a instalace z ru¢niho ovladaciho panelu

* Volnobéh
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Sit
Popis Pfipojeni robota Ize nakonfigurovat vybérem jedné ze tfi dostupnych
sitovych metod:
* DHCP

* Statickd adresa
* Deaktivovana sit (pokud si neprejete pfipaijit robota k siti)
V zavislosti na vybrané sitové metodé nakonfigurujte nastaveni sité:
* IP adresa
* Maska podsité
* Standardni brana
* Preferovany server DNS

* Alternativni server DNS

Aktualizovat

Popis Software robota je nutné priibézné aktualizovat instalaci aktualizaci pomoci
USB klice.

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

software Nastaveni.

2. V Casti Systém klepnéte na Aktualizace.

3. Povlozeni USB kliCe Ize klepnutim na moznost Hledat zobrazit
platné aktualiza¢ni soubory.

4. V seznamu platnych aktualizacnich soubort vyberte pozadovanou
verzi a klepnutim na moznost Aktualizovat provedte instalaci.

VAROVANI
Po upgradu softwaru vzdy zkontrolujte své programy.

Upgrade muze zménit trajektorie ve vasem programu.
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29.2.4. Bezpecnost

Popis Vychozi heslo spravce pro rameno robota Universal Robots je ,easybot”.
Jedna se o tovarni nastaveni nakonfigurované na vSech novych robotech.
VAROVANI
Pro zajisténi kybernetické bezpecnosti vaseho robota je
nesmirné dulezité, abyste toto vychozi heslo spravce
zménili na své vlastni heslo.
Od aktualizace PolyScope 5.14 jsou vSechna bezpec€nostni nastaveni ve
vychozim stavu omezena (zakazana nebo zablokovana). (To plati pouze
pro nové roboty a nové vytvorené SD karty. V opacném pripadé si prectéte
prirucku ,Bezpecné nastaveni kobotiu UR®).
Pokud je tfeba pro vasi aplikaci povolit nékteré z nastaveni, miazete je
snadno povolit na obrazovce Zabezpeceni.
Obecné
Popis V ¢asti Obecné v nastaveni zabezpeceni mlizete povolit kouzelné soubory
a nakonfigurovat pfichozi pfipojeni.
Kouzelny soubor je skript na jednotce USB, ktery se spusti po vlozeni
jednotky do systému. Tato funkce je ve vychozim nastaveni vypnuta, aby
se zajistilo, ze v systému PolyScope nebudou nevédomky spoustény
kouzelné soubory.
Universal Robots Graphical Programming Environment
<unnamed>
default
Miscellaneous Settings
@
Inbound Connections
(el 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
O Power off ! - ° 0 O simuiation (]
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Kouzelné soubory Kouzelné soubory maji neomezend opravnéni k provadéni systémovych
zmén, a proto je potfeba s nimi zachazet bezpecné.

Jak povolit kouzelné 1. V zahlavi klepnéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
soubory v rozhrani

V Casti Bezpecnost vyberte Obecné.
PolyScope

Zadejte své heslo spravce.

A w0 D

Vyberte Spustit kouzelné soubory.

Omezit pfichozi Pristup k siti byl nastaven na 0.0.0.0 / s 0 je spojeno nastaveni
pripojeni zabezpeceni, které zajistuje, Ze v rozhrani PolyScope neni pfistup k
podsiti.

VAROVANI
URCaps muze ke svému fungovani vyzadovat otevreni

konkrétnich sitovych rozhrani.

* Pokud néktery z vasich URCaps vyzaduje otevieni
konkrétnich sitovych rozhrani (porty/sluzby), obratte
se na svého dodavatele URCaps.

Konfigurace Pouzijte Omezit pfichozi sifovy pfistup ke konkrétni podsiti , abyste se
prichozich pfipojeni  ujistili, ze sitova pfipojeni pochazejici z IP adresy mimo uvedenou podsit
budou odmitnuta.
Napfiklad:

* Pomoci 192.168.1.0/24 povolte pfistup pouze od hostitell v rozsahu
192.168.1.0 - 192.168.1.255.

* Pomoci 192.168.1.96 povolite pfichozi pfistup pouze z tohoto
hostitele.

—

V zahlavi klepnéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
V Casti Bezpecnost vyberte Obecné.

Zadejte své heslo spravce.

A 0D

Zadejte omezeni podsité v moznosti Omezit prichozi pfistup ze sité
na konkrétni podsit’.
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Vypnout pfichozi
pristup

Pfiklad

Secure Shell

Pokud chcete zakazat jakékoli pfichozi pripojeni k uréenym portim,
pouzijte moznost Zakazat prichozi pripojeni k dalSim rozhranim (dle
portu).

—

V zahlavi klepnéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
V Casti Bezpecnost vyberte Obecné.

Zadejte své heslo spravce.

A w0 D

Zadeijte rozhrani, ktera maiji byt uzaviena, v moznosti Zakazat
prichozi pristup k dalSim rozhranim (dle portu).

Pokud chcete zabranit blokovani portl, ponechejte pole prazdné. Jakakoli
povolena Sluzby na strané 378 bude mit pfednost pfed blokovanim portu. |
kdyz je port v obecném nastaveni zabezpeceni zablokovan, povolena
sluzba ho otevre.

* Muzete zablokovat vSechny porty

* K zablokovani véech portl pouzijte 1-65535.
* Miizete zablokovat jeden specificky port

* K zablokovani portu 564 miizete pouzit Cislo portu 564.
* Muzete zablokovat urcité rozmezi port(

* Pomoci rozmezi mlzete zablokovat urcité rozmezi portu.
2318-3412, 22, 56-67 zablokuji urcité porty a urcita rozmezi
portd.

UR3e
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Popis

Secure Shell (SSH) poskytuje soukromé (Sifrované) a ovérené pripojeni k
robotu, coz umozhuje:

* pristup k opera¢nimu systému
* kopirovani soubort

* tunelovani sitovych rozhrani

POZNAMKA

SSH je mocny nastroj, pokud se pouziva tak, jak bylo
zamysSleno. Nez v robotovi povolite technologii SSH, méli
byste dobfe rozumét tomu, jak se pouziva.

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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Jak povolit pfistup 1. V zahlavi klepnéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
SSH 2. V Casti Bezpecnost vyberte Secure Shell.
3. Zadejte své heslo spravce.
4. Nakonfigurujte nastaveni Secure Shell:
* Vyberte Povolit pFistup SSH.
* Vyberte Povoleni presmérovani portt (v rezimu dalkového
ovladani) a zvolte povolit/zakazat.
Presmérovani portu je k dispozici pouze v rezimu dalkového
ovladani.
PFesmérovani portu je doporuc¢enou technikou pro zabaleni
otevienych rozhrani (napt. sluzba Dashboard) do
zabezpeceného a Sifrovaného tunelu vyZzadujiciho autentizaci.
5. Vyberte typ ovéfovani.
Ovérovani Jakékoli SSH pripojeni vyzaduje, aby pfipojujici se uzivatel pfi navazovani

spojeni proSel ovéfenim. Ovérovani mlzete nastavit pomoci hesla nebo
predem sdileného autorizovaného klice.
Ovérovani na zakladeé klich vyuziva predem sdilené klice.

Jak pouzit ovéfeni  Zde jsou uvedeny dostupné kli¢e spolu s tlaCitky pro odebrani vybraného
klice ze seznamu a pro pfidani novych kli¢a.
1. Klepnutim na Pfidat oteviete dialogové okno pro vybér souboru.
2. Vyberte kli¢ ze souboru.

Soubor se ¢te fadek po fadku a pridavaji se pouze fadky, které
nejsou prazdné a nejsou oznaceny jako komentare (za€inajici na #).
Neprovadi se ovéreni pfidanych fadka.

3. Musi byt v souladu s formatem pouzitym pro authorized_keys.

Sluzby
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Popis Sluzby obsahuji seznam standardnich sluzeb bézicich na robotu. Kazdou
sluzbu muzete povolit nebo zakazat.

POZNAMKA

VSechny sluzby jsou z bezpecnostnich duivodu vypnuty. Pfi
spusténi nebo konfiguraci robota je tfeba povolit pfislusné
sluzby.

Povolena sluzba zUstava dostupna, i kdyz jsou porty spojené s touto
sluzbou blokovany. Pouhé blokovani portu tedy nestaci k zabranéni
pristupu k uvedenym sluzbam, pokud jsou zapnuty.

Povoleni sluzeb Musite povolit pfislusnou sluzbu pro funkci, kterou pouzivate.

Jak povolit sluzby 1. V zahlavi klepnéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
2. V Casti Bezpecnost vyberte Sluzby.
3. Zadejte své heslo spravce.
4. V seznamu vyberte moznost a klepnéte na Zapnout, nebo klepnéte

na Vypnout.

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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29.3. Vypnout robota

Popis Tlacitkem Vypnout robota |ze robota vypnout nebo restartovat.
Jak vypnout robota 1. V zahlavi klepnéte na hamburger menu a zvolte polozku Vypnout
robota.

2. Jakmile se objevi dialogové okno Vypnout robota, klepnéte na
Vypnout.
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30. Slovnicek pojmu

Kategorie zastaveni 0
Odpojenim robota od napajeni dojde k jeho okamzitému zastaveni. Jedna se o nekontrolované
zastaveni, pfi kterém se robot mize odchylit od naprogramované trasy, protoze se kazdy kloub
zabrzdi co nejrychleji. Toto zastaveni robota se pouziva v pfipadé, ze dojde k prekroceni
bezpecnostni mezni hodnoty nebo v pfipadé selhani bezpecnostnich soucasti fidiciho systému.
DalSi informace, viz normy ISO 13850 nebo IEC 60204-1.

Kategorie zastaveni 1
Pohyb robota se zastavuje, kdyz je robot napajen, a po zastaveni se robot odpoji od zdroje
napajeni. Jedna se o kontrolované zastaveni, pfi kterém robot pokraCuje po naprogramované
trase. Napajeni se odpoji po zastaveni robota. DalSi informace, viz normy ISO 13850 nebo
IEC 60204-1.

Kategorie zastaveni 2
Kontrolované zastaveni robota pfi zachovani napajeni. Bezpec€nostni fidici systém sleduje, zda
robot zUstane zastaveny. DalSi informace, viz IEC 60204-1.

Kategorie 3
Termin Kategorie by se nemél zaménovat s terminem Kategorie zastaveni. Kategorie se
vztahuje k typu architektury pouzivané jako zaklad pro uré&itou Uroveri vykonnosti. Vyznamnou
vlastnosti architektury Kategorie 3 je, Zze jedina porucha nemuze vést ke ztraté bezpecnostni
funkce. DalSi informace, viz ISO 13849-1.

Uroveri vykonu
Pomoci urovné vykonu (PL) se urCuje schopnost bezpecnostnich soucasti fidicich systému
provadét bezpecénostni funkce za predvidatelnych podminek. PLd je druha nejvyssi klasifikace
spolehlivosti, coz znamena, Zze bezpecnostni funkce je velmi spolehliva. DalSi informace, viz
ISO 13849-1.

Diagnostické pokryti (DC)
je méfitkem ucinnosti diagnostiky realizované za ucelem vyhodnoceni urovné vykonu. DalSi
informace, viz ISO 13849-1.

MTTFd
Stfedni doba do zavazné poruchy (MTTFd) je hodnota ziskana na zakladé vypocta a testu
pouzivanych k vyhodnoceni urovné vykonu. Dalsi informace, viz ISO 13849-1.

Osoba provadeéjici instalaci
Osoba provadéijici instalaci navrhuje kone¢nou instalaci robota. Osoba provadéjici instalaci
nese odpovédnost za provedeni finalniho posouzeni rizik a musi zajistit, aby kone¢na instalace
byla v souladu s mistnimi zakony a predpisy.

Posouzeni rizik
Posouzeni rizik je celkovy proces identifikace veSkerych rizik a také jejich omezeni na pfislusnou
uroven. Proces posouzeni rizik musi byt zdokumentovan. Dalsi informace, viz ISO 12100.

Viyuziti robota ke spolupraci
Termin spoluprace se vztahuje na spolupraci mezi obsluhou a robotem v aplikaci robota. Pfesné
definice a popisy, viz normy ISO 10218-1 a ISO 10218-2.
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Bezpecnostni konfigurace

Bezpecnostni funkce a rozhrani jsou konfigurovatelné pomoci parametrt bezpe¢nostni
konfigurace. Ty jsou definovany pomoci rozhrani softwaru, viz ¢ast || Softwaroveé prirucky.

30.1. Rejstrik

A

About 359
Align 343
Auto 343
Automatic mode 140

AZ do vzdalenosti 230

B

Base 73, 119, 205

Base feature 320

bezpeéna vychozi pozice 158

Bezpeénostni resetovani 157

Bezpecnostni resetovani v automatickém rezimu 157
Bézny 161

Bé&Zzny & Omezeny 161

Blending 221, 223, 225-226

Bracket 54

Brzdna vzdalenost 152

C

Command 189
comment 248
Cone angle 168
Cone center 168

Configurable I/0 45

UR3e 382

Uzivatelska pfirucka



30. Slovnicek pojmu UNIVERSAL ROBOTS

control box 120, 347

Control Box 39, 43, 45, 53, 55, 89, 307
Conveyor Tracking 45, 279

Conveyor Tracking Setup 315

b4

C

Cas zastaveni 152

D

direction 234

Direction Vector 236
Disabled 163

Do kontaktu s nastrojem 231

Do V/V 232

E

Edit Position 170

Elbow 73, 119

Error 283

Ethernet 54, 329
EtherNet/IP 54, 304, 334
Expression Editor 258

F

Feature 316, 320, 343
Feature menu 268
File Path 353

Folder 249

Footer 125, 179, 197

Uzivatelska pfirucka 383 UR3e

Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS

30. Slovni¢ek pojm0

Frame 269
Freedrive 35, 140, 270, 302, 321, 343-344

G

General purpose /0 45
Graphics 192

H

halt 247

Hamburger Menu 128
Header 125

Home 343

Hybnost 152

110 43, 45, 127, 155, 304-305, 347
Initialize 122, 128

input signals 156

Instalace 355

Installation 127, 353

Installation variables 307

J

Joint Limits 153

joint space 202

L

Log 127, 350
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M

Manual High Speed 128, 142
Manual mode 140
Mini Displayport 54
MODBUS 54, 315, 329, 332, 349
mode
Automatic 127, 142
Local 128
Manual 127, 142
Remote 128
Modes 161
Motion 269
Mounting bracket 14
Move 127, 140, 189, 201, 206, 346
Move robotto 179
Move Tool 342
MovedJ 322, 346
MovelL 322, 346
MoveP 322

N

Nesnizeny rezim 158

New... 127

Normal 35

Normal mode 150, 168, 193, 345

Normal Plane 163

Normalni & Omezené mezni hodnota Sméru nastroje 168
Normalni mezni hodnota Sméru néstroje 168

Nouzové zastaveni systému 158

Novy... 353
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O

Odstranit 161

Ochranné zastaveni v automatickém rezimu 157
Omezena mezni hodnota Sméru nastroje 168
Omezeny 161

Omezeny rezim 156, 158

Open... 127

Oteviit... 353

output signals 158

Ovladaci jednotka 14

Ovladani 178

P

Pan angle 168

Parametry prechodu 223

Play 128,179, 197

Pohyb robota 158

Point 269

PolyScope 13, 35, 119-120, 125, 136, 149, 252, 295, 329, 334, 371
popup 245

Pose Editor 344-345

Position 170

Position range 153

Profinet 334

Profisafe 335

Program 127, 175, 180, 279, 353, 355
Program and Installation Manager 127, 353
program node 182

Programovy strom 182

Proménny prvek 205

Prednastavené tovarni hodnoty 151
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Pfejmenovat 161

Prenosny ovladaci terminal/panel 14

R

Radius 170

Recovery 35

Recovery mode 150

Reduced 35

Reduced mode 150, 168, 170
relative waypoint 216
Relativni tratovy bod 205
Remote Control 310, 372
Restrict EIbow 164

risk assessment 14, 18, 27, 31
Robot 169, 343

robot arm 43, 119, 122, 264-265, 269, 307, 342
Robot arm 89

robot cable 57

Robot Limits 151

Robot se nezastavuje 158
Run 127,175

Rychlost lokte 153

Rychlost nastroje 153

S

Safety Configuration 24, 143, 146-147, 150
Safety functions 29-30

Safety Checksum 128, 147

Safety /10 29, 34, 45, 47

Safety instructions 65

Safety planes 160, 343, 345

Safety Settings 18, 144, 365
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Save... 127, 356

Screen 125

Script manual 14

Service manual 14

set payload 250

Settings 362

Setup 344

Shoulder 73, 119

Shut Down 380

Sila lokte 153

Sila nastroje 153

Simple 269

Simulation 128

Speed Slider 128, 140
Spousténi Omezeného rezimu 161
Step 128

Stop 128

stopped state 122

Success 283

Switch Case construction 258

Systém Nouzové zastaveni 156

T

Teach Pendant 39, 53, 89, 120, 125, 149, 270, 371
Templates 279

Test button 270

Tilt angle 168

Tool 169

Tool Center Point 150, 205, 295, 343

Tool Center Position 170

Tool Direction 167-168

Tool feature 320

Tool Flange 119
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Tool Position 169-170
Trigger Plane 163
Trigger Reduced Plane 35

U

Ulozit... 353

Until 234

Until Tool Contact 229
UR Forums 15

UR+ 14

UR+ Partner Program 15
URCaps 370

Vv

Variabilni tratovy bod 205
variable waypoint 219
Variables 175, 180, 194
Vlastni 152

Voltage 347
Vstupy/vystupy néstroje 58
Vykon 152

Vyraz Az do 229

W

Wait 236

Waypoint 189, 201, 205-206, 221, 223, 225-226
Waypoints 137

Wrist 119
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Z

Zakazana mezni hodnota Sméru nastroje 168
Zakazano 161

Zobrazit 161
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