UNIVERSAL ROBOTS

Navod na pouzivanie
UR10e

Preklad povodnych pokynov (sk) e-Series
Software Version: 5.15



Navod na pouzivanie UR10e




Verzia softvéru: 5.15
Verzia tohto dokumentu je: 20.2.12C

711-093-00




UNIVERSAL ROBOTS

I

"guapeIyAA ereid AIogA "S/V SI0GOY [BSISAIUN PO $202-6002 © 1BLAdoD

Navod na pouzivanie

UR10e



UNIVERSAL ROBOTS

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

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

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

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

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

Navod na pouzivanie UR10e

Copyright © 2009-2024 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



UNIVERSAL ROBOTS

I

"guapeIyAA ereid AIogA "S/V SI0GOY [BSISAIUN PO $202-6002 © 1BLAdoD

Navod na pouzivanie

UR10e



UNIVERSAL ROBOTS

Obsah

1oUVOA 14
1.1.Co 0bsahUju baIENIA ..............ooo oo 14

1.2. Délezité bezpe€nostné UPOZOrNEeNIe ... 15

1.3. AKO Citat tato PritUCKU ... 15

1.4. Kde je mozné najst dalSie informacie ... ... 15

1A URE 15

1.4 2. MYUR 16

1.4.3. FOraUR .o 16

2. Cast I Navod naindtalaciu hardvéru ... 18
3. BezZPelNOSt 19
B UVOA .o 19

3.2. Platnost @ zodpovednost ... 19

3.3. Obmedzenie zodpovednosti ... . 20

3.4. Typy bezpe€nostnych sprav ... 20

3.5. V8eobecné vystrahy a upozornenia ... 21

3.6. UrCené pouzZitie . ... 23
3.7.Hodnotenie rizika ... 25

3.8. Hodnotenie pred poUZitim ... 27

3.9. NUdzoVE zastavenie ... 28

3.10. Pohyb bez pohonu ... 28

4. Bezpec€nostné funkcie arozhrania ............. .. . 30
A A UVO Lo 30

4.2. Kategorie zastavenia ... .. 31

4.3. Konfigurovatelné bezpecnostné funkcie ... ... 31
4.4.Bezpelnostna fuNKCIa ... 35

4.5. Subory bezpe€nostnych parametrov ... 35

4.6. ReZIMY . 36

5. Mechanické rozhranie ... 38
5.1. Pracovny a prevadzKovy priestor ... 38

5.2, MONtAZNE POKYNY .. 39

5.3. ZabezpeCenie ramenarobota ... . 40

5.4. Zabezpe€enie Nastroja ... 41

Navod na pouzivanie UR10e

Copyright © 2009-2024 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2024 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

UNIVERSAL ROBOTS

5.5. Volny priestor riadiace] SKrinky ... 42
5.6. Maximalne zatazenie ... 42
5.6.1. Zotrvagnost uzito€ného zatazenia ... 44

6. Elektrické rozhranie ...l 45
6.1 UVOO - 45
6.2. Elektrické vystrahy a upozornenia ... 45
6.3. Vstupy avystupyovladaCa ... . 47
6.3.1. VSeobecné Specifikacie pre vietky digitalne V/V ... .. 47

6.3.2. Bezpelnostne VIV . 49

6.3.3. Univerzalne digitalne V/V . 53

6.3.4. Komunikacia s inymi strojmialebo PLC ... ... ... ... 54

6.3.5. Univerzalne analogove VIV . 54

6.3.6. Dialkové ovladanie ZAP/NYP ... 55

6.3.7. Konzola riadiacej sSkrinky ... ... . 56

6.4. Ethernet 56
6.5. Pripojenie K sieti ... 57
6.6. Pripojenie robota: Kabel robota ... . 59
6.6.1. Konektorkablarobota ... 59

6.7. Pripojenie robota: Kabel priruby podstavy ... . 60
6.7.1. Konektor kabla priruby podstavy ... . 60

B.8. /O NSO A L. 60
6.8.1. Zdroj napajania nastroja ...l 61

6.8.2. Pohananie dvojitého Capu ... . 61

6.8.3. Digitélne vystupy nastroja ... . 62

6.8.4. Digitdlne vstupy Nastroja ... . 63

6.8.5. Analdgovy vStup Nastroja ... 63

6.8.6. KomunikaCné V/V NASIIOja ... ... 64

T PP AV 65
7.1.Prepravabezobalu ... 65
8.UdrZD@ @ OPFaVA ..o oo 67
8.1.BezpeCnost priUdrZbe ... ...l 67
8.2. CISIENIE ..o 68
8.3. KONrola .. .. 69
8.3.1. Kontrolny planramenarobota ... 69

8.3.2. Vizualna kontrolaramenarobota ............................. 69

8.3.3. Kontrolavolného chodu ... 70

UR10e Navod na pouzivanie



UNIVERSAL ROBOTS

8.3.4. Kontrolny plan riadiacej skrinky ... . 71

8.3.5. Kontrolny plan riadiacej skrinky ... . 71

9. Likvidacia a Zivotné prostredie ... 72
10.08svedBenia ... 73
11. Cas zastavenia a vzdialenost zastavenia ... 75
12. Declarations and Certificates (original EN) ... .. 81
13. Vyhlasenia a certifikaty ... ... . 83
14, ZAruKa ... 85
14.1. Zaruka na produkt ... 85

14.2. Zrieknutie sa zodpovednosti v pouzivatelskej priru¢ke ... 85

15, CertifikAty ... 86
17. Technické Specifikacie ... . 97
18. Tabufky s bezpe€nostnymi funkciami ... ... 99
18.1. 1. tabulka ... 100

18.2. Tabulka 1a ... 111
18.3.2.tabulka ... 112

19. Cast IINAVOd K POIYSCOPE ..o oo 116
20.UVOM ..o 118
20.1. Zakladné prvky ramena robota ... 118
20.2.InStalacia ... 119
20.3. Prehlad systému PolyScope ... . 124
20.3.1. Ikony/karty v rozhrani PolyScope ... . 126
20.4.V0INY ChOd . 129
20.4.1. Panel Volny chod ... . 131
20.5.Spatny chod ... 132
20.5.1. Kontrola spatného chodu ... 134

20.6. RYChly Start SYSTEMU ... e 134

20.7. Prvy program .o 136

20.8. Kyberochranarobota ... . 138
20.9. Vyber prevadzkoveého rezimu ... 139

21. Bezpeénostna konfiguracia softvéru ... . 142
21.1. Nastavenie bezpecnostného heslapre softvér ... 144

21.2. Zmena softvérovej konfiguracie bezpeCnosti ... 145

21.3. Pouzitie novej konfiguracie zabezpe€enia ... 146

Navod na pouzivanie UR10e

Copyright © 2009-2024 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2024 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

UNIVERSAL ROBOTS

21.3.1. Bezpecnostny kontrolny sUCet ... ... 146

21.4. Konfiguracia bezpec€nosti bez prenosného termindlu ......................................... 148
21.5. Bezpe€nostné rezimy SOftVEIU ... 148
21.6. BezpeCnostné limity softvéru ... 149
271.6.0. Limity robota ... 150
21.6.2. Limity kibu ... 152
21.7.Bezpelnostne VIV 154
21.8. Bezpecnostné obmedzenia sOftveru ... 159
21.8.1. Obmedzenie SMEeruNASIrOfa ... 166
21.8.2. Obmedzenie polohy nastroja ... ... 168

21.9. Poloha Bezpelne dOmMOV ... ... 172
22. Karta Chod ... 174
22.1. Posunut robota do spravnej polohy ... 177
22, 2. PrOGIAM 178
22.3.Premenné 179
23, Karta PrOgram . 180
23.1. Konfiguracia programu robota ... 183
23.2. Panel s nastrojmi pre programovy Strom ... 185
23.2.1. Nastavenie Premenne] ... ... 185
23.2.2. Kanta Prikazov ... 188
23.23. KartaGrafika ... 191
2324 . KartaPremenné ... ... 193

23.3. EditOr VYrazov ... 194
23.4. Spustenie programu od vybratého uzla programu ... 195
23.5. Pouzitie bodu preruSenia v programe ... 197
23.6. Jeden krok v programe ... 199
23.7. ZaKladné uzly programu ... 200
2370 PONYD Lo 200
23.7.2. Tratove body ... 205
23,7 3 I 233
23.7.4.CaKat ... 235
23.7.5. Nastavit ... 240
23.7.6.Samostatn@ OKNO ..................... 243
23.7.7. ZasStavil . 246
23.7.8. POZNAMKA ... ... .. 247
23.7.9. AIESAN .. 248

UR10e

Navod na pouzivanie



UNIVERSAL ROBOTS

23.7.10. Nastavit zatazenie ... 249

23.8. ROZSIren€ uzly programiu ... 250
23.8.1.SIUCKA ... 250
23.8.2. POAPrOgram . 251
23.8.3. Priradenie . ... 253
2384, AK 253
23,85, SR Dt 255
23.8.6.Udalost ... 256
23.8.7. VIAKNO ... 256
23.8.8. PrepnULIE ... 257
23.8.9. CASOVACE ... .. 259
23.8.10. DOMOV ..o 259

23.9. SabIONY . 262
23,00 Hladat . 262
23.9.2.801a 266
23.9.3.Paletizacia ... 270
23.9.4. Sledovanie dopravniKa ... 278
23.9.5. SKrutkovanie ... 280
23.10.URCAD oo 283
24.Zalozka In8talacia ... . 295
24 1. Konfiguracia TCP ... 295
2411, UCenie polohy TCP ... . 297
24.2.7ataZeNI€ ... 299
24 3. MONTAZ ... 302
24 .4 Nastavenie VIV 303
24.5. Premennéindtalacie ... 306
24 B, SPUS BN . 310
24,7 O NS O A ..o 311
24.7.1. Analégove vstupy - Rozhranie komunikacie nastroja ...................................... 312
24.7.2. Rezim digitdlneho VYSTUPU ... ... 313

24 8. HIadKy PreChOd ... ... 313
24.9. DOMOV .o 314
24.10. Nastavenie sledovaniadopravnika ...................... 315
24 .11. Nastavenie skrutkovania ... 316
24.12. BEZPEENOSY ... o 320
2413 FUNKCI® ... 320

Navod na pouzivanie UR10e

Copyright © 2009-2024 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2024 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

UNIVERSAL ROBOTS

24.13.1.0prava funKCil ... 328

2414, ZDEINICA ... 330
24.14.1. Nastavenie V/V klienta protokolu MODBUS ............................................... 330

2414.2. EtherNet/IP 334

2414 3. PROFINET .. 335

2414 4. PROFISAfe ... . 335

25, Karta PoONYD .. 343
25.1. Obrazovka UPravy POZICIE ... ... 346

26. Karta VIV 348
26.1. MODBUS . 350
27.KartaDennik ... 351
28. Spravca programu a insdtalacie ... . 354
28.1. SPravea SUDOIOV ... 358

29. Ponuka Hamburger ... . 360
20.1.INfOrMACIE ... .. 360
29.1.1. PomocniK ... 361

29.2. NaSLAVENI® ... 363
2021 Preferencie ... 363
29.2.2.HESIO ... 364

20,2, 3. Y S M 368

29.2.4. ZabezZpeCeNie .. .. o 376

29. 3. VYPNUL robO0ta ... 382

30. SIOVNIK POJMOV ..o 383
BOT INACX Lo 384

UR10e Navod na pouzivanie



R
1. Uvod UNIVERSAL ROBOTS

1. Uvod

Blahozelame vam k zakupeniu nového robota e-Series od spolo¢nosti Universal Robots.

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

Vd'aka naSmu patentovanému programovaciemu rozhraniu PolyScope je jednoduché
naprogramovat robota na pohybovanie nastrojom po poZzadovane;j trajektorii.

Wrist 1 joint

Wrist 2 joint

/ Wrist 3 joint
/

°f Tool flange
oo Tange

/

—

> 1

.";
Base joint/

Shoulder joint/ /
/
/

/
Elbow joint /
2.1: Kiby, podstava a priruba néstroja ramena robota.

So Siestimi kibmi a velkou flexibilitou st ramena kooperujticeho robot e-Series od spolo&nosti
Universal Robots vytvorené tak, aby imitovali pohybovy rozsah fudskych ruk. Vdaka naSmu
patentovanému programovaciemu rozhraniu PolyScope je jednoduché naprogramovat robota na
pohybovanie nastrojom a komunikovanie s inymi strojmi pomocou elektrickych signalov. Obrazok
2.1: Kiby, podstava a priruba nastroja ramena robota. above znazorfiuju hlavné komponenty
ramena robota a mézu byt pouzité ako referencia v celej prirucke.

1.1. Co obsahuju balenia

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

Navod na pouzivanie 14 UR10e
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* riadiacu skrinku s prenosnym terminalom,

* montaznu konzolu na riadiacu skrinku,

* montaznu konzolu na prenosny terminal,

* kPU¢ na otvorenie riadiacej skrinky,

* Kabel na pripojenie ramena robota a ovladacej skrinky (pozri moznosti v technickych
Specifikaciach)

* Sietovy kabel alebo napajaci kabel kompatibilny s vasimi regionmi

* tento navod.

1.2. Délezité bezpeCnostné upozornenie

Robot je Ciastoéne dokonéené strojové zariadenie (pozri Certifikacie) a ako také sa vyzaduje
posudenie rizika pre kazdu inStalaciu robota. Musite dodrziavat vSetky bezpecnostné pokyny v
kapitole Bezpecnost.

1.3. Ako ¢itat tuto prirucku

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

Navod na instalaciu hardvéru
Mechanicka a elektricka inStalacia robota.

Priru¢ka PolyScope
Programovanie robota.

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

1.4. Kde je mozné ngjst d'alSie informacie

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

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

* priru¢ku k skriptom pre pokrocilych pouzivatefov.

1.4.1. UR+

Web UR+ (www.universal-robots.com/plus/) je online predvadzacia miestnost so Spi¢kovymi
produktmi na prispésobenie pouzitia robota UR. VSetko, ¢o potrebujete, je na jednom mieste: od
koncovych efektorov a prisluSenstva po vizualne kamery a softvér. VSetky produkty sa testovali a
maju povolené zabudovanie do robotov UR, ¢o zaistuje ich jednoduché nastavenie, spofahliva

UR10e 15 Navod na pouzivanie


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

1. Uvod UNIVERSAL ROBOTS

mate aj prostrednictvom nasSej novej softvérovej platformy (plus.universal-robots.com), ktora vam
umozni navrhovat pouzivatel'sky privetivejSie produkty pre roboty UR.

1.4.2. myUR

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

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

1.4.3. Féra UR

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

Navod na pouzivanie 16 UR10e

Copyright © 2009-2024 od Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.


https://plus.universal-robots.com/
http://myur.universal-robots.com/
https://forum.universal-robots.com/

1. Uvod

UNIVERSAL ROBOTS

I

"guapeIyAA ereid AIogA "S/V SI0GOY [BSISAIUN PO $202-6002 © 1BLAdoD

Navod na pouzivanie

17

UR10e



2. Cast | Navod na in&talaciu hardvéru
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UNIVERSAL ROBOTS

2. Cast |
Navod na instalaciu hardveru
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UNIVERSAL ROBOTS 3. Bezpetnost

3. Bezpec€nost
3.1. Uvod

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

Prvé odseky v tejto kapitole st véeobecné. Dalsie odseky obsahuiju $pecifické technické udaje,
ktoré suvisia so zapinanim nastavenia a programovanim robota. Kapitola 4. Bezpecnostné funkcie a
rozhrania na strane 30 opisuje a definuje funkcie suvisiace s bezpecnostou, ktoré su obzvlast
dolezité pre kolaborativne aplikacie.

Zvlast dolezité su pokyny a usmernenia uvedené v kapitole 4. Bezpecnostné funkcie a rozhrania na
strane 30, ako aj v €asti 3. Bezpecnost above.

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

Zvlastnu pozornost je nutné venovat textu tykajluceho sa vystraznych symbolov.

UPOZORNENIE

Spolo¢nost Universal Robots odmieta zodpovednost, ak robota (riadiacu skrinku
ramena a/alebo riadiaci panel) poSkodite, pozmenite alebo inak upravite.

Spolo¢nost Universal Robots nezodpovedna za ziadne Skody spésobené robotu
alebo inym zariadeniam v désledku chyby programovania alebo poruchy robota.

3.2. Platnost a zodpovednost

Informacie v tomto navode nezahfiiaju postup, ako navrhnut, instalovat a riadit kompletnu
prevadzku robota, ani nepokryvaju vSetky periférne zariadenia, ktoré mézu mat vplyv na
bezpecénost kompletného systému. Kompletny systém sa musi navrhnuf a instalovat podfa
bezpecnostnych poziadaviek uvedenych v normach a predpisoch krajiny, v ktorej sa robot
inStaluje.
Integréatori robotov Universal Robots e-Series su zodpovedni za dodrziavanie prislusnych
bezpecnostnych zakonov a predpisov prislusnej krajiny a za vylucenie vSetkych
vyznamnych nebezpecenstiev v ramci kompletnej prevadzky robota. Toto okrem iného
zahfna:

* Vykonanie hodnotenia rizika pre kompletny roboticky systém

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

* Nastavenie prislusnych bezpe¢nostnych nastaveni v softvéri

UR10e 19 Navod na pouzivanie
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* zabezpecenie toho, aby pouzivatel nemohol upravovat Ziadne bezpeénostné
opatrenia;

* kontrolu, Zze cely systém robota je navrhnuty a nainstalovany spravne;
* urCenie navodu na pouzitie;

* oznacenie inStalacie robota prisluSnymi znackami a kontaktnymi informaciami
integratora;

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

3.3. Obmedzenie zodpovednosti

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

3.4. Typy bezpecCnostnych sprav

Bezpecnostné spravy a vyhlasenia sa pouzivaju v tejto priruCke na zdéraznenie ddlezitych
informacii. Precitajte si vSetky spravy a vyhlasenia, aby ste pomohli zaistit bezpeénost a zabranili
zraneniu personalu a poSkodeniu produktu.

Typy bezpec&nostnych sprav su definované nizSie.

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

VAROVANIE: ELEKTRINA

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

fi VAROVANIE: HORUCI POVRCH
Oznacuje nebezpecny horuci povrch, kde méze ddjst k zraneniu v désledku

kontaktu a bezdotykovej blizkosti.

>

Navod na pouzivanie 20 UR10e
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POZOR

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

UZEMNENIE

Oznacuje uzemnenie.

OCHRANNY PODKLAD

Oznacuje ochranné uzemnenie.

UPOZORNENIE

Oznacuije riziko poSkodenia zariadenia a/alebo uzitocné informacie, ktoré by sa mali
osobitne poznamenat.

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

3.5. VSeobecné vystrahy a upozornenia

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

UR10e
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VAROVANIE
Nedodrzanie véeobecnych bezpecnostnych postupov uvedenych nizSie méze mat
za nasledok zranenie.

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

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

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

Overte, Ci su parametre bezpecnostnej konfiguracie robota nastavené tak,
aby chranili personadl vratane tych , ktori m6zu byt v dosahu aplikacie robota.
Ak je robot posSkodeny, nepouzivajte ho.

Ked pracujete s robotom, nenoste volné oble€enie ani Sperky. Zviazte si dlhé
vlasy.

Za vnutorny kryt riadiacej skrinky nestrkajte ziadne prsty.

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

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

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

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

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

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

Mo6zu byt potrebné ochranné rukavice a/alebo ochranné okuliare.
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VAROVANIE: HORUCI POVRCH
Dlhodoby kontakt s teplom generovanym ramenom robota a riadiacou skrinkou

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

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

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

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

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

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

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

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

* Otestujte vSetky funkcie a program robota samostatne.

UPOZORNENIE
Velmi silné magnetické polia mézu poskodit robot.

* Nevystavujte robot trvalym magnetickym poliam.

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

sulade so Specifikaciami a upozorneniami ktoré sa nachadzaju v 5. Mechanické
rozhranie na strane 38 av 6. Elektrické rozhranie na strane 45.

3.6. UrCené pouzitie
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PRECITAJTE SI V NAVODE
Nepouzivanie ramena robota v sulade so zamySlanym pouzitim méze
viest k nebezpeénym situaciam.

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

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

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

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

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

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

* Akékolvek pouzitie na nebezpecnych miestach alebo vo
vybusnom prostredi.

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

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

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

SPOLOCNOST UNIVERSAL ROBOTS VYSLOVNE VYLUCUJE
AKUKOLVEK VYSLOVNU ALEBO ODVODENU ZARUKU NA
VHODNOST NA AKYKOLVEK NEVHODNY UCEL.
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VAROVANIE
Nikdy neupravuijte robota. Uprava méze spdsobit nepredvidané

nebezpecenstvo. VSetky povolené opatovné montaze sa musia vykonavat
podfa najnovsich verzii vdetkych prisluSnych servisnych priruciek.

VAROVANIE

Nezohladnenie dodato¢nych rizik dlhSieho dosahu, vyssieho uzitoCného
zatazenia a vacSich prevadzkovych momentov a rychlosti spojenych s
vacsim robotom, mbéze mat za nasledok zranenie alebo smrt.

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

3.7. Hodnotenie rizika

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

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

* ucenie robota pocas nastavenia a pripravy jeho instalacie;
* rieSenie problémov a udrzbu;

* normalnu prevadzku instalacie robota.

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

Identifikacia spravnych nastaveni konfiguracie bezpecnosti je obzvlast délezitou sucastou
priprav pre kolaborativne pouzitia robota. Podrobné informacie najdete v kapitole a ¢ast .

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

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

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

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

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

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

ﬁ VAROVANIE
Nevykonanie kolaborativneho posudenia rizika Ziadosti méze zvysit

nebezpecenstvo.

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

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

* moznost zabranenia jednotlivym potencialnym koliziam.

Ak je robot nainStalovany v nekolaborativnej robotickej aplikacii, kde rizika nemozno
primerane odstranit alebo rizika nemozno dostato¢ne znizit pouzitim zabudovanych funkcii
sUvisiacich s bezpe¢nostou (napr. pri pouziti nebezpecného nastroja/koncového efektora),
potom musi posudenie rizika vykonané integratorom dospiet k zaveru, Ze su potrebné
dalSie ochranné opatrenia (napr. aktivaéné zariadenie na ochranu obsluhy pocCas
nastavenia a programovania).

Spolo¢nost Universal Robots povazuje potencialne vyznamné nebezpecenstva uvedené
nizSie za nebezpecenstva, ktoré musi integrator preskimat. V pripade konkrétnej
intalacie robota mézu existovat aj dalSie vyznamné rizika.
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8.

Prepichnutie pokozky ostrymi hranami a hrotmi na nastroji’koncovom efektore alebo
na konektore nastroja/koncového efektora.

Prepichnutie pokozky ostrymi hranami a hrotmi na prekazkach v blizkosti drahy
robota.

Pomliazdeniny spdsobené kontaktom s robotom.

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

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

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

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

Chyby spbsobené neopravnenymi zmenami parametrov konfiguracie bezpecnosti.

Informacie o ¢asoch zastavenia a brzdnych drahach najdete v kapitole a v prilohe .

3.8. Hodnotenie pred pouzitim

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

Otestovat, ¢i tlacidla nudzového zastavenia a vstup zastavia chod robota a aktivuju
brzdy.

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

Vyskusat obrazovku inicializacie, aby sme otestovali, ¢i znizeny rezim dokaze
prepnut bezpeénostny rezim na znizeny rezim.

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

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

Otestovat, €i s vystupy nudzového zastavenia systému skuto¢ne schopné uviest
cely systém do bezpecného stavu.
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* Otestovat, ¢i dokaze systém pripojeny k vystupom Pohyb robota, Nezastavenie
robota, Znizeny rezim alebo Nie znizeny rezim skuto¢ne rozpoznat zmeny vo
vystupoch

3.9. Nudzoveé zastavenie

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

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

Po aktivacii nudzového zastavenia sa tlacidlo v tomto nastaveni zaisti. Preto sa pri kazdej
aktivacii nudzového zastavenia musi ruéne resetovat na tlacidle, ktorym bolo zastavenie
spustené.

Pred resetovanim tlacidla nidzového zastavenia musite vizualne identifikovat a posudit
dovod, pre€o doslo k prvej aktivacii. Vyzaduje sa vizualne posudenie vSetkych zariadeni v
aplikacii. Po vyrieSeni problému resetujte tlacidlo nudzoveho zastavenia.

Na resetovanie tladidla nudzového zastavenia

1. Drzte tlacidlo a ota€ajte v smere hodinovych ruciCiek, kym sa zapadka neuvolni.
Mali by ste citit, ked je zapadka odpojena, ¢o znamena, ze tlacidlo je resetované.

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

3.10. Pohyb bez pohonu

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

Ak chcete vykonat nutené spatné riadenie, musite zatlacit alebo potiahnut rameno robota,
aby ste mohli pohybovat kibom. Kazda kibova brzda ma treciu spojku, ktora umoziuje
pohyb pri vysokom nutenom krutiacom momente.
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Vykonavanie ndtenej spatnej jazdy si vyzaduje vysoku silu a nemdze ju vykonavat len
jedna osoba. V upinacich situaciach sa vyzaduje, aby nutené spatné riadenie vykonavali
dvaja alebo viaceri fudia. V niektorych situaciach su na demontaz ramena robota potrebné
dve alebo viac oséb.

Informacie o demontazi robota najdete v servisnej prirucke.

VAROVANIE: ELEKTRINA
Nebezpecenstvo a rizika spojené s elektrickym pridom v dosledku

zlomenia alebo rozpadu ramena nepodopretého robota mozu sposobit
zranenie alebo smrt.

* Pred demontazou odpojte napajanie a podoprite rameno robota.

UPOZORNENIE

Ruc¢né premiestnovanie ramena robota je ur€ené len na naliehavé
nudzové a servisné ucely. Zbytocné premiestiiovanie ramena robota méze
viest k poSkodeniu majetku.

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

* Nehybte kibom viac, ako je potrebné.

UR10e 29 Navod na pouzivanie



4. Bezpecnostné funkcie a rozhrania UNIVERSAL ROBOTS

4. Bezpecnostné funkcie a rozhrania

4.1. Uvod

Roboty znacky Universal Robots e-Series su vybavené r6znymi zabudovanymi bezpe¢nostnymi
funkciami, ako aj bezpecnostnymi V/V a digitalnymi a analégovymi ovladacimi signalmi do alebo z
elektrického rozhrania na ucely pripojenia k inym strojom a d'als§im ochrannym zariadeniam. Kazda
bezpecCnostna funkcia a vstup/vystup je skonstruovana podfa EN ISO13849-1 (pozri

kapitolu 10. Osvedcenia na strane 73 pre certifikacie) s vykonnostnou uroviou d (PLd) s pouzitim
architektury kategorie 3.

Informacie o konfiguracii bezpe¢nostnych funkcii a o vstupoch a vystupoch v pouzivatelskom
rozhrani najdete v kapitole v Casti . Opis pripojenia bezpecnostnych zariadeni k V/V najdete v
kapitole 6. Elektrické rozhranie na strane 45.

VAROVANIE

Pouzitie parametrov bezpecCnostnej konfiguracie, ktoré sa liSia od parametrov
ur¢enych ako potrebné na znizenie rizika, méze mat za nasledok nebezpecenstva,
ktoré nie su primerane odstranené, alebo rizika, ktoré nie su dostatoCne znizené.

* Uistite sa, ze nastroje a chapadla su spravne pripojené, aby sa zabranilo
nebezpecCenstvu v désledku preruSenia napdjania.

VAROVANIE: ELEKTRINA
Chyby programatora a/alebo kablov mézu spdsobit zmenu napéatiaz 12V na 24V,

¢o moze viest k poSkodeniu zariadenia poziarom.

* Skontrolujte pouzivanie 12 V a postupujte opatrne.

UPOZORNENIE
* Pri pouziti a konfigurovani bezpec¢nostnych funkcii a rozhrani je nutné dodrzat

postupy hodnotenia rizika pre kazdé pouzitie robota. (pozri kapitolu ¢ast)

* Cas zastavenia by sa mal zohladnit ako stéast hodnotenia rizika danej
aplikacie.

* Ak robot odhali chybu v bezpe¢nostnom systéme alebo jeho porusenie (napr.

jeden z drétov obvodu nudzového zastavenia je roztrhnuty alebo déjde k
prekroCeniu bezpecnostného limitu), spusti sa zastavenie kategorie 0.
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UPOZORNENIE

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

4.2. Kategorie zastavenia

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

Kategoéria

zastavok el

0 Zastavte robota okamzitym odstranenim napajania.

Zastavte robota riadenym a kontrolovanym spésobom. Po zastaveni
robota sa odstrani napgjanie.

*Zastavte robota s vykonom dostupnym pre pohony pri zachovani
trajektorie. Po zastaveni robota sa udrziava vykon pohonu.

1

2

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

4.3. Konfigurovatelné bezpecnostné funkcie

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

Bezpecnostna

funkcia HORE

Limit spoloCne;j . . s . ;
P J Nastavuje horné a dolné limity pre povolené polohy kibov.
polohy
Limit spoloCne;j . , o . .
. p_ J Nastavuje hornu hranicu rychlosti spoja.
rychlosti
. , Definuje roviny v priestore, ktoré obmedzuju polohu robota.
Bezpecnostné . . . . e .
. , Bezpecnostné roviny obmedzuju bud samotny nastroj/koncovy
lietadla . . ,
efektor alebo nastroj/koncovy efektor a laket.
Orientacia L g e
o Definuje pripustné limity orientacie nastroja.
nastroja
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Bezpeénostna

funkcia ez

. Limituje maximalnu rychlost robota. Rychlost je obmedzena na lakti,
Obmedzenie , . ) < .
. . na prirube nastroja’koncového efektora a v strede uzivatefom
rychlosti . . . . .
definovanych pol6h nastroja’/koncového efektora.
Limituje maximalnu silu vyvijanu nastrojom robota/koncovym
Limit sil efektorom a laktom v upinacich situaciach. Sila je obmedzena na
y nastroj/koncovy efektor, laktovu prirubu a stred uzivatefom
definovanych poléh nastroja/koncového efektora.
Limit hybnosti Limity maximalnej hybnosti robota.
Limit vykonu Limituje mechanicku pracu vykonavanu robotom.
Casovy limit Limituje maximalny &as, ktory robot pouziva na zastavenie po
zastavenia spusteni zastavenia robota.
Limit oo . . , . . .
. . Limituje maximalnu vzdialenost, ktoru robot prejde po spusteni
vzdialenosti .
. zastavenia robota.
zastavenia

Pri vykonavani hodnotenia rizik pouzitia je potrebné zohfadnit pohyb robota po inicializacii
zastavenia. V zaujme ufahcenia tohto procesu je mozné pouzit Limit éasu zastavenia a
Limit vzdialenosti zastavenia.

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

Funkénu bezpecénost mézeme zhrnut nasledovne:

Bezpecénostna funkcia Presnost Uroveri vykonu Kategoéria
Nudzové zastavenie - d 3
Ochranné zastavenie - d 3
Limit spolo¢nej polohy 5° d 3
Limit spolo¢nej rychlosti 1.15°/s d 3
Bezpecnostné lietadla 40 mm d 3
Orientacia nastroja 3° d 3
Obmedzenie rychlosti 50 mm/s d 3
Limit sily 25N d 3
Limit hybnosti 3 kgm/s d 3
Limit vykonu 10w d 3
Casovy limit zastavenia 50 ms d 3
Limit vzdialenosti zastavenia 40 mm d 3
Bezpecné byvanie 1.7° d 3
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POZOR
Neschopnost nakonfigurovat maximalnu povolenu rychlost moze viest k
nebezpecnym situaciam.

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

UPOZORNENIE
Existuju dve vynimky z funkcie obmedzenia sily, ktoré su dolezité pri

navrhovani aplikacie (obrazok ). Ked sa robot roztiahne, u¢inok kolenného
kibu méze vyslat velké sily v radialnom smere (vzdy smerom od zakladne)
pri nizkych rychlostiach. Podobne, ked je nastroj/koncovy efektor v
blizkosti zakladne a hybe sa okolo nej, rameno s kratkym pakovym
mechanizmom moéze vyvolat velké sily pri pomalej rychlosti.
Nebezpecenstvu zovretia je mozné sa vyhnut odstranenim prekazok v
tychto oblastiach, inym umiestnenim robota alebo pouzitim kombinacie
bezpe&nostnych rovin a limitov kibov pre odstranenie nebezpeéenstva
tym, ze zabranite pohybu robota do tychto ¢asti pracovnej oblasti.

V désledku fyzikalnych viastnosti ramena robota si niektoré priestory pracovnej oblasti
vyZaduju pozornost z hladiska nebezpecenstva zovretia. Jedna oblast (vlavo) je definovana pre
radiglne pohyby, ked je kib zapéstia 1 najmenej 1300 mm od zékladne robota. Druhé oblast
(vpravo) je do 300 mm od zakladne robota, ked' sa pohybuje dotykovo.

Robot ma tiez nasledujuce bezpecnostné vstupy:
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Bezpecnostny

vstup Popis
Tlacidlo Vykonava kategériu zastavenia 1 (IEC 60204-1), ktora informuje ostatné stroje
nudzového pomocou vystupu System Emergency Stop , ak je tento vystup definovany. Vo
zastavenia v8etkom, €o je pripojené k vystupu, sa spusti zastavenie.
Nudzové Vykonava zastavenie kategorie 1 (IEC 60204-1) prostrednictvom vstupu
zastavenie ovladacej skrinky, informuje ostatné stroje pomocou vystupu System
robota Emergency Stop , ak je tento vystup definovany.
[z\l:sc'ltz?/:iie Vykonava kategoriu zastavenia 1 (IEC 60204-1) iba na robote, vo vSetkych
) rezimoch a ma prednost pred v§etkymi ostatnymi prikazmi.
systému
Vykonava kategoriu zastavenia 2 (IEC 60204-1) vo vSetkych rezimoch, s
Ochranné vynimkou pouzitia 3-polohového povolujuceho zariadenia a voli¢a rezimov -
zastavenie potom, ked je v manualnom rezime, ochranné zastavenie méze byt nastavené
len na fucntion v automatickom rezime.
Zastavenie
ochranného Vykonava kategoriu zastavenia 2 (IEC 60204-1) IBA v automatickom rezime.
mechanizmu Auto Mode Safeguard Stop je mozné zvolit len vtedy, ked je nakonfigurované a
automatického | nainstalované trojpolohové povolujuce zariadenie.
rezimu

Resetovanie
ochrannej
zaruky

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

Znizeny rezim

Prepne bezpecnostny systém na pouzitie limitov ZniZeny reZim .

Trojpolohové
povolujuce
zariadenie

Spusti kategoriu zastavenia 2 (IEC 60204-1), ked je aktivaCné zariadenie uplne
stlacené alebo uplne uvofnené iba v manualnom rezime. Trojpolohové
povolenie zastavenia zariadenia sa spusti, ked' sa vstup znizi. Nie je
ovplyvneny ochrannym resetom.

Vofny chod na

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

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

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

Pre prepojenie s inymi strojmi je robot vybaveny nasledujucimi bezpe¢nostnymi vystupmi:

B " >
fazpecnostny Popis
vystup
Nudzove. Aj ked je tento signal logicky nizky, vstup Nudzové zastavenie robota je logicky
zastavenie ; . . . ) .
, nizky alebo je stlacené tlaCidlo Nudzové zastavenie.
systéemu
Pohyb robota Qj1krzc(jj /Jse tento signal logicky vysoky, Ziadny klb robota sa nepohybuje viac ako
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Bezpecnostny

. Popis
vystup P
Robot sa Logika vysoka, ked je robot zastaveny alebo v procese zastavenia z dévodu
. nudzového zastavenia alebo bezpecnostného zastavenia. V opaénom pripade
nezastavuje . .
bude logicky nizka.
. Logika nizkej urovne existuje, ked je bezpecnostny systém v znizenej
Znizena L
konfiguracii.
Logi P o X " ; . Y
Neznisend ogl!(a n[zl'(.ej urovne existuje, ked bezpecnostny systém nie je v znizenej
konfiguracii.
B .
b;Vzapric;ne Logicky vysoko, ked je robot v nakonfigurovanej bezpe¢nej domacej polohe.

Vsetky bezpeénostné vstupy/vystupy su dvojkanalové, ¢o znamena, ze su bezpecné, ked su nizke

(napr. Nudzové zastavenie je aktivne, ked su signaly nizke).

4.4. Bezpecnostna funkcia

Bezpecnostny systém pdsobi tak, ze monitoruje, i je prekro¢ena niektora z
bezpecnostnych hranic alebo Ci je spustené nudzové zastavenie alebo bezpeCnostné

zastavenie.
Reakcie bezpeénostného systému su:

Spustac Reakcia

Nudzové zastavenie

Kategorie zastavky 1

Zabrana zastavenia

Kategorie zastavky 2

3PE Stop (ak je pripojené 3-polohové povolovacie zariadenie)

Kategorie zastavky 2

Porusenie limitu

Kategorie zastavky 0

Detekcia poruchy

Kategorie zastavky 0

UPOZORNENIE

Ak bezpecnostny systém zisti akukolvek poruchu alebo porusenie, vietky
bezpecnostné vystupy sa nastavia na nizku hodnotu.

4.5. Subory bezpecnostnych parametrov

Normalne a znizené

Bezpecnostny systém ma nasledujucu sadu konfigurovatefnych bezpecnostnych

parametrov:
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* Normalne
* Znizené

Mozete nastavit bezpe€nostné limity pre kazdu sadu bezpecnostnych parametrov, vytvorit
odlisné konfiguracie pre normalne alebo vysSie nastavenia a znizit ich. Znizena
konfiguracia je aktivna, ked je nastroj/koncovy efektor umiestneny na znizenej strane
spustacej znizenej rovinyalebo ked je znizena konfiguracia externe spustena
bezpecnostnym vstupom.

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

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

* Prepnutie zo znizenej konfiguracie na normalnu

* Prepnutie z normalnej konfiguracie na znizenu

Rameno robota sa prispdsobi nhovym bezpecnostnym limitom v ramci 500 ms.

4.6. Rezimy

Rezim obnovy

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

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

Bezpec€nostné limity rezimu obnovy su:

Bezpecénostna funkcia Limit

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

Bezpecnostny systém vyda signal Stop kategérie 0, ak sa objavi poruSenie tychto limitov.
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VAROVANIE
Nedodrziavanie opatrnosti pri pohybe ramena robota pri zotavovani méze
viest k nebezpeénym situaciam.
* Pri spatnom pohybe ramenom robota v ramci limitov postupujte
opatrne, pretoze limity pre polohy kibov, bezpe&nostné roviny a
orientaciu nastroja’/koncoveého efektora su pri zotavovani vypnuté.
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5. Mechanické rozhranie

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

5.1. Pracovny a prevadzkovy priestor

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

UPOZORNENIE
Nedodrziavanie pracovného a prevadzkového priestoru robota méze mat za

nasledok posSkodenie majetku.

* Pri vybere prevadzkoveého priestoru pre robota zohfadnite nasledujuce
informacie.

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

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

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

Valcovy objem sa nachadza priamo nad aj priamo pod zakladrnou robota. Robot presahuje 1300 mm
od zakladného kibu.

Predna strana Sikmo
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5.2. Montazne pokyny

VAROVANIE
Nestabilna montaz méze spdsobit nehody.

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

POZOR
Montaz a prevadzka robota v prostredi s vy§Sim stupfiom krytia, ako je odporuacané,
moze viest k zraneniu.

* Montaz robota vykonaijte v prostredi vhodnom z hfadiska klasifikacie IP.
Robot nesmie byt prevadzkovany v prostrediach, v ktorych dochadza k
prekro€eniu hodnét klasifikacie IP robota (IP54), Prenosného terminalu (IP54)
a Riadiacej skrinky (IP44)

Namontované so Styrmi skrutkami s pevnostou 8,8, 8,5 mm a Styrmi

Rameno robota (Zaklad) montaznymi otvormi M8 na zakladni.

Pouziva Styri zavitové otvory M6 na pripevnenie nastroja k robotu.
Nastroj (priruba nastroja) | Skrutky M6 musia byt utiahnuté 8 Nm, pevnostna trieda 8.8. Na
presné polohovanie nastroja pouzite kolik v otvore 6.

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

Prenosny terminal sa m6ze zavesit na stenu alebo na riadiacu
skrinku. Overte, Ci kabel nepredstavuje riziko vypnutia napajania. Na
montaz riadiacej skrinky a prenosného terminalu mozete kupit
Specialne konzoly.

Prenosny terminal
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5.3. Zabezpecenie ramena robota

Surface on which the robot is fitted

7] 0.05)

2X 5 +1

N 4x D 8.4

Cy

\
IA
@170

10

/

8 FG8 +0.008 T 8.5 min.

8 FG8 0.006 x 13 T 8.5 min.

Rozmery a vzor otvoru pre montaz robota.

VAROVANIE
Neocakavané spustenie a/alebo pohyb méze viest k poraneniu

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

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

3. Pockajte 30 sekund, kym sa robot zbavi akejkolvek nahromadenej energie.
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Zabezpec€enie ramena robota

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

Ak je robot namontovany na linearnej ose alebo pohyblivej platforme, potom je zrychlenie
pohyblivej montaznej zakladne vefmi nizke. Vysoké zrychlenie by mohlo spésobit, Zze robot
vykona bezpecCnostné zastavenie.

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

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

5.4. Zabezpecenie nastroja

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

Lumberg RKMW 8-354 connector

35,65

6,50

® 6 H7 ¥ 6,20 0,20

4x D57 8
Mé-6H T 8
A
6,20
48,75
» 31,50 H7
SECTION A-A
®50 0,1
@63 h8
$90 0,1

2.3: Rozmery a vzor otvorov priruby nastroja. VSetky miery su v mm.

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

UR10e 41 Navod na pouzivanie



5. Mechanické rozhranie UNIVERSAL ROBOTS

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

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

VAROVANIE
Nespravne utiahnutie skrutiek moze viest k nebezpecnym situaciam.

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

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

5.5. Volny priestor riadiacej skrinky

Pradenie horticeho vzduchu v riadiacej skrinke méze spdsobit poruchu zariadenia.

Ovladacia skrinka vyzaduje minimalny volny priestor 50 mm na kazdej strane pre dostato¢né
prudenie chladného vzduchu. The recommended Control Box clearance is 200 mm.

VAROVANIE
Mokry ovlada¢ méze spOsobit smrtefné zranenie.

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

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

5.6. Maximalne zatazenie

Menovité uzito¢né zatazenie ramena robota zavisi od posunu taziska uzito¢ného zatazenia, pozri
obrazok 5. Mechanické rozhranie na strane 38

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

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

Kapacitu uzito¢ného zatazenia robota mézete overit skontrolovanim stitku na ramene robota, ako je
znazornené nizsie.
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UNIVERSAL ROBOTS

Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark

EMERGENCY MOVEMENT:
FORCE JOINT ROTATION
BY PULLING OR PUSHING THE ROEOT ARM

MODEL UR10e

SERIAL NUMBER 20215212345

PRODUCTION DATE 11 Mar 2021 £7~HMH

WEIGHT 335"9”39"35 18-AB2EQ-01602 R-R-URK-UR10
EMCLOSURE TYPE P54

MAX. PAYLOAD 12,5ka f 27.5bs

| n ASSEMBLED IN DENMARK

.

3 O‘W
- T
MAX: REACH 1300 mm /51,2 inches ’ E
ROBOT TYPE Industrial AO @ Ro H S
FUNCTIOMNAL SAFETY PLd (ISO 13849-1) _—

T0141 rew. 0400

UPOZORNENIE

10 kg.

Uzito¢né zatazenie [kg]

* Robot m6ze mat znizenu schopnost zrychlenia, ak tazisko uzitoéného
zatazenia presahuje pracovny priestor 1300 mm s uzito¢nym zatazenim nad

* Robot mdze mat znizenu schopnost zrychlenia, ak je uzito¢né zatazenie
vadsie ako 10 kg vysunuté horizontalne smerom od laktového kibu.

* Robot méze pojat dihy posun tazZiska, ak je uzitocné zatazenie umiestnené
pod prirubou nastroja, ako je to ¢asto v pripade paletizacnych aplikacii.

UR10e
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[l UR10e
M UR10e 12.5kg

I I I I
200 400 600 800

Odsadenie taziska [mm]

Vztah medzi menovitym zataZenim a odchylkou gravitacného stredu.

5.6.1. Zotrvacnost uzitocného zatazenia

Robot sa méze pouzivat s uzitoénym zatazenim s vysokou zotrva¢nostou. Riadiaci softvér
automaticky upravuje zrychlenie, ak v PolyScope spravne zadate nasledujuce udaje (pozri:23.7.10.
Nastavit zatazenie na strane 249 ):

* Hmotnost uzito¢ného zatazenia
* Tazisko
* Zotrvacénost

Pomocou programu URSim mézete vyhodnotit zrychlenia a ¢asy cyklov pohybov robota s
konkrétnym uzitoénym zatazenim.
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6. Elektrické rozhranie
6.1. Uvod

Rameno robota a ovladacia skrinka obsahuju skupiny elektrickych rozhrani. Pre vaésinu typov V/V
su uvedené priklady. Termin V/V odkazuje na digitalne a analégové kontrolné signaly prichadzajuce
z alebo odchadzajuce do nizSie uvedenych skupin elektrickych rozhrani.

* Sietové pripojenie

* Pripojenie robota

* Vstupy a vystupy ovladaca
* 1/O nastroja

* Ethernet

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

6.2. Elektrické vystrahy a upozornenia

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

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

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

* Udrziavajte tieto dva nezavislé kanaly oddelené, aby jedna chyba neviedla k
strate bezpecnostnej funkcie.
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VAROVANIE: ELEKTRINA
Nedodrzanie ktoréhokolvek z nizSie uvedenych méze mat za nasledok vazne

zranenie alebo smrt v désledku elektrickych nebezpecenstiev.

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

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

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

POZOR

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

* Robot bol testovany v sulade s medzinarodnymi normami IEC na
elektromagnetickd kompatibilitu (EMC). Velmi vysoké urovne signalov alebo
nadmerna expozicia mozu natrvalo poskodit robot. Problémy EMC sa
zvyCajne vyskytuju pocas zvarania a su normalne ohlasené chybovymi
spravami v protokole. Spolo¢nost Universal Robots nie je zodpovedna za
akékolvek Skody spésobené problémami EMC.

* Kable V/V veduce z riadiacej skrinky do iného stroja €i tovarenského
zariadenia nesmu byt dlhSie ako 30 m, ak neboli vykonané doplriujice
skusky.

J_ UZEMNENIE

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

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

6.3. Vstupy a vystupy ovladaca

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

NizSie uvedeny obrazok zobrazuje usporiadanie skupin elektrickych rozhrani vo vnutri riadiacej
skrinky.

Safety Remote Power Configurable Inputs| [Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g [24av 12V|H| PWR/A| [24V|H|[24V|H| oV |H|{ OV |H| [24V|H|[24V|H| [0V (H|| 0V H| |£[AG N
;; EIO GND|H| |GND cio|m|[cia[m| [coo[m]||cos/m]| [pio|m|[Di4|m]| [poo|m|[pos|m]| | = [al0[m
& [24v ON |l 24V‘ 24V|H||24v|H| [OV |H|| OV (H| [24V|H|[24V|/H| |OV (H|| OV H !—5 AG |H
:E: Ell OFF|H| | OV Cl1|M|{CI5|H| |CO1l{H||CO5/H| |DI1|H||DI5(IH| |[DO1|/H|DO5 M <Al |m
g [24V 24V|H|[24v/H| |ov |H|| oV |H| [24V/H|[24V|H| |OV (H| 0oV |H| |£|AG |H
% SI0 TS alal>]> Cl2(H||Cl6(H| |CO2|H||CO6/H| |DI2|H||DI6|H| [DO2|H|[DO6/H ;:AOO ]
2 24V alale|a|d|S]||24v|H|[24v(H| | oV |H|| OV |H| [24V(H|[24V|H| |OV (H| oV |H| |S|AG |H
& s HEmmmm | c3m|c7|m| [cos|m|[co7{m| [D13|m]|[D17|m]| [po3[m|[po7[m| | £ [A01|m

Pre tieto typy vstupov mdzete pouzit horizontalny blok Digitalnych vstupov (DI8-DI11), znazorneny
nizSie, na kvadraturne kédovanie Sledovanie dopravnika (pozri 6.3.1. VSeobecné Specifikacie pre
vSetky digitalne V/V below).

Sl2lele(z|>
ala|e[e]|~|°
EEEEEN

Musi sa sledovat a dodrziavat vyznam nizSie uvedenych farebnych schém.

ZIta s ervenym textom UrCené bezpec€nostné signaly
ZIta s iernym textom Konfigurovatelné pre bezpeénost
Seda s ¢iernym textom Univerzalne digitalne V/V

Zelena s Ciernym textom Univerzalne analdgové V/V

V grafickomrafické uzivatelskom rozhrani mézete nastavit konfigurovatefné V/V ako bud V/V
suvisiace s bezpe¢nostou alebo V/V na véeobecné uéely (pozri éast Cast || Navod na PolyScope).

6.3.1. VSeobecné Specifikacie pre vsetky digitalne V/V

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

* Univerzalne V/V
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UPOZORNENIE

Slovo konfigurovatefny sa pouziva pre vstupy/vystupy nakonfigurované bud ako
V/V suvisiace s bezpecnostou, alebo ako normalne V/V. Toto su ZIté svorky s
ciernym textom.

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

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

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

Power ’_(
Power
PWR
oD A PWR|
24v [l GND/®
-~ 24V| B
\ AL
Tento priklad znazorfiuje predvolenu Tento priklad znazorfiuje predvolenu
konfiguraciu pomocou interného zdroja konfiguraciu s externym zdrojom napajania pre
napajania vacsi prud.

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

Parameter in. Max. Jednotka

Interny 24V zdroj napajania

[PWR - GND] Napéatie 23 24 25 Vv
[PWR - GND] Prud 0 - 2% A
PozZiadavky na externy 24V vstup

(24 V - 0 V] Napatie 20 24 29 Vv
[24 V - 0 V] Prud 0 - 6 A

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

Parameter in. . Jednotka
Digitalne vystupy
[COx/DOx] Prad* 0 - 1 A
[COx/DOx] Pokles napatia 0 - 0,5 \%
[COx/DOx] Unikovy prud 0 - 0,1 mA
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Svorky Parameter Min. Typ Max. Jednotka
[COx/DOx] Uginok - PNP - Typ
[COx/DOx] IEC61131-2 - 1A - Typ
Digitalne vstupy

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

*Na odporovu alebo indukénu zataz maximalne 1 H.

6.3.2. Bezpecnostné V/V

V tejto Casti su opisané vyhradené bezpecnostné vstupy (zlta svorka s ¢ervenym textom) a
konfigurovatefné V/V (ZIté svorky s Ciernym textom), ked’ su nakonfigurované ako bezpecnostné
V/V. Dodrziavajte spolo¢né Specifikacie pre vsetky digitalne V/V v €asti 6.3.1. VSeobecné
Specifikacie pre vSetky digitalne V/V na strane 47.

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

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

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

* Ochranné zastavenie pre ochranné zariadenia

Rozdiel vo funkciach je uvedeny nizSie.

Nudzové . .
. Ochranné zastavenie
zastavenie
Pohyb robota sa zastavil Ano Ano
Spustenie programu Pozastavenia Pozastavenia
Napajanie hnacich mechanizmov Vypnut Zapnut
, i Automatické alebo
Resetovat Manualne ,
manualne
, , o . , Kazdy cyklus az
Pravidelnost pouzivania Nepravidelné Y y .
nepravidelné
. . e ta Len uvolnenie :
Pozaduje opatovnu instalaciu Nie
brzdy
Kategoria zastavenia (IEC 60204-1) 1 2

Performance level of monitoring function

(1SO 13849-1) PLd PLd
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Konfigurovatelné V/V je mozné pouzit na nastavenie dal$ich funkcii bezpe¢nostnych V/V, napr.
vystupu nudzového zastavenia. Konfiguracia sady konfigurovatelnych V/V pre bezpeénostné
funkcie sa vykonava prostrednictvom grafického pouzivatefského rozhrania (pozri ¢ast cast Il
Navod k PolyScope).

é VAROVANIE
1. Nikdy nepripajajte bezpecnostné signaly k PLC, ktoré nie je bezpe€nostnym
PLC so spravnou urovnou bezpec€nosti. Nedodrzanie tejto vystrahy méze
spOsobit vazne poranenie alebo smrt, pretoze bude mozné obist funkcie
bezpecnostného zastavenia. Je ddlezité, aby sa bezpecnostné signaly
rozhrania udrziavali oddelené od beznych V/V signalov rozhrania.

2. VSetky V/V slvisiace s bezpe¢nostou su konStruované redundantne (dva
nezavislé kanaly). Udrziavaijte tieto dva kanaly oddelené, aby jedna chyba
neviedla k strate bezpecnostnej funkcie.

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

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

Signaly OSSD

VSetky nakonfigurované a stale bezpecnostné vstupy su filtrované, aby bolo mozné pouzit
bezpe¢nostné zariadenie s dizkami impulzov krat§imi ako 3 ms. Bezpe¢nostny vstup sa vzorkuje
kazdu milisekundu a stav vstupu sa urcuje podfa vstupného signalu, ktory sa objavi najcastejSie za
poslednych 7 milisekdnd. Impulzy OSSD na bezpecnostnych vystupoch su podrobne opisané v
Casti Casti Il Navod k PolyScope.

Predvolena konfiguracia bezpe&nosti

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

Safety
24V

EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
SI1

Emergency Stop

Safeguard Stop
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Pripojenie tlaCidiel nidzového zastavenia

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

= o
CICICICIEIEY S

Zdiefanie nidzového zastavenia s inymi strojmi

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

* Konfigurovatelna dvojica vstupov: externé nudzové zastavenie.

* Konfigurovatelna dvojica vstupov: nudzové zastavenie systému.

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

[/

Configurable JAputs/ Configurable Outputs : Configurable Inputs onflyurable Outputs

24v [Mf]240 M| [ov [m][ov [m : 24v [ [[2av [m] [y \a][ov [m
cio [ |[£14 [m]| [coo[m][cos[m A : B clo ci4 M| [coy|M|[co4|m
24v [mf|22v [m]| [ov o [m : 2¢v | [22v [m]| [ov\m]|[ov [m
cn [d|[cis [m] [co1[m\cos|m : cii//m|[cis [m] [cot[R][cos|m
24v M |[2av (M| [ov ov [m 24 || [24v [m]| [ov [m]|[ov [m
ci2[m|[cis [m]| [co2[m\dps|m fi2/m|[cis [m]| [coz[m][cos[m
24v (M| [24v [m] [ov [m]N\o\ [ P4 (m|[24v [m] [ov [m][ov [m
ci3 [m|[c7 [m] [cos[m|[0pN B\ A3 [m|[c7 [m] [cos[m][co7|jm

N

Ochranné zastavenie s automatickym obnovenim

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

VAROVANIE
Nepouzivajte tuto konfiguraciu, ak je mozné opatovne obnovit signal z vnatornej
strany bezpecnostného obvodu.
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Safety
24V
EIO

6. Elektrické rozhranie
24V
ElM

]
- G

Emergency Stop

Safeguard Stop

s

Eavld] [ ]w)

£
]

i
# # ]

=

AN

Tento priklad znazorfiuje dverovy spinac€ ako
zakladné bezpecnostné zariadenie, kde sa
robot zastavi pri otvoreni dveri.

ako bezpec€nostne zariadenie, pri ktorom je

priklad plati aj pre bezpecnostny laserovy
skener.

Tento priklad znazoznuje bezpecnostnu rohoz

vhodné automatické obnovenie ¢innosti. Tento

Ochranné zastavenie s tlacidlom obnovenia

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

[
I/ //

Safety E,’
_2av]m 24V lﬂl avid] [ov]m] N\, \ | |[-~===""
2 [E0 [m [cio(&|[cia [m] 24V
£ [2av |m 2ov [@lfavim| | (4 A | |7 ov
HENC ci cis |l

2av [l 24v [M|24v(m| O\ L1 | [ [=======
&lsi0 c2 (m|[ce|m
‘gm 24v |M|24vm \ /J [ Ld======"
3[si '{\ ci3 [m|[c7[m

Trojpolohové pomocné zariadenie

UPOZORNENIE

Bezpecnostny systém Universal Robots e-Series nepodporuje viac externych

trojpolohovych zariadeni.

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

sekunda.

Obrazok nizSie zobrazuje sp6sob pripojenia trojpolohového zapinacieho zariadenia. Viac informacii
o trojpolohovom povofovacom zariadeni najdete v €asti Trojpolohové pomocné zariadenie na strane

141.
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Conﬂlurabl Inputs
24V, 24v |H
Cloj| Becls (W
24v 1N | [24vY ®
cH |ECI5 [l
24v (H |2V
cl2 |H||{¢elm
24v |H |23V
ci3 |H|[C

(

3-Position Switch

Prepina¢ prevadzkového rezimu

Prepinac prevadzkového rezimu je zndzorneny na obrazku nizSie. Viac informacii o prevadzkovych
rezimoch najdete v Casti Operational mode na strane 139.

Operational mode Switch

Confiyurabl

24V)|H|[24v |
Cloj|Hj|ci4 W
24v||H||24v |
cijjHjjcs |1
24V|| B |24V |
cl2)| s |l
24v Nl |[24avY
CI3 | ECl7 N

|

6.3.3. Univerzalne digitalne V/V

Tato Cast popisuje univerzalne 24V V/V (Sedé svorky) a konfigurovatefné V/V (ZIté svorky s ¢iernym
textom), ked su konfigurované ako bezpecnostné V/V. Musia sa dodrziavat spolo¢né $pecifikacie v
Casti 6.3.1. VSeobecné Specifikacie pre vSetky digitadlne V/V na strane 47 .

Univerzalne V/V sa mézu pouzivat na pohon zariadeni, ako st pneumatické relé priamo alebo v
ramci komunikacie s inymi systémami PLC. VSetky digitalne vystupy je mozné po zastaveni
programu automaticky deaktivovat, pozri éast Cast || Navod k Polyscope. V tomto rezime je vystup
vzdy nizky, ked nie je spusteny program. Priklady su uvedené v nasledujucich podcastiach. V tychto
prikladoch su pouzité bezné digitalne vystupy, ale mézu sa tiez pouzivat akékolfvek
konfigurovatelné vystupy, ak nie su konfigurované na vykonavanie bezpecnostnej funkcie.

/7
Digital Outputs

ov ov LOAD

DOO| M | [pO4|
A

ov ov
DOl DO5|

oV oV
D02 DO6|

oV oV
DO3 DO7

N

]

Digital Inputs
2av|H|[2av]m
pio|M|[DI4
2av|m||2av|d
pi1|m||[pi5|
2av|H|[2av|m)
pi2|H||Di6|m
2av|H||2av|m
pi3(H|[p17|m

Y

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

Tento priklad ukazuje, ako je jednoduché
tlacidlo pripojené k digitalnemu vstupu.
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6.3.4. Komunikacia s inymi strojmi alebo PLC

Digitalne V/V sa mézu pouzivat na komunikaciu s inymi zariadeniami, ak sa vytvori spoloéné GND
(0 V) a ak stroj pouziva technoldgiu PNP, pozri nizSie.

Digital Inputs Digitaf Outputs / . Rigital Inputs Didjtal Outputs’

2av[m|[2av[m| [ov oV : 24 2av[m| [ov[M][ov

pio|m|[p1a|m| [poo/m|[poa A : B pio|ia|[pi14|m| [poo

2av|m|[2av[m]| [ov oV : 2av|m|[2av[m| [ov

RO : DIl

2av|m|[2aV]
L]
]
L]

DO4|
oV
DOS5|
oV
DO6|
ov
DO7|

DO1|
oV
D02
oV
DO3

DO5
oV
DO6|
oV
DO7

DI5
24V|
DI6
24V|
DI7

DO1|
oV
DO2|
ov
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6.3.5. Univerzalne analdégové V/V
Rozhranie analégovych V/V je zelena svorka. Je ju mozné pouzivat na nastavenie alebo meranie
napatia (0 - 10 V) alebo prudu (4 - 20 mA) z alebo do iného zariadenia.
Na dosiahnutie najvy$Sej presnosti sa odporucaju nasledujuce pokyny.
* Pouzite svorku AG, ktora sa nachadza €o najblizsie k V/V. Dvojica zdiela spolo¢ny rezim filtra.

* Pouzite rovnaké gnd (0 V) pre zariadenie a riadiacu skrinku. Analégové V/V nie je galvanicky
izolované od riadiacej skrinky.

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

* Pouzivajte zariadenie, ktoré pracuje v pruidovom rezime. Prudové signaly su menej citlivé na
rusenie.

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