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UNIVERSAL ROBOTS 1. Uvod
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1. Uvod

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 kloub(l z
extrudovaného hliniku.
Pomoci naSeho patentovaného programovaciho rozhrani PolyScopePolyScope Ize
robota snadno naprogramovat tak, aby pohyboval nastrojem v pozadované trajektorii.

Wrist 1 joint

Wrist 2 joint

Wrist 3 joint

/

0/ Tool flange
g/

/ \
/ /
Base, f:"
/

/ /
Base joint/ /

Shoulder joint/ /
/
/

Elbow joim‘//
1.1: Klouby, zakladna a pfiruba nastroje ramene robota.

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

UR3e 12 Uzivatelska prirucka



1. Uvod UNIVERSAL ROBOTS

Co je obsahem Zasilka robota se dodava ve dvou balenich. Jedno obsahuje rameno robota, druhé
baleni obsahuje nasledujici:

* Ovladaci jednotku s ruénim ovladacim panelem
* Montazni drzak pro ovladaci jednotku

* Montézni drz4k pro ru¢ni ovladaci panel

* KIi¢ k otevfeni ovladaci jednotky

* Kabel pro pfipojeni ramene robota a ovladaci jednotky (viz moznosti v 15
Technické specifikace na strané 98)

* Sitovy kabel nebo napajeci kabel kompatibilni s vasim regionem

* Tento navod

Dilezité Robot je €aste€né dokon&ené strojni zafizeni (viz Prohlaseni v souladu se
bezpeénostni smérnicemi EU na strané 79) a jako takové je vyzadovano posouzeni rizika pro kazdou
upozornéni instalaci robota. Musite dodrzovat vSechny bezpecnostni pokyny v kapitole 2

Bezpecnost na strané 16.

Jak ¢ist tuto Tato priruCka obsahuje pokyny k instalaci a programovani robota. Tato pfirucka je
priruc¢ku rozdélena do dvou casti:

Navod k instalaci hardwaru
Mechanicka a elektricka instalace robota.

Prirucka PolyScope
Programovani robota.

Pfirucka je ur€ena osobam provadeéjicim instalaci, jejichz povinnosti je absolvovat
zakladni Skoleni v oblasti mechaniky a elektfiny a ovladat zaklady programovani.

Vyhledani dalSich Webova stranka zakaznické podpory (www.universal-robots.com/support) obsahuje
informaci nasledujici:

* Dalsi jazykové verze této prirucky
* Pfiruc¢ka k rozhrani PolyScope
* Servisni pfirucka s pokyny k odstranovani potizi, idrzbé a opravam

* Skriptovaci manual pro pokrocilé uzivatele

UR+ Stranka UR+ (www.universal-robots.com/plus) je online showroom, poskytujici
nejmodernéjsi vyrobky uréené k pfizplsobeni uzivatelské aplikace robota od UR. Na
jednom misté najdete vSe, co potfebujete - od koncovych efektor(l az po pfisluSenstvi
ke kameram a softwaru. VeSkeré vyrobky jsou testovany a schvaleny pro integraci s
roboty UR, coz zaji$tuje jednoduché nastaveni, 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 privétivejsi produkty pro roboty UR.

Uzivatelska pfirucka 13 UR3e
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myUR

Féra UR

myUR je zakaznicky portal, ktery umoznuje registrovat vSechny vase roboty, sledovat
incidenty vyZaduijici servis robottl a obecné dotazy na zakaznickou podporu. Prejdéte
na myur.universal-robots.com a zaregistrujte se, abyste ziskali pfistup na portal.
Pripady feSi bud vas preferovany distributor, nebo jsou eskalovany na zakaznicky
servis spolecnosti Universal Robots.

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

The UR Forums site (forum.universal-robots.com) allows robot enthusiasts of all skill
levels to connect to UR and each other, to ask questions, and to exchange information
etc. Pfestoze Forum UR bylo vytvofeno spole€nosti UR+ a nasi administratofi jsou
zaméstnanci UR, pfevaznou vétSinu obsahu vytvafite vy, uzivatelé Féra UR.

UR3e
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~ UNIVERSAL ROBOTS 2. Bezpe&nost

2. Bezpecnost

Popis

Tato kapitola obsahuje dulezité bezpeénostni informace, které je osoba zajistujici
instalaci robott Universal Robots e-Series pfed prvnim zapnutim robota povinna
prostudovat a porozumét jim.

Prvni ¢asti této kapitoly jsou vdeobecné. Dalsi ¢asti obsahuji konkrétni technické udaje
relevantni pro nastaveni a naprogramovani robota. Kapitola 2.10 Bezpecnostni prvky a
rozhrani na strané 28 popisuje a definuje funkce souvisejici s bezpecénosti, které jsou
zvlasté dullezité pro kolaborativni aplikace.

Zvlasté dulezité jsou pokyny uvedené v kapitole 2.10 Bezpecnostni prvky a

rozhrani na strané 28 a v sekci 2 Bezpecnost above.

Je dulezité dodrzovat také veskeré pokyny k montazi uvedené v dal$ich kapitolach a
Castech této prirucky.

Zvlaste je tfeba vénovat pozornost textlim s vystraznymi symboly.

POZNAMKA

Spole¢nost Universal Robots se zfika veSkeré odpovédnosti, pokud
bude robot (ovladaci jednotka ramene a/nebo prenosny ovladaci
terminal) jakymkoliv zplisobem poskozen, zménén ¢&i upraven
Spole¢nost Universal Robots nenese odpovédnost za zadné
poskozeni robota nebo jiného vybaveni zplisobené programovacimi
chybami nebo poruchami robota.

UR3e
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2. Bezpecnost

UNIVERSAL ROBOTS

2.1. Platnost a odpovédnost

Popis

Informace v tomto navodu nepokryvaji moznosti konstrukce, instalace a provozu celé
aplikace robota ani periferni zafizeni, ktera by mohla ovlivnit bezpecnost celého
systému. Cely systém je tfeba zkonstruovat a nainstalovat v souladu s bezpe¢nostnimi
pozadavky stanovenymi v nhormach a pfedpisech zemé, ve které se robot instaluje.
Osoby provadeéijici instalaci robot( Universal Robots fady e-Series nesou odpovédnost
za dodrzeni platnych bezpecénostnich zakon( a pfedpist v dané zemi a za vylouceni
jakychkoliv zavaznych rizik v celé aplikaci robota. Patfi sem napfiklad (vyCet neni
vycerpavajici):

Provedeni posouzeni rizik pro cely roboticky systém

PFipojit dalSi stroje a dodate¢na bezpec€nostni zafizeni, pokud to vyplyva z
vysledkd posouzeni rizik

Konfigurace spravného bezpecnostniho nastaveni v softwaru

Zajistit, aby uzivatelé neupravovali bezpecnostni opatfeni

Oveéfit, 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; véetné posouzeni
rizik a této pfirucky

2.2. Omezeni odpovednosti

Popis

Zadné informace v této priruéce tykajici se bezpeénosti nesmi byt vykladany jako
zaruka spole¢nosti UR, Ze pramyslovy manipulator nezplsobi zranéni ¢i poskozeni, a
to ani v pfipadé, Ze budou dodrzeny vSechny bezpecnostni pokyny.

Uzivatelska pfirucka
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UNIVERSAL ROBOTS

2. Bezpecnost

2.3. Typy bezpecnostniho hlaseni

Popis

r

Bezpecnostni hlaSeni maiji zdlraznit dlilezité informace. Prectéte si vSechny zpravy,
pomuzete tim zajistit bezpecnost a zabranite Grazu personalu a poskozeni produktu.
Typy bezpecnostnich hlaseni jsou definovany nize.

VAROVANI

Oznacuje nebezpecnou situaci, ktera mize mit za nasledek smrt
nebo vazny uraz, pokud se ji nepredejde.

VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD

Oznaduje nebezpecény problém elektrické povahy, ktery mize mit za
nasledek smrt nebo vazny uraz, pokud se mu nepredejde.

VAROVANI: HORKY POVRCH

Oznacuje nebezpecné horky povrch, kde mize dojit ke zranéni v
dasledku kontaktu i v bezkontaktni blizkosti.

UPOZORNENI

Oznacuje nebezpeénou situaci, kterd maze vést k Urazu, pokud se ji
nepredejde.

UZEMNENI

Oznacuje uzemnéni.

OCHRANNE UZEMNENI

Oznacuje ochranné uzemnéni.

POZNAMKA

Oznacuje riziko poskozeni zafizeni anebo informace, které je tfeba
zaznamenat.

PRECTETE SI MANUAL

prirucce.

UR3e
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2. Bezpecnost

UNIVERSAL ROBOTS

2.4. Obecna varovani a upozornéni

Popis Nasledujici varovani, upozornéni a zpravy mohou byt opakovany, vysvétleny nebo
podrobné popsany v riznych ¢astech této pfirucky.

VAROVANI
Nedodrzeni nize uvedenych obecnych bezpec¢nostnich postupl

muUze mit za nasledek zranéni.

Zkontrolujte, zda jsou rameno a nastroj/koncovy efektor
robota spravneé a bezpecné pfiSroubovany.

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

Ovéfte, zda je personal chranén bé&hem instalace, uvedeni do
provozu, programovani/ vyuky, provozu a pouzivani.

Ovétfte, 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, nepouZzivejte ho.

P¥i praci s robotem nenoste volné obleceni ani Sperky. Svazte
dlouhé vlasy.

Nepokladejte prsty za vnitini kryt ovladaci jednotky.

Informujte uzivatele o vSech nebezpecénych situacich a
poskytnuté ochranég, vysvétlete veSkera omezeni ochrany a
zbytkova rizika.

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

Informujte prislusné 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’lkoncovymi efektory s ostrymi hranami a/nebo

body sevieni mize mit za nasledek zranéni.

* Zbavte nastroje/koncové efektory ostrych hran nebo odstrante

riziko skfipnuti.

Mohou byt vyZzadovany 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 mize 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 prehledové obrazovce.

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

UPOZORNENI
Neprovedeni hodnoceni rizik pfed provozem muze zvysit riziko

zranéni.

* Pred zahajenim provozu provedte posouzeni rizik a snizte
rizika.

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

* Predtéte 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 silnd magneticka pole jej mohou poskodit.

* Robot nevystavuijte stalym magnetickym polim.

PRECTETE S| MANUAL

Zkontrolujte, zda jsou vSechna mechanicka a elektricka zafizeni
instalovana v souladu se specifikacemi a upozornénimi v kapitolach
Mechanické rozhrani a 4 Elektrické rozhrani na strané 44.
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2.5. U&el pouziti

Popis

PRECTETE S| MANUAL

Pouzivani ramene robota v rozporu se zamyslenym pouzitim mlze
vést k nebezpenym situacim.

* Prectéte si a dodrzujte doporu€eni pro zamySlené pouziti a
specifikace uvedené v uzivatelské pfirucce.

Roboty Universal Robots jsou urCeny pro priimyslové pouziti, pro manipulaci s
nastroji’/koncovymi efektory a pfipravky, nebo pro zpracovani nebo pfenos soucasti
nebo produkt(l. Podrobnosti o podminkach, za kterych by mél robot pracovat,
naleznete v Prohlasenich a certifikatech a v technickych specifikacich.

VSechny roboty Universal Robots jsou vybaveny bezpecnostnimi 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 uplna
aplikace, véetné nastrojli/lkoncovych efektor(l, pracovnich dild, prekazek a dalSich
stroju, v souladu s vysledky posouzeni rizik konkrétni aplikace neobsahuje zadna
vyznamna rizika.

VAROVANI
Pouziti ramene robota k jinému nez zamyslenému Gcelu mize mit za

nasledek zranéni.
* Robot neni uréen pro:

* Jakeékoli pouziti v nebezpe&nych mistech nebo ve
vybusném prostredi.

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

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

* Jakeékoli pouziti nebo aplikace, které se odchyli od
zamysleného pouziti, specifikaci a certifikaci, je
zakazano, nebot by mohlo vést k umrti, zranéni osob
nebo podkozeni 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
Pouziti ramene robota k jinému nez zamyslenému Géelu maze mit za

nasledek zranéni.

* Robot neni uréen pro:

* Jakékoli pouziti v nebezpe&nych mistech nebo ve
vybusném prostredi.

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

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

* Jakeékoli pouziti nebo aplikace, které se odchyli od
zamySleného pouziti, specifikaci a certifikaci, je
zakazano, nebot by mohlo vést k umrti, zranéni osob
nebo podkozeni majetku.

SPOLECNOST UNIVERSAL ROBOTS SE VYSLOVNE ZRIKA
JAKEKOLI VYSLOVNE NEBO IMPLIKOVANE ZARUKY, NAPR.
VHODNOSTI PRO KONKRETNI UCEL NEBO NASLEDKU
NESPRAVNEHO POUZITI.

VAROVANI
Vyhnéte se Upravam robota. Jakakoliv Uprava mlize mit za nasledek

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

VAROVANI
Nezohlednéni dalSich rizik spojenych s del§im dosahem, vy$Sim

uziteCnym zatizenim a vétSimi pracovnimi momenty a rychlostmi u
vétSich robotl mlze mit za nasledek Uraz nebo smrt.

* Posouzeni rizik musi zahrnovat dodatecna rizika tykajici se
dosahu, uzite€ného zatizeni a rychlosti.
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2.6. Posouzeni rizik

Popis

Rizika spojena s
robotem

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

Samotny robot je neuplné strojni zafizeni, bezpe€nost instalace robota tedy zavisi na
tom, jak je robot integrovan (napf¥. s nastrojem/koncovym efektorem, prekazkami a
dalSimi stroji). Osobam provadéjicim integraci doporu€ujeme 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 béhem sestaveni a vyvoje instalace robota
* Reseni pfipadnych problémd a Gdrzba
* Bé&zny 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 tlaCitek nouzového zastaveni a/nebo
dalSich ochrannych opatfeni pozadovanych pro konkrétni aplikaci robota.

Urceni spravného bezpecnostniho nastaveni je obzvlasté dulezitou soucasti vyvoje
spolecnych robotickych aplikaci (tzv. spoluprace). Podrobnéjsi informace, viz kapitola
a.
Nékteré bezpecnostni funkce jsou zamérné navrzeny pro aplikace vyzadujici
soucinnost robot(l. Tyto funkce jsou konfigurovatelné prostfednictvim nastaveni
bezpecénostni konfigurace a jsou obzvlast diilezité pfi fFeSeni specifickych rizik v ramci
posouzeni rizik, provedeného osobou zajistujici integraci:
* Omezovani sily a vykonu: Vyuziva se ke snizeni upinaci sily a tlakq, jimiz
pusobi robot ve sméru pohybu v pfipadé kolize mezi robotem a obsluhou.
* Omezeni hybnosti: Vyuziva se ke snizeni vysoké pfechodné energie a
razovych sil v pfipadé kolize mezi robotem a obsluhou snizenim rychlosti
robota.

* Omezeni polohovani nastrojovych/koncovych efektorl a kloubu, lokte:
Vyuziva se zejména ke snizeni rizik spojenych s urCitymi ¢astmi té€la. Napf. aby
se zabranilo pohybu smérem k oblasti hlavy a krku.

* Omezeni orientace nastrojovych/koncovych efektorl: Vyuziva se zejména ke
snizeni rizik spojenych s urcitymi 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.
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Upozornéni Neopravnénému pfistupu k bezpe€nostni konfiguraci musi byt béhem integrace
zabrdnéno nastavenim a zapnutim ochrany heslem.

VAROVANI
Neprovedeni posouzeni rizik kolaborativni aplikace mize zvysit

nebezpedi.

* Vzdy provedte posouzeni rizik kolaborativni aplikace v
pripadé umysinych kolizi a/nebo kolizi v disledku rozumné
predvidatelného 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 nebezpecénych nastroji/koncovych efektort), pak musi posouzeni rizik
provedené osobou zajistujici instalaci obsahovat zavér, Ze je nutné doplnit dalsi
ochranna opatfeni (napf. aktivacni zafizeni k ochrané obsluhy béhem nastavovani a
programovani).

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

1. Probodnuti pokozky ostrymi okraji a ostrymi hroty nastroje/koncového efektoru
¢i konektoru nastroje/koncového efektoru.

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

3. Pohmozdéniny zplsobené kontaktem s robotem.

Vymknuti nebo zlomenina kosti z diivodu narazu tézkého nakladu na tvrdy
povrch.

5. Nasledky zpusobené uvolnénim upevnovacich Sroubl ramene robota nebo
nastroje/koncového efektoru.

6. Predméty padajici z nastroje/koncového efektoru, napf. z divodu
nevyhovujiciho upnuti nebo vypadku napéjeni.

Chyby z divodu raznych tlacitek nouzového zastaveni pro rGizné stroje.

Chyby v dusledku neopravnénych zmén parametr(i bezpec¢nostni konfigurace.

Informace o ¢asech zastaveni a brzdné draze, viz kapitola a pfiloha .
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2.7. Posouzeni pred pouzitim

Popis

Pfed prvnim pouzitim robota nebo po provedeni veSkerych Uprav je nutno provést
nasleduijici testy. Ovéfte, zda jsou vSechny bezpecnostni vstupy a vystupy spravné
pfipojeny. VyzkouSejte, zda funguji vSechny bezpecnostni vstupy a vystupy vcetné
zafizeni spole¢nych pro vice stroju nebo robotud. Pfitom musite:

VyzkouSejte, zda tlacitka 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.

VyzkouSeijte inicializaci obrazovky a otestujte tak, zda omezeny rezim maze
prepnout bezpecnostni 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 manualnim rezimu a aby byl robot ovlddan pfi omezené
rychlosti.

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

VyzkouSejte, zda systém pfipojeny k vystupu Robot se pohybuje, k vystupu
Robot se nezastavil nebo vystupu Rezim bez omezeni dokaze skute¢né
detekovat zmény vystupu
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2.8. Nouzove zastaveni

Popis

Nouzové zastaveni nebo E-stop je Cervené tladitko umisténé na pfenosném ovladacim

terminalu. Stisknutim tlacitka nouzového zastaveni zastavite veSkery pohyb robota.
Aktivace tla¢itka nouzového zastaveni zplisobi zastaveni kategorie 1 (IEC 60204-1).
Nouzoveé zastaveni neni bezpecnostni opatieni (ISO 12100). Jedna se o doplikova
ochranna opatfteni, ktera nejsou urena k prevenci zranéni. Posouzeni rizik v aplikaci
robota urcuje, 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 aktivovdno nouzové zastaveni, musi byt ruéné resetovano tlacitkem, které
zastaveni spustilo.

Pfed resetovanim tlacitka nouzového zastaveni musite vizualné urcit a vyhodnotit
ddvod, pro¢ bylo nouzové zastaveni aktivovano. Vyzaduje se vizualni posouzeni
veSkerého zafizeni v aplikaci. Jakmile je problém vyfeSen, resetujte tlaCitko
nouzového zastaveni.

Tla€itko nouzového zastaveni zresetujete nasledovné:

1. Drzte tlacitko a otacejte jim ve sméru hodinovych ruciCek, dokud se neuvolni
zapadka.

Meli byste pocitit, kdyz se zapadka uvolni, az tehdy je tlaCitko resetovano.

2. Po resetovani nouzového zastaveni obnovte napajeni robota a obnovte provoz.

UR3e
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2.9. Pohyb bez napajeni pohonu

Popis

V nepravdépodobném pfipadé nouze, kdy je napajeni robota bud nemozné nebo
nezadouci, mliZete pro pfesun ramene robota pouzit vynuceny zpétny chod.

Chcete-li provést vynuceny zpétny chod, musite rameno robota silné tlacit nebo
tdhnout, aby se pohnulo v kloubu. Kazda z brzd kloub(i je vybavena tfeci spojkou,
ktera umozriuje pohyb pfi vysokém krouticim momentu.

Provadéni vynuceného zpétného chodu vyzaduije velkou silu a nem(ize byt provadéno
pouze jednou osobou. V pfipadé koliznich situaci je nutné, aby vynuceny zpétny chod
provedli alespofi dva lidé. V nékterych situacich je nutné demontovat rameno robota
alespon ve dvou lidech.

Informace o demontazi robota naleznete v servisni pfirucce.

VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD
Elektricka nebezpedi a rizika zplisobena zlomenim nebo rozpadem

ramene robota bez opory mohou zpUsobit zranéni nebo smrt.

* Pred demontazi odpojte napajeni a podeprete rameno robota.

POZNAMKA

Rucni manipulace s ramenem robota je pfipustna pouze v pfipadech
naléhavé nouze nebo pfi servisnich Ukonech. Zbyte¢né premistovani
ramene robota m(ize vést k poSkozeni majetku.

* Nehybeijte kloubem v rozsahu vétsim nez 160 stupnu, aby byl
robot schopny najit svou pavodni fyzickou polohu.

* Nehybejte kloubem vice, nez je nutné.

Uzivatelska pfirucka

27 UR3e

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



UNIVERSAL ROBOTS 2. Bezpecnost

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

2.10. Bezpecnostni prvky a rozhrani

Popis Roboti Universal Robots jsou vybaveni fadou integrovanych bezpecnostnich funkci a
také bezpecénostnich vstupl/vystup, digitalnich a analogovych ovladacich signald na
elektrické rozhrani Ci z néj, slouzicich k pfipojeni dalSich stroju a dalSich ochrannych
zafizeni. Kazda bezpecnostni funkce a V/V jsou konstruovany podle normy EN
ISO13849-1 (viz Certifikace) s urovni vykonu d (PLd) pfi pouziti architektury kategorie
3.

Chcete-li provést konfiguraci bezpe¢nostnich funkci, vstupl a vystupl v uzivatelském
rozhrani, prostudujte si kapitolu 18 Bezpecnostni konfigurace softwaru na strané 137 v
Casti Il Prirucky k rozhrani PolyScope. V kapitole 18.7 Bezpecnostni V/V na strané 149
naleznete popis zplsobu pfipojeni bezpe¢nostnich zafizeni ke vstupim/vystupiim.

VAROVANI
Pouziti jinych parametr(i bezpe€nostni konfigurace nez téch, kieré

jsou urceny jako nezbytné pro eliminaci rizika, miize mit za nasledek
nebezpedi, ktera nejsou pfimérené odstranéna, nebo rizika, ktera
nejsou dostateéné omezena.
* Zajistéte spravné pripojeni naradi a chapadel, abyste predesli
nebezpedi zplisobenému prerusenim napajeni.

VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD

Chyby v programu a/nebo chyby v elektrické instalaci mohou
zpusobit zménu napéti z 12V na 24V, coz mize vést k poSkozeni
zafizeni pozarem.

* Ovérte pouziti 12V a postupujte opatrné.

DalSi informace
POZNAMKA

* P¥i pouzivani a konfigurovani bezpecnostnich funkci a rozhrani
je nutno postupovat podle procedur posuzovani rizika pro
kazdou aplikaci robota. (viz kapitola ¢ast)

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

* Pokud robot zaznamena poruchu nebo naruseni
bezpec€nostniho systému (napf. je prerusen jeden z kabell v
okruhu nouzového zastaveni nebo byl pfesazen néktery
bezpecnostni limit), zahji se zastaveni kategorie 0.

POZNAMKA

Koncovy efektor neni chranén bezpeénostnim systémem UR.
Fungovani koncového efektoru a pfipojovaciho kabelu neni
monitorovano
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2.10.1. Kategorie zastaveni

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

Kategorie
zastaveni

0

Popis

Odpojenim robota od napajeni dojde k jeho okamzitému zastaveni.

1

Zastavuijte robota Fadnym fizenym zplsobem. Po zastaveni robota
odstrani napajeni.

se

*Zastaveni robota s napajenim dostupnym pro pohony pfi zachovani

trajektorie. Po zastaveni robota je napajeni pohonu zachovano.

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

2.10.2. Konfigurovatelné bezpecnostni funkce

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

Bezpecnostni .
Popis
funkce
Mezni hodnota
Nastavuje horni a spodni limit pfipustné polohy kloubu.
polohy kloubu J P pripusine polony
Mezni hodnota . A .
. Nastavuje horni limit rychlosti kloubu.
rychlosti kloubu
. , Definuje roviny v prostoru, omezujici polohu robota.
Bezpecnostni v S I L : ,
. Bezpecnostni roviny omezuji bud’ samotny nastroj/koncovy
roviny L , :
efektor nebo nastroj/koncovy efektor i loket.
Orientace L, s . s
- Definuje pfipustné limity orientace pro nastroj.
nastroje
Omezuje maximalni rychlost robota. Rychlost je omezena v lokti,
Mezni rychlost | na pfirubé nastroje/koncového efektoru a uprostfed uzivatelsky
definovanych poloh nastroje/koncového efektoru.
Omezuje maximalni silu vyvijenou nastrojem robota/koncovym
. efektorem a loktem pfi upinani. Sila je omezena na pfirubé
Mezni sila . . . . v
nastroje/koncového efektoru a uprostred uzivatelsky
definovanych poloh n4stroje/koncového efektoru.
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 . L , ] _—
B Omezuje maximalni vzdalenost, kterou robot urazi po zahajeni
vzdalenost .
. zastaveni.
zastaveni

Bezpecnostni Pfi provadéni posouzeni rizika pouzivani robota je nutno brat v ivahu pohyb robota po

funkce spusténi procesu zastaveni. Pro usnadnéni tohoto postupu Ize pouzit bezpecnostni
funkce Mezni doba zastavenia Mezni vzdalenost zastaveni.

Tyto bezpecnostni 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 o¢ekédvany zdvih brzdné drahy, tj.
pohyb robota se zpomali pfed dosazenim limitu.
Funkéni bezpecnost Ize shrnout jako:

UR3e 30 Uzivatelska pfirucka



(R
2. Bezpeénost UNIVERSAL ROBOTS

Tabulka Bezpeé&nostni funkce PFesnost Uroveii vykonu  Kategorie
Nouzové zastaveni - d 3
Ochranné zastaveni - d 3
Mezni hodnota 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 kg m/s d 3
Mezni napéti mnow d 3
Casovy limit zastaveni 50 ms d 3
Limit brzdné vzdalenosti 40 mm d 3
Bezpecny domov 1,7° d 3

Varovani

UPOZORNENI
A Pokud nenastavite maximalni povolenou rychlost, mize 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 prijatelné vyssi rychlosti. Timto se zabrani rychlym
pohybim lokte robotu v blizkosti singularit.

POZNAMKA

Funkce omezujici silu ma dvé vyjimky, které je tfeba zohlednit pfi
navrhovani 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, mize vyvinout velkou silu, avéak pfi malé rychlosti. Rizikiim
skfipnuti se Ize vyhnout tim, Ze se odstrani v téchto oblastech
prekazky, robot se umisti jinym zplsobem nebo se pouzije kombinace
bezpecnostnich rovin a meznich hodnot kloubd, ¢imz dojde k
eliminaci rizik tim, Ze se zamezi pohyb robota do této oblasti
pracovniho prostoru.
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Pracovni prostor

1.1: Vzhledem k fyzikalnim vlastnostem robotického ramena je tfeba urcitym
oblastem pracovniho prostoru vénovat pozornost v souvislosti s riziky skfipnuti.
Jedna oblast (leva) je definovana pro radialni pohyb, kdy se zapésti 1. kloubu
nachazi ve vzdalenosti alespori 450 mm od zakladny robota. Druha oblast (prava) je
ve vzdalenosti 200 mm od zakladny robota pfi pohybu tangencialnim smérem.

Nebezpecdi priskfipnuti Ize pfedejit odstranénim pfekazek v téchto oblastech, jinym
umisténim robota nebo pouzitim kombinaci bezpeénostnich rovin a limita kloub, které
eliminuji nebezpeci tim, ze zabrani tomu, aby se robot pohyboval do této oblasti svého
pracovniho prostoru.
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Bezpecnostni
vstupy

Robot ma také nasledujici bezpe€nostni vstupy:

Bezpecnostni .
Popis
vstup
Tlagitko Provede se zastaveni kategorie 1 (IEC 60204-1), ¢imz ostatni
, stroje informuje pomoci vystupu systémového nouzového
nouzoveho , . . ) . . .
sastaveni zastaveni, pokud je tento vystup definovan. Zastaveni se spusti
u vSech soucasti pfipojenych k vystupu.
Provede se zastaveni kategorie 1 (IEC 60204-1) pomoci vstupu
Nouzové ovladaci jednotky, ¢imz ostatni stroje informuje pomoci vystupu

zastaveni robota

systémového nouzového zastaveni, pokud je tento vystup
definovan.

Nouzové Provede zastaveni 1. kategorie (IEC 60204-1) pouze na
zastaveni robotovi, ve v8ech rezimech a ma prednost pfed vSemi
systému ostatnimi pfikazy.
Provede zastaveni kategorie 2 (IEC 60204-1) ve vSech
Ochranné rezimech, s vyjimkou pouziti tfipolohového aktivacniho zafizeni
Jastaveni a voli¢e rezim( - v takovém pfipadé Ize v manualnim rezimu
nastavit funkci Bezpe¢nostni zastaveni pouze pro Automaticky
rezim.
- Provede se zastaveni kategorie 2 (IEC 60204-1) POUZE v
Automaticky L .. . , L
" . | automatickém rezimu. Ochranné zastaveni automatického
rezim Ochranné .. v v ow ) .
sastaven rezimu |ze vybrat pouze v pfipadé, Ze je nakonfigurovano a
nainstalovano zafizeni umoznuijici tfi polohy.
Reset - . C o ee -
. Robot se vrati ze stavu Ochranné zastaveni pfi nabézné hrané
ochranného L . .
., na vstupu resetovani ochranného zastaveni.
opatreni
Redukovany Bezpecnostni systém prejde do meznich hodnot Omezeného
rezim rezimu.
Spusti zastaveni kategorie 2 (IEC 60204-1) pouze v manualnim
Ttipolohové rezimu, kdyz je aktivaCni zafizeni pIné stlaceno nebo zcela
povolovaci uvolnéno. Tripolohové aktivacni zafizeni se aktivuje v pfipadé
zafrizeni poklesu vstupniho signalu na nizkou hodnotu. Bezpecnostni

resetovani na to nema vliv.

Freedrive na
robotu

Zapne volnobéh, kdyz robot neni v automatickém rezimu.

Provozni rezim

Slouzi k pfepinani mezi provoznimi rezimy. Je-li vstup na nizké
urovni, robot bude v automatickém rezimu a je-li tento vstup na
vysoké urovni, robot bude v manualnim rezimu.

Reset
ochranného
krytu
automatického
rezimu

Robot se vrati ze stavu Ochranné zastaveni v automatickém
reZimu pti nabézné hrané na vstupu bezpec&nostniho resetovani
v automatickém rezimu.
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2. Bezpecnost

Bezpecnostni Pro pfipojeni dalSich strojl je robot vybaven nasledujicimi bezpecnostnimi vystupy:
vystupy
B’ezpecnostni Popis
vystup
Nouzoveé Pokud je tento logicky signal nizky, logicky vstupni signal Nouzové
zastaveni zastaveni robota je nizky nebo bylo stisknuto tlacitko nouzového
systému zastaveni.
Pohyb robota | kdyz je te.nto’3|gnal logicky vysoky, zadny kloub robota se
nepohybuje vice nez 0,1 rad/s.
Vysoka logicka hodnota logického signalu nastava v pripadé
Robot se , . . . .
. zastaveni robota z diivodu nouzového nebo bezpecnostniho
nezastavuje - . S s
zastaveni. Jinak je logicka hodnota nizka.
Omezeny Logicka hOan}«tﬂ je nizka, pokud je bezpec€nostni systém v
Omezeném rezimu.
Neomezeny Logicka hodnota je nizka, pokud je systém v Omezeném rezimu.
Bezpecny Logicka hodnota je vysoka, kdyz je robot v konfigurované
domov bezpecné zakladni poloze (Safe Home).

Veskeré bezpecnostni elektrické vstupy/vystupy jsou dvoukanalové, coz znamena, ze
jsou bezpecné pfi nizkém signalu (napf. nouzové zastaveni je aktivni, pokud jsou

signaly nizke).

2.10.3. Bezpecnostni funkce

UR3e
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Popis Bezpecnostni systém funguje tak, ze monitoruje, zda neni prekroen néktery z
bezpecnostnich limitll nebo zda je spusténo nouzové zastaveni nebo bezpecnostni
zastaveni.

Reakce bezpecénostniho systému jsou:

Spoust Reakce

. . Kategorie
Nouzové zastaveni i
zastaveni 1
- , Kategorie
Bezpecné zastaveni .
zastaveni 2
Zastaveni pomoci 3PE (pokud je pfipojeno tfipolohové Kategorie
aktivacni zafizeni) zastaveni 2
" . Kategorie
PoruSeni omezeni .
zastaveni 0
. Kategorie
Detekce zavady d .
zastaveni 0
POZNAMKA
Pokud bezpe€nostni systém zjisti jakoukoliv poruchu nebo naruseni,
vSechny bezpec€nostni vystupy se znovu nastavi na nizkou hodnotu.
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2.10.4. Sada bezpecnostnich parametra

(missing or bad snippet)
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2.10.5. Rezimy

(missing or bad snippet)
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3. Mechanické rozhrani

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

3.1. Pracovni a provozni prostor

Popis 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 mize vést
ke Skodam na majetku.

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

POZNAMKA

Pohyb nastroje v blizkosti hrani¢nich pozic mize zplsobit, Zze se
spoje budou pohybovat pfili§ rychle, coz muze vést ke ztraté
funkCnosti a poSkozeni majetku.

* Nepohybujte nastrojem v blizkosti hrani¢nich pozic, ani kdyz
se nastroj pohybuje pomalu.
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Pracovni prostor  Valcovy prostor se nachazi ptimo nad a pfimo pod zakladnou robota. Robot dosahuje
do vzdalenosti az 500 mm od zakladniho kloubu.

Predni sténa Se sklonem

3.2. Popis montaze

Popis Rameno robota | Upevnuje se pomoci ¢tyf Sroubl 6,6 mm o pevnosti 8,8 do Ctyf
(zakladna) montaznich otvor(i M6 na zakladné.

K upevnéni nastroje k robotovi slouzi ¢tyfi zavitové otvory M6.
Srouby M6 o pevnosti 8,8 je nutné dotahnout na moment 8 Nm.

Nastroj (pfiruba

nastroje S VR s x

ie) Pro pfesné polohovani nastroje pouzijte Cep v otvoru &6.
Ovladaci s . .
. Ovladaci jednotku Ize zavésit na zed nebo umistit na zem.
jednotka
Prenosny Ovladaci terminal se montuje na sténu nebo se umistuje na
ovla daciy ovladaci jednotku. Zkontrolujte, zda kabel nepfedstavuje

nebezpedi zakopnuti. Pro montaz ovladaci jednotky a
prenosného ovladaciho terminalu Ize zakoupit drzaky navic.

Upozornéni:
Hodnoceni IP UPOZORNENI
Montaz a provoz robota v prostfedi neodpovidajicim doporu¢enému

stupni kryti IP muze vést ke zranéni.

terminal/panel

* Namontuje robota v prostfedi vhodném pro stuperi IP. Robot se
nesmi pouzivat v prostfedich prekracujicich hodnoty
odpovidajici stupnici IP pro robota (IP54), pfenosny ovladaci
panel (IP54) a ovladaci jednotku (1P44)
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Upozornéni:
Monta3 VAROVANI
Nestabilni montaz muize vést k nehodam.

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

3.3. Zajisteni ramene robota

Montaz
Surface on which the robot is fitted

£7]0.05)

2X 5 1

.
= S 4x 6.6 I
AN /
X |
&
’ 110 g \
- / | ) =2
) +0.02 ©
o 5 FG8+0 X 8 V8.5min.
| B 5 FG8 10066 ¥ 8.5 min.
/>< \,
S Z \

Rozméry a rozmisténi otvord pro montaz robota.

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

* Vypnéte rameno robota, abyste zabranili neo¢ekavanému
spusténi behem montaze a demontaze.

1. Stisknutim vypinace na Pfenosném ovladacim terminalu robota vypnete.
2. Odpoijte sitovy kabel ze sitové zasuvky.

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

1. Robota postavte na pevny nevibrujici povrch, ktery vydrzi alespon
desetinasobek plné sily toc¢ivého momentu kloubu zakladny a unese alespor
pétinasobek hmotnosti ramene robota.

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

2. Utahnéte Srouby na moment 20 Nm . (Hodnoty toCivého momentu byly

aktualizovany ve verzi SW5.14. Starsi tiSst€na verze mize zobrazovat jiné
hodnoty)

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

3.4. Zabezpeceni nastroje

Popis

Pfiruba néastroje

Nastroj nebo obrobek je pfipevnén k vystupu pfiruby nastroje (ISO 9409-1) na Spicce
robota. VSechny miry jsou uvedeny v milimetrech.
Lumberg RKMW 8-354 connector

@ 6 H7 ¥ 6,20 0,20

4x 57 8

6,20

ooéxv

41,70
$31,50 H7
$5040.1 SECTION A-A
0,
@63 h8

Rozméry a rozmisténi otvora nastroje. V/Sechny miry jsou uvedeny v
milimetrech.

Pfiruba vystupu nastroje (ISO 9409-1) se nachazi v misté, kde je nastroj pfipevnén k
robotu. Doporucuje se pro upevnéni ¢epu pouzit otvor s radialnimi drazkami, aby se
zabranilo nadmérnému omezeni pfi zachovéani pfesné polohy.

UPOZORNENI
P¥ilis dlouhé Srouby M8 mohou tlacit na spodni stranu pfiruby nastroje

a zpusobit zkrat robota.

* P¥i montazi nastroje nepouzivejte Srouby, které presahuiji
ovice nez 10 mm.

Uzivatelska pfirucka

41 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 3. Mechanické rozhrani

VAROVANI
Nedostatecné utazeni Sroubl mize zpUlsobit zranéni v disledku

uvolnéni pfiruby adaptéru a/nebo koncového efektoru.
* Zkontrolujte, zda je nastroj spravné a bezpec¢né priSroubovan.

* Zkontrolujte, zda je nastroj sestaven tak, aby nemohlo dojit k
nebezpecné situaci z dlivodu padaijicich souéasti.

3.5. Volny prostor kolem ovladaci jednotky

Popis Proudéni horkého vzduchu v ovladaci jednotce mlze zpUsobit poruchu zafizeni.
Ovladaci jednotka vyzaduje ze vSech stran minimalni volny prostor 50 mm, umozujici
dostate¢né proudéni chladného vzduchu. Doporuceny volny prostor kolem ovladaci
jednotky je 200 mm.

VAROVANI
P¥i 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.
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3.6. Maximalni uzitecné zatizeni

Popis

Setrvacnost
uziteéného
zatizeni

Jmenovité uziteCné zatizeni ramene robota zavisi na posunu tézZisté uzite¢ného
zatizeni, viz obrazek 3 Mechanické rozhrani na strané 38

Posun tézisté je definovan jako vzdalenost od stfedu pfiruby nastroje k tézisti
pfipojeného zatizeni.

PFi vypocCtu hmotnosti uzite¢ného zatizeni napfiklad v aplikaci uchopeni a umisténi
zvazte chapadlo i pfedmét, se kterym chapadlo manipuluje.

Uzite€né zatizeni [kg]

4

1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
0 100 200 300 400
Posun tézisté [mm]

Vztah mezi jmenovitym uZiteCnym zatiZenim a posunem téZzisté.

Robot Ize pouzivat s uziteénym zatizenim s vysokou setrvaénosti. Ridici software
automaticky upravi zrychleni, pokud v PolyScope spravné zadate nasledujici udaje (viz:
20.7.10 Nastavit naklad na strané 235 ):

* Uzite€né zatizeni
* Tézisté
* Setrvacnost

Pomoci URSim muzete vyhodnotit zrychleni a dobu cyklu pohybt robota s ur€itym
uziteCnym zatizenim.
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4. Elektrické rozhrani

Popis Rameno robota a ovladaci jednotka obsahuiji skupiny elektrickych rozhrani. Priklady
jsou uvedeny pro vétSinu typl I/0. Termin I/O se tyka digitalnich i analogovych fidicich
signall do nebo ze skupin elektrickych rozhrani uvedenych nize.

* P¥ipojeni k siti

* Pf¥ipojeni robota

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

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

4.1. Upozornéni a varovani ve vztahu k elektrickemu
zarizeni

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

PLC

VAROVANI
Nedodrzeni nékterého z nize uvedenych pokynd mize mit za

nasledek vazné zranéni nebo smrt, protoze mize dojit k pfemosténi
bezpec&nostni funkce.

* Nikdy nepfipojujte bezpecnostni signaly k programovatelnému
logickému automatu (PLC), ktery neni v ramci spravné
bezpecnostni Urovné bezpecénostnim PLC. Je dllezité oddélit
signaly bezpecénostniho rozhrani od signalt normalniho V/V
rozhrani.

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

* Ponechte oba nezavislé kanaly oddélené, aby jedina chyba
nemohla vést k selhani bezpecnostni funkce.
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VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD
Nedodrzeni nékterého z nize uvedenych pokynd mize mit za

nasledek vazné zranéni nebo smrt v disledku zasazeni elektrickym
proudem.

Elektfina

* Zajistéte, aby veSkera zafizeni, ktera se nesmi dostat do
kontaktu s vodou, zlstala sucha. Dostane-li se do vyrobku
voda, zastavte jeho chod, odpojte veSkeré napéjeni a
kontaktuje mistni servis Universal Robots.

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

* Pfiinstalaci kabel rozhrani do vstup(/vystup(l robota dbejte
zvysené opatrnosti. Kovova deska v dolni ¢asti je urCena pro
kabely rozhrani a konektory. Nez zacnete vrtat diry, desku
odmontujte. Pfed zpé&tnou montazi desky dlikladné odstrante
vSechny Spony. Nezapomerite pouzit t€snéni spravné velikosti.

EMC

UPOZORNENI
Rusivé signaly, které prekraluji mez definovanou ve specifickych

normach IEC, mohou u robota zpUsobit neotekavané chovani. Méjte
na paméti nasleduijici:

* Robot ma atestaci v souladu s mezinarodnimi normami IEC pro
oblast elektromagnetické kompatibility (EMC). Velmi vysoké
meze signall ¢i nadmérna expozice mohou robota trvale
poskodit. K problém(m v oblasti EMC dochazi obvykle pfi
svarovani a bézné jsou uvedeny v protokolu chybovou
zpravou. Spole¢nost Universal Robots nemUze byt
zodpovédna za vSechny $kody zplsobené problémy v oblasti
elektromagnetické kompatibility.

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

Ukostreni

J_ UZEMNENI

Zaporné pripojky jsou oznaceny zkratkou GND (kostra) a jsou
pfipojeny ke &titu robota a ovladaci jednotky. VeSkeré uvedené
pripojky GND slouzi pouze k napajeni a signalizaci. Na PE (ochranné
uzemneéni) pouzijte Sroubové spoje velikosti M6 v ovladaci jednotce,
které jsou oznaceny symboly uzemnéni. Jmenovity proud zemniciho
vodi¢e bude minimalné roven nejvy3Simu proudu v systému.
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Prirucka
PRECTETE SI MANUAL

Neékteré vstupy/vystupy uvniti ovladaci jednotky je mozné
nakonfigurovat bud’ na normalni, nebo bezpecné vstupy/vystupy.
Prectéte si a pochopte celou kapitolu o elektrickém rozhrani.

4.2.V/V rozhrani ovladace

Popis MUzete pouzit VIV v ovladaci jednotce pro Sirokou $kalu riznych zafizeni; véetné
pneumatickych relé, PLC a tlacitek nouzového zastaveni.
llustrace niZe ukazuje usporadani skupin elektrického rozhrani uvnitf ovladaci

jednotky.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g [24v 12V|H| PWR|@A| [24V|H||24V|(H| [OoV |H|| OV |H]| |24V(H|[24V|H| oV [H|[ oV |H| |£2]|AG|H
Ug; EI0 GND|H| |GND! cio|m|[ci4|m]| [coo/m||cos/m]| [pio|m|[pi4|m| [poo|m|[pos|m| [=[ai0|[m
% 24V ON (M| |24V 24viH |24V ov|(H|/ov|H| |24V|H|[24V/H| [OV |[H|| OV | H g AG |H
:E: ElI1l OFF| M| [ OV Cll1|H|(CI5|H| |[COl|/H||CO5/H| |DI1|(M|DI5(l| |DO1|/H|DO5 M < |AIL ]
5 24V 24VIH|[24VviH oV |(H|/ov|H||24V|H|[24V/H| [OV |[H|| OV H g AG |
g SI10 SIEIRBE > Cl2|H||Ci6|H| |cCO2(/H||cOo6|H| |DI2|H|(Di6|H| [DO2|H|{DO6|H §A00 L
;?'.;,24V ola ala|d|2|[24v|H||24v|E ov |HM|/ov|H| (24v(H||24V(H| oV (H|| oV S| AG L
:n'e SI1 NN NMNN C3H|C7 H| |CO3M|cOo7/H||DI3M||D7 H| DO3M DO7H 3 Aol|H

MUzZete pouzit horizontalni blok digitalnich vstup(i (DI8-DI11) zobrazeny nize pro
kvadraturni kodovéani Sledovani dopravniku (viz Bézné specifikace viech digitalnich
vstupU/vystupl on the facing page) pro tyto typy vstupu.

— | O
.—|.—|9°_°§>

a|lo|f|0|~|°
EEEEEN
Je nutné je dodrzovat a zachovavat vyznam barevného znaceni uvedeného nize.
Zluta s &ervenym textem Vyhrazené bezpecnostni signély
Zluta s ernym textem Konfigurovatelné pro ucely bezpecénosti
Seda s gernym textem ViceucCeloveé digitalni vstupy/vystupy
Zelena s ¢ernym textem Viceucelovy analogovy vstup/vystup

V grafickém rozhrani mizete nastavit konfigurovatelné V/V bud jako bezpecnostni
VIV, nebo v§eobecné V/V (viz ¢ast Il Prirucky k rozhrani PolyScope).
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Bézné
specifikace
vSech digitalnich
vstupl/vystupu

Zdroj napdjeni

Tato ¢ast obsahuje definici elektrickych specifikaci nasledujicich 24V digitalnich
vstupl/vystupl 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
¢ernym textem.

Nainstalujte robota podle elektrickych specifikaci, které jsou stejné pro vsechny ffi
vstupy.

Digitalni vstupy/vystupy Ize napajet z vnitiniho 24V zdroje napajeni nebo z externiho
zdroje napajeni nakonfigurovanim svorkovnice oznacené Power. Tento blok sestava ze
Ctyf 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/vystupll. Vychozi konfigurace pouziva vnitfniho zdroje napajeni, jak je
popsano nize.

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

Power ’_( Power
PWR H

PWR |
GND GND|H
24v |8 24V| B
oV \ ov
Tento priklad ilustruje vychozi Tento pfiklad ilustruje vychozi konfiguraci s
konfiguraci pomoci interniho externim napajecim zdrojem pro vétsi
napajeciho zdroje proud.

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

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

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

Svorky Parametr Min.  Typ. Max.  Jednotka
Digitalni vystupy
[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 -3 - 5 Vv
(vyp)
[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 odporoveé zatizeni nebo indukéni zatizeni max. 1H.
4.3. Bezpecnostni V/V
Bezpecnostni Tato ¢ast popisuje vyhrazené bezpecnostni vstupy (zluta svorka s ¢ervenym textem) a
VIV konfigurovatelné vstupy/vystupy (Zluté svorky s ¢ernym textem), kdyz jsou

konfigurované jako bezpecnostni vstupy/vystupy. Postupujte podle spole¢nych
specifikaci pro vdechny digitalni V/V v ¢asti 4.3 Bezpecnostni V/V above.
Bezpecnostni zafizeni a vybaveni musi byt nainstalovano v souladu s bezpe¢nostnimi
pokyny a posouzenim rizik, viz kapitola Bezpecnost.

VSechny bezpecénostni V/V jsou parové (redundantni), takZe jedna porucha nezplisobi
ztratu celé bezpecénostni funkce. Bezpe€nostni vstupy a vystupy vSak musi byt vedeny
jako dvé samostatné vétve.

Typy stalych bezpecénostnich vstup( jsou:
* Nouzové zastaveni robota pouze pro zafizeni nouzového zastaveni.
* Ochranné zastaveni pro ochranna zafizeni

* 3PE Stop pro ochranna zafizeni
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Tabulka

Bezpecénostni
upozornéni

Signaly OSSD

Funkéni rozdil je zndzornén nize.

Nouzové Bezpecné Zastaveni
zastaveni zastaveni 3PE
Robot ukonéi pohyb. Ano Ano Ano
Vykonavani programu Pozastaveno Pozastaveno Pozastaveno
Hnaci vykon Vypnout Zapnout Zapnout
Obnovit Manualni Automatlvckvy Automatlvckvy
nebo ru¢né nebo ru¢né
* - - V kazdém V kazdém
Cetnost pouzitl Zfidka cyklu az zfidka | cyklu az zfidka
. Y C Pouze
Vyzaduje opétovnou inicializaci uvolnéni brzd Ne Ne
Kategorie zastaveni 1 2 2
(IEC 60204-1)
Urovei vykonnosti monitorovaci
PL PL PL
funkce (ISO 13849-1) d d d

Pouzijte konfigurovatelné vstupy/vystupy k nastaveni dalSich bezpe&nostnich funkci

vstupl/vystupl, napf. vystup nouzového zastaveni. Konfigurace sady
konfigurovatelnych V/V pro bezpecnostni funkce se provadi prostfednictvim grafického
uzivatelského rozhrani (viz ¢ast Il Pfirucky k rozhrani PolyScope).

UPOZORNENI
Pokud nebudou bezpecénostni funkce pravidelné ovéfovany a

testovany, mize to vést k nebezpecnym situacim.

* Pred uvedenim robota do provozu je nutné zkontrolovat
bezpecnostni funkce.

* Je nutné pravidelné testovat bezpecnostni funkce.

VeSkeré konfigurovaneé a trvalé bezpecnostni vstupy jsou filtrovany tak, aby
umoznovaly pouziti bezpe¢nostniho zafizeni OSSD s délkou impulzu do 3ms.
Bezpecnostni vstup je vzorkovan kazdou milisekundu a stav vstupu je dan nejcastéji
zaznamenanym vstupnim signalem za poslednich 7 milisekund. Impulzy OSSD na
bezpecnostnich vystupech jsou podrobné popsany v ¢asti Il Pfiruky k rozhrani
PolyScope.
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Vychozi Robot je dodavan s vychozi konfiguraci, ktera umozniuje provoz bez dalsiho
bezpecnostni bezpecnostniho vybaveni, jak je vidét na ilustraci nize.

konfigurace Salcly
24V

EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
SI1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Pfipojeni tlaitka Téemér u vSech pouziti robota je vyzadovano pfipojeni jednoho &i vice externich tlacitek
nouzového nouzového zastaveni. llustrace nize znazorfiuje zpUsob pfipojeni jednoho nebo dvou
zastaveni tlaCitek nouzového zastaveni.

Sdileni MiZete nastavit sdilenou funkci nouzového zastaveni mezi robotem a dalSimi stroji
nouzového konfigurovanim nasledujicich funkci vstup/vystup prostfednictvim rozhrani GUI. Vstup
zastaveni s jinymi nouzového zastaveni robota nelze pouzivat pro Ucely sdileni. Pokud je nutné spojit vice
stroji nez dva roboty UR nebo jiné stroje, vyZzaduje se bezpe€nostni PLC automat k ovladani

signall nouzového zastaveni.
* Konfigurovatelny par vstup(: Externi nouzové zastaveni.

* Konfigurovatelny par vystup(l: Nouzové zastaveni systému.

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

Configurable Inputs. niljurable Outputs.

ov |H

CI0 ICO4 IC¢ co4 |l
oV oV ALl
CO1 cos|Hl

oV |H||ov | m
IcCo2| M |[cos |l
ov |H||ov
Ico3| M |[co7

98
(n|m|n|n|s/nsn

\\-\- ujpiapam
nium|m ﬁ\l\l\l

\
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Bezpecnostni Tato konfigurace se pouziva pouze v pfipadech, kde obsluha nem(ize projit dvefmi a
zastaveni s zaviit je za sebou. Konfigurovatelné vstupy/vystupy se pouzivaji k nastaveni
automatickym resetovaciho tlacitka vné dvefi k reaktivaci pohybu robota. Robot automaticky
pokraovanim pokracuje v pohybu poté, co je znovu zajistén signal.

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

bezpecnostniho obvodu.

Safety

zev]m

g

3 (El0 |m W~

g [22v [m v] [ov el

2

HEILC H
2av W

£ [si0 >

§ [2av F C j

3 [s1 ;]

Tento priklad ukazuje dverni
spinac jako zakladni
ochranné zafizeni, které
zastavi robota pfi otevieni

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

dvei.
Bezpecnostni Pokud je bezpec€nostni rozhrani pouzito k interakci se svételnym zavésem, vyzaduje se
zastaveni s reset mimo bezpecénostni obvod. Resetovaci tlacitko musi byt dvoukanélového typu. V
resetovacim tomto pfikladu je vstup/vystup konfigurovany jako reset ,CI0-CI1* (viz nize).
tlagitkem —
Bin
/_y_‘ ¥
e / B my e \ .......
3 [Eo [m| cio ci4|m
: [24v |m] 24v 24v |H ﬁ ﬁ """"
B, [crt [icis [m]
[22v (] (XL Y| ZV2 1 N S M )
B ool 00\ /[ Le-eees
im0 Nl cDiEan)
\
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4.4. Tripolohové aktivacCni zarizeni

Popis Robotické rameno je vybaveno aktivacnim zafizeni v podobé ovladaciho panelu 3PE.
Zabezpeceni podporuje nasledujici konfigurace:
* 3PETP
* Externi 3PE
* Externi 3PE a 3PE ovladaci terminal
Dva vstupni kanaly pro vstup 3polohového aktivacniho zafizeni maji toleranci
nesouladu 1s.
Na obrazku niZe je znazornén zpUlsob pfipojeni tfipolohového aktivaéniho zafizeni.
DalSi informace, viz kapitola Ovladaci panel s tfipolohovym aktivacnim zafizenim.
Confifurabif inputs 3-Position Switch
24V 24v (W R
clof| m<y W :
24v @ | [2av) m —
ci [EHeis||m ;
PZAVAL A —""
ci2 |H|| ¢e|H
24v |H||2}v |H
ci3 |H||c
N
POZNAMKA
Bezpecnostni systém Universal Robots e-Series nepodporuje vice
externich tfipolohovych aktivacnich zafizeni.
Spinad Na obrazku nize je spinac provozniho rezimu. DalSi informace o provoznich rezimech
provozniho naleznete v Casti Provozni rezim.
rezimu
Confil;urabl Lo Operational mode Switch
24V |[24v | :
ciol[m)[ci4 [m ;
24v||m|[22v [m — —]
cl1f|Hj|ci5 |l
24v|| B [24v |H — —
Clzf| lCs |H
24v Nl [|24v) @
CI3 | EHC!I7 N
——
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4.5. Univerzalni digitalni vstupy/vystupy

Popis Obrazovka Spusténi obsahuje nastaveni pro automatické nacteni a spusténi
vychoziho programu, a pro automatickou inicializaci ramene robota pfi zapnuti.

Viceucelové V této Casti se popisuje vSeobecny Gcel 24V vstupud/vystupl (Sedé svorky) a

digitalni konfigurovatelnych vstup(/vystupt (zluté svorky s ¢ernym textem), kdyZ nejsou

vstupy/vystupy konfigurované jako bezpec€nostni vstupy/vystupy. Je tfeba dodrzovat bézné specifikace
uvedené v sekci 4.5 Univerzalni digitalni vstupy/vystupy above.

VSeobecnym Gcéelem vstupul/vystupt mlze 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 ¢ast 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 bezpecnostni

funkce.
Digital Inputs
Digital Outputs // 24V|H ||24av|H
ov [m[[ ov[d 0% DIO| M || D14
DOO|H |[DO4| @ 2avim 24V‘ T
oV |H|| ov
DO1/M |[po5| W T DI1|H|(DI5| | / ....... ]
ov |m|/ ov|m 24v|H|[2av|m)
D02/l ||DO6|H DI2|H||Di6 | M| \ y_l
ov | H| ov|m 24vV|H||24av|H
DO3|H ||DO7|H pI3|H||D17| W
Tento pfiklad znazornuje jak zapojeni zatéze | Tento pfiklad ukazuje, jak je k
ovladano digitalnimi vystupy, kdyz jsou digitalnimu vstupu pfipojeno pouze
pfipojeny. jedno tlacitko.
Komunikace Digitalni vstupy/vystupy mGzete pouzit ke komunikaci s jinym zafizenim, pokud je
s jinymi stroji Ci zajistén bézny GND (0V) a pokud stroj pouziva PNP technologii, jak je popsano nize.

automaty PLC
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4.6. Univerzalni analogovy vstup/vystup

Popis Rozhrani analogovych vstup(/vystupll pfedstavuje zelena svorka. Pouziva se k
méfeni napéti (0-10 V) nebo proudu (4-20 mA) na jiné nebo z jiného zafizeni.
K dosazeni co nejvysSi pfesnosti se doporucuje provést nasledujici opatfeni.
* Pouzijte svorku AG, ktera je nejblize ke vstuplm/vystuptiim. 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.
Elektrické V grafickém uzivatelském rozhrani miizete vybirat vstupni rezimy (viz ¢ast Il Pfirucky k
specifikace rozhrani PolyScope). Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.
Svorky 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 reZimu
[AIx - AG] Napéti 0 - 10 \Y
[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 \%
[AOx - AG] Rozligeni - 12 - bit
Analogovy vystup
v napétovém reZimu
[AOx - AG] Napéti 0 - 10 \Y
[AOx - AG] Proud -20 - 20 mA
[AOx - AG] Odpor - 1 - ohm
[AOx - AG] RozliSeni - 12 - bit
UR3e 54 Uzivatelska pfirucka



4. Elektrické rozhrani

R
UNIVERSAL ROBOTS

Analogovy vystup a
analogovy vstup

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

Tento priklad ilustruje pripojeni
analogového senzoru.

4.7. Dalkove ovladani ZAP/VYP

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

* Kdyz neni pfistupny pfenosny ovladaci panel.

* Kdyz PLC systém vyzaduje plné ovladani.

* Kdyz je nutné zapnout nebo vypnout nékolik robott sou¢asné.

Dalkové ovladani Dalkovy vypina¢ ZAP/VYP poskytuje pfidavné 12V napajeni, které je udrzovano
aktivni, kdyz je ovladaci jednotka vypnuta. Vstup ZAP je uren pouze ke kratkodobé
aktivaci a funguje stejnym zptisobem jako tlacitko POWER. Vstup VYP Ize pozdrzet
podle potfeby. Pouzijte softwarovou funkci pro automatické nacitani a spousténi
program (viz ¢ast Il Prirucky k rozhrani PolyScope).

Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

Svorky Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
[12V - GND] Napéti 10 12 13 Y
[12V - GND] Proud - - 100 mA
[ON / OFF] Neaktivni napéti 0 - 0,5 \Y
[ON / OFF] Aktivni napéti 5 - 12 \Y
[ON / OFF] Vstupni proud - 1 - mA
[ON] Doba aktivace 200 - 600 ms
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4. Elektrické rozhrani

Remotel/ﬁ_l Remotel/ﬁ_l
12v|H | 12v|d |
GND|H B } GND|H B }
ON N ON (Il
OFF| I\, Tl OFF P
Tento priklad znazornuje zapojeni Tento priklad znazornuje zapojeni
vzdaleného tlacitka ZAP. vzdaleného tlacitka VYP.

UPOZORNENI
Stisknutim a podrzenim tlacitka napajeni se ovladaci jednotka vypne,

aniz by se ulozily jakékoliv zmény.

* Vstup ZAP nebo tla¢itko POWER nemuzete stisknout a
podrzet, protoze by doslo k vypnuti ovladaci jednotky bez

ulozeni.

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

UR3e

56

Uzivatelska prirucka



R
4. Elektrické rozhrani UNIVERSAL ROBOTS

4.8. Drzak ovladaci jednotky

Popis Na spodni strané V/V skupin rozhrani je drzak s porty umoznujicimi dalSi pfipojeni (na
obrazku nize). Zakladna ovladaci jednotky ma otvor s krytkou pro snadné pfipojeni (viz
Ethernet).
Mini Displayport podporuje monitory s rozhranim Displayport a vyzaduje aktivni
pfevodnik z portu Mini Display na DVI nebo HDMI pro pfipojeni monitor(i s rozhranim
DVI/HDMI. Pasivni pfevodniky s porty DVI/HDMI nefunguiji.

Drzak Pojistka musi mit oznaceni UL, musi se jednat o nozovou pojistku typu mini s
maximalnim jmenovitym proudem: 10 A a minimalnim jmenovitym napétim: 32 V

POZNAMKA

Nepfipojujte ani neodpojujte pfenosny ovladaci terminal, kdyz je
ovladaci jednotka zapnuta. Mohli byste tim zpUsobit poskozeni
ovladaci jednotky.

POZNAMKA
Nezapojeni aktivniho adaptéru pfed pokusem o zapnuti ovladaci
jednotky mGze branit vystupu na disple;j.

* Pred zapnutim systému pfipojte k ovladaci jednotce aktivni
adaptér.

* V nékterych pfipadech musi byt externi monitor zapnuty pred
ovladaci jednotkou.

* Pouzijte aktivni adaptér, ktery podporuje revizi 1.2, protoze ne
vSechny adaptéry funguji ihned po vybaleni.

4.9. Ethernet
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Popis Rozhrani Ethernet Ize pouzit pro:
* MODBUS, EtherNet/IP a PROFINET (viz sekce v ¢asti |l Prirucky k rozhrani
PolyScope).

* Vzdaleny pfistup a ovladani.

Ethernetovy kabel pfipojite tak, ze ho protahnete otvorem v zakladné ovladaci jednotky
a zapojite do ethernetového portu na spodni strané drzaku.

Krytku v zakladné ovladaci jednotky vymeénite za vhodnou kabelovou priichodku, abyste
kabel pfipoijili k ethernetového portu.

Elektrické specifikace jsou zobrazeny v nize uvedené tabulce.

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Rychlost komunikace 10 - 1000 Mb/s

4.10. Sitova pfipojeni
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Popis Kabel sitového napajeni z ovladaci jednotky je na konci vybaven standardni
z4strckou IEC. Na zastrcku IEC Ize pfipojit zastrCku ¢i kabel odpovidajici
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 prostfedi
existujicich prdmyslovych provozu.”

* |[EC 61000-6-4: Kapitola 3.1.12 pramyslové provozy:
»Mista charakterizovana samostatnou napajeci siti, ktera
je napajena z vysokonapétového nebo
stfednénapétového transformatoru, uréeného pro
napajeni zafizeni.”

Sitova pripojeni  V zajmu napajeni robota musi byt ovladaci jednotka pfipojena k siti pomoci dodaného
napajeciho kabelu. Konektor IEC C13 na napajeci Snufe se pfipojuje k pfivodu
spotfebi¢e IEC C14 na spodni strané ovladaci jednotky.

POZNAMKA
Pro pfipojeni k ovladaci jednotce vzdy pouzivejte napajeci $iliru se
zastr¢kou uréenou pro danou zemi. Nepouzivejte adaptér.

V ramci elektrické instalace zajistéte:
* Ukostfeni
* Pojistka sitového napajeni
* Zafizeni pro zbytkovy proud
* Uzamykatelny spinac (ve vypnuté poloze)

Jako prostfedek pro snadné uzamdceni musi byt nainstalovan hlavni vypinac, kterym se
vypnou vSechna zafizeni. Elektrické specifikace jsou zobrazeny v nize uvedené

tabulce.
Tabulka Parametr Min.  Typ.  Max. Jednotka
Vstupni napéti 90 - 264 VAC
Externi sitova pojistka (90-200 V) 8 - 16 A
Externi sitova pojistka (200-264 V) 8 - 16 A
Vstupni kmitocet 47 - 440 Hz
Napajeni v pohotovostnim stavu - - <15 w
Nominalni provozni pfikon 90 150 325 w
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Elektricka i

nebezpedi ﬁ VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD
Nedodrzeni nékterého z nize uvedenych pokynd mize mit za
nasledek vazné zranéni nebo smrt v disledku zasazeni elektrickym
proudem.

* 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.

* Uijistéte se, Ze je vstupni napajeni do ovladaci jednotky
opatfeno proudovym chrani¢em (RCD) a spravnou pojistkou.

* Pokud budete chtit béhem servisu provést tplnou instalaci
robota, zajistéte uzamceni veSkerého napajeni.

* Zaijistéte, aby V/V robota pfi uzam¢&eni nenapajela jina zafizeni.
* Pred zahajenim napajeni ovladaci jednotky se ujistéte, ze mate
vSechny kabely spravné zapojené. Vzdy pouzivejte originalni

sifovou Sndru.

4.11. Pripojeni robota: Kabel robota

Popis Tento pododdil popisuje pfipojeni ramene robota nakonfigurovaného s fixnim 6 metru
dlouhym kabelem. Informace o pfipojeni ramene robota nakonfigurovaného s
konektorem pro kabel na pfirubé zakladny naleznete v 4.11 Pripojeni robota: Kabel
robota above.

Pripojte rameno  P¥ipojte rameno robota k ovladaci jednotce pomoci kabelu robota.

a fidici jednotku 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.
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UPOZORNENI
Nespravné pripojeni robota mlize vést k preruseni dodavky energie
pro rameno robota.

* Kabel robota neodpojujte, pokud je rameno robota spusténo.

* Puvodni kabel robota neprodluzuijte ani neupravuijte.

Uzivatelska pfirucka

61 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 4. Elektrické rozhrani

4.12. Pripojeni robota: Kabel zakladni priruby

Popis

Konektor kabelu
ha pfirubé
z4kladny

Tento pododdil popisuje pfipojeni ramene robota nakonfigurovaného s konektorem
kabelu na pfirubé zakladny. Informace o pfipojeni robotického ramene
nakonfigurovaného pomoci pevného 6m kabelu robota, viz 4.12 Pripojeni robota:
Kabel zakladni pfiruby above.

Kabelovy konektor na pfirubé zakladny slouzi k propojeni ramene robota a fidici
jednotky. Kabel robota se na jednom konci pfipojuje ke kabelovému konektoru na
pfirubé zakladny a na druhém konci ke konektoru ovladaci jednotky.

Po pfipojeni robota miizete kazdy konektor uzamknout.

UPOZORNENI
Maximalni délka propojeni ramene robota a ovladaci jednotky je 6 m.

Nespravné pripojeni robota miiZze vést k pferuseni dodavky energie
pro rameno robota.

* Nepouzivejte prodlouzeni 6 metrového kabelu robota.

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.

UR3e
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4.13. Vstupy/vystupy nastroje

Popis

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 vodicl uvnitf kabelu ma
rliznou barvu pfedstavuijici 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 maximainé 0,4 Nm.

Osm vodi¢l uvnitf kabelu ma rliznou barvu oznacujici riizné funkce. Viz tabulku nize:

Barva Signal Popis
Cervena GND Ukostreni
Seda POWER 0V/12V/24V
Modra TOO/PWR Digitalni vystupy 0 nebo 0 V/12 V/24 V
Rizova TO1/GND Digitalni vystupy 1 nebo kostra
Zluta TIO Digitalni vstup 0
Zelena T Digitalni vstupy 1
Bila Al2 / RS485+ Analogovy v 2 nebo RS485+
Hnéda Al3 / RS485- Analogovy v 3 nebo RS485-

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

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Napajeci napéti ve 24V rezimu 23,5 24 24,8 Vv
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).
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4.14. Zdroj napajeni nastroje

Popis Na karté Instalace (viz ¢ast Il Prirucky k rozhrani PolyScope) prejdéte na polozku
Nastroj V/V a nastavte interni napajenina 0V, 12V nebo 24 V.

POWER

GND (RED) — JI

Dualni napéjeci V rezimu dvoupinového napajeni Ize zvysit vystupni proud, viz (tabulka 2 4.14 Zdroj
zdroj napajeni nastroje above).

1.

V zahlavi klepnéte na Instalace.

2. Vlevo dole klepnéte na Konec.
3.
4

. Vodice napajeni (Sedé) pfipojte k TO0 (modry) a uzemnéni (Cerveny) k TO1

Klepnéte na 10 nastroje a zvolte Dvojpinové napéjeni.

(rGzovy).
POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)
GND (RED)

\
S

napajeci koliky (napajeni je vypnuto).

POZNAMKA
V pfipadé nouzové zastaveni robot se napéti nastavi na OV pro oba
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4.15. Digitalni vystupy nastroje

Popis Digitalni vystupy podporuiji tfi riizné rezimy:
Rezim Aktivni Neaktivni
Sinking (NPN) Nizka Oteviit
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 pin(i. Elektrické specifikace
jsou uvedeny nize:

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka

Napéti pfi rozpojeni -0,5 - 26 \

Napéti pfi sepnuti a proudu 1 A - 0,08 0,09 \%

Proud pfi zdroji/sepnuti 0 600 1000 mA

Proud pfes GND 0 1000 3000 mA
POZNAMKA

V pfipadé nouzového zastaveni robota se deaktivuji digitalni vystupy
(DOO0 a DO1) (vysoky signal Z).

UPOZORNENI
Digitalni vystupy nastroje nemaji omezen proud. Potlaceni ur€enych

dat mize zpUsobit trvalé poskozeni.

Pouzivani Tento pfiklad znazornuje aktivaci zatizeni pfi pouziti vnitfniho zdroje napajeni 12 V nebo
digitalnich 24 V. Je nutné definovat vystupni napéti na karté V/V. Mezi kontaktem POWER
vystupu nastroje  a stinénim / kostrou je napéti, a to i v pfipadé, Ze je zatizeni vypnuto.

POWER

Doporucuje se pouzit ochrannou diodu pro indukéni zatéz dle popisu nize.

POWER
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4.16. Digitalni vstupy nastroje

Popis Obrazovka Spusténi obsahuje nastaveni pro automatické nacteni a spusténi
vychoziho programu, a pro automatickou inicializaci ramene robota pfi zapnuti.
Tabulka 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 \Y
Logické vysoké napéti 55 - - \%
Vstupni odpor - 47k - Q

Pouziti digitdlnich Tento pfiklad znazorfiuje zapojeni jednoduchého tlacitka.

vstupl nastroje

POWER

4.17. Analogové vstupy nastroje

Popis

Analogovy vstup nastroje je nediferencialni a Ize jej nastavit na napéti (0-10V) nebo

proud (4-20mA) na karté Vstupy/Vystupy (viz ¢ast, cast I, pfirucka PolyScope ).

Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

Parametr Min. Typ Max. Jednotka
Vstupni napéti v napétovém rezimu -0,5 - 26 \
Vstupni odpor pfi rozsahu 0V az 10V - 10,7 - kQ
Rozliseni - 12 - bit
Vstupni napéti v proudovém rezimu -0,5 - 5,0 V
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 vstup(.
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Vystraha
d UPOZORNENI
V proudovém rezimu nejsou analogové vstupy chranény proti prepéti.

Prekroceni mezni hodnoty v elektrické specifikaci mlize zpusobit
trvalé poskozeni vstupu.

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

nediferencialnich Poznamka: Mizete zkontrolovat, zda snimac s napétovym vystupem mi{ize fidit vnitfni
odpor nastroje nebo zda je méfeni neplatné.

POWER
Il
Al2 | =
GND o7
Pouziti Tento pfiklad ukazuje pfipojeni analogového senzoru s diferencialnim vystupem.
analogovych Pfipojeni zaporné ¢asti vystupu ke kontaktu GND (0 V), ktery bude fungovat stejné jako

vstupll nastrojii,  nediferencialni senzor.
diferencialnich

Al

-
11

4.18. Komunikace nastroje V/V

Popis * Vyzadani signalu Signaly RS485 vyuzivaiji interni odchyleni zabezpecéené proti
selhani. Pokud pfipojené zafizeni nepodporuje toto zabezpeceni proti selhani,
odchyleni signalu je nutno bud provést v pfipojeném nastroji nebo pridat
externé pfidanim pull-up rezistorl k RS485+ a pull-down k RS485-.

* Zpozdéni zprav posilanych prostfednictvim konektoru nastroje se pohybuje od
2ms do 4ms od Casu, 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 bytl dat se zprava napi$e na zafizeni.

Pfenosoveé rychlosti 9,6k, 19,2k, 38,4k, 57,6k, 1152k, 1M,2M,5M
Ukonc&ovaci bity 1,2
Parita Zadny, Lichy, Sudy
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5. Preprava

Popis

Upozornéni:
Zvedani

Prohlaseni

Robota prepravuijte pouze v ptivodnim obalu. Balici materidly uchovavejte na suchém
misté pro pfipad, Ze byste v budoucnu potfebovali robota pfesunout.

Pfi pfesunu robota z baleni na misto instalace zvednéte obé trubice ramene robota
soucasné. Robota pfidrzte na misté, dokud nebudou bezpecné utazeny vSechny
montazni Srouby v zakladné robota.

Zdvihejte ovladaci jednotku za tuto rukojet

VAROVANI
Nespravné zvedaci techniky nebo pouziti neadekvatniho zvedaci

zafizeni mohou vést ke zranéni.
* P¥i zvedani vybaveni nepfetézujte sva zada nebo jiné asti
téla.
* Pouzivejte vhodna zdvihaci zafizeni.

* Je tfeba dodrzovat veSkeré regionalni i 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 téeti
strany, postupujte podle nasledujicich pokynu:
* Preprava robota bez plivodniho obalu bude mit za nasledek
zneplatnéni vSech zaruk od Universal Robots A/S.

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

Spoleénost Universal Robots nemuze byt zodpovédna za jakékoliv $kody zplusobené
béhem prepravy.

Doporuéeni pro pfepravu bez obalu najdete na adrese myur.universal-
robots.com/manuals
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5. Pfeprava

5.1. Preprava bez obalu

Popis Universal Robots doporucuje vzdy pfepravovat robota v plvodnim obalu.
Tato doporuceni jsou napsana za uc¢elem snizeni nezadoucich vibraci v kloubech a
brzdovych systémech a snizeni rotace kloub.
Pokud je robot pfepravovan bez plivodniho obalu, fidte se nasledujicimi pokyny:
* Slozte robota co nejvice - nepfepravujte robota v pozici singularity.
* Presunte tézisté robota co nejblize k zakladné.
* PFipevnéte kazdou hadici k pevnému povrchu na dvou riiznych mistech.
* Zajistéte jakykoli pfipojeny koncovy efektor pevné ve 3 osach.
Preprava
a oo
SloZte robota ‘E
jak nejlépe to
jde. -ﬂ“
Nepfepravujte k
rameno [ .
vysunuté. « X x
(pozice
singularity) S
Hadice
pripevnéte k
pevnému
povrchu.
Zajistéte
pfipojeny
koncovy efektor
ve 3 osach.
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UNIVERSAL ROBOTS

6. Udrzba a opravy

Popis

Bezpecnost pfi
udrzbé

Upozornéni

Provedte vizualni nebo pracovni kontrolu stavu v souladu se v§emi bezpecnostnimi
pokyny v této prirucce.

Provadéjte veSkerou udrzbu, inspekce, kalibraci a opravy podle nejnovéjSich verzi
Servisnich pfiru¢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 urcené klientem, pokud dodrzuji plan
inspekci uvedeny v Servisni priru¢ce. UpIny plan inspekci pro vyskolené osoby viz
Servisni prirucka: Kapitola 5

VSechny soucasti, které se vraci zpét spolecnosti Universal Robots, je nutné vracet v
souladu s podminkami uvedenymi v Servisni prirucce.

Po udrzbé nebo opravé je tfeba provést kontrolu a zajistit pozadovanou uroven
bezpecnosti. Pfi kontrolach je nutné dodrzovat platné narodni nebo regionalni
bezpecnostni predpisy. Je tfeba zkontrolovat i spravné fungovani véech
bezpec&nostnich funkci.

Udrzba a opravy maiji zajistit provozuschopnost systému nebo, v pfipadé selhani,
navrat systému do provozuschopného stavu. Opravarenské prace zahrnuji kromé
vlastni opravy i analyzu a feSeni problémd.

Pfi praci na robotu nebo ovladaci jednotce je nutné dodrzovat nize uvedené postupy a
upozornéni.

VAROVANI
Nedodrzeni nékterého z nize uvedenych bezpeénostnich postupl

mUzZe mit za nasledek zranéni.

* Odpojte hlavni napajeci kabel ze spodni ¢asti ovladaci
jednotky, ¢imz bude jednotka zcela odpojena od napajeni.
Vypnéte jakykoliv zdroj energie pfipojeny k ramenu robota
nebo ovladaci jednotce. Pfijméte nezbytna opatfeni, ktera
zajisti, ze nikdo b&éhem opravy neuvede systém pod napéti.

* Pred opétovnym uvedenim systému pod napéti zkontrolujte
uzemneéni.

* P¥i demontazi ramene robota nebo ovladaci jednotky dodrzujte
predpisy ESD.

* Dbejte na to, aby se do ramene robota nebo ovladaci skfifky
nedostala voda nebo prach.
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UNIVERSAL ROBOTS 6. Udrzba a opravy

Upozornéni: i

Elektfina VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD
P¥ilis rychla demontaz napajeciho zdroje ovladaci jednotky po vypnuti
s sebou nese nebezpedi urazu elektrickym proudem.

* Vyhnéte se demontazi napajeciho zdroje uvnitf ovladaci
jednotky, protoZe v téchto napajecich zdrojich mize byt i
nékolik hodin po vypnuti ovladaci jednotky pfitomno vysoké
napéti (az 600 V).

6.1. Topic Title

Popis Kazdodenni Gisténi
MUzete setfit veSkery prach/necistoty/olej pozorovany na rameni robota hadfikem a
jednim z nasleduijicich ¢isticich prostfedkl: Voda, Isopropylalkohol, 10% Ethanol
alkohol nebo 10% Nafta. Ve vzacnych pfipadech muize byt na kloubu viditelné velmi
malé mnozstvi maziva. To nema vliv na funkci, pouziti nebo Zivotnost kloubu.
Dodatecné cisteni
Vzhledem k vétSimu zaméfeni na CiSténi vaSeho robota doporucuje UR c¢isténi 70%
isopropylalkoholem (tfeci alkohol).

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

2. Nechte 70% isopropylalkohol na robotu plisobit po dobu 5 minut a poté robota
vycistéte standardnim postupem ¢isténi.

DO NE POUZIJTE BELIDLA. Nepouzivejte bélidlo v zadném ziedéném gisticim
roztoku.

6.2. Inspekce

6.2.1. Inspekcni prohlidky ramene robota
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Popis

V nasledujici tabulce je uveden kontrolni seznam typ( kontrol doporu¢enych
spole€nosti Universal Robots. Pravidelné provadéjte kontroly tak, jak je doporu¢eno v
seznamu. VSechny uvedené dily, u nichz se zjisti, Ze jsou v nepfijatelném stavu, musi
byt opraveny nebo vyménény.

Vice informaci o provadéni kontrol najdete v servisni pfirucce (htip://www.universal-
robots.com/support).

Typ inspekéni &innosti Casovy ramec

Mésicné Dvakrat
S
1 Zkontrolujte modré krytky* \% X
2 Zkontrolujte ploché krouzky \Y X
3 Zkontrolujte kabel robota \% X
4 Zkontrolujte pripojeni kabelu \Y, X
robota

V = vizualni kontrola
* = Musi se také zkontrolovat po téZkém narazu
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UNIVERSAL ROBOTS 6. Udrzba a opravy

6.2.2. Vizualni kontrola ramene robota

Popis
P POZNAMKA

Pouziti stla¢eného vzduchu k ¢isténi ramene robota miize poskodit
soucasti ramene robota.

* K isténi ramene robota nikdy nepouzivejte stlaCeny vzduch.

Kontrolni body

é

atg

S

b

1. Pokud je to mozné, pfesunte rameno robota do nulové polohy.
2. Vypnéte robota a odpojte napajeci kabel od ovladaci jednotky.

3. Zkontrolujte, zda kabel mezi ovladaci jednotkou a ramenem robota neni
poSkozeny.

4. Zkontrolujte, zda jsou fadné dotazeny montazni Srouby zakladny.
5. Zkontrolujte opotfebeni a poskozeni plochych krouzk.
* Pokud jsou ploché krouzky opotfebované nebo poskozené, vyméiite je.

6. Zkontrolujte modré krytky na vSech kloubech, zda nejsou prasklé nebo
posSkozené.

* Pokud jsou modré krytky prasklé nebo poSkozenég, vymérite je.

7. Zkontrolujte Srouby pouzité k zajisténi modrych krytek.

POZNAMKA
Pokud na robotu b&éhem zaruéni doby dojde k poSkozeni, kontaktujte

distributora, u kterého byl robot zakoupen.

UR3e 74 Uzivatelska prirucka



6. Udrzba a opravy

R
UNIVERSAL ROBOTS

6.2.3. Inspekce zpétného chodu

Inspekce 1. Odmontujte jakékoli nastroje nebo prilohy, pfipadné nastavte TCP/zatizeni/tézisté

podle specifikaci nastroje.

2. Presunuti ramene robota v rezimu Freedrive:

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

tlac¢itko 3PE.

ki‘k_‘\ J
—

Tlacitko napajeni

N

Tlacitko 3PE

3. Tahnéte/tlacte rameno robota do vodorovné podlouhlé polohy a uvolnéte ho.

u
S
O
@
n

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

volnobéhu.
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6.2.4. Inspekcni prohlidky ovladaci jednotky

Popis V nasledujici tabulce je uveden kontrolni seznam typ( kontrol doporu¢enych
spole€nosti Universal Robots. Pravidelné provadéjte kontroly tak, jak je doporu¢eno v
seznamu. VSechny uvedené dily, u nichz se zjisti, Ze jsou v nepfijatelném stavu, musi
byt opraveny nebo vyménény.

Vice informaci o provadéni kontrol najdete v servisni pfirucce (http://www.universal-
robots.com/support).

Typ inspekeni €innosti Casovy ramec

Mésicné Dvakrat
roéné
X

1 Zkontrolujte nouzové zastaveni na F
prenosném ovladacim panelu

n I

2& Zkontrolujte zpétny chod F
3 Zkontrolujte volnobéh F
4 & Zkontrolujte kabel a konektor V
5 prenosného ovladaciho terminalu
6  Zkontrolujte a vycCistéte vzduchové  V X

filtry na ovladaci jednotce
V =Vizualni kontrola F = Funkéni kontrola

Vizualni kontrola ovladaci jednotky

Popis 1. Odpojte napéjeci kabel od ovladaci jednotky.

2. Zkontrolujte, zda na vnéjSi strané ovladaci jednotky nejsou necistoty nebo
prach.

* V pripadé potieby vycistéte ovladaci jednotku ESD vysavatem.

POZNAMKA
Pouziti stlaeného vzduchu k Cisténi vnitfnich ¢asti ovladaci jednotky
muze poskodit soucasti.
* K Zisténi vnitfnich Casti ovladaci jednotky nepouzivejte
stlaceny vzduch.
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/. Likvidace a zivotni prostredi

Popis

S roboty e-Series spole¢nosti Universal Robots musi byt nakladano v souladu s
platnymi vnitrostatnimi zakony, nafizenimi a normami.

Roboti e-Series od spole€nosti Universal Robots jsou vyrabéni s ohledem na omezené
pouzivani nebezpecnych latek vzhledem ochrané zivotniho prostiedi, které definuje
smérnice RoHS 2011/65/EU. Mezi tyto latky patfi rtut, kadmium, olovo, chrom VI,
polybromované bifenyly a polybromované difenylethery.

Poplatek organu DPA-System za nakladani s elektronickym odpadem z robott
spole€nosti Universal Robots e-Series, prodavanych na danském trhu, uhradila
spole¢nost Universal Robots A/S pfedem. Dovozci ze zemi uvedenych v Evropské
smérnici 2012/19/EU o odpadnich elektrickych a elektronickych zafizenich (WEEE)
jsou povinni k zapisu do pfislusného vnitrostatniho registru WEEE ve své zemi.
Poplatek je obvykle nizsi nez 1TEUR/robot. Seznam vnitrostatnich registri najdete zde:
https://www.ewrn.org/national-registers.
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8. Certifikaty

Popis Certifikace tfetich stran jsou dobrovolné. V ramci zajiSténi co nejlepSich sluzeb pro
integratory robotl se spole¢nost Universal Robots rozhodla své roboty certifikovat v
nasledujicich uznavanych zkuSebnich ustavech.

Kopie vSech certifikatd naleznete v kapitole: Certifikaty.

Certifikaty - ensorzien TUV Rheinland  Certifikaty TUV Rheinland podle EN

180 13%ea ISO 10218-1a EN ISO 13849-1. TUV
Rheinland znamena bezpec€nost a

voww tuv.com kvalitu prakticky ve vSech oblastech
podnikani a zivota. Spole¢nost byla
zalozena pred 150 lety a je jednim z
prednich svétovych poskytovatel
testovacich sluzeb.

CHINA RoHS Roboti UR Fady e-Series vyhovuiji
25 metodam fizeni CHINA RoHS pro
regulaci znecisténi elektronickymi

informacnimi produkty.

Bezpecnostni Roboty e-Series od spolecnosti

certifikat KCC Universal Robots byly posouzeny a
splfuji bezpeénostni normy znacky
KCC.

Universal Robots byly posouzeny z
hlediska shody pro pouziti v
pracovnim prostredi. V pfipadé
pouziti v domacim prostiedi proto
hrozi riziko ruSeni radiovym
signalem.

Delta Pramyslové roboty e-Series od
spolecnosti Universal Robots jsou
testovany z hlediska vykonnosti
certifikaci DELTA.

K S
[E Registrace KC  Roboty e-Series od spole¢nosti
} %

Certifikace
dodavatell
tretich stran

Prostfedi  Dle udaju naSich dodavatell, pfepravni palety pro
roboty od Universal Robots splfiuji pozadavky
danské normy ISMPM-15 pro vyrobu dfevéného
obalového materialu a jsou znaceny v souladu s timto
systémem.

@.:.
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Certifikace
zkous$eni u
vyrobce

Prohlaseni v
souladu se
smérnicemi EU

Universal Roboty e-Series od spolecnosti Universal Robots
Robots jsou podrobovany pribé&znym internim testiim a
zkouskadm v rdmci vystupni kontroly.

Procesy zkousSeni UR jsou priibézné
prezkoumavany a zlepSovany.

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

Podle Smérnice o strojnich zafizenich jsou roboty Universal Robots ¢astecné
dokoncéenymi stroji, a proto na nich nesmi byt umisténa znacka CE.

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

Popis

Kloub 0
(ZAKLADNA)

Vzdalenost do
zastaveni v
metrech pfi 33 %
z3kg

Vzdalenost do
zastaveni v
metrech pfi 66 %
z3kg

Vzdalenost do

K dispozici je moznost uzivatelského nastaveni maximalni bezpecnostni doby a
vzdalenosti. Viz Popis na strané 28 a Bezpecnost.

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 poskytnuté pro kloub 0 (zékladna), kloub 1 (rameno) a kloub 2 (loket)
plati pro brzdnou drahu a dobu zastaveni:

* Kategorie 0

* Kategorie 1

* Kategorie 2
Na kloubu 0 byl proveden test pomoci vodorovného pohybu, kde osa otaceni byla
kolma k zemi.
Béhem testl kloubu 1 a kloubu 2 sledoval robot svislou drahu, kde osa otaceni byla

paralelni k zemi, a ve chvili, kdy se robot pohyboval smérem dold, bylo provedeno
zastaveni. Osa Y je vzdalenost od mista zahajeni zastaveni do konecné pozice.

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

—e— 33% extended
0.04

0.02

speed 33% speed 66% speed 100%

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

0.04

0.02

speed 33% speed 66% speed 100%

zastaveni v 0.08 —@— 100% extended
metrech pl"i —8— 66% extended

o, 0.06| —e— 33% extended
maximalnim
zatizeni 3 kg 0.04

0.02
speed 33% speed 66% speed 100%
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Kloub 0
(ZAKLADNA)

Cas do zastaveni
v sekundach pfi
33 %z 3 kg

Cas do zastaveni
v sekundach pfi
66 % z 3 kg

Cas do zastaveni
v sekundach pfi
maximalnim
zatizeni 3 kg

0.08
0.07
0.06
0.05
0.04

0.03

speed 33%

0.08

0.06

0.04

speed 33%

0.08

0.06

0.04

speed 33%

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

speed 66%

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

speed 66%

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

speed 66%

speed 100%

speed 100%

speed 100%

Kloub 1
(RAMENO)

Vzdalenost do
zastaveni v
metrech pfi 33 %
z3kg

Vzdalenost do
zastaveni v
metrech pfi 66 %
z3kg

0.025

0.020

0.015

0.010

0.005

speed 33%

0.03

0.02

0.01

speed 33%

r—0
—@— 100% extended

—8— 66% extended
—e— 33% extended

e
T

—

3

speed 66%

r—0
—@— 100% extended

—8— 66% extended
—e— 33% extended

«
/ ]

«

speed 66%

speed 100%

speed 100%

Uzivatelska pfirucka

81

UR3e

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



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

I
UNIVERSAL ROBOTS
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Vzdalenost do
zastaveni v
metrech pfi
maximalnim
zatizeni 3 kg

0.05

0.04

0.03

0.02

0.01

speed 33%

r—0
—@— 100% extended

—8— 66% extended
—e— 33% extended

o«
o/f -

«—

speed 66% speed 100%

Kloub 1
(RAMENO)

Cas do zastaveni
v sekundach pfi
33% z3kg

Cas do zastaveni
v sekundach pfi
66 % z 3 kg

Cas do zastaveni
v sekundach pfi
maximalnim
zatizeni 3 kg

0.06

0.05

0.04

0.03

speed 33%

0.08

0.06

0.04

speed 33%

0.08

0.06

0.04

speed 33%

r—0
—@— 100% extended

—8— 66% extended
—e— 33% extended

o«

—

speed 66% speed 100%

orQ—0
—@— 100% extended

—8— 66% extended
—e— 33% extended

(-

. —¢

o

speed 66% speed 100%

Q0
—@— 100% extended

—8— 66% extended
—e— 33% extended
[ &

—

—e
. 4

speed 66% speed 100%

Kloub 2 (LOKET)

—@- 100% payload /.—’—.

Vzdalenost do 0.010/ —®— 66% payload
. —e— 33% payload

zastaveni v

metrech pfi vech 0.008 ./ —7

zatizenich

0.006
speed 33% speed 66% speed 100%
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Doba do
zastaveni v
sekundach pfi
vSech zatizenich

0.045

0.040

0.035

0.030

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

@

L ]

—

speed 33% speed 66%

speed 100%
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10. Prohlaseni a certifikaty

Preklad plivodniho navodu

Vyrobce Universal Robots A/S
Energivej 25,
DK-5260 Odense S Dansko
Osoba v komunité opravnéna ke David Brandt
kompilaci technické dokumentace Technology Officer, R&D
Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S, Dansko
Popis a znaCeni neuplnych strojnich zafizeni
Vyrobek a funkce: Priimyslovy robot (viceucéelovy viceosy manipulator s ovladaci
jednotkou) s ovladacim panelem nebo bez néj Funkce se urcuje podle
uplného strojniho zafizeni (aplikace robota nebo bunky s koncovym
efektorem, zamysleného pouziti a aplikacniho programu).
Model : UR3e, UR5e, UR10e, UR16e (fada e): Nize uvedené certifikace a toto
prohlaseni zahrnuiji:
* 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 uzite¢né zatizeni 12,5 kg.
Poznamka: Toto prohlaseni o souladu NELZE uplatnit, pokud se pouziva
UR OEM ovladac.
Vyrobni €islo: Od 20235000000 dale
rok o_Series 3=UR3e, 5=UR5e, 3=UR3e, 0=UR10e (10 kg), 2=UR10e(12.5),
6=URT16€ poradoveé cislovani, které kazdy rok zacina od 0
Zabudovani: Roboti Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e a UR16e)
mohou byt uvedeni do provozu pouze po zabudovani do kone¢ného
uplného strojniho zafizeni (robotické aplikace nebo buriky), ktery
spliuje ustanoveni smérnice o strojnich zafizenich a dalSich platnych
smérnic.
Timto se prohlaSuje, Ze vySe uvedené produkty ve vztahu k danym Gceltim vyhovuiji nasledujicim smérnicim,
jak je uvedeno nize. Pokud je toto neuplné strojni zafizeni integrovano a stane se z néj uplné strojni zafizeni,
za zjisténi, zda uplné strojni zafizeni stroj splfiuje vSechny platné smérnice a za poskytnuti prohlaseni o
shodé, zodpovid4 integrator.
I. Smérnice o strojnich zafizenich ~ Byly spInény tyto zakladni pozadavky: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5, 1.2.1, 1.2.4.3,
2006/42/ES 1.2.5,1.26,1.3.2,1.34,1.3.8.1,1.3.9,15.1,1.5.2,1.5.5,1.5.6, 1.5.10,
1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3, 4.1.3, priloha VI. Timto se prohlasuje, ze
prislusna technicka dokumentace byla zpracovana v souladu s ¢asti B
prilohy VIl smérnice o strojnich zafizenich.
[I. Smérnice o zafizenich nizkého  Odkaz na smérnici LVD a harmonizované normy uvedené nize.
napéti 2014/35/EU Odkaz na smérnici EMC a harmonizované normy uvedené nize.
[ll. Smérnice o elektromagnetické
kompatibilité 2014/30/EU

Odkaz na pouzité harmonizované normy podle ¢l. 7 odst. 2 smérnic MD a LV a ¢lanku 6 smérnice EMC:
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() ENISO 10218-1:2011 TUV  (I) (Il) EN 60204-1:2018 v (1) EN 60664-1:2007 (1ll) EN 61000-3-
Nord Certificate # 44 708 relevantnich pfipadech (Il) EN 3:2013 (l11) EN 61000-6-1:2019,

14097607 60529:1991+A1:2000+A2:2013 () POUZE UR3e a URS5e (lII) EN 61000-
(I) EN 1ISO 13732-1:2008 v EN 60947-5-5:1997+A1:2005 6-2:2019 (l1l) EN 61000-6-3:2007+A1:

relevantnich pfipadech (I) EN ~ +A11:2013+A2:2017 (I) EN 60947- 2011, POUZE UR3e a UR5e (lll) EN
ISO 13849-1:2015 TUV Nord ~ 5-8:2020 (1) EN 61000-3-2:2019  61000-6-4:2019

Certificate ¢. 44 207 14097610

() EN 1ISO 13849-2:2012 (I) EN

ISO 13850:2015

Odkaz na jiné pouzité technické normy a technické specifikace:

(I) ISO 9409-1:2004 [typ 50-4-  (I) EN 60320-1:2021 (lll) EN (I1) EN 61784-3:2010 [SIL2] (IIl) EN
M6] (I) ISO/TS 15066:2016 v 60068-2-27:2008 (IIl) EN 60068-2-  61326-3-1: 2017 [primyslové prostory
relevantnich pfipadech (Ill) EN  64:2008+A1:2019 SIL 2]

60068-2-1: 2007 (lll) EN

60068-2-2:2007

Vyrobce nebo jeho zplnomocnény zastupce preda pfislusné informace o neuplném strojnim zafizeni na
odlGvodnénou zadost vnitrostatnich organu. Schvaleni Uplného systému zabezpecovani jakosti (ISO 9001)
oznamenym subjektem Bureau Veritas, osvédceni #DK015892.
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11. Prohlaseni a certifikaty

Preklad plivodniho navodu

Vyrobce Universal Robots A/S
Energivej 25,
DK-5260 Odense S Dansko
Osoba v komunité opravnéna ke David Brandt
kompilaci technické dokumentace Technology Officer, R&D
Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S, Dansko
Popis a znaCeni neuplnych strojnich zafizeni
Vyrobek a funkce: Priimyslovy robot (viceucéelovy viceosy manipulator s ovladaci
jednotkou) s ovladacim panelem nebo bez néj Funkce se urcuje podle
uplného strojniho zafizeni (aplikace robota nebo bunky s koncovym
efektorem, zamysleného pouziti a aplikacniho programu).
Model : UR3e, UR5e, UR10e, UR16e (fada e): Nize uvedené certifikace a toto
prohlaseni zahrnuiji:
* 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 uzite¢né zatizeni 12,5 kg.
Poznamka: Toto prohlaseni o souladu NELZE uplatnit, pokud se pouziva
UR OEM ovladac.
Vyrobni €islo: Od 20235000000 dale
rok o_Series 3=UR3e, 5=UR5e, 3=UR3e, 0=UR10e (10 kg), 2=UR10e(12.5),
6=URT16€ poradoveé cislovani, které kazdy rok zacina od 0
Zabudovani: Roboti Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e a UR16e)
mohou byt uvedeni do provozu pouze po zabudovani do kone¢ného
uplného strojniho zafizeni (robotické aplikace nebo buriky), ktery
spliuje ustanoveni smérnice o strojnich zafizenich a dalSich platnych
smérnic.
Timto se prohlaSuje, Ze vySe uvedené produkty ve vztahu k danym Gceltim vyhovuiji nasledujicim smérnicim,
jak je uvedeno nize. Pokud je toto neuplné strojni zafizeni integrovano a stane se z néj uplné strojni zafizeni,
za zjisténi, zda uplné strojni zafizeni stroj splfiuje vSechny platné smérnice a za poskytnuti prohlaseni o
shodé, zodpovid4 integrator.
I. Smérnice o strojnich zafizenich ~ Byly spInény tyto zakladni pozadavky: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5, 1.2.1, 1.2.4.3,
2006/42/ES 1.2.5,1.26,1.3.2,1.34,1.3.8.1,1.3.9,15.1,1.5.2,1.5.5,1.5.6, 1.5.10,
1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3, 4.1.3, priloha VI. Timto se prohlasuje, ze
prislusna technicka dokumentace byla zpracovana v souladu s ¢asti B
prilohy VIl smérnice o strojnich zafizenich.
[I. Smérnice o zafizenich nizkého  Odkaz na smérnici LVD a harmonizované normy uvedené nize.
napéti 2014/35/EU Odkaz na smérnici EMC a harmonizované normy uvedené nize.
[ll. Smérnice o elektromagnetické
kompatibilité 2014/30/EU

Odkaz na pouzité harmonizované normy podle ¢l. 7 odst. 2 smérnic MD a LV a ¢lanku 6 smérnice EMC:
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() ENISO 10218-1:2011 TUV  (I) (Il) EN 60204-1:2018 v (1) EN 60664-1:2007 (1ll) EN 61000-3-
Nord Certificate # 44 708 relevantnich pfipadech (Il) EN 3:2013 (l11) EN 61000-6-1:2019,

14097607 60529:1991+A1:2000+A2:2013 () POUZE UR3e a URS5e (lII) EN 61000-
(I) EN 1ISO 13732-1:2008 v EN 60947-5-5:1997+A1:2005 6-2:2019 (l1l) EN 61000-6-3:2007+A1:

relevantnich pfipadech (I) EN ~ +A11:2013+A2:2017 (I) EN 60947- 2011, POUZE UR3e a UR5e (lll) EN
ISO 13849-1:2015 TUV Nord ~ 5-8:2020 (1) EN 61000-3-2:2019  61000-6-4:2019

Certificate ¢. 44 207 14097610

() EN 1ISO 13849-2:2012 (I) EN

ISO 13850:2015

Odkaz na jiné pouzité technické normy a technické specifikace:

(I) ISO 9409-1:2004 [typ 50-4-  (I) EN 60320-1:2021 (lll) EN (I1) EN 61784-3:2010 [SIL2] (IIl) EN
M6] (I) ISO/TS 15066:2016 v 60068-2-27:2008 (IIl) EN 60068-2-  61326-3-1: 2017 [primyslové prostory
relevantnich pfipadech (Ill) EN  64:2008+A1:2019 SIL 2]

60068-2-1: 2007 (lll) EN

60068-2-2:2007

Vyrobce nebo jeho zplnomocnény zastupce preda pfislusné informace o neuplném strojnim zafizeni na
odlGvodnénou zadost vnitrostatnich organu. Schvaleni Uplného systému zabezpecovani jakosti (ISO 9001)
oznamenym subjektem Bureau Veritas, osvédceni #DK015892.
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12. Informace o zaruce

Zaruka na
vyrobek

Zreknuti se
odpovédnosti v
uZivatelské

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

Spole¢nost Universal Robots A/S neustale zlepSuje spolehlivost a zvySuje vykonnost
svych vyrobk(, a v této souvislosti si vyhrazuje pravo zdokonalovat vyrobek a
dokumentaci s nim spojenou bez nutnosti pfedchoziho upozornéni. Spole¢nost

prirucéce 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.
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13. Certifikaty

TUV Rheinland

Certificate

Certificate no.
T 72404326 0001
License Holder: Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S Universal Robots A/S
Energivej 25 Energivej 25
5260 Odense S 5260 Odense S
Denmark Denmark
Report Number: 31875333 @e4 Client Reference: Roberta Nelson Shea

Certification acc. to:  EN ISO 10218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015

Product Information
Certified Product: Industrial Robot

Model Designation: UR3, UR5, UR1@, UR3e, URSe,
UR1@e, URlee, UR2@, UR3D

Technical Data: Rated Voltage: AC 1@e-2eev, 58/68Hz or
AC 200-248V, 58/60Hz
Rated Current: 15A or 8A

Protection Class: I

Remarks: Solely assessed per standards listed above.
The robot is only a component in a final robot application,
collaborative or non-collaborative. The final
application/installationmust comply with EN ISO 16218-2
accordingly.

Replaces Certificate T72190266.

Appendix: 1, 1-68
. 2024-82-27

ENEehaean Date of issue: (yr/mo/day)

EN IS0 13849-1

W, tuv.com

D DOOTO00O00
TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992

" . ®

www.tuv.com A TUVRheinland

Page 1

demarks . Liiksatio r and af

are registesed 1

® TOV, TUEV and TUV
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Cina RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

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

RIARHREYE

Product/Part
Name

=2/ 25 AEEEPEIATE
% & A SREE

Toxic and Hazardous Substances and Elements

BR_FE

# Mercury | Cadmium Hexava_lent Polybrominated Pglybrommated
Lead (Pb) (Hg) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
(Cr+6) (PBDE)
UR Robots
HBA  EXRG
UR3/UR5/UR10/

UR3e/URSe/ X 0] X 0 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: RINZAHAEWREZE GBI R P A= EI97ES)/T 11363-2006 N EHIREERIUT -

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: RRZBFBEEWREVEZEHHE IR PR Z BB HS)/T 11363-2006 1 EHIREEXK -

(AW EITERER - RIESEFRE RN _ERPHT X BB AR REBITEH — SR - )

Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THHERRFERBAMENNARFRS G UEETER RSN L5 B #E RN E):

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

BT IXEER, B, B IR, B, 4048, MoRAT, B0

Refer to product manual for detailed conditions of use.

A RE BRI R

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots &% i [B] e B8 PR K1 AP B H9EE TS5 2.7 M, {B Universal Robots RAFEMIFTEH NS
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 fram
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-uni |-robats/social ibility and
www.teradyne.com/company/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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Bezpecnost KC

S

A2 HHE0l MO SHA

ARASRRIE

Universal Robots A;’Sé

...................................................................

016E110079

AEFERME 016811007

Klaus Vestergaard

Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark

M=
g4(7 ) UR3e 8Y¥(E3) 6axis
Ag et ateld s 18-AB2EQ-01604 | N
FESS L g K
| J Universal Robots A/S
S By 1

Energivej 25, 5260 Qdense S, Denmark

&l 2 MY el =H 3ol w2t

U SHM S gt

20184 11¥ 06Y

ARSI
[
IRIEINE
S
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Registrace KC

EFAE-5467-CA8B-0E3C

2~ = =L &= B 3
NEF A7 AA S A 4S5
Registration of Broadcasting and Communication Equipments
43 e AY
Trade Namme or Registrant

7N A AR AEEA)
Equipment Name
e

Basic Model Number

‘ Universal Robots A/S

UR e-Series robot

UR3e

5} 5 g

Series Model Number

=2w5

o 1w
Registration No.

R-R-URK-UR3e

Z'ﬂix}‘/ﬁli(iaﬁ);{'ﬂ' Universal Robots A/S / Qw2

Manufacturer/Country of Origin

554499
Date of Registration
7et
Others
A ANAAE TATGE ) A5z A3ee] v} 550+ SH Ik
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

2018-10-23

2018 (Yea < (Month) 23% (Day)

S AT LY
Director General of National Radio Research Agency

% AFEE PEEA A e A TR RN 2 watsle] fEetolof v

3
kA e B AR g S 5o) 4 £ gl
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Prostredi

. . . 1, A PART OF
Climatic and mechanical assessment

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

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

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

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

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

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

Other document(s)

Conclusion

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

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h

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 - Veniighedsvej 4 - 2970 Harsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.detta.dk
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14. Pouzité normy

Popis

Pouzité normy

ISO 13849-1

V této €asti jsou popsany prisluSné normy pouzité pfi vyvoji a vyrobé robota UR,
vCetné ramene robota, ovladaci jednotky a prenosného terminalu .

Standard neni zakonny pfedpis, ale dokument vyvinuty zi¢astnénymi stranami v
daném odvétvi. Normy obsahuji pozadavky a pokyny pro vyrobek nebo skupinu
vyrobki.

Zkratky v této pfirucce a jejich vyznam jsou uvedeny v nasledujici tabulce:

Zkratky v tomto dokumentu

ISO Mezinarodni organizace pro normalizaci

IEC Mezinarodni elektrotechnicka komise

EN Evropska norma

TS Technicka specifikace

TR Technicka zprava

ANSI Americky narodni institut pro normalizaci

RIA Asociace robotického pramyslu (nyni znama jako ,A3")
CSA Kanadska asociace pro normalizaci

Dodrzovani shody robota s nasledujicimi normami vyzaduje dodrzovani montaznich
pokyn(, bezpeénostnich pokynt a pokynu uvedenych v této pfiruéce. Pro bezpeénost
aplikace robota je integrator povinen dodrzovat normu ISO 10218-2. Neopravnéné
Upravy maji za nasledek neplatnost Prohlaseni o za¢lenéni (DOI), certifikaci a shody
robota.

Roboty UR splfiuji pfisluSné pozadavky platnych norem. Pfislusné zkuSebni protokoly a
certifikaty obsazené v této pfirucce a normy jsou uvedeny v Prohlaseni o zaclenéni.
Normy platné pro tuto pfirucku jsou uvedeny v nasledujici tabulce:

Dolozka
ISO 13849-2 N . . . e . N
Bezpecnost strojnich zafizeni - Bezpecnostni fidici systém je navrzen v
Bezpecénostni ¢asti fidicich systém(i - | souladu s poZadavky téchto norem.
Cast 1: Obecné zasady pro Bezpecnostni funkce jsou certifikovany
navrhovani - Cast 2: Ovéfeni platnosti = podle té&chto norem funkéni bezpeénosti.
ISO 13850 Dolozka
Bezpecnost strojniho zafizeni - Nouzové zastaveni - Zasady konstrukce -
ISO 12100 Dolozka
Bezpecnost strojnich zafizeni - Obecné zasady pro konstrukci - N
Posuzovani a snizovani rizik
UR3e 94 Uzivatelska pfirucka
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ISO 10218-1
Roboty a roboticka Tato norma je uréena pro vyrobce robott, nikoliv
zafizeni - Bezpec€nostni | integratory. Norma ISO 10218-2 obsahuje bezpecnostni
pozadavky na pozadavky spojené se systémem robota, aplikaci a
pramyslové roboty Cast = bufikou. Zabyvéa se navrhem a integraci robotické
1: Roboty aplikace.
R15.06 L , C o .
Primyslové Tato americka narodni normfa je narodr.nm prevzetim norem ISO
10218-1a1S0O 10218-2, spojenych do jednoho dokumentu bez
roboty a C . : - . o ]
robotické jaky.chll(ollv odchylt'ak. Jazyk j'e z'menen z brltske mezma.rodnl .
systémy - angli¢tiny na americkou angli¢tinu, ale technicky obsah je stejny.
N , Druha €ast této normy je urcena pro osoby provadéjici integraci
Bezpecnostni , . . . . ;
< systému robota / aplikace robota jiného nez od spolecnosti
pozadavky .
Universal Robots.
Pramyslové
roboty a Tato kanadska narodni norma je narodnim prevzetim norem ISO
robotické 10218-1 a ISO 10218-2 spojenych do jednoho dokumentu. CSA
systémy - pridala k ustanovenim v €asti 2 sekci Uzivatel. Druha ¢ast této
Obecné normy je urena pro osoby provadeéjici integraci systému robota /
bezpecnostni | aplikace robota jiného nez od spole¢nosti Universal Robots.
pozadavky
Priimyslové
roboty a Tato kanadska narodni norma je narodnim prevzetim norem ISO
robotické 10218-1 a ISO 10218-2 spojenych do jednoho dokumentu. CSA
systemy - pfidala k ustanovenim v ¢asti 2 sekci Uzivatel. Druha Cast této
Obecné normy je urCena pro osoby provadéjici integraci systému robota /
bezpecnostni aplikace robota jiného nez od spole¢nosti Universal Robots.
pozadavky
IEC Dolozka
61000-6-2 L - o L
IEC 61000-6-4 EIektrorvnagnetlcka kompatibilita Tyto normy definuji pozadavky pro elektrické a
(EMC) Cast 6-2: Obecné normy - elektromagnetické ruSeni. Shoda s témito
Odolnost pro priimyslova prostfedi = normami zajisti, Ze roboti znacky UR budou
Cast 6-4: Obecné normy - Emisni spravné fungovat v rizném priimyslovém
norma pro primyslova prostfedi prostfedi a ze nebudou rusit ostatni zafizeni.

Uzivatelska prirucka 95 UR3e
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IEC 61326-3-1 Dolozka Popis

Elektricka méfici, Fidici a laboratorni
zafizeni - Pozadavky na EMC - Cast 3-1:
PoZzadavky na odolnost systémll
souvisejicich s bezpecnosti a zafizeni
uréenych k provadéni funkci
souvisejicich s bezpecnosti (funkeni
bezpecnost) - Obecné pramyslové

V této normeé se definuji rozSifené
pozadavky EMC imunity pro funkce
souvisejici s bezpec€nosti. Shoda s touto
normou zajistuje, Ze bezpecnostni funkce
zarucCi bezpecnost i v pfipadé, kdy ostatni
zafizeni prekroCi emisni limity EMC
definované v normach IEC 61000.

aplikace

IEC 61131-2 Dolozka
Programovatelné Fidici Standardni i bezpec€nostni 24V vstupy/vystupy splfiuji
jednotky Cast 2: Pozadavky = pozadavky této normy, aby byla zaji$téna spolehliva
na zafizeni a zkousky komunikace s jinymi systémy PLC.
Bezpecnost strojniho Bezpecnostni pozadavky na zabranéni
zarizeni - Prevence neocekavanému spusténi a opétovnému spusténi v

neocekavaného spusténi | dasledku ztraty nebo pferuseni napajeni.

IEC 60204-1 Dolozka
Bezpecnost strojnich | Funkce nouzového zastaveni je navrzena jako vypnuti
zafrizeni - Elektricka kategorie 1 v souladu s touto normou. Zastaveni kategorie 1
zafizeni stroja Cast 1: | je regulované zastaveni, kdyz je pohon napéjen, a po
Obecné pozadavky zastaveni se robot odpoji od zdroje napajeni.

IEC 60947-5-5 Dolozka

Spinaci a fidici pfistroje s nizkym napétim - Cast 5-5: PFistroje a spinaci
prvky Fidicich obvodu - Elektrické nouzové vypinac¢e s mechanickou -
blokovaci funkci

IEC 60529 Dolozka
Stupné kryti skFini V této normé se definuji hodnoty kryti tykajici se ochrany proti
(kod 1P) prachu a vodé.

IEC 60320-1 Dolozka
Spojky spotiebi¢l pro domacnost a podobné Hlavni vstupni kabel je v
vSeobecné Gcely Cést 1: Obecné pozadavky souladu s touto normou.

UR3e 96 Uzivatelska pfirucka
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ISO 9409-1

ISO 137321

IEC 61140

IEC 60068-2-
11EC 60068-2-
2IEC 60068-2-
27IEC 60068-2-
64

IEC -61784-3

IEC 61784-3

IEC 60664-1
IEC 60664-5

EUROMAP
67:2015, V1.11

Manipulace s

pramyslovymi PFiruba nastroje u robotl UR odpovida typu podle této normy.
roboty - Robotické nastroje (koncové efektory) by mély byt rovnéz
Mechanicka konstruovany podle stejného typu, aby bylo zajisténo spravné
rozhrani Cast 1: pfizpusobeni mechanickému rozhrani konkrétniho robota UR.
Desky

Dolozka

Ergonomie tepelného prostredi - Metody hodnoceni reakci ¢lovéka na
kontakt s povrchy - Cast 1: Horké povrchy

Dolozka

Ochrana pred urazem elektrickym
proudem - Spole¢né aspekty pro
instalaci a zafizeni

Ochranné uzemnéni je povinné, jak je
definovano v Instalacni pfiruéce
hardwaru, ¢ast I.

Dolozka

Zkousky vlivu na prostredi Cast 2-1: Zkousky - Zkouska A: Cast 2-2:
Zkousky - Zkouska B: Céast 2-27: Zkousky - Zkouska Ea a pokyny: Sok
Cast 2-64: ZkousSky - Zkouska Fh: Vibrace, Sirokopasmové ndhodné a
navadéci zkousky

Dolozka

Pramyslové komunikaéni sité - Profily Cast 3: Polni sbérnice pro funkéni
bezpecnost - Obecna pravidla a definice profild

Dolozka

Bezpe&nost strojnich zafizeni - Elektricka zafizeni stroji Cast 1: Obecné
pozadavky

Dolozka

Koordinace izolace zafizeni v nizkonapétovych sitich Cast 1: Principy,
pozadavky a testy Cast 5: Komplexni metoda pro stanoveni volnych -
prostorud a vzdalenosti prichod( rovnych nebo mensich nez 2 mm

Elektrické rozhrani mezi vstrikovacim
lisem a manipula¢nim zafizenim /
robotem

Modul pfisluSenstvi E67, ktery spolupracuje
se vstfikovacimi lisy, je v souladu s touto
normoul.

Uzivatelska pfirucka
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15. Technické specifikace

Typ robota

Hmotnost robota

Maximalni uziteCné zatizeni
Dosah

Rozsahy kloubu

Rychlost

Frekvence aktualizace systému
Pfesnost senzoru momentu
Opakovatelnost pozice

Stopa

Stupné volnosti

Velikost ovlddaci 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 pfes V/V ovladaci jednotky

Komunikace

Programovani

Hluk

Klasifikace IP

Klasifikace Cistirny
(celkové pro model)

Spotteba (primérna)
Spotfeba energie
Jmenovity zkratovy proud (SCCR)

Operace spoluprace

Materialy
Rozmezi okolni teploty

Zdroj napajeci ovladaci jednotky

UR3e

11,1kg/24,51b

3kg/6,61b

500 mm /19,7 palce

Neomezené otaceni priruby 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

+0,03 mm/£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 % 17,6 palce x
10 palcu

16 digitalnich vstupu, 16 digitalnich vystupt, 2 analogové
vstupy, 2 analogové vystupy

2 digitalni vstupy, 2 digitalni vystupy, 2 analogové vstupy
RS

12 V/24 V 600 mA

24\ 2 A v ovladaci skfini

TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3ab, 1000BASE-T Ethernet
socket, MODBUS TCP & EtherNet/IP Adapter, Profinet
Grafickeé uzivatelské rozhrani PolyScope na 12" dotykové
obrazovce

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

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

IP54

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

300 W

Pfiblizné 150 W pomoci typického programu

200 A

17 pokrocilych bezpecénostnich funkci. V souladu s: EN ISO
13849-1, PLd, Cat.3a ENISO 10218-1

Hlinik, PC/ASA plast

Robot mlze pracovat v rozsahu okolni teploty 0-50 °C P¥i
vysoké nepretrzité rychlosti spoje je specifikace maximalni
okolni teploty snizena.

100-240 VAC, 47-440 Hz

UR3e
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Kabel OP: ovladaci panel - ovladaci jednotka = 4,5m/ 177 palct
Standard (PVC) 6 m/236 in x 13,4 mm
Kabel robota: Robotické rameno do ovladaci = Standard (PVC) 12 m/472.4 in x 13,4 mm
skFiné (volitelné) HiFlex (PUR) 6 m/236 in x 12,1 mm
HiFlex (PUR) 12 m/472.4in x 12,1 mm

Uzivatelska pfirucka 99 UR3e
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Popis

Bezpecnostni funkce a bezpe€nostni vstupy/vystupy Universal Robots jsou PLd
kategorie 3 (ISO 13849-1), kde kazda bezpe&nostni funkce ma hodnotu PFHp mensi
nez 1,8E-07. Hodnoty PFHp jsou aktualizovany tak, aby zahrnovaly vétsi flexibilitu
navrhu pro odolnost dodavatelského fetézce.
Popis bezpecnostnich funkci (SF) viz: 16 Tabulka bezpecnostnich funkci 1 above. Pro
bezpecnostni vstupy/vystupy je vysledna bezpecnostni funkce vetné externiho
zafizeni nebo vybaveni urena celkovou architekturou a souc¢tem vSech hodnot PFHp,
vCetné bezpecnostni funkce robota UR PFHp.

POZNAMKA

Tabulky bezpec€nostnich funkci uvedené v této kapitole jsou
zjednoduseny. Jejich Uplné verze naleznete zde:
https://www.universal-robots.com/support

SF# a Bezpecnostni
funkce

SF1 Nouzové
zastaveni (podle
ISO 13850)

Viz poznamky
pod ¢arou

Popis

Stisknutim tlacitka Estop PB na
ovladacim terminalu’ nebo
externiho tlaCitka Estop (pokud
pouzivate bezpec€nostni vstup
Estop) dojde k zastaveni kategorie
13 s odpojenim napajeni pohon(
robota a vstupl/vystupl nastroje.
Ptikaz' véechny klouby se zastavi a
nez se vSechny klouby dostanou do
monitorovaného klidového rezimu,
je preruseno napajeni.

Pro vyhodnoceni integrované
funkéni bezpecénosti pomoci
externiho fidiciho systému
souvisejiciho s bezpecnosti nebo
pomoci externiho zafizeni pro
nouzové zastaveni, které je
pripojeno ke vstupu nouzového
zastaveni, pfictéte hodnotu PFHp
tohoto vstupu souvisejiciho s
bezpecnosti k hodnoté PFHp této
bezpecnostni funkce PFHp (mensi
nez 1,8E-07).

Zastaveni
kategorie 1
(IEC
60204-1)

Tolerance a
PFHp

Ovliviiuje

Robot v€etné
vstupU/vystupl
robotického
nastroje

TOL: --
PFHp: 1.8E-
07

UR3e
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SF2 PoDi Cose Tolerance a ovliviiui
Bezpe&nostni opis e PFHp vilviuje
zastaveni ro’bota Tato bezpecnostni funkce je spousténa
4 (Zastaveni , , . .
externim ochrannym zafizenim pomoci
robota podle ISO Y , . ) o
10218-1) bezpecnostnich vstupu, které spousti
zastaveni kategorie 23. Bezpe&nostni ,
zastaveni nema vliv na vstupy/vystupy Zastaveni
e . . o kategorie 2
nastroje. K dispozici jsou riizné (IEC
konfi . Pokud je pfipoj ktivacni
satzen o roané nakonfguovat | 602041 | TOL:~
e M g Zastaveni | PFHp: 1.8E- | Robot
bezpecnostni zastaveni tak, aby sS2 07
fungovalo POUZE v automatickém ,
" . + , x (popsané v
rezimu. Viz: Bezpecnostni funkce Cas do
. . a4 IEC 61800-
zastaveni a Vzdalenost do zastaveni “.
L. . o 5-2)
Pro funk&ni bezpecnost tplné
integrované bezpec¢nostni funkce pfidejte
PFHd vnéjsiho ochranného zafizeni k
PFHd Bezpecnostniho zastaveni.
SF3 Limit polohy Pobi ., Tolerance a liviiui
kloubu (omezeni opis Co se stane? PFHp Ovliviiuje
mekke osy) Nedovoli
Nastavuje horni a spodni limit prekroCeni
pfipustné polohy kloubu. Cas a nastavenych
vzdalenost do zastaveni se neberou v | limitd pohybu.
uvahu, protoze limit(y) nebude(ou) Rychlost mGze
porusen(y). Kazdy kloub mGze mit byt snizena
nastaveny své vlastni limity. Pfimo tak, aby pohyb Tol: 5°
omezuje mnozinu povolenych poloh neprekrodil PFH -1 8E- Kloub
oubu, ve kterych se mohou klouby zadny limit. C azdy
kloubt kterych hou kloub zadny limi 07D kazd
pohybovat. Limity se nastavuji v Bude zahajeno
bezpecnostni Casti uzivatelského zastaveni
rozhrani. Jedna se o prostiedek robota, aby se
bezpecnostniho omezeni mékké osy a zabranilo
omezeni prostoru podle normy ISO prekroCeni
10218-1:2011, 5.12.3. jakéhokoli
limitu.
Uzivatelska prirucka 101 UR3e
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SF4 Rychlostni T
: olerance a o
limit kloubu Popis Co se stane? Ovliviuje
PFHp
Nedovoli
fekroceni
Nastavuje horni limit rychlosti kloubu. pre oce’
. oy . o nastavenych
Kazdy kloub muze mit nastaven svij o
L N , limitd pohybu.
vlastni limit. Tato bezpecCnostni .
I, N Rychlost muze
funkce ma nejvétsi vliv na prenos A
. , byt snizena tak,
energie pfi kontaktu (svorkovém nebo
N . - . aby pohyb o
prechodovém). Pfimo omezuje sadu . .. Tol: 1,15°/s
, , A neprekrodil ] Kloub
povolenych rychlosti v kloubu, které S PFHp: 1.8E- ..
- e zadny limit. (kazdy)
sméji klouby provadét. Limity se N 07
. i . . .| Bude zahajeno
nastavuiji v konfiguraci bezpec€nostni ,
T, . . . zastaveni
Casti uzivatelského rozhrani. Pouziva
, , . robota, aby se
se k omezeni rychlych pohybu L
o . zabranilo
kloubt, snizuje tak tedy napf. rizika N ..
spojena se singularitami prekroceni
Po g : jakehokoli
limitu.
Mezni hodnota Prekroceni limitu vnitfniho momentu kloubu (pro kazdy kloub) ma za nasledek
krouticiho zastaveni kat. 03. Toto nastaveni neni pfistupné uzivateli; jedna se o tovarni nastaveni.

NENI to uvadéno jako bezpeé&nostni funkce, protoze neexistuji zadna uzivatelska
nastaveni a zadné uzivatelské konfigurace.

momentu kloubu

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

SF5 Nazyvané . Tolerance a S
rtiznymi nazvy: Popis Co se stane? PFHp Ovliviiuje
Limit pozice, "
_— P . Nedovoli
Limit nastroje, Fekrodeni
Limit orientace, Hlida polohu (pozici a orientaci) TCP P ;
“ , R ., . , nastavenych
Bezpecnostni a zabrariuje prekro¢eni bezpecnostni o
. . . limitd pohybu.
roviny, roviny nebo limitu polohy TCP. Je
, "y Lo Rychlost nobo
Bezpec€nostni mozné nastavit vice limitu polohy
. - o . moment
hranice (pfiruba nastroje, loket a az 2 .
) ] mouhou byt
konfigurovatelné body posunu iy
o Y . snizeny tak,
nastroje s polomérem). Orientace abv bohvb
omezena odchylkou od sméru funkce ne ngkro):“:il TOL:3°40 | TCP
Z od priruby nastroje nebo TCP. Tato Zégn 7 limit mm Pfiruba
bezpecnostni funkce se sklada ze y . PFHp: 1.8E- | néastroje
. L Bude zahajeno
dvou &asti. Jedna z nich jsou , 07 Loket
\ Lo , zastaveni
bezpecénostni roviny pro omezeni robota. aby se
moznych poloh TCP. Druha je limit ', .y
. , e o zabranilo
orientace TCP, ktery se zadava jako . .
L prekroceni
povoleny smér a tolerance. To . .
v e . o , jakéhokoli
zajistuje zony zarazeni/vyfazeni TCP | . ° ;
ey o " , limitu. Nedovoli
a zapésti kvuli bezpeé&nostnim . .
o prekro€eni
rovinam. i
nastavenych
limit( pohybu.
UR3e 102 Uzivatelska pfirucka
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ﬁ;ﬁ ?é;hg’ |s:|llte Popis Co se stane? ';c;l:;ance s Ovliviiuje
Monitoruje Nedovoli pfekro¢eni nastavenych limitt
rychlost TCP | pohybu. Rychlost nobo moment mouhou
a loketniho byt snizeny tak, aby pohyb nepiekrocil | Tol: 50
kloubu, aby Zadny limit. Bude zahajeno zastaveni | mm/s TCP
se zabranilo robota, aby se zabranilo prekroceni PFHp: 1.8E-
prekroCeni jakéhokoli limitu. Nedovoli prekroceni | 07
limitu nastavenych limitd pohybu.
rychlosti.
(STF(ZPL)ImIt sty Popis Co se stane? ;2':':“06 s Ovliviiuje
Nedovoli
prekroceni
Limit sily je sila, kterou robot plsobiv | nastavenych
TCP (stfedovy bod nastroje) a v limita pohybu.
loketnim kloubu. Bezpecnostni funkce | Rychlost nobo
pribézné vypocitava povolené moment
kroutici momenty pro kazdy kloub, mouhou byt
aby zUstaly v definovaném limitu sily snizeny tak,
pro TCP a loketni kloub. Klouby si fidi aby pohyb
vystup svého toCivého momentu tak, neprekrodil Tol: 25N
aby z(istaly v povoleném rozsahu Zadny limit. PFHp: 1.8E- | TCP
toCivého momentu. To znamena, ze Bude zahajeno | 07
sily na TCP nebo v lokti zGstanou v zastaveni
ramci definovaného silového limitu. robota, aby se
Pokud je monitorované zastaveni zabranilo
spusténo bezpecnostni funkci Limit prekroceni
sily, robot se zastavi a poté se vrati do jakéhokoli
polohy pred pfekro¢enim limitu sily. limitu. Nedovoli
Pak se opét zastavi. prekroCeni
nastavenych
limit( pohybu.
ﬁ;:ntlsnt‘in Popis Co se stane? ';c::;ance 2 oviivije
Limit hybnosti Nedovoli pfekroceni nastavenych
je velmi limit( pohybu. Rychlost nobo moment
uzite¢ny pro mouhou byt snizeny tak, aby pohyb
. Y s g Tol: 3 kg
omezeni neprekrocil zadny limit. Bude m/s
prechodnych zahajeno zastaveni robota, aby se PFH-: 1 8E- Robot
dopadu. Limit | zabranilo pfekroceni jakéhokoli limitu. 07 D- -
hybnosti Nedovoli pfekro¢eni nastavenych
ovliviiuje limita pohybu.
celého robota.
Uzivatelska prirucka 103 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

16. Tabulka bezpecnostnich funkci 1

SF9 Limit vykonu

SF10 Vystup UR
Robot Estop

Popis

Tato funkce sleduje mechanickou
praci (soucet to€ivych momentd v
kloubech krat uhlova rychlost
kloub(l) vykonavanou robotem,
ktera také ovliviuje proud
pfivadény do ramene robota a
rychlost robota. Tato bezpe¢nostni
funkce dynamicky omezuje proud /
toCivy moment, ale udrzuje
rychlost.

proudu/tocivého

Co se stane? Tolerance a

PFHp

Dynamické

, Tol: 10W
omezeni

PFHp:1.8E-

07
momentu

Ovliviiuje

Robot

Popis

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 vysoke.
Impulzy se nepouzivaji, ale jsou
tolerovany.

Tyto dualni vystupy méni stav pro
jakykoli externi ESTOP, ktery je
pfipojen ke konfigurovatelnym
bezpecénostnim vstupiim, kde je tento
vstup nakonfigurovan jako vstup
nouzového zastaveni.

Pro vyhodnoceni integrované funkeni
bezpecnosti pomoci externiho fidiciho
systému prictéte hodnotu PFHD
tohoto bezpec€nostniho vystupu k
hodnoté PFHD externiho
bezpecnostniho fidiciho systému.

V pfipadé vystupu Estop se validace
provadi na externim zafizeni, protoze
vystup UR je vstupem pro tuto externi
bezpecnostni funkci Estop pro externi
zafrizeni.

POZNAMKA: Pokud je pouzito
rozhrani IMMI (Rozhrani vstfikovaciho
stroje), vystup UR Robot Estop NENI
pfipojen k IMMI. Neni odeslan Zzadny
vystupni signal Estop z robota UR do
IMMI. Jedna se o funkci, ktera
zabranuje neobnovitelnému stavu
zastaveni.

Co se stane PFHp

Dualni vystupy jsou
v pfipadé zastaveni
pomoci Estop
nizké, pokud jsou
nastaveny
konfigurovatelné

vystupy

1.8E-
07

Ovliviiuje

Pripojeni k
externi
logice
a/nebo
zarizenim

UR3e
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SF11 UR Robot

ODOt Popis Co se stane PFHp  Ovliviuje
P?srlﬁb- Digitalni Pokud jsou
vystup nastaveny
konfigurovatelné
vystupy:
Kdykoli se robot pohybuije (probiha * Kdyzse
souvisly pohyb), jsou dualni digitalni "Ot;]Otb _
vystupy NiZKE. Vystupy jsou VYSOKE, pohybuje N
. A , (probiha Pfipojeni k
kdyz se robot nehybe. Hodnoceni souvisly extern
funkéni bezpecnosti plati pro to, co ohyb) 1.8E- .

. , pohyb), logice
obsahuje robot UR. Integrované jsoududlni | 07 a/nebo
provedeni funkéni bezpecnosti digitalni Zafizenim
vyzaduje pridani této PFHd k PFHd V)'{stupy
externi logiky (pokud existuje) a jejich NIZKE.
komponent. * Vystupy

jsou
VYSOKE,
kdyz se
robot
nehybe.
SF12UR Robot IR PFHp  Ovliviiuje
g?zita:ltﬁvu}setje' Kdyz je robot ZASTAVEN (itzn. v procesu zastavovani nebo v
gralntvySluP 1 iidovém stavu), jsou dualni digitalni vystupy VYSOKE. Kdyz Pripojeni k
jsou vystupy NiZKE, tak NEPROBIHA zastaveni robota a 1 8E. externi
robot NENi v klidovém stavu. Hodnoceni funkéni bezpeénosti | logice
. . . , 07
plati pro to, co obsahuje robot UR. Integrované provedeni a/nebo
funk&ni bezpec&nosti vyzaduje pfidani této PFHd k PFHd zafizenim
externi logiky (pokud existuje) a jejich komponent.
SF13URRobot  [Frit PFHp  Ovliviiuje
Omezeny rezim:
Digitalni vystup Kdyz je robot v omezeném rezimu (nebo je zahajen omezeny S
R e g e o N iy Pfipojeni k
rezim), jsou dualni digitalni vystupy NIZKE. Viz nize. ,
, " N . , . externi
Hodnoceni funk&ni bezpecnosti plati pro to, co obsahuje 1.8E- )
. . o N . logice
robot UR. Integrované provedeni funkéni bezpeénosti 07 a/nebo
vyzaduje pridani této PFHd k PFHd externi logiky (pokud .
o - zafizenim
existuje) a jejich komponent.
SF14 UR Robot  |1-7070t PFHp  Ovliviiuje
neni v omezeném
re’2|tmu: Digitalnf Kdykoliv robot NENi v omezeném rezimu (nebo neni zahajen Pfipojeni k
vystup omezeny rezim), jsou dudlni digitalni vystupy NiZKE. externi
Hodnoceni funkéni bezpec€nosti plati pro to, co obsahuje 1.8E- logice
robot UR. Integrované provedeni funkéni bezpecnosti 07 a/nebo
vyzaduje pridani této PFHd k PFHd externi logiky (pokud zafizenim
existuje) a jejich komponent.
Uzivatelska prirucka 105 UR3e
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SF15 Casovy
limit zastaveni

Popis

Sledovani podminek v realném Case
tak, aby nedoslo k pfekroceni limitu
Casu do zastaveni. Rychlost robota je
omezena tak, aby nedoslo k
prekroceni limitu doby zastaveni.
Schopnost zastaveni robota v daném
pohybu (pohybech) je pribézné
monitorovana, aby se zabranilo
pohyblm, které by prekrogily limit
zastaveni. Pokud hrozi, Zze Cas
potfebny k zastaveni robota prekroci
Casovy limit, snizi se rychlost pohybu,
aby bylo zajiSténo, ze limit nebude
prekroCen. Bude zahajeno zastaveni
robota, aby se zabranilo pfekroceni
limitu.

Tato bezpec€nostni funkce provede
stejny vypocet doby zastaveni pro
dany pohyb (pohyby) a zahaji
zastaveni kategorie 0, pokud je
ocCekavano nebo dojde k prekroceni
limitu doby zastaveni.

Co se stane?

Nedovoli, aby
skutecCny Cas
do zastaveni
prekrodil
nastaveny
limit. ZpUsobi
snizeni
rychlosti nebo
zastaveni
robota, aby
nedoslo k
prekroceni
limitu.

Tolerance a
PFHD:

TOL: 50 ms
PFHp: 1.8E-
07

Ovliviiuje

Robot

ﬁerL?\: |::2hy Popis Co se stane? ';(I):I::nce s Ovliviiuje

Sledovani podminek v realném Case
tak, aby nedoslo k pfekro€eni limitu
vzdalenosti do zastaveni. Rychlost
robota je omezena tak, aby nedoslo k
prekrocCeni limitu vzdalenosti do
zastaveni. Nedovoli, aby
Schopnost zastaveni robota v daném skuteCny Cas
pohybu (pohybech) je prabézné do zastaveni
monitorovana, aby se zabranilo prekrodil
pohyb(im, které by prekrogily limit nastaveny
zastaveni. Pokud hrozi, Ze ¢as limit. Zpusobi | TOL: 40 mm
potfebny k zastaveni robota prekroci snizeni PFHp: 1.8E- | Robot
¢asovy limit, snizi se rychlost pohybu, | rychlostinebo | 07
aby bylo zajisténo, ze limit nebude zastaveni
prekroCen. Bude zahajeno zastaveni robota, aby
robota, aby se zabranilo prekroceni nedoslo k
limitu. prekroceni
Tato bezpecnostni funkce provede limitu.
stejny vypocet brzdné drahy pro dany
pohyb (pohyby) a zahgji zastaveni
kategorie 0, pokud je o¢ekavano nebo
dojde k prekroceni limitu doby
zastaveni.

UR3e 106 Uzivatelska pfirucka




16. Tabulka bezpecnostnich funkci 1 UNIVERSAL ROBOTS

SF17 Bezpecna
vychozi poloha -
»,monitorovana
poloha“

Poznamky pod
¢arou k tabulce 1

Co se stane? Jolerance s Ovliviiuje
PFHp:

Bezpecnostni funkce, ktera
monitoruje bezpecnostni vystup
a zajistuje, ze vystup muize byt Vystup ,bezpecna
aktivovan pouze tehdy, kdyz je pozice® Ize aktivovat Pripojeni k
robot v nakonfigurované a pouze tehdy, kdyz | TOL:1.7° externi
monitorované ,bezpecné vychozi je robot v PFHp: 1.8E- | logice
poloze*“. nakonfigurované | 07 a/nebo
Pokud se vystup aktivuje, kdyz ~bezpecné vychozi zafizenim
robot neni v nakonfigurované pozici‘.
poloze, spusti se zastaveni kat.
0.

TKomunikace mezi prenosnym ovladacim panelem, fidici jednotkou a mezi ¢astmi
robota (mezi klouby) jsou podle normy IEC 61784-3 na trovni SIL 2 pro bezpe¢nostni
udaje.

2 Ovéreni nouzového zastaveni: tlagitko Estop na pfenosném ovladacim terminalu je
vyhodnoceno v ramci terminalu a nasledné komunikovano' bezpecnostni fidici jednotce
prostfednictvim komunikace SIL2. Chcete-li ovéfit funkénost nouzového zastaveni na
pfenosném terminalu, stisknéte na terminalu tlacitko Estop a zkontrolujte, zda dojde ke
spusténi funkce nouzového zastaveni. Tim se ovéfi, zda je nouzové zastaveni spravné
napojeno na prenosny terminal, zda funguje tak, jak ma, a zda je terminal propojen s
fidici jednotkou.

3Kategorie zastaveni dle normy IEC 60204-1 (NFPA79). Pro nouzové zastaveni jsou
podle normy IEC 60204-1 povoleny pouze kategorie zastaveni0 a 1.

» Zastaveni kategorie 0 a 1 vedou k odpojeni pohonu, pficemz kategorie zastaveni
0 je OKAMZITE a kategorie zastaveni 1 je fizené zastaveni (napf. zpomaleni az
do zastaveni a nasledné odpojeni pohonu). U robott UR je zastaveni kategorie 1
fizenym zastavenim, kdy je v pfipadé zjisténi monitorovaného zastaveni
odpojeno napajeni.

+ Zastaveni kategorie 2 je zastavka, pti které NENI odebran vykon pohonu.
Zastaveni kategorie 2 je definovano normou IEC 60204-1. Popisy STO, SS1 a

SS2 jsou uvedeny v IEC 61800-5-2. U robotli UR udrzuje kategorie zastaveni 2
trajektorii a po zastaveni zachovava vykon pohont.

4Doporuéuje se pouzivat bezpeénostni funkce doby zastaveni a vzdalenosti zastaveni
UR. Tyto limity by mély byt ve vasi aplikaci pouzity pro hodnoty doby
zastaveni/bezpecné vzdalenosti.

5Zastaveni robota se u robot( Universal Robots dfive ozna&ovalo jako ,ochranné
zastaveni*.

Uzivatelska pfirucka
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16.1. Tabulka 1a

Omezeny rezim |1 =771 PFHp  Ovliviiuje
Zména nastaveni

. Omezeny rezim muze byt spustén bezpecnostni
parametri SF y ytsp P

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. x
L . . . . . i Méné
Omezeny rezim neni bezpecnostni funkci, jedna se spiSe o .
zménu stavu ovliviujici nastaveni nasleduijicich limitd r11e82E Robot
bezpecnostnich funkci: poloha kloubu, rychlost kloubu, limit i

pbézy TCP, rychlost TCP, sila TCP, hybnost, vykon, doba 07
zastaveni a brzdna draha. Omezeny rezim je prostfedkem
parametrizace bezpecnostnich funkci v souladu s ISO
13849-1. VSechny hodnoty parametr( musi byt
zkontrolovany a je tfeba ovéfit, zda jsou vhodné pro
konkrétni aplikaci robota.
Bezpecnostni Popis PFHp  Ovliviiuje
resetovani o x
Méné
P¥i konfiguraci Bezpec¢nostniho resetu a prechodu nez
externich pfipojeni z nizkych na vysoké se bezpecnostni | 1,8E- Robot
zastaveni RESETUJE. Bezpecnostni vstup pro zahajeni | 07
resetovani funkce bezpecnostniho zastaveni. Vstup
do SF2
VSTUP Popis PFHp  Ovliviiuje
trlp.o Io? o'veho Kdyz jsou externi pfipojeni aktivacniho zafizeni nizka, spusti
aktivaéniho . , . . Si
aFizent se bezpecnostni zastaveni (SF2). Doporuceni: pouzivejte s
prepinac¢em rezimu jako bezpeénostni vstup. Pokud neni s
prepinac rezimu pouzit a pfipojen k bezpe¢nostnim vstuplim, Mevne
pak bude rezim robota ur€en uzivatelskym rozhranim. Pokud nez
je uzivatelské rozhrani v: (1)’78E' Robot
. ,,sp_uét’éného rezimu®, aktivaéni zafizeni nebude Vstup
aktivni. do SF2
* ,programovacim rezimu®“, aktivacni zafizeni bude
aktivni. Pro zménu rezimu pomoci uzivatelského
rozhrani je mozné pouzit ochranu heslem.
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VSTUP prepinace Popis PFHp  Ovliviiuje
rezimd Pokud jsou externi pfipojeni nizka, je v platnosti
provozni rezim (bézici/ automaticky provoz v
automatickém rezimu). Kdyz jsou vysoka, rezim se
programuje nebo uci. Doporu€ujeme: ovladaci terminal | Méné
UR e-Series s integrovanym tfipolohovym aktivacnim nez
zafizenim. 1,8E- Robot
V rezimu uceni/programovani je zpoc€atku rychlost TCPi | 07
rychlost kolene omezena na 250 mm/s. Rychlost Ize Vstup
rucneé zvysit pomoci ,posuvniku rychlosti“ v do SF2
uzivatelském rozhrani ovladaciho terminalu, ale po
spusténi aktivacniho zafizeni se omezeni rychlosti
znovu nastavi na 250 mm/s.
VSTUP Popis PFHp  Ovliviiuje
volnobehu Doporuceni: Pouzivejte se 3PE TP a/nebo VSTUPEM
zafizeni 3PE. Pokud je VSTUP volnobé&hu vysoky, robot Méné
vstoupi do rezimu volnobéh pouze tehdy, pokud jsou nez
spInény nasledujici podminky: 1 8E-
! Robot
* Neni stisknuto tlacitko na 3PE ovladacim terminalu 07
* VSTUP tfipolohového aktivaéniho zafizeni bud neni Vstup;2
nakonfigurovan, nebo neni stisknuto tlacitko (VSTUP do S
Nizky)
16.2. Tabulka 2
Popis Roboty e-Series splnuji normu ISO 10218-1:2011 a pfislusné ¢asti normy ISO/TS

15066. Je dulezité si uvédomit, ze vétSina normy ISO/TS 15066 je zaméfena na
integratory, nikoli na vyrobce robottl. ISO 10218-1:2011, odstavec 5.10 podrobnosti
kolaborativniho provozu 4 techniky kolaborativniho provozu, jak je vysvétleno nize. Je
velmi dulezité si uvédomit, Ze kolaborativni provoz se v AUTOMATICKEM rezimu
povazuje za APLIKACI.
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Kolaborativni
provoz, edice
2011, odstavec
5.10.2

Kolaborativni
provoz, edice
2011, odstavec
5.10.3

Technika

Monitorované

Vysvétleni
Stav zastaveni, kdy je poloha drzena v
klidu a je monitorovana jako
bezpecnostni funkce. Zastaveni
kategorie 2 je povoleno pro
automatické resetovani. V pripadé

UR e-Series

Ochranné zastaveni
robotll UR je
monitorované
bezpecnostni zastaveni,
viz SF2 na strané 1. Je

bezpecnostni resetovani a opétovného spusténi pravdépodobné, ze v
zastaveni provozu po bezpecnostnim budoucnu nebude
monitorovaném zastaveni viz ISO »,monitorované
10218-2 a ISO/TS 15066, protoze bezpecnostni zastaveni*
obnoveni nesmi zpUsobit nebezpecné | nazyvano formou
podminky. kolaborativniho provozu.
Technika Vysvétleni UR e-Series

Manualni
vedeni

Jedna se v podstaté o
individualni a pfimou osobni
kontrolu, kdyz je robot v
automatickém rezimu. Zafizeni
pro manualni vedeni musi byt
umisténo v blizkosti koncového
efektoru a musi zahrnovat
nasleduijici prvky:

* tlacitko nouzového
zastaveni

* tfipolohové aktivacéni

zarizeni

* monitorovanou
bezpec&nostni funkci
zastaveni

* nastavitelnou

monitorovanou funkci

bezpecné rychlosti

Roboty UR neumoznuji manualni
vedeni pro kolaborativni provoz. S
roboty UR je dodavan terminal pro
manualni vedeni (volnobéh), ten je
vSak ur€en pro programovani v
manualnim rezimu, nikoli pro
kolaborativni provoz v automatickém
rezimu.

UR3e
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Kolaborativni
provoz, edice
2011, odstavec
5.10.4

Technika

Bezpecnostni
funkce
monitorovani
rychlosti a
separace
(SSM)

Vysvétleni

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

Tato SPE zpusobuije:

1. dynamické zmény
parametrd pro
omezujici
bezpecnostni
funkce; nebo

2. podminky
monitorovaného
bezpecnostniho
zastaveni.

Po zjisténi naruSeni, pfi
kterém doslo k opusténi
detekéni zény
ochranného zafizeni,
muze robot:

1. pokraCovats
L,VYSSimi“ normalni
limity
bezpecnostni
funkce v pfipadé
1) vySe.

2. obnovit provoz v
pripadé 2)
uvedeném vyse

V pripadeé 2) 2) dojde k
obnoveni provozu po
monitorovaném
bezpecnostnim
zastaveni, viz pozadavky
ISO 10218-2 a ISO/TS
15066.

UR e-Series

Pro usnadnéni SSM maji roboty UR
schopnost pfepinat mezi dvéma
sadami parametrd pro bezpeénostni
funkce s konfigurovatelnymi limity
(normalnimi a omezenymi). Viz
Omezeny rezim na strané 4. Normalni
provoz Ize obnovit, kdyZ neni zjisténo
zadné naruseni MUze to byt také
zpusobeno bezpec¢nostnimi rovinami /
bezpecnostnimi hranicemi. S roboty
UR Ize snadno pouzit vice
bezpecnostnich zén. Napfiklad jedna
bezpecnostni zona muize byt pouzita
pro ,omezena nastaveni“ a dalsi
hranice zény se pouziva jako vstup pro
ochranné zastaveni robota UR.
Omezené limity mohou také zahrnovat
shizené nastaveni omezeni doby a
vzdalenosti zastaveni - pro omezeni
pracovniho a podlahového prostoru.

Uzivatelska pfirucka
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Kolaborativni
provoz, edice
2011, odstavec
5.10.5

Technika

Omezeni
vykonu a
sily (PFL)
vlastni
konstrukci
nebo
ovladanim

Vysvétleni

Jak dosahnout PFL je ponechano
na vyrobci robotu. Konstrukce
robota a/nebo bezpeénostni 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
(obrobk), aby zadny kontakt
nemohl zpUsobit zranéni.
Provedena studie hodnotila tlaky
dostaéuijici pro NASTUP bolesti,
nikoliv nasledné zranéni. Viz pfiloha
A. Viz ISO/TR 20218-1 Koncové
efektory.

UR e-Series

Specialné navrzené roboty UR
dokazou omezit vykon a silu
tak, aby umoznovaly
kolaborativni aplikace, kde
robot muze pfijit do kontaktu s
operatorem, ale pfitom
nezplsobi zadné zranéni.
Roboty UR maiji bezpe&nostni
funkce, které Ize pouzit k
omezeni pohybu, rychlosti,
hybnosti, sily, vykonu a dalSich
parametrd robota. Tyto
bezpecnostni funkce se
pouzivaji v aplikaci robota ke
snizeni tlaku a sil zplsobenych
koncovym efektorem a
obrobkem (obrobky).

UR3e

112

Uzivatelska pfirucka



Cast Il PFirugky k rozhrani PolyScope UNIVERSAL ROBOTS

Cast I

Prirucky k rozhrani PolyScope
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17. Uvod

Popis Tato softwarova pfiruCka obsahuje zakladni informace potfené k zahajeni pouzivani
robota Universal Robots.

POZNAMKA
PFed prvnim zapnutim robota si pfectéte nasledujici kapitoly:

* Prectéte si bezpecnostni pokyny v popisu hardwaru, ktery
najdete v baleni.
* Nastavte parametry bezpecnostni konfigurace definované na

z&kladé posouzeni rizik (viz 18 Bezpecnostni konfigurace
softwaru na strané 137).

VSechny funkce pro pouzivani rozhrani PolyScope najdete v této pfirucce.

Vlastni dokumentaci k rozsiteni URCap si mlzete 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

17.1. Zakladni informace o ramenu robota

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

* Zéakladna: kde je robot namontovan.

* Rameno a Loket: provedte vétsi pohyby.

» Zapésti 1 a Zapésti 2: pro provedeni jemnéjsich pohybl.

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

Uzivatelska pfirucka 115 UR3e
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17.2. Robot Arm Installation

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  Pfed 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.

Ovérte, ze povrch vydrzi alesporn desetinasobek plné sily to¢ivého momentu
kloubu zakladny a unese alespor pétinasobek hmotnosti ramene robota.

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

5. Zapoijte sitovy nebo hlavni napajeci kabel ovladaci jednotky.

VAROVANI
Nezaijisténi ramene robota k pevnému povrchu mize vést ke zranéni

zpUsobenému padem robota.

* Pripevnéte rameno robota k pevnému povrchu

Zapnuti/vypnuti Ovladaci jednotka obsahuje prevazné fyzické elektrické vstupy/vystupy, které pripojuiji
ovladaci jednotky rameno robota, pfenosny ovladaci terminal a veSkera periferni zafizeni. Aby bylo
mozné zapnout rameno robota, je nutné zapnout ovladaci jednotku.
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Inicializace

1. Ovladaci jednotka se zapina stiskem tlacitka napajeni na pfenosném ovlddacim
terminalu.

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

3. Mize se zobrazit Gvodni obrazovka s vyzvou k zahajeni programovani robota.

Co potrebujete udélat jako prvni?

(R 1= 2

SPUSTIT PROGRAM NAPROGRAMOVAT ROBOT KONFIGUROVAT INSTALACI
ROBOTA

O Toto hléSeni znovu nezebrazovat

PFi prvnim spusténi se mize zobrazit dialogové okno Nelze pokracovat.
Vyberte Pfejit na inicializaéni obrazovku, ¢imz se pfesunete na inicializacni
obrazovku.

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 b&znému
provozu.

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

Stav robota

Zapnuti Spoustani Robot Brzdy Robot v
napajent dokonceno aktivni uvolnény redimu B&zny

@ SPUSTIT @ VYPNOUT
Naklad Robot
1 Kdocasnému potlacent instalacniho nékladu se pouZiva aktivni naklad.
Alctivii néklad M+ Payload - s
Nékiad 0,000 i

L e
Oaézny ° Q O simuiace ()
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Spusténi Musite spustit robota. Tim se vypne brzdovy systém a robot bude moci zapnout
volnobéh.

UPOZORNENI
Pokud pred spusténim robotického ramene neovéfite 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 sprdvné a mohou pfedstavovat
nebezpedi 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 mize volné
pracovat.

POZNAMKA
Spusténi robota pfi nizsich teplotach mize mit za nasledek nizsi
vykon nebo zastaveni v disledku viskozity oleje a maziva v zavislosti
na teploté.

* Spusténi robota pfi nizkych teplotach miize vyZzadovat

zahfivaci fazi.

Viz podpurny ¢lanek Osvédcené postupy pro spusténi robota v
chladném prostfedi na universal-robots.com
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Spusténi robota

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.

Klepnutim na tlaCitko START uvolnéte brzdy.

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 ovéreni umisténi probéhne uspésné, klepnéte na tladitko Start pro
uvolnéni brzd vSech kloubll a rameno robota bude pfipraveno na bézny provoz.

Inicializace ramene robota

Uzivatelska pfirucka
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17.3. Prehled rozhrani PolyScope

Popis

Pouziti dotykové

PolyScope je grafické uzivatelské rozhrani (GUI) na dotykové obrazovce pfenosného
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.

Citlivost na dotyk je navrzena tak, aby se zabranilo nespravnému vybéru na PolyScope

obrazovky a aby se zabranilo neocekavanému pohybu robota.
Dotykovy displej pfenosného ovladaciho terminalu je optimalizovan pro pouziti v
priamyslovém prostiedi. Na rozdil od spotfebni elektroniky je citlivost dotykové
obrazovky prenosného ovladaciho terminalu konstrukéné odolné;jsi vici faktoriim
okolniho prostfedi, jako jsou:
* kapky vody a/nebo kapky chladiciho média stroje
* emise radiovych vin
* jiny Sum vydavany v provoznim prostiedi.
Nejlepsich vysledk(l dosahnete vybérem polozek na obrazovce Spi¢kou prstu.
V této pfirucce se tomu fika ,klepnuti®.
V pfipadé potreby Ize k vybéru na obrazovce pouzit komeréné vyrabény stylus.
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17.3.1. Ikony/karty v PolyScope

Popis

Ikony/funkce v zahlavi

Provozni rezimy

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

el Spustit predstavuje jednoduchy zpusob ovladani robota pomoci pfedem
sestavenych programl.

M Program vytvari a/nebo upravuje programy robota.

Instalace konfiguruje nastaveni ramene robota a externi vybaveni, napr.
pro montaz a bezpec€nost.

Pohyb ovlada a/nebo upravuje pohyby robota.

¥l Pomoci V/V Ize sledovat a nastavovat aktualni V/V signaly z ovladaci
jednotky robota a naopak.

=

el Protokol oznacuje stav robota a takeé pfipadné varovné nebo chybové
Zpravy.

ABCDE ﬁ E

dert sl Spravee programU a instalaci vybere a
zobrazi aktivni program a instalaci (viz 25.1 Spravce soubort na strané 333).
Spravce programd a instalaci zahrnuje nasleduijici: Cesta k souboru, Novy,
Oteviit a Ulozit.

Novy...vytvoli novy program nebo instalaci.

Otevrit...otevre dfive vytvofeny a ulozeny 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 pfepnete do manualniho provozniho rezimu.

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

Dalkové ovladani Ikony pro mistni a vzdaleny rezim jsou pfistupné pouze v pfipadé, Ze aktivujete dalkové
ovladani.

Uzivatelska pfirucka
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Ikony/funkce v
zapati

Vysokorychlostni
manualni rezim

Ikona Lokalni oznacuje, ze robota Ize ovladat lokalné. Klepnutim na ikonu se
prepina na Dalkové ovladani.

Ikona Dalkovy oznacCuje, Ze robota Ize ovladat na dalku. Klepnutim na ikonu se
prepina na Mistni ovladani.

ccce
Pfehled zabezpec&eni zobrazi aktivni bezpecnostni konfigurace.

E Hamburger menu umoziiuje pfistup k PolyScope napovédé, nastaveni a
informacim.

Inicializace Fidi stav robota. Je-li CERVENE, stiskem tlacitka se robot aktivuje.

Posuvnik rychlosti ukazuje v realném Case relativni rychlost,
kterou se rameno robota pohybuje, a to s ohledem na bezpecnostni nastaveni.

Tlacitkem Simulace Ize prepinat provadéni
programu mezi simula¢nim rezimem a skute¢nym robotem. V simula¢nim rezimu se
rameno robota nepohybuje. Z tohoto diivodu robot nemUize v pfipadé kolize poskodit
sam sebe ani zafizeni v blizkém okoli. Pokud si nejste jisti, co bude rameno robota
provadét, pouzijte k odzkouseni programu simulacni rezim.

Prehrat spusti aktualné nacteny program robota.
E Krok umoziiuje spusténi programu v jednom kroku.

E Zastavit zastavi aktualné nacteny program robota.

Manudlni vysoka rychlost je funkce Hold-to-Run (samocinny navrat do vychozi
polohy), ktera je k dispozici pouze v manualnim rezimu, kdyz je nakonfigurovano
tfipolohové aktivacni zafizeni.

rluli’ElManualni vysoka rychlostumoziiuje nastroji i kloubu do¢asné piekroceni
rychlosti 250 mm/s.

UR3e
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17.4. Volnobéh

Popis Volnobéh umozriuje manudlni pfemisténi ramena robota do pozadovanych pozic
a/nebo poloh.

Klouby se pohybuji s malym odporem, nebot brzdy jsou odbrzdény. Béhem
manualniho pohybu je rameno robota v rezimu volnobéhu (viz Provozni rezim na
strané 134).

Jakmile se robotické rameno v rezimu volnobéhu pfiblizi k pfedem definovanému
limitu nebo roviné (viz 18.8 Bezpecnostni omezeni softwaru na strané 153), dojde ke
zvySeni odporu.

V dusledku toho je k pfemistovani robota do jiné polohy nutné plsobit potfebnou silou.

VAROVANI
V dusledku neocekavaného pohybu mize dojit k Urazu obsluhy.

* Qvérte, zda se nakonfigurované uzitecné zatizeni skute¢né
pouziva.

* Ovérte, zda je spravné uzite€¢né zatizeni bezpecné
pfipevnéno k pfirubé nastroje.

Aktivace Rezim Freedrive Ize aktivovat nasledujicimi zplisoby:
volnobshu » Pouziti 3PE Pfenosného ovladaciho terminalu
* Pouzijte na robotu volnobéh (viz 18.7 Bezpecnostni V/V na strané 149)

* Pouzijte Akce V/V (viz 21.4 Nastaveni V/V na strané 283)

POZNAMKA

Povoleni volnobéhu béhem pohybu ramene robota mdze zpusobit
jeho posunuti, coz miize mit za nasledek chyby.

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

prenosny Pouziti tlaCitka na ovladacim panelu 3PE k aktivaci volnob&éhu ramene robota:

ovladaci terminal 1.V rychlém sledu lehce stisknéte a poté lehce stisknéte a podrzte tladitko na 3PE.

Nyni mGzete rameno robota prfesunout do pozadované polohy, pficemz neustale lehce
tisknete tlacitko.
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Volnobéh na
robotu

Zpétné fizeni

Pokud chcete aktivovat volnobéh k posunuti ramene robota, pak:
1. Stisknéte a podrzte tlaCitko spinae nakonfigurovaného pro volnobéh.

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

3. V ptipadé potfeby mlzete urcit typ funkce vyb&rem moznosti z rozeviraciho
seznamu Funkce.

Rameno robota se mize zastavit, pokud se pfiblizi ke scénafi singularity. Pokud
chcete pokracovat v pohybu, klepnéte na V8echny osy jsou volné na panelu
Volnobéh (viz 17.4.1 Panel volnobéhu na strané 125).

4. Presurite rameno robota podle potfeby.

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 kloub(i do poZzadované
polohy bez uvolnéni vSech brzd v rameni robota.

Metody zpétného chodu, viz 17.5 Zpétné fizeni na strané 126
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17.4.1. Panel volnobéhu

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

Program Proménné

Jméno - Hodnota ~ Popis I»
<nepojmenovana>* ~

stav

Vol

‘olnobél
Zastaveno Stisknéte a podrte

omezené ovladani
Aktivni TCP: TCP

Prvek: Zakladna hd

a L o=k X

Ovladani

Vechny osy jsou voiné

Rx (@

O Zobrazit pouze oblbené proménné

O Heeny

Panel volnob&hu LED dioda na stavovém fadku na panelu Freedrive ukazuje:

sLED * Kdyz se jeden nebo vice kloubt blizi limitdm kloub.

* Kdyz se umisténi robota blizi k singularité. Odpor se zvySuje s tim, jak se robot
priblizuje k singularité, takze je t€zké jej umistit do polohy.

Freedrive
Press & Hold

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

&H L o X

All axes are free

Ikony Muzete uzamknout jednu nebo vice os, coz umozni Stredovému bodu nastroje (TCP)
pohybovat se v urcitém sméru, jak je definovano v tabulce nize.
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r@ Pohyb je povolen pfes vSechny osy.
VSechny osy jsou volné

<

Pohyb je povolen pouze pfes osy Xa'Y.

Rovina

...a’l\. Pohyb je povolen pres vSechny osy, bez
rotace.

Posun

T

PN, Pohyb je povolen ve v8ech osach sférickym
pohybem kolem TCP.

Rotace

UPOZORNEN/
V pripadé pohybu ramene robota v nékterych osach, kdyz je pfipojen

nastroj, mlize zpusobit skfipnuti.

* P¥i pohybu ramene robota v kterékoli z os dbejte zvySené
opatrnosti.

17.5. Zpétneé rizeni

Popis

Zpétny chod se pouziva k vynucenému nastaveni konkrétnich kloubt do poZzadované
polohy bez uvolnéni véech brzd v rameni robota.

To je nékdy nutné, pokud je rameno robota blizko kolizi a vibrace doprovazejici upiny
restart nejsou zadouci.

Pokud je pouzivan volnobéh, pohyb v kloubech se zd4 byt téZky.

Pro zapnuti volnobéhu muzete pouzit nékterou z nasledujicich metod:
* prenosny ovladaci terminal
* 3PE zafizeni/spinal

* Volnobéh na robotu

UR3e
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prenosny Pokud chcete pomoci tlacitka na 3PE ovladacim terminalu aktivovat zpétny chod
ovladaciterminal ramene robota.

1. Na obrazovce Spousténi klepnéte na ZAPNOUT, ¢imz se spusti napéjeci
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 mizete 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 Pokud chcete pomoci 3PE ovladaciho terminalu/spinace aktivovat zpétny chod ramene
zafizeni/spinac robota.

1. Na obrazovce Spousténi klepnéte na ZAPNOUT, ¢imz se spusti napéjeci
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 Pokud chcete aktivovat volnobéh ke zpétnému posunuti ramene robota.

robotu 1. Na obrazovce Spouséténi 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 mdzete 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 umoznuje pohyb ramene.
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17.5.1. Inspekce zpétného chodu

Popis Pokud je robot blizko kolizi s jinym pfedmétem, mizete pomoci funkce Zpétny chod
rameno robota pfed inicializaci pfesunout do bezpe¢né pozice.

pFfenosny ovladaci terminal
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Aktivace
zpétného chodu

Nastaveni
bezpeénosti

Dodate¢né
bezpednostni

vstupy a vystupy
stale funguji

1. Stisknutim tlacitka ZAPNOUT zapnéte napajeni. Stav se zméni na Robot je

Power Booting Robot Brake Robot
oN Complete Active Release Operational
| @ START @ OFF |
? Warning! Stand clear of the robot when starting it!
1 Active Payload is used to temporarily ovenwrite the Installation Payload.
P

Active Payload Installation Payload r
T 0.0015

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

BACKDRIVE

1 Active Payload is used to temporarily ovemwrite the installation Payload.

Power ON the robot first
Active Payload Installation Payload

0.00 kg

e

3. Pohybujte robotem jako v rezimu Freedrive. Brzdy kloub(l se v pfipadé potfeby
uvolni, jakmile je aktivovano tlacitko Freedrive.

POZNAMKA
V rezimu zpétného chodu se robot pohybuje ztézka.

POVINNA AKCE
Musite otestovat rezim zpétného chodu na v§ech kloubech.

Ovéfte, zda je nastaveni bezpecnosti robota v souladu s vyhodnocenim rizik instalace
robota.

Zkontrolujte, které bezpe&nostni vstupy a vystupy jsou aktivni a zda je Ize spoustét pres
PolyScope nebo externi zafizeni.
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17.6. Rychlé spusténi systéemu

Rychlé spusténi

systému POVINNA AKCE

Pfed zahgjenim prace v PolyScope zkontrolujte spravnost instalace
ramene robota a ovladaci jednotky.

Timto zplisobem muzZete 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 oznacujici, 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 tlacitka nouzového zastaveni zménite stav robota z Nouzového
zastaveni na Vypnuty.

Opustte pracovni prostor robota.

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

8. V poli UZite€né zatiZeni, v sekci Aktivni uzite€né zatiZeni, ovérte hmotnost
uzitecného zatizeni. V poli Robot |ze 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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17.7. Prvni program

Popis

Program je seznam pfikaz(, které urcuji ¢innost robota. Pro vétSinu ukold se
programovani provadi vyhradné pomoci software PolyScope. PolyScope umoznuje
naucit rameno robota, jak se pohybovat pomoci fady bod(i trasy s cilem vytvofrit
trajektorii, kterou ma rameno robota sledovat.

K pfesunuti ramene robota do pozadované polohy pouzijte kartu Pohyb (viz 22 Karta
Pohyb na strané 318) nebo polohu naprogramujte pfetazenim ramene robota na
pozadované misto, zatimco drzite tlaCitko Volnobéh v horni asti pfenosného
ovladaciho terminalu.

MUzZete vytvofit program, ktery mlize odesilat V/V signaly do jinych strojli v uritych
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

.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) presunte rameno robota stisknutim

Sipek pohybu.

Rameno robota mlizete také presunout podrzenim tlacitka 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. Pfedpoklada se, ze prostiedi 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.

VAROVANI

Deijte si pozor na hlavu, i celé télo udrzujte mimo dosah (pracovni
prostor) robota. Prsty nepokladejte na mista, kde by se mohly
zachytit.
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17.8. Kyberneticka bezpecnost robota

Popis

Predpoklady
kybernetické
bezpeénosti

Zvyseni
kybernetické
bezpeénosti

Pfed implementaci kybernetické bezpeénosti musite provést posouzeni rizik:

* ldentifikovat hrozby

* Definovat divéryhodné zény a kanaly

* Specifikovat pozadavky jednotlivych komponent v aplikaci

Predtim, nez vas systém dosahne zabezpeceného stavu provozu, zajistéte
nasleduijici:

* Dobfte rozumite obecnym principlim kybernetické bezpec¢nosti a pokrocilym

technologiim, které jsou pouzity u vaSeho robota od Universal Robots.

* Pfijmete opatreni fyzické bezpecnosti, abyste umoznili fyzicky pfistup k robotu

pouze duvéryhodnému personalu.

* Robota pfipojite pouze k divéryhodné siti za branou firewall, ktera omezuje

pfichozi i odchozi pfistup do a z Internetu.

Prestoze PolyScope obsahuje mnoho funkci pro zabezpeceni sitového pfipojeni,
muzete posilit zabezpeceni dodrzovanim nasledujicich pokynu:

PFed pripojenim robota k siti vzdy nastavte heslo spravce (viz 26.2 Nastaveni na
strané 338).

Co nejvice omezte pfistup robota k siti pomoci integrovaného nastaveni.

Néktera komunikaéni rozhrani neobsahuji zadny zplisob ovérovani pfipojeni. V
nékterych pfipadech se jedna o bezpecnostni riziko.

Pokud pozadujete vzdaleny pfistup k rozhranim pro fizeni pohybu robota,
nastavte ovérené a zabezpecené pripojeni pomoci mistniho pfesmérovani porta
(viz 26.2 Nastaveni na strané 338)). Napfiklad: Ridici (dashboard) server a
Primarni/Sekundarni rozhrani klienta a Rozhrani klienta v realném Case.

Pfed vyfazenim z provozu odstrafite z robota citliva data. Vénuijte zvlastni
pozornost URCaps (viz 20.10 URCaps na strané 267) a udajim ve slozce
programu.
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17.9. Vyber provozniho rezimu

Popis Provozni rezimy jsou aktivovany pfi konfiguraci tfipolohového aktivacniho zafizeni,
nastaveni hesla, definovani konfigurovatelnych vstupU/vystupl provozniho rezimu
nebo prostfednictvim Fidiciho (dashboard) serveru. (viz Pouzivanifidiciho serveru na
strané 136)

Robota muizete uvést do automatického nebo do manualniho rezimu:

Automaticky rezim Po aktivaci mliZe 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 Ize aktivovat pouze

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

Pfepinani rezima

Provozni rezim Manual Automaticky

Freedrive X *

Pfesunout robota pomoci « .

Sipek na karté Pfesunout

Posuvnik rychlosti X X**
Upravit & ulozit instalaci

programu & X

Spustit programy Snizena rychlost*** *

Spustit program z «

vybraného uzlu

*Pouze pokud neni nakonfigurovano zadné tfipolohové aktivacni zafizeni.

** Posuvnik rychlosti na obrazovce Béh Ize zapnout v nastaveni PolyScope.
*** Pokud je nakonfigurovano tfipolohové aktivacni zafizeni, robot pracuje pfi
manualni snizené rychlosti, pokud neni aktivovana manualni vysoka rychlost.
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Na co si dat
pozor pfi pfepnuti POZNAMKA

rezimu * 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 tfipolohové aktivacni zafizeni, rychlost
se v manualnim rezimu nesnizi.

VAROVANI
* Pfed vybérem automatického rezimu je nutné obnovit plnou

funk&nost u vSech pozastavenych bezpecnostnich opatfeni.

* Bé&hem manualniho provozniho rezimu musi byt vSechny
osoby pokud mozno mimo zabezpeceny prostor.

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

* Je-li robot v automatickém rezimu, uzivatel nesmi vstupovat do
zabezpeceného prostoru, pokud se nenakonfiguruje
bezpecnostniho zastaveni v automatickém rezimu.

V nasledujicich podkapitolach jsou popsany zplisoby 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.

bezpecnostniho 2. Konfigurace vstupu operacniho rezimu. V rozeviraci nabidce se zobrazi
vstupu moznost konfigurace.

pr(v).voznlho * Pokud je Vstup provozniho rezimu nizky, robot je v Automatickém
rezimu 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.

Prepinani rezimu 1. Chcete-li pfepinat mezi rezimy, v zahlavi vyberte ikonu profilu.

* Automaticky oznacuje, Ze je provozni rezim robota nastaven na
Automaticky.

* Manudlni oznacuje, Ze je provozni rezim robota nastaven na Manualni.

Je-li zapnuta konfigurace bezpec€nostnich V/V s tfipolohovym aktivaénim zafizenim,
PolyScope je automaticky v manualnim rezimu.
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Pouzivani fidiciho
serveru

Tripolohové
aktivacni zafizeni

Vysokorychlostni
manualni rezim

1. Pripojte se k fidicimu 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/.

Je-li nakonfigurovéano tfipolohové aktivacni zafizeni a provozni rezim je v manualnim
rezimu, Ize robotem pohybovat pouze stiskem tfipolohového aktiva¢niho zafizeni.
Pfipojeni a konfigurace tfipolohového aktivacniho zafizeni zpfistupni automaticke
zastaveni ochranného rezimu.

Ttipolohové aktivaéni zafizeni nema v automatickém rezimu zadny vliv.

Tato funkce Hold-to-Run (samocinny navrat do vychozi polohy) Vysokorychlostni
manualni rezim umoznuje nastroji i kloubu do¢asné prekroceni rychlosti 250mm/s. K
dispozici je pouze v pfipadé, Ze je robot v manualnim rezimu a je nakonfigurovano
tfipolohové aktivacni zafizeni. Je-li v manudlnim rezimu tfipolohové aktivaéni zafizeni
nakonfigurovano, ale neni stisknuto, robot provede bezpecénostni zastaveni. K
prepinani mezi automatickym a manualnim rezimem je nutné tfipolohové aktivacni
zafizeni plné uvolnit a znovu stisknout, aby se robot mohl pohybovat.

P¥i pouziti Manualni vysoké rychlosti pouzijte bezpecnostni limity kloubt (viz 18.6.2
Omezeni kloubu na strané 146) nebo bezpe&nostni roviny (viz
Rezimybezpecnostnich rovin na strané 154) k omezeni pohybového prostoru robota.
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18. Bezpecnostni konfigurace softwaru
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18. Bezpecnostni konfigurace softwaru

Popis

V této Casti je popsan pfistup k bezpenostnimu nastaveni robota. To obsahuje
polozky, které pomahaji s nastavenim bezpecnostni konfigurace robota.

A

VAROVANI

Osoba zaijistujici instalaci musi pred konfiguraci bezpecénostnich
nastaveni robota provést posouzeni rizik, které zajisti bezpecnost
personalu a vybaveni v blizkosti robota. Posouzeni rizik je
vyhodnoceni véech pracovnich postupt po celou dobu Zivotnosti
robota, které se provadi za u€elem spravného nastaveni
bezpecnostni konfigurace. V souladu s vysledky posouzeni rizik
provedeného osobou zajistujici integraci, je tfeba nastavit nasleduijici
moznosti.

1.

Osoba zaijistujici instalaci musi zabranit zménam
bezpecnostni konfigurace neopravnénymi osobami, napf.
pomoci ochrany heslem.

Pouziti a konfigurace bezpecnostnich funkci a rozhrani pro
konkrétni aplikaci robota.

Nastaveni bezpec¢nostni konfigurace pro instalaci a u€eni je
nutno aplikovat pfed prvnim zapnutim robotického ramena.

VeSkera nastaveni bezpecnostni konfigurace pfistupna na
této obrazovce a jejich podkartach.

Obsluha odpovédna za instalaci musi zajistit, aby byly

veSkeré zmény nastaveni bezpecnostni konfigurace

provadény v souladu s vysledky posouzeni rizik. Viz
Instalacni pfiru¢ka k hardwaru.
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18. Bezpecnostni konfigurace softwaru

Pristup k Bezpecnostni nastaveni jsou chranéna heslem a Ize je konfigurovat az po nastaveni a
bezpecnostnim nasledném zadani hesla.

nastavenim Jak otevfi bezpeé&nostni hastaveni softwaru

softwaru

V zahlavi PolyScope klepnéte na ikonu Instalace.

V postranni nabidce nalevo od obrazovky klepnéte na polozku Bezpeénost.

Povsimnéte si, Zze se zobrazi obrazovka Mezni hodnoty robota, nastaveni jsou
vSak nedostupna.

4. Pokud bylo predtim nastavené Bezpecénostni heslo, toto heslo zadejte a
stisknutim tlacitka Odblokovat zpfistupnéte nastaveni. Poznamka: Po odemceni
bezpecnostniho nastaveni budou veSkera nastaveni aktivni.

5. Pokud chcete vS§echna bezpe&nostni nastaveni znovu zamknout, stisknéte kartu
Zamknout, pfipadné odejdéte z nabidky Bezpec€nost pryc.

Limity robota

Omezeni
kloubu

Roviny

Poloha
nastroje

Smér nastroje
VNV

Hardware
PROFIsafe

Bezpecna
wychozi pozice

Tiipolohovy

1 NEBEZPECI
Pouzitf jinych parametrd bezpeénostni konfigurace nez téch, které jsou definovany na zékladé posouzeni rizik, miize mit za nasledek
nebezpedl, které nejsou pfiméFené odstranéna, nebo rizika, které nejsou dostateéné omezena

(@ Prednastavens tovarn! hodnoty .

Nejvice omezené Nejméné omezené

O Viastni

Mezni hodnota Bé&zny Omezeny

Vykon A .

Hybnost

Cas zastaveni

Brzdné vzddlenost

Rychlost néstroje .

Sila nastroje
Rychlost lokte
Sila lokte .
Zablokovat
C—ll -
Simulace .

O Napéjenf vypnuto

Dalsi informace o bezpe€nostnim systému naleznete v Instaladni prirucce k
hardwaru.

Rychlost 100%
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18.1. Nastaveni bezpecnostniho hesla softwaru

Popis

Jak nastavit
bezpecnostni
heslo softwaru

Aby bylo mozné odemknout v§echna bezpecnostni nastaveni, ktera tvofi bezpecnostni
konfiguraci, je nutné nastavit heslo. Pokud zadné heslo nastavené neni, zobrazi se
vyzva k jeho nastaveni.

Bezpec&nostni nastaveni znovu zamknete tim, Zze klepnete na kartu Zamknout, pfipadné
staci prejit 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 klavesu Heslo a vyberte
moznost Bezpeénost.

3. V poli Nové heslo zadejte heslo.
Nyni v poli Potvrdte nové heslo zadejte stejné heslo a stisknéte klavesu Pouzit.

5. Vlevé spodni ¢asti modré nabidky stisknéte Ukon¢it a vrafte se na pfedchozi
obrazovku.

Zablokovat
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18.2. Zména bezpecnostni konfigurace softwaru

Popis Zmeény nastaveni bezpecnostni konfigurace musi byt v souladu s posouzenim rizik,
které provedla osoba zajistujici integraci (viz P¥irucka pro instalaci
hardwaru).

Doporuéeny

postup pro Jak zménit bezpec€nostni konfiguraci

integratora: 1. Ovéfte, zda jsou zmény v souladu s posouzenim rizik provedenym osobou

provadejici instalaci.
2. Upravte bezpecnostni nastaveni na odpovidajici uroven definovanou na zakladé
posouzeni rizik provedenym osobou provadéjici instalaci.
3. Zkontrolujte, zda jsou aplikovana nastaveni.
4. Do pfirucek pro obsluhu zadejte nasleduijici text:
Pfed zahajenim prace v blizkosti robota se ujistéte, Ze je bezpecnostni konfigurace
nastavena o¢ekavanym zpusobem. To Ize ovéfit napfiklad pomoci bezpecnostniho

kontrolniho souctu v pravém hornim rohu rozhrani PolyScope, zda v ném nedoslo ke
zménam. (Viz 18.3.1 Bezpecnostni kontrolni soucet na strané 141).
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18.3. Pouziti nové konfigurace zabezpeceni softwaru

Popis

PFi provadéni zmeén konfigurace je robot vypnuty.

Zmeény se projevi az po klepnuti na tlacitko Pouzit.

Robota nelze znovu zapnout, dokud nezvolite Pouzit a restartovat a vizualné
nezkontrolujete bezpecnostni konfiguraci robota, ktera se z bezpe€nostnich divodu
zobrazuje ve vyskakovacim okné v jednotkach Sl.

Vybérem moznosti Vratit zmény se mizete vratit k pfedchozi konfiguraci. Po
dokonceni vizualni kontroly miizete vybrat moznost Potvrdit bezpe&nostni konfiguraci
a zmény se automaticky ulozi jako soucast aktualni instalace robota.

18.3.1. Bezpecnostni kontrolni soucet

Popis

Ikona PFehled zabezped&eni zobrazi vasi aktivni bezpecnostni konfiguraci robota.
cccce
ccce

MUze mit Ctyfi nebo osm Eislic.

CtyFmistny kontrolni souget se &te shora dolii a zleva doprava, zatimco osmimistny
kontrolni soucet se ¢te zleva doprava, horni fadek jako prvni. Rlizné typy textu a/nebo
barev oznacuji zmény provedené v bezpecnostni konfiguraci.

Prehled zabezpeceni se zméni, pokud zménite nastaveni Bezpecnostni funkce,
protoze Prehled zabezpeceni je generovan pouze bezpecnostnim nastavenim.
Pro potvrzeni vaSich zmén musite zmény uplatnit v Bezpeénostni konfiguraci pro
Prehled zabezpedeni.
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18.4. Bezpecnostni konfigurace bez pfenosného
ovladaciho panelu

Popis

Jak bezpecnost
odstranit
prenosny
ovladaci panel

Robota Ize pouzivat bez pfipojeni pfenosného ovladaciho panelu. Po odpojeni ru¢niho
ovladaciho panelu je tfeba definovat jiny zdroj nouzového zastaveni. Je tfeba
specifikovat, zda je pfipojen rucni ovladaci panel, aby nedoslo ke spusténi signalu
poruseni bezpec¢nosti.

UPOZORNENI

Pokud je ru¢ni ovladaci panel demontovan nebo odpojen od robota,
tla€itko nouzového zastaveni jiz nebude aktivni. Ru¢ni ovladaci panel
je nutné odebrat z blizkosti robota.

Robota Ize pouzivat bez rozhrani PolyScope jako programovaciho rozhrani.
Jak nakonfigurovat robota bez pfenosného ovladaciho panelu

1. V z&hlavi klepnéte na polozku Instalace.

2. V nabidce vlevo klepnéte na polozku Bezpec¢nost a vyberte moznost Hardware.
3.
4

. Pokud chcete pouzit robota bez rozhrani PolyScope, zruste vybér moznosti

Zadejte bezpecnostni heslo a Odblokujte obrazovku.

Pfenosny ovladaci panel.

Pro pouziti zmén klepnéte na UlozZit a restartovat.

18.5. BezpecCnostni rezimy softwaru
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Popis Za normalnich podminek, tj. kdyZ nedochazi k zastaveni robota, pracuje bezpecnostni
systém v bezpecnostnim rezimu spojeném se sadou bezpecnostnich omezeni:

* Normalni rezim je bezpec¢nostni 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 18.8 Bezpecnostni
omezeni softwaru na strané 153) nebo kdyZ je spustén pomoci
konfigurovatelného vstupu (viz 18.7 Bezpecnostni V/V na strané 149)

* Rezim obnovy se aktivuje, pokud je narusena bezpecnostni mezni hodnota ze
sady aktivnich 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 umoziiuje pfesunout 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.

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 Bezpecnostni konfigurace uzivateli umoznuje definovat
samostatné sady meznich hodnot pro Bézny a Omezeny rezim. Mezni hodnoty
Omezeného rezimu pro rychlost a hybnost nastroje a kloubl musi byt restriktivné;jsi,
nez jejich protéjSky v B&Zném rezimu.

18.6. Bezpecnostni limity softwaru

Popis V Bezpecnostni konfiguraci jsou stanoveny limity bezpecnostniho systému.
Bezpecnostni systém obdrzi hodnoty ze vstupnich poli a detekuje prekroceni
jakéhokoliv naruseni téchto hodnot. Ridici jednotka robota se snazi zabranit
jakémukoli naruSeni zastavenim robota nebo snizenim rychlosti.

18.6.1. Mezni hodnoty robota

Popis Mezni hodnoty robota omezuji obecné pohyby robota. Obrazovka Mezni hodnoty
robota ma dvé moznosti konfigurace: Pfednastavené tovarni nastaveni a Vlastni.
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Prednastavené
tovarni hodnoty

Vlastni

V Casti Pfednastavené tovarni hodnoty Ize pomoci posuvniku vybrat pfedem
definované bezpecnostni nastaveni. Hodnoty v tabulce jsou aktualizovany tak, aby
odrazely prednastavené hodnoty v rozmezi od Nejvice omezeno do Nejméné

omezeno
POZNAMKA
Poznamka: Hodnoty posuvniku jsou pouze navrhy a nemohou
nahradit fadné posouzeni rizik.

Limity robota

Omezeni

NEBEZPECI

N Bl Pouziti jinych parametrd bezpeénostni konfigurace nez téch, které jsou definovany na zékladé posouzeni rizik, miize mit za nasledek
nebezpec, které nejsou piimérené odstranéna, nebo rizika, kterd nejsou dostatecné omezena

kloubu (@ Prednastavens tovarn! hodnoty .
(e Nejvice omezené Nejméné omezené
h Poloha
* nastroje
Smér néstroje O Viastni
Vi
& Mezni hodnota B&zny Omezeny
Hardware .
Vykon .
PROFlsafe Hybrost @
Bezpecna Cas zastaven!
vychozi pozice
— Brzdnd vzdélenost
Tripolohoy
& % Rychlost néstroje '
-
Rychos e
Sfla lokte .
Zablokovat

° 0 o ‘Liml,\\ace.

O RS —
Ry

/chiost 100%

V &asti Vlastni Ize nastavit mezni hodnoty funkci robota a sledovat souvisejici toleranci.

Vykon
omezuje maximalni mechanickou praci vyvijenou robotem v prostiedi. Hybnost

Hybnost
Cas zastaveni

Cas zastaveni
po aktivaci nouzového zastaveni.

Brzdna vzdalenost
omezuje vzdalenost, kterou mlize 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.
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Rychlost nastroje

omezuje maximalni rychlost nastroje robota.

Sila nastroje

omezuje maximalni silu vyvijenou robotickym nastrojem v upinacich situacich.

Omezeno na

Rychlost lokte

250.

omezuje maximalni rychlost lokte robota.

Sila lokte

omezuje maximalni silu, kterou loket pusobi na Zivotni prostredi. Limited to 250 N.

Rychlost a sila nastroje jsou omezeny na prirubé nastroje a ve stfedu dvou uzivatelsky
definovanych poloh nastroje (viz 18.8.2 Omezeni polohy nastroje na strané 163).

<nep
defa

pojmenov:
ule_1

Spustie __Program

¢ QM

Pohyb Protokal

1 NEBEZPECI

N ElEr ek Pouzitf jinych parametrd bezpeénostni konfigurace nez téch, které jsou definovany na zékladé posouzeni rizik, miize mit za nasledek

Limity robota

Omezeni
kloubu

Roviny

Poloha
nastroje

Smér nastroje
VNV

Hardware
PROFIsafe

Bezpecna
wychozi pozice

Tiipolohovy

nebezpedl, které nejsou pfiméFené odstranéna, nebo rizika, které nejsou dostateéné omezena

O Prednastavené tovarn

@ Viastni

Mezni hodnota
Vykon

Hybnost

Cas zastaveni
Brzdn4 vzdélerost
Rychlost nastroje
Sila nastroje
Rychlost lokte

Sila lokte

Bezpedn:

O Napéjenf vypnuto

hodnoty .
Nejvice omezené
Bé&zny Omezeny
300/ W 200/ W
25,0| kg mie 10,0/ kg m/e
400 ms 300 ms
500/ mm 300/ mm
1500 mm/s 750/ mm/s
150,0 N 120,0 N
1500/ mm/s 750/ mm/s
150,0 N 120,0 N
tni hesl Odblokovat

Rychlo

st 100%

« @

000 @

tovarni hodnoty a obnovit tak jejich vychozi nastaveni.

POZNAMKA
V§echna omezeni robota Ize pfepnout zpét na Pfednastavené

18.6.2. Omezeni kloubu

Popis Mezni hodnoty kloubl umozniuji omezit jednotlivé pohyby kloubt robota v prostoru
kloubd, tj. polohu otaéeni kloub( a rychlost otaéeni kloubl. Existuji dvé moznosti limitt
kloubl: Maximalni rychlost a Rozsah poloh.
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Rozsah poloh PFi pouziti kabell pfipojenych k robotovi musite nejdfiv vypnout zaskrtavaci policko
zapésti 3 Neomezeny rozsah pro zapésti 3, aby nedoslo k napnuti kabelu a zastaveni robota.

1. Pomoci funkce Maximalni rychlost Ize definovat maximalni ihlovou rychlost pro
jednotlivé klouby.

2. Pomoci funkce Rozsah poloh Ize definovat rozsah poloh pro jednotlivé klouby.
Pokud neni k dispozici bezpe€nostni rovina nebo konfigurovatelny vstup, ktery
by ji spustil, jsou vstupni pole pro omezeny rezim neaktivni. Tato mezni hodnota
umoziuje omezit mékkou osu robota schvalenou k pouziti v rizikovych
prostorech.

Klouby Rozsah Bézny rezim Omezeny rezim

Limity robota Miniméini Maximalnf Miniméini Maximalnf
Omezeni Zékladna -363 —363° -363 363 -363 363 +2°/-2°
kloubu Rameno 363 —363° -363 363 -363 363 +2°/2°
Roviny Loket -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
, Poloha Zépésti 1 363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/2°
! nastroje
o oo Zépésti2 -363 —363° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Smeér nastroje
Zépésti3 -363 —363° -363 363 -363 363 +2°/-2°
VN
Hardware
MaximaInf rychlost
PROFlsafe
Bezpena Klouby Maximalini Bézny rezim Omezeny rezim
vychozi pozice  Zakiadna max: 191 ° /s 191 191 -11°/s
Tripolohovy —  Rameno max: 191 ° /s 191 191 -11°/s

Loket max: 191 ° /s 191 191 BERYS
Zépésti 1 max: 191 ° /s 191 191 S11°/s

Zépé&sti 2 max: 191 ° /s 191 191 -11°/s
Zépést(3 max: 191 ° /s 191 191 -11°/s

Bezpecnostn hesl Odbl