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1. Prefata

Introducere Felicitari pentru achizitionarea noului dvs. robot Universal Robots e-Series.
Robotul poate fi programat sa miste o scula si sa comunice cu alte utilaje utilizadnd
semnale electrice. Este un brat realizat din tuburi si articulatii din aluminiu extrudat.
Utilizand interfata noastra de programare patentata, PolyScope, este usor sa
programati robotul pentru a deplasa scula de-a lungul traiectoriei dorite.

Wrist 1 joint

Wrist 2 joint

Wirist 3 joint

3 0’/ Tool flange
@/

/a f/ >
/ ‘ !
Base ,/ ,f/; //

/ . /

ioint/ / /
Base joint, ; /

/ /
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/
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2.1: Articulatiile, baza si flansa sculei de la bratul robotului.

Cu cele sase articulatii si o flexibilitate ampla, bratele robot colaborative Universal
Robots e-Series au fost proiectate sa imite miscarea unui brat uman. Folosind interfata
noastra de programare patentata PolyScope, este usor sa programati robotul sa miste
sculele si sa comunice cu alte masini folosind semnale electrice. Figura 2.1 Articulatiile,
baza si flansa sculei de la bratul robotului. above ilustreaza principalele componente
ale bratului robot si poate fi folosita ca referinta in tot manualul.
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Ce contin cutiile

Nota importanta
privind siguranta

Cum se citeste
acest manual

Unde gasiti mai
multe informatii

Céand comandati un robot, primiti doua cutii. Una contine bratul robotului, cealalta
contine:

* Caseta de comanda cu Dispozitivul de invatare

* Suport de montare pentru caseta de comanda

* Suportul de montare pentru Dispozitivul de Tnvatare
* Cheia pentru deschiderea casetei de comanda

* Cablu pentru conectarea bratului robot la caseta de comanda (vezi optiunile in
Specificatii tehnice)

* Cablu de alimentare compatibil cu regiunea dvs.

* Acest manual

Robotul este un utilaj partial complet (vezi Certificari) si prin urmare este necesara o
evaluare de risc pentru fiecare instalare a robotului. Trebuie sa respectati toate
instructiunile de siguranta din capitolul Siguranta.

Acest manual contine instructiuni pentru instalarea si programarea robotului. Manualul
este impartit in doua parti:

Manual de instalare hardware
Instalarea mecanica si cea electrica a robotului.

Manual poliscop
Programarea robotului.

Acest manual a fost conceput pentru integratorul robotului; acesta trebuie sa detina o
instruire la nivel de baza in domeniile mecanic si electric, precum si sa fie familiarizat cu
conceptele elementare de programare.

Website-ul de asistenta (www.universal-robots.com/support) contine urmatoarele:

* Versiuni in alte limbi ale acestui manual
* Manualul pentru PolyScope
* Manualul de Service cu instructiuni pentru depanare, intretinere si reparare

* Manual cu limbajul de script pentru utilizatorii avansati

Manualul utilizatorului
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UNIVERSAL ROBOTS 1. Prefata

UR+

myUR

Forumuri UR

Platforma UR+ (www.universal-robots.com/plus/) este un showroom online ce ofera
produse de ultima ora pentru personalizarea aplicatiei dvs. utilizadnd un robot UR. Puteti
gasi tot ce va trebuie intr-un singur loc - de la efectoare finale si accesorii la camere si
software de vizionare. Toate produsele sunt testate si aprobate pentru integrarea cu
robotii UR, asigurand o configurare simpla, o functionare fiabila, o experienta lina a
utilizatorilor si o programare facila. De asemenea, puteti accesa Programul pentru
parteneri UR+ prin intermediul noii noastre platforme software (plus.universal-
robots.com), care va permite sa proiectati mai multe produse usor de utilizat la robotii
UR.

myUR este un portal pentru clienti care va permite sa inregistrati toti robotii pe care i
detineti, sa urmariti cazurile de service pentru roboti si intrebarile generale de asistenta.
Accesati myur.universal-robots.com si inscrieti-va pentru a obtine acces la portal.
Cazurile sunt fie gestionate de distribuitorul preferat, fie sunt transmise echipelor de
service pentru clienti Universal Robots.

Pe langa aceste functii, puteti, de asemenea, sa va abonati la programul de
monitorizare a robotilor si sa gestionati conturi de utilizator suplimentare pentru
compania dvs.

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. Desi forumul UR a fost creat de UR+, iar administratorii nostri sunt angajati UR,
marea majoritate a continutului este creat de dvs., utilizatorii UR Forum.

UR10e
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2. Siguranta

Descriere Acest capitol contine informatii de siguranta importante, ce trebuie citite si intelese de
integratorul Robotilor Universal Robots e-Series inainte de a porni pentru prima data
robotul.

Tn acest capitol primele sub-sectiuni sunt generale. Sub-sectiunile ulterioare contin
date specifice relevante pentru setarea si programarea robotului. Capitolul descrie si
defineste functiile legate de siguranta deosebit de relevante pentru aplicatiile de
colaborare.

Instructiunile si indrumarile furnizate in capitolul , precum si in sectiunea sunt deosebit
de importante.

Este esentiala sa respectati toate instructiunile de asamblare si sfaturile furnizate in
celelalte capitole si portiuni din acest manual.

Trebuie acordata o atentie speciala textelor asociate cu simboluri de avertizare.

NOTIFICARE

Universal Robots nu isi asuma nicio responsabilitate daca bratul
robotului (caseta de comanda a bratului si/sau dispozitivul de
invatare) sunt deteriorate, modificate sau schimbate in orice fel.
Universal Robots nu poate fi facuta responsabila pentru nicio paguba
cauzata de robot sau alte echipamente datorata erorilor de
programare sau disfunctionalitatii robotului.

UR10e 16 Manualul utilizatorului
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2.1. Valabilitatea si Responsabilitatea

Descriere

Informatiile din acest manual nu acopera modul de proiectare, instalare si operare a
aplicatiei robot complete, si nici nu acopera toate echipamentele periferice ce pot
influenta siguranta intregului sistem. Sistemul complet trebuie proiectat si instalat in
conformitate cu cerintele de siguranta stabilite de standardele si regulamentele din
tara unde se instaleaza robotul.

Integratorii de Roboti UR din seria e sunt responsabili s se asigure ca sunt respectate
legile si regulamentele aplicabile din tara in cauza, si ca pericolele semnificative din
aplicatia robotului sunt eliminate. Aceasta include, dar nu se limiteaza la:

Efectuarea unei evaluari de risc pentru intreg sistemul robotului

Interfata cu alte utilaje si dispozitive de siguranta daca sunt definite de analiza
derisc

Setarea de setari de siguranta adecvate in software

Asigurarea ca utilizatorul robotului nu modifica masurile de siguranta
Validarea faptului ca intreg sistemul robotului a fost proiectat si instalat corect
Specificarea instructiunilor de folosire

Marcarea instalarii robotului cu simbolurile necesare si cu informatiile de
contact ale integratorului

Colectarea tuturor documentelor intr-un dosar tehnic; inclusiv evaluarea riscului
si acest manual

2.2. Limitarea responsabilitatii

Descriere

Orice informatii de siguranta furnizate in acest manual nu trebuie luate drept o garantie
din partea UR precum ca manipulatorul industrial nu va induce accidente sau daune,
chiar dacd manipulatorul industrial respecta toate instructiunile de siguranta.

Manualul utilizatorului
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Siguranta
2.3. Tipuri de mesaje de siguranta
Descriere Mesajele de siguranta sunt utilizate pentru a evidentia informatii importante. Cititi toate

mesajele pentru a contribui la asigurarea sigurantei si pentru a preveni ranirea
personalului si deteriorarea produsului. Tipurile de mesaje de siguranta sunt definite

mai jos.

AVERTISMENT

Indica o situatie periculoasa care, daca nu este evitata, poate duce la

deces sau vatamare corporala grava.

AVERTISMENT: PERICOL DE ELECTROCUTARE

Indica o situatie de pericol electric iminent care, daca nu este evitat,

poate duce la deces sau vatamare corporala grava.

AVERTISMENT: SUPRAFATA FIERBINTE

Indica o suprafata fierbinte periculoasa pn care pot aparea vatamari

din cauza contactului si a proximitatii fara contact.

duce la vatamari corporale.

TMPAMANTARE

Indica impamantarea.

NOTIFICARE

trebuie retinute in mod special.

CITITI MANUALUL

IMPAMANTARE DE PROTECTIE
Indica impamantarea de protectie.

ATENTIE
Indica o situatie periculoasa care, daca nu este evitata, ar putea

Indica riscul de deteriorare a echipamentului si/sau informatii care

Indica informatii mai detaliate care trebuie consultate in manual.

UR10e 18
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UNIVERSAL ROBOTS

2.4. Avertismente si precautii generale

Descriere Urmatoarele avertismente, atentionari si mesaje pot fi repetate, explicate sau detaliate
in diferite parti ale acestui manual.

AVERTISMENT

Nerespectare practicilor de siguranta generale enumerate mai jos
poate duce la vatamari corporale.

Verificati daca bratul robotului si scula/atasamentul final sunt
fixate adecvat si asigurate.

Verificati daca bratul robotului are spatiu suficient sa se miste
liber.

Verificati daca personalul este protejat in timpul instalarii,
punerii in functiune, programarii/ predarii, functionarii si
utilizarii.

Verificati daca parametrii de configurare a sigurantei robotului
sunt setati pentru a proteja personalul, inclusiv pe cei care se
pot afla la indeméana aplicatiei robotului.

Evitati utilizarea robotului daca este defect.

Evitati sa purtati haine largi sau bijuterii atunci cand lucrati cu
robotul. Leaga parul lung la spate.

Evitati plasarea degetelor in spatele capacului intern al
casetei de comanda.

Informati utilizatorii cu privire la orice situatii periculoase si la
protectia furnizata, explicati orice limitari ale protectiei si
riscurile reziduale.

Informati utilizatorii cu privire la locatia butonului (butoanelor)
de oprire de urgenta si cum sa activeze oprirea de urgenta in
caz de urgenta sau de situatie anormala.

Avertizati persoanele sa isi indeparteze capetele si fetele din
zona de operare a robotului cand acesta e pe cale sa
porneasca.

Fiti atenti la orientarea robotului pentru a intelege directia de
miscare atunci cand utilizati consola de comanda Teach.

AVERTISMENT
Manipularea uneltelor/efectorilor finali cu margini ascutite si/sau

puncte de prindere poate duce la vatamari corporale.

* Asigurati-va ca uneltele/atasamentele finale nu au margini

ascutite sau puncte de prindere.

Pot fi necesare manusi de protectie si/sau ochelari de
protectie.

Manualul utilizatorului
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CE AVERTISMENT: SUPRAFATA FIERBINTE

Contactul prelungit cu caldura generata de bratul robotului si de
caseta de comanda, in timpul functionarii, poate genera disconfort,
ducand la vatamari corporale.

* Nu manipulati si nu atingeti robotul in timpul functionarii sau
imediat dupa utilizare.

* Verificati temperatura pe ecranul jurnal inainte de a manipula
sau atinge robotul.

* Lasati robotul sa se raceasca oprindu-I si asteptand o ora.

ATENTIE
Neefectuarea unei evaluari a riscurilor inainte de operare poate creste

riscul de ranire.

* Efectuati o evaluare a riscurilor si reduceti riscurile inainte de
operare.

* Daca a fost determinat in timpul evaluarii riscurilor, nu intrati in
zona de miscare a robotului si nu atingeti robotul cand este in
functiune.

* Cititi informatiile din Gestionarea riscurilor.

ATENTIE
Utilizarea robotului cu utilaje externe netestate sau intr-un sistem

netestat poate creste riscul de ranire a personalului.

* Testati separat toate functiile si programul robotului.

NOTIFICARE
Campurile magnetice foarte puternice pot deteriora robotul.

* Nu expuneti robotul la cAmpuri magnetice permanente.

CITITI MANUALUL

Verificati daca toate echipamentele mecanice si electrice sunt
instalate conform specificatiilor si avertismentelor prezentate in 3
Interfata mecanica on page 39 siin 4 Interfata electrica on page 47.

UR10e 20 Manualul utilizatorului



2. Siguranta UNIVERSAL ROBOTS

2.5. Scopul utilizarii

Descriere
CITITI MANUALUL

Neutilizarea bratului robotului in conformitate cu utilizarea prevazuta
poate duce la situatii periculoase.

* Cititi si respectati recomandarile pentru utilizarea prevazuta si
specificatiile furnizate in Manualul de utilizare.

Robotii Universal Robots sunt destinati utilizarii industriale, pentru a manipula
unelte/efectori finali si dispozitive de fixare, sau pentru a procesa sau transfera
componente sau produse. Pentru detalii despre conditiile in care robotul trebuie sa
opereze, consultati Declaratiile si Certificatele, precum si specificatiile tehnice.

Toti robotii Universal Robots sunt echipati cu functii de siguranta speciale, ce au fost
concepute special pentru a permite aplicatiile colaborative, in care aplicatia robotului
opereaza impreuna cu un operator uman.

Aplicatiile colaborative sunt concepute doar pentru aplicatii nepericuloase, unde
intreaga aplicatie, inclusiv scula/atasamentul final, piesa de lucru, obstacolele si alte
utilaje, nu prezinta pericole semnificative conform evaluarii de risc pentru aplicatia
respectiva.

AVERTISMENT
Utilizarea bratului robotului in afara scopurilor prevazute poate cauza

vatamari corporale.
* Nu utilizati robotul in niciunul dintre cazurile urmatoare:

* orice utilizare in locatii periculoase sau in medii
explozive;

* aplicatii medicale cu contact sau in apropierea
pacientilor;

* Orice aplicatie care necesita respectarea standardelor
specifice de curatenie si/sau igienizare, cum ar fi
contactul direct cu produsele alimentare, bauturile
si/sau produsele farmaceutice.

* Orice utilizare sau aplicatie care se abate de la modul
de utilizare, specificatiile si certificarile prevazute este
interzisa, deoarece urmarile pot conduce la deces,
vatamari corporale si/sau daune materiale.

UNIVERSAL ROBOTS DECLINA IN MOD EXPRES ORICE
GARANTIE EXPRESA SAU IMPLICITA PRIVIND
CONFORMITATEA IN CAZ DE UTILIZARE NEADECVATA.
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A

AVERTISMENT

Utilizarea bratului robotului in afara scopurilor prevazute poate cauza

vatamari corporale.

* Nu utilizati robotul in niciunul dintre cazurile urmatoare:

* orice utilizare in locatii periculoase sau in medii

explozive;

aplicatii medicale cu contact sau in apropierea
pacientilor;

Orice aplicatie care necesita respectarea standardelor
specifice de curatenie si/sau igienizare, cum ar fi
contactul direct cu produsele alimentare, bauturile
si/sau produsele farmaceutice.

Orice utilizare sau aplicatie care se abate de la modul
de utilizare, specificatiile si certificarile prevazute este
interzisa, deoarece urmarile pot conduce la deces,
vatamari corporale si/sau daune materiale.

UNIVERSAL ROBOTS DECLINA IN MOD EXPRES ORICE

GARANTIE EXPRESA SAU IMPLICITA PRIVIND

CONFORMITATEA IN CAZ DE UTILIZARE NEADECVATA.

AVERTISMENT

Evitati modificarea robotului. O modificare ar putea crea pericole

neprevazute. Toate reasamblarile autorizate se vor face in

conformitate cu cea mai noua versiune a manualelor de service

relevante.

AVERTISMENT

Neluarea in considerare a riscurilor suplimentare legate de o raza mai
mare de actiune, sarcini utile mai mari si cupluri si viteze de operare

mai mari asociate cu un robot mai mare poate duce la vatamari

corporale sau deces.

* Evaluarea dvs. de risc trebuie sa includa riscurile suplimentare

legate de raza de actiune, sarcina utila si viteza.
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2.6. Evaluarea riscului

Descriere

Risc @ Robot

Evaluarea riscurilor este impusa prin lege si va fi efectuata de un integrator tert sau de
utilizatorul robotului UR in rolul de integrator.

Robotul in sine este un utilaj incomplet, pentru ca siguranta instalarii robotului depinde
de modul in care este integrat (de ex. scula/efector final, obstacole si alte utilaje). Se
recomanda ca tertul care efectueaza integrarea sa utilizeze 1ISO 12100 si ISO 10218-2
pentru a desfasura evaluarea riscurilor. Integrarea poate aplica specificatia tehnica
ISO/TS 15066 ca indrumare suplimentara. Evaluarea riscurilor trebuie sa analizeze
sarcinile de lucru pe toata durata de viata a aplicatiei robotului, inclusiv dar fara a se
limita la:

« Tnvatarea robotului in timpul setérii si dezvoltarii instal&rii robotului
* Depanarea siintretinerea

* Operarea normala a instalarii robotului

O evaluare de risc trebuie efectuata Thainte ca bratul robotului sa fie pornit pentru
prima data. O parte a evaluarii de risc efectuate de integrator tine de identificarea
setarilor de sigurantd adecvate, precum si necesitatea unor butoane de oprire de
urgenta suplimentare si/sau alte masuri de protectie necesare pentru acea aplicatie
robot.

Identificarea setarilor de siguranta corecte este extrem de importanta in cadrul
dezvoltarii de aplicatii robot colaborative. Consultati capitolul si sectiunea din pentru
informatii detaliate.

Anumite functii de siguranta au fost concepute special pentru aplicatii robot
colaborative. Aceste funcitii se pot configura din setarile pentru configuratia de
siguranta si sunt relevante in special la abordarea riscurilor specifice in evaluarea de
risc facuta de integrator:

* Limitare de forta si putere: folosita pentru reducerea fortelor de prindere si a
presiunilor exercitate de robot in directia de miscare in caz de coliziuni intre
robot si operator.

* Limitare a momentului: utilizata pentru a reduce energia tranzientad mare si
fortele de impact in caz de coliziuni intre robot si operator prin reducerea vitezei
robotului.

* Limitarea miscarilor din articulatie, cot si sculd/pozitie finala a efectorului:
utilizata in special pentru a reduce riscurile asociate cu anumite parti ale
corpului. De ex. pentru a evita miscarea spre cap si gat.

* Limitare orientare sculd/efector final: folosita in special pentru a reduce
riscurile asociate cu anumite zone si caracteristici ale sculei/efectorului final si
piesei in lucru. De ex. pentru a evita indreptarea marginilor ascutite spre
operator.

* Limitare de viteza: folosita in special pentru a asigura o viteza redusa a bratului
robotului.
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Avertisment

Pericole
potentiale

Accesul neautorizat la configuratia de siguranta trebuie impiedicat prin activarea si
setarea protectiei prin parola in timpul integrarii.

AVERTISMENT
Neefectuarea unei evaluari de risc a aplicatiei colaborative poate

creste pericolele.

* Efectuati intotdeauna o evaluare a riscurilor aplicatiei
colaborative pentru coliziuni intentionate si/sau coliziuni
cauzate de utilizarea necorespunzatoare previzibila.

* Aplicatia de colaborare trebuie sa includa:
* Gravitatea coliziunilor individuale potentiale.

* Probabilitatea de aparitie a coliziunilor individuale
potentiale.

* Posibilitatea de a evita coliziunile individuale
potentiale.

Daca robotul este instalat intr-o aplicatie robot necolaborativa, unde pericolele nu pot fi
eliminate rezonabil sau reduse suficient prin functiile de siguranta integrate (de ex. la
folosirea unei scule/atasament final periculos), atunci evaluarea de risc efectuata de
integrator trebuie sa se finalizeze prin impunerea unor masuri de protectie
suplimentare (de ex. un dispozitiv de activare pentru a proteja operatorul in timpul
setarii si programarii).

Universal Robots a identificat pericolele potentiale importante prezentate mai jos ca
pericole ce trebuie luate in calcul de integrator. Pot exista si alte pericole semnificative
intr-o anumita instalare robot.

1. Penetrarea pielii de catre muchiile si punctele ascutite de pe scula/efectorul
final sau de pe conectorul sculei/efectorului final.

2. Penetrarea pielii de margini si puncte ascutite de pe obstacolele din apropierea
traseului robotului.

Lovirea prin contact cu robotul.
Luxatii sau fracturi din cauza strivirii intre o incarcatura grea si o suprafata dura.

Accidente din cauza suruburilor slabite de la bratul robot sau scula/efectorul
final.

6. Obiecte cazute din scula/efectorul final, de ex. datorita prinderii inadecvate sau
intreruperii alimentarii.

Greseli datorate confundarii butoanelor de urgenta de la utilaje diferite.
Greseli ca urmare a modificarilor neautorizate a parametrilor configuratiei de
siguranta.

Informatii despre timpii de oprire si distantele de oprire se gasesc in capitolul siin
anexa.
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2.7. Evaluarea inainte de utilizare

Descriere

Trebuie efectuate urmatoarele teste inainte de a utiliza robotul pentru prima data sau
dupa efectuarea vreunei modificari. Verificati daca toate intrarile si iesirile de siguranta
sunt conectate adecvat si corect. Verificati daca toate intrarile si iesirile de siguranta
conectate, inclusiv dispozitivele comune mai multor utilaje sau roboti, sunt functionale.
Drept urmare trebuie sa:

* Testati daca butoanele de oprire de urgenta opresc robotul si activeaza franele.

* Testati daca intrarea de protectie opreste miscarea robotului. Daca resetarea
de protectie este configurata, verificati daca trebuie activata inainte de
reinceperea miscarii.

* Examinati ecranul de initializare pentru a verifica daca modul redus poate
comuta din modul de siguranta in modul redus.

* Verificati daca comutatoarele de mod operational comuta modul operational,
vezi pictograma din coltul din dreapta sus al interfetei utilizator.

* Verificati daca dispozitivul de activare cu 3 pozitii trebuie apasat pentru a activa
miscarea in modul manual si daca robotul este sub controlul vitezei reduse.

* Verificati daca iesirile de Oprire de urgenta a sistemului sunt efectiv capabile sa
aducd intreg sistemul intr-o stare de siguranta.

* Verificati daca sistemul conectat la iesirile Robotul de deplaseaza, Robotul nu
se opreste, Mod redus sau Mod neredus poate efectiv detecta modificarile
parametrilor de iesire
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2.8. Oprire de urgenta

Descriere Oprire de urgenta sau E-stop este butonul rosu situat pe dispozitivul de invatare.
Apasati butonul de oprire de urgenta pentru a opri imediat toate miscarile robotului.
Activarea butonului de oprire de urgenta determina o oprire de categoria unu (IEC
60204-1).

Opririle de urgenta nu sunt masuri de protectie (ISO 12100). Opririle de urgenta sunt
masuri de protectie complementare, care nu au scopul de a preveni vatamarile
corporale. Evaluarea de risc a aplicatiei robotului va concluziona daca sunt necesare
butoane de oprire de urgenta suplimentare. Functia de oprire de urgenta si dispozitivul
de actionare trebuie sa respecte ISO 13850.

Dupa activarea unei opriri de urgenta, butonul se blocheaza in pozitia respectiva. Ca
atare, de fiecare data cand este activata o oprire de urgenta, aceasta trebuie resetata
manual de la butonul care a initiat oprirea.

Tnainte de a reseta butonul de oprire de urgenta, trebuie s& identificati vizual si s&
evaluati motivul pentru care a fost activata in primul rand o oprire E-stop. Este
necesara evaluarea vizuala a tuturor echipamentelor folosite in aplicatie. Dupa ce ati
remediat problema, resetati butonul de oprire de urgenta.

Pentru a reseta butonul de oprire de urgenta

1. Apucati butonul si rasuciti-l in sensul acelor de ceasornic pana cand dispozitivul
de blocare se decupleaza.

Ar trebui sa simtiti cand sistemul de blocare este decuplat, indicand faptul ca
butonul a fost resetat.

2. Dupa resetarea opririi de urgenta, restabiliti alimentarea robotului si reluati
operarea.
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2.9. Miscarea cu si fara alimentare la motorul de

antrenare

Descriere

in cazul putin probabil al unei situatii de urgenta, atunci cand alimentarea robotului
este fie imposibila, fie nedorita, puteti utiliza miscarea inapoi fortata pentru a deplasa
bratul robot.

Pentru a efectua o miscare inapoi fortata, trebuie sa impingeti sau sa trageti bratul
robotului pentru a misca articulatia. Fiecare frana de articulatie are un ambreiaj cu
frecare, ce permite miscarea la aplicarea unui cuplu ridicat.

Efectuarea back-drive-ului fortat necesita o forta mare si nu poate fi efectuata de o
singura persoana. In situatiile in care apar blocaje, sunt necesare dou& sau mai multe
persoane pentru a face back-driving fortat. In unele situatii, sunt necesare doua sau
mai multe persoane pentru a demonta bratul robotului.

Consultati manualul de service pentru informatii despre modul de demontare a
robotului.

Pericolele si riscurile electrice, cauzate de ruperea sau
dezmembrarea bratului robotului neacceptat, pot provoca vatamari
corporale sau deces.

ﬁ AVERTISMENT: PERICOL DE ELECTROCUTARE

* Deconectati alimentarea si sprijiniti bratul robotului ihainte de
demontare.

NOTIFICARE

Miscarea manuala a bratului robot este destinata doar situatiilor de
urgenta si operatiilor de service. Deplasarea inutila a bratului robot
poate duce la daune materiale.

* Nu deplasati articulatia cu mai mult de 160 de grade, pentru a
va asigura ca robotul isi poate gasi pozitia fizica initiala.

* Nu miscati articulatia mai mult decat este necesar.
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2.10. Functii de siguranta si interfete

Descriere

Informatii
aditionale

Robotii Universal Robots sunt echipati cu 0 gama de functii de siguranta precum si un

I/O de siguranta, semnale de control digitale si analogice spre sau dinspre interfata
electrica, pentru a se conecta cu alte utilaje si dispozitive de protectie suplimentare.

Fiecare functie de siguranta si I/0 este construita conform EN 1ISO13849-1 (consultati
Certificari) cu Nivel de performanta d (PLd) ce utilizeaza o arhitectura din categoria 3.

Consultati 18 Configurarea sigurantei sistemului on page 137 din Manual PolyScope

Partea a Il-a pentru configurarea functiilor de siguranta, precum si a intrarilor si iesirilor

din interfata cu utilizatorul. Vezi 18.7 Siguranta I/O on page 149 pentru descrieri
despre cum se conecteaza dispozitivele de siguranta la 1/0.

A

A\

AVERTISMENT

Utilizarea parametrilor de configurare a sigurantei diferiti de cei
determinati ca fiind necesari pentru reducerea riscului poate duce la
pericole care nu sunt eliminate in mod rezonabil sau riscuri care nu
sunt suficient reduse.

* Asigurati-va ca uneltele si dispozitivele de prindere sunt
conectate corect pentru a evita pericolele cauzate de
intreruperea alimentarii.

AVERTISMENT: PERICOL DE ELECTROCUTARE

Erorile programatorului si/sau ale cablajului pot determina
modificarea tensiuniide la 12 V la 24 V, ducénd la deteriorarea
echipamentului in caz de incendiu.

* Verificati utilizarea la 12 V si procedati cu prudenta.

NOTIFICARE

* Utilizarea si configuratia functiilor de siguranta si a interfetelor
trebuie sa respecte procedurile de evaluare a riscului pentru
fiecare aplicatie robot. (vezi capitolul sectiunea)

* Timpul de oprire trebuie luat in considerare ca parte a evaluarii
de risc pentru aplicatie

* Daca robotul detecteaza o avarie sau o incalcare a sistemului
de siguranta (de ex. unul dintre firele din circuitul de oprire de
urgenta este taiat sau o limita a unei functii de siguranta a fost
depasita), se initiaza o Oprire de categoria 0.

NOTIFICARE

Efectorul final nu este protejat de sistemul de siguranta UR.
Functionarea efectorului final si-sau cablului de conexiune nu este
monitoriyata
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2.10.1. Categorii de oprire

Descriere

Tn functie de circumstante, robotul poate initia trei tipuri de categorii de oprire definite
in conformitate cu IEC 60204-1). Aceste categorii sunt definite in tabelul urmator.

Categorii .
: Descriere

de oprire

0 Opriti robotul prin oprirea imediata a alimentarii.

1 Opriti robotul intr+un mod normal, controlat. Curentul este indepartat
dupa ce robotul este oprit.
*Opriti robotul cu puterea disponibila la motoare, mentinand

2 traiectoria. Puterea la motoare este mentinuta dupa ce robotul este
oprit.

*Opririle din categoria 2 pentru robotii Universal Robots sunt descrise ca opriri de tipul
SS1 sau SS2, in conformitate cu IEC 61800-5-2.
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2.10.2. Functie de siguranta configurabile

Descriere

Functie de
siguranta

Functiile de siguranta ale robotului Universal Robots, asa cum sunt enumerate in
tabelul de mai jos, se afla in robot, dar sunt menite sa controleze sistemul robotului,
adica robotul cu instrumentul sau atasat/efectorul final. Funciiile de siguranta robot
sunt folosite pentru a reduce riscurile sistemului robot determinate de evaluarea de
risc. Poyitiile si viteyele sunt relative la baya robotului.

Functie de :
: ct Descriere
siguranta
Limita e o - . .
ozitie Seteaza limita inferioara si superioara pentru pozitiile de articulatie
P L permise.
articulatie
Limita viteza T S . . -
. . Seteaza o limitd superioara pentru viteza articulatiei.
articulatie
. Defineste planuri, in spatiu, ce limiteaza pozitia robotului. Planurile
Planuri de L oo g i
. . de siguranta limiteaza fie doar scula/efectorul final fie scula/efectorul
siguranta i .
final si cotul.
Orientarea ) . . . <
sculei Defineste limitele de orientare permise pentru unealta.
Limiteaza viteza maxima a robotului. Viteza este limitata la cot, la
Limita viteza | flansa sculei/efectorului final si la pozitiile sculei/efectorului final
definite de utilizator.
Limiteaza forta maxima aplicata de scula robotului/efectorul final si
o . cot in situatiile de prindere. Forta este limitata la scula/efector final,
Limita forta L e . Lo -
’ flansa cotului si la centrul pozitiilor sculei/efectorului final definite de
utilizator.
Limita . . . .
. Limiteaza impulsul maxim al robotului.
impuls
Limita - N .
Limiteaza lucrul mecanic efectuat de robot.
putere
Limita timp Limiteaza timpul maxim folosit de robot pentru oprire dupa initierea
de oprire unei opriri a robotului.
Limita o . N N T .
. . Limiteaza distanta maxima parcursa de robot dupa initierea unei
distanta de . .
. opriri a robotului.
oprire

La efectuarea unei evaluari de risc pentru aplicatie, este necesar sa se ia in calcul
miscarea robotului dupa initierea unei opriri. Pentru a usura acest proces, pot fi folosite
functiile de siguranta Limita timp oprire si Limita distanta oprire.

Functiile de siguranta reduc dinamic viteza miscarii robotului astfel incat poate fi oprit
intotdeauna in limite. Limitele pozitiei articulatiei, planurile de siguranta si limitele de
orientare ale uneltei/efectorului final iau in considerare distanta de oprire preconizata,
adica miscarea robotului va incetini Thainte de atingerea limitei.

Siguranta functionala poate fi rezumata astfel:
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Functie de siguranta Precizie Nivel de performanta Categorie
Oprire de urgenta - d 3
Oprire de siguranta - d 3
Limita pozitie articulatie 5° d 3
Limita viteza articulatie 1,15°/s d 3
Avioane de siguranta 40 mm d 3
Orientarea instrumentului 3° d 3
Limita de viteza 50 mm/s d 3
Limita de forta 25N d 3
Limita impuls 3 kg m/s d 3
Limita putere mnow d 3
Limita de timp de oprire 50 msec d 3
Limita distantei de oprire 40 mm d 3
Locuinta sigura 1,7° d 3
Avertismente

ATENTIE
Neconfigurarea limitei maxime de viteza poate duce la situatii

periculoase.

* Daca robotul este folosit in aplicatii cu ghidare manuala, cu
miscari liniare, limita de viteza a articulatiei trebuie setata la
maxim 250 mm/s pentru sculd/atasament final si cot, daca nu
cumva evaluarea de risc decide ca sunt acceptabile si viteze
mai mari. Aceasta va preveni miscarile rapide ale cotului

robotului.

NOTIFICARE

Exista doua exceptii de la functia de limitare a fortei ce sunt important
de observat la proiectarea unei aplicatii. ()

Pe masura ce robotul se intinde, efectul de articulatie de genunchi
poate genera forte mari in directie radiala (dinspre baza) la viteze
reduse. Similar, bratul parghie redus, cand scula este aproape de
baza si se misca tangential cu baza, poate crea forte mari insa la
viteze mici. Riscurile de piscare pot fi evitate de exemplu prin
indepartarea obstacolelor din aceste zone, amplasand robotul altfel
sau folosind o combinatie de planuri de siguranta si limite de articulatii
pentru a elimina pericolul prin prevenirea miscarii robotului in aceasta
portiune a spatiului de lucru.
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Spatiu de lucru

2.1: Datorita proprietatilor fizice ale bratului robot, anumite zone din spatiul de lucru
necesita atentie din cauza riscurilor de ciupire. O zona (in stdnga) este definita
pentru miscari radiale, cand articulatia incheieturii 1 este la o distanta de cel putin
450 mm fata de baza robotului. Cealalta zona (in dreapta) este la cel mult 200 mm
de baza robotului cand se misca in directie tangentiala.

Pericolele de prindere pot fi evitate prin indepartarea obstacolelor din aceste zone, prin
plasarea robotului in mod diferit sau prin utilizarea unei combinatii de planuri de
siguranta si limite de imbinare pentru a elimina pericolele, impiedicand robotul sa se
deplaseze in aceasta regiune a spatiului sau de lucru.
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Inputuri de
siguranta

Robotul are si urmatoarele intrari de siguranta:

Input de .
: o Descriere
siguranta
Buton de Ef.ec.tuee?z.éAo O.prilte de cat_egoria 1 (IEC“602.04-1), informéﬁnd alte
oprire de utilaje ljtl Ilzgnd iesirea .O.pflre de L{rgen,ta ? g/.stein:lulw., daca
urgents aceasta iesire este definita. O oprire este initiata in orice modul
’ conectat la iesire.
Efectueaza o Oprire de categoria 1(IEC 60204-1) prin intermediul
Oprire de intrarii de la caseta de comanda, informand alte utilaje utilizand

urgenta robot

iesirea Oprire de urgenta a sistemului, daca aceasta iesire este
definita.

L?rzre":t;:l Efectueaza o Oprire de categoria 1 (IEC 60204-1) numai pe robot,
. o in toate modurile si are prioritate asupra tuturor celorlalte comenzi.
sistemului
Efectueaza o Oprire de categoria 2 (IEC 60204-1) in toate
. modurile, cu exceptia cazului in care se foloseste un dispozitiv de
Oprire de . A . A
siguranta activare cu 3 pozitii $.| un sel?ctor de.modu[| - ?tunm .cand in modu.l
’ Manual, oprirea de siguranta poate fi setata sa functioneze numai
in modul Automat.
Oprire Efectueaza o Oprire de categoria 2 (IEC 60204-1) NUMAI in modul
automata a Automat. Automatic Mode Safeguard Stop poate fi selectat numai
protectiei cand un dispozitiv de activare cu trei pozitii este configurat si
modului instalat.
Resetare Reporneste robotul dintr-o stare Safeguard Stop [Oprire de

salvgardare

siguranta], cand apare un front crescator pe inputul de Resetare de
siguranta.

Transpune sistemul de siguranta pentru a folosi limitele Modului

Mod redus Redus.

Initiaza o Oprire de categoria 2 (IEC 60204-1) cand dispozitivul de
Dispozitivde | activare este complet apasat sau eliberat numai in modul Manual.
activare cu Dispozitivul de siguranta cu trei pozitii este declansat atunci cand o
trei pozitii intrare este scazuta. Nu este afectat de o resetare de siguranta

Safeguard Reset.

Freedrive pe
robot

Activeaza deplasarea libera atunci cand robotul nu este in modul
Automat.

Comuta intre modurile operationale. Robotul este in modul

Mod de a L i . N o
. automat cand inputul Modului Operational este scazut si in modul
functionare A
manual cand inputul este crescut.

Resetare . . . R
automats a Revine dintr-o stare Automatic Mode Safeguard Stop cand apare
rotectiei un front crescator pe intrarea de Resetare de siguranta in modul
P " automat.

modului
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2. Siguranta

Outputuri de
siguranta

Pentru interfatarea cu alte utilaje, robotul este echipat cu urmatoarele iesiri de

siguranta:
Output de :
. P Descriere
siguranta
Oprire de Cand acest semnal este la nivel logic low, intrarea Oprire de urgenta
urgenta a robot este pe nivel logic low sau s-a apasat butonul de oprire de
sistemului urgenta.
Deplasarea In timp ce acest semnal este logic ridicat, nicio articulatie a robotului
robotului nu se misca mai mult de 0,1 rad/s.

Robotul nu se

Logic crescut cand robotul este oprit sau pe cale de a se opri din
cauza unei opriri de urgenta sau a unei oprire de siguranta. Altfel

opreste . i N

pres logica va fi redusa.
Redus Nivel logic low cand sistemul de siguranta este in modul Redus.
Neredus Nivel logic low cand sistemul de siguranta nu este in modul Redus.
Locuinta . R . - < o ' “
sigurs ’ Logic crescut cand robotul este In Pozitia Acasa Sigur configurata.

Toate I/0 de siguranta sunt dual-channel, adica sunt in stare de siguranta cand au nivel
low (de ex. oprirea de urgenta este activa cand semnalele sunt la nivel low).

2.10.3. Functii de siguranta

Descriere Sistemul de siguranta actioneaza prin monitorizarea depasirii oricareia dintre limitele
de siguranta sau a initierii unei opriri de urgenta sau a unei opriri de siguranta.
Reactiile sistemului de siguranta sunt:
Declansator Reactie
. . Categorie Oprire
Oprire de urgenta ) 9 P
. . N Categorie Oprire
Oprire de siguranta 5 9 P
Oprire 3PE (daca este conectat un dispozitiv de activare cu 3 Categorie Oprire
pozitii) 2
s s Categorie Oprire
Incalcarea limitei 0
. Categorie Oprire
Detectarea avariilor 0 9 P
NOTIFICARE
Daca sistemul de siguranta detecteaza vreo pana sau incalcare,
toate output-urile de siguranta se reseteaza la scazut.
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2.10.4. Set de parametri de siguranta

Descriere Sistemul de siguranta are urmatorul set de parametri de siguranta configurabili:
* Normal

* Redus

Normal si Redus Puteti configura limitele de siguranta pentru fiecare set de parametri de siguranta,
crednd configuratii distincte pentru setari normale sau mai mari si reduse. Configuratia
modului Redus este activa cand scula/atasamentul final este pozitionat pe partea de
Mod redus a unui plan Declansare mod redus sau cand aceasta este declansata de o
intrare de siguranta.

Utilizarea unui plan pentru a declansa configuratia redusa: Cand bratul robot se
misca din partea laterala a planului de declansare configurat cu parametri de siguranta
redusi catre partea care este configurata cu parametri normali de siguranta, exista o
zona de 20 mm in jurul planului de declansare in care sunt permise atat limitele
normale, cat si cele reduse. Aceasta zona din jurul planului de declansare previne
opririle de siguranta atunci cand robotul se afla exact la limita.

Utilizarea unei intrari pentru a declansa configuratia redusa: Cand o intrare de
siguranta porneste sau opreste configuratia redusa, pot trece pana la 500 ms inainte ca
noile valori pentru limite sa devina active. Acest lucru se poate intdmpla in oricare dintre
urmatoarele situatii:

* Trecerea de la configuratia redusa la cea normala

* Trecerea de la configuratia normala la cea redusa

Bratul robotului se adapteaza la noile limite de siguranta in limita a 500 ms.
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Recuperare

Cand este depasita o limita de siguranta, sistemul de siguranta trebuie repornit. De
exemplu, daca o limita de pozitie a unei articulatii se afla in afara unei limite de
siguranta, la pornire, Recuperarea este activata.

n Modul Recuperare, nu se pot rula programe pentru robot, insa bratul robot poate fi
mutat manual inapoi in cadrul limitelor utilizand modul Freedrive sau tabul Mutare din
PolyScope. (vezi Manual PolyScope Partea a ll-a)

Limitele de siguranta pentru recuperare sunt:

Functie de siguranta Limita

Limita viteza articulatie 30°/s
Limita de viteza 250 mm/s
Limita de forta 100N
Limita impuls 10 kg m/s
Limita putere 80W

Sistemul de siguranta emite o Oprire de Categoria 0 daca apare o incalcare a acestor
limite.

AVERTISMENT
Nerespectarea precautiei la deplasarea bratului robotului in timpul

recuperarii poate duce la situatii periculoase.

* Aveti grija atunci cand deplasati bratul robotului inapoi in limite,
deoarece limitele pentru pozitiile articulatiilor, planurile de
siguranta si orientarea sculei/efectorului final sunt dezactivate
in recuperare.
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2.10.5. Moduri

Descriere

Limitele de
siguranta ale
modului
Recuperare

Cand este depasita o limita de siguranta, sistemul de siguranta trebuie repornit. De
exemplu, dacd o limitd de pozitie a unei articulatii se afla in afara unei limite de
siguranta, la pornire, Recuperarea este activata.

In modul Recuperare, nu se pot rula programe pentru robot, insa bratul robot poate fi
mutat manual Thapoi in cadrul limitelor utilizand modul Freedrive sau tabul Mutare din
PolyScope. (vezi Manual PolyScope Partea a Il-a)

Functie de siguranta Limita

Limita viteza articulatie 30°/s
Limita de viteza 250 mm/s
Limita de forta 100N
Limita impuls 10 kg m/s
Limita putere 80w

Sistemul de siguranta emite o Oprire de Categoria 0 daca apare o incalcare a acestor
limite.

AVERTISMENT
Nerespectarea precautiei la deplasarea bratului robotului in timpul

recuperarii poate duce la situatii periculoase.

* Auveti grija atunci cand deplasati bratul robotului inapoi in limite,
deoarece limitele pentru pozitiile articulatiilor, planurile de
siguranta si orientarea sculei/efectorului final sunt dezactivate
in recuperare.
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3. Interfata mecanica

Descriere

Elementele care alcatuiesc sistemul robot: bratul robot, scula sau piesa de lucru,
caseta de comanda si dispozitivul de invatare 3PE, sunt descrise in acest capitol. De
asemenea, puteti cerintele pentru sarcina utila maxima si spatiul de lucru.

3.1. Spatiul de lucru si Spatiul de operare

Descriere

Spatiul de lucru este zona acoperita de bratul robotului complet extins, pe orizontala si
verticala. Spatiul de operare este locatia preconizata pentru functionarea robotului.

NOTIFICARE

Nerespectarea spatiului de lucru si a spatiului de operare al robotului
poate duce la deteriorarea proprietatii.

* Luatiin considerare informatiile de mai jos atunci cand alegeti
spatiul de operare pentru robot.

NOTIFICARE

Deplasa