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UNIVERSAL ROBOTS 1. Uvod

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.

\Tool flange

\
"\ Wrist 3 joint

\Wrist 2 joint

\ Wrist 1 joint

L
Base joint| f |
f .
[ /

f |
Shoulder joint/  Elbow joint,

2.1: Klouby, zakladna a pfiruba nastroje ramene robota.

Diky Sesti kloubtim a Sirokému rozmezi flexibility jsou kolaborativni roboticka ramena
spole¢nosti Universal Robots fady e (e-Series) navrzena tak, aby napodobovala rozsah
pohybu lidské ruky. Pomoci naseho patentovaného programovaciho rozhrani
PolyScope Ize robota snadno naprogramovat k pohybu s nastroji a komunikaci s jinymi
stroji pomoci elektrickych signal(. Obrazek 2.1 Klouby, zakladna a pfiruba nastroje
ramene robota. above znazorfiuje hlavni sou¢asti ramene robota a Ize jej pouzit jako
referenni pomucku v celé pfirucce.

UR20
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1. Uvod UNIVERSAL ROBOTS

Co je obsahem * Ovladaci jednotka s 3PE ovladacim terminalem
baleni * Montazni drzak pro ovladaci jednotku

* Montazni drzak pro 3PE ovladaci terminal

* KIi¢ k otevfeni ovladaci jednotky

* Kabel pro pfipojeni ramene robota a ovladaci jednotky (viz detail 19 Technické
specifikace na strané 111)

* Sitovy kabel nebo napajeci kabel kompatibilni s va$im regionem
* Kulaty nebo zvedaci zavés

* Adaptér priruby nastroje

* Kabelovy adaptér nastroje

* Tento navod

Dilezité Robot je neuplné strojni zafizeni (viz 12 Certifikaty na strané 91) a kazda instalace
bezpeé&nostni robota tedy vyzaduje posouzeni rizik . Vasi povinnosti je dodrzovat vSechny
upozornéni bezpecnostni pokyny uvedené v kapitole2 Bezpecnost na strané 15.

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

Uzivatelska pfirucka 11 UR20
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UNIVERSAL ROBOTS 1. Uvod

UR+

myUR

Foéra 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(i az po pfislusenstvi
ke kameram a softwaru. VeSkeré vyrobky jsou testovany a schvaleny pro integraci s
roboty UR, coz zajistuje 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 pfivétivéjsi produkty pro roboty UR.

myUR je zakaznicky portal, ktery umoznuje registrovat vSechny vase roboty, sledovat
incidenty vyZaduijici servis robotl a obecné dotazy na zakaznickou podporu. Prejdéte
na myur.universal-robots.com a zaregistrujte se, abyste ziskali pfistup na portal.
Pripady fes&i bud’ vas preferovany distributor, nebo jsou eskalovany na zakaznicky
servis spole¢nosti Universal Robots.

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

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. Prestoze Forum UR bylo vytvofeno spolecnosti UR+ a naSi administratofi jsou
zaméstnanci UR, pfevaznou vétSinu obsahu vytvafite vy, uzivatelé Féra UR.

UR20
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2. Bezpecnost

UNIVERSAL ROBOTS

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 popisuje a definuje
funkce souvisejici s bezpecénosti, které jsou zvlasté dalezité pro kolaborativni aplikace.
Zvlasté dillezité jsou pokyny uvedené v kapitole a v sekci .

Je dulezité dodrzovat také veSkeré pokyny k montazi uvedené v dalSich kapitolach a
Castech této prirucky.

Zvlasté je tfeba vénovat pozornost textim s vystraznymi symboly.

POZNAMKA

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

Uzivatelska pfirucka
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Bezpecnost

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 bezpe€nostni zafizeni, pokud to vyplyva z

vysledkd posouzeni rizik

* Konfigurace spravného bezpecnostniho nastaveni v softwaru

* Zajistit, aby uzivatelé neupravovali bezpecnostni opatfeni

* Ovéfit, zda je cely roboticky systém zkonstruovan a nainstalovan spravné
* Specifikovat navod k obsluze

* Oznadit instalaci robota relevantnimi znackami a umistit kontaktni idaje 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 priru¢ce 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.
UR20 16 Uzivatelska prirucka



2. Bezpecnost

UNIVERSAL ROBOTS

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.

Uzivatelska pfirucka
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Bezpetnost

2.4. \VVSeobecna upozornéni a varovani

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

muze 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 miize
volné pracovat.

* Ovéfte, zda je persondl chrdnén béhem instalace, uvedeni do
provozu, programovani/ vyuky, provozu a pouzivani.

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

* Pokud je robot poSkozeny, nepouzivejte ho.

* 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 pfislusné 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 vyzadovany ochranné rukavice a/nebo ochranné
bryle.
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2. Bezpecnost

UNIVERSAL ROBOTS

/A

A\

VAN

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 Elektrické rozhrani.
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Bezpecnost

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.

UR20
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2. Bezpecnost UNIVERSAL ROBOTS

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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UNIVERSAL ROBOTS 2. Bezpetnost

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.

UR20
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UNIVERSAL ROBOTS

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.

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

Pohmozdéniny zplisobené kontaktem s robotem.

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

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

Pfedméty padajici z nastroje/koncového efektoru, napf. z diivodu
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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UNIVERSAL ROBOTS 2. Bezpecnost

2.7. Posouzeni pred pouzitim

Popis Pfed prvnim pouzitim robota nebo po provedeni veSkerych Gprav 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.

* VyzkousSejte inicializaci obrazovky a otestujte tak, zda omezeny rezim m(ize
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 skutecné
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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UNIVERSAL ROBOTS

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.
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Bezpecnost

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.
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UNIVERSAL ROBOTS

2.10. Bezpecnostni prvky a rozhrani

Popis

Roboti Universal Robots jsou vybaveni fadou integrovanych bezpeé&nostnich 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 12 Certifikaty na strané 91) 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 22 Bezpecnostni konfigurace softwaru na strané 149 v
Cast Il Softwarova pfirucka na strané 125. V kapitole 22.7 Bezpe&nostni V/V na
strané 161 naleznete popis zplisobu pfipojeni bezpecnostnich zafizeni ke
vstupdm/vystupiim.

VAROVANI
Pouziti jinych parametr(i bezpecnostni konfigurace nez téch, které

jsou uréeny jako nezbytné pro eliminaci rizika, miize mit za nasledek
nebezpedi, ktera nejsou pfimérené odstranéna, nebo rizika, ktera
nejsou dostate¢né omezena.

* Zajistéte spravné pripojeni nafadi a chapadel, abyste predesli
nebezpeci zplisobenému prerusenim napajeni.

VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD

Chyby v programu a/nebo chyby v elektrické instalaci mohou
zpuUsobit zménu napéti z 12V na 24V, coz m(ize vést k posSkozeni
zafizeni pozarem.

* Ovérte pouziti 12V a postupujte opatrné.
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R
UNIVERSAL ROBOTS

2. Bezpecnost

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 kabelll v
okruhu nouzového zastaveni nebo byl pfesazen néktery
bezpecnostni limit), zahaji se zastaveni kategorie 0.

POZNAMKA

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

2.10.1. Kategorie zastaveni

Popis Podle okolnosti mliZze 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

Zastavujte robota fadnym fizenym zplsobem. Po zastaveni robota se
odstrani napajeni.

*Zastaveni robota s napajenim dostupnym pro pohony pfi zachovani
trajektorie. Po zastaveni robota je napajeni pohonu zachovano.

*Zastavovani robotl Universal Robots v kategorii 2 je dale popsano jako zastaveni
typu SS1 nebo 2 podle normy IEC 61800-5-2.
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2.10.2. Konfigurovatelné bezpecnostni funkce

Popis

Bezpecnostni
funkce

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 Pobis
funkce P
Mezni hodnota
polohy kloubu

Mezni hodnota

rychlosti kloubu

Nastavuje horni a spodni limit pfipustné polohy kloubu.

Nastavuje horni limit rychlosti kloubu.

Definuje roviny v prostoru, omezuijici polohu robota.

Bezpecnostni v S y S ,
'p Bezpecnostni roviny omezuji bud’ samotny nastroj/koncovy
roviny o . :
efektor nebo nastroj/koncovy efektor i loket.
Orientace L, s . s
S Definuje pripustné limity orientace pro nastroj.
nastroje

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

Omezuje maximalni silu vyvijenou nastrojem robota/koncovym
efektorem a loktem pfi upinani. Sila je omezena na pfirubé
nastroje/koncového efektoru a uprostred uzivatelsky
definovanych poloh n4stroje/koncového efektoru.

Omezuje maximalni hybnost robota.

Mezni rychlost

Mezni sila

Mezni hybnost

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

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

Uzivatelska prirucka
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2. Bezpecnost

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 z&kladny), 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 kloubt, ¢imz dojde k
eliminaci rizik tim, Ze se zamezi pohyb robota do této oblasti
pracovniho prostoru.
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Pracovni prostor

*E% 1650 mm

Vzhledem k fyzikalnim vlastnostem robotického ramena je tfeba urcitym oblastem
pracovniho prostoru vénovat pozornost v souvislosti s riziky skfipnuti. Jedna oblast
(vlevo) je definovana pro radialni pohyby, kdyZ je zapésti 1 kloub nejméné 1650 mm od
zakladny robota. Druha oblast (vpravo) je v rozmezi 400 mm od zékladny robota, kdyZz
se pohybuje tangencialné.

Nebezpeci 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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UNIVERSAL ROBOTS

2. Bezpecnost

Bezpecnostni Robot ma také nasledujici bezpe€nostni vstupy:
vstupy
Bezpecnostni Popis
vstup
Tlagitko Proyeqe se zgstaveni k’at?gorie 1 (IE(’D 60294-1 ), ¢imz f)statni
nouzového stroje |nfo,rmu1e pgmom vys’tupu sys.temo,veho nouzml/eho ,
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 | systémoveého nouzoveého 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 reiim?ch, vs vyojimkou pOl:Iiiti tvF’ipolovhového akti\{a(':’nl'ho vz_aﬁ'zem’
Jastaveni a voli¢e rezimu - 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
re%im Ochranné auEL:)matlckem rezimu. Ochcénnevz?stgven/ autgmatlc{(eho
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 Zapne volnobéh, kdyz robot neni v automatickém rezimu.
robotu
Slouzi k pfepinani mezi provoznimi rezimy. Je-li vstup na nizké
Provoznirezim | drovni, robot bude v automatickém rezimu a je-li tento vstup na
vysoké urovni, robot bude v manualnim rezimu.
Reset
ochranného Robot se vrati ze stavu Ochranné zastaveni v automatickém
krytu reZimu pti nabézné hrané na vstupu bezpec&nostniho resetovani
automatického v automatickém rezimu.
rezimu
UR20 32 Uzivatelska pfirucka




2. Bezpecnost

R
UNIVERSAL ROBOTS

Bezpecnostni
vystupy

Pro pfipojeni dalSich strojl je robot vybaven nasledujicimi bezpecnostnimi vystupy:

Bezpecnostni .
> 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

Uzivatelska prirucka
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UNIVERSAL ROBOTS

2. Bezpecnost

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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UNIVERSAL ROBOTS

2.10.4. Sada bezpecnostnich parametra

(missing or bad snippet)
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2. Bezpecnost

2.10.5. Rezimy

(missing or bad snippet)

UR20
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3. Zvedani a manipulace

R
UNIVERSAL ROBOTS

3. Zvedani a manipulace

8a Normal mounting 8b

Angular mounting + 45°

Remove strap Power on robot and reposition shoulder joint as intended.
Skip step 10 for sideways mounting.

When releasing and lifting the robot, support it to rotate and hang as illustrated

Uzivatelska prirucka 37
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3. Zvedani a manipulace

Tabulka

Popis Akce/ukon Podrobnosti
1 Pfeprava
2
3 Otevfeni krabice
4
5 N . . .
5 Vyjmuti robotického ramene z krabice pomoci popruhu
- , P¥i uvolfiovani a zvedani robota jej
Zvedani ramene robota pomoci . v .
7 opruhu a haku podepfrete, aby se otacel a visel
pop podle obrazku.
vy . . * P¥i pouzivani popruh pevné
8a a. Bézna montaz upevnéte.
Montaz ; ; e _
8b b. Uhlova montaz +/-45 * Pokud popruh nepouzivate,
stupid sejméte jej a ulozte.
1. Odstranit pasek
9 2. Zapnéte robota a zménte
polohu ramenniho kloubu
podle vasich potreb.
3. P¥i bo¢ni montazi preskocte
10 Pfiprava Bocni/obracena/uhlova krok 10.
montaze montaz >45 stupnu 4. Vyménte popruh podle
obrazku.
5. Prfesun do montazni polohy.
" 6. Pevné utdhnéte.
7. Vyjméte a ulozte pasek.
12 v e s’ ;s s ..
Provedeni Bocni/obracena/uhlova Pri uvovlnovanl @ zvec!alnl robg taje]
13 i Lo L. podepfete, aby se otacel a visel
montaze montaz >45 stupnu ,
14 podle obrazku.
VAROVANI
Zvedani nebo presun tézkych ¢asti mohou vést ke zranéni.
* Mohou byt zapottebi zvedaci zafizeni/pomicky.
VAROVANI
Nespravna montaz soucasti a/nebo zapojeni muize vést ke zranéni.
* Mohou byt vyzadovany osobni ochranné prostfedky (obuv,
bryle, rukavice).
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3. Zvedani a manipulace UNIVERSAL ROBOTS

UPOZORNENI
Pokud neni pouzito zvedaci zafizeni adekvatni hmotnosti robota,

muze dojit ke zranéni a poSkozeni majetku.

* Zvedaci zafizeni musi byt schopno zvednout 64 kg, coz je vaha
samotného robota.

* Zvedaci zafizeni musi byt schopno zvednout 84 kg, coz je vaha
robota s uzite¢nym zatizenim.

POZNAMKA
Ve vasi zemi mohou platit zvlastni pfedpisy pro zvedani bfemen pfi
montazi.

* Dodrzujte mistni pfedpisy a pokyny pro zvedani bremen.

Podrobny popis montaze najdete v kapitole Mechanicka rozhrani.

3.1. Pouziti kulatého popruhu

Popis

Kulaty popruh je dodavan spole¢nosti UR a je dodavan s robotem.
Podle vyrobce odpovida kulaty popruh nasledujicim normam:

* BS EN 1492-1:2000+A1 :2008 Textilni popruhy - Bezpecnost - Ploché tkané
popruhy, vyrobené z umeélych viaken, pro vSeobecné pouziti.

* BS EN 1492-2 :2000+A1 :2008 Textilni popruhy - Bezpe&nost - Kulaté popruhy,
vyrobené z umélych vlaken, pro vdeobecné pouziti.

VAROVANI
Pouziti kulatého popruhu bez kontroly mlze vést ke zranéni.

* Pfed a po kazdém pouziti popruh zkontrolujte.

* Pokud je to mozné, kontrolujte popruh i béhem pouzivani.

VAROVANI
Pouziti poSkozeného kulatého popruhu mize mit za nasledek

zranéni.
* Pred kazdym pouzitim popruh peclivé vizualné zkontrolujte.
* Nepouzivejte popruh, pokud je praskly, roztrhany, nebo jsou
uvolnéné Svy.
* Nepouzivejte popruh, pokud vykazuje znamky poskozeni
teplem.

Uzivatelska pfirucka
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UNIVERSAL ROBOTS

3. Zvedani a manipulace

A\

UPOZORNENI

Nespravné skladovani a/nebo manipulace mohou zpUsobit poskozeni

kruhového popruhu.

* Udrzujte popruh mimo dosah kyselin a zasaditych latek.

* Chrafite popruh pfed ostrymi hranami a tfenim.

* Nedélejte na popruhu uzly.

POZNAMKA

Ve vasi zemi mohou platit zvlastni predpisy pro kontrolu zvedacich

zafizeni a vybaveni.

* Dodrzujte mistni pfedpisy tykajici se kontroly zdvihacich

zatizeni.

* Dodrzujte mistni pfedpisy tykajici se ¢etnosti kontrol zdvihacich

zafizeni.

Tabulka Popis kulatého popruhu
Polozka Kulaty popruh 1T x 1M/2M
Barva Fialova (podle EN 1492-2)
Material Polyester
1,0 (1000 kg) PFimy zdvih D
Faktor WLL
0,8 (800 kg) Katovska smycka &
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4. Svetelny kruh

Popis Svételny kruh na zakladné ramene robota indikuje stav, jak je popsano v tabulce nize.

POZNAMKA
Konfiguraci svételného kruhu miize uzZivatel upravit a/nebo zakazat.

Z4akladna robota

-

S &

1. Svételny kruh
2. Zakladna
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4. Svételny kruh

Barevné kody

Rezim

Nepretrzité sviti

Robot se nepohybuje nebo se zastavuje.

Pomalé blikani 0,5 Hz

Cervena
1. Nouzové zastaveni
Robot se nepohybuje nebo se zastavuje.
1. Zastaveni robota (dfive oznacované
Zluta jako ochranné zastaveni)
2. Obnova
3. Ochranné zastaveni (vSechny typy)
Automaticky rezim
. Automaticky rezim 1. B&ziofi
Zelend . Bézipfi
1. Spusténo snizenych
parametrech
Manualni resim Rcibovt Ize pfemistit
ruéné
Modra Neni automatické, nepfesouva se v
1. Zpétné fizeni
1. Zavadéci proces 2 Volnob&h
Rameno robota nema k dispozici zadné
napajeni
1. Chyba
VYPNOUT

2. Naruseni
3. Nacitani obrazovky
4. VYPNUTI SYSTEMU

UR20
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5. Pfenosny ovladaci terminal s Tfipolohovym aktiva¢nim zafizenim UNIVERSAL ROBOTS

5. Prenosny ovladaci terminal s
Tripolohovym aktivacnim zarizenim

Popis

Pfehled TP

Robot UR20 je dodavan s vestavénou funkci tfipolohového aktivacniho zafizeni v
prfenosném ovladacim terminalu (3PE TP). Standardni ovladaci terminal neni
podporovany.

Aktivacni tlacitka se nachazi na spodni strané ovladaciho terminalu, jak je znazornéno
na obrazku nize. Mizete pouzit libovolné tlacitko podle svych preferenci. Pokud je
ovladaci terminal odpojen, musi byt pfipojeno externi zafizeni 3PE a nakonfigurovano
na karté Instalace (viz 25.4 Nastaveni V/V na stranée 295).

Funkce 3PE TP se rozsifuje na rozhrani PolyScope, kde jsou dalsi funkce v zahlavi
(viz Provozni rezimy na strané 133) a v zapati (viz VVysokorychlostni manualni

rezim na strané 134)

Tlacitko napajeni

Tlacditko nouzového zastaveni

USB port (je dodavan s protiprachovym krytem)
Tlacitka 3PE

P Dd =
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5. Pfenosny ovladaci terminal s Tfripolohovym aktivacnim zafizenim

Volnobéh
Znazornéno nize.

Symbol volnobézného rezimu robota je umistén pod kazdym tlacitkem 3PE, jak je

5.1. Funkce tlacitek na 3PE ovladacim terminalu

Popis
POZNAMKA
Tlacgitka 3PE jsou aktivni pouze v manualnim rezimu. V
automatickém rezimu nevyzaduje pohyb robota Zadnou interakci s
3PE.
V nasleduijici tabulce jsou popsany funkce tlacitek na 3PE.
Poloha Popis Akce/ukon
Na tlacitko na 3PE Povr.1yb robotarinje %astaven v ruénim
L. o L. rezimu. Napajeni ramene robota
1 Uvolnéni nepusobi zadny tlak. , .
o neni vypnuto a rameno je
Neni stisknuto. -
odbrzdéné.
Na tlacitk PE
Lehky tlak | @ tacitkona 3 s ,
9 (lehké pusobi urcity tlak. Je Umoznuje pfehrat vas program, kdyz
. stisknuto do stfedni je robot v manualnim rezimu.
uchopeni) .
pozice.
Pevny’tlak N? tlac’:rfko n’a SPE Pohyb robota je zastaven v ru¢nim
3 (pevné pusobi Uplny tlak. Je .. .
. . 5 41 rezimu. Robot je ve stavu 3PE Stop.
uchopeni) stisknuto az dola.
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5. Pfenosny ovladaci terminal s Tfipolohovym aktivacnim zafizenim UNIVERSAL ROBOTS

1 Pusténitlacitka 2 Stisk tlacitka

5.2. Pouziti tlacitek 3PE

Pouziti 3PE PFfehrani programu

1. On PolyScope, ensure the robot is set to Manual mode, or switch to Manual
mode.

Lehce stisknéte tlacitko na 3PE.
3. On PolyScope, tap Play to run the program.

Program se spusti, pokud je rameno robota na prvni pozici programu.
Pokud robot neni na prvni pozici programu, objevi se obrazovka Pfesunout
robota na pozici.

Zastaveni programu

1. Release the 3PE button or, on PolyScope, tap Stop.

Pozastaveni programu
1. Pustte tlac¢itko na 3PE, nebo na PolyScope klepnéte na Pauza.

Chcete-li pokraCovat v provadéni programu, podrzte stisknutou kontrolku
tlaCitka na 3PE a klepnéte na Pokra€ovat v PolyScope.

5.2.1. Volnobéh s tlacCitky 3PE

Popis Volnobé&h umoziuje manudlni pfemisténi ramena robota do pozadovanych pozic
a/nebo poloh. DalSi informace naleznete v kapitole Volnobéh v Uzivatelské pfirucce
robota.

Using freedrive Pokud chcete pomoci tlacitka na 3PE aktivovat volnobé&h ramene robota:
1. Rapidly light-press, release, then light-press-and-hold, the 3PE button.

Nyni m{iZete rameno robota pfesunout do pozadované polohy, pficemz
neustale lehce tisknete tlacitko.
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Pfenosny ovladaci terminal s Tfipolohovym aktivacnim zafizenim

5.2.2. Pouziti funkce Pfesunuti robota na pozici

Popis

Presunout do
polohy

Kdyz dokoncite program, funkce Pfesunuti robota na pozici umozriuje ramenu robota
prejit do této vychozi pozice. Pfed spusténim programu musi byt rameno robota ve
vychozi poloze.

DalSi informace viz 23.1 Pfesunout robota do polohy. na strané 184.

Pokud chcete pomoci tlacitka na 3PE presunout robota na pozici:
1. Po dokonceni programu stisknéte Prehrat.
2. Vyberte Pfehrat od zacatku.

Na PolyScope se objevi obrazovka Pfesunout robota na pozici a zobrazuje se
pohyb ramene robota.

Lehce stisknéte a podrzte tlacitko na 3PE.

Nyni v PolyScope stisknéte a podrzte tlacitko Automaticky pohyb, aby se
rameno robota pfesunulo do vychozi pozice.

Objevi se obrazovka Prehrat program.
5. Lehce stisknéte tlacitko na 3PE, coz spusti vas program.

Pustte tla¢itko na 3PE, ¢imz zastavite program.

UR20
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6. Mechanické rozhrani UNIVERSAL ROBOTS

6. Mechanickeé 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.

6.1. 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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UNIVERSAL ROBOTS 6. Mechanické rozhrani

Pracovni prostor * Robot dosahuje do vzdalenosti az 1750 mm od z&kladniho kloubu.
* Valcovy prostor se nachazi pfimo nad a pfimo pod zakladnou robota.

* Nastroj by se nemél pohybovat v blizkosti tohoto valcového prostoru, protoze to
zpusobuje prilis rychly pohyb v kloubech, i kdyz se nastroj pohybuje pomalu. To
muze predstavovat riziko poSkozeni majetku nebo robota.

[

sommm® Ny
Q{% 1750 mm

@
Pfedni sténa Se sklonem
6.2. Popis montaze
Popis Rameno robota se pfipeviiuje pomoci $esti Sroubti M10 o
Rameno robota | pevnosti 8,8, které zapadaji do $esti montaznich otvord o
(zakladna) priméru 10,5 mm v zakladné robota. Srouby musi byt utazeny

krouticim momentem 45 Nm

Nastroj pouziva Sest Sroubll M8 o pevnosti 8,8, které zapadaji do
Sesti otvor( se zavitem M8 v pfirubé nastroje. Srouby musi byt
utazeny maximalnim krouticim momentem 16 Nm. Pro pfesné

Nastroj (pfiruba

nastroje) f e . v w o
polohovani nastroje pouzijte pfilozeny ¢ep v otvoru o priméru 8
mm.

Ovladaci e . . .

. Ovladaci jednotku Ize zavésit na zed nebo umistit na zem.

jednotka

. . Ovladaci terminal se montuje na sténu nebo se umistuje na
Pfenosny g e . . ;
ovladaci ovladaci jednotku. Zkontrolujte, zda kabel nepfedstavuje

nebezpeci zakopnuti. Pro montaz ovladaci jednotky a

terminal/panel N . g o N ]
P prenosného ovladaciho terminalu Ize zakoupit drzaky navic.
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UNIVERSAL ROBOTS

Upozornéni:
Hodnoceni IP

Upozornéni:
Montaz

UPOZORNENI
Montaz a provoz robota v prostfedi neodpovidajicim doporu¢enému

stupni kryti IP mGze vést ke zranéni.

* 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 (IP44)

VAROVANI
Nestabilni montaz maze vést k nehodam.

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

Uzivatelska pfirucka
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UNIVERSAL ROBOTS 6. Mechanické rozhrani

6.3. Zajisténi ramene robota

Popis

Bottom View of Robot Base

Pl Y

L)
OQq

+0.030 !
@8 FG8 +0.0087 9.4+ ,5
9

|
‘+o,030 /LJ /
+0.008 X 13V 9,5+ 0,5

8 FG8,

$210

10

éx @10.50% THRU ALL

Mounting Plate with Pins for Robot Base

0 0 _
[5]0.05] ®8h6-0.009 _B8h6-0.009 H

.o

190

Rozméry a rozmisténi otvord pro montaz robota.
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6. Mechanické rozhrani UNIVERSAL ROBOTS

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

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

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

Nechte robota 30 sekund vybit veSkerou ulozenou energii.

Zaijisténi 1. Robota postavte na pevny nevibrujici povrch, ktery vydrzi alespori
ramene robota desetinasobek plIné sily toCivého momentu kloubu zakladny a unese alespori
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 bezpe€nostni zastaveni robota.

2. Utahnéte Srouby na moment 20 Nm . (Hodnoty toCivého momentu byly
aktualizovany ve verzi SW5.14. Starsi tiSténa verze mlze zobrazovat jiné
hodnoty)

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

6.4. Zabezpeceni nastroje

Popis Nastroj nebo obrobek je pfipevnén k vystupu pfiruby nastroje (ISO 9409-1-80-6-M8)
na Spicce robota.

17,60
Jamr ’

May be subiect to change
—

8H7 ¥ 8:02

G

M8 - 6H T 10,60 . 620

3]

i
o

|

P50 H7 56.50
A $80+0,1 SECTION A-A

@100 h8

Rozméry a rozmisténi otvort nastroje. Vsechny miry jsou uvedeny v milimetrech.

Pfiruba nastroje  Pfiruba vystupu nastroje (ISO 9409-1) se nachazi v misté, kde je nastroj pfipevnén k
robotu. Doporucuje se pro upevnéni Cepu pouzit otvor s radialnimi drazkami, aby se
zabranilo nadmérnému omezeni pfi zachovani pfesné polohy.
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UNIVERSAL ROBOTS 6. Mechanické rozhrani

UPOZORNENI
Prilis dlouhé Srouby M8 mohou tlagit na spodni stranu pfiruby nastroje

a zpusobit zkrat robota.

* PFi montazi nastroje nepouzivejte Srouby, které presahuji
o vice nez 10 mm.

VAROVANI
Nedostatecné utazeni Sroubl mize zpUlsobit zranéni v disledku

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

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

PrisluSenstvi k Pfiruba nastroje mlze vyZadovat doplfikovy prvek pro usnadnéni spojeni s nastroji. V
prirubé nastroje  zavislosti na nastroji miizete pouzit nasleduijici pfislusenstvi pfirub: adaptér kabelu
nastroje (viz Adaptér pfiruby nastroje below).

Adaptér Adaptér pFiruby nastroje je mechanické prisludenstvi pfiruby nastroje, které redukuje
p‘r'|'ru by vzor Sroubu pfiruby nastroje z EN 1ISO-9409-1-80-6-M8 na EN ISO 9409-1-50-4-M6.
nastroje (viz 6.6 Maximalni uzitecné zatiZzeni na strané 55)

vovrw

Souradnicovy systém a téziste.
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l:l Positioning

pin

@100

16,50

Rozméry a utahovaci momenty Sroubu adaptéru pfiruby nastroje.

Adaptér pfiruby nastroje, véetné Sesti Sroubl M8 a polohovaciho pinu, ma uvedené
mechanické vlastnosti:

Rozhrani (strana robota) EN ISO 9409-1-80-6-M8

Rozhrani (strana koncového efektoru) EN ISO 9409-1-50-4-M6
Maximalni uzite¢né zatizeni 20 kg

Srouby (strana robota) 6x Sroub M8 8,8 utazeny na 16 Nm
Srouby (strana koncového efektoru) 4x Sroub M6 8,8 utazeny na 8 Nm
Pfipevnéni(strana koncového efektoru) ISO 2338 @6 h8

Materiél Eloxovany hlinik

Hmotnost 332¢g

Tézisté (x,v, ) 0,00 mm, -0,47 mm, 4,32 mm

UPOZORNENI
Pfi pouzivani adaptéru nastroje dbejte zvlastni opatrnosti.

Nespravné pripojeni koncového efektoru mlize zplsobit zranéni v
disledku uvolnéni koncového efektoru.

* Zkontrolujte, zda je nastroj spravné a bezpecné pfiSroubovan.

* Vzdy pouzivejte jen urCeny polohovaci kolik.
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UNIVERSAL ROBOTS 6. Mechanické rozhrani

6.5. Volny prostor kolem ovladaci jednotky

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

1 200 mm
« » CB «
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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6. Mechanické rozhrani UNIVERSAL ROBOTS

6.6. Maximalni uzitec¢né zatizeni

Popis Jmenovité uziteCné zatizeni ramene robota zavisi na posunu tézisteé uzite¢ného
zatizeni, jak je patrné z obrazku Vztah mezi jmenovitym uziteCnym zatizenim a
posunem tézisté. below. Posun tézisté je definovan jako vzdalenost od stfedu
pfiruby nastroje k tézisti pfipojeného zatizeni.

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

Robot mize mit snizenou schopnost akcelerace, pokud tézisté uzitecného
zatizeni pfesahne pracovni prostor 1750 mm pfi uzite€ném zatizeni 20 kg.
Pokud je uzite¢né zatizeni umisténo pod pfirubou nastroje, mize se rameno

paletizacnich aplikacich.

Uzite¢né zatizeni [kg]

2 5 T T T T T T T

0 100 200 300 400 500 600 700 800

Posun tézisté [mm]

Vztah mezi jmenovitym uziteCnym zatiZenim a posunem tézisté.
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UNIVERSAL ROBOTS 6. Mechanické rozhrani

Setrvacnost Robot Ize pouzivat s uziteénym zatizenim s vysokou setrvagnosti. Ridici software
uzite€ného automaticky upravi zrychleni, pokud v PolyScope spravné zadate nasledujici udaje (viz:
zatizeni 24.7.10 Nastavit naklad na strané 247):
* UziteCné zatizeni
* Tézisté
* Setrvacnost
Pomoci URSim muizete vyhodnotit zrychleni a dobu cyklu pohybt robota s uréitym
uzite€nym zatizenim.
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/. Elektrické rozhrani

Popis Rameno robota a ovladaci jednotka obsahuji skupiny elektrickych rozhrani.
Priklady jsou uvedeny pro vétsinu typl VIV, které jsou digitalnimi i analogovymi
fidicimi signaly pfichdzejicimi nebo odchazejicimi ze skupin elektrickych rozhrani
uvedenych nize.

* Ethernet

* VIV rozhrani ovladace
* Pripojeni k siti

* Pripojeni robota

* Vstupy/vystupy nastroje

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

7.1. Upozornéni a varovani ve vztahu k elektrickému
zarizeni

Varovani Dodrzujte nasleduijici varovani pro véechny skupiny rozhrani, véetné navrhu a instalace
aplikace.

PLC

VAROVANI
Nedodrzeni nékterého z nize uvedenych pokynd mize mit za

nasledek vazné zranéni nebo smrt, protoZze muize dojit k premosténi
bezpecnostni funkce.

* Nikdy nepfipojujte bezpe€nostni signaly k programovatelnému
logickému automatu (PLC), ktery neni v rdmci spravné
bezpecnostni Urovné bezpecnostnim PLC. Je dulezité oddélit
signaly bezpecnostniho rozhrani od signall 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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Elektfina :
VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD
Nedodrzeni nékterého z nize uvedenych pokynd mize mit za

nasledek vazné zranéni nebo smrt v disledku zasazeni elektrickym
proudem.

* 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.

7.2. VV/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 next page) pro tyto typy vstup(.

S A
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 v8eobecné V/V (viz Cast || Softwarova pfirucka na strané 125).
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UNIVERSAL ROBOTS

7. Elektrické rozhrani

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.

UR20
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Digitalni

vstupy/vystupy

Digitalni vstupy/vystupy jsou navrzeny v souladu s IEC 61131-2. Elektrické specifikace
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] IEC61131-2 - 1A - Typ
Digitalni vstupy

[EIx/SIx/CIx/DIXx] Napéti -3 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Oblast OFF -3 - 5 \Y

(vyp)

[EIx/SIx/CIx/DIx] Oblast ON (zap) 11 - 30 \Y
[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.

7.3. Bezpecnostni V/V

Bezpecnostni
VIV

Tato ¢ast popisuje vyhrazené bezpecnostni vstupy (zluta svorka s ¢ervenym textem) a
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 7.3 Bezpecnostni V/V above.
Bezpecnostni zafizeni a vybaveni musi byt nainstalovano v souladu s bezpe¢nostnimi
pokyny a posouzenim rizik, viz kapitola 2 Bezpecnost na strané 15.

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

Uzivatelska prirucka
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7. Elektrické rozhrani

Tabulka

Bezpecénostni
upozornéni

Signaly OSSD

Funkéni rozdil je zndzornén nize.

Robot ukonéi pohyb.

Nouzové
zastaveni

Ano

Bezpecné
zastaveni

Ano

Zastaveni
3PE

Ano

Vykonavani programu

Pozastaveno

Pozastaveno

Pozastaveno

Hnaci vykon

Vypnout

Zapnout

Zapnout

Obnovit

Manualni

Automaticky
nebo ru¢né

Automaticky
nebo ruéné

Cetnost pouziti

Ziidka

V kazdém
cyklu az zfidka

V kazdém
cyklu az zfidka

VyZzaduje opétovnou inicializaci

Pouze
uvolnéni brzd

Ne

Ne

Kategorie zastaveni
(IEC 60204-1)

1

Urovei vykonnosti monitorovaci
funkce (ISO 13849-1)

PLd

PLd

PLd

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

VAN

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.

UR20
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Vychozi
bezpecnostni
konfigurace

Pfipojeni tlacitka
nouzového
zastaveni

Sdileni
nouzového
zastaveni s jinymi
stroji

Robot je dodavan s vychozi konfiguraci, ktera umozniuje provoz bez dalsiho

bezpecnostniho vybaveni, jak je vidét na ilustraci nize.
Safety

24V
EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
SI1

Emergency Stop

Safeguard Stop

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

MiZete nastavit sdilenou funkci nouzového zastaveni mezi robotem a dalSimi stroji
konfigurovanim nasledujicich funkci vstup/vystup prostfednictvim rozhrani GUI. Vstup
nouzového zastaveni robota nelze pouzivat pro Ucely sdileni. Pokud je nutné spojit vice
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.

; : Contgurab s hgrabe Ouputs
24v 4 m[ov [m : o [m
W? [m][cos|m] A : c cos|m
[2av [ m) iWi : ov ov m
Ej m\cos/m| : cot|l|[cos|m
[2av [m] ! ov |m| ov [m|[ov |m
c2 |l ] 6|l (co2| M ||cos |l
(v [m| m|\o ov [m][ov
[ciz [m] cos[m] %{ cos|m|[cor
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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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7.4. Tripolohové aktivacni 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 zplsob pfipojeni tfipolohového aktivacniho zafizeni.
Dalsi informace, viz kapitola 5 Pfenosny ovladaci terminal s Tfipolohovym aktivacnim
zafizenim na strané 43.

Confifurabif inputs 3-Position Switch
24V 24v |H |
clo|| <y [ ;
24v | [2av) m — —
cn |EHcslm
24v W |2 m -
ci2 [m|{¢e]m
24v M |[2vm
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. Dal8i informace o provoznich rezimech
provozniho naleznete v ¢asti Provozni rezim.

rezimu
Confil;urabl [T Operational mode Switch
24vi| W ||24v | W 1
ciof[m)[cu |m :
24v||m|[24v | — —
cij|Hj|ci5 (1 :
24v|| |24V |H "
Cl2|| lCs |l
24v Nl |[24v)
CI3 |ECl7 N

9
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7.5. 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 7.5 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 Cast Il Softwarova ptiru¢ka na strané 125.

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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7.6. 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 vstuptiim/vystuptm. 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 mizete vybirat vstupni rezimy (viz Céast Il
specifikace Softwarova pfirucka na strané 125). Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.
Svorky Parametr Min.  Typ. Max. Jednotka
Analogovy vstup
v proudovém rezimu
[ATx - 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] Rozlideni - 12 - bit
Analogovy vystup
v proudovém reZimu
[AOx - AG] Proud 4 - 20 mA
[AOx - AG] Napéti 0 - 24 \%
[AOx - AG] Rozliseni - 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] Rozlideni - 12 - bit
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Analogovy vystup a
analogovy vstup n 0

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

Tento priklad ilustruje pripojeni
analogového senzoru.

7.7. Vzdalené ovladani zapnuti/vypnuti

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 robotl souc¢asné.

Dalkové ovladani Dalkovy vypina¢ ZAP/VYP poskytuje pfidavné 12V napajeni, které je udrzovano
aktivni, kdyz je ovladaci jednotka vypnuta. Vstup ZAP je uréen pouze ke kratkodobé
aktivaci a funguje stejnym zpasobem jako tlacitko POWER. Vstup VYP Ize pozdrzet
podle potieby. Pouzijte softwarovou funkci pro automatické nacitani a spousténi
program( (viz Cést Il Softwarova pfiru¢ka na strané 125).

Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

Parametr in. g 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

Remotel/ﬂ_l Remotel/ﬂ_l
12v|d T 12v|d I
GND|H R . } GND|H SEF CEPEER }
ON N ON
OFF| M\, P OFF P
Tento pfiklad znazornuje zapojeni Tento priklad znazornuje zapojeni
vzdaleného tlacitka ZAP. vzdaleného tlacitka VYP.
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UPOZORNENI
Stisknutim a podrzenim tlacitka napajeni se ovladaci jednotka vypne,

aniz by se ulozily jakékoliv zmény.

* Vstup ZAP nebo tlacitko 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.

Uzivatelska pfirucka
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7.8. 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.

7.9. Ethernet
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Popis Rozhrani Ethernet Ize pouzit pro:

* MODBUS, EtherNet/IP a PROFINET (viz sekce Cast Il Softwarova pfirucka na
strané 125).

* 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

7.10. Sitova pripojeni
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Popis

Sitova pfipojeni

Kabel sitového napdjeni 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.”

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
* Zaftizeni 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) 15 - 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 90 300 750 w
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Elektricka
nebezpedi

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.

7.11. Pripojeni robota: Kabel robota

Popis

Pripojte rameno
a fidici jednotku

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 7.11 Pripojeni robota: Kabel
robota above.

Pfipojte rameno robota k ovladaci jednotce pomoci kabelu robota.

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

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

A\

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.

UR20
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7.12. Pripojeni robota: Kabel zakladni pfiruby

Popis 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 7.12 Pripojeni robota:
Kabel zakladni pfiruby above.

Konektor kabelu  Kabelovy konektor na pfirubé zakladny slouZzi k propojeni ramene robota a Fidici
ha pfirubé jednotky. Kabel robota se na jednom konci pfipojuje ke kabelovému konektoru na
zakladny 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.
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7.13. Vstupy/vystupy nastroje

Konektor nastroje Konektor nastroje znazornény nize zajistuje napajeni a ovladaci signaly pro chapadla
a senzory, pouzité na konkrétnim nastroji robota. Konektor nastroje ma osm otvor( a
je umistén vedle pfiruby nastroje na zapésti 3.
Osm vodi¢l uvnitf konektoru ma riizné funkce, jak je uvedeno v tabulce nize:

PIN # Signal Popis
Al3/ ,
1 RS485- Analogovy v 3 nebo RS485-
7 Al2/ ,
60 o) . 2 RSA85+ Analogovy v 2 nebo RS485+
Digitalni vystupy 0 nebo 0 V/12
50 08 3 TOO/PWR NYRY
(o) o 2 4 TO1/GND | Digitalni vystupy 1 nebo kostra
4 3 5 POWER 0v/2Vvi24V
6 TIO Digitalni vstup 0
7 T Digitalni vstupy 1
8 GND Ukostreni

POZNAMKA
Konektor nastroje musi byt utazen ruéné na maximalné 0,4 Nm.

PrisluSenstvi VIV  Vstup/vystup nastroje UR20 mize pro usnadnéni spojeni s nastroji vyzadovat

nastrojl doplrikové prvky. V zavislosti na nastroji miizete pouzit nasledujici pfisluSenstvi
nastroju: Adaptér pfiruby nastroje (viz 6 Mechanické rozhrani na strané 47) a/nebo
Adaptér kabelu nastroje.
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Adaptér kabelu
nastroje

Adaptér kabelu nastroje je elektronické pfislusenstvi, které umoznuje kompatibilitu mezi
vstupem/vystupem nastroje a nastroji e-Series.

@__
T

1 PFipojuje se k nastroji/lkoncovému efektoru.
2 Pfipojuje se k robotu.

VAROVANI
Pfipojeni adaptéru kabelu nastroje k robotu, ktery je pod napétim,

mUze vést ke zranéni.

* Pred pfipojenim adaptéru k robotu pfipojte adaptér k nastroji /
koncovému efektoru.

* Pokud adaptér kabelu nastroje neni pfipojen k nastroji /
koncovému efektoru, robot nesmi byt napajen.

Osm vodicl uvnitf adaptéru kabelu nastroje ma razné funkce, jak je uvedeno v tabulce
nize:

PIN # Signal Popis
Al2/ ,
1 RS485+ Analogovy v 2 nebo RS485+
3 Al3/
4 Y -
2 RS485- Analogovy v 3 nebo RS485
2 3 TH Digitalni vstupy 1
5 4 TIO Digitalni vstup 0
1 5 POWER 0VA2V/24V
6 6 TO1/GND Digitalni vystupy 1 nebo kostra
7 Digitalni vystupy 0 nebo 0 V/12
7 TOO/PWR /24 V
8 GND Ukostreni
| UZEMNENI
— PFiruba nastroje je pfipojena ke konektoru GND (je uzemnéna).
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7.14. Specifikace instalace vstupu/vystupu nastroje

Popis Elektrické specifikace jsou uvedeny nize. Na karté Instalace (viz Cast || Softwarova
prirucka na strane 125) pfejdéte na polozku Nastroj V/V a nastavte interni napajeni na
0V,12Vnebo 24 V.

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Napajeci napéti ve 24V rezimu 23,5 24 24,8 V
Napajeci napéti ve 12V rezimu 11,5 12 12,5 \Y
Napajeci proud (jeden kolik)* - 600 2000** mA
Napajeci proud (dva koliky)* - 600 2000** mA
Napajeci kapacitni z4téz - - 8000™* uF

Velmi se doporucuje pouzit ochrannou diodu pro indukéni zatéz.

7.15. Zdroj napajeni nastroje

Popis Na karté Instalace (viz Cast Il Softwarova pfirucka na strané 125) prejdéte na polozku
Nastroj V/V a nastavte interni napajenina 0V, 12V nebo 24 V.

POWER

by

GND (RED) — Jal
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Dualni napdjeci  V rezimu dvoupinového napajeni Ize zvysit vystupni proud, viz (tabulka 2 7.15 Zdroj
zdroj napajeni nastroje on the previous page).

1. V zahlavi klepnéte na Instalace.
. Vlevo dole klepnéte na Konec.

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

POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

. Vodice napajeni (3edé) pfipojte k TO0 (modry) a uzemnéni (Cerveny) k TO1
TO1/GND (PINK)

(rdzovy).
!
GND (RED) /

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

napajeci koliky (napajeni je vypnuto).
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7.16. 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 kart& Instalace (viz Cast || Softwarova pfirucka na strané 125) 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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7.17. 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

7.18. 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 Il Softwarova pfirucka na

strané 125). 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

7.19. 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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8. 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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UNIVERSAL ROBOTS 8. Pfeprava

Popis

Preprava

Universal Robots doporucuje vzdy pfepravovat robota v plvodnim obalu.
Tato doporuceni jsou napsana za u€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 - neprepravujte robota v pozici singularity.
* Presunte tézisté robota co nejblize k zakladné.
* Pfipevnéte kazdou hadici k pevnému povrchu na dvou rdznych mistech.

* Zaijistéte jakykoli pfipojeny koncovy efektor pevné ve 3 osach.

Slozte robota jak nejlépe to jde.
Nepfepravujte rameno vysunuté.
(pozice singularity)

Hadice pfipevnéte k pevnému povrchu.
Zajistéte pfipojeny koncovy efektor ve 3 osach.

UR20
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9. 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 9. 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).
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10. Cist

Popis

Inspekéni
prohlidky ramene
robota

\'4

eéni a kontrola ramene robota

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

Kazdodenni &isténi

Muzete setfit veSkery prach/necistoty/olej pozorovany na rameni robota hadfikem a
jednim z nasledujicich ¢isticich prostfedku: Voda, Isopropylalkohol, 10% Ethanol
alkohol nebo 10% Nafta. Ve vzacnych pfipadech miize byt na kloubu viditelné velmi
malé mnozstvi maziva. To nema vliv na funkci, pouziti nebo zivotnost kloubu.
Dodateéné ¢&isténi

Vzhledem k vétSimu zaméfeni na Cisténi vaSeho robota doporucuje UR ¢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
vycCistéte standardnim postupem ¢isténi.

DO NE POUZIJTE BELIDLA. Nepouzivejte bélidlo v zadném zfed&ném gisticim
roztoku.

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

Typ inspekéni €innosti Casovy ramec
Mesicns  DVaK&t - pogns
rocné

1 Zkontrolujte ploché krouzky \% X
2 Zkontrolujte kabel robota \% X
3 Zkontrolujte pfipojeni kabelu robota | V X
4 Zkontrolujte upevnovaci Srouby F X

ramene robota *
5 Zkontrolujte montazni Srouby F X

nastroje *
6 Kulaty popruh F X
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10. Ciéténi a kontrola ramene robota

Inspekéni
prohlidky ramene
robota

POZNAMKA

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

* K Zisténi ramene robota nikdy nepouzivejte stlaceny vzduch.

Eijﬂégggéi;>ms:asi1Nm

\\<$§T:::>M6:1511Nm

M6:7.5x1 Nm
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Inspekéni 1. Pokud je to mozné, pfesufite rameno robota do NULOVE polohy.
prohlidky ramene
robota

n

Vypnéte a odpojte napdjeci 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, zda jsou fadné dotazeny Srouby pfiruby nastroje.
6. Zkontrolujte opotfebeni a poskozeni plochych krouzka.

* Pokud jsou ploché krouzky opotfebované nebo poskozené, vymérite je.

POZNAMKA

Pokud na robotu b&éhem zarucni doby dojde k posSkozeni, kontaktujte
distributora, u kterého byl robot zakoupen.

Inspekce 1. Odmontujte jakékoli nastroje nebo pfilohy, 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
tlacitko 3PE.

\
-

TE——

Tlacitko napajeni Tlacgitko 3PE

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

o
=
O
®
o

4. Ovéfte, zda rameno robota dokaze udrzet polohu bez opory a bez aktivace systému
volnobéhu.
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11. Likvidace a zivotni prostredi

Popis S roboty e-Series spolecnosti 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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12. 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

| ENISO 10218-1

EN IS0 13849-1

WaWw.tL.Com
1D 0007003000

TUV Rheinland

CHINA RoHS

Bezpec&nostni

certifikat KCC

Registrace KC

Delta

Certifikaty TUV Rheinland podle EN
ISO 10218-1a EN ISO 13849-1. TUV
Rheinland znamena bezpec€nost a
kvalitu prakticky ve vSech oblastech
podnikani a zivota. Spole¢nost byla
zalozena pred 150 lety a je jednim z
prednich svétovych poskytovatel
testovacich sluzeb.

Roboti UR fady e-Series vyhovuji
metodam Fizeni CHINA RoHS pro
regulaci znecisténi elektronickymi
informacnimi produkty.

Roboty e-Series od spolecnosti
Universal Robots byly posouzeny a
splfuji bezpeénostni normy znacky
KCC.

Roboty e-Series od spolecnosti
Universal Robots byly posouzeny z
hlediska shody pro pouziti v
pracovnim prostredi. V pfipadé
pouziti v domacim prostiedi proto
hrozi riziko ruSeni radiovym
signalem.

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

Certifikace
dodavatell
tretich stran

@.:.

Prostredi

Dle udaju naSich dodavateld, prepravni palety pro
roboty od Universal Robots splfuji 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.

UR20
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13. Brzdna doba a brzdna draha

Popis

Kloub 0
(ZAKLADNA)

Brzdna
vzdalenost v
metrech pfi 33 %
ze 20 kg.

Brzdna
vzdalenost v
metrech pfi 66 %
ze 20 kg.

Graficka data poskytnutéa 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 dolu, bylo
provedeno zastaveni. Osa Y je vzdalenost od mista, kde je zahajeno zastaveni, do
konec¢né polohy. CoG uziteEného zatiZeni je na pfirubé& nastroje.

MUzete nastavit maximalni dobu a vzdalenost zastaveni s hodnocenim bezpec¢nosti.

aby vyhovovala vybranym limitim.

—8— 33% extension
0.4 —@— 66% extension
—8— 100% extension

Distance [m]
o o 3
= N w

0.0

w
w
o
=}
-
15}
o

Speed [%]

—8— 33% extension
1 =—@— 66% extension
—8— 100% extension

o
wn

Distance [m]
o o o o
= N w S

=4
=}

w
w
o
=}
-
15}
o

Speed [%]
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13. Brzdna doba a brzdna draha

Vzdalenost do

0.6

=8— 33% extension

[ —8— 66% extension
ZaStaVer" v =8— 100% extension
metrech pfi %]
maximalnim £ o
zatizeni 20 kg 8 o034
5
B 02
[a]
0.1
0.0 1
-0.1 | . .
33 66 100
Speed [%]
Kloub 0 -8~ 33% extension
=8— 66% extension
(ZAKLADNA) 0.20 1 —@= 100% extension
Doba do 0.15
zastaveni v -
sekundach pfi 33 E 0.10
% ze 20 kg.
0.05 1
0.00 1
33 66 100
Speed [%]
Doba do 0307 -8~ 33% extension
ZaStavenI' v =8®— 66% extension
. 0.25 1 —@= 100% extension
sekundach pfi 66
% ze 20 kg. _
"
0015
£
'_
0.10 1
0.05 | /
0.00 1
33 66 100
Speed [%]
Doba do 0.35 1 g~ 33% extension
I —&— 66% extension
ZaStavenl v 0.30 1 —g— 100% extension
sekundach pfi
e 0.251
maximalnim _
. ? 0.20
zatizeni 20 kg. "
E 0.151
'_
0.101
0.05 /
0.00 1
33 66 100
Speed [%]
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Kloub 1 —8— 33% extension
—8— 66% extension
(RAMENO) 0.6 1 —@= 100% extension
Brzdna =
. E04]
vzdalenost v g
metrech pfi 33 % E
26 20kg o /
—
0.01 +
33 66 100
Speed [%]
. 121
Berna —8— 33% extension
vzdalenost v 1.0 —® 66% extension
.. —8— 100% extension
metrech pfi 66 % oe
ze 20 kg E
0061
Q
S
_-E 0.41
[a]
0.2
0.0
33 66 100
Speed [%]
2 1.2
VZdaIenOSt do —&— 33% extension
Zastaver" \Y 101 - 66% extensqu
. =8 100% extension
metrech pfi
o 0.8 1
maximalnim T
zatizeni 20 kg il
C
8 0.4
u
[(a]
0.2
0.0 T 1
33 66 100
Speed [%]
Kloub 1 047 —@— 33% extension
—8— 66% extension
(RAMENO) —8— 100% extension
0.3
Doba do
zastaveni v <
v 0.
sekundéach pfi 33 E
% ze 20 kg /
0.0

33 66 100
Speed [%]
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13. Brzdna doba a brzdna draha

Doba do
zastaveni v
sekundach pfi 66
% ze 20 kg

Doba do
zastaveni v
sekundéch pfi
maximalnim
zatizeni 20 kg.

Kloub 2 (LOKET)

Brzdna
vzdalenost v
metrech pfi 33 %
ze 20 kg.

Brzdna
vzdalenost v
metrech pfi 66 %
ze 20 kg

| —@— 66% extension

=—@— 33% extension

=8~ 100% extension

33 100

66
Speed [%]

0.8

0.0+

—8— 33% extension
—8— 66% extension
—8— 100% extension

L .

33 66 100
Speed [%]

0.154

Distance [m]

0.051

0.00

o o
w w
(=] v

o
N
w

Distance [m]
o
5

o
o
v

o
=3
=3

0.101

=—8— 100% extension

o
N
(=}

o
i
o

66
Speed [%]
1 —8— 100% extension
33 66 100

Speed [%]
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Vzdalenost do —8— 100% extension
zastaveni v 035
metrech pfi 0.30
maximalnim 0.25]

zatizeni 20 kg

Distance [m]
(=]
N
(=]

0.154
0.10 4
0.05
33 66 100
Speed [%]
Kloub 2 (LOKET) 0.16{ =8~ 100% extension
0.14 4
Doba do
zastaveni v 0121
sekundach pfi 33 = 1o
% ze 20 kg £
0.08 §
0.06 1
0.04 1
33 66 100
Speed [%]
Doba do —8— 100% extension
zastaveni v
A .. 0.25
sekundach pfi 66
% ze 20 kg
iy 0.20 1
(0]
£
= 0151
0.10 4
33 66 100
Speed [%]
Doba do 0.40 | —@— 100% extension
zastaveni v
sekundach pfi 0.351
maximalnim _
- , v 0.30
zatizeni 20 kg m
£
F 0.25
0.20 1
0.157
33 66 100

Speed [%]
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14. ProhlaSeni a certifikaty

14. Prohlaseni a certifikaty

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex Il B) original: EN

Manufacturer:

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

Person in the Community
Authorized to Compile the
Technical File:

David Brandt, Technology Officer, R&D
Universal Robots A/S,
Energivej 25, DK-5260 Odense S

Description and Identification of the Partly-Completed Machine(s):

Product and Function:

Industrial robot multi-purpose multi-axis manipulator with control box & with
or without a 3PE teach pendant. Function is determined by the completed
machine (robot application or cell with end effector, intended use and
application program).

Model

UR20 and UR30: Below cited standards and this declaration include:

Serial Number

Starting 2023 6 8 00000 and higher

year geries 8=UR20, 9=UR30 gequential numbering, restarting at 0 each year

NOTE: This DOl is not applicable when the OEM Controller is used

Incorporation

Universal Robots UR20 and UR30 shall only be put into service upon being
integrated into a final complete machine (robot application or robot cell),
which conforms with the provisions of the Machinery Directive and other
applicable Directives.

It is declared the above products fulfil, for what is supplied, the following Directives as detailed below. When
this incomplete machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for

determining that completed machine fulfils all applicable Directives and providing the Declaration of

Conformity.

The following essential requirements have been fulfilled:

I. Machinery Directive
2006/42/EC

1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.21,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4, 1.3.8.1, 1.3.9,
1.5.1,1.5.2,1.55,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3,4.1.3, Annex VL. It
is declared the relevant technical documentation has been compiled in
accordance with Part B of Annex VIl of the Machinery Directive.

Il. Low-voltage Directive
2014/35/EU

Reference the LVD and the harmonized standards used below.

I1l. EMC Directive
2014/30/EU

Reference the EMC Directive and the harmonized standards used below.

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

(I) EN 1ISO 10218-1:2011, (I) EN ISO 12100:2010, (1) EN ISO 13732-1:2008,
(I) EN 1ISO 13849-1:2015, (I) EN ISO 13849-2:2012, (I) EN ISO 13850:2015,
(1) EN 60204-1:2018, (1) EN 60320-1:2021

(I1) EN 60529:1991+A1:2000+A2:2013, (1) EN 60947-5-5:1997+A1:2005
+A11:2013+A2:2017, (1) EN 60947-5-8:2020

(111y EN 61000-3-2:2019, (IIl) EN 61000-3-3:2013
(1) EN 61000-6-2:2019, (I1l) EN 61000-6-4:2019

Reference to other
technical standards and
technical specifications
used:

() 1ISO 9409-1:2004, (1) ISO/TS 15066:2016 as applicable
(1) EN 60068-2-1:2007, (I1l) EN 60068-2-2:2007

(1) EN 60068-2-27:2008, (l1I) EN 60068-2-64:2008+A1:2019, (II) EN 60664-
1:2007, (1) EN 61784-3:2021 [SIL2], (Ill) EN 61326-3-1 2017 [Industrial
locations SIL 2]

UR20
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Itis declared the above products fulfil, for what is supplied, the following Directives as detailed below. When
this incomplete machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for

determining that completed machine fulfils all applicable Directives and providing the Declaration of
Conformity.

The manufacturer, or his authorised representative, shall transmit relevant information about the partly
completed machinery in response to a reasoned request by the national authorities. Approval of full quality
assurance system (ISO 9001), by the notified body Bureau Veritas, certificate #DK015892.

/)
Odense Denmark, 10 January 2024 M»/M?ﬂ‘jfa—-

Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
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15. Prohlaseni a certifikaty

EU Prohlaseni o zalozeni spole¢nosti (doi) (v souladu s pfilohou Il B 2006/42/ES) original: EN

Vyrobce:

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

Osoba opravnéna v ramci
komunity k sestaveni
technického souboru:

David Brandt, technologicky referent, vyzkum a vyvoj
Universal Robots A/S,
Energivej 25, DK-5260 Odense S

Popis a znaceni ¢aste¢né zkompletovanych stroju:

Priimyslovy robot (viceosy manipulator s ovladaci jednotkou) a s ovladacim
panelem 3PE nebo bez néj. Funkce je ur€ena Uplnym strojem (robotickou

Vyrobek a funkce: aplikaci nebo bunkou s koncovym efektorem, zamyslenym pouzitim a
aplikacnim programem).
Model URZ20 a UR30: Nize citované normy a toto prohlaseni zahrnuji:
Od 2023 6 8 00000 vyse
Sériové Cislo oK fada 8=UR20, 9=URS0 potadove cislovan, které kazdy rok zatina od 0
POZNAMKA: Toto DOI se neuplatiiuje, pokud se pouziva OEM ovladac
Universal Robots UR20 a UR30 Ize uvést do provozu az po jejich integraci do
- uplného strojniho zafizeni (roboticka aplikace nebo roboticka burika), které
Zabudovani

splfiuje ustanoveni smérnice o strojnich zafizenich a dalSich platnych
smeérnic.

ProhlaSuje se, ze vySe uvedené vyrobky splfiuji v dodaném rozsahu nasledujici smérnice, viz nize. Kdyz je

toto nelplné strojni zafizeni integrovano a stane se Uplnym strojnim zafizeni, za urceni, zda Uplné strojni
zarizeni splfiuje vSechny platné smérnice a poskytnuti prohlaseni o shodé je odpovédny integrator.

Byly spInény nasledujici zdkladni pozadavky:

I. Smérnice o strojnich
zafizenich 2006/42/ES

1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.21,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1, 1.3.9,
1.5.1,1.5.2,15.5,156,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3, 4.1.3, priloha VI.
Timto se prohladuje, Ze pfislusna technickd dokumentace byla zpracovana v
souladu s ¢asti B pfilohy VII smérnice o strojnich zafizenich.

Il. Smérnice o zafizenich
nizkého napéti 2014/35/EU

Odkaz na smérnici LVD a harmonizované normy uvedené nize.

[ll. Smérnice o
elektromagnetické
kompatibilité 2014/30/EU

Odkaz na smérnici EMC a harmonizované normy uvedené nize.

Odkaz na pouzité
harmonizované normy podle
¢l. 7 odst. 2 smérnic MD a
LV a ¢lanku 6 smérnice
EMC:

(I) EN1SO 10218-1:2011, (I) EN ISO 12100:2010, (I) EN ISO 13732-1:2008,
(I) EN 1SO 13849-1:2015, (I) EN ISO 13849-2:2012, (I) EN ISO 13850:2015,
(I) EN 60204-1:2018, (1) EN 60320-1:2021

(1) EN 60529:1991+A1:2000+A2:2013, (1) EN 60947-5-5:1997+A1:2005
+A11:2013+A2:2017, (1) EN 60947-5-8:2020

(1) EN 61000-3-2:2019, (I11) EN 61000-3-3:2013
(1) EN 61000-6-2:2019, (I11) EN 61000-6-4:2019

Odkaz na jiné pouzité
technické normy a technické
specifikace:

(1) 1SO 9409-1:2004, (1) ISO/TS 15066:2016 podle potreby
(1) EN 60068-2-1:2007, (Ill) EN 60068-2-2:2007

(1) EN 60068-2-27:2008, (lIl) EN 60068-2-64:2008+A1:2019, (II) EN 60664-
1:2007, () EN 61784-3:2021 [SIL2], (lll) EN 61326-3-1 2017 [Prdmyslové
lokality sil 2]

UR20
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ProhlaSuje se, ze vySe uvedené vyrobky splfiuji v dodaném rozsahu nasledujici smérnice, viz nize. Kdyz je

toto neuplné strojni zafizeni integrovano a stane se Uplnym strojnim zafizeni, za ureni, zda UplIné strojni
zarizeni splfiuje vSechny platné smérnice a poskytnuti prohlaseni o shodé je odpovédny integrator.

Vyrobce nebo jeho zplnomocnény zastupce pfeda pfisluSné informace o neldplném strojnim zafizeni na
oduvodnénou zadost vnitrostatnich organti. Schvaleni Gplného systému zabezpecovani jakosti (ISO 9001)
oznamenym subjektem Bureau Veritas, osvéd€eni #DK015892.
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~

E C Declaration of Conformity.

Name and Address of Manufacturer or Authorised Representative :
MichLar ApS

Lyshojvej 17
DK-3650 Olstykke

Denmark Order Number: 5
Phone:+45 47 19 21 19 -

E-mail:michlar@michlar. dk

Serial : ; WLL
i ] Qty Descnptionlﬂlak;ﬂype Tonmes
e ] Round sling 1TxiMm2m 1

Colour: VIOLET
Material: Polyester

Factor of safety: 7:1

Standards and Specifications Used

BS.EN.1492-1:2000-+A1:2008 | Textile slings - Safety - Flat woven webbing slings, made of man-made fibres, for general purpose use.

BS.EN.1492-2:2000-+A1:2008 | Textile slings - Safely - Roundslings, made of man-made fibres, for general purpose use.

Declaration.

| declare that the above slings have been inspected and comply with the requirements of
The Machinery Directive 2006/42/EC and the relevant product standard.

Ruthorised Signatory ‘ Date

Wiet L ar /4,@5 , 15th August,2022
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16. Informace o zaruce

Zaruka na
vyrobek

Zreknuti se
odpovédnosti v
uzivatelské
prirucéce

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
Universal Robots A/S vénuje veSkerou péci tomu, aby obsah uzivatelskych pfirucek byl
pfesny a spravny, neni vSak zodpovédna za jakékoliv chyby ani chybéjici informace.

Uzivatelska pfirucka
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17. Certifikaty

TUV Rheinland Page 1
Certificate
CEatae i T 72404326 0001
License Holder: Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S Universal Robots A/S
Energivej 25 Energivej 25
526@ Odense S 5260 Odense S
Denmark Denmark
Report Number: 31875333 @04 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Certification acc. to:  EN IS0 10218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015
Product Information
Certified Product: Industrial Robot
Model Designation: UR3, UR5, UR1®, UR3e, URSe,
UR1@e, URl6e, UR28, UR3®
Technical Data: Rated Voltage: AC 188-288V, 58/60Hz or
AC 208-240V, 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 18218-2
accordingly.
Replaces Certificate T72190266.
Appendix: 1, 1-68
- 2024-02-27
EN IS0 10218-1 Date of issue: Wrien/oay)
EN IS0 13849-1
www tuv.com 2
1D 0007000000 T
s
L
TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (378) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992
. . ®
www.tuv.com A TUVRheinland
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Cina RoHS

Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products

Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R AEREYEATEZIHRRSEFIER

PmdNUCt/Part Toxic and Hazardous Substances and Elements
ame

i AFEREMEATER

% & ad gapy | SR-XH

# Mercury | Cadmium Hexavallent Polybrominated P?beromlnated
Lead (Pb) (He) (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: RINZABASYRERIH AR R 2 8I97ES)/T 11363-2006 WERIREZKRIUT -
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: KRR ZABAESYREMEZEHHE IR P S 8B Hs)/T 11363-2006 1 HIPR E 23}
(W ETELLR - IRIESEFRE RN LR P X IBRARREFHTHE SR - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
TEII B 2HRFEREmENNERIRSMD IR TERRXAMIEN B fEMRNE:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
BFnhes, BB, BRE IR, RIS 4048, MARAR, RO
Refer to product manual for detailed conditions of use.
FAEABERERRRFM
Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.

Universal Robots 5% ifl B4k B& M 7 A FT B HYEE F15 87= a3, 1B Universal Robots A ZFEH XH

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 ion with, any legal requi adopted by any governmental authority related to the Management Methods for

Controlling Pollution by Electronic Information Products {Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise

encouraging the recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from

any damage, claim or liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with

the specific waste management instructions and options set forth  at www.universal-robot: fab iversal-robots/social ibility and
ial

www.teradyne / [corp ibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.

Uzivatelska pfirucka
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KCCS

T ‘°'—|'='1"1 25 0fo[oj|¢
i ‘Unlversal Robots Al

$:“‘\ i 807 ‘8‘4 OOOGQ cﬂﬂzhgg “N JLmawv‘ngrgem(u;g|f\?|q¢)

‘807 84 000600

P i ‘
(13486) %7& LAl ﬂ%ﬁa " 253, BS 3023 (4Ws, T o|xwe))
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18. Pouzité normy

Popis

Pouzité normy

ISO 13849-1
ISO 13849-2

ISO 13850

ISO 12100

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

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.

Dolozka

Bezpecnost strojniho zafizeni - Nouzové zastaveni - Zasady konstrukce -

Dolozka

Bezpecnost strojnich zafizeni - Obecné zasady pro konstrukci -
Posuzovani a snizovani rizik

Uzivatelska prirucka
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18. Pouzité normy

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.
UR20 108 Uzivatelska pfirucka
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IEC 61326-3-1 Dolozka Popis
Elektricka méfici, Fidici a laboratorni , Y e,
. N =, V této normé se definuji rozSifené
zafizeni - Pozadavky na EMC - Cast 3-1: N . .
. . pozadavky EMC imunity pro funkce
PozZadavky na odolnost systému o Y .
s N . [ souvisejici s bezpec€nosti. Shoda s touto
souvisejicich s bezpec€nosti a zafizeni v N .
. Cyxo , normou zajistuje, ze bezpec€nostni funkce
uréenych k provadéni funkci Y « s ey .
o . . _ zarucCi bezpecnost i v pfipadé, kdy ostatni
souvisejicich s bezpec€nosti (funkeni . P
bezpenost) - Obecné priimyslové zafizeni prekroCi emisni limity EMC
.p prumy definované v normach IEC 61000.
aplikace
IEC 61131-2 Dolozka
Programovatelné fidici Standardni i bezpecnostni 24V vstupy/vystupy spliuji
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.
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 ucely Cast 1: Obecné pozadavky souladu s touto normou.
Uzivatelska pfirucka 109 UR20
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ISO 9409-1 Dolozka Popis
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

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

IEC 61140 Dolozka
Ochrana pred urazem elektrickym Ochranné uzemnéni je povinné, jak je
proudem - Spole¢né aspekty pro definovano v Instalacni pfiruéce
instalaci a zafizeni hardwaru, ¢ast |.

IEC 60068-2- Dolozka

;:Eg ggggg:g: Zkousky vlivu na prostredi Cast 2-1: Zkousky - Zkouska A: Cast 2-2:

97IEC 60068-2- Zkousky - Zkouska B: Céast 2-27: Zkousky - Zkouska Ea a pokyny: Sok .

64 Cast 2-64: ZkousSky - Zkouska Fh: Vibrace, Sirokopasmové ndhodné a
navadéci zkousky

IEC -61784-3 Dolozka
Pramyslové komunikaéni sité - Profily Cast 3: Polni sbérnice pro funkéni -
bezpecnost - Obecna pravidla a definice profild

IEC 61784-3 Dolozka
Bezpeénost strojnich zafizeni - Elektricka zafizeni stroji Cast 1: Obecné .
pozadavky

IEC 60664-1 Dolozka

IEC 60664-5 "
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

EUROMAP

67:2015, V1.11

Elektrické rozhrani mezi vstfikovacim | Modul pfisluSenstvi E67, ktery spolupracuje
lisem a manipula¢nim zafizenim / se vstfikovacimi lisy, je v souladu s touto
robotem normoul.
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19. Technické specifikace

Typ robota UR20
Maximalni uzite¢né zatizeni 20kg/44.11b
Dosah 1750 mm /68,9 palce (6 Mechanicke rozhrani na strane 47)
Stupné volnosti 6 rotacnich spojli
Programovani PolyScope GUI na 12" dotykové obrazovce
750 W (max.)

Spotreba (prumema) PFibl. 500 W pfi pouziti typického programu

0-50 °C pro rameno
0-35 °C pro ovladaci jednotku

17 sofistikovanych bezpecnostnich funkci.
PLd kategorie 3 v souladu s: EN ISO 13849-1.

Rameno robota: IP65, ovladaci jednotka: P44, pfenosny

Rozmezi okolni teploty

Bezpecnostni funkce

Klasifikace IP ovladaci terminal: IP54
Hiuk Rameno robota: méné nez 65 dB(A)
Ovladaci jednotka: méné nez 50 dB(A)
V/V porty nastroje 2 digitalni vstupy, 2 digitalni vystupy, 2 analogové vstupy
Napajeni a napéti VIV nastroje 2 A (dvojpinové napajeni) 1 A (jednopinové napajeni) &
12V/24V
Pfesnost senzoru momentu 10N

VSechny klouby zapésti: Max. 210 °/s
Loket: Max. 150 °/s

Rychlost Zakladna a ramenni klouby: max. 120 °/s
Nastroj: cca 2 m/s/ cca 78,7 in/s

Opakovatelnost pozice 1+ 0,1 mm/ % 0,0039 palct (3,9 mil.) podle ISO 9283

Rozsahy kloubt + 360 ° pro vSechny klouby

Stopa @245 mm /9,65 palce

Materialy Hlinik, plast PC/ASA, ocel

Hmotnost robota 64kg/141.11b

Frekvence aktualizace systému 500 Hz

Velikost oviadaci jednotky (& x v x h) 460 mrr: X 449 mm x 254 mm / 18,2 palce x 17,6 palce x
10 palcl

Hmotnost ovladaci jednotky 12kg/26,51b

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

Napajeni pfes V/V ovladaci jednotky 24V/2 A

MODBUS TCP & adaptér EthernetNet/IP, PROFINET,

V/V porty ovladaci jednotky

Komunikace USB 2.0, USB 3.0

Zdroj napajeci ovladaci jednotky 100-240 VAC, 47-440 Hz
Jmenovity zkratovy proud (SCCR) 200 A

Velikost (§ x v x h) 300 mm x 231 mm x 50 mm
Hmotnost OP 1,8 kg /3,961#160;Ib

Kabel OP: ovladaci panel - ovladaci jednotka | 4,5 m/ 177 palcl
Kabel robota: rameno robota - ovladaci
jednotka

HiFlex (PUR) 6 m /236 in x 12,1 mm

Uzivatelska pfirucka 111 UR20
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20. Tabulky s bezpecnostnimi funkcemi

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: 2.10 Bezpecnostni prvky a rozhrani na

strané 27. Pro bezpec€nostni vstupy/vystupy je vysledna bezpecnostni funkce vcetné
externiho zafizeni nebo vybaveni ur€ena celkovou architekturou a souc¢tem vSech
hodnot PFHp, v€etné 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

TOL: --
PFHp: 1.8E-
07

Ovliviiuje

Robot v€etné
vstupU/vystupl
robotického
nastroje

UR20
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SF2 PoDi Cose Tolerance a liviiui
Bezpe&nostni opis e PFHp Ovliviiuje
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
o . L 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 : ., Tolerance a o
kloubu (omezeni Popis 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 113 UR20
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SF4 Rychlostni
limit kloubu

Mezni hodnota
krouticiho

momentu kloubu

Popis

Nastavuje horni limit rychlosti kloubu.
Kazdy kloub m{ize mit nastaven sv(j
vlastni limit. Tato bezpecnostni
funkce ma nejvétsi vliv na prenos
energie pfi kontaktu (svorkovém nebo
prechodovém). Pfimo omezuje sadu
povolenych rychlosti v kloubu, které
sméji klouby provadeét. Limity se
nastavuji v konfiguraci bezpe¢nostni
Casti uzivatelského rozhrani. Pouziva
se k omezeni rychlych pohybl
kloub, snizuje tak tedy napf. rizika
spojena se singularitami.

Co se stane?

Nedovoli
prekrocéeni
nastavenych
limita pohybu.
Rychlost maze
byt snizena tak,
aby pohyb
neprekrodil
zadny limit.
Bude zahajeno
zastaveni
robota, aby se
zabranilo
prekrocéeni
jakéhokoli
limitu.

Tolerance a
PFHp

Tol: 1,15°/s
PFHp: 1.8E-
07

Ovliviiuje

Kloub
(kazdy)

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

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.
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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 115 UR20
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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

UR20
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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 NIiZKE. Vystupy jsou VYSOKE, pohybuje .
. 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?zif:l::vwseje' 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 bezpecnosti 07 a/nebo
vyzaduje pridani této PFHd k PFHd externi logiky (pokud .
o - zafizenim
existuje) a jejich komponent.
SF14 URRobot  |F-/7/11 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 117 UR20
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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.
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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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20.1. 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)
20.2. 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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20. Tabulky s bezpecnostnimi funkcemi

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.

UR20
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Kolaborativni Technika

provoz, edice

2011, odstavec

5.10.4
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.
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20. Tabulky s bezpecnostnimi funkcemi

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).

UR20
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21. Uvod UNIVERSAL ROBOTS

21. 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 22 Bezpecnostni konfigurace
softwaru na strané 149).

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

21.1. 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.
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21.2. 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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21.3. 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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21.3.1. 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 29.1 Spravce souborl na strané 345).
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.
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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.
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21.4. 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 146).

Jakmile se robotické rameno v rezimu volnobéhu pfiblizi k pfedem definovanému
limitu nebo roviné (viz 22.8 Bezpecnostni omezeni softwaru na strané 165), 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 22.7 Bezpecnostni V/V na strané 161)

* Pouzijte Akce V/V (viz 25.4 Nastaveni V/V na strané 295)

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 21.4.1 Panel volnobéhu na strané 137).

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 21.5 Zpétné fizeni na strané 138

UR20
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21.4.1. 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.

21.5. Zpétné 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

UR20
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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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21.5.1. 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

[ ok 0.00 kg

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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21.6. Rychlé spusténi systému

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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21.7. 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 26 Karta
Pohyb na strané 330) 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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21.8. 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 30.2 Nastaveni na
strané 350).

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 30.2 Nastaveni na strané 350)). 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 24.10 URCaps na strané 279) a udajiim ve slozce
programu.
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21.9. 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 148)

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 22.6.2
Omezeni kloubu na strané 158) nebo bezpe&nostni roviny (viz
Rezimybezpecnostnich rovin na strané 166) k omezeni pohybového prostoru robota.

UR20
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22. Bezpecnostni konfigurace softwaru
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22. 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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22. 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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22.1. 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

Uzivatelska pfirucka
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22.2. 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 22.3.1 Bezpecnostni kontrolni soucet na strané 153).
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22.3. 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.

22.3.1. 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.

Uzivatelska pfirucka
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22.4. 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.

22.5. Bezpecnostni rezimy softwaru

Uzivatelska pfirucka
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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 22.8 Bezpecnostni
omezeni softwaru na strané 165) nebo kdyZ je spustén pomoci
konfigurovatelného vstupu (viz 22.7 Bezpecnostni V/V na strané 161)

* 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.

22.6. 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.

22.6.1. 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 400N.

Rychlost lokte
omezuje maximalni rychlost lokte robota.

Sila lokte
omezuje maximalni silu, kterou loket plsobi na Zivotni prostfedi. Limited to 400 N.

Rychlost a sila nastroje jsou omezeny na prirubé nastroje a ve stfedu dvou uzivatelsky
definovanych poloh néastroje (viz 22.8.2 Omezeni polohy nastroje na strané 175).

REZ 4 QM e

Spusti __Program Pohyb

87 Bl Pouzit jinych parametr(i bezpecnostni konfigurace nez téch, které jsou definovany na zakladé posouzen rizik, miize mit za nésledel
Limity robota nebezpedf, které nejsou pfiméfené odstranéna, nebo rizika, kterd nejsou dostateéné omezena

Protokal

Omezeni
kloubu O Prednastavené tovarni hodnoty ( .
BV Nejvice omezené Nejméng omezené
, Poloha
* nastroje
Smér nastroje @ Viastni
VIV
Mezni hodnota Bé&zny Omezeny
Hardware Viken 300w 200w ®
PROFlsafe Hybnost 25,0/ kg mie 10,0| kg /s @
Bezpecna Cas zastaven! 400/ ms 300/ ms
wychozi pozice o
- Brzdn4 vzdélerost 500/ mm 300/ mm
Tripolohovy
pOOROYY Rychlost nstroje 1500 mm/s 750 mm/s (]

Sila néstroje 150,0/ N 120,0/N
Rychlost lokte 1500/ mm/s 750/ mm/s
Sfla lokte 150,0/N 120,0/N .

Bezpecnostni hesl Odblokovat Zablokovat
O EEiER { ° 0 O Simulace .
Rychiost 100%

tovarni hodnoty a obnovit tak jejich vychozi nastaveni.

POZNAMKA
V§echna omezeni robota Ize pfepnout zpét na Pfednastavené

22.6.2. Omezeni kloubu
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Popis

Mezni hodnoty kloubd umoZznuji omezit jednotlivé pohyby kloubtl robota v prostoru
kloubd, tj. polohu otaceni kloub( a rychlost otaceni kloubl. Existuji dvé moznosti limitt
kloubt: Maximalni rychlost a Rozsah poloh.

Rozsah B&zny rezim
Limity robota Minimdini Maximainf
Omezeni Zékladna 363 — 363 ° -363 363
Elouby Ramero 353 363° 363 363
Roviny Loket 363 — 363 ° -363 363

, Poloha Zépésti 1 363 —363° -363 363
° nastroje
L. Zdpesti2 363 — 363 ° -363 363
Smér nastroje
Zépésti3 363 — 363° -363 363
4
Hardware
Maximaini rychlost
PROFIsafe
Begmat Klouby Maximain{ B&2ny rezim
vychozi pozice  Zsidadna max: 191 ° /s 191
Tiipolohovy  Rameno max: 191 ° /s 191
Lolket max: 191 ° /s 191
Zépésti 1 max: 191 ° /s 191
Zé&pést 2 max: 191 ° /s 191
Zépesti3 max: 191 ° /s 191

Omezeny retim

Miniméini Maximaini
363 363
363 363
363 363
363 363
363 363
363 363

Omezeny regim

191
191
191
191
191
191

-11°/s
-11°/s
-11°/s
-11°/s
-11°/s
-11°/s

I Odblokovat Zablokovat
M. O
250mm/s

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

o0

O Nap4jeni vypnuto
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22.7. BezpecCnostni V/V

Popis V/V se déli na vstupy a vystupy a jsou sparovany tak, aby kazda funkce obsahovala
kategorii 3a PLd V/V.

co
config_Inl4]. c
config_ini6l. c

ossD

RIRIRIR
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e o ot s
cont sl com 07 Retrazeno
[> Py |
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Vstupni signaly Se vstupnimi signalylze pouzit nasledujici bezpecnostni funkce:

Nouzové zastaveni systému
Jedn4 se o alternativu tlacitka nouzového zastaveni na pfenosném ovlddacim
terminalu, ktera zajistuje stejnou funkci, pokud zafizeni splfiuje normu ISO 13850.

Omezeny
Pokud robot pouziva konfiguraci BEZna nebo Omezena (viz 22.5 Bezpecnostni
rezimy softwaru na strané 155), Ize pouzit vSechny bezpec€nostni limity. Nizky
signal vysilany do vstup(l po nakonfigurovani zplisobi, Ze se bezpe€nostni systém
prevede do omezené konfigurace. Rychlost ramene robota se snizi dle
nastavenych omezenych parametrq.

Bezpecnostni systém zarucuje, Zze se robot bude pohybovat v ramci omezenych
mezi za méné nez 0,5 s po spusténi vstupu. Pokud rameno robota nadéle porusuje
néktery z omezenych limitll, spusti se kategorie zastaveni 0.

Spoustéci roviny mohou také zpUsobit pfechod na omezenou konfiguraci.
Bezpecénostni systém stejnym zplisobem pfejde na normalni konfiguraci.

Tripolohové aktivacni zafizeni
V manualnim rezimu musi byt pro pohyb robota stisknuto a pfidrzeno ve stfedové
poloze externi TFipolohové aktivacni zafizeni.
Pokud pouzivate vestavéné Tripolohové aktivacni zafizeni, pro pohyb robota musi
byt tlagitko stisknuto a pfidrzeno ve stfedové poloze.

Volnobéh na robotu
Vstup volnobéhu mlzZete nakonfigurovat tak, abyste volnob&h mohli aktivovat a
pouzivat bez stisknuti tlacitka volnobéhu na standardnim pfenosném ovladacim
panelu nebo bez nutnosti dlouze stisknout nékteré z tlaCitek na pfenosném
ovladacim panelu 3PE v poloze pro lehké stisknuti. Viz Pokud chcete aktivovat
volnobéh k posunuti ramene robota, pak: na strané 136 .
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Vstupni signaly Provozni rezim
Pokud je tento vstup definovan, Ize ho pouzit k pfepinani mezi Automatickym
rezimem a Manualnim rezimem (viz sekce Provoznirezim na strané 146).

Bezpecnostni resetovani
Dojde-li k Ochrannému zastaveni, tento vystup zajistuje setrvani stavu
Ochranného zastaveni, dokud se nespusti vynulovani/resetovani.

Ochranné zastaveni v automatickém reZimu
Po konfiguraci provede Ochranné zastaveni automatického rezimu pfikaz
Ochranné zastaveni v pfipadé nizkého vstupniho signalu a POUZE je-li robot v
automatickém rezimu.

Bezpecnostni resetovani v automatickém reZimu
Dojde-li k Ochrannému zastaveni v automatickém rezimu, robot zlstane zajistén v
automatickém rezimu, dokud se na vstupu neobjevi nabézné hrana signalu.

VAROVANI
* Pokud se deaktivuje vychozi vstup bezpecnostniho resetovani,

rameno robota jiz pfi nabéhu vysokého vstupniho signalu
nebude bezpecnostnim zastavenim zajisténo. Program se
pozastavi pouze pfi opakovaném spusténi ochranného
zastaveni.

* Podobné jako v pfipadé bezpecnostniho resetovani, pokud se
deaktivuje vychozi Bezpecnostni resetovani v automatickém
rezimu, rameno robota jiz pfi nabéhu vysokého vstupniho
signalu v automatickém rezimu nebude bezpecnostnim
zastavenim zajisténo. Program se pozastavi pouze pfi
opakovaném spusténi ochranného zastaveni v automatickém
rezimu.
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Vystupni signaly

Pro vystupni signaly mizete pouzit nasledujici bezpecnostni funkce. Jakmile skonci
stav, ktery spustil vysoky signal, vrati se veSkeré signaly na nizké hodnoty:

Nouzové zastaveni systému
Signél je Nizky pouze v pfipadé, Ze byl v bezpe€nostnim systému spustén stav
Nouzového zastaveni vstupem Nouzového zastaveni robota nebo tlacitkem
Nouzového zastaveni. Aby nedoslo k zablokovani, je-li spustén stav Nouzového
zastaveni vstupem Nouzového zastaveni, nizky signal se nevysle.

Pohyb robota
Signal je Nizky, kdyz je robot v pohybu, jinak je vysoky.

Robot se nezastavuje
Signal je Vysoky v pfipadé zastaveni nebo zastavovani robota z divodu
nouzového nebo ochranného zastaveni. Jinak je logicka hodnota nizka.

Omezeny
Signal je nizky, pokud rameno robota vyuziva omezené parametry nebo pokud je
bezpecnostni vstup nakonfigurovan pomoci omezeného vstupu a signél je
momentalné nizky. V ostatnich pfipadech je signal vysoky.

Neomezeny
Jedna se 0 opak Omezeného (viz definice vyse).

Bezpecna vychozi pozice
Signal je Vysoky, pokud se rameno robota zastavi v nakonfigurované bezpecné
zakladni poloze. V opacném pfipadé je signél Low.

POZNAMKA

Jakékoliv externi zafizeni ve stavu Nouzového zastaveni od robotu
prostfednictvim vystupu Systémového nouzového zastaveni musi
vyhovovat normé ISO 13850. Toto je obzvlast dlilezité v sestavach,
kde je vstup Nouzového zastaveni robota pfipojen k externimu
zafizeni pro nouzové zastaveni. V takovych pfipadech bude na
vystupu Systémového nouzového zastaveni pfi uvolnéni externiho
zafizeni pro nouzové zastaveni vysoky signal. To znamena, Ze stav
nouzového zastaveni u externiho zafizeni bude resetovan bez
potfeby manualniho zdsahu obsluhy robota. Dle bezpe€nostnich
norem se u externiho zafizeni vyzaduje pro pokracovani v chodu
manualni zasah.
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Bezpecnostni Pokud je bezpecnostni vystup neaktivni/vysoky, mizete nakonfigurovat ovladaci panel
signaly OSSD tak, aby vysilal impulzy OSSD. Impulzy OSSD detekuji schopnost fidici jednotky
aktivovat/snizovat bezpe&nostni vystupy. Pokud jsou pro vystup povoleny impulzy
OSSD, generuje se na bezpecnostnim vystupu kazdych 32 ms nizky 1ms impuls.
Bezpecnostni systém detekuje, kdyZ je vystup pfipojen k napajeni, a vypne robota.
Na obrazku nize vidite: ¢as mezi impulsy na kanalu (32 ms), délku impulsu (1 ms) a ¢as
od impulsu na jednom kanalu k impulzu na druhém kanalu (18 ms)

0.0 ms 10.0 ms 20.0ms 30.0ms 40.0ms 50.0 ms

safeyd L J_|

32 ms

SafetyB J_| U
18 ms

Jak povolit OSSD pro bezpecnostni vystup

1. V zahlavi klepnéte na ikonu Instalace a zvolte polozku Bezpeénost.
2. V Casti Bezpecnost zvolte V/V.

Na obrazovce I/0O v &asti Vystupni signal zaskrtnéte pozadované policko OSSD.
Chcete-li aktivovat zaSkrtavaci policka OSSD, musite pfifadit vystupni signal.
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22.8. Bezpecnostni omezeni softwaru

Popis

POZNAMKA

Konfigurace rovin je zcela zalozena na prvcich. Doporucujeme
vytvorfit a pojmenovat viechny prvky pred upravou bezpeénostni
konfigurace, nebot robot bude po odeméeni kary Bezpec¢nost
vypnuty a nebude mozné jim pohybovat.

Bezpeclnostni roviny omezuji pracovni prostor robota. Lze definovat az osm
bezpecnostnich rovin, které omezi nastroj a loket robota. U jednotlivych
bezpecnostnich rovin Ize také omezit pohyb lokte a deaktivovat jej zruSenim zaskrtnuti
policka. Pfed konfiguraci bezpe€nostnich rovin je nutné definovat prvky v instalaci
robota (viz 25.4 Nastaveni V/V na strané 295). Prvek |ze zkopirovat na obrazovku
bezpecnostni roviny a tam ji nakonfigurovat.

VAROVANI
Definovanim bezpec¢nostnich rovin se omezi pouze definované sféry

néstroje a loket, a nikoliv celkova mezni hodnota ramene robota. To
znamena, ze stanovenim bezpecnostni roviny neni zaru¢eno, ze
ostatni soucasti ramene robota budou dodrzovat totéz omezeni.
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Rezimy
bezpecnostnich
rovin

Konfigurace
bezpecnostnich
rovin

Kazdou rovinu mlzete nakonfigurovat s restriktivnimi Rezimy pomoci nize uvedenych
ikon.

Zakazano
V tomto stavu neni bezpecnostni rovina nikdy aktivni.
IO Bézny
Pokud je bezpe€nostni systém v Bézném rezimu, je aktivni rovina B&€zného rezimu
a chova se jako striktni mezni hodnota pro tuto polohu.

‘% Omezeny
Pokud je bezpecnostni systém v Omezeném rezimu, je aktivni rovina Omezeného
rezimu a chova se jako striktni mezni hodnota pro tuto polohu.

E Bezny & Omezeny
Pokud je bezpe€nostni systém v Bézném nebo Omezeném rezimu, je aktivni
rovina bézného a omezeného rezimu a chova se jako striktni mezni hodnota pro
tuto polohu.

B Spousténi Omezeného rezimu
Pokud nastroj nebo loket prekroCi bezpecnostni rovinu, pfepne se bezpecnostni
systém do omezeného rezimu.

® Zobrazit
Stisknutim této ikony Ize skryt nebo zobrazit bezpecnostni rovinu v grafickém
panelu.

W Odstranit
Odstrani zaznamenanou bezpecnostni rovinu. Neexistuje zadng akce zpét/znovu.
Pokud je rovina odstranéna omylem, musi byt vytvofena znovu.

¢ Prejmenovat
Stisknutim této ikony mlzZete rovinu pfejmenovat.

1. V zahlavi PolyScope klepnéte na Instalace.

2. V postranni nabidce v levé Casti obrazovky klepnéte na polozku Bezpecnost a
vyberte Roviny.

V pravé horni ¢asti obrazovky v poli Roviny klepnéte na moznost Pfidat rovinu.

V pravé spodni ¢asti obrazovky v poli Vlastnosti nastavte polozky Nazev,
Kopirovat prvek a Omezeni.

UR20
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Kopirovat prvek  Moznost Zkopirovat prvek obsahuje pouze nedefinované a zakladni prvky.
Nakonfigurovanou bezpecnostni rovinu lze resetovat vybérem moznosti Nedefinovano
Pokud zkopirovany prvek na obrazovce Prvky upravite, zobrazi se vedle textu Kopirovat
prvek ikona s varovanim. Ta oznacuje, ze je prvek mimo synchronizaci, tj. informace na
karté Vlastnosti nejsou aktualni a neodrazeji upravy provedené v poli Prvek.

Spust Instalace ohyb. Vv N Manualn

ot D@
Rovina 2 @
Limity robota H -
E Rovina 3 e MM
(D=l + Pfidat rovinu
kloubu
Roviny
, Poloha
* nastroje
Smér nastroje VIS
W [ ]
-/ Rovina 3
Hardware -
PROFlsafe Kopirovat prvek 1
Bezpecna ‘ + toolBoundary v‘
wychozi pozice Omezent
Tripolohovy E I ovor -
[ Omezit loket
& Omezit piirubu
Bezpecnostni hesl Odblokovat Zablokovat

d ‘ h o 0 O
Napdjeni’ It Simulace
Q rvinimue — NON —
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Barevné kody Seds
Rovina je nakonfigurovana, ale deaktivovana (A)

Zluté a derna
Normalni rovina (B)
Modra a zelena
Spoustéci rovina (C)
Cerné $ipka
Strana roviny, na které se nastroj anebo loket mohou pohybovat (pro normalni
roviny)

Zelena Sipka
Strana roviny, na které se nastroj anebo loket mohou pohybovat (pro spoustéci
roviny)

Sed3 Sipka
Strana roviny, na které se nastroj anebo loket mohou pohybovat (pro deaktivované
roviny)

instalses | _Poyb

Robot Roviny (3 of 8)

Rovina 1 Oe
Limity robota E 2:::::? g g m
Omezeni + PFidat rovinu
kloubu
Roviny

A Pgloha
! nastroje
Smér nastroje Viastnosti
™ Rovina 3
Hardware
PROFlsafe Kopirovat prvek (e}
e [+ tooBoundary v
vychozi pozice Ormezent
oy B
Premistént
[ Omezit loket
& Omezit prirubu
Bezpecnostni hes| Odblokovat

= | . 000 -
O RS e 250mm/s o
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Omezeni lokte

Omezeni priruby
hastroje

Aktivaci moznosti Omezit loket Ize kloubu lokte robota zamezit prechod pres
definované roviny. Pokud funkci Omezit loket deaktivujete, bude loket moci prochazet
rovinami.

Pramér koule, kterd omezuje pohyb lokte, je pro kazdou velikost robota jiny.

UR3e 0,1m
UR5e 0,13 m
UR10e/UR16e | 0,15 m
UR20/UR30 0,1891m

Informace o konkrétnim poloméru dosahu naleznete v souboru urcontrol.confrobota v
Césti [Elbow].

Properties

[ ]
/ Plane 1

Copy Feature (W)

Restrictions
=

Displacement

Omezeni pfiruby nastroje zabrariuje situaci, kdy pfiruba nastroje a pfipojeny nastroj
prekroci bezpec€nostni rovinu. Kdyz omezite pfirubu nastroje, uvnitf bezpecnostni roviny
bude oblast bez omezeni, kde pfiruba nastroje pracuje normalné. Pfiruba nastroje
nesmi prekrocit omezenou oblast mimo bezpecnostni rovinu.

Odstranéni omezeni umoznuje, aby pfiruba nastroje prekrocila bezpecnostni rovinu do
omezené oblasti, zatimco pfipojeny nastroj zlistava uvnitf bezpecnostni roviny.
Omezeni pfiruby nastroje muzete odstranit, pokud pracujete s velkym posunem
nastroje. Tim zajistite vétSi vzdalenost pro pohyb nastroje.

Omezeni pfiruby nastroje vyzaduje vytvoreni prvku roviny. (Viz 25.13 Prvky na

strané 310). Prvek roviny slouzi k pozdé&jSimu nastaveni bezpecnostni roviny v
nastaveni bezpecnosti.
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Priklad pridani
funkce roviny

Pfemisténi posouva rovinu v kladném nebo zaporném sméru podél normaly roviny (osa
Z prvku roviny).

Zruste zaSkrtnuti policka u Lokte a PFiruby nastroje, aby nespustily bezpe¢nostni
rovinu. Loket Ize ponechat zaskrtnuty podle pozadavku aplikace.

REBEs+ QH

> General Robot Planes (1 of 8)
Piere 1 o W
N + Add plare
Jeint Limits E
Planes
1 Teol Pesition
Tool
Direction
= ' properties
Hardware: f é‘: Plane 1
% Copy Festure (=]
Safe Home ]" 4 & Flare_1 bl
Three f > Restrictions
= L 3 I Bath -
DCisplacement
BT o 1w
O Restrict Eloowl
O Restrict Flange
Lock | | Apply ]

O Power off

Neomezena pfiruba nastroje muze prekrocit bezpeénostni rovinu, i kdyz neni definovan
zadny nastroj.

Pokud neni pfidan zadny nastroj, zobrazi se na tlacitku Poloha nastroje upozornéni,
abyste nastroj spravneé definovali.

PFi praci s neomezenou pfirubou a definovanym nastrojem je zajisténo, ze nebezpetna
¢ast nastroje nemUze presahnout urcitou oblast. Neomezenou pfirubu nastroje Ize
pouzit pro vdechny aplikace, kde se vyzaduji bezpe&nostni roviny, napfiklad pro
svarovani nebo montaz.
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Priklad omezeni  V tomto pfikladu je vytvofena rovina X-Y s posunem 300 mm podél kladné osy Z vici
pfiruby nastroje  zakladnimu prvku.
Osu Z roviny si mlizeme predstavit jako ,sméfujici“ do oblasti s omezenym pfistupem.
Pokud je bezpecnostni rovina potfebna napfiklad na povrchu stolu, otocte rovinu o
3,142 rad nebo 180° kolem osy X nebo Y tak, aby se omezena oblast nachazela pod
stolem.
(TIP: Zménte zobrazeni otoCeni z ,vektoru oto€eni [rad]“ na ,RPY [°])

RE=] KA

Robot Feature

H Base -

Tool Pesition

i
. )
W 0.00 m +|| =
: |_—+_| i =
: 0.00/mm | 4| =|
; z 300.00 e |+ =]
Rotation Wector [rad] -
® ax 0.000/rad [+ =]
0.000 a0 | +] —
AZ 0.000rad |+ —

O e cutctreacn

Pozdéji je mozné v bezpe€nostni nastaveni posunout rovinu bud’ v kladném, nebo
zaporném smeéru Z.
Az budete s polohou roviny spokojeni, klepnéte na OK.
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22.8.1. Omezeni sméru nastroje

Popis

Obrazovku Smér nastroje Ize pouzit k omezeni Uhlu, ve kterém nastroj sméfuje. Mezni

hodnota se definuje pomoci kuzelu, ktery méa ve vztahu k zakladné ramene robota
pevnou orientaci. S tim, jak se rameno robota pohybuje dokola, smér nastroje se
omezuje tak, aby zUstal v rozsahu definovaného kuzele. Vychozi smér nastroje se

shoduje s osou Z vnéjsi pfiruby nastroje. Lze jej pfizplsobit definovanim ahla naklonu

a posunu.
Pfed konfiguraci mezni hodnoty je nutné nadefinovat bod nebo rovinu v instalaci

robota. Prvek Ize poté zkopirovat a osu Z pouzit jako stfed kuzele definujiciho mezni

hodnotu.

POZNAMKA

Konfigurace sméru nastroje je zalozena na prvcich. Pozadované
prvky doporucujeme vytvofit pfed Upravou bezpecnostni
konfigurace, protoze po odemdceni karty Bezpecnost se rameno
robota vypne a nebude mozné definovat nové prvky.

Robot Viastnosti meznich hodnot

V¥ Bezpecnost Kopirovat prvek [&]
Limity robota ‘ + toolBoundary v ‘
P [+]  omezeni
kloubu "
I Obojf v

Roviny Odchylka

Poloha B

! nastroje [ 355181, 30

Smér nastroje /

A2 *

Hardware

PROFlsafe .

— Vlastnosti nastroje
Bezpecna i
vehoi oz

WYEIRZIROZICE E Kopirovat TCP (&}

Tiipolohovy L E ‘Ph’ruba néstroje v ‘
posurutt | 0]

Bezpecnostnf hesl Odblokovat Zablokovat

O Napéient vypnuto ¢ ° 0 O Sin‘w,ﬂace.
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Vlastnosti Limit sméru nastroje ma tfi konfigurovatelné viastnosti:

meznich hodnot 1. Stfed kuZelu: Z rozbalovaci nabidky Ize vybrat prvek bodu nebo roviny, ktery

bude definovat stfed kuzelu. Osa Z vybraného prvku bude slouzit jako smér,
kolem kterého bude kuzel vycentrovan.

2. Uhel kuZelu: Mizete nadefinovat, o kolik stupfiti se robot maze odchylit od
stfedu.

Zakazana mezni hodnota Sméru nastroje
neni nikdy aktivni

Normaini mezni hodnota Sméru nastroje

je aktivni pouze v pfipadé, ze je bezpe€nostni systém v B&€Zném rezimu.
Omezena mezni hodnota Sméru nastroje

je aktivni pouze v pfipadé, Ze je bezpe€nostni systém v Omezeném rezimu.

Normaini & Omezena mezni hodnota Sméru nastroje
je aktivni v pfipadé, Ze je bezpeénostni systém v Bézném rezimu anebo taky v
Omezeném rezimu.

Pokud se pole Kopirovat prvek nastavi zpét na , obnovi se vychozi hodnoty nebo se
konfigurace sméru nastroje vrati zpét.

Vlastnosti Nastroj ve vychozim nastaveni sméfuje stejnym smérem jako osa Z vnéjsi pfiruby
nastroje nastroje. Tento smér |ze upravit zménou dvou uhlu:

Pfipadné Ize osu Z stavajiciho TCP zkopirovat tim, ze dané TCP vyberete z rozeviraci
nabidky.
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22.8.2. Omezeni polohy nastroje

Popis Obrazovka Poloha nastroje umoziuje kontrolovanéjsi omezeni nastroji a/nebo
prislu$enstvi umistovanych na konec ramene robota.

* Robot je misto, kde miiZzete vizualizovat své Upravy.

* Nastroj je misto, kde mlzete definovat a konfigurovat nastroj az do dvou
nastrojU.

* Nastroj1 je vychozi nastroj definovany hodnotami x=0.0, y=0.0,z=0.0a o
poloméru=0.0. Tyto hodnoty pfedstavuji pfirubu nastroje robota.

V poli Kopirovat TCP Ize také vybrat moznost Pfiruba nastroje a nastavit hodnoty
nastroje zpét na 0.
Vychozi sféra je definovana u pfiruby nastroje.

Robot Nastroj (1 of 3)

+ Pridat néstroj
Limity robota
Omezeni +
kloubu
Roviny
Poloha
* nastroje , Nezapomefite definovat
Smér néstroje nastroj
VN *® /| Pifruba néstroje
Hardware Rédius (max.; 300mm)
PROFlsafe 0,0
Bezpena
vychozi pozice Kopirovat TCP ©
Tiipolohovy D
Y 0,0
z 0,0|
Bezpecnostn hesl Odblokovat || zablokovat

O Napajen( vypnuto { ° 0 O 5mﬂace.
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Uzivatelem V pfipadé uzivatelem definovanych nastroju maze uzivatel zménit:

definované * Radius slouzi ke zméné poloméru sféry nastroje. Polomér je bran v potaz pfi

nastroje pouziti bezpe&nostnich rovin. Pokud bod v kulovém prostoru projde spoust&ci
rovinou omezeného rezimu, robot se pfepne do Omezeného rezimu.
Bezpecnostni systém zamezi kterémukoliv bodu kulového prostoru v priichodu
bezpecnostni rovinou (viz 22.8 Bezpecnostni omezeni softwaru na strané 165).

* V Césti Poloha Ize zménit polohu nastroje ve vztahu k pfirubé nastroje robota.
Poloha je brana v potaz v pfipadé bezpec&nostnich funkci: rychlost nastroje, sila
nastroje, brzdna drdha bezpecnostni roviny.

Stavaijici sttedovy bod nastroje Ize pouzit jako zaklad pro definici novych poloh nastroje.
Kopie stavajiciho TCP, preddefinovaného v nabidce Obecné na obrazovce TCP, je
pfistupna v nabidce Pozice nastroje v rozeviracim seznamu Kopirovat TCP.

Kdyz upravite nebo upravite hodnoty ve vstupnich polich Upravit pozici , ndzev TCP
zobrazeny v rozbalovaci nabidce se zméni na vlastni, coz znamena, ze existuje rozdil
mezi zkopirovanym TCP a skute¢nym limitnim vstupem. PGvodni TCP bude stale
dostupny v rozeviraci nabidce a Ize jej vybrat znovu a zménit hodnoty zpét na ptvodni
polohu. Vybér v rozbalovaci nabidce Kopirovat TCP nema vliv na nazev nastroje.
Jakmile pouzijete obrazovku Pozice nastroje , zméni se, pokud se pokusite upravit
zkopirovany TCP na obrazovce konfigurace TCP, zobrazi se vpravo od textu Kopirovat
TCP ikona varovani. Ta oznacuje, ze je TCP mimo synchronizaci, tj. informace v poli
Vlastnosti nejsou aktualni a neodrazeji upravy provedené v poli TCP. Protokol TCP Ize
synchronizovat stisknutim ikony synchronizace (viz ).

TCP nemusi byt synchronizovan, aby bylo mozné nastroj Uspésné definovat a pouzivat.
Nastroj mGzZete prejmenovat stisknutim karty tuzky vedle zobrazeného nazvu nastroje.
Muzete také urcit polomér s povolenym rozsahem 0-300 mm. Limit se v grafickém
podokné zobrazi jako bod nebo koule v zavislosti na velikosti poloméru.

QB2 ¢ H

Pratokal

default_L* N tevit.  Ulodt;
v Bezpecnost Pfiruba néstroje

. + Pfidat néstroj
Limity robota

Omezeni E

kloubu

Roviny

Poloha
nastroje 8 Nezapomerite definovat
* néstroj

Smér nastroje
o [ ] /| Priruba nastroje
Hard
ardware Rédius (max.: 300mm)
PROFIsafe

Bezpelna
vychozi pozice Kopirovat TCP QO

Tripolohovy D
"

z

Zablokovat

O Napajeni vypnuto
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Varovani ohledné Aby doSlo ke spravné aktivaci bezpecnostni roviny, pokud se TCP nastroje k dané
bezpecnostni roviné pfiblizi, musite v ramci bezpecnostnich nastaveni nastavit polohu
nastroje.

Varovani zlistava na Poloze nastroje, pokud:

polohy nastroje

* Jste npfidali novy nastroj do ¢asti Pfiruba nastroje.

Konfigurace polohy nastroje

1.
2.
3.

V zahlavi klepnéte na polozku Instalace.
Na levé strané obrazovky v ¢asti Bezpec¢nost klepnéte na Poloha nastroje.
Po pravé strané obrazovky vyberte moznost Pfidat nastro;j.

* Nové pfidany nastroj ma vychozi nazev: Tool_x.

Klepnutim na tlagitko Uprav mGzete nastroj Tool_x pfejmenovat na néco
zapamatovatelnéjSiho.

Upravte zaobleni a polohu tak, aby odpovidaly pravé pouzivanému nastroji,
pfipadné pouzijte rozeviraci seznam Kopirovat TCP a vyberte TCP z nastaveni
Obecné>TCP, pokud bylo definovano.
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Priklad varovani V tomto pfikladé je nastaveno zaobleni 0,8 mm a poloha TCP na XYZ [20, 0, 400] v

ohledné polohy milimetrech. Volitelné mizete pomoci rozbalovaci nabidky nabidky zvolit moznost

nastroje »Kopirovat TCP*, pokud jiz byla nastavena v nastaveni ->Obecné&/TCP. Po klepnuti na
tlaCitko Pouzit v pravém dolnim rohu obrazovky je HOTOV.

Varovani na tlaCitku Poloha nastroje znamena, ze nastroj neni pfidan pod pfirubu
nastroje.

R+ QH

» General Robot Toal (1 of 3)

T s

Robot Limits + Add Tool
Joint Limits El

Planes

Teel Pesition

1. Remember to define a tool

+ & | Tocl Flange

Rsdus (rax: 300rmm)

Copy TCP

I
Features -
o

| Lock | 'wm'

Tlacditko Poloha nastroje bez varovani znamena, ze je pfidan nastroj (jiny nez pfiruba
nastroje).

> General Robot Tool (2 of 3)

Tool
ool 1 .
+ Add Toal
Jeint Limits E
Planes
Teol Pesition
Tool
L ]
1o 1 [ﬁ] Tool_1
Hardware I
PROEIsaf Radius (max: 300mm}
Safe r y. 0.8 rrm
Three f'; Copy TCP )
/ Custom -
Features -
B Capoen
P « [ 200mm
A 0.0|mm
. Z | 400.0 mm
[ Lock | | Apply ]

UR20 178 Uzivatelska prirucka



R
~ UNIVERSAL ROBOTS

22.9. BezpecCny navrat do zakladni polohy (Safe

Home)

Popis

Synchronizace z
vychozi polohy

Vystup bezpecné
vychozi polohy

Definovani
vystupu
bezpecné
vychozi polohy

Funkce Safe Home je urcena k navratu do vychozi polohy pomoci uzivatelsky
definované vychozi polohy.

V/V bezpecné vychozi polohy jsou aktivni, kdyz je rameno robota v bezpecné vychozi
poloze a je definovan vstup a vystup bezpecné vychozi polohy.

Rameno robota je v bezpecné vychozi poloze, jsou-li polohy kloub( v pfedepsanych
Uhlech nebo jejich nasobku 360 stupnid.

Vystup bezpecné vychozi polohy je aktivni pouze v pfipadé, ze je robot v klidu a v
bezpecné vychozi poloze.

p—— ) N tevit.. Uit
Robot Bezpedna vychozi pozice
| ) Synchronizace z vycho... |
Limity robota
Omezeni
Kloubu | Odstranit |
Roviny
Odistranénim Bezpené wchozi
, Poloha pozice bude odstranéno i prirazeni
* nastroje bezpecnostniho wystupu wchozi
RS i l pozice.
Smér nastroje l
VN
Hardware
Poloha kloubu (0-360°)
PROFlIsafe
Bezpeéna Zakladna 90,00°
vychozi pozice g 3 Rameno 270,00
Tripolohovy L Loket 270,00°
zapssy
Z4pést( 3 0,00°
Zablokovat

Jak synchronizovat z vychozi pozice
1. V zahlavi klepnéte na Instalace.

2. V nabidce vlevo klepnéte na Bezpenost a vyberte moznost Bezpeéna vychozi
poloha.

V Casti Bezpe&na vychozi poloha zvolte Synchronizace z vychozi polohy.

Klepnéte na Pouzit a v dialogovém okné, které se zobrazi, vyberte moznost
Pouzit a restartovat.

Bezpecna vychozi pozice musi byt definovana pfed vystupem bezpeéné vychozi pozice
(viz 22.7 Bezpecnostni V/V na strané 161).
Jak definovat vystup bezpecné vychozi polohy

V zahlavi klepnéte na Instalace.

V nabidce vlevo klepnéte na Bezpe€nost a vyberte moznost V/V.

Na obrazovce V/V u polozky Vystupni signal v rozeviraci nabidce Pfifazeni
funkci vyberte moznost Bezpe€na vychozi poloha.

4. Klepnéte na Pouzit a v dialogovém okné, které se zobrazi, vyberte moznost
Pouzit a restartovat.
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Upravy bezpeéné Uprava bezpeé&né vychozi polohy

vychozi polohy

Upravou vychozi polohy se automaticky nezméni dfive definovana bezpeéna vychozi
poloha. Pokud nejsou tyto hodnoty synchronizovany, uzel programu vychozi polohy
neni definovan.

1. V zahlavi klepnéte na Instalace.
2. V nabidce vlevo klepnéte na Obecné a vyberte moznost Domd.

. Klepnéte na Upravit polohu, nastavte novou pozici ramene robota a klepnéte na
OK.

4. V postranni nabidce klepnéte na Bezpec¢nost a vyberte moznost Bezpe€na
vychozi poloha. K odemknuti bezpeCnostnich nastaveni potfebujete
bezpecnostni heslo (viz 22.1 Nastaveni bezpecnostniho hesla softwaru na
strané 151).

5. V Casti Bezpeéna vychozi poloha zvolte Synchronizace z vychozi polohy

UR20
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23. Karta Spustit

Popis Karta Spustit umoziuje provadét jednoduché operace a sledovat stav robota.
Program muzete nadist, prehrat, pozastavit a zastavit a také sledovat proménné. Karta
Spustit je nejuzite€néjsi, kdyz je program vytvoren a robot je pfipraven k provozu.

default

Jméno ~ Hodnota ~ Popis >
ABCDE Ap p[-0.13523, -0.72508, 0. A

Aq [-1.57335, -2.26423, -1.

Bp pl0.69978, -0.23312, 0....

cp pl0.69976, -0.23312, O

ca [-0.13975, -2.16654, -0.

Dp pl0.32741, -0.2333, 0.4

Da [-0.27935, -1.31747, -1.

Ep pl0.31916, -0.39111, O

Eq [-0.6149, -1.57535, 1.7

Zastaveno

Ovladani

[ [Zobrazit pouze obibené proménnd

O B&3ny ¢ - smulace ()
Program: V podokné Program se zobrazuje nazev a stav aktualniho programu.
Nadteni nového 1. V podokné Program klepnéte na Nahrat program.
programu 2. Ze seznamu vyberte pozadovany program.

Klepnéte na Otevfit, Cimz se nahraje novy program.

Proménné, pokud jsou zastoupeny, se zobrazi pfi pfehravani programu.

Proménné: Podokno Proménné zobrazuje seznam proménnych. Proménné slouzi v programech k
ukladani a aktualizaci hodnot béhem béhu.

* Programové proménné patfi k program(m.

* Instalaéni proménné patfi k instalacim, které Ize sdilet mezi riznymi programy.
Stejnou instalaci Ize pouzit s vice programy.

VSechny proménné programu a instala¢ni proménné ve vasem programu se v
podokné Proménné zobrazuji jako seznam s nazvem, hodnotou a popisem proménné.

Popis Informace k proménnym muzete pfidat pfidanim popisu proménnych do sloupce
proménnych Popis. Pomoci popisu proménnych mUzete operatoriim na karté Spustit anebo jinym
programatorim sdélit u¢el proménné anebo vyznam jeji hodnoty.
Popisy proménnych (pokud jsou pouzity) mohou mit az 120 znaku a zobrazuji se ve
sloupci Popis v seznamu proménnych na obrazovce karty Spustit a na obrazovce karty
Proménné.
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Oblibené Vybrané proménné si miizete zobrazit pomoci moznosti Zobrazit pouze oblibené
proménné promeénné.
Zobrazeni oblibenych proménnych

1. V &asti Proménné zaskrtnéte policko Zobrazit pouze oblibené proménné.

2. Pro zobrazeni véech proménnych znovu zaskrtnéte Zobrazit pouze oblibené
proménné.

Na karté Spustit nelze oznacit oblibené proménné, Ize je pouze zobrazit. Oznaceni
oblibenych proménnych zavisi na typu proménné.

Dalsi informace o promé&nnych programu, viz 24.2.4 Karta Proménné na strané 198.
DalSi informace o instalaCnich proménnych, viz 25.5 Instalacni proménné na

strané 298
Proménné Oznaceni oblibenych programovych proménnych
programu 1.V zahlavi klepnéte na Program.

Proménné jsou uvedeny v ¢asti Nastaveni proménnych.
Vyberte pozadované proménné.
Zaskrtnéte pole Oblibena proménna.

Klepnutim na Spustit se vratite k zobrazeni proménné.

Instalaéni Oznaceni oblibenych instalacnich proménnych
proménné 1. V zahlavi klepnéte na Instalace.
2. V Casti Obecné vyberte Proménné.

Proménné jsou uvedeny v Casti Instalaéni proménné.
3. Vyberte pozadované proménné.

Zaskrtnéte pole Oblibena proménna.

Klepnutim na Spustit se vratite k zobrazeni proménné.

Sbaleni/rozbaleni  Popis proménné se v pfipadé potfeby rozprostfe na vice fadk(l, aby se pfipadné
sloupce Popis vesSel do Sitky sloupce Popis. Sloupec Popis mlzete pomoci nize uvedenych tlacitek
také sbalit a rozbalit.

Jak sbalit/rozbalit sloupec Popis
1. Klepnutim na "'II sbalite sloupec Popis.

2. Klepnutim na 1‘” rozbalite sloupec Popis.
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Sbaleny sloupec
Popis
Program Variables
Name - Value - 4
myProgram2 avCycleTime 5,451 A~
counter_1 =)
counter_2 Q
_ cycleTime phllofallc]
discardedParts 3
- errorDetectedl True
errorDetected2 False
Stopped lastError "Device jam"
maxCycleTime 7.234
pickupPosition p[0.14397, 0.43562, 0.59797, -0.00122, -3.1167, 0.0389]
preparedParts1 30
e — preparedParts2 43
produceditems 12
subCount1 4
subCount2 13
totalParts 7
v
O Show only favorite variables

O Normal

Rozbaleny sloupec
Popis

Program Variables

Name
myProgram avCycleTime

counter_1

_ o

cycleTime

discardedParts
SEgtOe errorDetectedl
Runni ng errorDetected?
lastError
maxCycleTime
preparedPartsl
preparedParts2
Control produceditems
subCountl
subCount2

totalParts

~ Value
5451
3
0

210.125

3
True
False

"Device jam"

7234
30
43

12

4

13

75

O Show only favorite variables

O Running

~ Description 3

Average time for producing one item (min) ~

Measures time to produce the current ftem
(sec)

Total number discarded items

Machine 1 has an error

Machine 2 has an error

Type of latest encountered error

Maximum time for producing one item (min)
Number of parts prepared by Machine 1
Number of parts prepared by Machine 2
Total number of produced items

Total number of prepared parts

Simulatic |\.

Ovlad

[V
—

n

Podokno Ovladani umoziuje ovladat spustény program. Pomoci tlaCitek uvedenych v

tabulce nize mlzete program prehravat a zastavit nebo pozastavit a pokracovat v jeho

prehravani:

* Tlacitka Pfehrat, Pozastavit a Pokracovat jsou kombinovana.

* Tlacitko Pfehrat se pfi spusténém programu zméni na tlacitko Pozastavit.

* Tlacditko Pozastavit se zméni na tlacitko Pokracovat.
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Tlacitko Funkce
. Pfehrani programu
Prehrat
1. V &asti Ovladani klepnéte na Prehrat a spustte
program od zacatku.
. Obnoveni pozastaveného programu
Pokracovat
1. Klepnutim na Pokra€ovat spustite pozastaveny
program.
Zastaveni programu
1. Klepnéte na Zastavit, ¢imz se vas program
Zastavit zastavi
* Pokud program zastavite, nelze v ném
pokracovat.
* Klepnutim na Pfehrat restartujete program.
Pozastaveni programu
1. Klepnutim na Pozastavit prerusite program v
Pauza ur€itém bodé.
* V pozastaveném programu muzete

pokraCovat.

23.1. Presunout robota do polohy.

Popis Pfejdéte na obrazovku PFfesunout robota do polohy, je-li nutné rameno robota
presunout do urcité vychozi polohy pfed spusténim programu, nebo kdyz se rameno
robota pohybuje k bodu trasy b&€hem Gpravy programu.

V pfipadech, kdy pomoci obrazovky Pfesunout robota do polohy nelze presunout
rameno robota do poc¢atecni polohy programu, probé&hne pfesun na prvni bod trasy ve
stromové struktufe programu.

Rameno robota se mize posunout do nespravné polohy, pokud:

* Prted provedenim prvniho pfesunu dojde béhem chodu programu ke zméné
bodu TCP, polohy prvku nebo bodu trasy prvniho pohybu.

* Prvni bod trasy je uvnitf pfikazu If nebo uzlu stromové struktury programu.

UR20 184 Uzivatelska pfirucka



23. Karta Spustit UNIVERSAL ROBOTS

Pristup k 1. Klepnéte na kartu Spustit v zahlavi.

obrazovce 2. Chcete-li se dostat na obrazovku Pfesunout robota na pozici, klepnéte v poli

pfesun robota do Zapati na Pfehrat.

polohy 3. Priinterakci s animaci a skuteCnym robotem postupujte podle pokynli na
obrazovce.

Pfesunout robot  Pro presunuti ramene robota do pocatec¢ni polohy podrzte tlacitko Pfesunout robota
do na:. Animované robotické rameno na obrazovce ukazuje pohyb, ktery ma byt proveden.

POZNAMKA

Pfi kolizi by mohlo dojit k poSkozeni robota nebo jiného zafizeni.
Animaci mlzZete srovnat s polohou skute¢ného ramene robota a ujistit
se, Ze rameno muze pohyb bezpecné provést, aniz by narazilo na

prekazku.

Manualni Klepnutim na Manualni oteviete obrazovku Pohyb, kde Ize robotické rameno
presunout pomoci Sipek a/nebo konfigurovat soufadnice nastroje a soufadnice pozice
kloubu.

23.2. Program
Popis V poli Program se zobrazuje nazev programu, ktery je nacten do robota, a jeho

aktualni stav. Kliknutim na kartu Naéist program Ize nacist odliSny program.

23.3. Proménné
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Popis Program robota m{ize pomoci proménnych béhem provozu ukladat a aktualizovat
riizné hodnoty. K dispozici jsou dva druhy proménnych:
Instalaéni proménné
Pouzivat Ize vice program( a jejich nazvy a hodnoty jsou spolu s instalaci robota
trvalé (viz ). Hodnota proménnych instalace se uchovava i po restartovani robota a
ovladaci skfiné.
Bézné programové proménné
Jsou dostupné pouze pro spustény program a jejich hodnoty se po ukonceni
programu odstrani.
Zobrazit body trasy
Program robota pouziva skriptové proménné pro ukladani informaci o bodech
trasy.
ZaSkrtnéte policko Zobrazit body trasy v sekci Proménné pro zobrazeni
skriptovych proménnych v seznamu proménnych.
Typy bool Logicka proménna, ktera maze nabyvat bud hodnoty True nebo False.
proménnych
int Celociselna hodnota v rozsahu od -2147483648 do 2147483647 (32 bitd).
float Cislo s pohyblivou Fadovou &arkou (desetinné) (32 bitt).
retézec Sekvence znaka.
Vektor popisujici umisténi a orientaci kartézského prostoru. Je to kombinace
pozice polohového vektoru (x, y, 2) a rotacniho vektoru (rx, ry, rz) pfedstavujiciho
orientaci, napsanou jakop [x, vy, z, rx, ry, rz].
seznam Rada promé&nnych.
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24. Karta Program

Popis

Programovy
strom

Na karté Program se vytvafeji a upravuiji programy robota.

Karta Program se sklada ze dvou hlavnich oblasti. Leva strana obsahuje programové
uzly, které mazete pfidat do programu robota, a prava strana obsahuje konfiguraci
programovych uzl, které mGzete pfidat do programu.

RE2 4 Q

Spustic | Program | irstalace _Pohyb

V Zakladni Q - Grafika Proménné

Pohyb R L
Bod b 1 X Nastaveni proménnych Program
el wEny 2 v Program robota Zde Ize programovat tiohy pro robot
Smér 3 | [=| <prazany
Chcete-li naprogramovat robot, vyberte uzly ze seznamu uzll a ty se pak zobraz
Cekat programovacim stromu,
Wittt Seznam uzld Programovy strom
Vyskakovaci Q
okno
Zastavit
Komentai 3
Slozka
Nastavit
naklad
—
> Pokrogilé *¥ o XEBRET

S

O Pridat sekvenci Pred spusténim

[ Nekone&ny cyklus programu

O He

Na pravé strané karty Program jsou tfi karty.
Funkce pfidanych programovych uzlli mGzZete nakonfigurovat na karté Pfikaz.

V' Zakladni Q - Grafika Proménné

Pohyb

1 X Nastaveni proménnych Bod trasy Pevnd poloha -
Bod trasy 2 v Program robota
Smer 3 9k o) [7]e
= 4 @ Sstart
— T
Nastavit 6 ®B X
e ' | Oc !
okno 8 oD | Upravit pozici |

E

Zastavit ° ©
o w i |
Slozka
Nastavit

el @ zastavit v tomto bodg @ Poust sdflené parametry

> Pokroéilé QO zaoblent O Rychlost Kioubu 60

§ 0) 1 8
> Sablony Zrychlen( kioubu 80
Ocas 2,0

'.bexl!m: PFidatAido

© s —_— 000 @

P¥i pfidavani programovych uzll si v§imnéte téchto skute¢nosti :

* Prazdny programovy strom nelze spustit.

* Program obsahujici nespravné nakonfigurované programové uzly nelze spustit.

« Zluté oznagené programové uzly nejsou spravné nakonfigurovany.

* Bile oznacené programové uzly jsou spravné nakonfigurovany.
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Signalizace béhu Programy robotl jsou ¢asto pomérné dlouhé, takze abyste méli pfehled o prabéhu

programu

Tladitko Hledat

programu robota, miizete se podivat, ktery programovy uzel je aktivni.

V Zakladni Q - Grafika Proménné

Pohyb " —
Y 1 X Nastaveni proménnych Bod trasy Pevnd poloha -

Bod trasy 2 v Program robota

= 4 @ start

= Mt T

Nastavit 6 (o] A

Y
e ] ©c
okno 8 ©p | Upravit pozici |
E

Zastavit ¢ ©

ey w Coemmen |

Slozka

Nastavit "

e @ Zzastavit v tomto bods @ Pouzt sdlené parametry
> Pokrogilé O zaoblent O Rychlost kioubu 60)

- 0 . B
> Sablony Zrychlenf Kloubu 0
Ocas 2,0
Pridat A% do
= —
' X SRS Nl g=

© v — 000 @

Béhem chodu programu je aktualné provadény uzel programu oznac¢en malou ikonou
vedle uzlu.

Cesta provedeni je oznatena modfe. B¢

Stisknutim ikony v rohu programu muzete sledovat provadény pFl’kaz.Q

MiZete také vyhledat konkrétni uzel pfikazu/programu. To se hodi, pokud mate dlouhy
program s mnoha rdiznymi programovymi uzly.
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24.1. Konfigurace programu robota

Popis Je mozné vytvofit konfiguraci pro cely program robota.

Tento typ konfigurace neovliviiuje jednotlivé uzly programu, ale dodava celému
programu robota dulezité chovani.

* Muzete pfidat instrukce, které se maji provést pred spusténim programu robota.
* Muzete nastavit po¢atecni hodnotu proménné pro spusténi programu.

* Muzete nastavit, aby v programu probihal nekonec¢ny cyklus.

> Zakladni Q - Grafika Proménné
> Pokrogilé
2 v Program robota ~

- Program
"\ Sablony 3 ¢ e Pohyb) Zde Ize programovat Ulohy pro robot
Nalodit 4 @ Bod_trasy_1
5 - Nastavit Chcete-li naprogramovat robot, wyberte uzly ze seznamu uzll a ty se pak zobrazi
i . rogramovacim stromu,
Sila 6 B Cekat prog
Paletizace 7 @ Vyskakovaci okno . .
8 © Zastavit Seznam uzld Programovy strom
Sledovéni castavit aQ
dopravniku 9 ® Komentar
< . 10 ¢ m Soka -
Sroubovani ~
412 ¢ & Cykuus 3
13 =] <prazany
14 Y. Vpolat
15 = var_2:=2 * force()
16 9 b Poku
17 = +8 oo XEBEZ
18 & Skript
19 % Plepinal
20 ® Casovy_spinad_1 O Pridat sekvenci Pred spugténim
21 ¢ [ Vylozit & Nekonecny cyklus programu
22 @ Pocétecni_poloha

v

OBéiny’ ¢ ° 0 O simuiace ()

Pridat pfed Zaskrtnéte toto policko, pokud chcete pfidat instrukce nebo programoveé uzly, které se

spusténim provedou pied spusténim hlavniho programu.

sekvence Tyto uzly se provedou pouze jednou, i kdyz je program robota nastaven na vécny
cyklus.

Nekoneény ZaSkrtnéte toto policko, pokud chcete umoznit opétovné spusténi programu po

cyklus programu  dosazeni konce programu.

Priklad Jedna se napriklad o pfipady, kdy inicializujete chapadla, pfesouvate robota do
,vychozi“ polohy nebo resetujete signaly putujici do externich zdroju a z nich.
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Nastaveni Vybérem této moznosti se nastavuji pocatecni hodnoty programovych proménnych.
pocatecni 1. Vyberte proménnou z rozbalovaciho seznamu nebo pole s prepinadi
hodnoty promé&nnych.
roménné o . . - .
P 2. Zadejte vyraz pro tuto proménnou. Tento vyraz bude pouzit k uréeni hodnoty
proménna na zacatku programu.
3. Mizete zvolit Zachovat hodnotu z predchoziho spusténi, aby se proménna
inicializovala na hodnotu nalezenou na karté Proménné (viz 24.2.4 Karta
Proménné na strané 198).
Diky tomu proménné zachovaji své hodnoty mezi jednotlivymi spusténimi
programu. Proménna ziskd hodnotu z vyrazu, kdyz je program spustén poprvé
nebo kdyZ je karta s hodnotou vymazana.
Proménnou Ize z programu odstranit zaddnim prazdného nazvu proménné (pouze
mezery).
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24.2. Sada nastroju Programovy strom

Popis

lkony na
nastrojové listé
programového
stromu

S uzly programll, které byly pfidany do programového stromu, mizete pracovat
pomoci ikon ve spodni ¢asti programového stromu.

Pouzijte sadu nastroju programového stromu pro Upravu programového stromu.

Zrusit & Znovu

Pohyb nahoru & Pohyb
dolt

Vyjmout

Kopirovat

Vlozit

Odstranit

Potlagit

Tlacditko Hledat

24.2.1. Nastaveni proménné

Tlagitka ©&C slouzi ke zrueni a opétovnému provedeni
zmén v prikazech.

Tlagitka B & @ meni pozici uzlu.

Tlagitko ¥ vyjme uzel a umoziiuje jeho pouziti pro jiné
ukony (napf. vlozit jej na jiné misto v programovém
stromu).

Tlagitko I zkopiruje uzel a umozni jeho pouziti pro jiné
ukony (napf. vloZeni na jiné misto v programovém
stromu).

Tlacitko El umoznuje vlozit uzel, ktery jste predtim
zkopirovali.

Tlagitko Ml odebere uzel z programového stromu.

Pomoci tlacitka == potlacite urcité uzly v programovém
stromu.

Klepnutim na Q Ize vyhledavat v programovém stromu.
Klepnutim na ikonu X ukongcite hledani.
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Popis Nastaveni proménné je vzdy prvnim uzlem ve stromu programu.
V podokné Nastaveni proménnych m(izete pojmenovavat a upravovat proménné
programu a oznacovat je jako oblibené.
Po oznaceni proménné jako oblibené bude zobrazena na panelu Proménna na karté
Program a na karté Spustit.

"V Zakladni Q - Grafika Proménné
Pohyb
. . P
— X| Nastaveni promé&nngch Program
od trasy 2 v Program robotal Zde Ize programovat Glohy pro robot.
Smar 3 ¢ « Pohyb
4 @A Chcete-li naprogramovat robot, vyberte uzly ze seznamu uzld a ty se pak zobrazf
Cekat 5 ®B programovacim stromu.
Nastavit 6 ec - .,
7 ®D Seznam uzld Programovy strom
Vyskakovaci v
okno 8 ©F
Zastavit
Komentéi L
Slozka
Nastavit
naklad
=
> Pokroéilé 23 o xXEBRET

[ PFidat sekvenci Pfed sputénim

@ Nekone&ny cyklus programu

O B&2ny ‘ ” ° 0 O S\mu\a(e.
Oznacéeni 1. V zahlavi klepnéte na Program.
programoveé 2. V Casti Nastaveni proménnych vyberte proménnou.
prb<|>'rtr)1en[1e jako 3. Zaskrtnutim pole Oblibena promé&nné oznacite vybranou proménnou jako
oblibene oblibenou.
Upravy . L L N ey
, Upravy proménnych programu zahrnuji pojmenovani, popis a nastaveni po¢atecni
programovych Lo
. hodnoty pomoci vyrazu.
proménnych
Pojmenovani 1. V Casti Nastaveni proménnych vyberte proménnou.
proménneé 2. Vyberte pole Nazev.
programu Zadejte jméno pomoci klavesnice na obrazovce.
Popis 1. V &asti Nastaveni proménnych vyberte proménnou.
programoveé 2. Vyberte pole Popis.
proménné Zadejte popis pomoci klavesnice na obrazovce.
Nastaveni 1. V &asti Nastaveni proménnych vyberte proménnou.
programove 2. Vyberte pole Vyraz.
proménné vyrazu

Zadejte vyraz pomoci kldvesnice na obrazovce.
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Vychozi hodnota

Vychozi hodnota je prvni hodnota, kterou pfifadite programové proménné pfi spusténi
programu.

MUzete zaskrtnout pole Zachovat hodnotu z predchoziho béhu a nahradit tak vychozi
hodnotu hodnotou z dfive spusténého programu. Pokud v§ak naltete novy program po
pouziti hodnoty z dfive spusténého programu, obnovi se vychozi hodnota.

Uzivatelska pfirucka

193 UR20

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

24.2.2. Karta Prikaz

Popis Karta Pfikaz na karté Program obsahuje konfiguracni moznosti pro vybrany
programovy uzel.
Tyto konfiguracni moznosti se zobrazuji na karté Pfikaz po pravé strané obrazovky.
Podokno karty Prikazy se zméni, pokud na levé strané obrazovky vyberete jednotlivé
riizné uzly programu.
Ptiklady rGznych pfikaz(, viz nize:
Pohyb Pfikaz Pohyb patfi v rozhrani PolyScope k nejpouzivangjsim.
Zde vidite, Ze je vybran pfikaz PohybdJ. Jsou vidét i dal$i informace, napfiklad TCP,
rychlost kloubu a zrychleni kloubu.
Llil Universal Robots Graphical Programming Environment -
e oW fee =
Q\ _ Graphics Variables
Move - 1 ¥ Robot Program Move Move] -
WL 2 @ b Move) . Specify how the robot will move between waypoints.
Direction 3 @ Waypoint_1
The values below apply to all child waypoints and depend on the selected movement
Wait type.
Set Set TCP Joint Speed
Popup ‘Use active TCP A | ‘ 60.0| °Is
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
| s ‘Base V| ‘ 80.0| °/s?
Folder
Set Payload
O Use joint angles
O Normal = o 0 O simuiation ()
Priklad Pfikaz Pohybovlada pohyb robota pfes body trasy. Pomoci pfikazu Pohyb mlzete také
nastavit zrychleni a rychlost pohybu robotického ramene mezi body trasy.
Pfikaz Cekat Ptikaz Cekat je dal$im nejéastéjsim programovym uzlem.
o [N cromee  varsies
e WAkt e .
et Orowa
Set Qwat | 0.01seconds
Papup © Wt for Digita Inpu: <Dinput> -
::':mm O wat for [<an input> - 49
o ! b Qwatror |
*SSCXKBRET
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Priklad

Paletizace

Pokud

Piiklad

Ptikaz Cekat slouzi k tomu, aby program robota pockal na signal ze senzoru, ktery je
pfipojen k ovladaci jednotce.

K rychlému vytvoreni paletizacniho programu muzete pouzit Sablonu paletizace. Stejny
paletizacni program se pouziva také k vytvoreni depaletizacniho programu.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Wﬂal.ﬂé‘d > D E E
Open E

New.

Q _ Graphics Variables

Advanced

1 v Robot Program Palletizin
W Templates 2 ¢ #§ Pallet 1 9
Seek 3 ¥l Patrerns Palletizing allows the robot to perform palletizing/depalletizing tasks such as
4 =| <empty> picking-and-placing parts from areas and performing the same actions for different
Force 5 - | ayers items in multiple layers
Palletizing 6 @ 19 Ar Each ltem
e — 7 - <empty> @ Palletizing l
Tracking O Depalletizing
Screwdriving L& \'I"

Pallet Properties

Name Pallet_1

Item Counter Pallet_1_cnt

O Remember last item location
Actions

[0 Add action before palletizing
O Add action after palletizing

43S XBHETZ
O normal : ° 0 O ‘;?ww.ilat\-:wr..

Pfikazem If mUzete do programového stromu pfidat podminky ,If*, ,Else” a ,Elself*.

Universal Robots Graphical Programming Environment

2eQME

Advanced

Loop 2 @b
3 - ey

If

Depending on the state of the given sensor input or program variable, the following
lines will be executed

SubProg

Assignment ”‘

It O Check expression continuously
Script

Event

Thread

Switch

Timer

Home

) Templates

| Add Eiself || Remove Eiself |

+8S5 X BHmE
O Normal : ° 0 o Sir‘rw,ﬂat\w:-n.

Pomoci pfikazu If mGzZete pro program robota vytvofit dva riizné vysledky.
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24.2.3. Karta Grafika

Popis Karta Grafika na karté Program poskytuje grafické zobrazeni spusténého programu.
Grafické znazornéni se zobrazuje po pravé strané v pfisluSném podokné na karté
Grafika.
Tlacitka v podokné vpravo nahofte slouzi k deaktivaci rliznych grafickych souéasti 3D
zobrazeni.
el 2 wp bot: ~ 9,
o =I[Z12I[ ]
< 4 © Bod_trasy_1
%mer 5 ©® Proménna EI
Cekat 6 @ ¥ Pohybwv kruhu
Nastavit 7 @ Prichozi_bod_xV
Vyskakovaci 8 © Koncovy_bod_xEn
okno 9 = Nastavit
. 10 B Cekat
Zastavit
11 @ Vyskakovaci okrno
Komentar 4 12 O Zastavit > e
Slozka 13 ® Kormental
Nastavit 14 ¢ m SloZk
néklad 1> =l <préedny
| L8 <o
19 2= var_2:=2 * force() _
20 9 b Pokud ... [I
21 =| <prazdny
22 & Skript o
23 & DFonina”
23S XKBERTE
O Bézny ’ B o 0 O Simulace .
3D vykres ramene robota zobrazuje aktualni polohu ramene robota.
Stin ramene robota zobrazuje zamyslenou drahu ramene robota k dosazeni bodu trasy
vybraného v levé ¢4sti obrazovky.
Draha TCP je zobrazena ve 3D zobrazeni:
* Segmenty pohybu jsou ¢erné
* Prechodové segmenty (pfechody mezi segmenty pohybu) jsou zelené.
* Zelené tecky urcuji polohu TCP v kazdém z bodu trasy programu.
Roviny Rovina je hranice, ktera omezuje pohyb TCP. Rovina mize také omezovat pohyb
nastroje.
Kdyz se TCP nebo nastroj pfiblizi k roviné, zobrazi se v podokné 3D zobrazeni roviny.
* Pokud si chcete rameno robota, TCP nebo nastroj pofadné prohlédnout, mlzete
si 3D zobrazeni priblizit.
* Komezeni pohybu TCP a nastroje mlzete pouzit dva typy rovin.
Bezpecnostni Bezpecnostni roviny se v 3D zobrazeni zobrazuji zluté a ¢erné. Mala Sipka oznacuje
roviny stranu roviny, na kterou je povoleno umistit TCP.
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Spoustéci roviny

Mezni hodnoty

Spoustéci reoviny se v 3D zobrazeni zobrazuji modfe a zelené. Mala Sipka ukazuje na
stranu roviny, kde jsou aktivni meze Bézného rezimu (viz 22.5 Bezpecnostni rezimy
softwaru na strané 155).

Hrani¢ni hodnota orientace nastroje je znazornéna kuzelem spole¢né s vektorem
oznacujicim aktualni orientaci nastroje robota. Vnitfni strana kuzele pfedstavuje
povolenou plochu

pro orientaci nastroje (vektor).

Kdyz bézi program, 3D zobrazeni meznich hodnot je zakazano.
Pokud se TCP prestane pfiblizovat k jakékoli mezi, 3D zobrazeni zmizi.

* Miizete nastavit mezni hodnoty orientace nastroje, které se v 3D zobrazeni
zobrazi jako kulovy kuZzel spolu s vektorem udavajicim aktualni orientaci
robotického nastroje.

Vnitfek kuzele znazorfiuje povolenou oblast pro orientaci nastroje (vektor).

* Dale mlizete nastavit Cervené meze, které se v zobrazeni 3D zobrazi ¢ervené,
pokud je protokol TCP v rozporu s hrani¢nim limitem nebo je velmi blizko jeho
poruseni.
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24.2.4. Karta Proménné

Popis
programu.

Karta Proménné na karté Program zobrazuje aktualni hodnoty proménnych v bézicim

Proménné se zobrazuji jako seznam v podokné na karté Proménné na pravé strané

obrazovky.

Proménné se zobrazuji pouze tehdy, kdyz je tteba zobrazit informace, a zlistavaji
viditelné i mezi spusténimi program.

Zobrazit body
trasy

Pfi zasSkrnuti policka Zobrazit body trasy se v bézicim programu budou zobrazovat
proménné bod( trasy.

V podokné Proménné mUzete také pouzit nasledujici moznosti:

* Vybérem moznosti Zobrazit body trasy zobrazite skriptové proménné bodii
trasy v seznamu proménnych. K ukladani informaci o bodech trasy program
robota vyuziva skripty. Maji-li se v seznamu proménnych zobrazovat proménné
skriptll, zaSkrtnéte policko Zobrazit body v ¢asti Proménné.

* Vybérem moznosti Zobrazit pouze oblibené proménné zobrazite na karté
Proménné pouze oblibené proménné. Je to stejné jako v podokné Proménné
na karté Spustit (viz 23 Karta Spustit na strané 181).

Bod trasy

Smér
Cekat
Nastavit

Vyskakovaci
okno

Zastavit
Komentd

Slozka

Nastavit
néklad

O BE2NY

2 v Program robota
3 ¢« PohybP

i

@ Bod _trasy_1
® Proménné
@ v Pohyb v kruhu
@ Priichozi_bod XV
@ Korcovy_bod xEn
= Nastavit
B Cekat
B Vyskakovaci okno
O Zastavit
®| Komentar
™ Siozk:

2= var_2:=2 *force()
& Pokud

& Skript

4 PFoninat

Q Prikaz Grafika _

~

Jméno ~ Hodnota - Popis 3

~ | O Zobrazit body trasy

° 0 O Sw‘w‘wu\a(e.

UR20

198

Uzivatelska prirucka



UNIVERSAL ROBOTS

Typy hodnot
proménnych

Program robota pouziva proménné pro ukladani a aktualizace riznych hodnot b&€hem
provozu. Proménné se zobrazuji pouze v pfipadég, Ze jsou k dispozici pfislusné
informace. Typy proménnych zahrnuiji:

* Programové proménné - jsou dostupné pouze pro spustény program a jejich
hodnoty se po ukonéeni programu odstrani.

* Instala¢ni proménné -ty Ize pouzivat v nékolika programech a jejich nazvy a
hodnoty jsou navazany na konkrétni instalaci robota (viz 25.5 Instalacni
proménné na strané 298).

* Skriptové proménné - pochazeji ze skriptovych soubor( a Ize jim pfifadit rizné
typy proménnych. Skriptové proménné se nezobrazuji na karté Program ani na
karté Instalace. Skriptové proménné program robota vyuziva k ukladani
informaci o bodech trasy. Maji-li se v seznamu proménnych zobrazovat
proménné skript(l, zaskrtnéte policko Zobrazit body v ¢asti Proménné.

V nasleduijici tabulce jsou uvedeny typy hodnot proménnych:

Logicka proménna, jejiz hodnota je bud True nebo

bool False
int Celociselna hodnota v rozsahu od -2147483648 do
2147483647 (32 bitll)
Cislo s pohyblivou desetinnou ¢arkou (desitkové)
float o
(32 bitd)
fetézec Sekvence znakll

Vektor popisujici umisténi a orientaci kartézského
prostoru. Jedna se o kombinaci polohového

pozice vektoru (x, vy, z) arotaCniho vektoru (rx,
ry, rz) reprezentujiciho orientaci zapsanou p
[x, vy, z, rx, ry, rz]

seznam Sekvence proménnych

24.3. Editor vyrazu

Popis

Vlastni vyraz se upravuije jako text, editor vyraz(i je v§ak vybaven fadou tlacitek, které
slouzi ke vlozeni specialnich symbolu, napfiklad * pro nasobeni a < pro mensi nebo
stejnou hodnotu. Tlacitko se symbolem klavesnice v pravém hornim rohu obrazovky
slouzi k pfepnuti na tpravy textu vyrazu. VSechny definované proménné jsou k
dispozici v nastroji pro vybér Prom&nné, nazvy vstupnich a vystupnich portd jsou k
dispozici v nastroji pro vybér Vs tupt a Vystupt. Nékteré specialni funkce jsou k
dispozici v nabidce Funkce.
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Vyrazy v editoru

Po stisknuti tlacitka OK prob&hne kontrola vyrazu, zda neobsahuje gramatické chyby.
Tlagitko Storno zavie obrazovku a zrusi vSechny zmény.

Spustt

van
Q - Grafika Promé&nné

» Zakladni
W Pokrocilé . .
1 X Nastaveni proménnych Zadani Zaro)
Gt 2 v/ Program robota PFiFadf vybrané proménné hodnotu vyrazu
Podprogram | > ¥ ¥ Ponvb)
4 @ Bod_trasy_1 o .
Zadani 5 = Nastavit Proménna Vyraz
Pokud 6 B Cekat ‘variz v‘ =
7 ”
Skript @ Vyskakovaci okno
8 O Zastavit
Udalost 9 (@ Komentat
2 * force() ‘
Input
True (HI) False (LO)
<Vstup> -
output |

<Wystup> v

or ” xor ” not ‘

Variable

Pose

<Pozice> v

oaan
EnDBaEEa

z

Function

<Funkee> v

L]

Vyraz muze mit nasledujici podobu:

digital in[1]
?

True and analog in[0]<0.5

24.4. Spousteni programu od vybraného
programového uzlu

Popis Program robota muzete spustit od libovolného programového uzlu v programovém
stromu. To se hodi pfi testovani programu.
Pokud se robot nachazi v manualnim rezimu (viz Provozni rezim na strané 146),
mUzete povolit spousténi programu od vybraného uzlu, pfipadné muzete spustit cely
program od zacatku.
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Prehrat od Tlacitko Prehrat v zapati nabizi moznosti pro zptsob spusténi programu.
vybéru Zde je patrné, Ze je vybrano tlacitko Pfehrat a zobrazujte se Pfrehrat od vybéru.

V Zakladni Q - Grafika Proménné

Pohyb X Nastaveni prom&nnych Pohyb Pohyb ] -

1

2 ¥ Program robota
3 ¢ «» Pohyb J

4 ® Bod _trasy 1 Nize uvedené hodnoty se vztahujl na viechny podfizené body trasy a zdvisej na
Cekat - - zvoleném typu pohybu

Bod trasy Uréete, jak se bude robot mezi body trasy pohybovat

Smér

Nastavit Nastavit TCP Rychlost kioubu

Vyskakovaci Pouzt akiivni Tcp v [ 60,0/ ° /s
okno

Zastavit Prvek Zrychlenf kloubu

Komentdi , [Zzactadna -] \ 80,0/°/ <2

Slozka

Nastavit o
naklad O Pouziti thid kloubu

PFehrét od zacatlu
Program robota

Prehrét od wbéru
3: Pohyb |

285 XEBHEZT

O Bé&Zny ° 0 o Simu\a(e.
POZNAMKA

* Program Ize spustit pouze od uzlu v programovém stromu
robota.

* Mdazete pouzit Pfehrat od vybéru v podprogramu. Po ukonéeni
podprogramu se program zastavi.

* Moznost Pfehrat od vybéru se zastavi, pokud program nelze
spustit od vybraného uzlu.

* U vlaken nelze pouzit Pfehrat od vybéru, protoze viakna vzdy
zacinaji od zacatku.
* Pokud se pfi pfehravani programu od vybraného uzlu vyskytne

nepfifazena proménna, program se zastavi a zobrazi chybové
hlaseni.

Kroky Jak spustit program od vybraného uzlu
1. V prrogramovém stromu vyberte pfislusny uzel.
V zapati vyberte Pfehrat.

Klepnutim na tlacitko PFehrat od vybéru spustte program od pfislusného uzlu v
programovém stromu.

Priklad Pokud jste museli robota zastavit uprostfed programu, m{izete program znovu spustit
od urcitého uzlu.

24.5. Pouziti zarazek v programu
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Popis Zarazka pozastavi béh programu. Pomoci zarazek mizete bézici program v urcitém
bodé zastavit a obnovit. To se hodi pfi kontrole polohy robota, proménnych atd. (Viz
Provozni rezim na strané 146).

Tady se mlzete na zardzku pfidanou do uzlu podivat:
Q R creke  Promenne
Pohyb 1 [X| Nastavenf promé&nnych Program
(o) iy 2 v Program robota Zde Ize programovat Glohy pro robot.
Smér 3 @ ¢ Pohyb|
4 @A Chcete-li naprogramovat robot, vyberte uzly ze seznamu uzld a ty se pak zobrazf
Cekat n °F) programovacim stromu
Nastavit 6 ec N .
- ®D Seznam uzld Programovy strom
\ézzl:)akovacl ; ot v X
Zastavit
Komentai 0
Slozka
Nastavit
néklad
_ 23 o xmpEz
O Pridat sekvenci Pfed spu&t&nim
@ Nekone&ny cyklus programu
000 @
Kdyz program robota narazi na zarazku, ta zCervend, pfiCemz ostatni nadchazejici
zarazky budou dale modré.
t S Novi Otevi lozi
Q R creke  Promenne
Relipf® 1 (X Nastaveni promé&nngch Bod tras
Bod trasy 2 v Program robota Y £
e 3¢ ~{-gohybj B
4 A
Cekat Il 08
. 7 ®D Yy
Xlzzakmu 8 @E | Upravit pozici |
Zastavit
Slozka
:éa;lt::it @ zastavit v tomto bodé @ Poust sdilené parametry
rodilé Q zaoblent O Rychlost Kioubu 60
QO cas 2,0
. — PFidat AZ do
i R ARG N sl §=
O Pozastaveno ‘ . o 0 o ‘Zuuuhcf—.
Zarazky Zarazky se projevuiji jako &ervena &ara bud nad, nebo pod uzlem. Cervena &ara se
zobrazuje pod uzly bodU trasy a nad ostatnimi uzly.
Vétsina uzll v programu se pred provedenim programu pozastavi. Pfidani zarazky
méni chovani pfislusnych uzIl.
* Zarazku miizete pfidat k bodu trasy, aby se program v daném bodé trasy mohl
pozastavit. To znamena4, Zze bude ignorovan prechod v daném uzlu.
* Zarazku miizete pfidat k uzlu Do, aby se program mohl pozastavit pfi splnéni
dané podminky Do. To znamena, ze prechod v daném uzlu nebude ignorovan.
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Pridani zarazky Jak pfidat zarazku do programu

1. V programovém stromu pfidate zarazku klepnutim na Cislo fadku.

2. Zarazka je aktivni, dokud danou zarazku neodstranite z programu robota.
Odstranéni Jak odstranit zarazku v programu
zarazky 1. V programovém stromu odstranite zarazku tim, Ze na ni opét klepnete.

2. Program robota bude probihat tak, jak ma.
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24.6. Samostatny krok v programu

Popis Samostatny krok umozriuje provadét aktualni program po jednotlivych uzlech, pokud
se robot nachazi v manualnim rezimu.
(Viz Provoznirezim na strané 146).

To se hodi pfi kontrole chyb v programu.

Samostatny krok  Samostatny krok umoznuje spusténi vybraného programového uzlu a nasledné
pozastaveni na zaCatku nového uzlu.
Samostatny krok Ize pouzit pouze pfi pozastaveni aktualniho programu.
Pokud chcete samostatny krok pouzit na urcity uzel, musi dany uzel podporovat i
zarazky.
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24.7. Zakladni uzly programu

Popis

24.7.1. Pohyb

Popis

Pohyb J

Zakladni ulzy programu slouzi k vytvareni jednoduchych robotickych aplikaci. Nékteré
zakladni programoveé uzly slouzi také k uspofadani vaseho naprogramovani robota a
vytvareni komentart v programu robota. To se hodi zejména v pfipadech, kdy se jedna
o velky program robota.

Pfikaz Pohyb umozfiuje robotovi pfesunout se z bodu A do bodu B.
Zpusob pohybu robota je dllezity pro ukol, ktery robot pini.

q - Grafika Proménné
> Pokrogilé
2 ¥ Program robota ~ Pohyb

a0l Pohyb | v
3 9 b Potwb) Urcete, jelc se bude robot mezi body trasy pohybovat.
= 4 @® Bod wrasy 1
Nalozit - - - : " " A 4 "
5 - [Nastavit NiZe uvedené hodnoty se vztahuji ha vdechny podfizené body trasy a zdviseji na
il < zvoleném typu pohybu.
Sila 6 B Cekat VPU ponyl
Paletizace 7 @ vyskakovaci okno Nastavit TCP Rychlost kloubu
aert 8 Zastavit
Sledovani 0 Zestavit Pouztt aktivii TCP -] \ 60.0° /5
dopravniku 9 ® Komentar
= P 10 ¢ m SloZka -
Sroubovani o o Prvelc Zrychlenf kloubu
4 12 92 Cyklus I ‘Zék‘ad”a " ‘ 50'0‘ ors?
13 - <prazdny
14 L. Wvolat
15 o= var_2:=2 * force() O Pouziti Ghid kloubu

16 ¢ b Pokud
17 - <p 3Ny
18 & Skript

19 & Prepinac ..
21 9 E Vyiozit
22 ® Potdtedni poloha

~

O Crndr

23S " xEBOZ
O B&zny : —— ° o o SH'\'H.JIQCE.

Po pridani pfikazu Pohyb do programu robota se v pravé ¢asti obrazovky zobrazi
podokno Pohyb.

Pfikaz Pohybovlada pohyb robota pfes body trasy.

PFi pfidavani pfikazd Pohyb do programu se automaticky pfidavaji body trasy.

DalSi informace o bodech trasy

Pomoci pfikazu Pohyb mUzZete také nastavit zrychleni a rychlost pohybu robotického
ramene mezi body trasy.

Robot se pohybuje pomoci ¢tyf pfikazi Pohyb. Typy pfikazt Pohyb, viz nize:

Pfikaz PohybJ vytvofi pohyb z bodu A do bodu B, ktery je pro robota optimalni.
Pohyb nemusi byt pfimka mezi body A a B, ale je optimalni s ohledem na poc¢atecni
polohu kloubtl a koncovou polohu kloubu.
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Pridani pfikazu
PohybdJ

Podrobnosti

Pohyb L

Pridani pfikazu
PohybL

Podrobnosti

Pohyb P

Pridani pfikazu

—

V programu robota vyberte misto, kam chcete pfidat pfikaz Pohyb.

2. 'V &asti Z&kladni klepnéte na Pohyb a pfidejte do programu robota bod trasy
spolu s uzlem Pohyb.

3. Vyberte uzel Pohyb.
4. V rozbalovaci nabidce vyberte PohybJ.

PohybJ provadi pohyby, které se pocitaji v prostoru kloubu ramene robota. Klouby jsou
ovladany tak, aby dokongily sv(ij pohyb ve stejnou dobu. Vysledkem tohoto typu
pohybu je zakfivena draha, po které se nastroj pohybuje. Sdilenymi parametry
pouzitymi pro tento typ pohybu jsou maximalni rychlost kloubu a zrychleni kloubu,
udavaiji se v jednotkach stupné/s a stupné/s?. Pokud se pozaduje rychlejsi pohyb
ramene robota mezi body trasy bez ohledu na trasu nastroje mezi témito body, je tento
typ pohybu nejvhodnéjsi volbou.

Pfikaz PohybL vytvafi pohyb, ktery je pfimkou z bodu A a bodu B.

1. V programu robota vyberte misto, kam chcete pfidat pfikaz Pohyb.

2. V casti Zakladni klepnéte na Pohyb a pfidejte do programu robota bod trasy
spolu s uzlem Pohyb.

3. Vyberte uzel Pohyb.
4. V rozbalovaci nabidce vyberte PohybL.

PohybL pohybuje stfedovym bodem nastroje (TCP) linearné mezi dvéma body trasy.
To znamena, ze kazdy kloub provede slozit&jSi pohyb tak, aby se nastroj pohyboval po
pfimé trase. Sdilené parametry, které Ize nastavit pro tento typ pohybu, jsou
pozadovana rychlost nastroje a zrychleni nastroje v jednotkach mm/s a mm/s? a také
prvek.

Pfikaz MoveP vytvari pohyb s konstantni rychlosti mezi body trasy.
V zajmu zajisténi konstantni rychlosti je povolen zaobleny pfechod mezi body trasy.
(Viz Prechody na strané 220).

1. V programu robota vyberte misto, kam chcete pfidat pfikaz Pohyb.

PohybP 2. V ¢&asti Zakladni klepnéte na Pohyb a pridejte do programu robota bod trasy
spolu s uzlem Pohyb.
3. Vyberte uzel Pohyb.
4. V rozbalovaci nabidce vyberte PohybP.
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Podrobnosti

Kruhovy pohyb

Pridani pfikazu

PohybP pohybuje nastrojem linearné konstantni rychlosti s kruhovym zaoblenim. Tento
typ je urCen pro nékteré specialni postupy, napf. lepeni nebo davkovani. Velikost
zaobleni je ve vychozim nastaveni sdilena pro vSechny body trasy. NizSi hodnota bude
znamenat ostiejsi zatoCeni, vy§Si hodnota bude znamenat plynulejsi trasu. Protoze se
rameno robota pohybuje po trase konstantni rychlosti, nemuze ovladaci panel robota
Cekat na operaci V/V ¢i akci obsluhy. Tyto akce povedou k preruseni pohybu ramene

robota nebo k zastaveni robota.

Pfikaz Kruhovy pohyb vytvofi kruhovy pohyb pomoci pulkruhu.
KruhovyPohyb Ize pfidat pouze prostfednictvim pfikazu PohybP.

V programu robota vyberte misto, kam chcete pfidat pfikaz Pohyb.

Kruhovy pohyb 2. V &asti Zakladni klepnéte na Pohyb.
Bod trasy se pfida do programu robota spole¢né s uzlem Pohyb.
3. Vyberte uzel Pohyb.
4. V rozbalovaci nabidce vyberte PohybP.
5. Klepnéte na Pfidat kruhovy pohyb
6. Vyberte rezim orientace.

Podrobnosti Robot zahaji pohyb z aktualni polohy nebo pocate¢niho bodu, pohybuje se pres
prachozi bod dany kruhovym obloukem a koncovy bod, ktery doplfiuje kruhovy pohyb.
Rezim se vyuziva k vypoctu orientace nastroje v celém kruhovém oblouku.
Rezim muze byt:

* Pevny: k uréeni orientace nastroje se vyuziva pouze pocatecni bod.
* Neomezeny: pocatecni bod se pfevadi na koncovy bod (EndPoint) a definuje tak
orientaci nastroje.
R 2+ QH
Q Prikaz Grafika Proménné
S T oy
Nalozit N © fod rasy 1 U kruhového pohybu se vyuzivaif tFf bod
. 5 @ v Pohybvkruhu trasy: bod traZy pyFed Calemn kruového
sila 6 © Prichozi_bod X\ pohybu (CircleMove), bod trasy (1), £
Paletizace 7 ® Koncowy_bod xEn ?E’SEES;"S‘;S)W‘*"‘”“ (2) a koncowy bod /,/—0 )
S| © x e ypaninre , '
Sroubovani | 10 @ Wskakowaciokmo BOCASEnim bocam o, tAcse oot /
O Zastavit bude tuto orientaci udrzovat vzhledem ke Vi
412 @ Komentéi p kruhu prostiednictvim priichozich a o
13 ¢ So¥a koncowych bod(i pohybu
14 =| <prézany>
15 ¢ & Cyklus
16 = <prézdr
17 e Vyvolat Vyberte rezim orientace vzhledem ke kruhu
18 2= var_2=2 *force() @ Pevny
s MBlPoa.. O reomezeny
21 & Skript
22 & Prepina¢ o
RS XKPBETE
O Besny ° 0 o S\mu\ac:.
Podokno Pohyb
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Popis

Pohyb: Nastavit
TCP

Nastaveni TCP v
Pohybu

Pohyb: Feature

Funkce

RGzné parametry v podokné Pohyb umozniuji doplnit k pohybu a pfipojenym bodim
trasy podrobnosti.
Tyto moznosti umoznuiji pfizplisobeni programu.

Parametry okna Pohyb naleznete nize:

Toto nastaveni pouzijte, pokud béhem béhu programu robota potfebujete zménit TCP.
To je uzite¢né, pokud potfebujete v programu robota manipulovat s rGznymi objekty.
Zplsob pohybu robota je upraven podle toho, ktery TCP je nastaven jako aktivni TCP.
Prikaz Ignorovat aktivhi TCP umozniuje tento pohyb nastavit ve vztahu k pfirubé
nastroje.

Jak nastavit TCP v Pohybu
1. Vstupte na obrazovku Karta Program pro nastaveni TCP pouzitého pro body
trasy.

Pod polozkou Pfikaz v rozeviraci nabidce vpravo zvolte Typ pohybu.
Pod polozkou Pohyb zvolte v rozeviraci nabidce moznost Nastavit TCP.

4. Vyberte Pouzijte aktivni TCP nebo vyberte uZivatelsky definované TCP.
MUzete také zvolit Ignorovat aktivni TCP.

Feature je moznost v podokné Pohyb. PouzZijte Feature mezi body trasy, aby si program
zapamatoval soufadnice nastroje.
To je uzite¢né pfi nastavovani bod trasy (viz 25.13 Prvky na strané 310).

Nize naleznete rizné Features.

Features mGzete pouzit v nasledujicich pfipadech:

* Prvek nema na relativni body trasy zadny vliv. Relativni pohyb je vzdy provadén
ve vztahu k orientaci Zakladny.

* Kdyz se rameno robota pohybuje do promé&nného bodu trasy, stfedovy bod
nastroje (TCP) se vzdy vypocita jako soufadnice proménné v prostoru zvoleného
prvku. Pohyb ramene robota v proménném bodé trasy se proto vzdy zméni, kdyz
vyberete jiny prvek.

* Muzete zménit polohu prvku za chodu programu pfifazenim pozice jeji pfislusné
proménné.

Cruise

Deceleration

Acceleration

Speed

Time
Rychlostni profil pohybu. Kfivka je rozdélena do tii segmentu:
zrychleni, cestovni a zpomaleni. Uroveri faze plynulého pohybu je déna
nastavenim rychlosti pohybu, zatimco strmost fazi zrychleni a zpomaleni je
dana parametrem zrychleni.
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Pohyb: Pouzijte
Uhly kloubt

Pohyb: Sdilené
parametry v
prikazu Pohyb

Kdyz pouzivate PohypJ k definovani bodu trasy, mlizete pouzit moznost Pouzit thly
kloub( jako alternativu k 3D poloze.

Body trasy definované pomoci moznosti Pouzit uhly kloubu se nezméni, pokud se
program pouziva mezi vice roboty.

To muize byt uzite€né, kdyz instalujete program do nového robota.

PFi pouziti moznosti Pouzit uhly kloub(l neni k dispozici moznost TCP.

Sdilené parametry v pravém dolnim rohu obrazovku Pohyb se vztahuji na pohyb

z predchozi polohy ramene robota do prvniho bodu trasy podle pfikazu, a dale z tohoto
bodu do kazdého nasledujiciho bodu trasy.

Nastaveni pfikazu Pohyb se netykaji trasy od posledniho bodu trasy podle pfikazu
Pohyb.

Proménné

> Pokrogilé

2
R - ¥ Program robota Pohyb Pohyb | -
_.
Y 3 9 < Pohyb) Urcete, jal se bude robot mezi body trasy pohybovat.
o 4 @ Bod trasy 1
Nalozit - = o . . . e . P
5 - Nastavit Nize uvedené hodnoty se vztahujf na vSechny podiizené body trasy a zavisefi na
il « zvoleném typu pohybu,
Sila 5 B Cekat ypu pahyl
Paletizace 7 O Vyskakovaci okno Nastavit TCP Rychlost kloubu
P 8 Zastavit
Sledovani O Zastavi . ‘Pouil‘t aktivni TCP V‘ | 60,0/° /s
dopravniku 9 ®| Kormentaf
= . 10 ¢ wm SlozZka .
Sroubovani ) Prvek Zrychleni kloubu

11 = <pi
4 12 ¢ & Cykius

13 = <pi

14 e Vyvolat

15 %= var_2:=2 * force()

16 @ b Pokud.

17 - <pra,

18 & Skript

19 *» Prepinac ..

20 ® fasovy_spinaé_1

21 9 & Vylosit

22 ® Pocatecni_poloha

=

" ‘Za‘k\adma V| | 80,0

°52

O Pouzit! thid Idoubu

~

O Cradie

O BeIny

24.7.2. Body trasy

Popis

Pfidani bodu
trasy

Body trasy predstavuiji jednu z nejdllezitéjSich ¢asti programu robota, ktera postupné
fika rameni robota, kam se ma vydat.

Pfesun je doprovazen bodem trasy, takze pro prvni bod trasy je nutné pfidat Pohyb.
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Pfidani bodu
trasy do

programu robota

Pridani dalSich

1. V programu robota vyberte misto, kam chcete pfidat pfikaz Pohyb.
2. V &asti Z&kladni klepnéte na Pohyb.

Bod trasy se pfida do programu robota spole¢né s uzlem Pohyb.

Universal Robots Graphical Programming Environment

AN

o Log

Move

Variables

B Move
aypoint 2 & b Move) Specify how the robot will move between waypoints.
Direction 3 © Waypoint_1
The values below apply to all child waypoints and depend on the selected movernent
Wait type.
Set Set TCP Joint Speed
Popup |Use active TCP - ‘ ‘ 60.0(°/s
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
¢l s |Base v| ‘ 80.0| */s?
Folder
Set Payload

O Use joint angles

a9 XERAEZ

o 0 O simuiation ()

O Normal

1. V programu robota vyberte uzel pohybu nebo uzel bodu trasy.

bodu trasy do 2. V &asti Zakladni klepnéte na Bod trasy.
Pohybu nebo SR . yr o
Bo dﬁ tras Do uzlu Pohyb se pfida dalSi bod trasy. Tento bod trasy je soucasti pfikazu
y Pohyb.
Universal Robots Graphical Programi g Environment
Q _ Graphics Variables
Move
Waypoint i E":a:fzsej,mgram Wayp°int
Direction i g x:ﬁzj:s; Waypoint_3
Wait 5 ® WaypuinEE
T ?
Popup
Hat | Edit pose |
Comment
4 s Move here
Folder
Set Payload
@ Stop 4t this point @ Use shared parameters
O Blend with radius O Joint Speed 60
0 Joint Acceleration 80
O Time 2.0
Add Until
O Normal % ° 0 o
Dalsi bod trasy se pfida pod bod trasy vybrany v programu robota.
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Podrobnosti Pouziti bodl trasy znamena vyuziti ,nau¢eného” vztahu mezi prvkem a TCP
prostrednictvim pfikazu Pohyb. Vztah mezi prvkem a TCP aplikovany na aktualni
vybrany prvek umoznuje dosahnout pozadované polohy TCP. Robot vypocita, jak
umistit rameno s ohledem na dosazeni pozadované polohy TCP sou€asnym aktivnim
TCP.

Konfigurace bodu trasy

Popis Body trasy Ize konfigurovat riiznymi zpUsoby v zavislosti na nastaveni, aplikaci a
poloze bodu trasy v programu robota.

Pojmenovani Body trasy po pfidani do programu robota automaticky dostanou jedinecny nazev.
bodu trasy Uzivatel mGze nazev bodu trasy zmeénit.

Pojmenovani 1. Prejdéte na pravé strané obrazovky na kartu Pfikaz

bodu trasy 2. Vyberte bod trasy, ktery chcete pfejmenovat

Va

Klepnéte na tlacitko Pfejmenovat

Zadejte novy nazev

Klepnutim na Odeslat ulozte novy nazev

R Universal Robots Graphical Programming Environment
M z+2MH a3 @ W
Q _ Graphics Variables
Move 1 ¥ Robot Program i _
Waypoint 2 @ Move/ Waypoint Fixed position -
Direction 3 © Waypoint_1 Waypo\ngl Gy
Wait
TN ?
Edit pose
1]
Waypoint_1 xxxxx
0 / # * & % $ 1 ? < —
Esc 1 2 3 a4 5 6 7 8 9 [s] = Backspace
q w e r t v u i o P ’ RIO'l
a s d f a h i K | F .
4 Sshift z X c v b n m f ;
4 4
Tip Ve velkém programu robota muze byt ¢asto i vice nez 50 bodu trasy, takze si pro nazvy

vytvorte pravidlo, ve kterém se vyznate.
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Propojeni bodu
trasy

Podrobnosti

Zastavit v tomto
bodé

Pouzijte Zastavit
v tomto bodé

Tip

Priklad pouziti

Zaobleni

Pouziti Zaobleni
s polomérem

Tip

Pouzit sdilené
parametry

Priklad pouziti

Volbou ikony propojeni jsou body trasy propojeny a sdileji informace o pozici.

U jednotlivych bod( trasy se zadavaiji dalsi udaje, napfiklad radius pfechodu, rychlost
nastroje/kloubu &i zrychleni nastroje/kloubu, a to i kdyz mohou byt spojeny.

Program robota nakonfigurujete tak, aby se v tomto bodé trasy zastavil. Robot smérem
k tomuto bodu zpomali pohyb a bude pokracovat k dalSimu bodu trasy.

1. Vyberte bod trasy, ktery chcete upravit

O Stop at this point

2. Na pravé strané obrazovky vyberte

Tohle se hodi k tomu, aby se robot dostal do urcité polohy.

Pokud chcete robota pfesunout mimo operaci svafovani nebo obsluhy stroje.

Pfidejte polomér zaobleni, aby mezi body trasy doslo k plynulému pfechodu pohybu
ramene robota. Podrobny popis pfechodu pres zaobleni najdete na tomto odkazu.

Kdyz k bodu trasy pfidate pfechod, pohyb mezi body trasy bude plynulejsi a
efektivnéjSi. Rameno robota diky tomu provede cely pohyb plynuleji. Pro kazdy pohyb
ramene robota se to ale pouzit neda.

1. Vyberte bod trasy, ktery chcete upravit

O Blend with radius

Na pravé strané obrazovky vyberte
Pridejte Cislo v [mm] a definujte polomér zaobleni.

Klepnutim na Odeslat dané Cislo ulozte

Pokud k vedeni pfechodu mezi dvéma body pouzivate nékolik bodu trasy, trajektorii
mezi body trasy mliZete zaoblit, aby celkovy pohyb probéhl plynuleji a efektivnéji.

Toto je vychozi nastaveni pro bod trasy.
Nastaveni se zkopiuje z nadfazeného pfikazu Pohyb.

Tohle se pouziva, kdyZ se v nadfazeném piikazu Pohyb NEMEN!I rychlost a zrychleni
kloubu.

Rychlost/zrychleni  V pfikazu Pohyb muzete upravit rychlost a zrychleni kloub(i pro kazdy bod cesty.
kloubu
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Upravy rychlosti
nebo zrychleni
kloubu

Priklad pouziti

Cas

Z_r ¥

Pfidani ¢asu v
sekundach

Pridat Az do

1. Vyberte bod trasy, ktery chcete upravit

2. V pravé ¢asti obrazovky nastavte rychlost nebo zrychleni kloubu vybérem
moznosti

@ Joint Speed
Joint Acceleration

Pridejte hodnotu rychlosti
Pridejte hodnotu zrychleni

Pokud vytvofite program pro paletizaci, miizete nastavit, aby se dany bod trasy
pohyboval pomaleji, pokud program umistuje objekty, a rychleji, pokud se pfesouva
za Ucelem uchopeni jiného objektu.

Cas potfebny k dosaZeni tohoto bodu trasy mate moznost zménit.
Maximum je 21 600 sekund / 6 hodin.

1. Vyberte bod trasy, ktery chcete upravit

Time
2. Na pravé strané obrazovky vyberte @

3. Pridejte Cislo v [s]

4. Klepnutim na Odeslat dané Cislo ulozte

PFesun robotického ramene k tomuto bodu trasy nyni zabere [s].

29 QH
Move 1 Robot Program "
Waypoir 2 @ o Move] i Waypolint
Direction | 3 @ Weypoint1 [Z] wewon: 2 %
Wait
T ?
e
Folder 4 v
Qp e con
[> versce: | Ossurnre
2
8o xmBND

Pfikaz Pfidat AZ do vam nabidne nékolik riiznych moznosti konfigurace bodu trasy.
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Kroky

Podrobné pokyny, viz odkaz Pridat AZ do na strane 227.

R8 2

Spustt | Pragram
S |
Pohyb
Bod trasy
Smér
Cekat
Nastavit

Vyskakovaci
okno

Zastavit
Komentai
Slozka

Nastavit
naklad

> Pokroéilé
> Sablony

O B

1 X Nastaveni proménnych
2 ¥ Program robota

3 @ & Pohyb L

4 9 ¥ Smér: Zakladna X+
5 P AZzdo

Proménné

Az do

VloZit podminku k zastaven’

Robot se bude pohybovat ve vybraném sméru az deo dosaZzenf podminky k zastaveni

Vyraz

f(x)

Vzdalenost

Kontakt nastroje

100,0 mmis

o Aby mohl byt zaznamenan kontakt, je

VIV Vstup

Pridat Az do

Pridat alcci C’
000 @

Pevny bod trasy

Popis

Pevny bod trasy je standardni bod trasy pouzivany v rozhrani PolyScope.

Jedna se o pevné misto vzhledem k nastavenému soufadnicovému systému (ve
vychozim nastaveni zakladna robota), na které se robot po vyzvani vrati.

Bod trasy s pevnou polohou Ize zadat (naucit, naprogramovat) fyzickym premisténim
ramene robota do pfislusné polohy. Robotem miiZzete pohybovat pomoci 21.4
Volnobéh na strané 135 nebo pomoci 26 Karta Pohyb na strané 330 v programu

PolyScope.

Kdy pouzit:

* Pokud se robot musi pfesunout na urcité misto (aby se pohyboval kolem
zafizeni nebo se pfesunul na urcité misto pro operace, jako je uchopeni hebo
umisténi).

* Kdyz vytvofite cely program robota pomoci pevnych bodu trasy vzhledem k
danému mistu, tj. relativné vici zakladné robota. Robota mUlzZete presunout a
znovu definovat umisténi zakladny robota, pak bude program robota pracovat
na novém miste.

Kdy NEPOUZIVAT:

* Pokud chcete, aby umisténi bodu trasy bylo dynamické. Pevné body trasy jsou
statické polohy a méni se pouze pfi zamérné aktualizaci nebo kdyz jsou
vztazeny k soufadnicovému systému.

UR20
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Pevny bod trasy Do programu robota mlzete pfidat pevny bod trasy v ramci pfidavani pfikazu Pohyb.
Nehraje roli, jestli je pfikaz Pohyb pfikazem Pohybd, PohybL nebo PohybP.
Jak pfidat pevny bod trasy do programu robota
1. Na karté Program klepnéte na Z4kladni.
PFidani pfikazu Pohyb
Vyberte automaticky vygenerovany bod trasy

a. Pamatujte, Ze prepinac je automaticky nastaven na

Fixed position v

4. Klepnutim na prejdéte na
kartu Pohyb

5. Nastavte bod trasy

6. Klepnutim na tlacitko potvrzeni o uloZte bod trasy a vratte se na kartu
Program

oy
> Zakladni Q - Grafika Proménné

= 2 v Program robota ~ Bod trasy

@ Bod_trasy_1 Bod_trasy_1

? ¥ Pohyb v kruhu

4
5
Sila 3 @ Priichozi bod XV
8
9
0

Nalozit

= Nastavit )
B Cekat | Upravit pozici |

Sledovani
dopravniku

—— B Vyskakovaci okno

1
11 O Zastavit
b2 o
13 ¢ m Slozka
14 = <prézdny>
15 ¢ & Cyklus @ Pouzit sdilené zaoblen( @ Pouzit sdilené parametry
16 =] <prézdny> QO zaoblent O Rychlost néstroje 250

17 L. Viwolat

25 Zrychleni néstroje 1200
18 == var_2:=2 * force()
19 ¢ b Pokud Oce 2,0
20 = <prézdny>
21 B Skript

22w Prepinac

~ Pridat A% do
==

O B&Zny

Priklad When you are removing a work piece from a chuck in a machine tending application,
make the waypoint a fixed position to avoid any contact with equipment.’

Nastaveni pevnhého bodu trasy

TIn machine tending, the chuck holds the tool performing work on a workpiece. Skli¢idlo je napiiklad sou¢asti
vrtaCky, do které se pripeviuje vrtak.
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Popis

Nastaveni

pevného bodu

trasy

Nastaveni pevného bodu trasy znamena, Ze rameno robota pfesunete do polohy
konkrétniho bodu trasy, ktery chcete nastavit. Nasledné se tento bod trasy ,hastavi“ v
programu robota jako pozice v celkovém pohybu robotického ramene.

Muzete pouzit rezim volnobéhu nebo miizete ramenem robota pohybovat pomoci
manualniho ovladani na karté Pohyb. Viz: 24.7.1 Pohyb na strané 205

Jak pridat pevny bod trasy do programu robota

1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat pevny bod trasy.

2. V Céasti Zakladni klepnéte na Bod trasy.

3. Vyberte nové pfidany bod trasy v programu robota.

4. Klepnéte na

Zpusob, jakym pohybujete ramenem robota, abyste nastavili bod trasy, zavisi do

znacné miry na programu robota, na aplikaci, kterou vytvarite, na konfiguraci TCP atd.

Neexistuje jediny nejlepsi zpUsob nastaveni bodu trasy.

* Pokud chcete pohybovat ramenem robota s ohledem na linearni pohyb TCP,
pouzijte Sipky TCP.

* Pokud chcete robotickym ramenem pohybovat pomoci funkce Volnobéh,
klepnéte na tlacitko Volnobéh.

* Pokud znate pfesnou polohu soufadnic dal$iho bodu trasy, miizete k pohybu
ramene robota pouzit polohu nastroje.

* Pokud chcete presunout konkrétni kloub, pouzijte hodnoty polohy kloubu

L]
(RE-lgrq  [ARX

TCP Position

TCP Orientation

o Normal

Robot

Feature

Universal Robots Graphical Programming Environment

Active TCP

View

v |[Tce

e

<unnamed:* D
4

default

[+]

=
O 0

OK Cancel

“? Home

A Atign

Freedrive b

H

Tool Position

x| 118.02)mm RX|

0.127|rad

v| -282.10)mm Ry |

3.139)rad

z| 155.76/mm Rz|

0.000]rad

Joint Pesition

Base

-37.73 °

Shoulder

-62.35 °

Elbow

-106.79 °

Wrist 1

-100.86 ~

Wrist 2

90.00 °

Wrist 3

62.04 °
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Relativni bod trasy

Popis

Ptiklad: Pridani
relativniho bodu
trasy

Relativni bod trasy se vytvofi nadefinovanim dvou bodU trasy. Tyto dva body trasy
ur€uji vzdalenost a smér, kterym se ma relativni bod trasy pohybovat

Relativni bod trasy Ize definovat vici pfedchozi poloze robotického ramene, napfiklad
»dva centimetry vlevo®.

Druhy bod trasy je zavisly na tom prvnim.

Tento bod trasy Ize vytvofit v rdmci pfidavani relativhiho bodu trasy. Mize se ale
jednati o dfive definovany bod trasy, napfiklad o pevny bod trasy.

Kdy pouzit:

* P¥i pouziti funkce Pfed zahajenim pro pfimy pohyb robota z libovolné polohy.
Napfiklad pokud se robot zastavi na misté v blizkosti dilu.

* Pokud je prvni bod trasy relativni a stisknete tlaCitko Spustit. V zajmu spusténi
programu nemusite robota pfesouvat do pfislusné polohy.

* Pri pouziti Podprogramu k provadéni opakovatelnych pohybt na riiznych
mistech robota. Napfiklad Sroubovani na vice mistech: pohyb dolt o 50 mm,
zapnuti/vypnuti Sroubovaku, pohyb nahoru o 50 mm.

Kdy nepouzit;
* Pokud je tfeba opakované dosahnout ur&itého mista.

* Pokud je pozadovana konstantni trajektorie.

Jak pfesunout robota 0 20 mm podél osy z nastroje:

var 1=p(0,0,0.02,0,0,0]

Movel

Waypoint 1 (relative position):
Use variable=var 1, Feature=Tool
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Pridani
relativhiho bodu
trasy do
programu robota

Podrobnosti

Priklad pouziti:
Svarovani a
vymeéna
svafovacich véci

1. Na karté Program vyberte Zakladni nabidku
2. Klepnéte na Bod trasy

a. VSimnéte si, ze prepinac je automaticky nastaven na hodnotu Pevna

poloha
b. Zménte bod trasy na Relativni polohu.

3. Nastavte prvni bod trasy (z bodu...)

Nastavte druhy bod trasy (...do bodu)

default

> | Q - Grafika

ccce —
Edes ——

L & H

Otevt..  Uloi.

Proménné
» Pokrogilé ) N
“/ Sablony 3 @';r:g;a:probota Bod trasy Relativn( poloha v
ohy!
Nalodit 4 ) Eedh v Bod_trasy 1 %
5 ? ¥ Pohyb v kruhu
Sila o .
o © Préichozi bod xv Relativni pohyb dany rozdllem wehozi a clové polohy fdslenost
i 7 © Koncovy_bod xEn
Paletizace _bod_ 2 bodu o bod o0
Sledovani 8 IS Nastavit .0 mm
dopravniku O B Cekat Nastavit bod [ Nastavitbod |
i Ohel
Sroubovani 1(11 g ;yskakovac/ okro
astavit #
o [ ] 179,0°

@ Poutt sdilené zaoblen

QO zaoblent

18 o= var_2:=2 * force()

19 ¢ ¥ Pokud

20 = <prézeny

21 & Skript

22 & Prepinaé -«
23 M Facoin? cnimaX 1 + Pridat Az do
e85 xmpuz

@ Pouztt sdilené parametry
O Rychlost néstroje

Zrychleni néstroje

(@]

0 0 O simuiace ()

O Heeny

Pohyb mezi dvéma relativnimi body je pro robota v zavislosti na typu pohybu vzdy

nejkratsi trajektorii.

Vzdalenost pro relativni body trasy se vztahuje ke kartézské vzdalenosti mezi TCP ve
dvou polohach. Uhel udava, o kolik se zméni orientace TCP mezi dvéma polohami,
presnéji fe¢eno délku vektoru rotace popisujiciho zménu orientace.

Nezalezi na tom, kde se relativni poloha bodu trasy nachazela v okoli robota, nez se

program do daného relativhiho bodu trasy pfesunul.

Jakmile rozhrani PolyScope pfejde na relativni bod trasy v programovém stromu, robot
se presune ze své aktualni polohy do vzdalenosti a sméru, které ulozil relativni bod

cesty.

Opakované relativni polohy v§ak mohou zplisobit odchyleni ramene robota

z pracovniho prostoru.

Pokud mate urcity svarovaci postup a potfebujete svafit svar kolem obdélniku, mizete
definovat prvni roh pomoci pevného bodu trasy a nasledné pfimeét robota a svarovaci
nastroj, aby pomoci relativnich bod trasy trefil i zbyvajici tfi rohy.

Prvni bod trasy zahaji svafovaci spoj kolem obdélniku a dalSi body trasy dokonci

zbyvaijici rohy.

Pokud pak budete potfebovat svafit néco, co je stale obdélnik, ale vétsi nebo mensi,
mizete zménit vzdalenost relativnich bodl a program robota rychle upravit.

UR20
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Proménny bod trasy

Popis

Pridani
proménného
bodu trasy
Pridani
proménného

bodu trasy do
programu robota

Proménny bod trasy se pfesune na polohu uréenou proménnou v rozhrani PolyScope.
Proménna musi byt ve formatu p[x, y, z, rx, ry, rz], coz umoznuje aktualizovat jeden
bod trasy v programovém stromu zménou hodnoty X, Y, Z, RX, RY nebo RZ bez
nutnosti manualniho vynulovani bodu trasy.

Kdy pouzit:
* Pfi kombinaci se skriptovacimi prvky.

* P¥i pfijmu dat z externich zafizeni pro ur€ovani polohy, jako jsou kamery apod.

Kdy NEPOUZIT:
* Pokud je tfeba opakované dosahnout urcitého mista.
* Pokud nepouzivate proménné nebo externi zafizeni.

* Pokud je tfeba se na bod trasy pfesunout manualné nebo ho nadefinovat bud
pomoci krokovani, nebo volnobéhu.

Pridejte proménny bod trasy, ktery Ize ménit béhem prochazeni programu robota.

1. Na karté Program klepnéte na z&kladni nabidku
2. P¥idani pfikazu Pohyb
Vyberte automaticky vygenerovany bod trasy

a. VSimnéte si, ze prepinac je automaticky nastaven na hodnotu Pevna
poloha.

b. Zménte prepina¢ na hodnotu Proménna poloha.

4. Vyberte pfislusnou proménnou z rozbalovaci nabidky.

Spust ro Pohyb tokel _ - N
¥ zatn Q QR cene  rromime

Pohyb 2 ~
v Program robota Bod trasy Proménné poloha v
Bod trasy 3 ¢ b Pohyb P
Smér 4 © Bod_trasy_1 Presunout robot do proménné polohy
5 © Proménné . . -
6 ? ¥ Pohyb v kruhu
Nastavit 7 @ Priichozi_bod XV
Vyskakovaci 8 @ Koncavy_bod xEn
e 9 = Nastavit
Zastavit 10 I Cekar
11 M@ Vyskakovaci okno
Komentar  y 12 @ Zastavit I
Slozka 13 (@ Komenté
—— 14 ¢ m Soka
e 15 =] <prazainy @ Pouttt sdilené zaoblent @ Pouzt sdlené parametry
> Pokrotilé 16 ¢l Cyis Q Zzaoblent O Rychiost néstroje
17 = <prézcn
> Sablony 18 tVwolst Zrychlenf néstroje
19 3= var_2:=2 * force() O
20 ¢ b Pokud

~ Pridat AZ do

Oaéiny’ ¢ ° 0 O Simu\a(e.
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Podrobnosti Bod trasy s polohou danou proménnou, v tomto pfipadé calculated pose.
Proménna musi byt pozice, napfiklad var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0].
Prvni tfi hodnoty jsou soufadnice x,y,z a posledni tfi jsou orientace dané jako vektor
rotace urené vektorem rx,ry,rz.
Délka vektoru udava uhel otoceni v radianech a vlastni vektor pfedstavuje osu otaceni.
Pozice je vzdy ddna ve vztahu k referenénimu ramci nebo soufadnicovému systému
definovanému zvolenym prvkem.
Je-li radius prfechodu nastaven na pevny bod trasy, pfedchazejici a nasledujici body
trasy jsou variabilni, nebo je-li radius nastaven na variabilni bod trasy, pak pro dany
radius neprob&hne kontrola pfesahu (viz Prechody below).
Pokud béhem chodu programu radius pfekryva bod, robot jej bude ignorovat a presune
se na dalsi.
Prechody
Popis Funkce pfechodu umoziiuje robotu plynuly pfechod mezi dvéma trasami, aniz by se
zastavil na bodé trasy mezi nimi.
Pfechod urychluje béh programu robota, protoze kdyz vytvofite plynuly pfechod mezi
trajektoriemi, vyhnete se zpomaleni zrychleni mezi trajektoriemi.
DalSi informace o pfechodech najdete v nasledujicich Castech:
* Parametry pfechodu on the facing page
e Zaobleni trajektorii na strané 224
* Podminéné drahy prechodu na strané 225
UR20 220 Uzivatelska prirucka



UNIVERSAL ROBOTS

Pfiklad: Pfechod Robot zac¢ina v bodé trasy 1 (WP_1), a potfebuje vyzvednout pfedmét v bodé trasy 3

v aplikaci uchopit (wp_3).

a umistit Abyste se vyhnuli kolizim s objektem a jinymi pfekazkami , robot se musi vyhnout (0)
pomoci bodu trasy 2 (WP_2).

V zajmu vytvoreni trajektorie, ktera splfiuje pozadavky, jsou zavedeny tfi body trasy.

@ T WP_2
Wp_1

&

(WP_1):pocatecni poloha, (wp_2):pfes bod, (WP _3): poloha vyzvednuti,
(0) : pfekazka.

Bez konfigurace dalSich nastaveni se robot na kazdém bodé trasy velmi kratce, ale
uplné zastavi a pak pokracuje v pohybu.

V pfipadé této ulohy neni zastavka v bodé (WP _2) optimalni, protozZe plynula zatacka
vyzaduje méné Casu a energie a navic se splni i pozadavky ulohy. Je dokonce
pfipustné, aby robot nedosahl pfesné (WP_2), pokud se pfechod z prvni trajektorie na
druhou trajektorii uskutecni v blizkosti této polohy.

Zastaveniv bodé (WP_2) |ze zabranit konfiguraci pfechodu pro dany bod trasy.

To umoziuje robotovi vypocitat hladky pfechod na dalsi trajektorii.

Primarnim parametrem pfechodu je radius.
Kdyz se robot nachazi v ramci pfechodového poloméru bodu trasy, mize se zacit

odchylovat od plivodni trasy. To umoziuje rychlejsi a plynulejsi pohyby, protoZe robot
nemusi zpomalovat a znovu zrychlovat.

Parametry prechodu
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Popis

Parametry
prechodu

Funkce pfechodu umoznuje robotu plynuly pfechod mezi dvéma trasami, aniz by se
zastavil na bodé trasy mezi nimi.

Pfechod urychluje béh programu robota, protoze kdyz vytvofite plynuly pfechod mezi
trajektoriemi, vyhnete se zpomaleni zrychleni mezi trajektoriemi.

Kromé bodli trasy ovlivni drahu pfechodu fada dal$ich parametrd.
* polomér zaobleni (r)
* pocatecni a finalni rychlost robota (na pozicich p1 a p2 , v tomto poradi)

* doba pohybu (nap¥. nastaveni konkrétni doby pro trasu ovlivni poCatec€ni/finalni
rychlost robotu)

* typy drah, ze kterych a na které se pfechazi (PohybL, PohybJ)

Wp_1 / \

@ s

Prechod (zaobleni) pfes bod (wp_2) s radiem (r), pocatecni polohou
prechodu v bodé p1 a konecnou polohou pfechodu v bodé p2. (0) je pfekaZka.

UR20
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Kdyz je nastaveno zaobleni, trajektorie ramene robota prochazi kolem bodu trasy, coz

umoznuje, aby se rameno robota v tomto bodu nezastavilo.

Pfechody se nesmi prekryvat, a proto nelze zadat pfechodovy polomér, ktery se

prekryva s pfechodem pro pfedchozi nebo nasleduijici bod trasy.

Pokud se prekryvaji dva pfechody, na karté Protokol se objevi varovani. Podrobnosti,

viz karta Protokol.

WP_1

WP_4

Prekryti poloméru smési neni povoleno (*).
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Zaobleni trajektorii

Popis Funkce prfechodu umoziuje robotu plynuly pfechod mezi dvéma trasami, aniz by se
zastavil na bodé trasy mezi nimi.
Pfechod urychluje béh programu robota, protoze kdyz vytvofite plynuly pfechod mezi
trajektoriemi, vyhnete se zpomaleni zrychleni mezi trajektoriemi.

Zaobleni
trajektorii

WP_3

Kloubovy prostor (MoveJ) vs. karteziansky prostor (MoveL) pohyb a prolnuti.
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V zavislosti na typu pohybu (tj. PohybL, PohybJ nebo PohybP) Ize vygenerovat riizné
druhy zaobleni trajektorii.

* Pfechod PohybuP Kdyz dochéazi k prechodu v PohybuP, poloha pfechodu se
fidi kruhovym obloukem pfi konstantni rychlosti. Pfi orientaci zaobleni se vychazi
z hladké (spojité) interpolace mezi obéma trajektoriemi. PohybJ nebo PohybL
Ize zaoblit na PohybP. V takovém pfipadé robot vyuziva kruhovy oblouk
PohybuP a interpoluje rychlost obou pohybt. U PohybPu nelze provést zaobleni
na PohybJ nebo PohybL. Misto toho se posledni bod trasy PohybuP povazuje za
koncovy (dorazovy) bod bez zobleni. Zaobleni nelze provést, pokud dvé
trajektorie sviraji ihel témér 180 stuprili (opacny smér), nebof by se vytvofil
kruhovy oblouk s velmi malym polomérem, ktery robot nem(ize absolvovat
konstantni rychlosti. V disledku toho dochazi k vyjimce doby chodu programu,
kterou Ize korigovat nastavenim bodu trasy tak, aby se vytvofil méné ostry uhel.

* Pfechod zahrnujici PohybJ Pfechody v PohybuJ umoznuiji hladky prechod v
prostoru kloubu. Toto plati pro zaobleni z PohybuJ na PohybJ, PohybuJ na
PohybL a Pohybul na PohybdJ. Pfi zaobleni se vytvafi plynulejsi a rychlejsi
trajektorie nez u pohybu bez zaobleni (viz obréazek 15.6).Pokud sek
uréeni profilu rychlosti vyuziva rychlost a zrychleni, u zaobleni zlistava polomér
zachovan v celém pribéhu. Pokud se k uréeni profilu rychlosti obou pohybl
misto rychlosti a zrychlenivyuziva Cas, trajektorie pfechodu nasleduje trajektorii
puvodniho Pohybud. Jsou-li oba pohyby ¢asové omezené, pouzitim zaobleni se
Cas neusetfi.

* Prechod v PohybuL Kdyz dochazi k pfechodu v Pohybul, pozice pfechodu se
fidi kruhovym obloukem pfi konstantni rychlosti. P¥i orientaci zaobleni se vychazi
z hladké (spojité) interpolace mezi obéma trajektoriemi. Robot mize v pribéhu
trajektorie pred najetim na kruhovy oblouk zpomalit tak, aby nedochazelo k
nadmérnému zrychleni (napf. pokud se uhel mezi dvéma trajektoriemi blizi 180
stupniim).

Podminéné drahy prechodu

Popis

Funkce pfechodu umoznuje robotu plynuly pfechod mezi dvéma trasami, aniz by se
zastavil na bodé trasy mezi nimi.

Pfechod urychluje béh programu robota, protoze kdyz vytvofite plynuly pfechod mezi
trajektoriemi, vyhnete se zpomaleni zrychleni mezi trajektoriemi.
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Podminéné drahy Tento pfiklad je velmi situacni, ale ukazuje, Ze program robota mize pred provedenim

prechodu

programu ve velmi vzacnych situacich vypocitat programové uzly.

Drahu pfechodu ovliviiuje bod trasy, na kterém je nastaven radius prechodu, i
nasledujici bod v programovém stromu.

V tomto pfikladu je pfechod v okoli ovlivnén (wp_1) a (WP_2). Dasledky jsou patrné&jsi
pfi pfechodu (zaobleni) kolem bodu (WP _2) v tomto pfikladu.

Existuji dvé mozné koncoveé polohy, a aby robot dokazal urcit, do kterého dalSiho bodu
trasy ma prejit, musi vyhodnotit aktualni Udaj digital input[1] jiZ pfi zadavani
radiu pfechodu.

Toznamena, Zzevyraz i £. . . then (pokud...pak) se vyhodnoti dfive, nez se skute¢né
dostaneme k cili, coz je pfi pohledu na sekvenci programu ponékud neintuitivni. Pokud
je bod trasy bodem zastaveni a nasleduji podmineéné vyrazy s cilem urcit dalsi bod
trasy (napf. ptikaz V/V), bude tento pfikaz proveden, jakmile se rameno robota v tomto
bodé trasy zastavi. (WP_2)

MovelL

WP T

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

if (digital input[1l]) then
Wp F 1

else
WP F 2

@l !

WP_F_2

WP_I je poCatecCni bod trasy a v zavislosti na podminéném vyrazu existuji dva
potencialni koncové body trasy wp_F 1 awP_F 2. Podmiriovaci vyraz i f se
vyhodnocuje, kdyZ rameno robota dorazi k druhému pfechodu (*).

UR20
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Pfidat Az do

Popis Programovy uzel Do definuje kritéria zastaveni pohybu.
Uzly Do mUGzete pFidavat pres pfikazy Smér a Bod trasy.
Smérovy uzel Ize pfidat pouze do Pohybul a PohybuP.
Robot se pohybuje po své trajektorii a zastavi se v okamziku detekce kontaktu.

K jednomu pohybu Ize pfidat nékolik kritérii zastaveni. Pohyb se zastavi, kdyz je
splnéna prvni podminka Do.

MUzete pridat vice pfikaz(l Pfidat do za sebou, protozZe pred provedenim akce mize
byt spInéno vice podminek.

V Zakladni Q - Grafika Proménné

Pohyb 3
Cli 1 X Nastaveni proménnych Az do
Bod trasy 2 ¥ Program robota Viozit podrinku k zastaven!
Smér 3 @« Pohyb L Robot se bude pohybovat ve vybraném sméru a2 do dosazeni podminky k zastaveni
= 4 @ ¥ Smér: Zakladna X +
Cekat 3
& 5 > A% do| Vyraz f (X)
Nastavit
Vyskakovaci
okno
vadserost 0 Q
Zastavit L]
Komentai I
A
Slozka ‘ Kontakt nastroje ! 7
Nastavit -
naklad o Aby mohl byt zaznamendn kontakt, je doporucena rychlost néstroje niz&f nez
100,0 mm/s
> Pokrogilé
> Sablony ‘ ‘ ﬁ
VIV Vstup
Yl
Pridat AZ do Pridat a\<c\C’

'S Y N1 =
Oﬁéiny’ 7[} ° 0 O gmﬂace.

* Vzdélenost

* Kontakt s nastrojem (viz 24.7.3 Smér na strané 232)
* Vyraz

* V/V Vstup:

* Pfidat akci

Vyraz Tento uzel pouziva k zastaveni pohybu robota vlastni programovy vyraz. Vyraz mlzete
pouzit i ke specifikaci podminky zastaveni.
Podminky zastaveni Ize zadat i pomoci proménnych a skriptovacich funkci.
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Pridani vyrazu
Do do programu
robota

1. Az budete mit pfidany vyraz Do, klepnéte na

Expression

Klepnéte na zluté pole s vyrazem

Pfidejte vyraz pomoci klavesnice

UloZte vyraz klepnutim na Odeslat

5. Rozhodnéte se, zda chcete pouzit sdilené zpomaleni nebo viastni zpomaleni

Universal Robots Graphical Programming Environment

Move
Waypoint
Direction
Wait

Set
Popup
Halt
Comment
Folder

Set Payload

q - Graphics Variables

Until - [Expression -

¥ Robot Program
@ & Movel
? ¥ Direction: Base X+
3 Until expression

Bow e

Enter the Until text that will be executed as script code by the URCentraller

If an Action is added this will be executed when the Until condition is reached

© Use Shared Deceleration
O Use Custom Deceleration
1200]

Add Until Add Action C’

O Normal

Vzdalenost

Priklad

Pfidani uzlu Az
do vzdalenosti do
programu robota

Tento uzel zastavi smérovy pohyb, pokud robot urazi ur€itou vzdalenost. Rychlost se
linearné snizuje tak, aby robot zastavil pfesné v dané vzdalenosti.
Urcitou vzdalenost mlizete pouzit i jako podminku zastaveni.

Funkci vzdalenosti miizete pouzit k posunuti nastroje o uréitou vzdalenost pred
uplnym zastavenim, napfiklad k oddaleni nastroje od obrobku.

1. Az budete mit pfidany vyraz Do, klepnéte na

Distance

Pridejte vzdalenost v mm

Vyberte moznost zastaveni po urazeni dané vzdalenosti nebo docileni
pfechodu s danym polomérem. Kliknutim sem si o pfechodech mlzete predist

VIC.

UR20
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Kontakt nastroje  Tento uzel umoziiuje robotovi zastavit pohyb po navazani kontaktu s nastrojem.
Tento uzel Ize pouzit k zastaveni pohybu pfi detekci kontaktu nastrojem robota.

Muzete také nadefinovat zpomaleni zastaveni a zasunuti nastroje.

Priklad Uzel Do kontaktu s nastrojem Ize pouzit u aplikaci, jako je Stohovani/vykladani
(Stacking/Destacking), kde parametr ,Do kontaktu s nastrojem*® urcuje vysku
skladanych predméta.
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Pfidani uzlu Do 1. Az budete mit pfidany vyraz Do, klepnéte na
kontaktu s
nastrojem do
programu robota

Tool Contact

7 ZLG Q - Grafika Proménné
Pohyb
1 i &nny ~ - .
X Nastaveni proménnych Az do - [Kontakt nastroje v
Bod trasy 2 ¥ Program robota
Sy 3 @ b Pohyb) Robot se bude piesouvat ag do zaznamenaného kontaktu néstroje. Robot se zastaw(s
4 ¢ @ Bod trasy 1 nadefinovanym zpomalenim.
Cekat = 4
5 ¥ AZdo kontaktu: Vratit 0,00 MM xp, o byt zaznamendn kontal, je doporuéena rychlost néstroje nizé ne2 100,0
Nastavit mm/s, . " 5
Je'oridéna akce, bude tato akce provedena, jakmile je dosazeno podminky AZ do
Vyskakovaci
okno
Zastavit ¥ s
[ Presunout na kontaktnf bod — Vazddienost
Komentaf | Vzddlenost od kontaktniho bodu
—  Kontakt
siozka mm
+
Nastavit Zastaveni robota
naklad
> Pokrotilé Q Pouztt sdiené zpomalent
> Sablony @® Pouzit viastni zpomalent

 zomore

>
Pridat AZ do Pridat a\<c\C,
000 @

<
A5 xBBET

UPOZORNENI

Vychozi rychlost pohybu je pro detekci kontaktu pfili§ vysoka. Vyssi
rychlost pohybu aktivuje zastaveni robota predtim, nez maze dojit ke
kontaktu s nastrojem. Aby se zabranilo spusténi zastaveni robota,
musi se snizit rychlost pohybu. Napfiklad: 100m/s.

POZNAMKA

V pfipadé vibraci namontovaného nastroje funkce ,Do kontaktu s
nastrojem” nemusi nefungovat. Vysokofrekvencni vibrace mize
zpusobit napfiklad podtlakové chapadlo s vestavénym Cerpadlem.

= P

Podrobnosti Nastaveni Zasunout do kontaktu se pouziva k navratu robota do vychoziho bodu
kontaktu. K dispozici je moznost nastavit dodate¢ny zpétny pohyb, aby se robot
pohyboval mimo kontakt, nebo naopak smérem ke kontaktu. Toto je uzite¢né v
pripadech, kdy chapadlo potfebuje k pohybu volny prostor nebo je-li nutna
operace/ukon upnuti.

V/V Vstup Tento uzel pouziva vstup V/V k zastaveni pohybu fizeného signalem.
Vstup V/V mlizete pouzit i ke specifikaci podminky zastaveni.
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Pfidani uzlu
Zadna akce do
programu robota

Ptidat akci

Priklad

Pfidani uzlu

Z4adna akce po
prikazu Do

1. Az budete mit pfidany vyraz Do, klepnéte na

I/O Input

2. Vyberte analogovy nebo digitalni vystup

3. Pridejte dalsi konfiguraci

Tento uzel umoznuje pfidat uzel programu, pokud je spinéna urcitd podminka Do
MZete také pfidat dalSi akci, ktera se provede hned po pfikazu Do.

Uzel Do kontaktu s nastrojem muze spustit operaci uchopeni chapadlem. Neni-li
definovana zadna Akce, pak chod programu pokracuje do dalSiho programového uzlu v
programovém stromu.

Add Action C’
1. Klepnéte na

2. Vyberte ze seznamu uzll uzel, ktery ma byt pfidan hned za pfikaz Do

3. Provedte konfiguraci prave pfidaného uzlu
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24.7.3. Smeér

Popis Ptikaz Smér specifikuje pohyb ve vztahu k osam prvk( nebo bod( TCP.

Robot se pohybuje podél trajektorie dané uzlem smérového programu, dokud
tento pohyb neni zastaven podminkou Pridat Az do na strané 227.

Smér Pfikaz Smér umoziiuje, aby se robot pohyboval urCitym smérem.

Priklad Sméroveé vektory [100,0,0] a [1,0,0] maji na robota stejny tcinek. K pohybu podél
osy x pozadovanou rychlosti pouzijte posuvnik rychlosti. Hodnoty Cisel ve
smérovém vektoru jsou vzgjemneé relativni.
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Pfidani 1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat pfikaz Smér.
smérového 2. Pod polozkou Zakladni Ize klepnutim na Smar pfidat linearni pohyb do
pohybu do programového stromu.

programu robota 3. Linearni pohyb Ize definovat v poli Smér pod polozkou Prvek.

@ Use shared feature

a. Vyberte, zda pouzivate sdilenou funkci

@ Base v

Base

Tool

nebo zakladnu/nastroj

b. Vyberte kartézsky smér z rozbalovaciho seznamu Smér
Direction

@)(+ v

nebo smérovy vektor zapiste ru¢né

@ Direction wvector
[0.0, 1.0,0.0]

c. Vyberte sdilené parametry nebo definujte rychlost a zrychleni nastroje.

N ote froen
e
V Zakladni Q - Grafika Promé&nné
Pohyb
ony 1 X Nastaveni proménnych Smér
Bod trasy 2 v Program robota Robot vykond pohyb lineérni, pisiugny k vybranému prvku
Smar 3 ¢ Pohyb L
" 4 ? ¥ Smér: Zakladna X +
Cekat 5 3 A% do Prvek Smér
T, (@ Poutt sdieny prvek ®
Vyskakovaci @] Q) smérovy vektor
okno
Zastavit
Komentdi I
Slozka
Nastavit
naklad @ Pouttt sdllené parametry
» Pokrogilé O Ryehlost néstroje
> Sablony Zrychlenf néstroje

4. Klepnutim na tlagitko PFidat Az pfidejte metodu zastaveni daného smérového
pohybu.

Vyberte prveka  Rozdil mezi sdilenou funkci nebo ZAKLADNOU/NASTROJEM
smér
Rozdil mezi smérem a zapisem smérového vektoru

Smérovy vektor definuje vlastni kddovy vyraz, ktery je feSen jako jednotkovy vektor.

Smérovy pohyb  Existuji rizné zplisoby, jak zastavit pohyb sméru.
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Smérovy vektor

24.7.4. Cekat

Popis

PFidani uzlu Zadné
¢ekani do programu
robota

Klepnutim na tlaCitko PFidat do v poli Smér Ize v programovém stromu definovat a
pridavat kritéria zastaveni.

Nastaveni smérového vektoru umoznuje definovat smér vektoru pro linearni pohyb.
Rychlost nastroje a Zrychleni nastroje pouzijte pro nasleduijici:
* definovani linearniho pohybu ve vztahu k vice osam prvki

* vypocet sméru jako matematického vyrazu

Ptikaz Cekat umozriuje dalsi kontrolu nad chovanim robota. Pfikaz Cekat pozastavi
pohyb robota, pokud jsou do programu zavedeny nové vstupy.

Ptikaz Cekat miizete pfidat do programu s externimi senzory, aby robot pred
pokracovanim programu pockal na aktivaci nékterého ze senzoru.

Po ptidani pfikazu Cekat do programu robota se v pravé &asti obrazovky zobrazi
podokno Cekat.

Podrobnosti o pouziti pfikazu Cekat najdete v nasledujicich ¢astech:
Robot se mize pomoci rznych ptikaz(i Cekat pozastavit.
Typy piikaz Cekat, viz nize.

Uzel Zadné &ekani umozriuje robotovi nedélat nic pred pokraovanim v programu.

Pfed novym vstupem neni zadna pauza.

UR20
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1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat pfikaz
Cekat.

V &asti Zakladni klepnéte na Cekat.

Po pravé strané& obrazovky vyberte piepina¢ Z4dné &ekani.

23 Universal Robots Graphical Programming Environment -+ x
g f:nmamed:) L & H
default = open save
. 1ove Log teme oo S
Q - Graphics Variables
Move 1 v/ Robot P
w = obot Program Wait
aypoint 2 B Wato Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait @ No wait
Set QO wait seconds
Popup O wait for Digital Input [<Di.Input> hd
Halt
O\Na\t for |<An.Input> v 4.0
Comment
q » Walit for
Folder O ‘

Set Payload

O Power off C— simuation ()

Ptikaz Zadné &ekani Ize pFi programovani programu robota pouzit jako dogasny
z&stupny prikaz.

Pfidani uzlu

Cekat x pocet Tento typ pikazu Cekat umozfiuje robotovi udrzet po uréitou dobu polohu, nez bude
sekund do pokracovat v programu.

programu robota
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1.V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat pfikaz Cekat.
V ¢&asti Zakladni klepnéte na Cekat.

Klepnéte na prepina¢ Cekat x s.

@ W ait 500.0| seconds

4. Klepnutim na ¢&iselné pole vyberte hodnotu, ktera uréuje délku Cekani.

R Universal Robots Graphical Programming Environment

= o — open. save
Move
1 v Robot Program Wait
Waypoint 2 E Wait: 0.01 Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait QO No wait
Set @ Wait seconds
Popup O Wait for Digital Input |<Di.lnput> v
Halt
O Wait for |<An.Input=> A 4.0
Comment
q [3 Wait for
Folder O ‘
Set Payload
) Advanced
> Templates

O Power off Speed Crm——— 100% Eimmati\:\n.

Priklad: Cekatx s 1. Pokud je tfeba, aby néjaky objekt vychladl na uréitou teplotu, mizete tuto
Casovou prodlevu pfidat do programu robota.

2. Pokud potfebujete dokoncit externi operaci pred pokracovanim v programu
robota.

Cekat na digitalni Tento typ piikazu Cekat umoziiuje robotovi udrzovat polohu, dokud nepfijde signal z
vstup digitalniho vstupu.
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Pfidani uzlu
Cekat na digitalni
vstup do
programu robota

Pfiklad: Cekat na
digitalni vstup

Cekat na
analogovy vstup

1.V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat pfikaz Cekat.

n

V &asti Zakladni klepnéte na Cekat.
Klepnéte na prepina¢ Cekat na digit4lni vstup.

@ Wait for Digital Input |<Di.lnput=> v

Tento typ piikazu Cekat je tfeba upfesnit.
4. V rozbalovaci nabidce Di.Vstup vyberte novy digitalni vstup.

5. V poli Signal pfifadte novému digitalnimu vstupu typ signalu Nizky nebo Vysoky.

V ptipadé vétsiho poctu digitalnich vstupl mizete jednotlivé vstupy prejmenovat v
zajmu snazsSiho dohledani.

IR Universal Robots Graphical Programming Environment

Q _ Graphics Variables
Move
1 ¥ Robot Program Wait
Waypoint 2 B Wait

Please select what should trigger the robot's next action;
Direction

Wait O Mo wait
Set O Wait seconds
Popup @ ‘Wait for Digital Input |<Di.Input > hd
Halt <Di.Input> ~
O Wait for |<An.Input> .0
Comment digital_in[0]
Folder '” v Owaeror [ logea iy -
Set Payload digital_in[2]
o i
Advanced
digital in[4]
T lat:
il 5]
digital_in[6]
digital in[7] v

o Power off Simulation .
Pokud mate na konci dopravniku externi senzor, tuto funkci Ize pouzit k vyckani na
pfikaz ze senzoru, ktery programu robota sdéli, Zze se na konci dopravniku nachazi
obrobek.

Tento typ ptikazu Cekat umozfiuje robotovi udrzovat polohu, dokud nepfijde signal z
analogového vstupu.
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Pfidani uzlu 1.V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat pfikaz Cekat.

Cekat na 2. V &asti Zakladni klepnéte na Gekat.
analogovy vstup

do programu
robota @ wait for |analog_in[1] v |> ¥ 40/Volts

Klepnéte na prepina¢ Cekat na analogovy vstup.

4. V rozbalovaci nabidce An.Vstup vyberte novy analogovy vstup.
Klepnutim na pole Volty vyberte hodnotu, ktera urCuje napéti.

6. V poli SpiCatych zavorek vyberte bud symbol mensi nez <, nebo vétsi nez >.

I3 Universal Robots Graphical Programming Environment - + x

<unnamed>*

default

= = o4 - Open Save
Move
1 ¥ Robot Program Wait
CEpit 2 EWat Alll)>4.0 Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait O No wait
Set O Wait seconds
O vt for el o
Halt
@ Wait for ‘analogjn[l] - H> v ‘\/o\ts
Comment
1 > ‘Wait for
Folder O ‘
Set Payload
> Advanced

QO roweron O ——— —

Tip V ptipadé vétsiho poctu analogovych vstupli mlzete jednotlivé vstupy prejmenovat v
zajmu snazsiho dohledani. [Pfejdéte na nastaveni V/V]

Pfiklad: Cekat na

, Pokud mate teplotni ¢idlo nastavené na analogovy vstup/vystup, miizete program
analogovy vstup

robota nakonfigurovat tak, aby vyckal na urcitou teplotu.

Cekatnavyrazf Tento pfikaz Wait (Cekat) umozfiuje robotovi drzet polohu, dokud vyraz nenabude

(x) hodnotu True (Pravda), nebo [7]
Pfidani uzlu 1.V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat pfikaz Cekat.
Cekat na 2. V &asti Zakladni klepnéte na Cekat.

proménnou f(x)
do programu
robota

3. Klepnéte na prepina¢ Cekat na f(x).

@ Wait for ‘

4. Klepnutim na pole proménné f(x) pfidejte hodnotu vyrazu.
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Pfiklad: Cekat PFi pouziti stroje a dopravnikového senzoru miiZzete pfidat ptikaz Cekat s vyrazem,
na vyraz f(x) ktery v zavislosti na konfiguraci ¢eka na splnéni dvou nebo vice podminek. Stroj i
dopravnik jsou pfipraveny na robota.

24.7.5. Nastavit

Popis Pfikaz Nastavit patfi k nejpouzivanéjsim. Pfikazem Nastavit se zapinaji a vypinaji
externi zafizeni. Pfikazem Nastavit Ize také zvySit nebo snizit proud/napéti pfivadéné
do externich zafizeni.

Nastaveni mizete kdykoli otestovat pomoci tlacitka Test v pravém dolnim rohu
obrazovky.

Podrobnosti o pouziti pfikazu Nastavit najdete v nasledujicich ¢astech:

Robot pouziva riizné pfikazy Nastavit.

Typy pfikaz( Nastavit, viz nize.

Zadna akce Pouzivéa se v kombinaci s nastavenim aktivniho TCP.

Jak do programu robota pfidat pfikaz Zadna akce
1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat pfikaz Nastavit.

V Casti Zakladni klepnéte na Nastavit.

Vyberte moznost Zadna akce

Spust re alace ohyb Vv rotokol : e, - Vet
\V Zékladni Q _ Grafika Proménné

Pohyb

1 x i énny .
— 1 Nastaveni proménnych Nastavit
rasy ¥ Program robota Viyberte akci, kterou mé robot v tomto bod& programu provést. Miizete rovnéz uvést
e 3 9 o Pohyb ) 2zménu zatfZzeni robota,
4 @ Bod_trasy_1

Cekat 5 | = NEZEUE O zédna akee

Nastavit O Nastavit digitéinf wstup [<Di.Vystup> -

Vyskakovaci O Nastavit analogovy vistup 4,0

okno

i O st fox

astavi
=~ O Nastavit Jeden puls [<Di.Vystup> v 0,500
Komentai » O froms o oo i =
= roménnou instalace zvyait o jedna: |<Proménnd>

Slozka

Nastavit

naklad
> Pokrogilé @ Cheete-li nastavit uzitecné zatfzeni, zvolte uzel ,Nastavit uZitecné zatizent”
> Sablony

O Nastavit TCP

485 xonuz

Nastaveni

Digitalni vyst ¢l byt pla an jako ak tart/st to/ to.
digitalniho vystupu igitalni vystup by mél byt planovan jako akce start/stop nebo zapnuto/vypnuto
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Priklad: Nastaveni
digitalniho vystupu

Nastaveni
analogového
vystupu

Priklad: Nastaveni
analogového
vystupu

Nastaveni
(promé&nné)

Priklad: Nastaveni
(proménna)

Nastaveni
jednotlivého pulzu

1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat pfikaz
Nastavit.

2. V Casti Zakladni klepnéte na Nastavit.
3. Vyberte Nastavit digitalni vystup

4. Vyberte predem pojmenovany digitalni vystup (viz 25.4 Nastaveni V/V na
strané 295)

5. Nastavte na hodnotu Nizky/vysoky

Tento pfikaz Nastavit pouzijte, pokud chcete, aby se dopravnik zacal nebo prestal
pohybovat.

Analogovy vystup by mél byt planovan jako promeénlivy narist/pokles proudu/napéti.

1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat pfikaz
Nastavit.

N

.V Casti Zakladni klepnéte na Nastavit.

w

Vyberte Analogovy vystup

»

Vyberte pfedem pojmenovany analogovy vystup (viz 25.4 Nastaveni V/V na
strané 295)

Zadejte pozadovanou hodnotu (proud nebo napéti v zavislosti na konfiguraci
v 27 Karta V/V na strané 335)

o

Tento pfikaz pouzijte, pokud chcete zvysSit rychlost dopravniku nebo ztlumit svétlo
lampy Ci diody.

Vystup Ize také modifikovat vyrazem.

1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pridat pfikaz
Nastavit.

V Casti Zakladni klepnéte na Nastavit.
Vyberte Nastavit

Vyberte pfedem pojmenovany vystup

a kw0 DN

Do vstupniho pole pfidejte vyraz

MUzete nastavit vystup, ktery vypiSe vystupni kroutici moment kloubu robota.

Pfikaz Nastavit Ize pouzit k vytvoreni stalého pulzu o urcité délce trvani. Vystup
zUstane béhem pulzu Vysoky a po skonéeni pulzu se vrati na Nizky.

UR20
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1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat pfikaz
Nastavit.

V Casti Zakladni klepnéte na Nastavit.
Vyberte Nastavit jednotlivy pulz

Vyberte pfedem pojmenovany digitalni vystup

a > 0N

Pridejte dobu trvani pro pulz v (s)

Priklad: Nastaveni  Aby byla zajisténa platna komunikace se starsimi stroji, mizete dobu pulzu nastavit
jednotlivého pulzu na vysokou. Starsi stroje tak budou mit ¢as pfikaz zaregistrovat.

Proménnou
instalace zvy8ito Toto se pouziva ke zvySeni poctu proménnych pocitadla.
jedna
1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat pfikaz Nastavit.
2. V Casti Zakladni klepnéte na Nastavit.
3. Vyberte Proménnou instalace zvysit o jedna
4. Vyberte ptislusnou proménnou z rozbalovaci nabidky.
Priklad Pokud vas zajima, kolik polozek robot zpracoval, miizete pfidat pocitadlo a timto
pfikazem Nastavit hodnotu pocitadla zvysit.
Nastavit TCP

1.

V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat pfikaz Nastavit.

2. V Casti Zakladni klepnéte na Nastavit

a. Aktivni TCP mUizete nastavit pomoci libovolné vySe uvedené varianty
ptikazu.

3. Klepnéte na Nastavit TCP
4. Vyberte TCP z rozbalovaci nabidky.

Priklad: Nastavit Pokud pracujete s dvojitym chapadlem, m{izete pomoci pfikazu Nastavit zménit aktivni
TCP TCp najiné chapadlo.

24.7.6. Samostatné okno
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Popis

Pfidani uzlu

Vyskakovaci okno je zprava, ktera se zobrazi na obrazovce, kdyz program dosahne
uzlu Vyskakovaci okno ve stromové struktufe programu.
Vyskakovaci zpravy mohou mit max. 255 znaku. Vyskakovacich zprav existuje nékolik

riznych typu.
* Zprava
* Upozornéni
* Chyba

Vyskakovaci zpravy vzdy pozastavit hlavni program robota. Hlavni program robota je
po dobu, co je vyskakovaci zprava aktivni, pozastaven.

Kdy pouzit:

* Pokud chcete program zastavit nebo v ném pokracovat.

* Pokud chcete vytvofit informacni zpravu pro uzivatele.

* Pokud chcete ovladat urcitou ¢ast programu robota.

Vyskakovaci okno do

programu robota

1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat pfikaz
Vyskakovaci okno.

V Casti Zakladni klepnéte na Vyskakovaci okno.

Pfidejte pozadovany text nebo vyberte proménnou

Vyberte typ vyskakovaciho okna. Méni se pouze ikona vyskakovaciho

okna.

Pohyb
Bod trasy
Smér
Cekat
Nastavit

Vyskakovaci
okno

Zastavit
Komentéi
Slozka

Nastavit
naklad

O Heeny

1 X Nastaveni proménnych

2
3
4
5
6
7

v Program robota
@ b Pohyb )
© Bod_trasy_1
= Nastavit
B Cekat
[ Vyskakovaci okno

Q Grafika Proménné

Vyskakovaci okno Text -

Zobrazi na obrazovce nésleduic zpravu a ek, a2 uZivatel stiskne
tlacitko OK

Nahled vyskakovaciho okna

Typ vyskakovaciho okna
® zpréva
+ O Upozornant

QO chyba

000 @

Rychlos

Tip MUzete také vybrat Zastavit provadéni programu pri vyskoc¢eni tohoto okna, aby
se program zastavil, kdyz se objevi toto vyskakovaci okno.
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Priklad: Vyskakovaci
okno

Do programu uchopeni a umisténi miizete pfidat vyskakovaci okno Zprava pro
situace, kdy bude paleta pIna a bude tfeba pfidat prazdnou paletu.

Bé&hem kontroly mizete na misto kontroly objektu pfidat vyskakovaci okno
Upozornéni. Pokud bude kontrola v pofadku, v programu se pokracuje. Pokud
kontrola NEBUDE OK, program se zastavi.
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24.7.7. Zastavit

Popis

Zastavit

Pfidani uzlu
Zastavit do
programu robota

Priklad: Zastavit

Pfikaz Zastavit umoznuje zastavit robota na specifickém uzlu v programu robota.
Jedna se o ekvivalent stisknuti tlacitka STOP.

Po vykonani pfikazu Zastavit je nutné program znovu spustit.

Po pridani pfikazu Zastavit do programu robota se v pravé ¢asti obrazovky zobrazi

podokno Zastavit.

Kdy pouzit:

* Prikaz Zastavit zarad'te, pokud se s programem robota dostanete do situace,
kdy neni mozné obnoveni a budete potfebovat program zastavit.

Pfidejte zastaveni na dana mista v programu robota.

1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pridat pfikaz Zastavit.

2. V Casti Zakladni klepnéte na Zastavit.

N/ Zakladni
Pohyb N
Bod trasy

Smér

Nastavit

Vyskakovaci

2
3
. 4
Cekat 5
6
7
okno 8

Zastavit

Komentar

Slozka

Nastavit
naklad

O B&Zny

< ova
B i Otevit. Uit
Q - Grafika Proménné

X Nastaveni proménnych Zastavit
v Program robota
o % Pohyb Provadént programu se v tomto bodé zastavi.
® Bod_trasy_1
= Nastavit
B Cekat
[ Vyskakovaci okro
© Zastavit

° 0 o simuace ()

Rychlost 1

Pfikaz Zastavit mGzete pfidat, pokud dojdou dily pro svafovani nebo pokud byl néktery
z dili zaveden do svafovaci $ablony nespravné.
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24.7.8. Komentar

Popis

Komentar

Pridejte
komentar do
programu robota

Pfiklad:
Komentar

Pfikaz Komentar vam umoznuje sledovat rozhodnuti, ktera jste ucinili pfi vytvareni
nebo aktualizaci programu robota.

Komentare mlzete pfidavat pfimo v programu robota, ktery pouzivaji rizni uzivatelé.

Po pridani komentare do programu robota se v pravé ¢asti obrazovky zobrazi podokno
Komentaf. Obsah komentare se zobrazi v podokné Komentar.

Komentare nemaji zadny vliv na priibéh programu.

Pfidavejte uzite€né komentare v ramci celého programu robota

1. V programu robota vyberte uzel, ke kterému chcete pfidat komentar.
2. V Casti Zakladni klepnéte na Komentar.

3. Pridejte svlj komentar do textového pole.

Universal Robots Graphical Programming Environment

< amed=*
unnam: D i
New n
Move
1 ¥ Robot Program Comment
Waypoint 2 ¢ m Pick up object
Direction B = <empty>
5 4 ¢ = move object Please enter comment:
Wait 5 - —ermpty>
S |Remember to switch the payload when switching palletizing program
Set 6 ¢ m Jower object
7 - moty=
Popup e
8 ¢ m release object
Halt [} - camptys>
Comment 10 ¢ = move robot arm back
— 4 11 - el > I
elder 12 ® Reme;
Set Payload
> Advanced
) Templates
< >
— —
AP XBETS

° 0 O simuation ()

O Normal

Komentare pouzivaji hlavné programatofi jako doplriujici informace a pomoc ostatnim
programatoriim pfi praci na stejném programu robota.
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24.7.9. Slozka

Popis

Slozka

Pfidani slozky do
programu robota

Priklad: Slozka

Pfikaz Slozka umoznuje pomoci slozek vytvofit prehled hlavnich ¢asti programu
robota.

Kazda hlavni ¢ast programu robota mize obsahovat mnoho programovych uzl(i, proto
je mlzete pomoci slozek rozdélit do ¢asti umoznujicich lepsi spravu.

Slozky nemaji zadny vliv na pribéh programu.

Usporadejte si program robota do slozek.

1. V programu robota vyberte umisténi pro svoji slozku.
2. V Casti Zakladni klepnéte na Slozku.

3. Nyni mizete pfesunout uzly do pfislusné slozky, pfipadné uzly do slozky pfidat.

Universal Robots Graphical Programming Environment

ed>*
nnan: D i
s} - New.
Q _ Graphics Variables
Move
1 v Robot Program Folder
Waypeint 2 ¢ ml Pick up object A folcler is simply a collection of program lines.
Direction ) =/ <empty>
4 & = move object
Wait 5 [ —— Please enter text to be displayed in the program tree:
Set 6 ¢ m [ower object move robot arm back
Popup e
8 ¢ wm release object
Halt <] -=| campty>
Comment 10 ¢ = move robot arm back
4 11 =| <empty> 3
Folder

Set Payload

[0 Hide Folder Program Tree

A9 XBETE

O Normal ‘ o 0 O simuiation ()

Jednim z nej¢astéjsi vyuziti slozek je sbaleni hlavnich ¢asti programu robota za ucelem
zajisténi lepSiho prehledu o programu robota.
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24.7.10. Nastavit naklad

Popis

Nastavit naklad

Pouzijte pfikaz
Nastavit uzite¢né
zatizeni

Tip

Tip k pouziti

Pfikaz Nastavit uziteCné zatizeni umoznuje nakonfigurovat uzite¢né zatizeni robota.
Uzite¢né zatizeni je kombinovana hmotnost vSeho, co je pfipevnéno k pfirubé
robotického nastroje.

Kdy pouzit:

PFi upravé hmotnosti uziteCného zatizeni, aby se nespustilo zastaveni robota.
Spravné nastavena hmotnost uziteéného zatizeni zajistuje optimalni pohyb
robota.

Spravné nastaveni uziteéného zatizeni zajistuje optimalni pohybovy vykon a
predchazi zastavenim robota.

PFi nastaveni uziteného zatizeni k pouziti v programu pro uchopeni a umisténi
pomoci chapadia.

V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat pfikaz Nastavit.
V Casti Zakladni klepnéte na Nastavit uzite€né zatizeni.
Pouzijte rozbalovaci nabidku v ¢asti Vybrat uzite€né zatiZeni.

a. Vyberte jedno z jiz nakonfigurovanych uzite¢nych zatizeni.

b. Nebo pouzit rozbalovaci nabidku a nakonfigurovat nové uzite¢né zatizeni
vybérem Vlastni uzite€né zatiZzeni a vyplnénim poli Hmotnost a Tézisté.

e ) v
v Zékladni Q - Grafika Proménné

Pohyb . L
1 X Nastaveni proménnych Nastavit naklad

Bod trasy 2 v Program robota

& 3 = Nastavit néklad: Payload 0.05s
Smer . Nastavit celkovy naklad
Cekat \\/ Payload v
Nastavit

- Néklad

Vyskakovaci
e Hmotnost
Zastavit Tezste
Komentai I e

. cy
Slozka

cz
Nastavit
naklad 1 Nezapomefite nastavit cellovou hmotnost uZitetného zatizent
> Pokrogilé
> Sablony Pfechod
Upravte dobu pechodu, aby byla zména uiteéného zatizeni pozvolnéj.
= — + Nastavit ted’
TR N -} =

O Bézny — ° 0 O Sw‘mu\a(e.

Jinak také muzete pomoci tlacitka Nastavit ted jako aktivni zatizeni nastavit hodnoty
na uzlu.

PFi provadéni jakychkoli zmén v konfiguraci programu robota nezapomente vzdy
uzite¢né zatizeni aktualizovat.
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Priklad: Nastavit  V programu pro uchopeni a umisténi byste vytvofrili vychozi uzite¢né zatizeni v

uzite€né zatiZzeni  instalaci. Pak byste pfi vybéru objektu vyplnili moznost Nastavit uziteCné zatizeni. Po
zavreni chapadla, ale pfed zahajenim pohybu, byste uzite€né zatizeni aktualizovali.
Dale byste po uvolnéni objektu pouzili moznost Nastavit uzite¢né zatizeni.

Doba pfechodu Jedna se o ¢as, ktery trva robotu, nez se pfizplsobi danému uziteénému zatizeni. V
uziteéného dolni ¢asti obrazovky mlzete nastavit dobu pfechodu mezi riznymi uziteGnymi
zatizeni zatizenimi.

Muzete pfidat dobu pfechodu uzite¢ného zatizeni v sekundach.

Nastavenim doby pfechodu vétsi nez nula zabranite tomu, aby robot proved| maly
»SKOK*, kdyz se zméni uziteCné zatizeni. Program pokracuje, zatimco probiha uprava.
Pouziti doby pfechodu uzite€ného zatizeni se doporucuje, kdyz

dochazi ke zvedani nebo uvolfiovani tézkych pfedmétl nebo pfi pouziti vakuového
chapadla.

24.8. Pokrocilé uzly programu

Popis Rozsifené programové uzly slouzi k pfidani dalSich funkci do programu robota, jako
jsou podprogramy, if-parametry, skripty a smycky.

24.8.1. Cyklus

Popis Zakladni pfikazy programu se budou cyklicky opakovat. V zavislosti na vybéru jsou
pfikazy zakladniho programu provadény v nekone¢ném cyklu, v ur€itém poctu
opakovani, nebo dokud je dana podminka pravdiva. P¥i provadéni urcitého poctu cykl(
je vytvorena vyhrazena proménna cyklu (oznacena jako 1oop 1 na snimku obrazovky
vyse), kterou Ize pouzit ve vyrazech v ramci cyklu. Proménna smycky se pocita od do
N-1.
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Cyklus s vyrazem Pokud je pouzit cyklus s vyrazem jako koncovou podminkou, umoznuje rozhrani
PolyScope nepretrzité vyhodnocovani tohoto vyrazu, takze Ize prerusit kdykoli béhem
provadeéni, nikoli pouze po kazdém zopakovani.

> Zakladni
Pokrogilé
T ——

Cyklus 2 ¥ Program robota
Podprogram 3 9 Pohyb)
4 ® Bod_trasy_1
Zadani 5 = Nastavit
Pokud 6 B Cekat
Skript 7 [ Viyskakovaci okro
8 © Zastavit
Udalost 9 @ Komentér
VIdkno 10 ¢ m Slozka
— 411 -
Piepinac 12 9 2 Cyki
Casovac 13 =]
Dom

Ao XKBHEMm

O B&Zny

Proménné

Cyklus

Vyberte pocet spusténi programu v tomto cyklu,

@ Nekonecny cykius

O Cyklus Xrée
Pociténi eyl Nézev proménné

Cyklus_1

O Pouzit cyklus polud je vyraz True

O NepFetrité kontrolovat vyraz

24.8.2. Podprogram

Popis

Podprogram m{ize obsahovat ¢asti programu, které jsou nutné na nékolika mistech.
Podprogram m{ize mit podobu samostatného souboru na disku a mize byt rovnéz
skryty z diivodu ochrany pfed nezadoucimi zménami.

> Zékiadni

1
Cyklus 2 v Program robota
3

X Nastaveni proménnych

Podprogram S| <prazany
4 1, Podprogram_1
Zadani 5 | =] <prazany

Pokud

Skript

Udalost
Vlakno
Thepee )
Casovac

Domii

Proménné

Podprogram 1

Podprogram mCize odkazovat na soubor na disku nebo byt obsazen
Vv tomto programu.

Soubor podprogramu

<Nebyl vybran zadny soubors>

Ulozit podprogram Vymazat podprogram

O Aktualizovat
O Skryt strom podprogramu

ubor podprogramu s timto programem

O B&zny

Uzivatelska pfirucka
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Vyvolat Vyvolani podprogramu vykona programové fadky v podprogramu a poté se vrati na
podprogram nasledujici fadek.

2 B Q - Grafika Proménné

Pokrocilé
L X Nastavent proménnyen

Vyvolat podprogram

Cyklus 2 ¥ Program robota
Podprogram 3 ¢ % Pohyb)
— 4 ® Bod_trasy_1 Vyberte podprogram, které bude vyvolan z tohoto badu provadni programu

Zadani

5 = Nastavit Z4dny

!

Pokud 6 B Cekat

5 ”
- @ Vyskakovaci okno

8 O Zastavit
Udalost 9 ®| Komentar
Viakno 10 ¢ m Slozka

oo 1 =| <prézany b

(i 12 ¢ & Cykius
Casovac 13
Domii 1

O Heeny

UR20 250 Uzivatelska prirucka



IR
UNIVERSAL ROBOTS

24 .8.3. Zadani

Popis Slouzi k zadani hodnot proménnych. Hodnota promé&nné muze byt vysledkem vyraz(
vytvofenych v Editoru vyrazu (viz sekce 24.3 Editor vyrazU na strané 199).
MUzete také pozadat o hodnotu proménné od operatora. Pfi pozadovani hodnoty od
operatora je mozné zobrazit zpravu operatora k ovéfeni vstupu ve srovnani s béznymi
typy proménnych.

> Zékladni Q - Grafika Proménné

W Pokrocilé . L
1 X Nastaveni proménnych Zadani Zdrol
S 2 ¥ Program robota Prifadf vybrané proménné hodnotu vyrazu.
bodprogram | 3 7 * Fono
4 @ Bod_trasy_1
Zadani Proménna Vyraz
5 = Nastavit
Pokud 6 |E Cekat [ 2 a2 ] = 2+ force()
7 ”
Skript @ Vyskakovaci okno
8 O Zastavit
Udalost 9 - |#| Komenta!

Viakno 10 ¢ m Soza

4 1
Piepinaé 1

Casovaé 13 ‘
14 R4 Vyvolat
15 2= var_2:=2 *force()

Domii

'Y R B} =
Oﬁéi"yl ': ° o O S\m\,ﬂacg.

24.8.4. Pokud

Popis Vyrazy If a If...Else méni chovani robota na zakladé vstupl ze senzor( nebo hodnot
proménnych.

POZNAMKA

Jsou-li uvnitf ptikazu If nebo Loop vyrazy s moznosti Pribézné
kontrolovat vyraz, Ize za ucelem jemného zpomaleni ramena robota
za vyraz pridat podminky stopj() nebo stopl(). Toto plati pro pfikazy If
i Loop (viz oddil ).
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Vybér podminek  Vyberte podminky v Editoru vyrazu, které tvofi vyrazy pomoci pfikazu If. Je-li podminka
vyhodnocena jako Pravda, budou provedeny vyrazy v ramci ptikazu If. Pro pfikaz If
miZe existovat pouze jeden pfikaz Else. Pomoci pfikazu Pfidat podminku JinakPokud
a Odstranit podminku JinakPokud mUzete pfidavat a odebirat podminky JinakPokud.
Vybérem moznosti Prilbézné kontrolovat pfikaz se budou piikazy Pokud, JinakPokud
a Cyklus vyhodnocovat béhem provadéni obsazenych fadkl. Pokud je vyraz uvnitf
pfikazu If vyhodnocen jako False, nasledu;ji pfikazy Elself nebo Else.

q - Grafika Proménné
Cyklus 2 ¥ Program robota
Podprogram i ? '}'gcgizitrasyil \p/rzoav\;\z\eons;\ rr\\éas‘setjz?c?;énjgo vstupu senzoru nebo programové proménné budou
Zadani 5 = Nastavit Po\<ud‘
Pokud S [ECoet [ Nepretrsits kontrolovat wraz
s G B
Udalost 9 ®| Komentar
Viakno 10 ¢ m Sozka
— a 11 =| <prézainy I
[Ficapiuze 12 ¢ & Cykius
Casovac 13 =| <prézany
Domd 14ty Vyvolat
15 o= var_2:=2 * force()
16 ¢ b Pokud
17 =] <prazny
| PFidat JinakPokud || Odebrat JinakPokud |
2RS¥ XBRTE
O R
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24.8.5. Skript

Popis

V rozbalovacim seznamu v ¢asti Pfikazy jsou k dispozici nasledujici moznosti:

* Radek umozriuje pomoci Editoru vyraz( (24.3 Editor vyraz( na strané 199)
zapsat jeden fadek k6du URscript

* Soubor umoznuje provadéni zapisu, Uprav nebo nacitani soubort URscript.

Pokyny k psani kéd{ URscript naleznete v pfirucce ke skriptovani na webové strance
podpory (http://www.universal-robots.com/support).

Funkce a proménné deklarované v souboru URscript je k dispozici k pouziti v
programu PolyScope.

> Zékladni Q - Grafika Proménné

WV Pokrocilé " _—

1 X Nastaveni proménnych Ké6d skriptu
Cyklus 2 ¥ Program robota P S
Podprogram 3 9 b Pohyb) NiZe miZete zadat text, ktery bude proveden jako kéd skriptu pro oviada&

4 ® Bod_trasy 1 URController.
Zadani 5 =l Nastavit
Pokud 6 B Cekat

7 ”
Skript [ Vyskakovaci okno

8 O Zastavit
Udalost 9 (s Komentat
Vlakno

a4 3

Piepinac
Casovac
Domii

15 a= var_2:=2 *force()

19 ¢ & Poa..

17 -
18 & Skript

'Y R B} =
Oﬁéi"yl '7 ° 0 O S\m\,ﬂacg.
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24 .8.6. Udalost

Popis

Udalost Ize pouzit k monitorovani vstupniho signalu a provedeni akce €i nastaveni
proménné, kdyz je vstupni signal vysoky.

Napriklad v pfipadé, Zze vystupni signal pfepne na vysokou hodnotu, vy¢ka program
200 ms a opét nastavi nizky signal.

Tim je umoznéno mnohem jednodussi kédovani hlavniho programu pro pfipad, kdy
externi stroj aktivuje nabéznou hranu impulsu namisto vysoké urovné vstupu.
Udalosti se kontroluji jednou za kazdy fidici cyklus (2ms).

P82+ Q

spustic | Biegram | _instalace __Pohyb WP

Q - Grafika Proménné

/' Pokrocilé

1 X Nastaveni proménnych .
Udalost
Cyklus 2 ¥ Program robota
PR © = <orézony Uddlost mé podobny vyznam jako pierugen, v pipadé uddlosti véal
4 % Uddlost pokraéuje provadéni hlavnino programu, pfi¢ems? je vykonavan kéd
Dttt L udélosti. Zatimco je udalost provédéna, nebudou mit nové udalosti
5 |= <prézdny 2&dny Vv,
Pokud
V zavislosti na stavu daného vstupu senzoru nebo programové
Skript prom&nné budou provedeny nésledujict Fadky.
Udalost
Vlakno
a4 [3
Prepinac
Casovac
Domii

O BE2ny

24.8.7. VIakno

UR20
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Popis

Vlakno oznacuje paralelni proces programu robota. VIakno Ize vyuzit k ovladani
externiho stroje nezavisle na ramenu robota. Vlakno mize komunikovat s programem
robota pomoci proménnych a vystupnich signalu.

RE2 4 2

Spustic | Piogram | _irstalace __Pohyb

> zékladni Q - Grafika Proménné
Pokrogilé
1 X Nestavent proménnieh

Cyklus 2 ¥ Program robota

Vliakno

VIdkno Je paralelnf program, ktery b&2 spolecné s hlavnim programem. Vidkno miize

Podprogram kontrolovat V/V, Eekat na signdly a nastavovat prom&nné.

Zadani 5 Je uZitedné k oviddani jinych strojd, kdy? je robot spustén,
Pokud

Skript

Udalost

Vlakno

Piepinac¢ S P

Casovac

Domii

& Nekonecny cykius

O Sledovat provadéni programu

O B&zny { ° 0 O Sw‘mﬂace.

24.8.8. Prepinac

Popis

Konstrukce Pfipad pfepinate muze zménit chovani robota na zakladé vstupt
senzorl nebo hodnot proménnych.

Pomoci editoru vyraz(i popiste zakladni podminku a definujte pfipady, za kterych by
mél robot pfistoupit k dil¢éim pfikazim tohoto pfepinace .

Pokud je podminka vyhodnocena tak, aby odpovidala jednomu z pfipadu, provedou se
fadky uvnitf Case . Pokud byl zadan vychozi p¥ipad, budou fadky provedeny
pouze v pfipadé, Ze nebyly nalezeny zadné jiné odpovidajici pfipady.
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Kazdy pfepina¢ muze mit nékolik pripada ajeden vychozi p¥ipad. Prepinacde
mohou mit pouze jednu instanci libovolnych hodnot P#ipadu.P¥ipady lze pridat
pomoci tlacitek na obrazovce. Pfikaz Case Ize odebrat z obrazovky tohoto prepinace.

spustic | Bragram | _instaia

> Zakladni
Pokroéilé
515 Nancavart promingen

Cyklus 2 ¥ Program robota
Podprogram 3 ¢ Pohyp)
4 ® Bod _trasy 1
Zadani 5 = Nastavit
Pokud 6 B Cekat
Skript 7 B Viskakovaci okno
8 O Zastavit
Udalost 9 @ Komentar
Viakno 10 ¢ m Slozka
. a1 = <prézdny
Prepinac 12 ¢ @ Cykius
Casovat 13 = <prézcny
Domf 14 L. Vyvolat

15 o= var_2:=2 * force()

19 ¢ b Pows

18 B Skript
19 & prepinac

RS KBART

O R

K Fizeni chodu vaseho programu miiZzete pouzit prepinaci prikaz (tzv.
switch statement). Lze tak nahrazovat sloZité pfilcazy POKUD...JINAK
POKUD a testovat rozsah hodnot pro vas wraz

UR20
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24.8.9. Casovacd

Popis

> Zékladni
N Pokrodilé

Cyklus

Podprogram
Zadani
Pokud
Skript
Udalost
Vlakno
Prepinac
Casovac

Domii

O e

1 X Nastaveni proménnych
2 ¥ Program robota

3 ¢ «b Pohyb )

4 ® Bod_trasy 1

5 = Nastavit

6 E Cekat

7 [ Vyskakovaci okno
8 O Zastavit

9 | [Komentar

10 ¢ m SioZka

11 - <prézany=>

12 @ £ Cyklus

14 . Viyvolat
15 == var_2:=2 *force()

16 @ b Pokud
17 -
18 F Skript

19 * Pepinac ...
20 ® Casovy spinac 1

3OS KBRIEZ

Casovac slouzi k méfeni doby, po kterou b&zi konkrétni souéasti programu. Proménna
programu

Proménné
Casovac
MéFeni gasu. \ této prom&nné se zobrazuje naméfeny ¢as
| VZ | ‘Easow}_sp\'ﬁaﬁ_l -
O Spustit
O Zastavit
O Obnovit

° 0 o ':?w-ru,ﬂa-:e.

24.8.10. Domu
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Popis Uzel Dom( (vychozi poloha) vyuziva uhly kloubu pro pfesun robota do pfeddefinované
pocatecni polohy. Je-li uzel Dom{ (vychozi poloha) definovan jako bezpecna vychozi
poloha, v programovém stromu se zobrazi jako (Bezpecnd) vychozi poloha. Neni-li
vychozi poloha synchronizovana s prvkem bezpecnosti, uzel neni definovan.

NS 2 4 Q ; D
Q [l e promenne
2 3] rogram robata ~ Domé
Cyklus 3 # Domd PFesun do wychozi pozice, definované v instalaci
Podprogram | ¢ ¢ B Pohyb P
Zadani > g godﬁﬁvas,\/jl Pohyb J
e @rewswoss [ a-n
- 8 @ Priichozi bod XV Zrychlenf kioubu °rs?
el 9 @ Koncovy_bad xEn Ocas 2]
Udalost 10 = Nastavit
Vidkno 11 B Cekat
Pirepinac g g g?;zt:sivadwm " M Poust dinly kloubl
Casovac 14 ® Komentar
Domd 15 ¢ m Sozka . . o ) N ) ~
16 e g Prifadit vystup bezpeéné wichozi pozici v bezpecnostnim nastaveni
17 ¢ & Cyklus Bezpeéné vychozi pozice Vystupy
13 = < y Nenakonfigurowéno Nepfifazeno
19 L. Vvolat
20 = var_2:=2 * force()
21 ¢ & Poku
22 -
O R ¢ - ° 0 O ::mﬂace.

Definovani Pfikazem Dom{ se rozumi uzivatelem definovana vychozi poloha robota. Po jejim

vychozi polohy nadefinovani je vychozi poloha (Domu, Home) k dispozici pfi vytvareni programu
robota. Vychozi polohu Ize pouzit k definovani bezpe€né vychozi polohy. (Viz 22.9
Bezpecny navrat do zakladni polohy (Safe Home) na strané 179) Tlacitka na domovské
obrazovce muzete pouzit nasledovné:
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* Upravit polohu upravuje vychozi polohu.

* PFesunout sem presune rameno robota do nastavené vychozi polohy.
* Nulova poloha umozniuje navrat robota do vzpfimené polohy.

V zahlavi klepnéte na Instalace.

V ¢ésti Obecné zvolte Doma.

Klepnéte na Nastavit polohu.

Ao b=

Programovani robota se provadi pomoci tlacitek Freedrive nebo Pfechod.

Upravit Polohu |

1 Naklad |

Montaz -
Presunout sem
Nastaveni V/V

09 ke § Nulova pozice |
ES

Proménné

Spusténi ‘ 1;]
Plynuly
prechod

Domii

Sledovani
dopravniku Poloha kloubu

Sroubovani

T3 arme——

Zakladna $90,00°
Zépésti 2 90,00°
Zé&psst(3 0,00°

O B&Zny
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24.9. Sablony

Popis Pomoci $ablon Ize do programu robota pfidat konkrétni funkce. R{izné Sablony vam
umozni provadét pomoci vaseho robotického programu slozité ulohy.

24.9.1. Hledat

Popis Funkce hledani pouziva senzor k urceni spravné polohy pro uchopeni nebo upusténi
polozky. Tato funkce umoznuje pracovat se zasobniky polozek rizné tloustky a
uréovani pfesnych pozic polozek bud’ neznamych, nebo pfilis obtizné
programovatelnych.

Jako senzor mlze byt pouzit tlagitkovy spina¢, tlakovy snima¢ nebo kapacitni senzor.

Hledat Chcete-li naprogramovat operaci vyhledavani, definujte nasleduijici:
* A-vychozibod.

* Baz C-smérzasobniku. To znamena zvétSovani zasobniku pfi stohovani a
zmen3ovani zasobniku pfi odebirani.

* D-tloustka polozek v zasobniku.

Je nutné definovat podminku, za které je dosazena poloha dalsiho zasobniku,

a specialni programovou sekvenci, ktera bude provedena na kazdé pozici v zasobniku.
Pro pohyb v ramci operace se zasobniky je rovnéz nutné zadat hodnoty rychlosti

a zrychleni.
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Nakladani

Béhem stohovani se rameno robota pfesune do bodu A, poté se posune o protisméru a
vyhleda dalSi pozici stohu. Kdyz je nalezena dalsi pozice v zasobniku, robot si ji

zapamatuje a provede specialni sekvenci.
V nasleduijicich kolech zahdji robot hledani v zapamatované poloze a postupuje
v krocich danych tloustkou polozky danym smérem.
Stohovani je dokon&eno, jakmile vySka zasobniku prekroci definovanou hodnotu nebo
jakmile senzor odesle signal.

Nalozit
Sila
Paletizace

Sledovani
dopravniku

Sroubovani

O B&Zny

3 ¢ % Pohyb)

4 @ Bod_trasy_1

5 = Nastavit

6 B Cekat

7 [ Vyskakovaci okro
8 O Zastavit

9 ® Komentér

10 = SloZka

11 =] <prézany>

12 ¢ & Cyklus

13 =] <prézany>

14 Y, vpvolat

15 o= var_2:=2 *force()
16 ¥ Pokud

17 - <prdzdny=>

18 & Skript

19 & Prepinac¢

20 © casovy _spinac_1
21 I NaloZit

> Pokrogilé R L
1 X Nastaveni proménnych
W Sablony 2 ¥ Program robota

Q - Grafika Proménné

Vybrat typ vyhledavani

Operace vyhledévénije definovéna

A: Pocétecni poloha
B: Smér - od poloZky
C: Smér - k poloZce
D: Tloutka poloZky

Zvolte nakladéni nebo vykladéni.

Nakladani

Vykladani

®C
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Vykladani

Béhem destrukce se rameno robota pohybuje z bodu A v daném sméru a hledéa dalsi
polozku. Podminka na obrazovce urcuje, kdy bude dosazeno dalSiho predmétu. Pfi
splnéni podminky si robot polohu zapamatuje a provede specialni sekvenci.

V nasleduijicich kolech zahaji robot hledani v zapamatované poloze a postupuje

v krocich danych tloustkou polozky danym smérem.

1 X Nastaveni proménnych A Vyloilt

Nalozit 3 ¢ Pohyb)
4 @ Bod_trasy_1
St 5 =l Nastavit
Paletizace 6 B Cekat
Sledovéni ; g ZVSKEKOVEC" okno Funkce Vylo3it je definovéna nésleduficimi parametry:
dopravniku astavit
P o oment&F I I A: Pocétecnl poloha
Sroubovéani B B: Smér - od poloZky
10 C: Smér - k poloZce
1 11 b e D: Tloustka polozky
12 o[ o A
13 -

14 L. Vwolat
15 a= var_2:=2 * force()

16 ¢ b/ Pokud Dalsi poloha bude nalezena, kdyz:

17 =| <prézdny>

18 § Skript

19w prepinac ... Tloustka polozicy Sdilené parametry

20 © casovy_spinac_1 0.0 mm Rychlost ndstroje 250 mrmis
21 ¢ & Vylozit - Zrychlenf néstroje 1200 mm/s?

B PoFAtaini nalnha

2 - O Sekvence pred spusténim S -
' ‘ b C K |! M & O secvence po skonceni

O B&3ny

Pocate€ni poloha Pocatecni poloha, ve které operace se zasobnikem zacina. Pokud je poCatecni poloha

vynechana, povazuje robot za pocéatek vrstvy aktualni polohu svého ramene.

UR20
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Smér dany polohami B aZ Cse vypocita jako rozdil poloh od TCP Bk TCP C.

Smér nezohlednuje orientace bodu.

Vyraz pro dalsi polohu skladani

Rameno robota se pohybuje ve sméru vektoru a pfitom nepfretrzité vyhodnocuje, zda
byla dosazena dalSi poloha skladani. Kdyz je vyraz vyhodnocen na True , provede se
specialni sekvence.

“Pred spusténim”

Volitelna sekvence P¥ed zah&jenim probé&hne bezprostfedné pfed zahgjenim
operace. Toto nastaveni Ize pouzit k Eekani na pfipraveny signal.

“Po dokonceni”

Po dokonceni operace se spusti volitelna sekvence AfterEnd . Takto Ize dat signal ke
spusténi pohybu dopravniku a pfipravé na dal8i zasobnik.

Sekvence zvednuti a polozeni

Sekvence zvednuti a polozeni je specialni programova sekvence provadéna v kazdé
poloze zasobnik, podobné jako operaci Paleta.

» Pokrogilé 2 v Program ropota

Proménné

~ -
g 3 ¢ % Pohyb) Smér
W/ Sablony . . . o
4 @® Bod_trasy_1 Smér je uréen piimikou mezi palohou TCP dvou bod( na trase.
Nalozit 5 = Nastavit
sila 6 B Cekat O Zastavit po 500,00 mm
Paletizace 7 @ Vyskakovaci okno O Zastavir, kay?
8 O Zastavit
Sledovani 9 @ Komentdr
dopravniku' 15 o g 5o
Sroubovani 11 = <p

15 o= var_2:=2 * force()
16 ¢ & Pokud

18 B Skript Sdilené parametry

19 & Prepinac i

Rychlost néstroje -10,0 mmis
20 ) casovy spinac_1 T o s
21 ¢ & Vyosit Zryehlent nstroje [ 1200/mmss

22 @ Pocétecni_poloha
23 © - [smer v

Obnovit vychoz nastaveni

O B&Zny
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24.9.2. Sila

Popis

Rezim sily je vhodny pro aplikace, kde aktualni poloha TCP podél pfedem definované
osy neni dulezita, ale misto toho je poZzadovano plsobeni sily podél této osy. Pokud by
se mél stfredovy bod nastroje TCP napfiklad odvalovat proti zakfivenému povrchu
nebo pfi tlaceni &i tazeni obrobku.

Rezim sily rovnéz podporuje plsobeni uréitého krouticiho momentu okolo pfedem
definovanych os. Rameno robota se pokusi zrychlit podél této osy, pokud v ose, kde je
nastavena nenulova sila, nenarazi na zadné prekazky. | kdyz byla néktera osa zvolena
pro pruzné chovani, program robota se nadale bude snazit pohybovat robotem v této
ose. Rizeni sily véak zajistuje, ze rameno robota bude nadale nabihat na zadanou silu.

POZNAMKA
Pouzivani této funkce soucasné s funkci Sledovani pfepravniku
a/nebo Odsazeni trasy mUize vést ke konfliktu programu.

* Nepouzivejte tuto funkci spole¢né se Sledovanim prepravniku
nebo Odsazenim trasy.

POZNAMKA

Existuje-li uvnitf logického operatoru I £, E1seIf nebo Loop uzel
Sila (Force) a je-li zaSkrtnuta volba Prib&zné& kontrolovat
vyraz, |ze pro ukon€eni regulace sily na konec vyrazu pridat skript
endforcemode ().
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Volba prvki

VAROVANI

Vv Sablony

Nalozit

Sila
Paletizace

Sledovéni
dopravniku

Sroubovani

O BE2ny

1.

Vyhnéte se vyraznému zpomaleni tésné pfed vstupem do
rezimu sily.

Vyvarujte se vysoké akcelerace v rezimu sily, nebot se tim
snizuje presnost regulace sily.

Pfed vstupem do rezimu sily se vyvarujte rovhobéznému
pohybu s osami s pruznym chovanim.

Q - Grafika Proménné
@ ovu_uasy s N
= Nastavit Sila ednoduchy v

B Cekat Cést programu podie tohoto piicazu sily bude probihat v reZimu siy. \ rezimu sfy bude
robot volny ve sméru vybraného prvku pro plisoben! zadané sily.

[ Vyskakovaci okno

O Zastavit
®| Komentar Prvek

= SloZka Zakladna v

& Cykius

. Vyvolat At Sila
3= var_2=2 ¥ force() 0.0 N
b Pokud 1

& Skript
* Prepinac
® casovy_spinac_1
E Vylozit

@ Pocatecni_poloha
© = Smér

@ il Sekvence zvednut!

31 ¢ 7 S | Kotestovdnirezimu sily pouZite tatitko testu dole v
kombinaci s taitkem Freedrive na pfenosném Test
- — oviddacim termindlu.
23S XKBEEE

Nabidka prvkul se pouziva k vybéru soufadnicového systému (os), které bude robot
pouzivat béhem Cinnosti v rezimu sily. V nabidce jsou uvedeny funkce, které byly
definovany pfi instalaci.
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Typ rezimu sily Nize uvedené typy rezimu zrychleni urcuiji, jak bude vybrany prvek interpretovan.

* Jednoducha: V rezimu sily bude vyhovovat pouze jedna osa. Sila podél této osy
je nastavitelna. Pozadovan4 sila bude vzdy pouzivana podél osy Z vybraného
prvku. Nicméné pro pfimkoveé prvky je to podél jejich osy Y.

* Ramec: Typ Ramec umoznuje pokrocilejsi pouziti. Zde je mozné nezavisle
vybirat pruzné chovani a sily ve vSech Sesti stupnich volnosti.

* Bod: Pfi vybéru moznosti Bod obsahuje ramec ulohy osu y sméfujici od TCP
robota k poc¢atku vybraného prvku. Vzdalenost mezi sttedovym bodem nastroje
TCP robota a po¢atkem vybraného prvku musi byt minimalné 10 mm. Ramec
ulohy se méni za béhu, kdyZ se méni poloha TCP robota. Osa X a osa Z
soufadného systému zavisi na plivodni orientaci vybraného prvku.

* Pohyb: Pohyb znamena, Ze se ramec ulohy bude ménit ve sméru pohybu TCP.
Osa X soufadného systému bude projekci sméru pohybu TCP na roviné
rozpinajici se mezi osami X a Y vybraného prvku. Osa Y bude kolma k pohybu
robota a v roviné X-Y vybraného prvku. To Ize vyuzivat pfi odstrafiovani otfepl
podél slozité trajektorie, kde se vyzaduje sila kolma k pohybu TCP.

Kdyz je rameno robota v klidu: Je-li zadan rezim sily, Kdyz je rameno robota v
klidu, potom nebudou zadné osy s pruznym chovanim, dokud se TCP nezacne
pohybovat. Pokud se pozdéji, stale v rezimu sily, rameno robota opét zastavi,
bude mit ukolovy ramec stejnou orientaci, jako kdyz se TCP naposledy
pohyboval.

Pro posledni tfi typy mGze byt aktualni ikolovy ramec zobrazen pfi béhu programu na
karté grafiky (viz ), kdyz robot pracuje v rezimu sily.

Vybér hodnoty * Hodnotu sily nebo tocivého momentu Ize nastavit pro osy s pruznym chovanim.
sily Rameno robota nastavi svou polohu s cilem dosazeni zvolené sily.

* U os bez pruzného chovani bude rameno robota sledovat trajektorii nastavenou
programem.

Pro translacni parametry je sila specifikovana v Newtonech [N] a pro rotacni parametry
je kroutici moment specifikovan v Newton-metrech [Nm].

POZNAMKA
Je nutné proveést nasleduijici:

* PouzZijte get tcp force () funkciskriptu v samostatném
zavitu pro ¢teni skutecné sily a to¢ivého momentu.

* Korigovat vektor klice, pokud je skute¢na sila a/nebo tocivy
moment nizSi nez pozadovana.

Povolené Maximalni kartézskou rychlost Ize nastavit pro osy s pruznym chovanim. Robot se
rychlosti pohybuje touto rychlosti v rezimu regulace sily, pokud nepfijde do kontaktu s
predmétem.

UR20 266 Uzivatelska prirucka



UNIVERSAL ROBOTS

Nastaveni
testovaci sily

Tlacitko zapnuti/vypnuti, oznacené jako Test, pfepina chovani tlacitka Volnobéh na
zadni strané prenosného ovladaciho panelu z bézného rezimu volnobéhu na test
prikazu sily.

Kdyz je zapnuto tlacitko Test a stiskne se tlacitko Freedrive na zadni strané
pfenosného ovladaciho terminalu, robot bude provadét €innost, jako kdyz program
dosahl tohoto pfikazu sily. Timto zplsobem Ize ovéfit nastaveni pred skute¢nym
spusténim celého programu. Tato moznost je obzvlasté uzite¢na pro ovéreni, ze byly
spravneé vybrany osy s pruznym chovanim a sily. Jednoduse jednou rukou pfidrzte TCP
robota a druhou rukou stisknéte tlacitko Freedrive a povSimnéte si, ve kterém sméru se
rameno robota mize/nemuze pohybovat.

Po odchodu z této obrazovky se tlacitko Test automaticky vypne, coz znamena, ze
tlacitko Freedrive na zadni strané prenosného ovladaciho terminalu je opét pouzivano
pro bézny rezim Freedrive.

Tlacitko Freedrive je funkCni pouze tehdy, kdyz je pro pfikaz Zrychleni vybran platny
prvek.
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24.9.3. Paletizace

Popis

Vytvoreni
paletizaéniho
programu

Paletizace je Sablona pro snadné programovani tkol( paletizace a depaletizace,
uchopeni a ukladani dilt (tj. ze zasobnikd, pfipravkd apod.), a dale k naprogramovani
robota tak, aby vykonaval opakovatelné ukony pro jednotlivé polozky ve vice vrstvach
s rliznymi sestavami.

Vytvaret muzete rlizné sestavy a aplikovat je na konkrétni vrstvy. Mezi jednotlivé
vrstvy Ize také vkladat separator (viz ).

Krome toho Ize také pomoci prvkl z Vlastnosti palet provadét snadné nastaveni
umisténi palety.

Vice informace o prvcich viz

Chcete-li pouzit Sablonu Paletizace, postupujte podle ¢asti Vytvoreni paletizaéniho
programu nize.

1. Rozhodnéte, zda chcete naprogramovat prvek (viz ) nebo pouzit Zakladnu jako
referencni rovinu.

2. Vkart& Program v &asti Sablony klepnéte na moznost Paletizace.

Na obrazovce Paletizace vyberte v zavislosti na pozadovaném ukonu jeden z
nasledujicich ukonu.

1. Chcete-li usporadat polozky na paletu, vyberte moznost Paletizace.
2. Chcete-li odebirat polozky z palety, vyberte moznost Depaletizace.

4. V Casti Vlastnosti palety zadejte nazev, prvek (viz Krok 1), vySku pfedmétu a
pofadové Cislo polozky pro dany program. Ma-li se robot restartovat u polozky,
se kterou manipuloval v okamziku zastaveni, vyberte policko Zapamatovat si
umisténi posledni polozky.

5. Na obrazovce Paletizace v ¢asti Akce doplnite vybérem nasledujicich moznosti
dodatecné ukony, které se maji provést pfed nebo po paletizaCni sekvenci:

1. P¥idat akci pfed paletizaci: Tyto akce se provadéji pred zahajenim
paletizace.

2. PFidat akci po paletizaci: Tyto akce se provadéji po dokonceni
paletizace.

6. V programovém stromeé klepnéte na uzel Vzorce a urCete vzorce pro své vrstvy.
Muzete vytvofrit nasledujici typy vzorcu: Pfimka, Mfizka nebo Nepravidelny (viz
obrazek nize). Na této obrazovce Ize vybrat, zda se ma mezi vrstvy vlozit
oddélovac (viz).

7. Klepnutim na uzel(y) sestav v programovém stromu lze naprogramovat polohy
robota specifické pro danou vrstvu (napf. pocatecni’koncové body, rohy mfizky
a/nebo pocet polozek). Pokyny k programovani/vyuce robota viz VeSkeré polohy
je nutné naprogramovat ve spodni ¢asti palety. Chcete-li vzorec kopirovat, na
obrazovce uzlu vzorce, ktery se ma kopirovat, klepnéte na tlacitko Kopirovat
vzorec.

8. Klepnutim na uzel Vrstvy v programovém stromu nakonfigurujte vrstvy
paletovaci sekvence. Pomoci rozbalovaci nabidky Vybrat sestavu vyberte
sestavu pro jednotlivé vrstvy. Klepnutim na tlacitko Pfidat vrstvu Ize do
programu pridavat dalSi vrstvy. Vrstvy se musi pfidavat ve spravném poradi,
nebot je nelze znovu usporfadat pozdéji.
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Vytvoreni 9. V programovém stromé klepnéte na uzel U kazdé polozky. Vyberte moznost
paletizaéniho pouzit vychozi nastaveni (A) Privodce u kazdé polozky nebo (B) Konfigurovat
programu ru¢né u kazdé polozky. Pokyny pro jednotlivé moznosti jsou uvedeny nize.
q - Grafika Proménné
Dz paletizace
Nalozit 3 ¢ # palet 1 N . Paletizace umozZiuje robotu provédét Ulkony paletizace/depaletizace, jalko je vyskiadnén
5 4 ¢ Y Akce pfed paletizaci a umisténi poloZek z prostoru a provedent stejné alcce pro réizné poloZly ve vice
Sila 5 =) <p vrstvéch
Paletizace 6 ¢ = Tvary @
o 7 - Paletizace
zépdvavniku @ = Vrstvy QO Depaletovant \ f.‘.
Sroubovéni 9 ¢ 1 Pro kazdou polozku i
10 = <prazn :
411 @ v Akce po paletizaci » Raseenaicty)
12 = <prazdn) Jméno Pallet_1
prvek
Vyika objektu mm J.
Potitadio kust Pallet_1_cnt
O Pamatovat si posledni umisténi kusu
Akce
[ Pridat akci pFed paletizaci
IS idat skei po paletizaci
O Bé3ny ¢ § o 0 O simuiace ()
Pravodce u Moznost ,Privodce u kazdé polozky“ pomaha pfi definovani Ukon(i provadénych u
kazdé polozky jednotlivych polozek na paleté, jako je napf. ReferencePoint, pfistupovy bod trasy, bod

trasy ToolActionPoint nebo vystupni bod (popsano v tabulce nize). Pfistupovy bod trasy
a vystupni bod zUstavaiji ve stejné orientaci a sméru bez ohledu na orientaci
jednotlivych polozek.

Klepnéte na uzel U kazdé polozky v programovém stromu.
Na obrazovce U kazdé polozky klepnéte na Dal3i.

Klepnéte na tlacitko Pfesunout sem. Poté pridrzte tlacitko Auto nebo pomoci
tlaCitka Ruéné presunte robota do referen¢niho bodu. Klepnéte na tlacitko
Pokracovat. Klepnéte na Dalsi.

4. Klepnéte na Nastavit Bod trasy chcete-li naprogramovat pfistupovy Bod trasy
(viz). Klepnéte na Dalsi.

5. Opakujte krok 3.

Klepnéte na Nastavit bod trasy, chcete-li naprogramovat Vystupni bod trasy (viz
)- Klepnéte na DalSi.

Klepnéte na Dokon¢it.

Nyni Ize do slozky Ukon nastroje v programovém stromé ptidavat pfislusné uzly
ukont chapadia.
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Manudlni 1.

konfigurace

Klepnéte na uzel U kazdé polozky v programovém stromu.
Na uvodni obrazovce U kazdé polozky klepnéte na Ruéni konfigurace.

Pomoci rozbalovacich nabidek vyberte polozku Sestava a Referencni bod.
Klepnutim na tlaCitko Pouzit tento referenéni bod nastavte referencni bod.

Klepnutim na moznost Pfesunout sem robota pfesunte do referenéniho bodu.

Pfistupovy bod robota Ize naprogramovat klepnutim na pfistupovy uzel v
programovém stromu (viz ). U pfistupového bodu trasy se orientace a smér
nemeén bez ohledu na orientaci jednotlivych polozek.

6. V programovém stromé klepnéte na uzel U kazdé polozky. Opakujte krok 4.

7. Vystupni bod robota se programuje klepnutim na uzel Vystup v programovém

stromu (viz ).

8. Nyni Ize do slozky Ukon nastroje v programovém stromé pridavat pfislusné uzly

ukont chapadia.

Vkladani Béhem paletovaci sekvence Ize mezi vrstvy vkladat separatory, jako je napf. papir nebo
separatorl polystyren. Postup vkladani separator(i mezi vrstvami:

(oddélovact) 1
mezi vrstvy v
paletovaci
sekvenci

2.

.V programovém stromu vyberte uzel Vzorce.

Na obrazovce Obrazce vyberte Oddélovac a definujte vySku pomoci textového
pole VySka oddélovace. Bez nastavené vysky se program nespusti.

V programovém stromu vyberte Vrstvy. Na obrazovce Vrstvy vyberte, mezi které
vrstvy chcete separatory viozit (separatory se automaticky umistuji mezi kazdou
vrstvou).

Klepnéte na uzel Oddélovag v programovém stromu. Pro naprogramovani
pozice oddélovace klepnéte na Nastavit oddélovad.

Jako vychozi nastaveni vyberte (A) Privodce separatorem nebo (B) Ruéni
konfiguraci separatoru. Pokyny pro jednotlivé moznosti jsou uvedeny nize.

Po dokong¢eni priivodce nebo jeho zruSeni se v programovém stromé pod polozkou
Funkce oddélovace zobrazi Sablona. Kromé slozky Funkce nastroje v uzlu Funkce
separatoru lze vybrat jednu z nasledujicich slozek:

* Funkce Pouzit oddélovac se vyuziva k naprogramovani pouziti oddélovacu pfi
paletizaci

* Funkce Odstranit oddélovac se pouziva k odstranéni oddélovacu pfi
depaletizaci
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(A) Priivodce
separatorem

(B) Ruéni
konfigurace

MozZnosti
vlastniho
prizplsobeni
paletizaéniho
programu

Polohy

Klepnéte na uzel Akce oddélovace v programovém stromu.
Na obrazovce Funkce oddélovace klepnéte na DalSi.

Klepnéte na tlacitko PFfesunout sem a pfidrzte tlacitko Automaticky nebo
pouzijte tlaCitko Ru&né a presunte robota do bodu oddélovace. Klepnéte na
tlaCitko Pokra€ovat. Klepnéte na DalSi.

4. Klepnéte na Nastavit Bod trasy chcete-li naprogramovat pristupovy Bod trasy

(viz ). Klepnéte na Dalsi.
Opakujte krok 3.

Klepnéte na Nastavit bod trasy, chcete-li naprogramovat Vystupni bod trasy (viz
). Klepnéte na Dalsi.

Klepnéte na Dokongit.

Nyni Ize v programovém strome pridavat prislusne uzly s ikony ve slozkach
Pouzit separator, Odebrat separator a Ukon nastroje.

Klepnéte na uzel Akce oddélovaée v programovém stromu.

Na uvodni obrazovce Akce oddélovaée klepnéte na Ruéni konfigurace.

Klepnutim na moznost Pfesunout k bodu oddélovacée robota pfesurite do bodu
oddélovace.

Pfistupovy bod robota Ize naprogramovat klepnutim na pfistupovy uzel v
programovém stromu (viz ).

5. V programovém stromé klepnéte na uzel Funkce separatoru. Opakujte krok 3.

6. Vystupni bod robota se programuje klepnutim na Vystupni uzel v programovém

stromu (viz ).

Nyni Ize v programovém stromé pfidavat pfislusné uzly s ukony ve slozkach
Pouzit separator, Odebrat separator a Ukon nastroje.

Paletiza¢ni program Ize pfizpUsobit nasledujicimi zplsoby:

* Vznikne-li po vytvoreni programu paletizace nutnost upravit nebo prestavét
paletu, musi se znovu nadist prvek palety (viz ), nebot paletiza¢ni sekvence je
fixovana ve vztahu k danému prvku. VSechny ostatni programové komponenty
se tak automaticky pfizplisobi nové naucené (naprogramované) poloze.

* Vlastnosti pfikaz( pro presun Ize upravit (viz ).
* Lze provadét zmeény rychlosti a polomérli zaobleni (viz).

* DalSi uzly programu Ize pfidavat do sekvence U kazdé polozky nebo sekvence
Funkce separatoru.

Programovani jednotlivych pozic se provadi vybérem jednotlivych
polozek v programovém stromé:

e Startltem1

rt. - Enditem1
' Pomoci textového pole PolozZky v dolni Casti obrazovky zadejte pocet

polozek ve vasi sekvenci.
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Programovani jednotlivych pozic se provadi vybérem jednotlivych
polozek v programovém stromé:

. * Cornerltem1
Mrizka
* Cornerltem2

* Cornerltem3
* Cornerltem4

Zadanim poctu fadku a sloupctl do pfislusnych textovych poli nastavte
rozmer sestavy.

Programovéni jednotlivych pozic se provadi vybérem jednotlivych
polozek v programovém stromé:

Nepravidelny " ftem1

* ltem2

‘ * ltem3
Chcete-li pfidat a identifikovat novou polozku v sekvenci, klepnéte na

moznost PFidat polozku.

Akce Operacnibod Umisténi a poloha, ve kterych ma robot byt pfi provadéni tkon( pro jednotlivé
nastroje polozky ve vrstvé. Bod trasy ToolActionPoint je ve vychozim nastaveni
referencni bod, klepnutim na uzel bodu trasy nastroje ToolActionPoint v
programovém stromeé vSak Ize provadét jeho Upravy. PFi pouziti pravodce je
referencni bod prvnim mistem v prvni definované vrstvé na paleté. Referencni
bod se pouziva k naprogramovani robota, a to konkrétné pfistupového bodu

l& trasy, bodu trasy ToolActionPoint a vystupniho bodu pro jednotlivé polozky ve
) vrstvé.
Priblizeni Bezkolizni poloha a smér, kterym se ma robot pohybovat k polozce ve vrstvé.

' A

(el
Ny

Ukon nastroje  Ukon, ktery ma provadét piislusenstvi robota u jednotlivych polozek.

&

+ «
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Vystupni bod
trasy

¥

Poloha a smér, kterym se ma robot pohybovat od polozky ve vrstvé.
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24.9.4. Sledovani dopravniku

Popis Funkce sledovani dopravniku umoznuje provadét sledovani pohybu az dvou
dopravnikd ramenem robota. Sledovani dopravniku je definovano v karté Instalace.

POZNAMKA

Pouzivani této funkce soucasné s funkci Zrychleni a/nebo Odsazeni
trasy mlze vést ke konfliktu programu.

* Nepouzivejte tuto funkci soucasné s funkci Zrychleni nebo
Odsazeni trasy.

Programovy uzel Sledovani dopravniku je k dispozici na karté Program pod
Sablonami. Béhem sledovani dopravniku jsou pfipustné i vSechny pohyby v ramci
tohoto uzlu, ty se vSak vztahuji k pohybu dopravniho pasu. Pfi ukon¢eni sledovani
dopravniku neni povolen plynuly pfechod (zaobleni), pfed provedenim daldiho pohybu
robot proto zcela zastavi.

ABCDE D ] E
Ner Otevik..  Ulait

default

Sledovani dopravniku

TCP

‘Conveyor 1 (vypnuto) v ‘ O Povolit sledovéni dopravniku

Naklad
Parametry dopravniku

Montaz
Typ enlcodéru
Nastaveni V/V
10 néstroje
Promeénneé
Spusténi
Plynuly
prechod

Parametry sledovani

Domé bret typ dopraviiku

Sledovani
dopravniku

Sroubovani

O Spusténo
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Sledovani
dopravniku

1. V zahlavi klepnéte na Program.

2. Klepnéte na Sablony a vyb&rem Sledovani dopravniku pridejte do
programovému stromu uzel Sledovani dopravniku. Pohyby uvedené pod uzlem
Sledovéani dopravniku jsou ur¢eny ke sledovani pohyb dopravniku.

3. Pod moznosti Sledovani dopravniku vyberte v rozeviracim seznamu Vybrat
Dopravnik Dopravnik1 nebo Dopravnik 2, ¢imz se definuje, ktery dopravnik se
ma sledovat.

POZNAMKA

Pokud je uvnitf smyCky If, E1seIf nebo Loopa je vybrana moznost
Check Expression Continuously, mizete pfidat skript END
Conveyor Tracking () nakoncivyrazu pro ukonceni sledovani
dopravniku.
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24.9.5. Sroubovani

Popis Programovy uzel Sroubovani poskytuje snadny zplsob pfifazeni aplikace $roubovani
pro pfipojeny Sroubovak. Konfigurace Sroubovaku a jeho pfipojeni k robotu je
definovano na karté Instalace (viz Obecné).

> Zékladni Q - Grafika Proménné

1 X Nastaveni proménnych §roubovén|'
v Sablony 2 v Program robota
- 3 ¢ v Sroubovani s
Nalozit Z 3 g0 Sroubovék: Definovano uZivatelem
sila 5 ® Pridelre akce pro nze uvedeno 1V Instalaci musi byt nadefinovan spoustci Vstup/\Vystup a TCP
Paletizace Smer
Sledovani @ Piitdnnout
dopravniku O Povolit

Sroubovani

O Povolit wehozi bod

Proces

O Sledovat Eroub pomoci

< >

Pridat AZ do
O He ¢
Ry

° 0 O Swmu\ace.

Pfidani uzlu 1. V zahlavi klepnéte na Program.
Sroubovani 2. V &asti Sablony klepnéte na Sroubovani.

Vybérem moznosti Utdhnout Sroub nasleduje ve sméru utahovani (dovnitf),
zatimco vybérem moznosti Povolit Sroub nasleduje ve sméru uvolnéni (ven).
Tato volba ma vliv pouze na pohyb robota, ktery nasleduje Sroub a pfislusné
vypocty méreni.

4. V poli Vybér programu muzete zvolit program Sroubovaku v zavislosti na
signalech Vybéru programu v instalaci.

5. Vybérem moznosti Povolit po€ate¢ni bod Ize do programového stromu pfidat
PohybL, ktery se provede, je-li Sroubovak jiz spustén.
Chcete-li do stromu programu pfed zahajenim Sroubovani pfidat napravné
opatfeni, vyberte Zapnout Machine Error Handler.
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Ovilivnit operaci Vybérem piikazu Nasledovat Sroub v ¢asti Proces Ize ovlivnit Sroubovani nasledujicim
Sroubovani zplUsobem:

* Sila: Vyberte moznost Sila, chcete-li definovat, jak velka sila ma pusobit na

Sroub. Poté zvolte Mezni rychlost, kterou se robot pohybuje, dokud se
nedostane do kontaktu se Sroubem.

UPOZORNENI
Pfed spusténim programu Sroubovani umistéte hrot

Sroubovaku nad Sroub. Plisobeni jakoukoliv silou na Sroub
muze ovlivnit vykon programu Sroubovani.

* Rychlost: Vyberte pevnou Rychlost nastroje a Zrychleni pohybu robota pfi
sledovani Sroubu.

* Vyraz: Podobné jako v pfipadé pfikazu Kdyz ( viz24.8.4 Pokud na strané 251),
vybérem moznosti Vyraz popiSte podminku, za které robot sleduje Sroub.
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Sroubovat do
Popis Uzel programu Sroubovani obsahuje povinny uzel Do, ktery definuje kritéria zastaveni
procesu Sroubovani.
Q - Grafika Proménné
L X Nastavens proménnich ;
> v Program robota AZ do
Wl j ¢ ;j Zadejte podminku AZ do. Robot se bude Fidt procesem AZ do spinénf zadané
Sila 5 @) ‘Piidejte akce pro niZe uvedeno podminkey
Paletizace 6 @3 Ado Uspéch
Sledovani 7 ®| Pridejte akce pro nize uvedeno
dopravniku
Sroubovani Cas
Chyba
i
< >
29SS XBREES [+ ] phidat Az o
O Bé&zny
Lze definovat + Hotovo: Sroubovani pokraéuje az do detekce dokon&eni pomoci zvolené
nasledujfci moznosti. Pfidat Ize pouze jednu podminku Uspé&sného dokonceni.
kritéria: * Chyba: Sroubovani pokraéuje az do detekce chyby pomoci zvolené moznosti.
PFidat Ize vice nez jednu chybovou podminku.
Kritéria Hotovo
* OK: Sroubovani pokraéuje, dokud neni u $roubovaku
detekovan signal OK.
« Cas: Sroubovani pokracuje az do definovaného &asu.
* Vzdalenost: Sroubovani pokraéuje az do definované
vzdalenosti.
* Vyraz: Sroubovani pokraéuje, dokud neni spinéna podminka
vlastniho vyrazu.
Chyba
* Neni OK: kdyz je u Sroubovaku detekovan signal Neni OK,
Sroubovani se zastavi.
* Vzdalenost: Sroubovani se zastavi pii prekroceni definované
vzdalenosti.
+ Casovy limit: Sroubovani se zastavi pti prekroceni definované
vzdalenosti.
Zivatelska pfirucka
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24.10. URCaps

Popis Vzdalené TCP a draha nastroje URCap umoziiuje nastavit vzdaleny stfedovy bod
nastroje (RTCP), kde je stfed nastroje fixovan v prostoru vzhledem k zakladné robota.
Vzdalené TCP a draha nastroje URCap také umoznuje programovani bod( trasy a
kruhovych pohybu a generovani pohybu robota na zakladé importovanych soubort
nastrojovych cest definovanych v softwarovych bali€cich tfetich stran CAD/CAM.
URCap vzdaleného TCP vyzaduje, aby byl vas robot pfed pouzitim zaregistrovan (viz
Registrace robota a licencni soubor na strané 354). RTCP pracuje v aplikacich, u
kterych se vyZaduje, aby robot uchopil a pfemistoval predméty vzhledem k pevnému
nastroji. Pfikaz RTCP se pouziva spole¢né s pfikazy RTCP_PohybP a RTCP_
KruhovyPohyb k pfesunuti uchopené ¢asti konstantni rychlosti vzhledem k pevnému

néstroji.
2+ QH

Ru llation|  Move Log

Remote TCP & Toolpath
) Safety
Start the controller before using this URCap:
2 Pt Controller Status: STOPPED
‘v URCaps

Remote TCP

<unnameds D ﬁ E
+
N open..  save

default

00
nn

& Toolpath
Select an option below based on your application:

Remote TCP

| Toolpath Moves | | Linear & Circle Moves

Regular TCP

| Toolpath Moves |

O Power off Speed CEEEE——— 100% Simulation .

Podobné jako u bézného protokolu TCP (viz ) Ize RTCP definovat a pojmenovat v
nastaveni instalacni karty.
K dispozici je také moznost provadét nasledujici ukony:

* PFidavani, pfejmenovani, Upravy a odstrafiovani bodd RTCP
* Zohlednéni vychoziho a aktivniho bodu RTCP

* Vyuka polohy RTCP

* Kopie orientace RTCP

Uzivatelska pfirucka 279 UR20

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



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

R
UNIVERSAL ROBOTS

Nastaveni
vzdaleného TCP
z funkce

Typy vzdaleného
pohybu TCP

RTCP_PohybP

Kruhovy pohyb
RTCP

Bod RTCP se nastavuje pomoci prvku, ktery umozni krokovani robotu ve vztahu k
RTCP béhem vytvarfeni bodu trasy RTCP a kruhovych pohybl RTCP.

1. Novy bod RTCP RTCP Ize vytvorit klepnutim na ikonu plus. Nebo vyberte jiz
existujici RTCP v rozeviraci nabidce.

2. Klepnéte na rozbalovaci nabidku Kopirovat hodnoty z prvku bod a vyberte
prvek. Zkontrolujte, zda aktualizace hodnot orientace RTCP odpovidaji
zvolenému prvku.

Run Installation | Move

Remote TCP & Toolpath
) Safety

Instructions
) Features

R PR P
-

- Remote Tool Center Point III
) Fieldbus
Defined with respect to the robat base frame.
e [2 ] @ MR |
Remote TCP
& Toolpath Position
Set position using the wizard:
X 0.00 mm
Y 0.00] mm -
z 0.00 mm
Remote TCP
Orientation
Copy values from a feature:
RX 0.0000 | rad
RY 0.0000 | rad
RZ 0.0000 | rad

O Power off

Podobné jako bézny pfikaz PohybP i pfikaz RTCP_PohybP definuje rychlost a
zrychleni nastroje pohybu ramene robota ve vztahu ke vzdalenému bodu TCP. Viz .

Podobné jako u bézného kruhového pohybu Ize i k RTCP_PohybP pfidat kruhovy
pohyb RTCP, aby bylo mozné provadét kruhové pohyby. Viz .

POZNAMKA

Maximalni rychlost kruhového pohybu muze byt nizSi nez zadana
hodnota. Polomér kruznice je r, maximalni zrychleni je A a vzhledem k
dostfedivému zrychleni maximalni rychlost nesmi prekrocit hodnotu
Ar.

UR20
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Bod trasy
vzdaleného TCP

Vyuka bodu trasy
vzdaleného TCP

Konfigurace bodu
trasy RTCP

Draha nastroje
vzdaleného TCP

Podobné jako u béznych bodli trasy, i body trasy RTCP umozriuji linearni pohyb
nastroje s vyuzitim konstantni rychlosti a zaobleni kruhovym obloukem. Vychozi
velikost zaobleni je ve vychozim nastaveni sdilena pro vSechny body trasy. Mensi
velikost poloméru zaobleni znamena ostrejSi zmény sméru pohybu. Vétsi polomér
zaobleni znamend pozvolnéjsi zmény sméru trajektorie. Bod trasy RTCP Ize naucit
(naprogramovat) fyzickym premisténim ramene robota do pozadované polohy.

ed>*

Basic q _ Graphics Variables

Advanced

1 ¥ Robot Program
> Templates 2 ¢ ¥ RTCP_MoveP
3 = RTCPWaypoint_1

W URCaps
G RTCPWaypoint_1
Toolpath

Move
@ Use shared blend radius @ Use shared parameters

Remote TCP Waypoint

Remote TCP
Move

O Blend with radius O Tool speed

I Tool acceleration

~+ Waypoint
—+ CircleMove k

O Power off Speed (—  100% Simulation .

1.

V karté Program vlozte uzel RTCP_PohybP.
Na uzlu RTCP_MoveP klepnéte na Nastavit pro zobrazeni obrazovky Pohyb.

N

Na obrazovce Pohyb pouzijte Rezim u¢eni nebo Krokovani pro umisténi robota
do pozadované konfigurace.

4. Potvrdte klepnutim na zelené zatrzitko.

Tzv. ,zaobleni se pouziva k plynulému pfechodu pohybu robota mezi dvéma
trajektoriemi. Polomér zaobleni pro bod trasy z bodu RTCP_PohybP se nastavuje
klepnutim na pfikaz Pouzit polomér sdilenych prechodiinebo klepnutim na Pfechody
s polomérem.

POZNAMKA

Fyzicky &asovy uzel (napf. Pohyb, Cekat) nelze pouzit jako podfizeny
uzel RTCP_PohybP. Pokud se jako uzel podfizeny uzlu RTCP_
PohybP pfida nepodporovany uzel, ovéfeni programu se nezdafi.

Vzdalené TCP a draha nastroje URCap generuje pohyby robotl automaticky, coz
usnadnuje presné sledovani slozitych trajektorii.
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Konfigurace 1. Na domovskeé strance Draha nastroje URCap na vzdaleném TCP& vyberte
drahy nastroje pohyby vzdaleného TCP a draha nastroje a zadejte pracovni postup.

vzdaleného TCP 2. Postupuijte podle pokyn(i na karté Pokyny.
Pohyb vzdaleného TCP a draha nastroje vyzaduje nasleduijici hlavni soucasti:
* Soubor drahy nastroje
* Vzdalené TCP
* Vzdalené TCP PCS

Konfigurace Draha nastroje definuje orientaci, trajektorii, rychlost nebo (posuv) a smér pojezdu
drahy néastroje nastroje.
pomoci softwaru 1. Vytvorte nebo importujte CAD model soucasti.
CAD/CAM e, . wo . R
2. Nastavte soufadnicovy systém soucasti (PCS) dané soucasti.
3. Vytvorte drahu nastroje vzhledem k PCS na zakladé vlastnosti soucasti
4. Simulujte pohyb drahy nastroje a ovéfte, zda splfiuje oCekavani.
5. Exportujte cestu nastroje do souboru G-kodu s pfiponou .nc.
Import drahy 1. Nactéte soubory drahy nastroje do kofenového adresare jednotky USB. Soubory
nastroje G-k6du drahy nastroje musi mit pfiponu .nc
do PolyScope 2. Vlozte USB Kli¢ do ovladaciho terminalu.

3. V zahlavi klepnéte na moznost Instalace, klepnéte na URCaps, vyberte
Vzdaleny TCP a draha nastroje, vyberte Vzdaleny TCP - Pohyby drahy nastroje,
a pak zvolte Draha nastroje.

4. Vyberte, které soubory drahy nastroje se maji importovat do nastroje Polyscope.

Variables

Move

) ST 1 ¥ Robot Program

) Templates 2 & ¥ RTCP_MoveP
E

= RTCPToolpath_1

Remote TCP Toolpath

W URCaps
B RTCPToolpath_1 Fixed PCS w
Toolpath
Move Select Toolpath File Select PCS
Remote TCP <toolpath file> - Use active PCS v
Move
@ Use shared blend radius O Use feed rate
O Blend with radius @ Use shared tool speed
g D O Tool speed
—+ Waypoint @ Use shared tool acceleration
—+ CircleMove O Tool acceleration
~+ Toolpath

¥ Atoolpath file must be selected.

235 X BBES

O Normal Speed (C— o Simulation .
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Vzdalené TCP

Vzdéalené TCP
PCS

Konfigurace pohyb(i drahy nastroje vzdaleného TCP

1. Na prvnim bodu trasy v prostfedi CAM urCete orientaci nastroje.
Pomoci rezimu Volnobéh ru¢né uchopte soucastku pomoci chapadla.
Vyberte umisténi vzdaleného TCP

K ziskani kladnych hodnot pouzijte priivodce uréenim polohy.

o bk~ 0N

Nastavujte robota, dokud nedosahnete pozadované pozice pro pfiblizeni ke
vzdalenému TCP.

6. Predstavte si orientaci nastroje v prvnim bodé trasy na fyzické ¢asti. Kladny
smeér osy Z by mél sméfovat od povrchu soucasti.

7. Vytvorte vlastnost roviny se stejnou orientaci, jaka byla predstavena v
predchozim kroku.

8. Nastavte orientaci vzdaleného TCP zkopirovanim hodnot z vlastnosti roviny.
Béhem provadeéni drahy nastroje je zachovana pozadovana poloha soucasti.

Souradnicovy systém vzdaleného TCP (PCS) je definovan jako pevny vzhledem k
pfirubé nastroje robota. Klepnutim na hilku na obrazovce PolyScope aktivujete
pravodce pro vyuku vzdaleného TCP PCS. M{iZzete pouzit nékterou z nize popsanych
metod vyuky.

Fun jaien)  ove o Log
Remote TCP & Toolpatn
) Safety
S Pl Remote TCP Part Coordinate System II'
ieldbus
Defined with respect to the robot tool frame
N Ces [ 7 ||@rrcrrcs -| [+ m

Remote TCP

& Toolpath Position

X 0.00 mm

Y 0.00 mm

z 0.00 mm

Orientation

RX 0.0000 | rad

RY 0.0000 | rad

RZ 0.0000 | rad
@T—w h by defining origin, +X axis, and +Y direction of PCS
OTTw-:\.'\-H. j four reference points on part's surface

Next € cancel

O Normal Speed (e — Simulation .
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Konfigurace Tuto metodu pouzijte, pokud Ize PCS nastavit na povrch soucasti.
vzdaleného TCP 1

PCS Pomoci rezimu Freedrive ru¢né uchopte dilec pomoci chapadla.

2. Vyberte vzdaleny TCP pro nauceni referencnich bod(. Chcete-li dosahnout
vysoké presnosti, doCasné nastavte ostré vzdalené TCP, abyste dokon¢ili tento
vyukovy proces.

3. Posurite krokové robota tak, aby se vzdalené TCP dotykalo pocéatku, kladné osy
X a kladného sméru osy Y PCS na soucasti.

4. Klepnutim na Nastavit ukoncite proces vyuky. Hodnoty polohy a orientace jsou
vyplnény automaticky.
Jinak pouzijte tuto metodu.
1. Vyberte tfi nebo &tyfi referenéni body na povrchu soucasti.

2. V softwaru CAD/CAM zaznamenejte soufadnice X, Y, Z vzhledem k PCS
vybranych referenc¢nich bodu.

3. Pomoci rezimu Freedrive ru¢né uchopte soucast pomoci chapadila.

4. Vyberte vzdaleny TCP pro nauceni referencnich bodu. Chcete-li dosahnout
vysoké presnosti, doCasné nastavte ostré vzdalené TCP, abyste dokon¢ili tento
vyukovy proces.

5. Zadeijte souradnice prvniho referen¢niho bodu.

Pohybujte krokové robotem, aby se vzdalené TCP dotklo prvniho referenéniho
bodu na soucasti.

7. Opakujte kroky pét a Sest pro ostatni referenéni body.

Nastaveni Pro pokrocilé pouziti, kdy neni soucast uchopena s vysokou konzistenci, miizete
proménné PCS nastavit proménnou PCS pro Upravu pohyb( drahy nastroje podle umisténi soucasti a
orientace vzhledem k pfirubé nastroje robota.
Muzete vytvorit proménnou pozice vazanou na externi snimac, ktery dokaze detekovat
polohu a orientaci PCS.

1. Nastavte externi snimac, ktery detekuje umisténi a orientaci PCS. Vystup
snimace musite pfevést na rdm pfiruby nastroje robota.

2. Ovérte, ze PCS je nastaveno relativné k soucasti a externi snimac detekuje
polohu a orientaci.

3. V nastroji PolyScope vytvoite proménnou polohy pfipojenou k vystupu externiho
snimace jako proménnou PCS. Zadejte snadno rozeznatelny nazev, napfiklad
variable_rtcp_pcs_1.

4. Zadejte Uzel drahy néstroje RTCP.

5. V pravém hornim rohu stranky programu vyberte v rozbalovaci nabidce
Proménna PCS.

6. Vrozbalovaci nabidce Vybrat PCS vyberte variable_rtcp_pcs_1.

Nez vytvorite uzel drdhy néstroje RTCP, vytvorte uzel Pfifazeni nebo Skript pro
aktualizaci variable_rtcp_pcs_1.
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Konfigurace uzlu Nasledujici ¢ast vysvétluje, jak pouzivat proménnou PCS v uzlu drahy nastroje
vzdaleného TCP  vzdaleného TCP.

a draha nastroje 1. Otevrete kartu Program a klepnéte na URCaps.

2. Provlozeni uzlu RTCP_PohybP vyberte Pohyb vzdaleného TCP.

3. Vyberte TCP a nastavte parametry pohybu: rychlost nastroje, zrychleni nastroje
a polomér prolnuti.

4. Klepnéte na +Draha nastroje a vlozte uzel RTCPDrahanastroje. Pokud to neni
nutné, odstrante uzel RTCPBodtrasy, ktery byl ve vychozim nastaveni vytvoren.

5. Zrozbalovaci nabidky vyberte soubor drahy nastroje a odpovidajici vzdalené
TCP PCS.

6. Pokud maji byt na uzel RTCPToolpath pouzity rlizné hodnoty, upravte parametry
pohybu.

7. Klepnutim na moznost Pfesunout do prvniho bodu ovérte, Ze uchopena Cast
pfistupuje ke vzdalenému TCP podle oCekavani.

8. Otestujte program v simula¢nim rezimu pfi nizké rychlosti a potvrdte
konfigurace.

<unnamed:=*
O @ |

default*

00
00

New. Open.

Run ] .09 -
) Basic Q _ Graphics Variables

Advanced

1 ¥ Robot Program

) Templates 2 % ¥ Toclpath_MoveP TOOIPEth
v URC E = [Toolpath_2
aps
i Toolpath_2 Fixed PCS v
Toolpath
Move Select Toolpath File Select Plane as PCS
Remote TCP <toolpath file> v <plane feature=> A
Move
O Use feed rate
@ Use shared tool speed
a ! O Tool speed
+ Toolpath @ Use shared tool acceleration

O Toal acceleration

1 Atoolpath file must be selected

O Normal Speed EEE—— 100% Sirw,ﬂatir:wn.

POZNAMKA
Po kazdém spusténi drahy nastroje mlzete zajistit identicky pohyb
robota pfidanim PohybJ s nastavenim Pouzit ahly kloubu pro pfesun

do pevné konfigurace kloubu pfed provedenim drahy nastroje. Viz
24.7.1 Pohyb na strané 205
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Pravidelné Podobné jako pfi konfiguraci pohybu drahy nastroje vzdaleného TCP vyzaduje
pohyby drahy pravidelny pohyb drahy nastroje TCP nasleduijici:
nastroje TCP

* Soubor drahy nastroje
* Pravidelné TCP
* Vlastnost roviny jako PCS

Konfigurace a Je to podobné jako konfigurace drahy nastroje (viz Konfigurace drahy nastroje pomoci
import souboru softwaru CAD/CAM na strane 282) a import drahy nastroje (viz Import drahy nastroje
drahy nastroje G-kodu do PolyScope na strané 282).

Konfigurace * Ridte se pokyny pro konfiguraci b&zného TCP.
pravidelného *+ Ovéfte kladnou osu Z nastrojovych bod( od povrchu sou&asti.
TCP

Konfigurace 1. Vytvorte vlastnost roviny Pfidanim roviny nebo Nauéenim roviny. Viz .
vlastnosti roviny 2. Upevnéte soucast vzhledem k zakladné robota.
PCS

3. Ovéfte, zda je spravné TCP, abychom vytvorili viastnost roviny. Chcete-li
dosahnout vysoké presnosti, doCasné nastavte ostré vzdalené TCP, abyste
dokoncili tento vyukovy proces.

4. Posunte krokové robota tak, aby se vzdalené TCP dotykalo po¢atku, kladné osy
X a kladného sméru osy Y PCS na soucasti.

5. Dokoncete vyuku a potvrdte polohu a orientaci PCS.
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Konfigurace uzlu
drahy nastroje

—

Otevrete kartu Program a klepnéte na URCaps.

Vyberte TCP a nastavte parametry pohybu: rychlost nastroje, zrychleni nastroje
a polomér prolnuti. Vyberte Ota&et nastroj volné podle jeho osy Z. Nevybirejte
tuto moznost, pokud musi ndstroj sledovat orientaci kolem osy Z definované v
souboru drahy nastroje.

Klepnéte na +Draha néstroje a vlozte uzel Drahanastroje.

4. V rozbalovaci nabidce vyberte soubor drahy nastroje a odpovidajici PCS

(vlastnost roviny).

Pokud maji byt na uzel drahy nastroje pouzity rizné hodnoty, upravte parametry
pohybu.

Klepnutim na Pfesunout do prvniho bodu ovéfte, zda se nastroj mlze
presunout do prvniho bodu drahy nastroje.

Spustte program v simula¢nim rezimu pfi nizké rychlosti a potvrd'te spravnost
konfigurace.

POZNAMKA
Po kazdém spusténi drahy nastroje mlzete zajistit identicky pohyb
robota pfidanim PohybJ s nastavenim Pouzit thly kloubu pro pfesun

do pevné konfigurace kloubu pfed provedenim drahy nastroje. Viz
24.7.1 Pohyb na strané 205
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25. Karta Instalace

25. Karta Instalace

Popis Karta Instalace vdam umoznuje konfigurovat nastaveni, ktera ovliviuji celkovy vykon
robota a rozhrani PolyScope.

25.1. Konfigurace TCP

Popis Stfedovy bod nastroje (TCP) je bod na nastroji robota. Kazdy TCP obsahuje translaci
a rotaci vzhledem ke stfedu vystupni pfiruby nastroje.
Pokud je naprogramovan navrat k dfive ulozenému bodu trasy, robot pfesune TCP do
polohy a orientace ulozené v ramci bodu trasy. Pfi naprogramovani na lineéarni pohyb
se TCP pohybuije linearné.

£ b aH

Spustic
Stfedovy bod nastroje

-

1 Naklad

Montéz Poloha

B+

0.0/mm

Nastaveni V/V x

0.0/ mm

10 néstroje

0.0/mm

& zZmérit

Proménné

Spusténi
Orientace

Plynuly
piechod Jednotky |Vektor otocenf [rad] v

Domii

RX

0.0000|

Sledovani

dopravniku RY

0.0000

Sroubovani RZ

0.0000|

&/ Zmérit

Znazornéni TCP

'z

o -

Priruba nastroje

Poloha Soufadnice X, Y, Z ur€uji polohu TCP. Jakmile jsou vSechny
hodnoty (v€etné orientace) nulové, bod TCP se shoduje se
stfedem na vystupni pfirubé nastroje a prejima souradny systém

znazornény na obrazovce.

Orientace Soufadnicova okna RX, RY, RZ ur€uji orientaci bodu TCP.
Podobné jako v karté Pohyb Ize pomoci rozbalovaci nabidky
Jednotky nad ramecky RX, RY, RZ vybrat soufadnice orientace

UR20
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Pridavani,
pfejmenovani,
Upravy a
odstrafovani
boda TCP

Aktivni TCP

Vychozi TCP

Novy TCP muzete zacit konfigurovat pomoci nasledujicich akci:

* Novy bod TCP Ize definovat unikatnim nazvem klepnutim
nal_*_|. Novy TCP je k dispozici v rozbalovacim menu.

* Chcete-li pfejmenovat TCP, klepnéte na [z ]

* Chcete-li odebrat vybrany TCP, klepnéte na 1 . Posledni
TCP nelze odebrat.

Pfi linearnim pohybu robot ke stanoveni odsazeni bodu TCP vzdy pouzZije aktivni TCP.
Aktivni bod TCP Ize zménit pomoci pfikazu Pohyb (viz 24.2.2 Karta Pfikaz na

strané 194) nebo pfikazu Nastavit. Pohyb aktivniho TCP je vizualizovan na karté
Grafika (viz 24.2.3 Karta Grafika na strané 196).

Vychozi TCP se musi nastavit jako aktivni TCP pfed spusténim programu.

* Ma-li se bod TCP nastavit jako vychozi, vyberte pozadovany TCP a klepnéte na
polozku Nastavit jako vychozi.

Vychozi nakonfigurovany protokol TCP oznacuje zelena ikona v dostupné rozeviraci
nabidce.
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25.1.1. Nauceni polohy TCP

Vyuka orientace Souradnice polohy TCP Ize vypocitat automaticky nasledujicim zpisobem:

TCP 1. Klepnéte na Zmérit.

2. Vyberte si pevny bod v pracovnim prostoru robota.

3. Pomoci polohovacich Sipek na pravé strané obrazovky pfesunte bod TCP

4. Pouzijte tlaCitko Nastavit pro pouziti ovéfenych souradnic pro pfislusny TCP.
Polohy musi byt dostatecné odliSné, jinak vypocet nemusi byt spravny. Pokud
nejsou dostatecné odliSné, stavova LED dioda nad tlacitky se rozsviti Cervené.

<nepojmenovana=* ﬁ ﬁ E
+
Novy. Otevt..  Ulat

default

S pustit Instalace Pohyb Protokol
Obecné Stredovy bod néstroje
et ! Zauceni orientace TCP

eP AN | R ®E | @

@ Nebyi vwbrén 24dny prvek

Naklad

Vyberte prvel a nastavte bod s néstrojem tak, aby sméfoval v ose Z
wvybraného prvku.

7
10 nastroje

Proménné Nastavit bod

Spusteni

Montaz

Nastaveni V/V

Plynuly
prechod

Domili

Sledovani .
dopravniku 7

Sroubovani Y

O Bézny — ° o O simulece ()

| kdyz jsou tfi polohy dostate¢né pro ureni TCP, pro ovéfeni spravnosti vypoctu Ize
pouzit i tvrtou polohu. Kvalita kazdého ulozeného bodu s ohledem na vypocteny bod
TCP je signalizovana zelenou, Zlutou nebo ¢ervenou LED diody na pfislusném tlacitku.

1. Klepnéte na Zméfit.

2. Vyberte prvek z rozeviraciho seznamu. Viz 25.13 Prvky na strané 310, kde
naleznete dal&i informace o definovani novych prvki

3. Klepnéte na moznost Nastavit bod a pouzijte Sipky k pohybu nastroje k
premisténi do polohy, kde se orientace nastroje a pfislusny TCP shoduje se
zvolenymi prvky soufadnicového systému.

4. Zkontrolujte vypoctenou orientaci TCP a pouzijte ji pro zvoleny TCP klepnutim
na Nastavit.
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25.2. UziteCné zatizeni

Popis

Pridavani,
prejmenovani,
Upravy a
odstranovani
Uziteéného
zatizeni

Aktivni naklad

Vychozi uziteéné
zatizeni

Aby robot pracoval optimalné&, musite nastavit UziteCné zatizeni, Tézisté a
Setrvacnost.

Ve vaSem programu m{izete definovat vice uzite¢nych zatizeni a pfepinat mezi nimi.
To je uzite€né napfiklad v aplikacich Uchopit a umistit, kde robot zvedne a uvolni
objekt.

epojmenovana> 9 ﬁ
+
E I

[ Otevitt Ulosi.

Vizualizace zatizeni

TCP =
SO o
! Naklad
— Naklad + Nastavit ted
Montaz
. Hmotnost 0,000 kg
Nastaveni V/V
Teziste i
10 nastroje
B 0,00 mm | 2 Zmérit :
Proménne oy 0,00 mm
Spusténi cz 0,00 mm
Plynuly v -
pirechod '3 E‘
1 Nezapomente nastavit celkovou hmotnost uziteéného zatizeni &
Domul
& 2
Sledovani Setrvadnost (kg m?)
dopravhiku O Pouzit viastni matici setrvacnosti
Sroubovani ! z PFiruba néstroje
0,000000 0,000000 0,000000
Y 0,000000 0,000000 0,000000
z 0,000000 0,000000 0,000000

) Sbérnice G J

° 0 O simuiace ()

ﬂ Setrvaénost definovana wichozim bodem v té2idti a osami
zarovnanymi s osami pfiruby nastroje

O Be3ny

Noveé Uzite€né zatizeni mizete zacit konfigurovat pomoci nasledujicich akci:

* Nové Uzite¢né zatizeni |ze definovat unikatnim nazvem klepnutim na L+ | Nové
uzite€né zatizeni je k dispozici v rozbalovacim menu.

* UziteCné zatizeni mlzete pfejmenovat klepnutim na Lz .

* Uzitené zatizeni mizZete odebrat klepnutim na ' [ |, Posledni UZite¢né zatiZeni
nelze odebrat.

Znacka v rozbalovacim menu oznacuje, které uziteCne zatizeni je aktivni
B2 Payioad ¥ 1. Aktivni Uzite€né zatizeni Ize zménit pomoci

~ Set Now

Pfed spusténim programu je vychozi UziteCné zatizeni nastaveno jako aktivni UziteCné
zatizeni.
* Ma-li se uzite€né zatizeni nastavit jako vychozi, vyberte pozadované uziteCné
zatizeni a klepnéte na polozku Nastavit jako vychozi.

Nakonfigurované vychozi Uzite€¢né zatizeni oznacuje zelena ikona v rozbalovacim
menuy B+ Paisd v,
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v v

Nastaveni tézisté Klepnutim na pole CX, CY a Cz nastavite tézi§t€. Nastaveni plati pro vybrané uzitec¢né

Odhad nékladu

zatizeni.

Tato funkce umoznuje robotu pomoci s nastavenim spravného uzite¢ného zatizeni a
téziste.

Pouziti priivodce 1. Klepnéte na kartu Instalace a v polozce Obecné vyberte UZite€né zatiZeni.
odhadem 2. Na obrazovce Uzite¢né zatizeni klepnéte na Zvazit.
uzite€ného . . Sk I . -
ZatiSent 3. V pravodci odhadem uzite¢ného zatizeni klepnéte na DalSi.
4. P¥inastaveni ¢tyf poloh postupuijte podle kroki v Privodce odhadem zatiZeni.
Nastaveni ¢tyf poloh vyzaduje pfesunuti ramene robota do ¢tyf riznych poloh.
Hodnota uzite¢ného zatizeni se méfi v kazdé poloze.
5. Po dokonc¢eni vSech méfeni miizete vysledek ovéfit a klepnout na Dokondit.
POZNAMKA
Pro dosazeni co nejlepsich vysledkli odhadu uzite¢ného zatizeni
dodrzujte tato pravidla:
* Polohy TCP se musi navzgjem co nejvice lisit
* Provedte méreni v kratkém ¢asovém useku
* Netahejte za nastroj anebo pfipojené zatizeni pred odhadem a
v priibéhu odhadu
* P¥iinstalaci musi byt spravné nadefinovano uchyceni a uhel
robota
UR20 292 Uzivatelska prirucka
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Nastaveni hodnot Mi{iZzete vybrat Pouzit vlastni matici setrvacnosti k nastaveni hodnot setrva¢nosti.

setrvacnosti

Klepnutim na pole: IxX, 1YY, 177, IXY, IXZ a IYZ nastavte setrvaCnost pro vybrané
uzitecné zatizeni.

Setrvacnost je zadana v soufadnicovém systému s vychozim bodem v tézisti (CoG)
uzite€ného zatizeni a osami zarovnanymi s osami pfiruby nastroje.

Vychozi setrvacnost se pocita jako setrvacnost koule o hmotnosti zadané uzivatelem a
hustotou 1g/cm3
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25.3. Montaz

Popis Zadani udajli o umisténi ramene robota slouzi ke dvéma ucellim:
1. Zaijiti spravné zobrazeni ramene robota na obrazovce.

2. Ovlada¢ bude mit spravnou informaci o sméru gravitacni sily.

Pokrogily dynamicky model zajistuje plynulé a presné pohyby ramene robota a
zajistuje stabilitu ramene robota v rezimu Freedrive. Z tohoto divodu je dlilezité
umistit rameno robota spravné.

VAROVANI

Pokud nebude montaZ ramene robota spravnd, mlaze nasledkem
toho dochazet k ¢astym zastavenim robota a/nebo se rameno robota
po stisku tlacitka Freedrive zacne pohybovat.

Rameno robota je umisténo na plochém stole nebo podlaze, neni nutné provadét na
této obrazovce Zadnou zménu.

Pokud je vSak rameno robota upevnéno ke stropu, upevnéno ke sténé nebo
namontovano pod uréitym hlem, nastaveni je zapotfebi upravit pomoci tlaCitek.
Tlacitka na pravé strané obrazovky slouzi k nastaveni uhlu montaze ramene robota.
Tti tlacitka vpravo nahofte slouzi k nastaveni uhlu pro strop (180°), st&nu (90°),
podlahu (0°). Tlacitka Naklon slouzi k nastaveni libovolného Ghlu.
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Tlacitka ve spodni ¢asti obrazovky slouzi k natoceni umisténi ramene robota tak, aby

odpovidalo skute¢né montazi robota.

VAROVANI

Pouzijte spravna nastaveni instalace. Soubory instalace ukladejte a

nacitejte s programem.

TCP

Néklad

Montéaz

Nastaveni V/V

10 nastroje

Proménné #
Spusténi

Plynuly
prechod

Domii

Sledovani
dopravniku

Sroubovani

Otodit montéZ z4kladny robota

O BEzo

Montaz a uhel robota

~ 2

Néldon

Gup

3L 4

o
=}

«

£

ARG

° 0 o simuiace ()

25.4. Nastaveni V/V
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Popis

Typ signalu v/iv

Pfifazovani
uzivatelem
definovanych
nazvi

Akce V/V a
ovladani karty
\/\"%

Pomoci obrazovky nastaveni V/V definujte V/V signaly a konfigurujte akce pomoci
ovladaciho prvku karty V/V. Typy V/V signall jsou uvedeny pod polozkami Vstup a
Vystup.

Pro pristup k registrim pro obecné pouziti mGzete pouzit fieldbus, naptiklad Profinet a
EtherNet/IP.

Pokud povolite rozhrani pro komunikaci s nastroji (TCI), bude analogovy vstup
nastroje nedostupny.

Zobrazit

TCP

‘D\gita’\m’ v
1 Naklad
Montaz Vstup Vistup
> oit0) digtal inio] ~ Do (o] digital_out(0] ~
Nastaveni V/V e digital_in[1] % DO[1] digital_out(1] (FT YA )
10 ST bif2) digtal_in[2] Start-Prog Do[zl  digital_out[2)
— oiE3) digitalin(3] stop-Prog ool digtal out(3]
Proménné . digialin(d] Dol4]  digtal out[4]
Spusténi o) digtalints] pols]  digtal out[S]
. . digtalints] pols]  digtal_out[s]
Plynuly
piechod oit7) digital_in[7] o7]  digtal out(7]
p—— 1oy toolLinfol O] tool_out[o]
i toolin1] v o tool_out[1] v
Sledovani
dopravniku Zvoleny V/V:  digital_out[1]
Sroubovani .
PFejmenovat

-
Ulcon bdhem programu

JVysoly za chodu - Nizky pfi zastavent v

Chcete-li omezit pocet signal(i uvedenych v Vstup a Vystup, pouzijte rozeviraci
nabidku View pro zménu zobrazeného obsahu na zakladé typu signalu.

Muzete pojmenovat vstupni a vystupni signaly pro snadnou identifikaci pouzitych
signala.

1. Volba pozadovaného signalu.

2. Klepnutim na textové pole zadejte nazev signalu.

3. Chcete-li obnovit vychozi nazev, klepnéte na Vymazat.

Musite zadat uzivatelsky definovany nazev pro obecny registr, aby byl k dispozici v
programu (tj. pro pfikaz Wait nebo podminény vyraz pfikazu If ).

Ptikazy Wait (Cekat) a podminka If (Pokud) jsou popsany v sekcich (24.7.4 Cekat na
strané 234) a (24.8.4 Pokud na strané 251). Pojmenované registry obecného ucelu
najdete ve vybéru Vstup nebo Vystup na obrazovce Editor vyrazi.

Fyzické a fieldbusové digitalni vstupy/vystupy |ze pouzit ke spousténi akci/ikon( nebo
reakci na stav programu.

Ovladani karty Pouzitim ovladani karty V/V urcite, zda je vystup ovladan prostfednictvim karty V/V (bud
VIV programatory, nebo programatory i obsluhou) nebo zda hodnotu vystupu budou moci
ménit pouze programy robota.
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Dostupné vstupni
akce/ukony

Dostupné
vystupni
akce/ukony

Akce/lkon
Spustit

Zastavit

Pauza

Volnobéh

VAROVANI

A

Akce/lkon

Spusti nebo obnovi aktuélni program na
nabézné hrané (povoleno pouze na
dalkovém ovladani, viz 30.2 Nastaveni na
strané 350)

slouzi k zastaveni aktualniho programu na
nabézné hrané

slouzi k pozastaveni aktuélniho programu
na nabézné hrané

V pfipadé vysokého vstupniho signalu
prejde robot do rezimu Freedrive
(podobné jako u tlacitka Freedrive).
Vstup je ignorovan, pokud jiné podminky
nepovoluji freedrive.

PFi pouziti ukonu Start se robot pred provedenim tohoto programu z

klidového stavu pomalu pfesune na prvni bod trasy programu. P¥i
pouziti Ukonu Start se robot pfed pokraCovanim v programu ze stavu
pauzy pomalu pfesune na misto, kdy byl pozastaven.

Stav vystupu

Akce/ikon

Nizka
Nizky v klidu

HI
Vysoky v klidovém stavu

Nizka
Vysoké za chodu - nizké pfi HI
zastaveni

Nizka
Nizky pfi neplanovaném zastaveni

Stav
programu

Zastaveno
nebo
pozastaveno

Zastaveno
nebo
pozastaveno

Spusténo
Zastaveno
nebo
pozastaveno

Program byl
neplanované
ukoncen
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Nizka Program byl

HI neplanované
ukoncen
Bézici,
zastaveny
nebo
pozastaveny

Nizky pfi neplanovaném zastaveni,
jinak vysoky

Stfida se mezi vysokym a nizkym  Spusténo
(pozastaveni
nebo
zastaveni
programu pro
udrzeni stavu
pulsu)

Spojity impuls

Pfic¢ina ukonceni

programu POZNAMKA

Program je ukoncen neplanované, pokud dojde k nékteré z
nasleduijicich situaci:

* Zastaveni robota
* Chyba
* Naruseni

* Vyjimka doby chodu programu

25.5. Instalacni proménné
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Popis

Vytvoreni
instalaénich
proménnych

Proménné vytvofené na panelu Instalaéni Promé&nné se nazyvaji instalacni proménné
a pouzivaiji se stejné jako bézné programové proménné. Instalacni proménné jsou
odlisné, protoze si ponechavaiji svou hodnotu, i kdyz se program zastavi a poté se
znovu spusti, a také kdyz se rameno robota a/nebo ovladaci jednotka vypne a znovu

Instalacni proménné

TCP

Naklad % Jméno - Hodnota ~ | Popis >

Montéaz
Nastaveni V/V
10 nastroje
Proménné
Spusténi

Plynuly
prechod

Domii

Sledovani
dopravniku

Sroubovéni

O

Hodnota Popis

000 @

O e

Rychlost 100%

Nazvy a hodnoty instalaénich proménnych jsou uloZzeny spolu s instalaci, takze mizete
pouzit stejnou proménnou ve vice programech.

Instalacni proménné a jejich hodnoty se ukladaji automaticky kazdych 10 minut béhem
provadéni programu a kdyz je program pozastaven nebo zastaven.

Jak vytvofit instala¢ni proménnou
1. Klepnéte na Vytvofit novou a v poli Nadzev se nabidne nazev nové proménné.
Néazev proménné muzete libovolné upravovat.
2. V poli Hodnota nastavte hodnotu nové proménné.
Proménnou nelze ulozit bez pfedchoziho nastaveni Hodnoty.
Novou instalaéni proménnou mUiZete popsat v poli Popis.

Novou proménnou mUiZete nastavit jako oblibenou zaskrtnutim pole Oblibena
proménna.

5. Klepnutim na OK pfidate novou proménnou do seznamu Instalaéni proménné.
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Oznaceni
oblibenych
instalaénich
proménnych

Sprava
instalaénich
proménnych

Popis
proménnych

Oznaceni oblibené instalaéni promé&nné umoziuje, aby se dana instalatni proménna
stala soucasti sady oblibenych proménnych, které se zobrazuiji, pokud na karté
Proménné v zobrazeni karty Program a v zobrazeni karty Spustit zapnete zobrazovani
pouze oblibenych proménnych.

Oznaceni instalaéni proménné jako oblibené
1. V zahlavi klepnéte na Instalace.
2. V ¢asti Obecné vyberte Proménné.
Proménné jsou uvedeny v ¢asti Instalaéni proménné.
3. Vyberte pozadované proménné.
ZaSkrtnéte pole Oblibend promé&nna.

Klepnutim na Spustit se vratite k zobrazeni proménné.

Jak upravit instalaéni proménné
1. Vyberte pozadovanou proménnou ze seznamu Instalacni proménné.

Muzete upravit Hodnotu a Popis proménné nebo ji zafadit do Oblibenych
proménnych.

V tomto kroku nelze upravovat nazev proménné.

Zmény upravenych instalacnich proménnych se projevi okamzité.
Jak odstranit instalaéni proménné

1. Vyberte pozadovanou proménnou a klepnéte na Smazat.

2. Ve vyskakovacim okné pro potvrzeni vyberte Smazat proménnou

Informace k proménnym muzete pfidat pfidanim popisu proménnych do sloupce Popis.
Pomoci popisu proménnych mizete operatoriim na karté Spustit anebo jinym
programatortim sdélit i¢el proménné anebo vyznam jeji hodnoty.

Popisy proménnych (pokud jsou pouzity) mohou mit az 120 znaku a zobrazuiji se ve
sloupci Popis v seznamu proménnych na obrazovce karty Spustit a na obrazovce karty
Proménné.

Popis proménné se v pfipadé potfeby rozprostie na vice fadk(, aby se pfipadné vesel
do Sifky sloupce Popis. Sloupec Popis mlizete pomoci nize uvedenych tlacitek také
sbalit a rozbalit.

Jak sbalit/rozbalit sloupec Popis
1. Klepnutim na Sbalit"'II sloupec Popis sbalite.

2. Klepnutim na Rozbalit*" sloupec Popis rozbalite.

UR20
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25.6. Spusténi

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

Zmény se projevi az po ulozenf instalace

Vychozi soubor programu

! Naklad PFi zapnuti robota automaticky nacist vychozi program
Montaz O Naist wchozf program:

Nastaveni V/V

10 nastroje
— Automatické sputéni vychoziho programu na karté Spustit
Promeénne
Zapnout hrana Ik
Spusténi
Plynuly
piechod 1 Pokud je zapnuta i moZnost Automaticka inicializace uvedend niZze, miZe se robot pfi zapnuti zacit pohybovat.
Dom To je dostupné pouze v reZimu délkového oviddani.
Sledovépi Automaticky inicializovat
dopravniku
Srandrmd PFi zapnuti hlavniho napdjent automaticky inicializovat robot
> Bezpeénost
Automaticky uvolnit brzdy robota
Zaprout <Dlvsties <] ranalc

1 Robot se b&hem volfiovani brzd miiZe pohybovat.

To je dostupné pouze v reZimu délkového ovisdén.

OBéiny’ 7 ° 0 O simuiace ()

VAROVANI

1. V pfipadé soucasné aktivace automatického zatizeni,
automatického startu a automatickeé inicializace robot spusti
program po zapnuti ovladaci jednotky, pokud vstupni signal
odpovida vybrané Urovni signalu. Napfiklad pfechod hrany na
zvolenou uroven signalu nebude v tomto pfipadé nutny.

2. Pouzijte vystrahu, je troven signalu natavena na moznost
NIZKA. Vstupni signaly standardné nizké, coz vede k
automatickému spusténi programu bez vnéjsiho signalu.

3. Prted spusténim programu, ve kterém je povoleno
automatické spusténi a automatickd inicializace, musite byt v
rezimu Dalkové ovladani.

Nacteni
spoustéciho Po zapnuti ovladaci jednotky je nacten vychozi program. Vychozi program se
programu automaticky nacte také v pfipadé, Ze je aktivni obrazovka Spustit program (viz 23 Karta

Spustit na strané 181) a neni nacten zadny program.
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Spusténi
spoustéciho
programu

Vychozi program se automaticky spusti na obrazovce Spustit program. Pokud je
nacten vychozi program a je detekovan prechod hrany specifikovaného externiho
vstupniho signalu, program se spusti automaticky.

PFi spusténi je aktualni troven vstupniho signalu nedefinovana. Vybérem pfechodu,
ktery odpovida urovni signalu pfi spusténi, se program spusti okamzité. Kromeé toho se
po zavieni obrazovky Spustit program nebo klepnuti na tlacitko Zastavit na Ovladacim
panelu se funkce automatického spusténi vypne do doby, nez opét stisknete tlacitko
Spustit.

25.7. Vstupy/vystupy nastroje

Popis Funkce Ovladani rozhrani V/V umoziiuje pfepinat mezi uzivatelskym ovladanim a
ovladanim URcap.
V/f Oviddan( rozhrani
ce Viyberte, jak Je kontrolovadno I/O rozhranf néstroje. Pokud rozhranf uréuje URCap, uzivatelem definované moznosti budou pfepsény.
! Naklad
v R
Nastaveni V/V
Analogové vstupy - Kemunikaéni rozhrani ReZim digitdiniho vystupu
10 nastroje
Promanné O Analogové vstupy E;ii;jegiég;‘tj\:gigstupu néstroje je urcen na zélladé
Spusténi analen izl VS
B = analog_in[3] Vystupnf napétfndstroje
Plynuly
prechod A Nastaven! napétl na 24V mlZe podkodit pfipojeny
Domb @ Komunikaénl rozhrani * néstroj, pokud je uréen pouze pro napétf 12V
omb
Sledovani Komunika&nl rozhrani néstroje umoz2fiuje lkomunikaci s nastrojem bez
dopravniku externho pripcjent O Dvojpinové napdjen(
Sroubovani PFenosové rychlost v baudech  |115200 v
) Bezped t Parita Zadny - @Standardm’vgstup
Ukondovacf bity Jeden - Digitalni vystup 0 Sinking (NPN) v
RX neaktivrl znaky 15 Digitainf vystup 1 Sinking (NPN) -
TX nealtivni znalcy 3,5
O BEzny ° o o Simulace .
V/V Ovladani Klepnéte na kartu Instalace a v poloZzce Obecné klepnéte na V/V nastroje.
rozhrani 2. V ¢asti Ovladani rozhrani V/V vyberte moznost Uzivatel, ¢imz ziskate pfistup k
nastavenim Analogovych vstupu nastroje a/nebo Rezimu digitalniho vystupu.
PFistup k nastavenim Analogovych vstupl nastroje a/nebo Rezimu digitalniho
vystupu se odstrani vybérem platformy URCap.
POZNAMKA
Pokud systém URCap ovlada koncovy efektor, napfiklad chapadlo,
pak URCap vyzaduje ovladani rozhrani V/V nastroje (Tool IO
Interface). Rozhrani V/V nastroje |ze ovladat po vybéru URCap v
prislusném seznamu.
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25.7.1. Analogovy vstup - Komunikacni rozhrani

Popis Komunikacni rozhrani nastroje (TCI) umoznuje komunikaci robota s upevnénym
nastrojem pomoci analogového vstupu robota. Diky tomu se vylouci potfeba vnéjSich
kabell.

Po aktivaci Komunika¢niho rozhrani nastroje nejsou k dispozici zadné analogové
vstupy nastroje

Komunikaéni 1. Klepnéte na kartu Instalace a v polozce Obecné klepnéte na V/V nastroje.

rozhrani nastroje 2. Chcete-li upravit nastaveni TClI, vyberte moznost Komunikaéni rozhrani.
Jakmile je povoleno rozhrani TCI, analogovy vstup nastroje neni k dispozici pro
nastaveni I/O instalace a nezobrazuje se v seznamu vstupu. Analogovy vstup
nastroje je k dispozici také pro dal$i programy, napf. moznosti a vyrazy ,Cekat

na-.

3. Vrozbalovacich nabidkach v ¢asti Komunikacni rozhrani vyberte pozadované
hodnoty.
Jakékoli zmény hodnot se okamzité odeSlou do nastroje. Pokud se jakékoliv
hodnoty instalace liSi od pouzivanych, zobrazi se varovné hlaseni.

25.7.2. Rezim digitalniho vystupu

Popis Komunikacni rozhrani ndstroje umoznuje nezavislé nakonfigurovani dvou digitalnich
vystupu. V systému PolyScope ma kazdy pin rozbalovaci nabidku, kterd umozniuje
nastaveni vystupniho rezimu. K dispozici jsou nasledujici volby:

* Vnofreni: Toto umoznuje konfiguraci vyvodu v konfiguraci NPN nebo Vnofeni.
Je-li vystup vypnuty, vyvod umoznuje priichod proudu na kostru. Toto Ize pouzit
spole¢né s vyvodem PWR k vytvoreni Upiného obvodu.

* Zdroj: Toto umoziiuje konfiguraci vyvodu v konfiguraci PNP nebo Zdroje. Je-li
vystup zapnuty, vyvod poskytuje kladny zdroj napéti (konfigurovatelny na karté
VV). Toto Ize pouzit spole¢né s vyvodem GND k vytvoreni tpiného obvodu.

* Push/Pull: Tato volba umoznuje tzv. Push / Pull konfiguraci vyvodu. Kdyz je
vystup zapnuty, pin poskytuje kladny zdroj napéti (konfigurovatelny na karté
I0). To mUze byt pouzito ve spojeni s GND vyvodem k vytvoreni plného
obvodu. Kdyz je vystup vypnuty, vyvod umozriuje proudéni proudu do zemé.

Zmény se projevi po vybéru nové konfigurace vystupll. Aktualné nactena instalace je
upravena tak, aby odrazela novou konfiguraci. Po ovéfreni spravné funkce vystupl
nastroje nezapomernte instalaci ulozit, aby nedoslo ke ztraté zmén.
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Dvojpinové Dualni napajeni vyvodu (Dual Pin Power) se pouziva jako zdroj energie pro nastro;j.
napajeni Povoleni dvoupinového napajeni zakdze vychozi digitalni vystupy nastroje.

25.8. Plynuly prechod

Popis PFi pfepinani mezi bezpeénostnimi rezimy béhem udalosti (tj. vstup omezeného
rezimu, spoustéci roviny omezeného rezimu, bezpecné zastaveni a tfipolohové
aktivacniho zafizeni) méa robotové rameno za ukol béhem 0,4s zajistit ,mékky*“
prechod. Stavajici aplikace maji nezménéné chovani, coz odpovida ,tvrdému*
nastaveni. Nové instala¢ni soubory standardné prfechazeji na ,mékké*“ nastaveni.

Nastaveni 1. V zahlavi klepnéte na Instalace.
zrychleni/zpomaleni 2. V postranni nabidce vlevo pod polozkou Obecné, vyberte moznost Hladky
prechod.

3. Vyberte Hard pro vysSi zrychleni/zpomaleni
nebo vyberte Soft pro hladsi vychozi nastaveni pfechodu.

25.9. Domu
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Popis

Definovani
vychozi polohy

Pfikazem Domu se rozumi uzivatelem definovana vychozi poloha robota. Po jejim
nadefinovani je vychozi poloha (Domu, Home) k dispozici pfi vytvafeni programu
robota. Vychozi polohu Ize pouzit k definovani bezpecné vychozi polohy. (Viz 22.9
Bezpecny navrat do zakladni polohy (Safe Home) na strané 179) Tlacitka na domovské
obrazovce mizete pouzit nasledovné:

* Upravit polohu upravuje vychozi polohu.
* PFesunout sem presune rameno robota do nastavené vychozi polohy.

* Nulova poloha umoznuje navrat robota do vzpfimené polohy.

Upravit Polohu |

Montaz ~
PFesunout sem
Nastaveni V/V

9 Geiiel= | E Nulové pozice |
N

Proménné
Spusténi | l;]
Plynuly -
prechod

Domil

Sledovani
dopravniku Poloha kloubu

Sroubovani

Zékladna 90,00° = 3
Rareno s000° ¢

Z4pésti 2 590,00°
Zépisti3 0,00°

O B&Zny

V zahlavi klepnéte na Instalace.
V ¢asti Obecné zvolte Domd.

Klepnéte na Nastavit polohu.

o=

Programovani robota se provadi pomoci tlacitek Freedrive nebo Pfechod.

25.10. Nastaveni sledovani dopravniku

Popis

Nastaveni sledovani dopravniku umoznuje sledovani az dvou samostatnych
dopravnikl. Nastaveni Sledovani dopravniku poskytuje moznosti konfigurace robota
pro praci s absolutnimi nebo pfirtstkovymi kodéry, stejné jako s linearnimi nebo
kruhovymi dopravniky.
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Definovani
dopravniku

.V zahlavi klepnéte na moznost Instalace.

2. V nabidce Obecné vyberte Sledovani dopravniku.

3. V Casti Nastaveni sledovani dopravniku vyberte v rozbalovacim seznamu

moznost Dopravnik 1 nebo Dopravnik 2.
Najednou muzete definovat pouze jeden dopravnik.

4. Vyberte moznost Povolit sledovéni dopravniku

Nakonfigurujte Parametry dopravniku a Parametry sledovani.

Parametry Inkrementalni enkodéry

dopravniku

Lze je pFipojit k digitalnim vstupim 8 az 11. Dekddovani digitalnich signald probiha
pti frekvenci 40 kHz. S vyuzitim Kvadraturniho kodéru (vyzadujiciho dva vstupy)
robot dokaze urcit rychlost i smér dopravniku. Je-li smér dopravniku konstantni,
staci k uréeni rychlosti dopravniku pouzit jeden vstup, detekujici NabéZnou,
Sestupnou nebo Nébéznou i Sestupnou hranu.

Absolutni enkodéry

Absolutni enkodéry Ize pfipojit prostfednictvim signalu MODBUS. Zde se vyzaduje
predkonfigurace registru digitalniho vystupu MODBUS v (sekci ).

Parametry Linearni dopravniky

sledovani

V ptipadé vybéru linearniho dopravniku je nutno k uréeni sméru dopravniku
nakonfigurovat prvek pfimky v ¢asti PrvKy instalace. Zajistéte pfesnost umisténim
prvku pfimky rovnobé&zné se smérem dopravniku, pfi¢emz mezi dvéma body
definujicimi prvek pfimky musi byt dostate¢né velka vzdalenosti. Prvek pfimky
nakonfigurujte umisténim nastroje té€sné ke strané dopravniku pfi vytyCovani dvou
urcujicich bod(l. Pokud je smér prvku pfimky proti sméru pohybu dopravniku,
pouzijte tlacitko Opaény smér. Pole Impulzl na metr se vyuziva k zadani poctu
impulz(, které kodér vygeneruje béhem pohybu dopravniku o jeden metr.

Kruhové dopravniky

PFi sledovani kruhového dopravniku je nutno definovat stfed dopravniku.

1. Definujte stfedovy bod v ¢4sti Funkce instalace. Hodnota Impulzy na
ota¢ku musi byt poCet impulzd, které kodér vygeneruje béhem jednoho
otoCeni dopravniku.

2. Vyberte zaSkrtavaci policko Otog€it nastroj s dopravnikem pro orientaci
nastroje pro sledovani rotace dopravniku.

25.11. Nastaveni Sroubovani
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Popis Nastaveni Sroubovani poskytuje moznosti konfigurace robotu k praci s primyslovym
Sroubovakem nebo pramyslovym utahovakem. Polohu Sroubovaku Ize nastavit
vzhledem k pfirubé robotu a elektrickému rozhrani.

TCP

Nastaveni sroubovani

Naklad Pomoc stranky TCP nakonfiguruite TCP na picce &roubovaku/hlavé &roubu a

pozadovany smér. PouZite grafiku napravo, abyste spravné pochopil a nastavil

Montaz orientaci

- 1Y

Nastavenivyy 1. - -

10 néstroje l

Proménné z
Spusténi 1/0 signély Vstup Vystup

';'F‘é:;z‘ Rozhranf oK Vybér programu 1 Spustit

= Jvze v Jybrat v Jvybrat v| Jvybrat =
Domii
P Zpozdeni vybéru

Sledovani Nenf OK WbEr programu 2 ahogramu
ds ikt

lopravniku Vybrat - Vyorat -] 1.0 s
Sroubovani

PFipraveno Whér programu 3
Iybrat -] [vybrat v

Q= - 000 @

Konfigurace V libovolném vystupni seznamu Vybér programu pod polozkou Vystup Ize vybrat
Sroubovaku celociselny vystup k pfepnuti vybéru programu na €iselné pole.
1. V z&hlavi klepnéte na Instalace.
2. V &asti Obecné vyberte Sroubovani nebo vytvotte vlastni protokol TCP pro
Sroubovani klepnutim na polozku TCP v ¢asti Obecné.
3. V &asti Vstup a Vystup nakonfigurujte V/V pro vas Sroubovak. K filtrovani typu
vstup(l a vystupl zobrazenych v ¢asti V/V Ize pouzit seznam Rozhrani.
4. V Casti Start vyberte V/V, kterym se ma spustit operace Sroubovani.
Konfigurace 1. V Casti Nastaveni Sroubovani vyberte pomoci rozbalovaci nabidky dfive
polohy definovany TCP (viz 25.1 Konfigurace TCP na strané 288), kde Poloha a
&roubovaku Orientace jsou nastaveny takto:

* Nakonfigurujte polohu, ve které ma byt hrot nastroje Sroubovaku pfi
kontaktu se Sroubem.

* Nakonfigurujte orientaci tak, aby kladny smér Z byl v roviné s délkou
Sroub, které se maji utahovat.

Muzete vizualizovat soufadnice X, Y a Z vybraného TCP, a tim se uijistit, Ze vSe
odpovida bitu nebo zasuvce nastroje.

V programovém uzlu Sroubovani se ke sledovani $roubu a vypoétu vzdalenosti pouziva
kladny smér Z vybraného TCP.
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Konfigurace 1. Pomoci rozeviraci nabidky Rozhrani v horni ¢asti obrazovky lze zménit
rozhrani zobrazovany obsah podle typu signalu.
Sroubovaku 2. 'V casti Vstup nakonfigurujte signaly, které robot pfijima od Sroubovaku:

* OK: Vysoky v pfipadé uspésného utvaienl'. Pokud neni tato podminka
vybrana, neni v programovém uzlu Sroubovani k dispozici

* Neni OK: Vysoky v pfipadé utazeni s chybami. Pokud neni tato podminka
vybrana, neni v programovém uzlu Sroubovani k dispozici

* Pripraveny: Vysoky, kdyz je Sroubovak pfipraven ke spusténi, neni-li tato
volba vybrana, tato podminka se nekontroluje
3. V &asti Vystup nakonfigurujte signaly, které robot posila do Sroubovaku:
* Start: spousti se utahovani nebo uvolfiovani Sroubu nastrojem pouze v
zavislosti na zapojeni.

* Vybér programu: K aktivaci jednotlivych utahovacich konfiguraci
ulozenych ve Sroubovaku Ize zvolit jedno celé Cislo nebo az Ctyfi binarni
signaly.

* Prodleva vybéru programu: ¢ekaci doba, po které se ma zménit program
Sroubovaku, aby se zajistil jeho aktivni stav

Typické hodnoty
orientace Hodnoty (v zapisu Vektor otoCeni [rad]) jsou uvedeny v nasleduijici tabulce.

Orientace

4 7

\HP « RX: 1.5708
d

Osa Sroubovani rovnobézna se zapornym ra

smérem Y piiruby 1 nastroje robota . REZ 0.0000
ra

* RZ:0.0000
rad

Orientace
\ .:‘; * RX:-1.5708

§
. - . . ) rad
Osa Sroubovani rovnobézna s kladnym L

smérem Y piiruby 2 nastroje robota ’ RE: 0.0000
ra

* RZ:0.0000
rad

Orientace

HP » RX:0.0000
Osa Sroubovani rovnobézna s kladnym rad

smérem X piiruby 3 nastroje robota ‘ RE: 1.5708
ra

* RZ:0.0000
rad
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Osa Sroubovani rovhobézna se zapornym
smérem X pfiruby 4 nastroje robota

Osa Sroubovani rovnobézna s kladnym
smeérem Z pfiruby 5 nastroje robota

Osa Sroubovéani rovhobéznd se zapornym
smeérem Z pfiruby 6 nastroje robota

ﬂ

T .

Orientace

RX
rad

RY
rad

Rz
rad

Orientace

RX
rad

RY
rad

Rz
rad

Orientace

RX
rad

RY
rad

RZ
rad

:0.0000

:-1.5708

:0.0000

:0.0000

:0.0000

:0.0000

:3.1416

:0.0000

:0.0000
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25.12. Bezpecnost

Popis Viz kapitola: 22 Bezpecnostni konfigurace softwaru na strané 149.

25.13. Prvky

Popis Prvek pfedstavuje objekt definovany Sestirozmérnou pozici (pozice a orientace)
vzhledem k zakladné robota. MlzZete pojmenovat funkci pro budouci pouziti.
Nékteré ¢asti programu robota se skladaji z pohyb( provadénych vzhledem ke
konkrétnim objektlim jinym nez je zakladna ramene robota. Témito objekty mohou byt
stoly, ostatni stroje, obrobky, kamerové systémy, polotovary nebo hranice, které
existuji v okoli ramene robota.

R ‘
a4 Zakladna

be:
o
@ Néstroj
Bod
+]
/ Piimka
€ Rovina

> sbérnice

Upravit || PFesunout sem

Robot obsahuje dva pfeddefinované prvky, které jsou uvedeny nize, s polohami
definovanymi konfiguraci samotného ramene robota:

* Prvek Zakladna je umistén s pocatkem ve stfedu zakladny robota.

* Prvek Nastroj je umistén s pocatkem ve stfedu aktualniho TCP.
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Zakladni prvek

Funkce nastroje

Podrobnosti

Pomoci prvkd Bod, Pfimka a/nebo Rovina definujte pozici prvku.

Prvky jsou umistény metodou, ktera vyuziva aktualni pozici nastroje TCP v pracovnim
prostoru. To znamena, Ze mlizete robota naucit umistovat prvky do pozadované pozice
pomoci rezimu Freedrive nebo krokovani.

Vybér prvku zavisi na typu objektu a pozadavcich na presnost. Pokud je to mozné,
pouzijte prvky Pfimka a Rovina, protoze jsou zalozeny na vice vstupnich bodech. Vice
vstupnich bodl znamena vyssi presnost.

Napfiklad, pro pfesné definovani sméru linearniho dopravniku definujte dva body prvku
Pfimka co nejvice fyzicky vzdalenych od sebe. Prvek Bod Ize také pouzit k definovani
smeéru linearniho dopravniku, uzivatel vSak musi TCP smérovat ve sméru skute¢ného
pohybu dopravniku.

Pouziti vice bodU k definovani polohy stolu znamena, Ze orientace je zaloZzena spiSe na
pozicich nez na orientaci jednoho TCP. Jednoduchou orientaci TCP je t&23i
nakonfigurovat s vysokou presnosti.

Dalsi informace o pfidavani funkci, viz (sekce: Pridat bod na strané 313) a ( Prvek

roviny na strané 314).
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Pouziti prvku

Pouziti prikazu

Z programu robota muzete odkazovat na prvek definovany v instalaci, abyste k danému
prvku mohli vztahnout pohyby robota (napf. pfikazy Pohybd, PohybL a PohybP) (viz
sekce).

To umoziuje snadné pfizplisobeni programu robota, napf. je-li vice robotickych stanic,
nebo kdyZ se objekt pohybuje béhem chodu programu nebo se trvale pohybuje v
pracovnim prostoru. Pouhym nastavenim prvku objektu se tedy pfislusnym zplsobem
upravi vSechny pohyby v programu ve vztahu k danému objektu.

Dalsi priklady najdete v sekcich: ( Priklad: Manualni aktualizace prvku pro nastaveni
programu na strané 316) a ( Priklad: Dynamicka aktualizace polohy prvku na

strané 317). Pokud je dany prvek vybran jako referencni, pak budou tlacitka Pohyb
nastroje, uréena k posouvani a otaceni, fungovat ve zvoleném prostoru prvka (viz 26
Karta Pohyb na strané 330) a ( Pohyb nastroje na strané 330) a nacitat soufadnice
TCP. Napfiklad pokud je stal definovan jako prvek a je vybran jako reference v karté
Pohyb, pomoci tlaCitek se Sipkami pro posuv (tzn. nahoru/dol(i, doleva/doprava,
dopfedu/dozadu) se bude robot pohybovat v téchto smérech ve vztahu ke stolu. Navic
budou souradnice TCP v ramu stolu.

* Ve stromu prvkd muizete prejmenovat Bod, Pfimku nebo Rovinu klepnutim
tuzkou na tlacitko.

* Ve stromu prvkd muizete odstranit Bod, Pfimku nebo Rovinu klepnutim tuzkou na
tlacitko Odstranit.

Klepnutim na Pfesunout sem presurite rameno robota smérem k vybranému prvku. Na

Pfesunout sem konci tohoto pohybu se budou soufadnicové systémy prvku a polohy TCP shodovat.
Pfesun sem je zakazan, pokud rameno robota nedosahne na funkci.

Bodovy prvek Prvek ve formeé bodu definuje bezpeénostni hranici nebo Pfi definovani bezpecnostni
hranice nebo globalni zakladni konfiguraci ramena robota. Poloha bodu je definovana
jako poloha a orientace TCP.
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Pridat bod

Prvek Pfimka

1. V Casti Instalace vyberte Prvky.
2. V ¢asti Prvky vyberte Bod.

R B2 +

Spustic Instalace | Pohyb

—— .
' °
2 zocan 7] Bo. .
@ Néstroj
+ Bod )
/ Pfimka
€ Rovina
A
[
Upravit ” Presunout sem || Naucit tento bod |

O B

Prvek pfimky definuje pfimky, po kterych ma robot postupovat. (nap¥. pfi pouziti
sledovani dopravniku). Pfimka /je definovana jako osa mezi dvéma bodovymi prvky p7
a p2, jak je znazornéno na obrazku 25.13.
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Pridani pfimky

Prvek roviny

Pfidat rovinu

1. V cZasti Instalace vyberte Prvky.

2. V ¢&asti Prvky vyberte Pfimka.
R

— .
' Fimke
] ;

@® Néstroj

T « Bod_1

/" Piimka s Eee E
€ Rovina
/
[ ]
)
=

O B&Zny

Zde vidite, ze osa vedena z prvniho bodu do druhého bodu tvofi osu y soufadnicového
systému pfimky. Osa Z je definovana priimétem osy Z z bodu p 7 do roviny kolmé k této
pfimce. Poloha soufadnicového systému pfimky je shodna s polohou bodu p1.

Zvolte prvek rovina, kdyz potfebujete ramec s vysokou presnosti, napf. pfi praci s
kamerovym systémem nebo u pohybU ve vztahu ke stolu.

1. V Césti Instalace vyberte Prvky.

2. V &asti Prvky vyberte Rovina.

UR20
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Vyuka roviny

Kdyz stisknete tlacitko k vytvoreni nové roviny, priivodce na obrazovce vam pomuze
vytvofit rovinu.

1. Zvolit poc¢atek (origo)
2. Presunite robota k definovani sméru kladné osy X roviny
3. Presunite robota k definovani sméru kladné osy Y roviny
Rovina je definovana s pouzitim pravidla pravé ruky, takze osa z je vektorovy soucin

0sy x a osy y, jak je znazornéno nize.
Y

byla rovina normalou v protilehlém sméru.

POZNAMKA
MUZete pfeucit rovinu v protilehlém sméru osy x, pokud chcete, aby

Upravte stavajici rovinu volbou moznosti Rovina a stisknutim Upravit rovinu. Pak
pouzijete stejného priivodce jako pro vyuku nové roviny.
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Priklad: Manualni Uvazujme aplikaci, kde se vice dili programu robota vztahuje ke stolu. Nasleduijici
aktualizace prvku obrazek znazorfiuje pohyb pfes body trasy wpl az do wp4.
pro nastaveni

programu Program robota

Moved
S1
MoveL # Funkce: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4

@
wp3

P1

Jednoduchy program se Ctyfmi body trasy vzhledem k roviné prvku ru¢né
aktualizovany zménou prvku

Aplikace vyzaduje, Zze by se program mél pouzit znovu pro vice instalaci robotu, kde se
mirneé lisi poloha stolu. Pohyb vzhledem ke stolu je totozny. Definovanim polohy stolu
jako prvku P1 v instalaci Ize program s pfikazem PohybL nakonfigurovany vzhledem k
roviné snadno aplikovat u dal$ich robotl pouhou aktualizaci instalace skute¢nou
polohou stolu.

Tato koncepce se vztahuje na libovolny pocet prvku v aplikaci tak, aby se dosahlo
flexibilniho programu, ktery dokaze vyfresit stejny kol pro mnoho robotd, a to i kdyby se
mezi jednotlivymi instalacemi liSila mista v pracovnim prostoru.
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Priklad:
Dynamicka
aktualizace
polohy prvku

Je to podobna aplikace, ve které se robot musi rovnéz pohybovat v urcitém vzoru na
stole s cilem vyfeSit konkrétni ukol.

Pl

wpd

Ptikaz MovelL se Ctyfmi smérovymi body vzhledem k prvku roviny

Program robota

Moved
wpl
y = 0,01

o=pI[0,y, 0,0,0,0]
Pl var = pose trans (Pl var, o)
MoveL # Funkce: Pl var

wpl

wp2

wp3

wp4

b Y
Sj'qz wpl °
\ e
3 i L]
C— @
= wp3 "
wpd -
or e °

el

oz

55.3: PouZiti offsetu na funkci roviny
55.4;

Program robota

Moved
S1

if (digital input[0]) then
P1 var = P1

else
Pl var = P2

Movel # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4
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25.13.1. Uprava funkci

Popis Uprava funkci je alternativni zpiisob ptidani funkci do vasi instalace a/nebo Gprava
existujicich funkci.

Lm v

R

Point_1

Jo e [Womee |
@) Tool
+ Point E
/ Line
& Plane
> Fieldbus
[ ]

[ Edit_|[ Move here || Teach this point |

Pomoci funkce Upravit miizete umistit a presunout prvky bez pohybu ramene robota,
takze prvek Ize umistit mimo dosah ramene robota.

Uprava bodu Miizete upravit definovany nebo nedefinovany bod. Uprava nedefinovaného bodu jej
definuje.

1. V Casti Instalace klepnéte na Prvky.

2. Pro pfidani bodu do programového stromu vyberte v ¢asti Prvky Bod.

3. Klepnutim na tlagitko Upravit se dostanete na obrazovku Upravy, kde mizete
provadét zmény polohy a natoCeni bodu

RERN+ Q H e

Robot . Prvek
Poloha néstroje

E X -118,43)mm  [+][—|

¥ -430,42/mm [+ ][]
z 157,28 mm |+ ][ —|
RX 0,001)rad  [+][—]
RY -3,166)rad [ +][—]
Rz|  -0,040rad [+][—]

Rychiost 100%
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Uprava pfimky Radek se zobrazi jako dva body v programovém stromu. Musite definovat kazdy bod.
1. V Zasti Instalace klepnéte na Prvky.
2. Pro pfidani pfimky do programového stromu vyberte v ¢asti Prvky Pfimku.
3. Radek se sklada ze dvou bodu:

* Klepnutim na jeden bod tyto soufadnice upravite, pak klepnutim na druhy
fadek tyto soufadnice upravite.

—

Uprava roviny V Casti Instalace klepnéte na Prvky.
2. Pro pfidani roviny do programového stromu vyberte v ¢asti Prvky Rovinu.

Klepnutim na tlagitko Upravit se dostanete na obrazovku Upravy, kde mizete
provadét zmény polohy a nato€eni roviny

25.14. Sbérnice

Popis Zde Ize nastavit skupinu priimyslovych pocitacovych sitovych protokoll pouzivanych k
distribuovanému fizeni v realném Case, které rozhrani PolyScope akceptuje:
MODBUS, Ethernet/IP a PROFINET.

25.14.1. Nastaveni V/V MODBUS klient

Popis Zde Ize nastavit signaly MODBUS klienta (nadfaz. jednotka). Pfipojeni k serveru (nebo
podfiz. jednotkam MODBUS) na zadanych IP adresach Ize vytvofit pomoci
vstupnich/vystupnich signall (registry nebo digitalni). Kazdy signal ma jedinecny
nazev, takze jej Ize pouzit v programech.

Obnovit Stisknutim tohoto tlacitka se obnovi vSechna pfipojeni MODBUS. Obnovenim se odpoji
vSechny jednotky modbus a znovu se pfipoji. VSechny statistiky se vymazou.
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Pridat jednotku Stiskem tohoto tlacitka Ize pfidat novou jednotku MODBUS.

Odstranit Stiskem tohoto tlacitka se odstrani jednotka MODBUS a spole¢né s ni vSechny pfidané
jednotku signaly.

Nastavit IP Zde je uvedena IP adresa jednotky MODBUS. Chcete-li ji zménit, stisknéte tladitko.
jednotky

Sekvenénirezim K dispozici pouze pfi zaskrtnuté volbé Zobrazit pokrocilé mozZnosti. Zaskrtnutim tohoto
policka bude klient modbus pfinucen poc¢kat na odpovéd pred odeslanim dalSiho
pozadavku. Tento rezim vyzaduji nékteré jednotky sbérnice fieldbus. Zapnuti této
moznosti muze byt uzite¢né v pfipadé vyssiho poctu signall a zvysenim frekvence
pozadavku dochazi k odpojeni signalu.

Skutecna frekvence signalu maze byt nizsi, nez je pozadovano pfi definovani vy$siho
poctu signall v sekvenénim rezimu. Skutecnou frekvenci signalu Ize pozorovat ve
statistice signalu. Indikator signalu zaéne svitit Zluté, pokud je skuteé¢na frekvence
signalu niz8i nez polovina hodnoty vybrané z rozbalovaciho seznamu Frekvence.

Pfidat signal Stiskem tohoto tlacitka Ize pfidat signal pro pfislusnou jednotku MODBUS.

Odstranit signal  Stiskem tohoto tlacitka Ize odstranit signal MODBUS z prislusné jednotky MODBUS.
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Nastavit typ
signalu

Nastavit adresu
signalu

Nastavit nazev
signalu

Hodnota signalu

Z této rozeviraci nabidky |ze vybrat typ signalu.
K dispozici jsou nasledujici typy:

Digitalni vstup
Digitalni vstup (civka) je jednobitova informace prec¢tena z jednotky MODBUS na
vystupu ur¢eném v poli adresy signalu. Pouziva se kod funkce 0x02 (Cteni
diskrétnich vstup().

Digitalni vystup
Digitalni vystup (civka) je jednobitovy signal, ktery Ize nastavit na vysokou nebo
nizkou hodnotu. Dokud uzivatel nenastavi hodnotu tohoto vystupu, tato hodnota
bude ¢tena ze vzdalené jednotky MODBUS. To znamena, Ze se vyuziva kod
funkce 0x01 (¢teni vystupt). Jakmile bude vystup nastaven programem robota
nebo stisknutim tlacitka nastavit hodnotu signalu, bude pouzivan kdd funkce 0x05
(zapis jednoho vystupu).

Vstup registru
Vstup registru je 16bitova informace pfe€tena z adresy zadané v poli adresy.
Pouziva se kod funkce 0x04 (Eteni vstupnich registru).

Viystup registru
Vystup registru je 16bitova informace nastavitelna uzivatelem. Dokud se nenastavi
hodnota registru, jeho hodnota bude Ctena ze vzdalené jednotky MODBUS. To
znamena, ze bude pouzit kod funkce 0x03 (Cteni uzivatelskych registrd). Jakmile
bude vystup nastaven programem robota nebo zadanim hodnoty signalu v poli
nastavit hodnotu signalu, pro nastaveni hodnoty na vzdalené jednotce MODBUS
bude pouzivan koéd funkce 0x06 (zapis jednoho registru).

V tomto poli je uvedena adresa na vzdaleném serveru MODBUS. Pomoci Ciselné
klavesnice na obrazovce mlzete zadat jinou adresu. Platné nastaveni adresy zavisi na
vyrobci a konfiguraci vzdalené jednotky MODBUS.

Pomoci klavesnice na obrazovce Ize zadat nazev signalu. Tento nazev se pouziva,
kdyz je pfisludny signal pouzivan v programech.

Zde je uvedena aktudlni hodnota signalu. V pfipadé signall registru je hodnota
vyjadfena jako kladné celé Cislo. V pfipadé vystupnich signall Ize nastavit
pozadovanou hodnotu signélu pomoci tlacitka. Pro vystupy registru opét plati, ze
zapsana hodnota musi byt celé kladné Cislo.
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Stav pfipojeni Tato ikona znazornuje, zda Ize signal spravné precist/zapsat (zelena) nebo zda
signalu jednotka reaguje neocekavané Ci neni dostupna ($eda). V pripadé odezvy MODBUS s
vyjimkou se zobrazi kod odezvy. Existuji nasledujici odezvy protokolu MODBUS-TCP s
vyjimkou:
E1

ILLEGAL FUNCTION (0x01) (NEPOVOLENA FUNKCE) Kéd funkce ziskany v
dotazu neni pro server (nebo podfiz. jednotku) povolenou akci.

E2
ILLEGAL DATA ADDRESS (0x02) (NEPOVOLENA ADRESA DAT) Kéd funkce
ziskany v dotazu neni pro server (nebo podfiz. jednotku) povolenou akci,
zkontrolujte, zda zadana adresa signalu odpovida nastaveni vzdaleného serveru
MODBUS.

E3
ILLEGAL DATA VALUE (0x03) (NEPOVOLENA HODNOTA DAT) Hodnota
obsazend v dotazovacim datovém poli neni pro server (nebo podfiz. jednotku)
povolenou hodnotou, zkontrolujte, zda je zadana hodnota signalu platna pro
zadanou adresu na vzdaleném serveru MODBUS.

E4
SLAVE DEVICE FAILURE (0x04) (PORUCHA PODRIZENEHO ZARIZENI) P¥i
pokusu serveru (nebo podfiz. jednotky) o provedeni pozadované akce doslo k
neodstranitelné chybé.

E5
ACKNOWLEDGE (0x05) (POTVRZEN!I) Specializované pouziti ve spojeni s
programovacimi pfikazy odesilanymi do vzdalené jednotky MODBUS.

E6
SLAVE DEVICE BUSY (0x06) (PODR.ZAR. ZANEPRAZDNENO) Specializované
pouziti ve spojeni s programovacimi pfikazy odesilanymi do vzdalené jednotky
MODBUS, podfiz. jednotka (server) nem(iZe hned reagovat.

Zobrazit Toto zaSkrtavaci poli¢ko slouzi k zobrazeni €i skryti pokro€ilych moznosti u jednotlivych
pokrogilé signald.
moznosti
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Pokrocilé
moznosti

Frekvence aktualizace
Tato nabidka umoznuje zménit frekvenci aktualizace signalu. Jedna se o frekvenci
odesilani pozadavku do vzdalené jednotky MODBUS bud' pro ¢teni, nebo k zapisu
hodnoty signalu. Je-li frekvence nastavena na hodnotu 0, pak se na vyzadani
iniciuji pozadavky pomoci skriptovacich funkci modbus_get signal_status,
modbus_set_output_register, a modbus_set_output_signal.

Adresa podfizené jednotky
Toto textoveé pole Ize pouzit k nastaveni konkrétni adresy podfizené jednotky pro
Ucely pozadavku odpovidajicich konkrétnimu signalu. Hodnota musi byt v rozsahu
0-255 veéetné, vychozi hodnota je 255. Pokud se zméni tato hodnota, doporu¢ujeme
pomoci pfirucky ke vzdalenému zafizeni MODBUS oveérit funk&nost pfi zméné
adresy podfizené jednotky.

Znovu pfipojit odpocet
Pocet pfipojeni a opakovanych pfipojeni TCP.

Stav pripojeni
Stav pfipojeni TCP.

Cas odezvy [ms]
Cas mezi odeslanim pozadavku na modbus a pfijatou odpovédi - aktualizuje se
pouze tehdy, kdyz je aktivni komunikace.

Paketové chyby Modbus
Pocet pfijatych paketu, které obsahovaly chyby (tj. neplatna délka, chybéjici data,
chyba TCP socketu).

Prodlevy
Pocet pozadavk( modbus bez odezvy.

PoZadavky se nezdarily
Pocet pakett, které nemohly byt odeslany z diivodu neplatného stavu zasuvky.

Aktualni frekv.
Pramérna frekvence aktualizaci stavu klienta (nadf.jedn.). Tato hodnota se
prepocitdva pokazdé, kdyz signal obdrzi odpovéd ze serveru (nebo podf.jedn.).

VSechny CitaCe pocitaji do 65535 a pak se vrati zpét na hodnotu 0.

25.14.2. EtherNet/IP

Uzivatelska pfirucka

323 UR20

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



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

UNIVERSAL ROBOTS

Popis

EtherNet/IP je sitovy protokol, ktery umozriuje pfipojeni robota k primyslovému
zarizeni EtherNet/IP Scanner.
Pokud je pfipojeni aktivovano, mlzZete vybrat akci, ktera nastane, kdyz program ztrati
pripojeni ke skeneru EtherNet/IP.
K dispozici jsou nasledujici moznosti:
Zadny

PolyScope ignoruje ztratu pripojeni EtherNet/IP a program pokracuje v béhu.
Pauza

PolyScope pozastavi aktualni program. Program pokracuje z mista, kde se
zastavil.

Zastavit
PolyScope zastavi aktuélni program.

25.14.3. PROFINET

Popis

PROFINET je sitovy protokol, ktery aktivuje nebo deaktivuje pfipojeni robota k
primyslovému 10-ovladaci PROFINET.
Pokud je pfipojeni aktivovano, mlzZete vybrat akci, ktera nastane, kdyz program ztrati
pripojeni k I0-ovladagi PROFINET.
K dispozici jsou nasledujici moznosti:
Zadny

PolyScope ignoruje ztratu pfipojeni PROFINET a program normalné pokracuje.
Pauza

PolyScope pozastavi aktualni program. Program pokracuje z mista, kde se
zastavil.

Zastavit
PolyScope zastavi aktuélni program.

Pokud inzenyrsky nastroj PROFINET (napf. TIA portal) vySle signal DCP Flash do
zarizeni PROFINET nebo PROFIsafe robota, zobrazi se vyskakovaci okno v
PolyScope.

25.14.4. PROFlsafe

UR20
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Popis

Komunikace pres
PROFiIsafe

Sitovy protokol PROFIsafe umozniuje robotovi komunikovat s bezpeénostnim PLC
podle ISO 13849, kat. 3 PoZzadavky na PLd. Robot pfenasi informace o
bezpecnostnim stavu do bezpecnostniho PLC a pfijima informace pro spusténi funkci
souvisejicich s bezpec€nosti, napfiklad: nouzové zastaveni nebo pfechod do

omezeného rezimu.

Rozhrani PROFIsafe predstavuje bezpeénou sitovou alternativu k pfipojeni vodi¢d k
bezpecnostnim V/V pinim ovladaci jednotky robota.

PROFIsafe je k dispozici pouze na robotech s aktivaéni licenci, kterou ziskate u svého
mistniho obchodniho zastupce; po jejim ziskani Ize licenci stahnout na myUR.
Informace o registraci robota a aktivaci licence naleznete v €asti Registrace robota a

licen¢ni soubor na strané 354.

Kontrolni zprava pfijata z bezpecnostniho PLC obsahuje informace uvedené v

nasleduijici tabulce.
Signal
Nouzové zastaveni systémem

Bezpecnostni zastaveni

Resetuje ochranné zastaveni

Zastaveni ,Safeguard stop auto®

Reset zastaveni ,,safeguard stop auto®

Omezeny rezim

Provozni rezim

Popis
Potvrzuje systémové nouzové
zastaveni.

Potvrzuje ochranné zastaveni.

Resetuje stav ochranného zastaveni
(pfi pfechodu z nizkého na vysokeé
napéti v automatickém rezimu), pokud
je predtim vymazan vstup ochranného
zastaveni.

Potvrzuje ochranné zastaveni, pokud
robot pracuje v automatickém rezimu.
Funkce Safeguard stop auto se smi
pouzivat pouze v pfipadé, ze je
nakonfigurovano 3polohové zafizeni
umoznujici (3PE). Pokud neni
nakonfigurovano zadné 3PE zafizeni,
funguje automatické bezpecnostni
zastaveni jako normalni vstup pro
bezpecnostni zastaveni.

Resetuje stav automatického
ochranného zastaveni (pfi pfechodu z
nizkého na vysoké napéti v
automatickém rezimu), pokud jsou
predtim nejsou vymazany zadné
vstupy automatického ochranného
zastaveni.

Aktivuje bezpecnostni limity v
omezeném rezimu.

Aktivuje manudlni nebo automaticky
provozni rezim. Pokud je v
bezpecnostni konfiguraci vypnuta
moznost ,Volba provozniho rezimu
prostfednictvim PROFIsafe®, toto pole
by z kontrolni zpravy PROFIsafe mélo
byt vynechano.

Uzivatelska pfirucka

325

UR20

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


https://myur.universal-robots.com/

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

UNIVERSAL ROBOTS

Bezpecnostni hlaSeni  Zprava o stavu odeslana do bezpecnostniho PLC obsahuje informace uvedené v

PLC nasleduijici tabulce.
Signal

Stop, kat. 0

Stop, kat. 1

Stop, kat. 2

NarusSeni

Chyba

Zastaveni E-stop systémem

Zastaveni e-stop robotem

Popis

Robot provadi nebo dokondil
bezpecnostni zastaveni kategorie 0;
tvrdé zastaveni okamzitym odpojenim
napajeni ramene a motora.

Robot provadi nebo dokoncil
bezpecnostni zastaveni kategorie 1;
fizené zastaveni, po kterém jsou
motory ponechany ve vypnutém stavu s
aktivovanymi brzdami.

Robot provadi nebo dokondil
bezpecnostni zastaveni kategorie 2;
fizené zastaveni, po kterém jsou
motory ponechany v zapnutém stavu.

Robot je zastaven, protoze
bezpecnostni systém nesplnil aktualné
definované bezpecnostni limity.

Robot je zastaven z divodu
neoCekavané vyjimecné chyby v
bezpecnostnim systému.

Robot je zastaven z dGvodu jedné z
nasledujicich podminek:

* bezpecnostni PLC pfipojené
pres PROFIsafe potvrdilo Uroven
systému e-stop.

* iMMI modul pfipojeny k ovladaci
skfini prosadil systémovou
uroven e-stop.

* jednotka pripojena k systému e-
stop konfigurovatelny
bezpecnostni vstup ovladaci
skfiné potvrdila uroven systému
e-stop.

Robot je zastaven z divodu jedné z
nasledujicich podminek:

* Je stisknuto tlacitko e-stop na
prenosném ovladacim terminalu.

* Stiskne se tlacitko e-stop
pfipojené k robotu e-stop
nekonfigurovatelny
bezpecnostni vstup ovladaci
skfiné.
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Bezpec&nostni zastaveni

Zastaveni ,Safeguard stop auto”

Robot je zastaven z divodu jedné z
nasledujicich podminek:

* bezpecnostni PLC pfipojené
pres PROFIsafe potvrdilo
ochranné zastaveni.

* Jednotka pfipojena k
nekonfigurovatelnému
bezpecnostnimu vstupu
ochranného zastaveni na
ovladaci jednotce potvrdila
ochranné zastaveni.

* Jednotka pfipojena ke
konfigurovatelnému
bezpecnostnimu vstupu
ochranného zastaveni na
ovladaci jednotce potvrdila
ochranné zastaveni.

Signal nasleduje bezpecnostni
resetovaci sémantiku. K resetovani
tohoto signalu se pouzije
nakonfigurovana funkce resetovani
ochranného zastaveni.

PROFIsafe znamena pouziti funkce
resetovani zabezpeceni.

Robot je zastaven, protoze pracuje v
automatickém rezimu a z divodu jedné
z nasledujicich podminek:

* bezpecnostni PLC pfipojené
pres PROFIsafe potvrdilo
automatické ochranné
zastaveni.

* Jednotka pfipojena ke
konfigurovatelnému
bezpecnostnimu vstupu
automatického ochranného
zastaveni na ovladaci jednotce
potvrdila zastaveni ,safeguard
stop auto”.

Signal nasleduje bezpecnostni
resetovaci sémantiku. K resetovani
tohoto signalu se pouzije
nakonfigurovand funkce resetovani
ochranného zastaveni

PROFIsafe znamena pouziti funkce
resetovani zabezpeceni
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Zastaveni 3PE

Provozni rezim

Omezeny rezim

Sada aktivnich meznich hodnot

Robot se pohybuje

Bezpecna zakladni poloha

Robot je zastaven, protoze pracuje v
manualnim rezimu a kvuli jedné z
nasledujicich podminek:
* Pouzivate 3PE TP a zadné z
tlagitek neni ve stfedni poloze.

* 3polohové zafizeni pripojené ke
konfigurovatelnému
bezpecnostnimu vstupu ovladaci
skfiné potvrdilo zastaveni 3PE.

Indikace aktualniho provozniho rezimu
robota.

Tento rezim mGze byt: Vypnuto (0),
Automatické (1) nebo Manualni (2).

V soucasné dobé jsou aktivni
bezpecnostni limity omezeného rezimu.

Aktivni sada bezpecnostnich meznich
hodnot.

MZe to byt: Normal (0), Reduced (1)
nebo Recovery (2).

Robot se hybe. Pokud se néktery kloub
pohybuje rychlosti 0,02 rad/s nebo
vys§i, robot je vyhodnocen jako v
pohybu.

Robot je v klidu (robot se nepohybuje) a
v poloze definované jako bezpecné
vychozi pozice.

UR20
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Konfigurace
PROFIsafe

Zapnuti
PROFIsafe

Konfigurace PROFIsafe souvisi s programovanim bezpecnostniho PLC, ale vyZzaduje
minimalni nastaveni robota.

1. Pfripojte robota k divéryhodné siti, kterd ma pfistup k PLC vyhovujicimu
bezpec¢nostnim predpisim.

2. V PolyScope klepnéte v zahlavi na polozku Instalace.

. Klepnéte na polozku Bezpecénost, vyberte moznost PROFIsafe a nakonfiguruijte
ji podle potieby.

S pust Pragram v
Bezpecnost
()Zapnout PRCOFIsafe

Limity robota

Omezeni Konfigurace -

kloubu

Roviny Adresa zdroje (o]

Poloha Cilové adresa 0

nastroje Ovladat operacni rezim C’

Smér nastroje

VIV

Hardware
PROFlsafe

Bezpecna
vychozi pozice

Tripolohovy

Zablokovat
—————— l'l"
Napajeni vypnut omm ° 0 o simuiace (@
O apajeni vypnuto e 100% 250mmy/s imulac

Zadejte bezpecnostni heslo robota a klepnéte na Odemknout.
Pfrepinacim tlaitkem zapnete funkci PROFIsafe.
Do pfislusnych poli¢ek zadejte zdrojovou a cilovou adresu.
Tyto adresy jsou libovolnd Cisla, ktera robot a bezpe€nostni PLC pouzivaji ke
vzajemné identifikaci.

4. Pokud chcete, aby PROFIsafe fidil provozni rezim robota, mizete prepnout
polozku Ridit provozni rezim do polohy ZAPNUTO.

Provozni rezim robota muGze Fidit pouze jeden zdroj. Proto jsou ostatni zdroje
volby rezimu zakazany, pokud je povolena volba provozniho rezimu
prostfednictvim PROFIsafe.

Robot je nyni nastaven na komunikaci s bezpecnostnim PLC.
Pokud PLC nereaguje nebo je Spatné nakonfigurovano, nemuzete uvolnit brzdy robota.
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26. Karta Pohyb

26. Karta Pohyb

Popis

Pohyb nastroje

Robot

Na této obrazovce Ize pohybovat (krokovat) ramenem robota pfimo, a to bud’
pfemisténim/oto¢enim nastroje robota, nebo ovladanim kloubu robota jednotlivé.

R 18 2 & 2 H

Spust __Program _Instalace

Poloha TCP Robot Poloha nastroje

Poloha Kloubu

Prvelk Alctivni TCP

Zobrazen( w | TCP

# Zékladna -91,24 °

O |
Orientace TCP
Rameno -108,23 °

K S
l,]-' Loket -110,55 °
|
Zépésti 1 -53,01 °
|
Zépésti2 90,96 °

Zapésti3 1,33 ¢

A\ Zarovnat

ﬂ? Domui Volnob&h )

O BE2NY

Rychlost 100%

Pridrzenim libovolné Sipky funkce Pohyb nastroje se rameno robota pfesune
pfisluSnym smérem.
+ Sipky posuvu (nahofe) pfesunou hrot nastroje robota ve vyznaéeném sméru.
* Pomoci Sipek ota€eni (dole) se zméni orientace nastroje robota v oznaceném
sméru. Bodem otaceni je stfedovy bod nastroje (TCP), tj. bod na konci ramene

robota, ktery predstavuje charakteristicky bod nastroje robota. Bod TCP ma
podobu malé modré kulicky.

Pokud se aktualni poloha TCP robota dostane do blizkosti bezpe&nostni nebo
spoustéci roviny, nebo je orientace nastroje robota v blizkosti hrani¢ni hodnoty pro
orientaci nastroje (viz Rezimybezpecnostnich rovin na strané 166), zobrazi se 3D
znazornéni pfiblizné hrani¢ni hodnoty. B€éhem chodu programu robota je znazornéni
hrani¢nich mezi vypnuto.

Bezpecnostni roviny jsou znazornény zluté a ¢erné spolu s malou Sipkou, ktera
znazornuje normalu roviny, coz je strana roviny, na kterou Ize TCP robota umistit.
Spoustéci roviny jsou zobrazeny modfe a zelené a mala Sipka ukazuje na stranu roviny,
kde jsou aktivni mezni hodnoty Bé&zného rezimu (viz 22.5 Bezpecnostni rezimy
softwaru na strané 155). Hrani¢ni hodnota orientace nastroje je znazornéna kuzelem
spolecné s vektorem oznacujicim aktualni orientaci nastroje robota. Vnitfek kuzele
znazornuje povolenou oblast pro orientaci nastroje (vektor).

Pokud TCP robota jiz neni v blizkosti mezni hodnoty, 3D zndzornéni zmizi. Pokud
nastroj TCP naruSuje hrani¢ni hodnotu (nebo se naruseni velmi blizi), znazornéni
meznich hodnot z€ervena.

UR20
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Prvek

Aktivni TCP

Domu

Volnobéh

Zarovnani

Poloha nastroje

Poloha kloubu

Pod moznosti Funkce miizete definovat, jak ovladat rameno robota vzhledem k funkci
Zobrazeni, Zakladna nebo Nastroj. Pri fizeni ramene robota doporu€ujeme vybrat
funkci Zobrazeni a poté pomoci Sipek pro otaceni uhel zobrazeni 3D nakresu otocit
tak, aby odpovidal vaSemu pohledu na skute¢né rameno robota.

V poli Robot, v ¢asti Aktivhi TCP se zobrazuje ndzev aktuélniho aktivniho stfedového
bodu nastroje (TCP).

Tlacitko Domu zpfistupni obrazovku Presunuti robota na pozici, kde mlzete
podrzenim tlacitka Auto (viz Presunout robot do na strané 185) pfesunout robota do
polohy dfive definované v €asti Instalace (viz Definovani vychozi polohy na

strané 305). Vychozi nastaveni tlacitka Dom( vraci rameno robota do vzpfimené polohy
(viz 25.9 DomU na strané 304).

Zobrazené tlacitko Volnobé&h umoznuje pfesunuti ramene robota do pozadované
polohy.

Tlacgitko Zarovnat umoziiuje, aby se osa Z aktivniho TCP zarovnala s vybranym
prvkem.

Textova pole udavaji plné hodnoty soufadnic daného TCP vzhledem k vybranému
prvku. Muzete nakonfigurovat nékolik pojmenovanych TCP (viz ). M{iZzete také klepnout
na Upravit pozice a ziskat pfistup k obrazovce Uprava polohy.

Pole Joint Position umozriuje pfimo ovladat jednotlivé klouby. Kazdy kloub se pohybuje
podél vychoziho limitu kloubu v rozsahu od — 360” do + 3607, ktery je definovan
vodorovnym pruhem. Po dosazeni mezni polohy nelze kloubem pohybovat dale. Limit
rozsahu polohy kloubu Ize nakonfigurovat odliSné od vychozich hodnot (viz 22.6.2
Omezeni kloubu na strané 158), pfiemz tento novy rozsah bude v rdmci vodorovného
sloupce oznacen Cervenym pasmem.
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VAROVANI
1. Pokud je na karté Nastaveni nespravné nastaveni gravitace

(viz ) nebo rameno robota nese tézky naklad, mize se rameno
robota po stisknuti karty Freedrive zacit pohybovat (padat). V
takovém pripadé opét uvolnéte tlacitko Volnobéh.

Pfiklad

2. Pouzijte spravné instalacni nastaveni (napf. montazni uhel
robota, hmotnost ndkladu/zatiZzeni a odsazeni tézisté nakladu).
Soubory instalace ukladejte a nacitejte spolu s programem.

3. Pred pouzitim tlacitka Freedrive je nutné spravné nastavit
nastaveni uziteCného zatizeni a montaz robota. Pokud tato
nastaveni nejsou spravna, rameno robota se bude pohybovat,
kdyz aktivujete Freedrive.

4. Funkce Freedrive se smi pouzivat pouze v instalacich, kde to
umoziuje posouzeni rizik. Nastroje ani pfekazky nesmi mit
ostré okraje €i mista, na kterych mize dojit ke skfipnuti.
Zaijistéte, aby veSkery personal z(istal mimo dosah ramene
robota.
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26.1. Obrazovka uprav poloh

Popis

Robot

Po pfistupu na obrazovku Upravy polohy mizete pfesné konfigurovat cilové polohy
kloubtl nebo cilovou polohu (pozice a orientace) TCP. Poznamka: Tato obrazovka je v
rezimu offline a nema pfimy vliv na ovladani ramene robota.

= S N 7N defaitx |
TR orm e =

Robot Prvek
‘Zobrazem’
Tcp
[+] x -143,19)mm [+ ][ =]
532,28 mm |+ —
z -182,08 mm ? ?
Vektor otoceni rac) -
P 0,002 rad i ;
3,159 rad | +|[—
RZ -0,049|rad ? ?
Polohy kloubl
Z4Kladna o124 [+|[—]
B Rameno -108,23 ° z Z
Loket -110,55| +|[—
Zépésti 1 5301°  |+|[—|
0 0 Zépesti 2 9096° |+|—|
oK stomo Zapést( 3 133 ° f ?

O pang eeei®

Rychlost 100%

Na obrazku 3D je aktualni poloha ramene robota. Stin znazorfiuje cilovou polohu
ramene robota ovladanou hodnotami zadanymi na obrazovce. Stisknutim ikony lupy
miZete zobrazeni priblizit nebo oddalit nebo pfes ni pfetahnout prst a zmeénit zobrazeni.
Pokud se prfedepsana cilova poloha TCP robota dostane do blizkosti bezpe¢nostni
nebo spoustéci roviny, nebo je orientace nastroje robota v blizkosti hrani¢ni hodnoty pro
orientaci nastroje (viz Rezimybezpecnostnich rovin na strané 166), zobrazi se 3D
znazorneéni pfiblizné hrani¢ni hodnoty. Bezpecnostni roviny jsou zndzornény zluté a
¢erné spolu s malou Sipkou, ktera znazornuje normalu roviny, coz je strana roviny, na
kterou Ize TCP robota umistit. Spoustéci roviny jsou zobrazeny modfe a zelené a mala
Sipka ukazuje na stranu roviny, kde jsou aktivni mezni hodnoty B&zného rezimu (viz
22.5 Bezpecnostni rezimy softwaru na strané 155). Hrani¢ni hodnota orientace
nastroje je znazornéna kuzelem spolecné s vektorem oznadcujicim aktualni orientaci
nastroje robota. Vnitfek kuzele znazoriiuje povolenou oblast pro orientaci nastroje
(vektor). Pokud cil TCP robota jiz neni v blizkosti mezni hodnoty, 3D zndzornéni zmizi.
Pokud cil TCP naru$uje hrani¢ni hodnotu (nebo se naruSeni velmi blizi), znazornéni
meznich hodnot z€ervena.
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Poloha prvku a
nastroje

Polohy kloubti

Tlagitko OK

Tlacditko Storno

Zobrazuji se aktivni body TCP a hodnoty soufadnic vybraného prvku. Soufadnice X, Y,
Z urCuji polohu nastroje. Soufadnice RX, RY, RZ urcuji orientaci. DalSi informace o
konfiguraci nékolika pojmenovanych TCP, viz 25.1 Konfigurace TCP na strane 288 .
Pro vybér typu zobrazeni orientace pouzijte rozbalovaci nabidku nad poli RX, RY a RZ:

* Vektor rotace [rad] Orientace je dana jako vektor rotace . Délka vektoru udava
uhel otoCeni v radidnech a vlastni vektor pfedstavuje osu otaceni. Jedna se o
vychozi nastaveni.

* Vektor rotace [] Orientace je dana jako vektor rotace , kde délka vektoru je
uhel, ktery se ma otacet ve stupnich.

* RPY [rad] Roll, roztec¢ia uhli staceni (RPY), kde jsou uhly v radianech. RPY-
rotacni matice (rotace X, Y’, Z') je dana:
Rroy(y, B, a) = RZ(a) * RY(B) * RX(y)

* RPY [1Roll, rozte¢ a uhli staéeni (RPY), kde uhly jsou ve stupnich.

Muzete klepnout na hodnoty pro Upravu soufadnic. Klepnutim na tlacitko + nebo -
napravo vedle pole Ize pricist ur€itou hodnotu k aktualni hodnoté nebo ji od ni odedist.
Stisknutim a pfidrzenim tlacitka Ize hodnotu pfimo zvysit/snizit.

Jednotlivé polohy kloubu jsou specifikovany pfimo. Kazda poloha kloubu miize mit
hodnotu v rozmezi od - 360° do + 360 °. Polohy kloubl Ize konfigurovat nasledujicim
zplsobem:

* Hodnoty Ize upravit po klepnuti na polohu kloubu.

* Klepnutim na tlacitko + nebo - napravo vedle pole Ize pricist ur€itou hodnotu k
aktualni hodnoté nebo ji od ni odecist.

* Stisknutim a pfidrzenim tlacitka Ize hodnotu pfimo zvySit/snizit.

Pokud tuto obrazovku aktivujete z obrazovky Move (viz bod ), klepnutim na tlacitko OK
se vratite na obrazovku Move . Rameno robota se pfesune na zadany cil. Pokud
posledni zadana hodnota byla soufadnici nastroje, rameno robota se bude pohybovat
do cilové polohy pomoci typu pohybu PohybL. Pokud vSak byla jako posledni zadana
poloha kloubu, rameno robota se bude pohybovat do cilové polohy pomoci pohybu
PohybdJ.

Tlacgitko Storno zavie obrazovku a zrusi vSechny zmény.
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27. Karta V/V

Popis

Napéti

Nastaveni
analogové
domény

Na této obrazovce Ize pribézné sledovat a nastavovat aktualni V/V signaly z ovladaci
jednotky robota a naopak.

Na obrazovce se zobrazuje aktualni stav V/V vCetné stavu v priibéhu spusténi
programu. Pokud b&éhem provadéni programu dojde k néjaké zméné, program se
zastavi.

PFi zastaveni programu si vSechny vystupni signaly zachovaji aktualni stav. Frekvence
aktualizace obrazovky je pouze 10 Hz, takze velmi rychly signal se nemusi spravné
zobrazit.

Konfigurovatelné V/V |ze vyhradit pro specialni bezpe¢nostni nastaveni definované v
¢asti Konfigurace bezpecénostnich vstupl/vystupt (viz 22.7 Bezpecnostni V/V na
strané 161); vyhrazené vstupy/vystupy budou misto vychoziho nazvu nebo nazvu
definovaného uzivatelem oznaceny nazvem bezpecnostni funkce.

Konfigurovatelné vystupy, které jsou vyhrazeny pro bezpeénostni nastaveni, nelze
prepinat a zobrazi se pouze jako stavové indikatory.

Kenfigurovatelny vstup Konfigurovatelny vystup Digitalni vstup Digitaini vystup
Guetat S-Guard Reset 4 oJd4 0 4 o4
Externi
o113 \00s 1os pog ) (5
2 6 2006 Start-Prog 6 2006
3 7 3037 Stop-Prog 7 303dz7
Analogovy vstup DigitaIni vstup néstroje DigitaIni vystup néstroje
analog_in[0] 000V 0 1 o1
ov 1ov
Proud
analog_in[1] a0y o
ov lov
Analogovy vystup Analogovy vstup nastroje
analog_in[2] 000V Napéti
4,00 mA
analog_in[3] 000V Napéti
arog ou proua | 40
o.0u11 @ prows | o v

4,00 mA

O — 000 @

V &asti Vystup nastroje Ize Napéti konfigurovat pouze tehdy, je-li vystup nastroje
ovladan uzivatelem. Vybérem platformy URCap se odstrani pfistup k moznosti Napéti.

Analogoveé vstupy/vystupy lze nastavit bud’ jako proudové [4-20 mA], nebo jako
napétové [0-10 V]. Po ulozeni programu budou nastaveni pouzita pfi pfipadném
pozdéjSim restartovani ovladace robota. Vybérem platformy URCap ve vystupu
nastroje se odstrani pfistup k nastaveni domény pro analogové vstupy nastroje.

Uzivatelska pfirucka
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UNIVERSAL ROBOTS 27. Karta VIV

Komunikaéni
rozhrani nastroje

Je-li povoleno komunikacni rozhrani nastroje TCI, nebude analogovy vstup nastroje k
dispozici. Na obrazovce V/V se pole Vstup néstroje zméni, jak je znazornéno nize.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200

Parity MNone

Stop Bits One

R¥ Idle Chars 1.50

T Idle Chars 3.50
POZNAMKA

Je-li aktivovano Dualni napajeni p6lu, je nutné digitalni vystupy
nastroje pojmenovat nasledovné:

* tool_out[0] (napajeni)
* tool_out[1] (kostra)
Pole Vystup nastroje je znazornéno nize.
Tool Digital Output
Power GND

Current

000 mA

UR20
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27.1. MODBUS

Popis

Nize uvedeny snimek obrazovky zobrazuje V/V signaly klienta MODBUS v souladu s
jejich nastavenim v instalaci.
Pomoci rozbalovacich nabidek v horni ¢asti obrazovky I1ze ménit zobrazeny obsah
podle typu signalu a jednotky MODBUS, je-li jich nakonfigurovano vice nez jedna.

Kazdy signal v seznamu obsahuje stav pfipojeni, hodnotu, nazev a adresu signalu.
Vystupni signaly Ize pfepinat, umoziuje-li to stav pfipojeni a volba pro ovladani karty

VIV.Viz 27 Karta V/V na strané 335

Typ MODBUS:

TBEE Vstupy Vystupy
Jednotka MODBUS: 10.0.0.2 Jednotka MODBUS: 10.0.0.2
5] MODBUS_4 [260] d 0/ MODBUS_3[18]
Jednotka MODBUS: 127.0.0.1 Jednotka MODBUS: 127.0.0.1
9 0 MODBUS_10] 9 MODBUS_2 [16]
%] MODBUS_5 [17]
d MODBUS_6 [18]
5] MODBUS_7 [19]
[ ] MODBUS_8[20]
9 MODBUS_9 [21]

o 0 O simuiace ()

O BE2NY
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28. Karta Protokol

Popis Na karté Protokol jsou zobrazeny informace o rameni robota a ovladaci jednotce.

Hodnoty Zatizeni kloubu

Teplota ovladace 240°C o Zéldadna oK —_—ne 0,0V -

Sitové napétl 480V )Rameno oK — moe 00v g e

Primérné napéjent robota ow 2) Loket oK — 0,0V

Proud 0,0A 3) Zdpésti 1 oK —c oov 2z [

Proud vstupuAwstupu 0,0A 4 Zépdsti 2 oK —e 0,0V

Proud néstroje oma 5) ZépBst 3 oK — = 00v 1 ] e
Zéznam udélosti

e —oL L EE—n—
A 2024-04-15 22:54:04.316 Polyscope coro ~

Vice informac ziskéte wybérem udélosti z
protokolu Zaznam udélostf.

OBéiny’ : ° 0 O simulace ()

Ctenia zatizeni  V podokné Cteni se zobrazuji informace o ovladaci jednotce. Podokno Zatizeni kloubu
kloubt zobrazuje informace o kazdém kloubu ramene robota. Kazdy kloub zobrazuje:

* Teplota
* Nacist

+ Stav

* Napéti

Protokol data Prvni sloupec zobrazuje polozky protokolu roztfidéné podle zavaznosti. Druhy sloupec
zobrazuje kancelafskou sponku, pokud je k zaznamu v protokolu pfipojena chybova
zprava. DalSi dva sloupce zobrazuji €as doruceni a zdroj zpravy. Posledni sloupec
zobrazuje kratky popis samotné zpravy.

Neékteré zpravy protokolu jsou navrzeny tak, aby poskytovaly vice informaci, které se
zobrazuji vpravo po vybéru polozky protokolu.

UR20 338 Uzivatelska prirucka



28. Karta Protokol UNIVERSAL ROBOTS

Zavaznost Zpravy mlzete filtrovat vybérem prepinacich tlacitek, ktera odpovidaji zavaznosti
zprévy polozky protokolu nebo podle toho, zda je k dispozici pfiloha. Nasleduijici tabulka
popisuje zavaznost zpravy.

Poskytuje obecné informace, jako je stav programu, zmény ovladace a
verzi ovladace.

| | Mohly se vyskytnout problémy, ale systém byl schopen se obnovit.

P¥i pfekroceni bezpecénostniho limitu dojde k poruseni. To zpUusobi, Ze
robot provede bezpecénostni zastaveni.

Porucha nastane, pokud v systému dojde k neodstranitelné chybé. To
zpusobi, Ze robot provede bezpeénostni zastaveni.

Kdyz vyberete polozku protokolu, na praveé strané obrazovky se zobrazi dalSi
informace. Pokud vyberete filtr pfiloh, zobrazi se vyhradné pfilohy zaznamu nebo
vSechny polozky.

Ukladani Je-li v fadku protokolu zobrazena ikona papiru, k dispozici je podrobné stavové hlaseni.

chybovych zprav
POZNAMKA
Nejstarsi zprava se vymaze, jakmile se vygeneruje nova. Uklada se

pouze poslednich pét zprav.

1. Vyberte fadek protokolu a klepnutim na tlacitko Ulozit zpravu ulozite zpravu na
jednotku USB.

Sestavu mlzete ulozit, kdyz je spustény program.

MZete sledovat a exportovat nasledujici seznam chyb:

* Nouzové zastaveni

* Chyba

* Interni vyjimky PolyScope

+ 1Zastaveni robota

* Nezpracovana vyjimka v souboru URCap

* NaruSeni

Exportovana zprava obsahuje: uzivatelsky program, protokol historie, instalaci a
seznam aktivnich sluzeb.

1Zastaveni robota bylo dfive znamé jako ,Ochranné zastaven® pro roboty Universal Robots.
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Copyright © 2009-2024 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



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

UNIVERSAL ROBOTS 28. Karta Protokol

Soubor technické Soubor sestavy obsahuje informace, které jsou uzite¢né pro diagnostiku a reprodukci

podpory

problému. Soubor obsahuje zaznamy o pfedchozich selhanich robotu a také o
aktualnich konfiguracich robottl, programech a instalacich. Soubor zpravy Ize uloZit na
externi disk USB. Na obrazovce protokolu klepnéte na Soubor podpory a postupujte
podle pokynu na obrazovce.

POZNAMKA

Proces exportu mlze trvat az 20 minut v zavislosti na rychlosti USB
flash disku a velikosti soubortl shromazdénych ze systému soubor(
robota. Zprava je ulozena jako bézny nezaheslovany soubor ZIP a Ize
jej pfed odeslanim na technickou podporu editovat.

UR20
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29. Spravce programu a instalaci

Popis Ve Spravci soubor( a instalaci se nachazi tfi ikony, které umoznuiji vytvaret, nacitat a
konfigurovat programy a instalace:

* Nové...
* Oteviit...
* Ulozit...

Cesta k souboru zobrazuje nazev aktualné nacteného souboru a typ instalace.

Pokud vytvorite nebo nactete novy program nebo instalaci, cesta k souboru se zméni.
V robotovi mize byt nastaveno nékolik soubor( instalace. Vytvofené programy nacitaji
a pouzivaiji aktivni instalace automaticky.

ABCDE m ﬁ E
Mowvy...

default )
Otewrit... Ulozit...
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UNIVERSAL ROBOTS 29. Spravce programu a instalaci

Otevrit... Umozniuje nacist program a/nebo instalaci.

Otevieni programu

1. Ve Spravci program( a instalaci klepnéte na Otevfit... a vyberte polozku
Program.

2. Na obrazovce Nacist program vyberte stavajici program a klepnéte na moznost
Oteviit.

3. V Casti Cesta k souboru ovéfte, zda se zobrazuje pozadovany program.

Otevreni instalace.

1. Ve Spravci program( a instalaci klepnéte na Otevfit... a vyberte polozku
Instalace.

2. Na obrazovce Nacist instalaci robota vyberte stavajici instalaci a klepnéte na
moznost Oteviit.

3. V poli Bezpecnostni konfigurace vyberte moznost Pouzit a restartovat a robot se
znovu spusti.

Instalaci pro aktualni program nastavite pomoci moznosti Nastavit instalaci.

V &asti Cesta k souboru ovéfte, zda se zobrazuje pozadovany nazev instalace.

ABCDE D - E ccce —
N

default ot it cecc
Promé&nné

Jméno = Hc ; Instalace

Zastaveno

Ovladani

00 v

O Zobrazit pouze oblbené proménné

O B&3ny
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Novy...

Umoznuje vytvofit novy program a/nebo instalaci.

Vytvoreni nového programu

1.
2.
3.

5.

Ve Spravci program a instalaci klepnéte na Novy... a vyberte polozku Program.
Na obrazovce Program nakonfigurujte pozadovany novy program.

Ve Spravci Programi a instalaci klepnéte na Ulozit... a vyberte polozku UlozZit
vSe nebo Ulozit program jako...

Na obrazovce Ulozit program jako zvolte ndzev souboru a klepnéte na moznost
Ulozit.

V Casti Cesta k souboru ovéfte, zda se zobrazuje novy program.

Nova instalace

Ulozte instalaci pro pouziti po vypnuti robota.

1.

2.
3.
4

Ve Spravci programi a instalaci klepnéte na Novy... a vyberte poloZku Instalace.
Klepnéte na Potvrdit bezpecnostni konfiguraci
Na obrazovce Instalace nakonfigurujte pozadovanou novou instalaci.

Ve Spravci programu a instalaci klepnéte na Ulozit... a vyberte polozku
Instalace...

Na obrazovce Ulozit instalaci robota zvolte nazev souboru a klepnéte na
moznost Ulozit.

Instalaci pro aktualni program nastavite pomoci moznosti Nastavit instalaci.
V Casti Cesta k souboru ovéfte, zda se zobrazuje nova instalace.

e 2+

Program Proménné

Otavit.

Jméno ~ Popis I»

Zastaveno

Ovladani

00 v

[0 Zobrazit pouze oblbené proménné

O B&Zny
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UNIVERSAL ROBOTS 29. Spravce programu a instalaci

Ulozit... Ulozit... nabizi tfi moznosti. V zavislosti na programu/instalaci, ktery nacitate/vytvarite,
Ize pouzit moznost:

* Ulozit v3e, ktera aktualni program a instalaci ulozi automaticky, aniz by systém
zobrazil vyzvu k ulozeni na jiné misto nebo pod jinym nazvem. Pokud u
programu nebo instalace nebyly provedeny zadné zmény, bude tladitko Ulozit
vSe...neaktivni.

* Ulozit program jako..., ktera umozriuje zménit nazev nebo umisténi programu.
Aktualni instalace se ulozi rovnéz, a to pod stavajicim ndzvem a ve stavajicim
umisténi.

* Ulozit instalaci jako..., kterda umozniuje zménit nazev nebo umisténi instalace.
Aktualni program se ulozi pod stavajicim nazvem a ve stavajicim umisténi.

e z2+H D m|H

Ponyb Vv Protokel oteuii.
Program Proménné =

Jméno -+ Hodnota 3it program jako. . I

‘2, Ulozit instalaci jako ...

Zastaveno

Ovlédani

O Zobrazit pouze oblbené proménng

O HEz00!
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29.1. Spravce souboru

Popis Tento obrazek znazorfiuje obrazovku nacteni, ktera se sklada z nasleduijicich tlaitek:

* Navigace s popisem cesty
Navigace s popisem cesty obsahuje seznam adresart vedoucich do stavajiciho
umisténi. Po vybrani nazvu adresare v navigaci s popisem cesty se umisténi
zméni na prislusny adresar a zobrazi jej v oblasti vybéru soubord.

* Oblast vybéru soubort
Soubor otevrete klepnutim na jeho nazev. Adresare se vybiraji stiskem jejich
nazvu na pal sekundy.

* Filtr soubor(
Muzete urcit zobrazené typy souborl. Po vybéru moznosti Zalohovat soubory
se v této oblasti zobrazi poslednich 10 ulozenych verzi programu, kde je
nejnové;jsi a je nejstarsi.

* Nazev souboru
Zde je zobrazen vybrany soubor. Pfi ukladani souboru pouzijte k ru¢nimu
zadani nazvu souboru textove pole.

* Panel akci
Panel akci se sklada ze série tladitek, ktera umozniuji provadét spravu soubord.

U 2 ¢ QM

XBBRE@E &
o ot Koprovat Vi odraric  pisgmnovet b
fr

@ ascoE urp

StartABCDE.urp

Nézev souboru: Filtr

StartABCDE.urp Programové soubory Universal Robots A4 ‘

Ukon napravo od panelu akci podporuje zalohovani aktualné vybranych soubort a
adresafd do daného umisténi a na USB. Ukon je povolen pouze v pfipadé, Ze je k
portu USB pfipojeno externi médium.
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30. Nabidka moznosti

Popis Menu obsahuje obecna nastaveni pro PolyScope, mezi nimi nastaveni hesla, systému
a zabezpeceni.

30.1. Informace

Popis Moznost Informace vam dava pfistup k zobrazeni riznych typl tdajd o robotovi.
MUzete si zobrazit obecné daje o robotovi, verzi a pravni udaje.

Zobrazeni udajt 1. V zahlavi klepnéte na nabidku moznosti.
o robotovi 2. Vyberte moznost Informace.

Klepnutim na moznost Obecné si oteviete informace o verzi softwaru robota,
sitovém nastaveni a sériovém Cisle.

Pro ostatni typy dat mazete:

* Klepnutim na moznost Verze miizete zobrazit podrobnéjsi udaje o verzi
softwaru robota.

* Klepnutim na moznost Pravni ujednéni zobrazit idaje o licencich
softwaru robota.

4. Klepnutim na moznost Zavfit vratit na svoji obrazovku.
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UNIVERSAL ROBOTS 30. Nabidka moznosti

30.1.1. Napovéda

Popis MUzZete ziskat pfistup k online napovédé pro PolyScope, robotické rameno, ovladaci
jednotku a dalsi dokumenty, které by pro vas mohly byt uziteCné. K napovédeé se
dostanete pomoci QR kodu nebo zadanim nasledujici adresy URL do prohlizece:
help.universal-robots.com.

Naleznete zde nasledujici dokumentaci:
* Popis hardwaru robotického ramene
* Popis hardwaru ovladaci jednotky
* P¥irucka k softwaru PolyScope
* Servisni priru¢ka
* Pfirucka ke skriptovani
* Odkaz na kédy chyb

UR20 348 Uzivatelska prirucka
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Vyhledavni QR
kédu a adresy
URL 1.V pravém hornim rohu PolyScope klepnéte na tlacitko menul

? Help
2. V rozbalovaci nabidce klepnéte na .

3. Nyni mizete naskenovat QR kod a dostanete se na stranku help.universal-
robots.com.

REE 2+ QH

Help

The following information is sent when scanning the QR code.
Software version: 5.13.0

Robot type: URSe

Language: IntlEnglish

Serialnumber: 20175599999

It is also possible to access the online help with this direct link:
https://www.universal-robots.com/help

Scan QR code

@ — 000 @

POZNAMKA

Po naskenovani QR kodu se spolu s nim odeslou nasledujici
informace, které Ize pouzit v zakaznické analyze na adrese
Universal Robots:

* Nainstalovana verze softwaru PolyScope
* Typ arozméry robota
* Jazyk v rozhrani Polyscope

* Sériové Cislo robotického ramene
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30.2. Nastaveni

Jak 1. V zahlavi klepnéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
personalizovat 2. V postranni nabidce vlevo vyberte polozku, kterd se ma pfizpUsobit. Bylo-li
nastaveni nastaveno heslo provozniho rezimu, polozka Systém v postranni nabidce je k
PolyScope dispozici pouze pro programatora.

3. Pro potvrzeni vaSich zmén klepnéte na moznost Pouzit a restartovat v pravé
spodni ¢asti obrazovky.

4. Klepnutim na moznost Ukongit v levé spodni ¢asti obrazovky zaviete Nastaveni
obrazovky beze zmén.

30.2.1. Predvolby

Popis Predvolby obsahuji nejzakladné&jsi nastaveni a pravdépodobné se nastavuji pouze
jednou pfi prvnim spusténi.

Jazyky

Popis V rozhrani PolyScope Ize zménit jazyk a mérné jednotky (metrické nebo
imperialni/britské).

Obrazovka chodu (RunScreen)

Popis Posuvnik rychlosti, umistény na zakladné obrazovky karty chodu, ktery obsluze
umoznuje meénit rychlost probihajiciho programu.

Jak skryt 1. V zahlavi klepnéte na ikonu hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
posuvnik 2. V ¢asti Pfedvolby vyberte Spustit obrazovku.
rychlosti

3. Pomoci zaskrtavaciho poli¢ka Ize zobrazit nebo skryt Posuvnik rychlosti.
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Cas

Popis K dispozici je pfistup a/nebo moznost Uprav aktualniho ¢asu a data zobrazeného na
obrazovce PolyScope.

Cas 1. V zahlavi klepnéte na ikonu hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.

2. V &asti Predvolby vyberte Cas.

3. Ovéfte a/nebo upravte Cas a/nebo Datum podle potieby.

4. Pro pouziti vasich zmén klepnéte na Pouzit a restartovat.
Datum a Cas se zobrazuji na karté Protokol (viz Protokol data na strané 338) v sekci
Protokol data.

30.2.2. Heslo

Popis Sekce Hesla obsahuje spravu hesel a heslo spravce.

Nastaveni hesla

Nastaveni hesla  Aby bylo mozné odemknout vSechna bezpecnostni nastaveni, ktera tvofi bezpecnostni
konfiguraci, je nutné nastavit heslo. Pokud Zadné heslo nastavené neni, zobrazi se
vyzva k jeho nastaveni.

Jak nastavit 1. V pravém rohu zahlavi PolyScope stisknéte menu Hamburger a vyberte
heslo moznost Nastaveni.

2. Na leve strané obrazovky stisknéte v modré nabidce klavesu Heslo a vyberte
moznost Bezpeé€nost.

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 Ukongit a vrafte se na pfedchozi
obrazovku.

Bezpecnostni nastaveni znovu zamknete tim, Ze stisknete kartu Zamknout nebo staci
prejit na obrazovku mimo nabidku Bezpec&nost.

Zablokovat

Heslo spravce
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Popis

Nastaveni hesla
spravce

Bezpecnost

Pomoci hesla spravce muizete zménit konfiguraci zabezpeceni systému, véetné
pfistupu kK siti.

Heslo spravce se rovna heslu pouzitému pro uzivatelsky ucet root v systému Linux
bézicim na robotu, které mize byt potfebné v nékterych pfipadech pouziti sité, jako je
SSH nebo SFTP.

VAROVANI
Zapomenuté heslo spravce nelze obnovit.

* Prijméte takova opatieni, aby vase heslo spravce nebylo
ztraceno.

kB2 +QAH

ojmenovand>
: L & |

> Predvolby Spravce

Heslo sprévce umoZiuje upravit nastaveni zabezpeéenf systému

Spravce

Rezim Altudinf heslo

Bezpecnost

> Bezpeénost

Potvrdte nové heslo

1 Ztracené heslo sprdvce nelze zddnym zplsobem obnovit, proto si ho dobfe zapamatujte!

—

Rychlost 100%

O e

V zahlavi klepnéte na ikonu hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
V Casti Heslo zvolte Spravce.

V zalozce Soucasné heslo zadejte vychozi heslo: easybot.

A

V poli Nové heslo zadejte nové heslo.

Vytvoreni silného a tajného hesla zajisti nejlepsi zabezpeceni vaseho systému.

o

V poli Potvrdit nové heslo zopakujte své nové heslo.

Pro potvrzeni zmény hesla klepnéte na Pouzit.

Bezpecnostni heslo zabranuje neopravnénym Upravam bezpecnostnich nastaveni.

Heslo provozniho rezimu

UR20
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Popis

Nastaveni hesla
Rezimu

Heslo Provozniho reZzimu nebo heslo rezimu vytvafi na PolyScope dvé rGzné
uzivatelské role:

* Manualni

* Automaticky
Po nastaveni hesla rezimu |ze programy a instalace vytvaret a upravovat pouze v
Manualnim rezimu. Automaticky rezim umoznuje obsluze pouze nacitat predem

pfipravené programy (dalSi informace o rezimech, viz 21.9 Vybér provozniho rezimu
na strané 146). Po nastaveni hesla se v zahlavi zobrazi nova ikona Rezim.

PFepinani provoznich rezimd z manualniho na automaticky a z automatického na
manualni zpUsobi, Ze PolyScope vyzve k zadani nového hesla.

RE 2+H

) Predvolby Heslo provozniho rezimu

“ Heslo
Heslem provozniho reZimu se aktivuje wzva k zadéni hesla pfi pfepinani mezi automatickym a manualinim rezimem

Spravce \ automaticleém rezimu maji uZivatelé pristup pouze ke lartdm Chod, Inicializovat, Pohyb, V/\/ a Protokal
el Alktusin heslo

Bezpecnost

> Systém Nové heslo

> Bezpeénost
Potvrdte nové heslo

o 0 o :::n'.'.u,n.j.;_j.

1. V zahlavi klepnéte na ikonu hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
V Casti Heslo zvolte Rezim.
V poli Nové heslo zadejte nové heslo.
Vytvoreni silného a tajného hesla zajisti nejlepsi zabezpeceni vaSeho systému.
V poli Potvrdit nové heslo zopakujte své nové heslo.

5. Pro potvrzeni zmény hesla klepnéte na PouZzit.

30.2.3. Systém

Popis

Nastaveni systému Fidi mimo jiné zalohovani systému, URcaps a nastaveni siti.

Uzivatelska pfirucka
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Zaloha systému
Popis
POZNAMKA
K provadéni operace zalohovani a obnovy pouzijte jeden z portt
USB uvnitf ovladaci jednotky (CB). Vyuziti USB portu ovladaci
jednotky je stabilnéjsi a zalohovani vyzaduje méné Casu.
POZNAMKA
Pokud obnovujete systém pomoci nové SD karty, musite pfi spusténi
Polyscope sparovat sériové Cislo s obrazem nové SD karty.
Nesoulad sériového ¢&isla mlze vést k neliplnému procesu obnovy.
Zobrazi se chyba obnoveni, protoze nebylo nalezeno odpovidajici
sériové Cislo.
Zalohovani a Uplnou kopii systému si uloZte na disk USB a pouZijte ji k obnové systému zpét do
obnova predchoziho stavu. To mize byt nutné napft. v pfipadé poskozeni disku nebo nahodném
vymazani.
Jak zalohovat 1. V zahlavi klepnéte na ikonu hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
systém 2. V Casti Systém klepnéte na Zaloha a obnovy.
3. Zvolte Umisténi pro ulozeni zalohy a stisknéte moznost Zaloha.
4. Klepnéte na OK pro uplny restart systému.
Jak obnovit V zahlavi klepnéte na ikonu hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
systém V Casti Systém klepnéte na Zaloha a obnovy.

Vyberte zalozni soubor a stisknéte moznost Obnovit.

o=

Klepnéte na OK pro potvrzeni.

Registrace robota a licen¢ni soubor

Popis Je nutné robota zaregistrovat a stahnout a nainstalovat licenéni soubor, protoze
licencni soubor obsahuje véechny dostupné softwarové licence.

Aktivace Je mozné aktivovat vzdaleny TCP a URCap trasy nastroje pfimo na webu

vzdaleného TCP  www.universal-robots.com/activate.

a URCap trasy To je mozné pouze pro vzdaleny TCP a URCap trasy nastroje. Pokud planujete ziskat
nastroje pfes dalSi licence prostfednictvim sluzby myUR, nejprve prosim aktivujte funkci Remote TCP
web & Toolpath URCap.

UR20 354 Uzivatelska prirucka


http://www.universal-robots.com/activate

R
UNIVERSAL ROBOTS

myUR

Aktivace
softwarovych
licenci pres

POZNAMKA

Pokud mate vice nez jednu aktivni licenci, budou ve stazeném

licen¢nim souboru zahrnuty vSechny licence.

Pokud jste svého robota jeSté nezaregistrovali, prejdéte na adresu URL na obrazovce v
kroku 1 a zaregistrujte svého robota.

1. Stahnéte si licenéni soubor do pocitace.

2. Licen¢ni soubor zkopirujte na USB kli€ a pfipojte jej k ru¢nimu ovladacimu
panelu.

3. Na obrazovce Nastaveni klepnéte v kroku 3 na Nagist soubor a oteviete
obrazovku Vybrat licenéni soubor.

4. V seznamu vyberte USB kli€ k zobrazeni obsahu a pfejdéte do licen¢niho
souboru.

Vyberte moznost license.p7b a klepnutim na Otevfit potvrdte registraci robota.

Vlevo dole klepnéte na Konec.

REA 24 Q

> Predvolby Licence

Postupuite podle téchto 3 jednoduchych krokd a jednodude zaregistrujte softwarové licence pro svého robota.

o |

Zéloha Krok 1 Krok 2
systému

Licence

URCaps rl:_]’ _— X
Dalkové , o—
ovladani K2 ﬂ

Omezeny
volnobéh

sit z;m‘ifﬁiif@im com Stéhnout licenénf soubor robota

Aktualizovat

> Bezpeénost
_ ‘www.universal-robots.com/activate

* Cheete-i aktivovat pouze URCap Remote TCP & Toolpath, pouijte;

Krok 3

~—\8

__ ,

O B&Zny

° 0 o Ziml.\\ﬁ‘:e.

u. ot Kopirovet otk Odstrant  Pismanovat -
[ ticense.p7o
Nézev souboru Filtr:

Licen¢ni soubory Universal Robots A 4 |

00O @

O R
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Deaktivace * V pfipadé zmény vlastnika robota se vyzaduje novy licen¢ni soubor. V takovém
softwarovych pfipadé je nutné licen¢ni soubor deaktivovat.
licenci * Pokud zakoupite novou softwarovou licenci pro svého robota, je nutné

deaktivovat a znovu aktivovat licen¢ni soubor, aby bylo mozné pfidat novou
softwarovou licenci.

V zahlavi klepnéte na ikonu hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
V nabidce vlevo klepnéte na Systém a vyberte moznost Licence.

V pravém dolnim rohu obrazovky Nastaveni klepnéte na Deaktivovat.

o=

Viz Aktivace softwarovych licenci pfes myUR on the previous page

URCaps

Popis Sprava URCaps
Spravovat Ize stavajici URCaps, pfipadné Ize v robotu nainstalovat nové.

Jak spravovat V zahlavi kliknéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.

URCaps V ¢asti Systém zvolte URCaps.

Klepnéte na tlacitko+, zvolte soubor .urcap a stisknéte Otevrit.

A w0 Db =

Chcete-li pokracovat v instalaci daného URCap, stisknéte polozku Restartovat.
Po tomto kroku se URCaps nainstaluje a bude pfipraven k pouziti.

5. Chcete-li nainstalovany soubor URCaps odstranit, vyberte jej v nabidce Aktivni
URCaps, stisknéte tlacitko - a stisknéte Restart, aby se zmény projevily.

Aktivni URCaps  Podrobné informace o novém URCap se objevi v poli Aktivhi URCaps.
Stavova ikona oznacuje stav URCap, jak je uvedeno nize:

* © URCap OK: URCap je nainstalovan a funguje normalné.

* © Chyba URCap: URCap je nainstalovan, ale neda se spustit. Kontaktujte
vyvojare URCap.

* O Vyzaduje se restart URCap: Praveé byl nainstalovan URCap a vyzaduje se
restart.

Priklad Chybové zpravy a informace o URCap se objevi v poli Informace o URCap. V zavislosti
na typu detekovanych chyb se zobrazuji rizné chybové zpravy.

V4 V'

Dalkové ovladani
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Popis

Jak povolit
Dalkové ovladani

Pozadavky
nastaveni

Robot mize byt bud’ v rezimu Mistniho ovladani (ovladan prenosnym terminalem)
nebo Dalkového ovladani (ovladan délkové).

Dalkové ovladani umoznuje ovladat roboty prostfednictvim externich zdroju, jako jsou
sokety fadicll, vstupy/vystupy a fidi¢i (dashboard) server.

Pomoci této funkce Ize do rozhrani PolyScope posilat jednoduché pfikazy, napfiklad
spousténi nebo nacitani programd, stejné jako zasilani pfikaz( UR Script pfimo do
fadiCe.

UPOZORNENI
V zajmu zajisténi bezpecného pouzivani mize byt robot v rezimu

,Dalkové ovladani“ nebo v rezimu ,,Mistni ovladani*.
Rezim ,Mistni ovladani“ znamena, ze piikazy zaslané do fadice z
externiho zdroje nebudou pfi osobnim ovladani robota pfijaty.

1. V zahlavi klepnéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.

n

V Casti Systém zvolte Dalkové ovladani.

Klepnutim na tlaCitko Aktivovat se zpfistupni funkce Dalkové ovladani. Rozhrani
PolyScope zlistane aktivni. Funkce Dalkové ovladani se nespusti bezprostfedné
po aktivaci. Jeji aktivace pouze umoznuje pfepnuti z Mistniho ovladani na
Dalkové ovladani.

4. Prozménu PolyScope vyberte v nabidce profilu moznost Dalkové ovladani .
MiZete se vratit k mistnimu ovladani pfepnutim zpét v profilovém menu.

POZNAMKA
* Prestoze dalkové ovlddani omezuje vaSe akce v PolyScope,
stale mlzete sledovat stav robota.
* Kdyz je systém robota vypnuty dalkovym ovladanim, spousti se
dalkovym ovladanim.

Ovladani robota prostfednictvim sité nebo digitalniho vstupu je ve vychozim nastaveni
zakazano.

* Povolenim a vybérem funkce Dalkové ovladani toto omezeni odstranite.

* Aktivujte dalkové ovladani pfepnutim na profil mistniho ovladani robota (ovladani
PolyScope), ktery umoziiuje ovladat vSechny spusténé programy a spoustéci
skripty vzdalené.

* Aby bylo mozné ziskat v profilu pfistup do dalkového i mistniho rezimu, aktivujte
funkci Délkové ovladani v nastavenich.

Uzivatelska pfirucka
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Mistni ovladani D
neumoziiuje —
* Zapnuti napajeni a uvolnéni brzdy na zakladé signalt zaslanych do robota pres
sit
* Pf¥ijem a provadéni programu robota a instalace na zakladé signal(i zaslanych do
robota pres sit

* Automatické spusténi program( pfi zavadéni (bootovani), fizené z digitalnich
vstupu

* Automatické uvolnéni brzdy pfi zavadéni (bootovani), fizené z digitalnich vstupl

* Spusténi programt pomoci digitalnich vstupl

Dalkové ovladani
neumoziuje

* Pohyb robota pomoci karty Pohyb

* Spousténi pomoci ru¢niho ovladaciho panelu

* Nacitani programu a instalace z ru¢niho ovladaciho panelu
* Volnobéh

UR20 358 Uzivatelska prirucka
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Sit

Popis

Aktualizovat

Popis

Jak aktualizovat
software

Pripojeni robota Ize nakonfigurovat vybérem jedné ze tfi dostupnych sitovych metod:

DHCP
Staticka adresa

Deaktivovana sit (pokud si nepfejete pfipoijit robota k siti)

V zavislosti na vybrané sitové metodé nakonfigurujte nastaveni sité:

IP adresa

Maska podsité
Standardni brana
Preferovany server DNS

Alternativni server DNS

Software robota je nutné prabézné aktualizovat instalaci aktualizaci pomoci USB klice.

.V zahlavi klepnéte na ikonu hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.

2. V casti Systém klepnéte na Aktualizace.

Po vlozeni USB kli¢e Ize klepnutim na moznost Hledat zobrazit platné
aktualiza¢ni soubory.

V seznamu platnych aktualiza¢nich soubort vyberte poZzadovanou verzi a
klepnutim na moznost Aktualizovat provedte instalaci.

VAROVANI
Po upgradu softwaru vzdy zkontrolujte své programy. Upgrade muze

zmeénit trajektorie ve vaSem programu.
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30.2.4. Bezpecnost

Popis Vychozi heslo spravce pro rameno robota Universal Robots je ,easybot”. Jedna se o
tovarni nastaveni nakonfigurované na vdech novych robotech.

VAROVANI

Pro zajisténi kybernetické bezpecnosti vaseho robota je nesmirné
dalezité, abyste toto vychozi heslo spravce zménili na své viastni
heslo.

Od aktualizace PolyScope 5.14 jsou vSechna bezpecnostni nastaveni ve vychozim
stavu omezena (zakazana nebo zablokovana). (To plati pouze pro noveé roboty a nové
vytvofené SD karty. V opacném pfipadé si prectéte pfiru¢ku ,Bezpecné nastaveni
kobotl UR").

Pokud je tfeba pro vasi aplikaci povolit nékteré z nastaveni, mlizete je snadno povolit
na obrazovce Zabezpeceni.

Obecné

Popis V ¢asti Obecné v nastaveni zabezpeceni muizete povolit kouzelné soubory a
nakonfigurovat pfichozi pfipojeni.
Kouzelny soubor je skript na jednotce USB, ktery se spusti po viozeni jednotky do
systému. Tato funkce je ve vychozim nastaveni vypnuta, aby se zajistilo, ze v systému
PolyScope nebudou nevédomky spoustény kouzelné soubory.

Universal Robots Graphical Programming Environment

I
mMEA 2+2H peres [ @ |

Miscellaneous Settings
pr
Inbound Connections

General Restrict inbound network access to this subnet

Secure Shell 0.0.0.0/0

Services
Disable inbound access to additional interfaces (by port)
1-65535

Admin Password Lock

Speed 100%
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Kouzelné
soubory

Jak povolit
kouzelné soubory
v rozhrani
PolyScope

Omezit prichozi
pfipojeni

Konfigurace
prichozich
pripojeni

Kouzelné soubory maji neomezend opravnéni k provadéni systémovych zmén, a proto

Ao b=

je potfeba s nimi zachazet bezpecné.

V zahlavi klepnéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
V ¢asti Bezpec€nost vyberte Obecné.
Zadejte své heslo spravce.

Vyberte Spustit kouzelné soubory.

Pristup k siti byl nastaven na 0.0.0.0/ s 0 je spojeno nastaveni zabezpeceni, které
zajistuje, ze v rozhrani PolyScope neni pfistup k podsiti.

VAROVANI
URCaps miize ke svému fungovani vyzadovat otevieni konkrétnich

sitovych rozhrani.

* Pokud néktery z vaSich URCaps vyZaduje otevieni konkrétnich
sitovych rozhrani (porty/sluzby), obratte se na svého
dodavatele URCaps.

Pouzijte Omezit pfichozi sitovy pFistup ke konkrétni podsiti , abyste se uijistili, ze
sitova pfipojeni pochazejici z IP adresy mimo uvedenou podsit budou odmitnuta.
Napriklad:

o=

Pomoci 192.168.1.0/24 povolte pfistup pouze od hostitell v rozsahu 192.168.1.0
-192.168.1.255.

Pomoci 192.168.1.96 povolite pfichozi pfistup pouze z tohoto hostitele.

V zahlavi klepnéte na hamburger menu a zvolte poloZzku Nastaveni.
V ¢asti Bezpec€nost vyberte Obecné.
Zadejte své heslo spravce.

Zadejte omezeni podsité v moznosti Omezit pfichozi pfistup ze sité na
konkrétni podsit.

Uzivatelska pfirucka
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Vypnout pfichozi
pristup

Priklad

Secure Shell

Pokud chcete zakazat jakékoli pfichozi pfipojeni k uréenym portdm, pouzijte moznost
Zakazat pfichozi pfipojeni k dalSim rozhranim (dle portu).

V zahlavi klepnéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
V Casti BezpecCnost vyberte Obecné.

Zadejte své heslo spravce.

D=

Zadejte rozhrani, ktera maiji byt uzavrena, v moznosti Zakazat prichozi pfistup k
dal$im rozhranim (dle portu).

Pokud chcete zabranit blokovani portl, ponechejte pole prazdné. Jakakoli povolena
Sluzby na strané 364 bude mit pfednost pfed blokovanim portu. | kdyz je port v
obecném nastaveni zabezpec&eni zablokovan, povolena sluzba ho otevfe.

* Mizete zablokovat vS§echny porty

* K zablokovani vSech portl pouzijte 1-65535.
* Miizete zablokovat jeden specificky port

* K zablokovani portu 564 muzete pouzit ¢islo portu 564.
* Muzete zablokovat urcité rozmezi port(

* Pomoci rozmezi muzete zablokovat urcité rozmezi portl. 2318-3412, 22,
56-67 zablokuji urcité porty a urcita rozmezi port(.

UR20
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Popis Secure Shell (SSH) poskytuje soukromé (Sifrované) a ovérené pfipojeni k robotu, coz
umoziuje:
* pfistup k opera¢nimu systému
* kopirovani soubort

* tunelovani sitovych rozhrani

POZNAMKA

SSH je mocny nastroj, pokud se pouziva tak, jak bylo zamysleno.
Nez v robotovi povolite technologii SSH, méli byste dobfe rozumét
tomu, jak se pouziva.

Universal Robots Graphical Programming Envirenment

172
RE 2+H

Secure Shell Settings
B Enae S5t Acce
O Allow Port Forwarding (when in remote control mode)

Authentication

General

Secure Shell QO PasswordBased () Key Based @) Both

Services
Manage Authorized Keys

Label Key type Key

Add Remove

Admin Password Lock

O Power off ! - ° 0 O simuation (i

Jak povolit .V zahlavi klepnéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.

1
pristup SSH 2. V casti Bezpetnost vyberte Secure Shell.
3. Zadejte své heslo spravce.
4. Nakonfigurujte nastaveni Secure Shell:

* Vyberte Povolit pfistup SSH.

* Vyberte Povoleni pfesmérovani portl (v rezimu dalkového ovladani) a
zvolte povolit/zakazat.

Presmérovani portt je k dispozici pouze v rezimu dalkového ovladani.

Presmérovani portl je doporuéenou technikou pro zabaleni otevienych
rozhrani (napf. sluzba Dashboard) do zabezpeceného a Sifrovaného
tunelu vyzadujiciho autentizaci.

5. Vyberte typ ovéfovani.
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Ovérovani Jakékoli SSH pfipojeni vyZaduje, aby pfipojujici se uzivatel pfi navazovani spojeni
prosel ovérenim. Ovéfovani mizete nastavit pomoci hesla nebo pfedem sdileného
autorizovaného klice.

Ovérovani na zakladé klic¢h vyuziva pfedem sdilené klice.

Jak pouzit Zde jsou uvedeny dostupné klice spolu s tlaCitky pro odebrani vybraného klice ze
ovéreni seznamu a pro pridani novych kli¢u.

1. Klepnutim na PFidat oteviete dialogové okno pro vybér souboru.

2. Vyberte kli¢ ze souboru.

Soubor se Cte fadek po fadku a pfidavaji se pouze rfadky, které nejsou prazdné a
nejsou oznaceny jako komentare (zacinajici na #). Neprovadi se ovéreni
pfidanych fadku.

3. Musi byt v souladu s formatem pouzitym pro authorized_keys.

Sluzby

Popis Sluzby obsahuji seznam standardnich sluzeb bézicich na robotu. Kazdou sluzbu
muzete povolit nebo zakazat.

POZNAMKA
Vsechny sluzby jsou z bezpec¢nostnich divodl vypnuty. Pfi spusténi

nebo konfiguraci robota je tfeba povolit pfisluSné sluzby.

Povolena sluzba zlistava dostupna, i kdyZ jsou porty spojené s touto sluzbou
blokovany. Pouhé blokovani portu tedy nestaci k zabranéni pfistupu k uvedenym
sluzbam, pokud jsou zapnuty.

Povoleni sluzeb Musite povolit pfisluSnou sluzbu pro funkci, kterou pouzivate.
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Jak povaolit sluzby

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security
) System
Enable or disable inbound access to standard interfaces

V zahlavi klepnéte na hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
V Casti Bezpecnost vyberte Sluzby.
Zadejte své heslo spravce.

V seznamu vyberte moznost a klepnéte na Zapnout, nebo klepnéte na Vypnout.

Universal Robots Graphical Programming Environment

117
R 2P QMK

Status Interface

General

~
Secure Shell
Services

v

Admin Password Lock

Opoweroff ‘ ° 0 O smutation (i
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30.3. Vypnout robota

Popis Tlacitkem Vypnout robota Ize robota vypnout nebo restartovat.
Jak vypnout 1. V zahlavi klepnéte na hamburger menu a zvolte poloZku Vypnout robota.
robota 2. Jakmile se objevi dialogové okno Vypnout robota, klepnéte na Vypnout.
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31. Slovnicek pojmu

Kategorie zastaveni 0
Odpojenim robota od napajeni dojde k jeho okamzitému zastaveni. Jedna se o nekontrolované zastaveni,
pfi kterém se robot mize odchylit od naprogramované trasy, protoze se kazdy kloub zabrzdi co
nejrychleji. Toto ochranné zastaveni se pouziva v pfipadé€, ze dojde k prekroeni bezpecnostni mezni
hodnoty nebo v pfipadé selhani bezpecnostni soucasti fidiciho systému. Dalsi informace, viz normy
ISO 13850 nebo IEC 60204-1.

Kategorie zastaveni 1
Pohyb robota se zastavuje, kdyZ je robot napajen, a po zastaveni se robot odpoji od zdroje napajeni.
Jedna se o kontrolované zastaveni, pfi kterém robot pokracuje po naprogramované trase. Napajeni se
odpoiji po zastaveni robota. DalSi informace, viz normy 1SO 13850 nebo IEC 60204-1.

Kategorie zastaveni 2
Kontrolované zastaveni robota pfi zachovani napajeni. Bezpe¢nostni fidici systém sleduje, zda robot
zUstane zastaveny. DalSi informace, viz IEC 60204-1.

Kategorie 3
Termin Kategorie by se nemél zaménovat s terminem Kategorie zastaveni. Kategorie se vztahuje k typu
architektury pouzivané jako zaklad pro uréitou Uroveri vykonnosti. Vyznamnou vlastnosti architektury
Kategorie 3 je, Ze jedina porucha nemUze vést ke ztraté bezpecnostni funkce. Dalsi informace, viz
ISO 13849-1.

Uroveri vykonu
Pomoci trovné vykonu (PL) se urcuje schopnost bezpec¢nostnich soucasti fidicich systému provadét
bezpecnostni funkce za predvidatelnych podminek. PLd je druha nejvyssi klasifikace spolehlivosti, coz
znamena, Ze bezpecnostni funkce je velmi spolehliva. DalSi informace, viz ISO 13849-1.

Diagnostické pokryti (DC)
je méfitkem ucinnosti diagnostiky realizované za ucelem vyhodnoceni urovné vykonu. DalSi informace,
viz ISO 13849-1.

MTTFd
Stfedni doba do zavazné poruchy (MTTFd) je hodnota ziskana na zakladé vypoctd a testld pouzivanych k
vyhodnoceni urovné vykonu. DalSi informace, viz ISO 13849-1.

Osoba provadéjici instalaci
Osoba provadeéjici instalaci navrhuje kone€nou instalaci robota. Osoba provadéjici instalaci nese
odpovédnost za provedeni finalniho posouzeni rizik a musi zajistit, aby kone¢na instalace byla v souladu s
mistnimi zakony a predpisy.

Posouzeni rizik
Posouzeni rizik je celkovy proces identifikace veSkerych rizik a také jejich omezeni na pfisluSnou urover.
Proces posouzeni rizik musi byt zdokumentovan. DalSi informace, viz 1ISO 12100.

Viyuziti robota ke spolupraci
Termin spoluprace se vztahuje na spolupraci mezi obsluhou a robotem v aplikaci robota. Pfesné definice
a popisy, viz normy ISO 10218-1 a ISO 10218-2.

Bezpecnostni konfigurace
Bezpecnostni funkce a rozhrani jsou konfigurovatelné pomoci parametri bezpecnostni konfigurace. Ty
jsou definovany prostiednictvim softwarového rozhrani, viz ast Cast Il Softwarova prirucka na
strané 125.
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31.1. Rejstrik

A

About 347

Align 331

Auto 331

Automatic mode 146

AZ do vzdalenosti 228

B

Base 93, 127, 208

Base feature 310

bezpectna vychozi pozice 163

Bezpecnostni resetovani 162

Bezpecnostni resetovani v automatickém rezimu 162
Bézny 166

Bé&zny & Omezeny 166

Blending 220, 222, 224-225

Bracket 70

Brzdna vzdalenost 157

C

Command 194

comment 245

Cone angle 174

Cone center 174

Configurable 1/0 60

control box 128, 335

Control Box 48, 57, 59, 68, 72, 107, 299
Conveyor Tracking 59, 274

Conveyor Tracking Setup 305
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)4

C

Cas zastaveni 157

D

direction 232

Direction Vector 234
Disabled 168

Do kontaktu s nastrojem 229
Do V/V 230

E

Edit Position 176

Elbow 93, 127

Error 278

Ethernet 71, 319
EtherNet/IP 71, 296, 324
Expression Editor 255

F

Feature 306, 310, 331

Feature menu 265

File Path 341

Folder 246

Footer 132, 185, 201

Frame 266

Freedrive 146, 267, 294, 311, 331-332

G

General purpose I/0 60
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31. Slovni¢ek pojm0

Graphics 196

H

halt 244

Hamburger Menu 134
Header 132

Home 331

Hybnost 157

/0 57, 60, 133, 161, 296, 335
Initialize 129, 134

input signals 161

Instalace 343

Installation 133, 341

Installation variables 299

J

Joint Limits 159
joint space 206

K

Konektor nastroje 76

L

Log 133, 338
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M

Manual High Speed 134, 148
Manual mode 146
Mini Displayport 70
MODBUS 71, 306, 319, 322, 337
mode
Automatic 133, 147
Local 134
Manual 133, 147
Remote 134
Modes 166
Motion 266
Mounting bracket 11
Move 133, 146, 194, 205, 209, 334
Move robotto 185
Move Tool 330
Moved 312, 334
MoveL 312, 334
MoveP 312

N

Nesnizeny rezim 163

New... 133

Normal mode 156, 174, 197, 333

Normal Plane 168

Normalni & Omezena mezni hodnota Sméru nastroje 174
Normalni mezni hodnota Sméru nastroje 174

Nouzové zastaveni systému 163

Novy... 341

O

Odstranit 166
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Ochranné zastaveni v automatickém rezimu 162
Omezena mezni hodnota Sméru nastroje 174
Omezeny 166

Omezeny rezim 161, 163

Open... 133

Otevrit... 341

output signals 163

Ovladaci jednotka 11

Ovladani 183

P

Pan angle 174

Parametry pfechodu 222

Play 134, 185, 201

Pohyb robota 163

Point 266

PolyScope 10, 127-128, 132, 142, 155, 249, 288, 319, 324, 357
popup 242

Pose Editor 331, 333

Position 176

Position range 159

Profinet 324

Profisafe 325

Program 133, 181, 185, 274, 341, 343
Program and Installation Manager 133, 341
program node 187

Programovy strom 187

Proménny prvek 208

Prednastavené tovarni hodnoty 157
Pfejmenovat 166

Prenosny ovladaci terminal/panel 11
PrisluSenstvi k pfirubé nastroje 52

PrisluSenstvi V/V nastroji 76
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R

Radius 176

Recovery mode 156

Reduced mode 156, 174, 176
relative waypoint 217
Relativni tratovy bod 208
Remote Control 301, 357
Restrict EIbow 169

risk assessment 11, 16, 25, 29
Robot 175, 330

robot arm 57, 127, 129, 261-262, 266, 299, 330
Robot arm 107

robot cable 73, 75

Robot Limits 156

Robot se nezastavuje 163
Run 133, 181

Rychlost lokte 158

Rychlost nastroje 158

S

Safety Configuration 22, 149, 152-153, 156
Safety functions 27, 29
Safety Checksum 134, 153
Safety I/0 27, 33, 60-61
Safety instructions 85
Safety planes 165, 330, 333
Safety Settings 16, 150, 352
Save... 133, 344

Screen 132

Script manual 11

Service manual 11

set payload 247

Settings 350
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Setup 332

Shoulder 93, 127

Shut Down 366

Sila lokte 158

Sila nastroje 158

Simple 266

Simulation 134

Speed Slider 134, 146
Spousténi Omezeného rezimu 166
Step 134

Stop 134

stopped state 129

Success 278

Switch Case construction 255

Systém Nouzové zastaveni 161

T

Teach Pendant 48, 68, 107, 128, 132, 155, 267, 357
Templates 274

Test button 267

Tilt angle 174

Tool 175

Tool Center Point 156, 208, 288, 331
Tool Center Position 176

Tool Direction 173-174

Tool feature 310

Tool Flange 127

Tool Position 175-176

Trigger Plane 168

U

Ulozit... 341
Until 232
Until Tool Contact 227
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UR Forums 12

UR+ 12

UR+ Partner Program 12
URCaps 356

Vv

Variabilni tratovy bod 208
variable waypoint 219
Variables 181, 186, 198
Vlastni 157

Voltage 335

Vykon 157

Vyraz Az do 227

W

Wait 234

Waypoint 194, 205, 208-209, 220, 222, 224-225
Waypoints 143

Wrist 127

Z

Zakazana mezni hodnota Sméru nastroje 174
Zakazéano 166
Zobrazit 166
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Nazev softwaru: PolyScope
Verze Software: 5.16
Verze dokumentu: 20.3.14C
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