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1. Inledning

Inledning Gratulerar till din nya Universal Robots-robot, som bestar av robotarm (manipulator),
mandverskap och manéverenhet.

Robotarmen, som ursprungligen utformades for att efterlikna rérelseomfanget hos en
mansklig arm, bestar av aluminiumrér som ar ledade med sex leder, vilket ger en hog
grad av flexibilitet i din automationsinstallation.

Universal Robots patenterade programmeringsgranssnitt, PolyScope, goér att du kan
skapa, ladda och koéra dina automationstillAmpningar.

Kartongernas Nar man bestaller en robot far man tva kartonger. Den ena innehaller robotarmen och
innehall den andra innehéller:

* Manoverskdp med mandverenhet
* Fastbeslag for mandverskapet

* Fastbeslag fér mandverenheten

* Nyckel till mandverskapet

* Kabel for att ansluta robotarmen och mandverskapet (se alternativ i Tekniska
specifikationer)

* Stromsladd som fungerar i dina regioner

* Den har manualen

Viktig Roboten ar en delvis fullbordad maskin (se Certifieringar) och som sadan kravs
sékerhetsinformation en riskbedémning fér varje installation av roboten. Alla sékerhetsanvisningar i
kapitlet Sakerhet maste foljas.

UR10e 12 User Manual
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Om robotarmen

Om handboken

Lederna, basen och verktygsflansen ar huvudkomponenterna i robotarmen.
Mandverenheten koordinerar ledrérelser for att flytta robotarmen.

Att fasta en andeffektor (verktyg) till verktygsflansen i slutet av robotarmen gér det
mojligt fér roboten att manipulera ett arbetsstycke. Vissa verktyg har ett specifikt syfte
utdver att manipulera en del, till exempel QC-inspektion, applicering av lim och
svetsning.

Robotarmens huvudkomponenter.

* Bas: dar robotarmen monteras.

+ Skuldra och Armbage: gor storre rorelser.

* Handled 1 och Handled 2: gér mindre rorelser.

* Handled 3: dar verktyget ar fast i verktygsflansen.

Roboten ar en delvis fullbordad maskin, eftersom en sadan deklaration om
inkorporering tillhandahalls. En riskbedémning kravs for varje robottilldmpning.

Denna handbok innehaller sdkerhetsinformation, riktlinjer fér sdker anvandning och
anvisningar for montering av robotarmen, mandverskapet och manéverenheten. Du
kan ocksa hitta instruktioner for hur du borjar installera och hur du bérjar programmera
roboten.

Las och f6lj de avsedda anvandningsomradena. Utfor en riskbeddmning. Installera och
anvand i enlighet med de elektriska och mekaniska specifikationerna i denna handbok.

Riskbeddmning kraver en forstaelse for faror, risker och riskreducerande atgarder for
robottillampningen. Robotintegration kan krdva en grundldggande niva av mekanisk
och elektrisk utbildning.

User Manual
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Ansvarsfriskrivning Universal Robots A/S fortsatter att forbattra tillférlitligheten och prestandan hos sina

for innehall produkter och forbehaller sig ratten att uppgradera produkter och
produktdokumentation utan foregaende varning. Universal Robots A/S vidtar alla
rimliga atgarder for att sékerstalla att innehallet i instruktionsboken stdmmer, men
tar inget ansvar for eventuella fel eller saknad information.

Denna handbok innehaller ingen garantiinformation.

myUR I myUR-portalen kan du registrera alla dina robotar, halla reda pa servicedrenden och
svara pa allmanna supportfragor. Logga in pa myur.universal-robots.com for att fa
tillgang till portalen for att hitta féljande:

* PolyScope Manual med beskrivningar och instruktioner for programvaran
* Servicehandboken med instruktioner for felsdkning, underhall och reparation
* Skriptmanualen med skript for djupgadende programmering
I myUR-portalen hanteras dina drenden antingen av din féredragna distributor eller
eskaleras till Universal Robots kundtjanstteam.

Du kan ocksa prenumerera pa robotdvervakning och hantera ytterligare
anvandarkonton i ditt féretag.

Support Supportwebbplatsen www.universal-robots.com/support innehaller andra
sprakversioner av den har bruksanvisningen

UR+ Online-showroomet UR+www.universal-robots.com/plus tillhandahaller avancerade
produkter for att anpassa din UR-robotapplikation. Du kan hitta allt du behéver pa ett
och samma stélle — fran verktyg och tillbehor till programvara.

UR+ -produkter ansluts till och arbetar med UR -robotar for att sakerstélla enkel
installation och en évergripande smidig anvandarupplevelse. Alla UR+ s produkter &r
testade av UR.

Du kan ocksa fa tillgang till UR+ Partner Program via var programvaruplattform
plus.universal-robots.com fér att utforma mer anvandarvanliga produkter fér UR-
robotar.

UR:s forum Pa UR:s forum forum.universal-robots.com kan robotentusiaster pa alla olika nivaer
komma i kontakt bade med UR och varandra for att stalla fragor, utbyta information.
Trots att UR:s forum grundades av UR+ och dven om vara administratorer ar UR-
anstallda skapas majoriteten av innehallet av er, UR:s forumanvandare.

Academy P& webbplatsen UR Academy academy.universal-robots.com finns en mangd olika
utbildningsmojligheter.

UR10e 14 User Manual
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Developer suite

UR Developer Suite universal-robots.com/products/ur-developer-suite ar en samling av
alla verktyg som behdvs for att bygga en hel I6sning, inklusive utveckling av URCaps,
anpasshing av andeffektorer och integrering av hardvara.
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‘,
UNIVERSAL ROBOTS 2. Sékerhet

2. Sakerhet

Beskrivning

Las den allmanna sakerhetsinformationen och de instruktioner och anvisningar som
galler for riskbeddmningen och den avsedda anvandningen. Var speciellt
uppmarksam pa text som atféljs av varningssymboler. | de féljande avsnitten beskrivs
och definieras sakerhetsrelaterade funktioner som &r séarskilt relevanta for
samverkande tilldmpningar.

Las och forsta de specifika tekniska data som ar relevanta fér montering och
installation, for att forsta integreringen av UR-robotar innan roboten slas pa for forsta
gangen (se 1 Driftsattning pa sidan 1).

Det ar viktigt att observera och félja alla monteringsanvisningar i de féljande avsnitten i
den hér bruksanvisningen.

OBSERVERA

Universal Robots friskriver sig fran ansvar om roboten (armens
mandverskap med eller utan mandverenhet) skadas, andras eller
modifieras pa nagot satt. Universal Robots kan inte hallas ansvarigt
for skador som orsakas pa roboten eller annan utrustning pa grund
av programmeringsfel, obehdrig atkomst till UR-roboten och dess
innehall eller funktionsfel hos roboten.

UR10e
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2. Sakerhet

UNIVERSAL ROBOTS

2.1. Giltighet och ansvar

Beskrivning

Informationen i den har handboken tacker inte konstruktion, installation, integration
och drift av en robottillampning, och inte heller all kringutrustning som kan paverka
sakerheten for robottillampningen. Robottillampningen maste designas och installeras
enligt de sakerhetskrav som stalls upp i de relevanta standarder och regler i det land
dar roboten installeras.

Den eller de personer som integrerar UR-roboten ansvarar for att sékerstalla att
tildmpliga bestdmmelser i det berdrda landet f6ljs och att eventuella risker i
robotapplikationen minskas pa lampligt satt. Detta innefattar, men &r inte begransat till,
féljande:

Gora en riskbeddmning for hela robotsystemet

Granssnitt till andra maskiner och ytterligare skydd om sa kravs enligt
riskbedémningen

Instélining av korrekta sdkerhetsinstallningar i programvaran

Sakerstélla att sékerhetsatgarderna inte andras

Validering av att robotapplikationen ar konstruerad, installerad och integrerad
Framstalla anvandningsinstruktioner

Méarka robotinstallationen med relevanta skyltar och integratérens
kontaktinformation

Bevara all dokumentation, inklusive riskbedémningen for applikationen, denna
manual och annan relevant dokumentation.

2.2. Ansvarsfriskrivning

Beskrivning

All information i denna handbok ska inte tolkas som en garanti fran UR att
industriroboten inte kommer att orsaka skada, aven om industriroboten féljer alla
sakerhetsinstruktioner och all information for anvandning.
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2.3. Sakerhetsmeddelandetyper

Description Sakerhetsmeddelanden anvéands for att betona viktig information. Las alla
meddelanden for att garantera sakerheten och for att férhindra person- och
produktskador. De olika typerna av sdkerhetsmeddelanden definieras nedan.

VARNING
Anger en farlig situation som, om den inte undviks, kan orsaka

dodsfall eller allvarlig personskada.

VARNING: ELEKTRICITET

Anger en farlig elektrisk situation som, om den inte undviks, kan
orsaka dodsfall eller allvarlig personskada.

VARNING: HET YTA

Anger en farlig het yta dar skador kan uppsta vid kontakt och
beréringsfri narhet.

FORSIKTIGHET

Anger en farlig situation som, om den inte undviks, kan leda till
personskador.

JORD
Anger jordning.

SKYDDSJORD
Anger skyddsjordning.

OBSERVERA

Anger risk for skada pa utrustning och/eller information som skall
noteras.

LAS MANUAL
Anger mer detaljerad information som bor I&sas i manualen.

QO &6+~ Db b P
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UNIVERSAL ROBOTS

2.4. Allmanna varningar

Beskrivning Féljande varningsmeddelanden kan upprepas, forklaras eller detaljeras i efterféljande

avsnitt.

VARNING
Underlatenhet att folja de allmé@nna sakerhetsatgarder som anges

nedan kan leda till personskador eller déd.

Se till att robotarmen och verktyget/andeffektorn ar ordentligt
fastmonterade.

Se till att robottillampning har gott om utrymme sa att den kan
rora sig fritt.

Kontrollera att personalen ar skyddad under
robottillampningens livstid, inklusive transport, installation,
idrifttagning, programmering/ programmering/undervisning,
drift och anvandning, demontering och kassering.

Kontrollera att konfigurationsparametrarna for robotsékerhet

ar installda for att skydda personalen, inklusive de personer
som kan befinna sig inom robotapplikationens rackvidd.

Undvik att anvanda roboten om den ar skadad.

Undvik att bara 16st sittande klader eller smycken nér du
arbetar med roboten. Knyt tillbaka langt har.

Undvik att placera fingrar bakom mandéverskapets interna
kapa.

Informera anvandarna om alla farliga situationer och det
skydd som tillhandahalls, férklara eventuella begransningar
av skyddet och de kvarstaende riskerna.

Informera anvandarna om var nédstoppsknapparna finns och
hur de ska aktivera nddstoppet i handelse av en nédsituation
eller en onormal situation.

Varna manniskor att halla sig utanfoér robotens rackvidd, &ven
nar robotapplikationen ska startas.

Var medveten om robotens orientering for att forsta
rorelseriktningen nar du anvander mandverenheten.

Folj kraven och riktlinjerna i ISO 10218-2.

VARNING

Hantering av verktyg/éndeffektorer med vassa kanter och/eller
klampunkter kan leda till personskador.

Se till att verktyg/andeffektorer inte har nagra vassa kanter
eller kldmstallen.

Skyddshandskar och/eller skyddsglaségon kan behdvas.

User Manual
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UNIVERSAL ROBOTS

2. Sakerhet

/A

VARNING: HET YTA

Langvarig kontakt med den varme som genereras av robotarmen och
manoverskapet under drift kan leda till obehag som kan leda till
skada.

* Hantera eller vidror inte roboten nar den ar i drift eller
omedelbart efter drift.

* Kontrollera temperaturen pa loggskarmen innan du hanterar
eller vidrér roboten.

* Lat roboten svalna genom att stdnga av den och vanta en
timme.

FORSIKTIGHET

Underlatenhet att utféra en riskbedémning fére integrering och drift
kan 6ka risken fér personskador.

* Utfér en riskbeddomning och minska riskerna fore drift.

* Om riskbedémningen visar det, far du inte ga in i robotens
rorelseomrade eller vidrora robottillampningen under drift.
Installera skydd.

* Las informationen om riskbedémningen.

FORSIKTIGHET

Om roboten anvands med otestade externa maskiner eller i en
otestad tillampning kan det 6ka risken for personskador.

* Testa alla funktioner och robotprogrammet separat.

* Las driftsattningsinformationen.

OBSERVERA
Mycket starka magnetfélt kan skada roboten.

* Utsatt inte roboten for permanenta magnetfalt.

LAS MANUAL

Kontrollera att all mekanisk och elektrisk utrustning ar installerad
enligt de specifikationer och varningar som finns i 3 Mekaniskt
granssnitt pa sidan 43 och i 4 Elektriskt granssnitt pa sidan 54.

UR10e
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UNIVERSAL ROBOTS

2.5. Avsedd anvandning

Beskrivning

LAS MANUAL

Om roboten inte anvands i enlighet med avsedd anvandning kan det
leda till farliga situationer.

* Las och folj de rekommendationer fér avsedd anvandning och
de specifikationer som finns i anvdndarmanualen.

Universal Robots ar industrirobotar avsedda for att hantera verktyg/andeffektorer och
installationer, eller for att bearbeta eller forflytta komponenter eller produkter. For
detaljer om de foérhallanden under vilka roboten ska fungera, se deklarationer och
certifikat och de tekniska specifikationerna.

Alla UR-robotar ar utrustade med séakerhetsfunktioner som ar utformade for att
mojliggdra kollaborativa applikationer, dar robotapplikationen arbetar tillsammans
med en manniska. Instaliningarna for sakerhetsfunktionen maste konfigureras till
Iampliga varden enligt riskbedémningen av robottillampningen.

Samarbetsdrift &r endast avsedd for riskfria tillampningar, dar hela tillampningen,
inklusive verktyg, arbetsstycke, hinder och andra maskiner har Iag risk enligt
riskutvarderingen for den specifika tilldmpningen.
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UNIVERSAL ROBOTS

2. Sakerhet

A

VARNING

Om UR-robotar eller UR-produkter anvands pa annat satt an vad som
ar avsett kan det leda till personskador, dodsfall och/eller
egendomsskador. Anvand inte UR-roboten eller produkter fér nagon
av nedanstaende oavsiktliga anvandningar och tillampningar:

* Medicinsk anvandning, dvs. anvandning i samband med
sjukdom, skada eller funktionsnedsattning hos ménniskor,
inklusive foljande &ndamal:

* Rehabilitering

* Beddmning

* Kompensation eller lindring

* Diagnostik

* Behandling

* Kirurgi

* Sjukvard

* Proteser och andra hjadlpmedel for fysiskt

funktionshindrade

* Allanvandning i nérheten av patient/er

* Hantering, lyft eller transport av personer

* Alla tillampningar som kraver att specifika hygien- och/eller
sanitetsstandarder uppfylls, t. ex. narhet till eller direktkontakt
med livsmedel, drycker, farmaceutiska och/eller kosmetiska
produkter.

* UR -ledfett kan slappas ut i luften (anga) eller droppa
(se varningen i Rengoéring pa sidan 1).

* All anvandning eller alla tillampningar som avviker fran avsedd
anvandning, specifikationer och certifieringar for UR-robotar
eller UR-produkter.

* Felaktig anvandning ar forbjuden eftersom det kan leda till
doédsfall, personskada och/eller egendomsskada

ALLA EVENTUELLA UTTRYCKLIGA ELLER UNDERFORSTADDA
GARANTIER AVSEENDE LAMPLIG ANVANDNING.

VARNING

Andra inte roboten. Modifiera eller &ndra inte &ndkaporna i e-Serien.
En a&ndring kan skapa oférutsedda risker. All auktoriserad
demontering och atermontering ska goras pa ett UR-servicecenter,
eller kan goras enligt den senaste versionen av alla relevanta
servicemanualer av yrkeskunniga personer.
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UNIVERSAL ROBOTS

VARNING

Underlatenhet att beakta de extra risker som uppstar pa grund av
rackvidd, nyttolast, viidmoment och hastigheter i samband med
robotanvandning, kan leda till personskador eller dodsfall.

* Riskbeddmningen av din tilldmpning ska omfatta de risker som
ar forknippade med tillampningens rackvidd, rérelse, nyttolast
och hastighet for roboten, andeffektorn och arbetsstycket.
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2.6. Riskbeddmning

Beskrivning Riskbedémningen &r ett krav som ska utféras for tilldmpningen. Det ar integratéren
som ansvarar for riskbedémningen av tilldmpningen. Anvandaren kan ocksa vara
integratoren.

Roboten ar en delvis fardigstalld maskin, och sdkerheten i robottilldmpningen beror
darfor pa verktyget/slutinstrumentet, hinder och andra maskiner. Den part som utfér
integrationen maste anvanda ISO 12100 och ISO 10218-2 for att genomfora
riskbedémningen. Den tekniska specifikationen ISO/TS 15066 kan ge ytterligare
vagledning for samarbetstillampningar. Riskbedémningen ska omfatta alla uppgifter
under robottilldmpningens hela livstid, inklusive men inte begransat till:

* Robotinldrning under uppbyggnad och utveckling av robottillAmpningen
* Felsokning och underhall

* Normal drift av robottillampning

En riskbeddmning maste utféras innan robottillampningen startas for férsta gangen.
Riskbedémningen &r en iterativ process. Efter fysisk installation av roboten, verifiera
anslutningarna och slutfér sedan integrationen. | riskbedémningen ingar att faststélla
sakerhetskonfigurationsinstallningarna samt behovet av ytterligare ndédstopp och/eller
andra skyddsatgarder som kravs for den specifika robottillampningen.
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Séakerhetskonfigurationsinstéllningar

Det &r extra viktigt att identifiera ratt installningar for
sékerhetskonfigurationen vid utveckling av robottillmpningar.
Obehorig atkomst till sdkerhetskonfigurationen maste forhindras
genom att aktivera och stélla in I6senordsskydd.

VARNING
Underlatenhet att stalla in I6senordsskydd kan

leda till personskador eller dédsfall pa grund
av avsiktliga eller oavsiktliga &ndringar av
konfigurationsinstallningar.

* Stall alltid in I16senordsskydd.

 Stall in ett program for hantering av
I6senord, sa att atkomst endast ar for
personer som forstar effekten av
andringar.

Vissa sdkerhetsfunktioner har tagits fram séarskilt for
samverkande robottilldmpningar. Dessa kan konfigureras via
sakerhetskonfigurationsinstéliningarna. De anvands for att
hantera risker som identifierats i tillampningsriskbedomningen.

Foljande begransar roboten och kan ddarmed paverka
energioverforingen till en person fran robotarmen, andeffektorn
och arbetsstycket.

* Kraft- och effektbegransning: Anvands for att reducera
klamkrafter och tryck som roboten utévar i
rorelseriktningen vid kollisioner mellan roboten och
operatoren.

* Momentbegréansning: Anvands for att reducera hdg
overgaende energi och stotkrafter vid kollisioner mellan
roboten och operatéren genom att reducera robotens
hastighet.

* Hastighetsbegransning: Anvands for att sakerstalla att
hastigheten ar mindre &n den konfigurerade gransen.

Foljande orienteringsinstallningar anvands for att undvika
rorelser och minska exponeringen av vassa kanter och
utskjutande delar fér en person.

* Positionsbegransning for leder, armbagar och
verktyg/andeffektorer: Anvands for att minska riskerna i
samband med vissa kroppsdelar: Undvik rérelser mot
huvud och nacke.

* Begrénsning av verktygets/andeffektorns orientering:
Anvands for att minska riskerna i samband med vissa
omraden och egenskaper hos verktyget/andeffektorn och
arbetsstycket: Undvik att vassa kanter pekar mot
operatéren genom att vanda de vassa kanterna inat mot
roboten.
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Stoppa Vissa sakerhetsfunktioner ar sarskilt utformade for alla robottilldmpningar. Dessa
prestandarisker  funktioner kan konfigureras via skerhetskonfigurationsinstaliningarna. De anvands
for att hantera risker som ar forknippade med robottilldmpningens stopprestanda.

Foljande begransar robotens stopptid och stoppstracka for att sakerstalla att stopp
kommer att intréffa innan de konfigurerade gréanserna nas. Bada instéllningarna
paverkar automatiskt robotens hastighet for att sékerstalla att gransen inte 6verskrids.

* Stopptidsgréns: Anvands for att begrénsa robotens stopptid.

* Stoppavstandsgrans: Anvands for att begransa robotens stoppavstand.

Om nagot av ovanstaende anvands finns det inget behov av manuellt utférda
periodiska stopptest av prestanda. Robotens sdkerhetskontroll gér kontinuerlig
dvervakning.

Varning Om roboten installeras i en robottillampning dar faror inte kan elimineras pa ett rimligt
satt eller risker inte kan minskas tillrdckligt genom anvandning av de inbyggda
sékerhetsrelaterade funktionerna (t.ex. vid anvandning av ett farligt
verktyg/andeffektor eller en farlig process), kravs skyddsatgarder. Se ISO 10218-2.

VARNING
Underlatenhet att genomfora en tilldmpningsriskbeddmning kan 6ka

riskerna.

* Genomfor alltid en riskbeddmning av tillampningen for
forutsebara risker och rimligen férutsebar felanvandning.

For kollaborativa tillampningar omfattar riskbedémningen de
forutsebara riskerna for kollisioner och rimligen férutsebar
felaktig anvandning.

Riskbedémningen ska omfatta foljande:
* Skadans svarighetsgrad
* Sannolikhet for forekomst

* Modjlighet att undvika den farliga situationen
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Potentiella faror

Universal Robots identifierar de potentiella betydande faror som anges nedan for att
integreraren ska kunna ta hansyn till dem. Andra betydande faror kan vara
forknippade med en specifik robottilldmpning.

Skarskador pa grund av vassa kanter och punkter pa verktygets/sluteffektorns
anslutning.

Penetration av huden genom vassa kanter och vassa punkter pa narliggande
hinder.

Blamarken pa grund av kontakt.
Stukning eller benfraktur pa grund av st6t.

Skador som kan orsakas av l6sa skruvar som ska halla fast robotens arm eller
verktyg/sluteffektor.

Foremal som faller ur eller flyger fran verktyget/andeffektorn, t.ex. pa grund av
daligt grepp eller stromavbrott.

Felaktig forstaelse av vad som styrs av flera nédstoppsknappar.
Felaktig installning av parametrarna for sakerhetskonfigurationen.

Felaktiga installningar pa grund av obehdoriga andringar av parametrarna for
sakerhetskonfigurationen.
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2.7. Bedomning fore anvandning

Beskriv Foljande tester maste utféras innan robottillampningen anvands for forsta gangen eller efter
ning nagra andringar.

* Kontrollera att alla sdkerhetsingangar- och utgangar ar korrekt anslutna.

* Kontrollera att alla anslutna sakerhetsingangar- och utgangar, inklusive enheter som
delas av flera maskiner eller robotar, fungerar som avsett.

* Testa nddstoppsknappar och ingangar for att kontrollera att roboten stannar och att
bromsarna kopplas in.

* Testa skyddsingangarna for att verifiera att robotrérelsen stannar. Om aterstallning av
skydd &r konfigurerat, kontrollera att det fungerar som avsett.

* Titta pa initialiseringsskdrmen, aktivera den reducerade ingangen och kontrollera att
skarmen &ndras.

+ Andra driftlage for att verifiera att lagesikonen &ndras i det 6vre hégra hérnet pa
PolyScope-skarmen.

* Testa 3-lagesenheten for att verifiera att tryckning till mittlaget maojliggor rérelse i manuellt
ldge med reducerad hastighet.

* Om nodstoppsutgangarna anvands, tryck pa ndédstoppsknappen och kontrollera att hela
systemet sténgs av.

* Testa systemet som ar anslutet till robotens rorelseutgang, utgang for ej stoppande robot,
reducerat lage eller ej reducerat lage-utgangen for att verifiera att utgangsandringarna
detekteras.

* Faststéll kraven for idrifttagning av din robottilldmpning.
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2.8. Nodstopp

Beskrivning

Nodstoppet eller E-stoppet &r den roda tryckknappen pa mandéverenheten. Tryck pa
nddstoppsknappen for att stoppa all robotrorelse. Aktivering av nddstoppsknappen
orsakar en stoppkategori ett (IEC 60204-1).

Nodstopp ar inte skyddsatgarder (ISO 12100).

Nodstopp ar kompletterande skyddsatgarder som inte forhindrar personskador.
Riskbedémningen av robotapplikationen avgér om ytterligare nédstoppsknappar
kravs. Nodstoppsfunktionen och mandverdonet maste uppfylla ISO 13850.

Nar ett nddstopp har aktiverats lases tryckknappen i den instéllningen. Varje gang ett
nddstopp aktiveras maste det aterstallas manuellt vid tryckknappen som startade
stoppet.

Innan nddstoppsknappen aterstalls maste du visuellt identifiera och bedéma orsaken
till att n6dstoppet forst aktiverades. Visuell beddmning av all utrustning i applikationen
kravs. Nar problemet ar |6st, aterstall nddstoppsknappen.

For att aterstalla nédstoppknappen

1. Hallin tryckknappen och vrid medurs tills sparren kopplas ur.

Du bor kdnna nar sparren ar urkopplad, vilket indikerar att tryckknappen ar
aterstalld.

Kontrollera situationen och om nddstoppet ska aterstallas.

Efter aterstallning av nédstoppet, aterstall strommen till roboten och ateruppta
driften.
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2.9. Rorelse utan motorkraft

Beskrivning

| en osannolik nddsituation, nar det antingen ar oméjligt eller odnskat att stromférsorja
roboten, kan du anvanda forcerad bakatkorning for att flytta robotarmen.

For att genomfdra forcerad bakatdrift maste man trycka eller dra robotarmen hart for
att flytta leden. Varje ledbroms har en friktionskoppling som gor rérelse méjlig vid hogt
forcerat viidmoment.

Att utféra forcerad backkorning kraver hog kraft och kan inte utféras av en person
ensam. | klamsituationer kravs det att tva eller flera personer utfér den forcerade
backkorningen. | vissa situationer kravs det att tva eller flera personer demonterar
robotarmen.

Se servicehandboken for information om hur man demonterar roboten.

VARNING
Risker pa grund av att en robotarm utan stdd gar sonder eller faller

kan orsaka personskador eller dod.

* Stdd robotarmen innan strémmen kopplas bort.

OBSERVERA

Att flytta robotarmen manuellt &r endast avsett fér ndd- och
serviceandamal. Om robotarmen flyttas i onddan kan det leda till
materiella skador.

* ROorinte leden mer an 160 grader, for att sakerstéalla att
roboten kan hitta sin ursprungliga fysiska position.

* Flytta inte nagon led mer an nédvéandigt.
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2.10. Sakerhetsrelaterade funktioner och granssnitt

Beskrivning

Ytterligare
information

Universal Robots robotar ar utrustade med en rad inbyggda sakerhetsfunktioner samt
sakerhets-1/0, digitala och analoga styrsignaler till eller fran det elektriska granssnittet,
for anslutning till andra maskiner och ytterligare skyddsanordningar. Varje
sakerhetsfunktion och I/O &r konstruerad enligt EN ISO13849-1 (se Certifieringar) med
prestandaniva d (PLd) med en kategori 3-arkitektur.

Se 19 Programvaruséakerhetskonfiguration pa sidan 154 i Part Il PolyScope Manual,
for konfiguration av sékerhetsfunktioner, in- och utgadngar i anvandargranssnittet. Se
19.7 Sakerhets-I/O pa sidan 165 fér beskrivningar om hur du ska ansluta
sakerhetsanordningar till /0.

VARNING
Anvandning av andra parametrar for sdkerhetskonfigurationen an de

som anses nddvandiga for riskreduktion kan leda till faror som inte
rimligen kan elimineras eller risker som inte &r tillrackligt reducerade.

* Settill att verktyg och gripdon &r korrekt anslutna for att
undvika risker pa grund av strémavbrott.

VARNING: ELEKTRICITET
Programmerings- och/eller kabelfel kan orsaka att spanningen

andras fran 12V till 24V, vilket kan leda till brandskador pa
utrustningen.

* Kontrollera anvandningen av 12V och fortsatt med
forsiktighet.

OBSERVERA

* Anvéandning och konfigurering av sékerhetsfunktioner och
granssnitt maste folja riskutvarderingsrutinerna for varje
robottillampning. (se kapitel Sékerhet i avsnittet
Sékerhetsrelaterade funktioner och granssnitt)

* Stopptiden ska beaktas som en del av tillampningens
riskbedémning

* Om roboten upptacker ett fel eller en dvertradelse i
sakerhetssystemet (t.ex. om en av kablarna i
nddstoppskretsen har kapats eller ett gransvarde fér en
sakerhetsfunktion har éverskridits) initieras ett stopp enligt
kategori 0.

OBSERVERA

Andeffektorn skyddas inte av UR-sékerhetssystemet. Funktionen hos
andeffektorn och/eller anslutningskabeln dvervakas inte
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2. Sakerhet

2.10.1. Stoppkategorier

Beskrivning

Beroende pa omstandigheterna kan roboten initiera tre typer av stoppkategorier,
definierade enligt IEC 60204-1. Dessa kategorier definieras i denna tabell.

Stoppkategorier  Beskrivning

0

Stoppa roboten genom att omedelbart bryta strdommen.

1

Stoppa roboten pa ett ordnat och kontrollerat satt. Strommen
bryts nér roboten har stoppats.

*Stoppa roboten med driveffekten tillganglig for drivningen och
hall rérelsebanan intakt. Driveffekten bibehalls efter att roboten
har stoppats.

*Universal Robots-robotar enligt kategori 2 beskrivs dven som stopptyp SS1 eller SS2

enligt IEC 61800-5-2.
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2.10.2. Konfigurerbara sakerhetsfunktioner

Beskrivning

Universal Robots robotar har sakerhetsfunktioner enligt nedanstaende tabell. Dessa
ar avsedda att styra robotsystemet, dvs. roboten med monterat verktyg/andeffektor.
Robotens sakerhetsfunktioner ar avsedda att minska robotsystemets risker enligt
riskbedémningen. Ladgen och hastigheter anges i férhallande till robotens bas.

Séakerhetsfunktion

Ledpositionens gréans

Beskrivning

Staller in 6vre och nedre gransvarden for tillatna
ledpositioner.

Ledhastighetens
grans

Stéaller in 6vre gransvarde for ledhastighet.

Sakerhetsplaner

Definierar de plan, i rummet, som begransar
robotpositionen. Sdkerhetsplan begransar antingen
verktyget/andeffektorn eller bade verktyget/andeffektorn
och armbagen.

Verktygets orientering

Definierar tillatna orienteringsgransvarden for verktyget.

Begransar robotens maximala hastighet. Hastigheten
begransas vid armbagen, vid verktygets/andeffektorns

Hastighetsgrans flans, och i mitten av verktygets/andeffektorns definierade
positioner.
Begransar den maximala kraften som
robotverktyget/andeffektorn och armbagen ger vid

Kraftgrans fastspanningar. Kraften begransas vid
verktyget/éandeffektorn, armbagen och i mitten av
verktygets/andeffektorns definierade positioner.

Momentgrans Begransar robotens hdgsta rérelsemoment.

Effektgrans Begransar det mekaniska arbete som utférs av roboten.

. . Begransar den maximala tid som roboten anvander for att

Stopptidsgrans . 1

stoppa efter att ett robotstopp har initierats.
. N Begransar den maximala stracka som roboten forflyttar sig
Stoppavstandsgrans

efter att ett robotstopp har initierats.

Sakerhetsfunktion

Vid riskbeddmning maste du beakta robotens rorelse efter att ett stopp har initierats.
For att underlatta den har processen kan du anvanda sakerhetsfunktionerna
Stopptidsgréns och Stoppavstandsgrans.

Dessa sakerhetsfunktioner sanker robotrérelsens hastighet sa att den alltid kan
stoppas inom gransvéardena. Ledpositionernas gransvarden, sdkerhetsplan och
orienteringsgranser for verktyg/andeffektor beaktar forvantad stoppstracka.
Robotrérelsen kommer alltsa att bromsas ned innan gransvardet har natts.
Funktionssakerheten kan sammanfattas sa har:

TRobotstopp var tidigare kant som "Skyddsstopp".
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Prestandaniva (Performance

Sakerhetsfunktion Exakthet Level, PL) Kategori
Nodstopp - d 3
Skyddsstopp - d 3
Ledpositionens grans | 5° d 3
Ig_;e;:sastlghetens 1.15°/s d 3
Sakerhetsplan 40 mm d 3
Verktygsinriktning 3° d 3
Hastighetsgréns 50 mm/s d 3
Kraftgrans 25N d 3
Momentgrans 3 kg m/s d 3
Effektgrans 10w d 3
Stopptidsgrans 50 ms d 3
Stoppavstandsgrans 40 mm d 3
Tryggt hem 1.7° d 3
Varningar .
FORSIKTIGHET

Underlatenhet att konfigurera den hdgsta tillatna hastigheten kan leda
till farliga situationer.

* Om roboten anvands i manuella handledstillampningar med
linjara rorelser, maste den sammanlagda hastighetsgransen
stallas in till maximalt 250 mm/s for verktyget/andeffektorn och
armbagen savida inte riskbedomningen har visat att hogre
hastigheter ar acceptabla. Detta férhindrar snabba
armbagsrorelser hos roboten nara singulariteter.

OBSERVERA

Det finns tva undantag till kraftbegransningsfunktionen som ar viktiga
att lagga marke till nar robotens arbetscell utformas. ()

Nar roboten stracker ut sig kan knaledseffekten ge hdga krafter i
radiell riktning (utat fran basen) vid Idga hastigheter. Pa liknande satt
kan den korta hdavarmen, nar verktyget/andeffektorn ar nara basen
och ror sig runtom basen, orsaka starka krafter, aven vid laga
hastigheter. Kldamrisk kan undvikas genom att ta bort hinder i dessa
omraden, placera roboten annorlunda eller anvdnda en kombination
av sakerhetsplan och ledbegransningar for att eliminera faran sa att
roboten inte kan réra sig in i den héar delen av arbetsomradet.
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Arbetsyta

2.1: Var uppmérksam pa att kldmrisk kan finnas pa vissa arbetsomraden pa grund
av robotarmens fysiska egenskaper. Ett omrade (vénster) har definierats for radiella
rérelser, ndr handled 1 &r pa ett avstand av minst 450 mm frén robotens bas. Det
andra omradet (héger) ligger inom 200 mm fran robotens bas, nér den rér sig
tangiellt.

Klamrisk kan undvikas genom att ta bort hinder i dessa omraden genom att placera
roboten annorlunda eller anvanda en kombination av sékerhetsplan och
ledbegransningar for att eliminera faran sa att roboten inte kan réra sig in i den har
delen av arbetsomradet.
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2. Sakerhet

Sakerhetsingangar

Roboten har ocksé foljande sakerhetsingangar:

Sakerhetsingang

Beskrivning

Utfér ett stopp enligt Kategori 1 (IEC 60204-1) och
informerar andra maskiner som anvander utgangen

Nodstoppsknapp Systemnddstopp om denna utgang har definierats. Ett
stopp initieras om nagot ar anslutet till utgangen.
Utfor ett stopp enligt Kategori 1 (IEC 60204-1) via
i .. mandverskapet och informerar andra maskiner som
Nodstopp for robot

anvander utgadngen Systemnddstopp om denna utgang
har definierats.

Systemets nddstopp

Utfor ett stopp enligt Kategori 1 (IEC 60204-1) endast pa
roboten, i alla I&gen och har foretrade dver alla andra
kommandon.

Skyddsstopp

Utfor ett stopp enligt Kategori 2 (IEC 60204-1) i alla
l&gen, férutom vid anvandning av trelédges
aktiveringsenhet och en lagesvaljare. Sedan i manuellt
lage kan systemnddstopp stéllas in for att bara fungera i
automatiskt lage.

Automatiskt lage
Skyddsstopp

Utfor ett stopp enligt Kategori 2 (IEC 60204-1) ENDAST i
Automatiskt lage. Automatiskt skyddsstopp gar endast att
vélja nar en 3-lages aktiveringsenhet konfigurerats och
installerats.

Skyddsaterstallning

Atergar fran laget Skyddsstopp, nér en kant tas emot pa
ingangen for aterstallning av skyddsstopp.

Reducerat lage

Séakerhetssystemet vaxlar till grdnsvardena fér
Reducerat lage.

Aktiveringsenhet med
tre positioner

Initierar ett stopp enligt Kategori 2 (IEC 60204-1) nér den
aktiverande enheten ar helt komprimerad eller helt
frikopplad, endast i manuellt Iage. 3-lages
aktiveringsenhetsstopp utldses nar en ingang blir for lag.
Den paverkas ej av Aterstéll skyddsstopp.

Freedrive pa robot

Aktiverar frikbrning nér roboten inte ar i automatiskt lage.

Véxlar mellan Driftldgen. Roboten kommer att vara i

Driftslage Automatiskt Iage nér ingangen ar lag och i manuellt Idge
nar den ar hog.

Automatisk Atergar fran laget Automatiskt skyddsstopp nar en kant

aterstallning av tas emot pa ingangen for Automatisk aterstallning av

skyddslage skyddsstopp.
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Sakerhetsutgangar

2.10.3. Sakerhetsfunktioner

Beskrivning

Vid granssnitt mot andra maskiner har roboten foljande sékerhetsutgangar:

Sakerhetsutgang Beskrivning

Systemets
nddstopp

Medan den har signalen &r logiskt Iag aringangen
Robotnédstopp ocksa logiskt 1ag eller sa har
nddstoppknappen tryckts in.

Robotforflyttning

Nar den har signalen &r logiskt hdg rér sig ingen enskild led
pa roboten mer an 0,1 rad/s.

Roboten stoppar
inte

Logiskt hog nar roboten har stannat eller haller pa att
stanna efter nédstopp eller skyddsstopp. | annat fall &r den
logiskt 1ag.

Reducerat

Logiskt lag nar sékerhetssystemet ar i Reducerat lage.

Inte reducerade

Logiskt Iag nar sakerhetssystemet inte &r i Reducerat lage.

Tryggt hem

Logiskt hog néar roboten &r i konfigurerat sakert
utgangslage.

Alla sdkerhets-I/O har dubbla kanaler, vilket betyder att de ar sakra i l1agt lage (t.ex.
nodstoppet ar aktivt nar signalerna ar laga).

Sakerhetssystemet kontrollerar om nagot av sdkerhetsgransvardena har éverskridits
eller om nagot nddstopp eller skyddsstopp har initierats.
Sakerhetssystemets reaktioner ar:

Utlosare Reaktion

Noédstopp Stoppkategori 1
Skyddsstopp Stoppkategori 2
3PE Stop (om en 3-lages aktiveringsenhet ar ansluten) Stoppkategori 2

Gransovertradelse

Stoppkategori 0

Feldetektering

Stoppkategori 0

OBSERVERA

Om sdkerhetssystemet kdnner av ett fel eller obehorig atkomst
aterstalls alla séakerhetsutgangar till Iag.
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2.10.4. Sakerhetsparameter

Beskrivning

Normal och
Reducerat

Sakerhetssystemet har féljande uppsattning konfigurerbara sakerhetsparametrar:
* Normal

* Reducerat

Du kan stalla in sdkerhetsgrénserna for varje uppsattning sédkerhetsparametrar och
skapa olika konfigurationer fér normala, hégre och lagre instéllningar. Den reducerade
konfigurationen &r aktiv nar verktyget/andverktyget ar placerat pa den reducerade sidan
av ett utldst reducerat plan, eller nar den reducerade konfigurationen utléses externt av
en sakerhetsinmatning.

Anvénda ett plan for att utldsa reducerad konfiguration: Nar robotarmen rér sig fran
den sida av utlésningsplanet som konfigurerats med reducerade sakerhetsparametrar,
till den sida som ar konfigurerad med normala sakerhetsparametrar, finns det ett
omrade pa 20 mm runt utldsningsplanet dar bade normala och reducerade granser ar
tillatna. Detta omrade runt utldsarplanet forhindrar onddiga sakerhetsstopp nar roboten
befinner sig precis vid gransen.

Anvanda en ingang for att utlésa den reducerade konfigurationen: Nar en
sakerhetsinmatning startar eller stoppar den reducerade konfigurationen kan upp till
500 ms forflyta innan de nya gransvéardena blir aktiva. Detta kan intraffa under nagon av
féljande omstandigheter:

* Vaxling fran reducerad konfiguration till normal konfiguration

* Vaxling fran normal konfiguration till reducerad

Robotarmen anpassar sig till de nya sakerhetsgranserna inom 500 ms.
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Aterstilining

Nar en sakerhetsgrans éverskrids maste sékerhetssystemet startas om. Om t.ex. en
ledpositionsgrans ligger utanfor en sékerhetsgrans aktiveras aterhamtning vid uppstart.
Du kan inte kéra program for roboten nar aterhamtningen ar aktiverad, men robotarmen
kan manuellt flyttas tillbaka inom granserna med Freedrive, eller genom att anvanda
fliken Flytta i PolyScope. (se Del Il PolyScope Manual)

Séakerhetsgranserna for aterstallning ar:

Séakerhetsfunktion Grans

Ledhastighetens grans 30 °/s
Hastighetsgréns 250 mm/s
Kraftgrans 100N
Momentgrans 10 kg m/s
Effektgrans 80w

Sakerhetssystemet utfardar ett stopp i kategori 0 vid brott mot dessa granser.

VARNING
Om man inte ar forsiktig ndr man flyttar robotarmen i

aterstallningslage kan det leda till farliga situationer.

* Vidtag forsiktighet nér robotarmen flyttas tillbaka inom
granserna, eftersom granserna for ledpositionerna,
sakerhetsplanen och all verktygets/andeffektorns orientering ar
inaktiverade i aterstallningslage.
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2. Sakerhet

2.10.5. Lagen

Beskrivning

Né&r en sékerhetsgréns éverskrids aktiveras Aterstéllningsléage automatiskt, vilket gor
att robotarmen kan flyttas. Aterstallningslage &r en typ av Manuellt lage .
Du kan inte kdra robotprogram nar aterstallningslaget ar aktivt.

Under aterstallningslaget flyttas robotarmen sa att den hamnar inom ledgranserna,

antingen med Frikoérning eller fliken Flytta i PolyScope.

Sédkerhetsgranser
for
aterstallningslage

Sakerhetsfunktion Grans

Ledhastighetens grans 30°/s
Hastighetsgrans 250 mm/s
Kraftgrans 100N
Momentgrans 10 kg m/s
Effektgrans 80w

Sakerhetssystemet utfardar ett stopp i kategori 0 vid brott mot dessa granser.

VARNING

Om man inte ar forsiktig nar man flyttar robotarmen i
aterstallningslage kan det leda till farliga situationer.

* Vidtag forsiktighet nar robotarmen flyttas tillbaka inom
granserna, eftersom granserna for ledpositionerna,
sékerhetsplanen och all verktygets/andeffektorns orientering

ar inaktiverade i Aterstélining.
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3. Mekaniskt granssnitt

Beskrivning Robotens bestandsdelar utgdr robotsystemet: Robotarm, verktyg eller arbetsstycke,
manoverskap och mandverenhet 3PE beskrivs i detta kapitel. Du kan ocksa hitta krav
pa maximal nyttolast och arbetsyta.

For information om hur serienumret l&ggs till vid férsta uppstarten, se
"Robotarmsinstallation" i avsnittet om programvara.

3.1. Arbetsomrade och driftsomrade

Beskrivning Arbetsomradet ar den fullt utdragna robotarmens rackvidd, horisontellt och vertikalt.
Driftsomradet &r den plats dar roboten férvantas fungera.

OBSERVERA

Om man inte tar hansyn till robotens arbets- och driftsomrade kan
det leda till skador pa egendom.

* Ta hansyn till informationen nedan nar du valjer robotens
arbetsomrade.

OBSERVERA

Om verktyget flyttas nara den cylindriska volymen kan fogarna réra
sig for snabbit, vilket kan leda till funktionsfoérluster och materiella
skador.

* Forflytta inte verktyget nara den cylindriska volymen, &ven om
verktyget ror sig langsamt.
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Den cylindriska volymen ligger bade direkt ovanfor och direkt under robotbasen.
Roboten stracker sig 1300 mm fran basleden.

Roboten kan da inte arbeta effektivt och det blir svart att genomféra en

Fram riskbedémning.

3.2. Monteringsbeskrivning

Beskrivning Robotarm (bas) Monteras med fyra 8,8 mm bultar med 8,5 mm hallfasthet och
fyra M8 monteringshal i basen.

Anvander fyra M6 ganghal for att fasta ett verktyg pa roboten.

X/erkkttyg fians) | ME-bultama skalldras at med 8 Nm, hallfasthet 8.8. M6-
¥ skruvarna ska dras at till 8 N m, hallfasthet 8.8.
Manéverskap Mandverskapet kan hdngas upp pa en vagg eller placeras pa
marken.
Mandverenheten kan monteras pa en vagg eller placderas pa
. mandverskapet. Kontrollera att kabeln inte orsakar snubbelrisk.
Mandverenhet

Obs: det gar att kdpa extra fasten fér montering av
mandoverskapet och mandverenheten.

Varning:
IP-klassning FORSIKTIGHET
Montering och anvandning av roboten i miljder som Gverskrider den

rekommenderade IP-klassificeringen kan leda till skador.

* Instabil montering kan leda till olyckor. Montera roboten i en
miljé som uppfyller IP-kraven.
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Varning:
Montering

A

VARNING
Kontrollera att robotarmen ar ordentligt fastmonterad och fastskruvad.

* AKontrollera alltid att robotdelarna ar korrekt och sakert
monterade och bultade pa plats.
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3.3. Sakra robotarmen

Beskrivning o Surface on which the robot is fitted
[Vp)
& ]0.05)
i i
] ]
4x D 8.4
&S
(@]
N
A S
‘ @8 FG8 10008 ¥ 8.5 min.
- 8 FG8 10,006 x 13 T 8.5 min.
2.2: Matt och hdlménster for montering av roboten.
Sténga av
robotarmen VARNING
Ovantad start och/eller rorelse kan leda till skada

* Stang av robotarmen for att férhindra ovéntad start under
montering och demontering.

1. Tryck pa strémbrytaren pa mandverenheten for att stdnga av roboten.
2. Dra ut natkabeln/strémkabeln ur vagguttaget.

3. Vantai 30 sekunder for att ladda ur lagrad energi fran roboten.
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Sékra 1. Placera robotarmen pa den yta som den ska monteras pda. Ytan maste vara jamn
robotarmen och ren.

2. Dra at de fyra M8-bultarna med 8,8 mm hallfasthet med ett atdragningsmoment
pa 20 Nm.
(Momentvéarden har uppdaterats i SW 5.18. Tidigare tryckt version visar andra
varden)

3. Om exakt atermontering av roboten kravs, anvand @8 mm. hal och @8x13 mm.
spar med motsvarande ISO 2338 @8 h6 positioneringsstift i monteringsplattan.

Dimensionering Den struktur (stativ) som robotarmen ar monterad pa &r en viktig del av

av stativet robotinstallationen. Stativet maste vara stadigt och fritt fran vibrationer fran externa
kallor.
Varje robotled ger upphov till ett viidmoment som flyttar och stoppar robotarmen. Under
normal oavbruten drift och vid stopprérelse dverférs ledmomenten till robotstativet pa
féljande satt:

* Mz: Vridmoment runt basens z-axel.
* Fz: Krafter langs basens z-axel.
* Mxy : Tippningsmoment i valfri riktning av bas xy-planet.

* Fxy: Kraft i valfri riktning i basens xy-plan.

Figur 1: Kraft och moment vid basfldnsens definition.
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Dimensioneri  Storleken pa belastningarna beror pa robotmodell, program och flera andra faktorer.

ng av stativet Dimensioneringen av stativet ska ta hansyn till de belastningar som robotarmen genererar
under normal oavbruten drift och under stopprérelse i kategori 0, 1 och 2. Under
stopprorelsen far lederna 6verskrida det maximala nominella driftsmomentet. Belastningen
under stopprdrelsen ar oberoende av typen av stoppkategori.
De varden som anges i féljande tabeller &r maximal nominell belastning i varsta ténkbara
rérelser multiplicerat med en sakerhetsfaktor pa 2,5. De faktiska belastningarna kommer
inte att dverstiga dessa varden.

Robotmodell Mz [Nm] Fz[Nm] Mxy[Nm] Fxy [Nm]
UR10e 990 1700 1460 1160
Maximala ledmoment vid stopp i kategori 0, 1 och 2.

Robotmodell Mz [Nm] Fz[Nm] Mxy[Nm] Fxy [Nm]
UR10e 830 1450 860 860
Maximala ledmoment under normal drift.
De normala driftslasterna kan i allmanhet minskas genom att sénka
accelerationsgranserna for lederna. Den faktiska driftbelastningen beror pa tillampningen
och robotprogrammet. Du kan anvdnda URSim for att utvardera de férvantade
belastningarna i din specifika tilldmpning.
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Dimensionering  Anvandare har méjlighet att inforliva extra sékerhetsmarginaler genom att ta hansyn till
av stativet féljande konstruktionsaspekter:

* Statisk styvhet: Ett stativ som inte ar tillrackligt styvt kommer att bojas av under
robotrérelsen, vilket leder till att robotarmen inte nar den avsedda vagpunkten
eller banan. Bristande statisk styvhet kan ocksa leda till en dalig upplevelse av
inlarning av frikdrning eller skyddsstopp.

* Dynamisk styvhet: Om stativets egenfrekvens matchar robotarmens
rorelsefrekvens kan hela systemet resonera, vilket ger intrycket av att
robotarmen vibrerar. Bristande dynamisk styvhet kan ocksa leda till
skyddsstopp. Stativet bér ha en minsta resonansfrekvens pa 45 Hz.

+ Slitage: Stativet skall vara dimensionerat for att motsvara den férvantade
livslangden och belastningscyklerna for hela systemet.

FORSIKTIGHET
* Om roboten &r monterad pa en extern axel far accelerationerna

pa denna axel inte vara fér héga. Lat robotens programvara
kompensera fér accelerationen hos externa axlar genom att
anvanda skriptkommandot set_base_acceleration()

* Hoga accelerationer kan leda till att roboten maste gora
sakerhetsstopp.

VARNING
* Potentiell risk for valtning.

* Robotarmens driftsbelastning kan fa rérliga plattformar, sasom
bord eller mobila robotar, att vélta, vilket kan leda till olyckor.

* Prioritera sdkerheten genom att alltid vidta lampliga atgarder
for att forhindra tippning av rérliga plattformar.
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3.4. Sakra verktyget

Beskrivning Verktyget eller arbetsstycket monteras pa verktygsutgangsflansen (ISO 9409-1) i
robotens spets.

Lumberg RKMW 8-354 connector

4x D5V 8
Mé-6H V 8

48,75

SECTION A-A

®31,50 H7

@50 +0,1

?63h8

©90+0,1

Matt och halmonster for verktyget. Alla matt ar i millimeter.

Verktygsfléns Verktygsutgangsflansen (ISO 9409-1) ar den plats dar verktyget monteras i robotens
spets. Vi rekommenderar anvandning av ett sparformat hal for positioneringstappen for
att undvika 6verbelastning samtidigt som positionen kan hallas exakt.

FORSIKTIGHET
Mycket langa M8-bultar kan trycka mot verktygsflansens undersida

och kortsluta roboten.

* Anvand inte bultar som sticker ut mer an 10 mm vid montering
av verktyget.

VARNING
Om bultarna inte dras at ordentligt kan det leda till personskador pa

grund av att adapterflansen och/eller andeffektorn lossnar.

* Mycket langa M6-skruvar kan trycka mot verktygsflansens
underdel och orsaka kortslutning.

* Kontrollera att verktyget ar korrekt och sékert fastskruvat.
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3.5. Mandverskapets avstand

Beskrivning Flodet av varm luft i mandverskapet kan leda till fel pa utrustningen.
Manoverskapet kraver ett avstand pa minst 50 mm pa varje sida for att fa ett tillrackligt
kallt luftflode. Det rekommenderade avstandet till mandverskapet ar 200 mm.

I 200 mm

VARNING
Ett vatt mandverskap kan vara livsfarligt och kan orsaka dodsfall.

* Se till att manoverskapet och kablarna inte kommer i kontakt
med vatskor.

* Montera mandverskapet (IP44) i en miljo som uppfyller IP-
kraven.
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3.6. Maximal nyttolast

Beskrivning

UR10e10Kkg/
12,5 kg

Robotarmens nominella nyttolast beror pa nyttolastens tyngdpunktsférskjutning, se
Figur 3 Mekaniskt granssnitt pa sidan 43

Forskjutningen av tyngdpunkten definieras som avstandet mellan mittpunkten fér
verktygets flans och nyttolastens tyngdpunkt.

Beakta gripanordningen och det foremal som det haller i nar nar nyttolastens massa
berdknas t. ex. i en plock- och placeringstilldmpning.

Det gér att verifiera robotens nyttolastkapacitet genom att titta pa etiketten pa
robotarmen enligt illustrationen nedan.

| ‘ ASSEMBLED IN DENMARK

UNIVERSAL ROBOTS

Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark

MODEL UR10e \

SERIAL NUMBER 20215212345 S TOV

PRODUCTION DATE 11 Mar 2021 %=HIA A " 500 4
18-AB2EQ-01602 R-RURK-URT0e ol L

WEIGHT 335ka/73.91bs
ENCLOSURE TYPE IP54
MAX. PAYLOAD 12,5kg /27,5 1bs

MAX: REACH 1300 mm / 51,2 inches ’ E
ROBOT TYPE Industrial @ Ro H s
FUMNCTIONAL SAFETY PLd (150 13849-1) _—
EMERGENCY MOVEMENT:

FORCE JOINT ROTATION
BY PULLING OR PUSHING THE ROBOT ARM 20141 rev.0400

OBSERVERA

* Robotens accelerationsférmaga kan minskas om nyttolastens
tyngdpunkt éverskrider arbetsytan pa 1300 mm vid nyttolaster
6ver 10 kg.

* Robotens accelerationsférmaga kan minskas om en nyttolast
pa mer an 10 kg fors ut horisontellt fran armbagsleden.

* Roboten klarar av en langre férskjutning av tyngdpunkten om
nyttolasten placeras under verktygets flans, vilket ofta ar fallet
for palltillampningar.
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Nyttolast [kg]

W UR10e
I UR10e 125kg

Tyngdpunktsférskjutning [mm]
2.3: Férhéallandet mellan forvdntad nyttolast och tyngdpunktsforskjutning.

Nyttolastens Det gar att anvanda roboten med nyttolast som har hdg tréghet. Styrprogrammet
tréghet justerar automatiskt accelerationerna om du anger féljande korrekt i PolyScope
(se:21.7.10 Stall in nyttolast pa sidan 251):

* Nyttolastens massa
* Masscentrum

* Troghet

Det gar att anvanda URSim for att analysera robotrérelsens acceleration och cykeltid
vid sérskilda nyttolaster.
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4. Elektriskt granssnitt

Beskrivning

Robotarmen och mandverskapet innehaller elektriska granssnittsgrupper. Exempel
ges for de flesta typer av I/O. Termen I/O refererar till bade digitala och analoga
styrsignaler till eller fran de elektriska gréanssnittsgrupperna som listas nedanfor.

* Natspanningsanslutning
* Robotanslutning

* /O fér mandverenhet

* Verktygets I/O

* Ethernet

Alla spanningar och strommar ar likstrém (DC, Direct Current) savida inget annat
anges.

4.1. Elektriska varningar och forsiktighetsatgarder

Varningar

PLC

Beakta foljande varningar for alla granssnittsgrupper, aven nar du utformar och
installerar en applikation.

VARNING
Underlatenhet att folja nagot av nedanstaende kan leda till allvarliga

personskador eller dodsfall, eftersom sakerhetsfunktionerna kan
asidosattas.

* Anslut aldrig sékerhetssignaler till en PLC som inte &ren
sakerhets-PLC med ratt sékerhetsniva. Det ar viktigt att halla
signaler for sakerhetsgranssnittet separerade fran de normala
I/O-granssnittssignalerna.

* Alla sékerhetsrelaterade signaler ska vara konstruerade med
redundans (tva oberoende kanaler).

* Hall de tva oberoende kanalerna separerade, sa att ett enda fel
inte kan leda till att sdkerhetsfunktionen gar férlorad.
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Elektricitet
VARNING: ELEKTRICITET
Underlatenhet att félja nagot av nedanstaende kan leda till allvarliga

personskador eller dodsfall pa grund av elektriska risker.

* Kontrollera att all utrustning som inte godkants for
vattenexponering halls torr. Om vatten har kommit in i
produkten maste all strdm processbrytas, lasas i avstangt lage
och varningsmarkas. Kontakta sedan Universal Robots service
for hjalp.

* Anvand endast originalkablarna medféljde roboten. Anvand
inte roboten for tilldmpningar dar kablarna utsatts for bojning.

* Var noggrann nar granssnittskablar installeras till robotens 1/0.
Metallplattan i botten ar avsedd for granssnittskablar och
anslutningar. Ta bort plattan innan du borrar hal. Kontrollera att
alla span avlagsnats innan du monterar tillbaka plattan. Kom
ihag att anvanda packningsringar av ratt storlek.

EMC x
FORSIKTIGHET
Storande signaler av hogre nivaer &n de som definierats i den

specifika IEC-standarden kan orsaka att roboten upptrader pa
ovantade séatt. Var medveten om féljande:

* Roboten har testats enligt internationell IEC-standard for
elektromagnetisk kompatibilitet (EMC, ElectroMagnetic
Compatibility). Mycket hdga signalnivaer eller langvarig
exponering kan skada roboten permanent. EMC-problem
intraffar erfarenhetsmassigt oftast vid svetsningsprocesser,
och aviseras vanligen genom felmeddelanden i loggen.
Universal Robots patar sig inget ansvar for skador som
orsakas av EMC-problem.

* |/O-kablar som gar fran mandverskapet till annan
maskinutrustning och fabriksutrustning far inte vara langre &n
30 m savida inte ytterligare tester utforts.

Jord

J_ JORD

Negativa anslutningar betecknas som GND (jord), och ansluts till
robotens och mandéverskapets skarmning. Alla ndmnda GND-
anslutningar ar endast avsedda fér drift- och signalspanning. Foér
skyddsjord (PE, Protective Earth) anvander du M6-
skruvanslutningarna som ar méarkta med jordsymboler inuti
mandverskapet. Jordledaren ska tala minst den starkaste strommen i
systemet.
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Manualen
LAS MANUAL

Vissa in- och utgangar inuti mandverskapet kan konfigureras for
antingen normal eller sédkerhetsrelaterad in- och utsignal. Las och
forsta hela kapitlet om elektriska granssnitt.

4.2.1/0 for manoverenhet

Beskrivning Du kan anvanda I/O inuti mandverskapet for manga olika typer av utrustning inklusive
pneumatiska relan, PLC-enheter och nédstoppknappar.
lllustrationen nedan visar layouten fér de elektriska granssnittsgrupperna inuti

manoverskapet.

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|[cia[m]| [coo/m||coa|m]| [pio|m|[D14[m| [poo|m||{pos|m]| | =[al0|[m
5|24V ON |H| |24V 24V(H|[24v|H| | OV |H|| OV [H| [24V|H|[24V|H| [0V |H|| OV |H if AG |H
:E: ElI1l OFF| M| [ OV Cll1|H|(CI5|H| |[COl|/H||CO5/H| |DI1|(M|DI5(l| |DO1|/H|DO5 M <|AlL ]
g 24V 24V|M|[24V(H| (OV (H|| OV |H| [24V|H||24V/H| |OV (H|| OV (H £|1AG |H
g SI10 SClalal=]> Cl2|H||Ci6|H| |cCO2(/H||cOo6|H| |DI2|H|(Di6|H| [DO2|H|{DO6|H :;AOO L
%24V 5555§° 24v(M|[24v|H| |ov |(H| oV |H| |24V(H|[24Vv(H| |OV |H|| oV |H g|AG |H
HBER NN NMNN C3H|C7 H| |CO3M|cOo7/H||DI3M||D7 H| DO3M DO7H E Aol|H

Du kan anvanda det horisontella digitala ingangsblocken (DI8-DI11), som visas
nedan, for kvadraturkodad transportsparning (se Gemensamma specifikationer for
alla digitala in- och utgangar pa motsatta sidan) fér dessa typer av ingangar.

o|=2|213|3
ala[e|a[N]|°
HEEEEN

Betydelsen hos de fargscheman som anges nedan maste efterfoljas och kontrolleras.

Gul med rdd text Reserverade sakerhetssignaler
Gul med svart text Kan konfigureras for sékerhet
Gra med svart text Allméan digital I/O

Gron med svart text Allman analog I/0

| granssnittet kan du stélla in konfigurerbar I/O som antingen sakerhetsrelaterad /0
eller allmén 1/O (se del Del Il PolyScope Manual).
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Gemensamma
specifikationer
for alla digitala
in- och utgangar

Stromforsérjning

Det har avsnittet definierar elektriska specifikationer for féljande 24 V digital /O i
manoverskapet.

* Séakerhets-I/O.
* Konfigurerbar I/0.
* Allman /0.

OBSERVERA

Ordet konfigurerbar anvénds for 1/0 konfigurerad som antingen
sakerhetsrelaterad 1/O eller normal I/O. Detta ar de gula polerna med
svart text.

Installera roboten i enlighet med de elektrisk specifikationerna som &r desamma fér alla
tre ingangarna.

Det gar att driva de digitala in- och utgangarna fran en intern 24 V stromkalla eller en
extern stromkalla genom att konfigurera det polblock som kallas Strdm. Blocket bestéar
av fyra poler. De tva évre (PWR och GND) ar 24 V och jord fran den interna 24 V-kallan.
De tva nedre polerna (24 V och 0 V) i blocket ar den 24 V-ingang som forsdrjer in- och
utgangen. Standardkonfigurationen ar att anvanda den interna stromkallan. Se nedan.

Anslut en extern stromkalla enligt nedan om hogre strémstyrka kravs.

Power ’_( Power
PWR | @ PWR|
GND GND|H
24v | 24V| B
oV \ ov
Detta exempel illustrerar Detta exempel illustrerar
standardkonfigurationen med hjalp av standardkonfigurationen med en extern
den interna stromforsérjningen stromforsorjning fér mer strom.

De elektriska specifikationerna fér bade den interna stromkallan och en extern
strdmkalla visas nedan.

Poler Parameter Min Typ Max Enhet
Intern 24 V strémkélla

[PWR - GND] Spénning 23 24 25 \Y
[PWR - GND] Strom 0 - 2% A
Extern 24 V inspdnning, krav

[24V - 0OV Spénning 20 24 29 \
[24V - 0V] Strom 0 - 6 A

* 3,5 Afér 500 ms eller 33 % pulslangd.
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Digitala 1/0 De digitala in- och utgangarna har konstruerats enligt IEC 61131-2. De elektriska
specifikationerna visas nedan.

Poler Parameter Min Typ Max Enhet
Digitala utgangar
[COx / DOx] Nuvarande* 0 - 1 A
[COx DOx] Spanningsfall 0 - 0,5 \%
[COx / DOx] Lackstrom 0 - 0,1 mA
[COx DOx] Effekt - PNP - Typ
[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Typ
Digitala ingangar
[EIx/SIx/CIx/DIx] Spanning -3 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] OFF-omréade -3 - 5 \Y,
[EIx/SIx/CIx/DIx] ON-omrade 11 - 30 \Y,
[EIxX/SIx/CIx/DIX] Strom (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIX] Effekt - PNP + - Typ
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Typ

*FOor resistiva eller induktiva belastningar pa max. 1H.

4.3. Sakerhets-1/O

Sakerhets-1/0

Det har avsnittet beskriver de dedikerade sakerhetsingangarna (gul pol med réd text)
och de konfigurerbara in- och utgangarna (gula poler med svart text) nar dessa
konfigurerats som sakerhets-1/0. F6lj Gemensamma specifikationer for alla digital I/O i
avsnitt 4.3 Sakerhets-1/0 ovanfor.

Séakerhetsanordningar och utrustning maste installeras enligt sdkerhetsanvisningarna
och riskbedémningen i kapitel Sakerhet.

Alla sdkerhets-1/O &r parade (redundanta), sa att ett enda fel inte orsakar forlust av
sakerhetsfunktionen. Sakerhets-1/0 méaste dock hallas som tva separata grenar.

De permanenta sdkerhetsingangstyperna ar:
* Nodstopp for robot endast for nddstoppsutrustning
* Skyddsstopp for skyddsanordningar
* 3PE Stopp for skyddsanordningar

UR10e
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Tabell Funktionsskillnaderna beskrivs nedan.
Nédstopp Skyddsstopp 3PE-stopp
Roboten slutar réra sig Ja Ja Ja
Programkdrning Pausas Pausas Pausas
Driveffekt Av Pa Pa
Aterstall Manuell Automatisk Automatisk
eller manuell eller manuell
. En gang per
Hur ofta den anvands Sallan En gang per cykel till
cykel till séllan .
séllan
Kraver ominitiering Endast . Nej Nej
bromslossning
Stoppkategori (IEC 60204-1) 1 2 2
Prestandaniva for
Overvakningsfunktionen PLd PLd PLd
(ISO 13849-1)
Forsiktighetsatgarder  Anvand konfigurerbar 1/O for extra skerhetsrelaterad 1/0, t.ex. nédstoppsutgang.

OSSD-signaler

Konfigurering av en uppsattning konfigurerbara 1/0 for sékerhetsfunktioner gérs
via granssnittet, (se del Del || PolyScope Manual).

A\

FORSIKTIGHET

Underlatenhet att verifiera och testa sakerhetsfunktionerna
regelbundet kan leda till farliga situationer.

» Sakerhetsfunktionerna ska verifieras innan roboten tas i
drift.

* Sakerhetsfunktionerna ska testas regelbundet.

Alla konfigurerade och permanenta sakerhetsingangar filtreras for att mojliggora
anvandning av OSSD-skyddsutrustning med pulslangder under 3 millisekunder.
Sakerhetsingangen samplas varje millisekund och ingangsstatusen faststalls som den
mest frekventa ingangssignalen som upptéackts under de senaste 7 millisekunderna.
OSSD-pulser pa sakerhetsutgangarna beskrivs narmare i del Del Il PolyScope Manual.
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Standardsékerhetskonfiguration Roboten levereras med en standardkonfiguration som méjligg6r drift

utan ytterligare skyddsutrustning. (se illustrationen nedan).
Safety

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

Emergency Stop

Safeguard Stop

Ansluta Nastan alla tillampningar kraver anvandning av en eller flera extra
nddstoppsknappar nddstoppsknappar. lllustrationen nedan visar hur en eller flera nédstoppsknappar
kan anslutas.

Dela nédstoppet  Du kan stélla in en delad nédstoppsfunktion mellan roboten och andra maskiner genom

med andra att konfigurera I/O-funktioner via granssnittet. Robotens nédstoppsingang kan inte

maskiner anvandas for delade funktioner. Om fler &n tva UR-robotar eller andra maskiner maste
anslutas maste en sdkerhets-PCL anvandas for att styra nédstoppssignalerna.

* Konfigurerbart ingangspar: Externt nédstopp.

* Konfigurerbart utgangspar: Systemnddstopp.

lllustrationen nedan visar hur tva robotar fran UR delar nédstoppsfunktioner. | det har
exemplet anvands de konfigurerbara in- och utgangarna CI0-Cl1 och CO0-COf1.

[/

: [ hgrabe Outpts
2av [mf|247 [m| [ov [m[[ov [m : v [m v ov [m
ol 2] foomicorm] A | B [elm R [cor|m
2av [mj|2ev [m o—vi [ov [m]| : Wi oV o [m
W# [cis [m| [cot|m\cos|m| : cl cot1|M|[cos|m
[2av |m]|[24v [m] nv! ov [m 2 i ov [m|[ov [m
[cz [m|[cic [m]| [coz|m\dps|m| 12/ m coz|m|[cos[m
[2av [m|[2av [m] [ov [m|\O O ov [m|[ov
[ci3 |m|[c7 [m] [cos[m] %( |fio[m] lcos|m| [co
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Skyddsstopp
med automatisk
aterstart

Den hér konfigurationen ar endast avsedd att anvandas om operatéren inte kan ga
igenom ddrren och stdnga den bakom sig. Konfigurerbar I/0O kan anvéndas for att stélla
in en aterstallningsknapp utanfor dorren for att ateraktivera robotrérelsen. Roboten
atertar sin rorelse automatiskt nar signalen aterupprattas.

VARNING
Anvand inte den har konfigurationen om signalen kan aterupprattas

inifrén skyddsomradet.

Safety

N 24v |

3 |E0 | W~ -

g2 (m evim| /T [T

LTI /A e o = i i
24V ‘ EN :

&(sio P B 2

§ [2av )z f ;%@ C 2

3[si1 [m] e

Detta exempel illustrerar att en Detta exempel illustrerar att en sdkerhetsmatta

dorrbrytare ar en grundlaggande ar en sakerhetsanordning dar automatisk
sékerhetsanordning dar roboten aterupptagning ar lamplig. Detta exempel galler
stoppas nar doérren dppnas. aven for en sakerhetslaserskanner.

Skyddsstopp med
aterstallningsknapp

Om skyddsgranssnittet anvands for att mandvrera en ljusrida krévs en
aterstallningsanordning utanfér sékerhetsgrénsen. Aterstéliningsknappen maste
vara av tvakanalstyp. | det har exemplet ar I/O CI0-Cl1 konfigurerad for
aterstallning. Se nedan.

vvvvvv

planinn/nn

A

"slutlig
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4.4. Aktiveringsenhet med tre lagen

Beskrivning Robotarmen ar utrustad med en aktiveringsenhet i form av 3PE-mandverenhet.
Styrenheten har stdd for féljande konfigurationer av aktiveringsenheter:

* 3PE-mandverenhet
* Extern tre-l&ges aktiveringsenhet

* Extern trepunktsenhet och 3PE-mandverenhet

lllustrationen nedan visar hur en 3-lages aktiveringsenhet ansluts. Mer information
finns i kapitlet Mandverenhet med 3-positioners aktiveringsanordning.

Conﬁlurabl Inputs

3-Position Switch
1

24V 24v W

ciof| mH<u [m ;

24v Nl |[2av) B ——
cH |[ENCI5l| |

24v |H|[2pv][ M "
Cl2 |H||¢e|l

24v (H |24V

ci3 (H|[C

Observera: De bada ingangskanalerna for 3-lagesaktiveringsenheten har en
avvikelsetolerans pa 1 sek.

OBSERVERA

UR-robotens sékerhetssystem stdder inte flera externa
aktiveringsenheter med tre lagen.

DriftlAgesomkopplare For att kunna anvénda en aktiveringsenhet med tre Idgen kravs att man anvander
en omkopplare for driftlage.

lllustrationen nedan visar en driftldgesomkopplare. Se 18.9 Lagen pa sidan 152

Confil;urabl f0puts Operational mode Switch
24Vi(H||24v |H =
cio|[m)[ci [m :
24v|[m|[24v | — —
cij|/Hj|ci5 [l :

24v| | |24V |H —
Ci2f| Qs |l

24v N | |24v)

Cl3 |ENCI7 \E

[
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4.5. Alilman digital I/O

Beskrivning

Allman digital 1/0

Kommunikation
med andra
maskiner eller
PLC-enheter

Startskdrmen innehaller installningar for att automatiskt ladda och starta ett
standardprogram samt for att initiera robotarmen automatiskt vid start.

Det har avsnittet beskriver de allménna 24 V in- och utgdngen (gra poler) och de
konfigurerbara in- och utgdngarna (gula poler med svart text) nar dessa inte
konfigurerats som sédkerhets-1/0. De gemensamma specifikationerna i avsnitt 4.5
Allman digital /0 ovanfor maste foljas.

De allmanna in- och utgangarna kan anvandas for att driva utrustning som pneumatiska
relan direkt eller fdrkommunikation med andra PLC-system. Alla digitala utgangar kan
inaktiveras automatiskt nar programmet stoppas, se del Del || PolyScope Manual.

| detta lage &r utgangen alltid Iag nar inget program kors. Exempel visas i foljande
underavsnitt.

| dessa exempel anvands normala digitala utgangar, men det hade gatt lika bra med
valfria konfigurerbara utgangar sa léange de inte konfigurerats for att utféra en
sakerhetsfunktion.

Digital Inputs

Digital Outputs // 24V|H ||2aviA

ov [m[[ov]d B3 DIo| M ||DI4
POO|M| D04} @ 2av|m||2av(d I

ov (H|| ov
DO1/H |[DO5|H e DI1/ M| DI5 R / """" ]
ov |m|/ov|m 24v|H |[2av|m)
DO2|H ||DO6|H DI2(H||Di6 |l \ y_l

ov | H||ov|H 24V|H ||2aV|H
DO3|H ||DO7|H pi3|m|[pi17|m
Detta exempel visar hur du ansluter en last | Det har exemplet visar hur en enkel
fran en digital utgang vid anslutning. knapp ar ansluten till en digital ingang.

Du kan anvéanda digital I/O fér att kommunicera med annan utrustning om en
gemensam jord (0 V) upprattats och om maskinen anvander PNP-teknik. Se nedan.

Digital Inputs utputs. / . igital Inputs \tal Outputs
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4.6. Allman analog I/O

Beskrivning Gréanssnittet fér analog I/O &@r den gréna polen. Den anvands for att stélla in eller mata
spanning (0-10 V) eller strém (4-20 mA) till och frAn annan utrustning.
Féljande anvisningar rekommenderas for att nd hégsta noggrannhet.

* Anvand AG-polen ndarmast in- och utgangen. Paret har gemensamt lagesfilter.

* Anvand samma jord (0 V) for utrustning och mandverskap. Analog I/O ar inte
galvaniskt isolerad fran mandverskapet.

* Anvand en skdrmad kabel eller tvinnade par. Anslut skdrmningen till polen
markt GND (jord) vid polen markt Power (strém).

* Anvand utrustning som fungerar i stromlage. Stromsignaler &r mindre
stérningskénsliga.

Elektriska | det grafiska anvandargranssnittet kan du valja ingangslagen (se del Del Il PolyScope

specifikationer Manual). De elektriska specifikationerna visas nedan.
Poler Parameter Min Typ Max Enhet
Analog ingang i strémldge
[AIx - AG] Strém 4 - 20 mA
[AIx - AG] Motstand - 20 - ohm
[AIx - AG] Uppldsning - 12 - bit
Analog ingang i spdnningsldge
[AIx - AG] Spénning 0 - 10 \Y,
[AIx - AG] Motstand - 10 - Kohm
[AIx - AG] Uppldsning - 12 - bit
Analog utgéng i strémlége
[AOx - AG] Strém 4 - 20 mA
[AOx - AG] Spénning 0 - 24 \Y,
[AOx - AG] Uppldsning - 12 - bit
Analog utgéng i spédnningslédge
[AOx - AG] Spéanning 0 - 10 \Y,
[AOx - AG] Strom -20 - 20 mA
[AOx - AG] Motstand - 1 - ohm
[AOx - AG] Uppldsning - 12 - bit
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Analog utgang och analog

ingang

Det har exemplet visar mandvrering
av ett transportband med analog
ingang for hastighetsreglering.

Det har exemplet visar hur du
ansluter en analog sensor.

4.7. Fjarromkopplare PA/AV

Beskrivning

Anvéand fiarromkopplaren PAJAV fér att sl& p& och stdnga av mandverskapet utan att
anvanda mandverenheten . Den anvands normailt:

* Né&r mandéverenheten inte &r tillgénglig.

* Nar ett PLC-system maste ha fullstéandig kontroll.

* Nar flera robotar maste sattas pa eller stangas av samtidigt.

Fjarrkontroll

Fjarromkopplaren PA/AV ger en extra 12 V-spanning som fortfarande &r aktiv nar
mandverskapet stangs av. Ingangen PA anvénds endast under korttidsaktivering och
fungerar pa samma satt som strdmbrytaren. Ingadngen AV kan héllas ned efter
onskemal. Anvand en programfunktion fér att ladda och starta program automatiskt (se
avsnitt Part || PolyScope Manual).

De elektriska specifikationerna visas nedan.

Poler Parameter Min Typ Max Enhet
[12 V - GND] Spénning 10 12 13 \
[12 V - GND] Strom - - 100 mA
[PA / AV] Inaktiv spanning 0 - 0,5 \Y;
[PA / AV] Aktiv spanning 5 - 12 \%
[PA / AV] Ingéngsstrém - 1 - mA
[PA] Aktiveringstid 200 - 600 ms
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Remotel/ﬁ_l Remotel/ﬁ_l

12v|d | 12v|d |

GND|H N } GND|H N }
ON|W ON|H

OFF| I\, Tl OFF P

Exemplet visar anslutning av en
fiarrmanévrerad PA-knapp.

Exemplet visar anslutning av en
fijarrmandévrerad AV-knapp.

A\

FORSIKTIGHET

Genom att halla strombrytaren intryckt stdngs mandverskapet av utan
att spara.

* Tryckinte pa och hall in ON eller POWER utan att spara.

* Anvand ingangen AV for fjarrstyrning av avstangning sa att
manoverskapet kan spara oppna filer och stdngas av korrekt.
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4.8. Mandverskapets fastbeslag

Beskrivning

Pa undersidan av I/O-granssnittsgrupperna sitter ett fastbeslag med portar for
ytterligare anslutningar (visas nedanfér). Mandverskapet har en dvertackt 6ppning for
smidig anslutning (se Ethernet).

Mini Displayport stoder bildskarmar med Displayport och kraver en aktiv Mini Display
till DVI- eller HDMI-adapter for att ansluta bildsk&drmar med DVI/HDMI-granssnitt.
Passiva adaptrar fungerar inte med DVI/HDMI-portar.

Faste

Sakringen maste vara markt UL och vara av minibladtyp med hdgsta strommarkvarde:
10 A och lagsta spanningsmarkvarde: 32V

OBSERVERA

Anslut eller koppla inte bort Mandverenheten nar mandverskapet ar
paslaget. Det kan orsaka skador pa mandverskapet.

OBSERVERA

Underlatenhet att ansluta den aktiva adaptern innan mandverskapet
slas pa kan paverka visningsresultatet.

* Anslut den aktiva adaptern till manéverskapet innan systemet
stromsatts.

* |vissa fall maste den externa skarmen vara paslagen fore
manoverskapet.

* Anvéand en aktiv adapter som stdder revision 1.2 eftersom inte
alla adaptrar fungerar direkt.

4.9. Ethernet

Beskrivning

Ethernet-granssnittet kan anvandas for:
* MODBUS, EtherNet/IP och PROFINET (se del Del || PolyScope Manual).

* Fjarratkomst och fjarrstyrning.
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Anslut Ethernet-kabeln genom att dra den genom halet i mandverskapets botten och
koppla in den i Ethernet-porten pa konsolens undersida.

Byt ut locket i mandverskapets botten mot en Iamplig kabelférskruvning for att ansluta
kabeln till Ethernet-porten.

De elektriska specifikationerna visas i tabellen nedan.

Parameter Min Typ Max Enhet

Kommunikationshastighet 10 - 1000 Mb/s

4.10. Natspanningsanslutningar

Beskrivning Natkabeln fran mandverskapet har en IEC-kontakt av standardtyp i anden. Anslut
en elkontakt eller elkabel for det aktuella landet till IEC-kontakten.

OBSERVERA

* |IEC 61000-6-4:Kapitel 1 tillampningsomrade: "Denna del
av IEC 61000 for utslappskrav galler elektrisk och
elektronisk utrustning som ar avsedd att anvandas i
miljon pa befintliga industriella (se 3.1.12) platser.”

* IEC 61000-6-4: Kapitel 3.1.12 industriell placering:
"Platser som kdnnetecknas av ett separat elndt som
forsorjs fran en hog- eller mellanspanningstransformator
som ar avsedd foér anlaggningens forsorjning”
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Natspanningsanslutningar For att driva roboten ska mandverskapet anslutas till elnatet via den
medfdljande natsladden. IEC C13-anslutningen pa natsladden ansluts till
IEC C14-anslutningen langst ned pa mandverskapet.

OBSERVERA

Anvand alltid en natkabel med en landspecifik vaggkontakt
nar du ansluter till manéverskapet. Anvand inte en
adapter.

Som en del av den elektriska installationen, tillhandahall féljande:

* Anslutning till jord

* Huvudsakring

* Reststromsenhet

* Enlasbar (i laget OFF ) omkopplare

En huvudstrémbrytare ska installeras for att stdnga av all utrustning i
robotapplikationen som ett enkelt satt att Iasa. De elektriska
specifikationerna visas i tabellen nedan.

Tabell Parameter Min Typ Max Enhet
Inspénning 90 - 264 VAC
Extern huvudsakring (90-200 V) 15 - 16 A
Extern huvudsakring (200-264 V) 8 - 16 A
Ingangsfrekvens 47 - 440 Hz
Vilolageseffekt - - <1,5 w
Nominell drifteffekt 90 250 500 w
Elektriska faror
VARNING: ELEKTRICITET
A Underlatenhet att félja nagot av nedanstaende kan leda till allvarliga

personskador eller dodsfall pa grund av elektriska risker.

Séakerstall att roboten ar korrekt jordad (elektrisk anslutning till
jord). Anvand de oanvénda bultarna med jordsymboler i
manoverskapet for att skapa gemensam jordning for all
utrustning i systemet. Jordledaren ska tala minst den starkaste
strdmmen i systemet.

Kontrollera att ingadende strom till mandverskapet skyddas med
en reststromsanordning (Residual Current Device, RCD) och
ratt sakring.

All strdm i hela robotinstallationen ska processbrytas vid
service.

Sakerstall att annan utrustning inte ger strom till robotens 1/0
nar roboten ar processbruten.

Sakerstall att alla kablar ar korrekt anslutna innan
manoverskapet stromsatts. Anvand alltid originalstromkabeln.
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4.11. Robotanslutningar: Robotkabel

Beskrivning Detta underavsnitt beskriver anslutningen fér en robotarm som &r konfigurerad med en
fast robotkabel pa 6 meter. For information om anslutning av en robotarm konfigurerad
med en basflanskabelkontakt, se 4.11 Robotanslutningar: Robotkabel ovanfor.

Anslut arm och Etablera robotanslutningen genom att ansluta robotarmen till manéverskapet med
mandverskap robotkabeln.
Anslut och 1as kabeln fran roboten till kontakten nederst pa manodverskapet (se
illustrationen nedan). Vrid anslutningskontakten tva ganger och kontrollera att den ar
ordentligt last innan du aktiverar robotarmen.
Du kan vrida anslutningskontakten at héger sa att den lases lattare efter att kabeln har
anslutits.

FORSIKTIGHET
Felaktig robotanslutning kan leda till att robotarmen inte far nagon

strom.
* Koppla inte ur robotkabeln nér robotarmen ar aktiverad.

* Originalrobotkabeln far inte forlangas eller &ndras.
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4.12. Robotanslutningar: Basflanskabel

Beskrivning Detta underavsnitt beskriver anslutningen fér en robotarm som ar konfigurerad med en
basflanskabelkontakt. For information om anslutning av en robotarm konfigurerad med
en fast 6 meter lang robotkabel, se 4.12 Robotanslutningar: Basflanskabel ovanfor.

Basflanskabelkontakt  Basfldnskabelkontakten uppréttar robotanslutningen genom att ansluta
robotarmen till mandverskapet. Robotkabeln ansluts till basflanskabeln i en ande
och till manoverskapets kontakt i andra anden.

Du kan lasa varje kontakt nar robotanslutningen har etablerats.

FORSIKTIGHET
Den maximala robotanslutningen fran robotarmen till

mandverskapet ar 6 m. Felaktig robotanslutning kan leda till att
robotarmen inte far nagon strém.

* Forlang inte en 6 m robotkabel.

OBSERVERA

Om basflanskabeln ansluts direkt till ett mandverskap kan det
orsaka skador pa utrustning eller egendom.

* Anslut inte basflanskabeln direkt till mandverskapet.
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4.13. Verktygets 1/0O

Beskrivning

Intill verktygsflansen pa led nr 3 finns en anslutningskontakt med atta stift. Denna ger
effekt och reglerar signalerna for olika griparmar och sensorer som kan fastas vid
roboten. Lumberg RKMV 8-354 &r en Iamplig industrikabel. Var och en av de atta
kabelledarna i kabeln har olika farger som representerar olika funktioner.

Den héar kontakten ger effekt- och styrsignaler fér gripdon och sensorer som anvands
pa ett visst robotverktyg. Industrikabeln som listas nedan ar Iamplig:

* Lumberg RKMV 8-354.

OBSERVERA

Verktygsanslutningen maste dras at manuellt upp till maximalt
0,4 Nm.

De atta kabelledarna i kabeln har olika farger som betecknar olika funktioner. Se
tabellen nedan:

Farg Signal Beskrivning

Rod GND Jord

Gra SPANNING o0vn2vi2av

Bla TOO/PWR Digitala utgangar 0 eller 0 V/12 /24 V
Rosa TO1/GND Digitala utgangar 1 eller Jord

Gul TIO Digitala ingangar 0
Gron T Digitala ingangar 1

Vit Al2/RS485+ Analog in 2 eller RS485+

Brun AI3/RS485- Analog in 3 eller RS485-
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Ga till Verktyg I/0 pa fliken Installation (se del Del || PolyScope Manual) for att stalla in
den interna strémforsorjningen till 0V, 12V eller 24V. De elektriska specifikationerna
visas nedan:

Parameter Min Typ Max Enhet
Matningsspanning i 24 V-lage 23,5 24 24,8 \Y
Matningsspanning i 12 V-lage 11,5 12 12,5 \Y
Matningsstrom (enkelt stift)* - 600 2000** mA
Matningsstrom (dubbelt stift)* - 600 2000** mA
Matningens kapacitiva belastning - - 8000*** uF

* Det rekommenderas starkt att anvanda en skyddsdiod for induktiva laster.

**Topp under max 1 sekund, arbetscykel max: 10 %. Den genomsnittliga strdmmen
under 10 sekunder far inte Overstiga den typiska strommen.

*** Nar verktygets stromforsorjning ar aktiverad borjar en mjukstarttid pa 400 ms, vilket
gor att en kapacitiv last pa 8000 uF kan anslutas till verktygets stromférsérjning vid
start. Det ar inte tillatet att andra den kapacitiva belastningen under drift.

OBSERVERA
Verktygsflansen ar ansluten till jord (GND) (samma som den réda

kabeln).
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4.14. Stromforsorjning till verktyg

Beskrivning

Dubbel

stiftsstrémforsorjning

Ga till Verktyg I/0 pa fliken Installation (se del Del || PolyScope Manual) for att stélla in
den interna stromforsorjningen till 0V, 12V eller 24V.

POWER

GND (RED) — JI

| laget for dubbel stiftsstromforsorjning kan utgangsstrommen dkas enligt listan i

Moo Db =

(4.14 Stromforsorjning till verktyg ovanfor tabell tva).

| rubriken trycker du pa Installation.

Ga till listan till vanster och tryck pa Allmént.

Tryck pa Verktyg 10 och vélj Dubbel stiftsstromférsorjning.

Anslut kabelledarna Matning (gra) till TOO (bla) och Jord (réd) till TO1

(rosa).
POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE) *
TO1/GND (PINK) _Jg
GND RED) /
OBSERVERA

Nar roboten gor ett nédstopp stélls spanningen in pa 0 V for
bada stromstiften (strdommen ar avslagen).
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4.15. Verktygets digitala utgangar

Beskrivning

Anvanda
verktygets

digitala utgangar

Digitala utgangar stoder tre olika lagen:

Lage Aktiv Inaktivt
Sjunkande (NPN) LAG Oppna
Sourcing (PNP) HOG Oppna
Push/Pull HOG LAG

Anvand Verktyg I/O pa fliken Installation (se del Part || PolyScope Manual) for att

konfigurera utgangslaget for varje stift. De elektriska specifikationerna visas nedan:

Parameter Min Typ Max Enhet

Spéanning vid avbrott -0,5 - 26 \%

Spénning vid sink-lage 1A - 0,08 0,09 \Y

Strém vid source-/sink-lage 0 600 1000 mA

Strém genom jord (GND) 0 1000 3000* mA
OBSERVERA

Nar roboten gor ett nédstopp inaktiveras de digitala utgangarna (DOO
och DO1) (hég-Z).

FORSIKTIGHET
De digitala utgangarna pa verktyget ar inte strombegréansade.

Forcering av specificerade data kan orsaka permanenta skador.

Det har exemplet illustrerar hur du slar till en last nar du anvéander den interna

spanningsmatningen pa 12 V eller 24 V. Du maste definiera utgangsspanningen pa 1/O-
fliken. Det ligger en spanning mellan POWER-anslutningen och skdrmen/jord, &ven nar

lasten &r avstangd.

Vi rekommenderar anvandning av en skyddsdiod for induktiva belastningar, enligt

nedanstaende exempel.
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Beskrivning Startskdrmen innehaller installningar for att automatiskt ladda och starta ett
standardprogram samt for att initiera robotarmen automatiskt vid start.

Tabell De digitala ingangarna ar konstruerade som PNP med svaga pull down-resistorer. Det
betyder att en flytande insignal alltid avlases som ett lagt varde. De elektriska
specifikationerna visas nedan.

Parameter Min Typ Max Enhet
Inspanning -0,5 - 26 \
Logisk lag spanning - - 2,0 \Y,
Logisk hdg spanning 55 - - \
Ingangsresistans - 47k - Q
Anvénda Det har exemplet visar hur du ansluter en enkel knapp.
verktygets

4.16. Verktygets digitala ingangar

digitala ingdngar
POWER

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

Beskrivning

4.17. Verktyg analoga ingangar

Verktygets analoga ingang ar icke-differentiell och kan stéllas in pa antingen spanning

(0-10V) eller strom (4-20mA) pa fliken I/O (se del Del Il PolyScope Manual ). De
elektriska specifikationerna visas nedan.

Parameter Min Typ Max Enhet
Inspénning i spanningslage -0,5 - 26 \Y
Ingangsresistans i omradet OV till 10V - 10,7 - kQ
Uppl6sning - 12 - bit
Inspanning i strémlage -0,5 - 50 \Y
Instrém i stromléage -2,5 - 25 mA
Ingangsresistans i omradet 4 mA till 20 mA - 182 188 Q
Uppl6sning - 12 - bit

Tva exempel pa hur analoga ingangar anvands finns i foljande underavsnitt.

UR10e
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Forsiktigt u
FORSIKTIGHET
Analoga ingangar ar inte skyddade mot spanning i stromlaget. Om

gransvardet i den elektriska specifikationen overskrids kan ingadngen
skadas permanent.

Anvénda Det har exemplet visar en analog sensoranslutning med en icke-differentiell utgang.
verktygets Sensorns utgang kan vara antingen strém eller spanning, sa lange ingangslaget for den
analoga analoga ingangen ar installt pA samma pa I/O-fliken.
ingangar, icke- Obs: Du kan kontrollera att en sensor med spanningsutgang kan driva verktygets
differentiella interna motstand, eller matningen kan vara ogiltig.
POWER
T1
Al2 | <
GND 57
Anvénda Det har exemplet visar en analog sensoranslutning med en differentiell utgang. Nar
verktygets utgangens minusdel ansluts till jord (GND) (0 V) fungerar den pa samma satt som en
analoga icke-differentiell sensor.
ingangar,
differentiella 5
|
4.18. 1/0O for verktygskommunikation
Beskrivning * Signalbegédran RS485-signalerna anvander intern felsdker bias. Om den

anslutna enheten inte stdder den felsdkra anordningen maste signalbias
antingen goras i det bifogade verktyget, eller Iaggas till externt genom att lagga
till pull-up-resistorer till RS485+ och pull-down till RS485-.

* Fordréjning (latency) Fordréjningen hos meddelanden som skickas via
verktygets anslutningskontakt varierar fran 2 ms till 4 ms, fran den tidpunkt da
meddelandet skrivs till datorn, till meddelandets start pa RS485. En buffert
sparar data som skickas till verktygets anslutningskontakt tills linjen gar till
vilolage. Nar 1 000 bytes av data har tagits emot skrivs meddelandet till

enheten.
Baudhastigheter 9,6k, 19,2k, 38,4k,57,6k, 1152k, 1M, 2M, 5 M
Stoppbitar 1,2
Paritet Ingen, udda, jamn
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5. Transport

Beskrivning

Varning:

Lyft

Friskrivning

Transportera alltid roboten i originalférpackningen. Férvara férpackningsmaterialet
torrt - du kan behova flytta roboten senare.

Hall samtidigt i robotarmens bada ror nar du flyttar roboten fran férpackningen till
installationsplatsen. Hall roboten pa plats tills alla monteringsbultar vid robotens bas

har dragits at ordentligt.
Lyft manoverskapet i dess handtag.

VARNING

Felaktig lyftteknik eller anvandning av felaktig lyftutrustning kan leda
till personskador.

* Undvik att 6verbelasta ryggen eller andra kroppsdelar nar
utrustningen lyfts.

* Anvéand lamplig lyftutrustning.
* Alla regionala och nationella riktlinjer for lyft ska foljas.

* Montera roboten noggrant enligt monteringsinstruktionerna i
Mekaniskt gréanssnitt.

OBSERVERA

Om roboten ar ansluten till tredje parts applikation / installation under
transport, se foljande:

* Om roboten transporteras utan originalférpackning upphér alla
garantier fran Universal Robots A/S att galla.

* Om roboten transporteras ansluten till en
applikation/installation fran tredje part, folj
rekommendationerna for transport av roboten utan den
ursprungliga transportférpackningen.

Universal Robots patar sig inget ansvar for skador som orsakas av att utrustningen
transporteras.

Du kan se rekommendationerna for transport utan férpackning pa: myur.universal-
robots.com/manuals
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5.1. Transport utan forpackning

Beskrivning

Transport

Universal Robots rekommenderar alltid att roboten transporteras i sin
originalférpackning.

Dessa rekommendationer &r skrivna for att minska odnskade vibrationer i leder och
bromssystem och minska ledrotation.

Om roboten transporteras utan sin originalférpackning, se féljande riktlinjer:

* Vik ihop roboten sa mycket som mdjligt - transportera inte roboten i
singularitetslaget.

* Flytta tyngdpunkten i roboten sa nara basen som mojligt.
* Fastvarje rori ett fast underlag pa tva olika stéllen pa roret.

* Sékra alla monterade andeffektorer ordentligt i 3 axlar.

Vik roboten sa mycket « _E
som mojligt. i

Far inte transporteras [1
utstrackt. “ X 3 x

(singularitetsposition)

b

Fast roren pa ett fast
underlag.

Séakra bifogad
andeffektor i 3 axlar.
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6. Underhall och reparationer

Beskrivning

Sakerhet for
underhall

Varning

Utfor alla inspektioner i enlighet med alla sékerhetsinstruktioner i denna handbok och i
enlighet med lokala krav.

Utfor allt underhalls-, inspektions-, kalibrerings- och reparationsarbete i enlighet med
den senaste versionen av servicehandboken pa webbplatsen http://www.universal-
robots.com/support.

Reparationsarbete bor endast utféras av Universal Robots. Klientens utsedda och
utbildade personal kan ocksa utgéra reparationsarbete under forutsattning att de foljer
servicehandboken. Se servicehandboken: Kapitel 5 fér en fullstandig inspektionsplan
fér utbildade personer

Alla delar som returneras till Universal Robots maste returneras enligt villkoren i
servicemanualen.

Efter underhalls- och reparationsarbete maste kontroller utféras for att sakerstalla att
ratt sdkerhetsniva uppnas. Kontrollerna maste uppfylla gallande nationella eller
regionala sékerhetsregelverk. Det maste aven testas att alla sakerhetsfunktioner
fungerar korrekt.

Syftet med underhalls- och reparationsarbete ar att garantera att systemet ar i
funktionsdugligt skick eller, om en defekt uppstatt, att aterstalla systemet i
funktionsdugligt skick. Reparationsarbete innefattar, férutom sjalva reparationen, éven
felsdkning.

Vid arbete pa robotarmen eller mandverskapet maste nedanstaende varningar och
procedure féljas.

VARNING
Underlatenhet att félja nagon av de sakerhetsatgarder som anges

nedan kan leda till personskador.

* Dra ut huvudstrémkabeln frdn mandverskapets undersida for
att sakerstalla att den ar helt strémlds. Sténg av alla andra
energikallor som ar anslutna till robotarmen eller
manoverskapet. Vidta de forsiktighetsatgarder som kravs for
att forhindra andra att stromsétta systemet under reparationen.

* Kontrollera jordningen innan systemet strémsatts igen.

* laktta ESD-reglerna nér delar av robotarmen eller
manodverskapet monteras isér.

* Settill att vatten och damm inte kan komma in i robotarmen och
manoverskapet.
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Varning:
Elektricitet fff

VARNING: ELEKTRICITET

Om mandverskapets spanningsférsorjning demonteras for snabbt
efter frankoppling kan det leda till personskador pa grund av elektriska
risker.

* Undvik att demontera nataggregatet inuti mandverskapet,
eftersom hdga spanningar (upp till 600 V) kan finnas i dessa
nataggregat under flera timmar efter det att manéverskapet har
sténgts av.
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/. Rengoring och inspektion av robotarm

Description Som en del av det regelbundna underhallet kan robotarmen rengéras i enlighet med
rekommendationerna i den har handboken och lokala bestammelser.

Rengéringsmetoder For att ta bort damm, smuts eller olja pa robotarmen och/eller manéverenheten,
anvand en trasa tillsammans med nagot av rengdringsmedlen som anges nedan.

Forberedelse av ytan: Innan I6sningen nedan appliceras kan ytan behéva
férberedas genom att avlagsna I6s smuts eller skrap.

Rengéringsmedel:
* Vatten
* 70 % isopropylalkohol
* 10 % etanolalkohol
* 10 % Nafta (Anvand for att ta bort fett.)

Applicering: Lésningen appliceras vanligtvis pa ytan som behdver rengéras med
en sprayflaska, borste, svamp eller trasa. Den kan appliceras direkt eller spadas
ytterligare beroende pa féroreningsnivan och typen av yta som rengors.
Omrérning: For envisa flackar eller kraftigt nedsmutsade omraden kan I6sningen
omr@ras med en borste, skrubber eller andra mekaniska medel for att lossa
féroreningarna.

Uppehallstid: Om det ar nédvandigt far I16sningen uppehalla sig pa ytan i upp till 5
minuter for att tranga in och l16sa upp féroreningarna pa ett effektivt satt.
Skéljning: Efter uppehallstiden skdljs ytan vanligtvis noggrant med vatten for att
avlagsna de uppldsta féroreningarna och eventuella rester av rengéringsmedlet.
Det ar viktigt att skolja noggrant for att férhindra att eventuella rester orsakar
skador eller utgdr en sékerhetsrisk.

Torkning: Slutligen kan den rengjorda ytan lamnas att lufttorka eller torkas med
hjalp av handdukar.

VARNING
ANVAND INTE BLEKMEDEL i nagon utspadd

rengoéringsldsning.
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VARNING
Fett &r irriterande och kan orsaka en allergisk reaktion. Kontakt,

inandning eller intag kan orsaka sjukdom eller skada. Foér att
forhindra sjukdom eller skada, f6lj féljande:

* FORBEREDELSE:

* Setill att omradet ar val ventilerat.

* Ingen mat eller dryck far férekomma i narheten av
roboten och rengdringsmedlen.

* Settill att det finns en 6gonspolningsstation i narheten.

* Samla ihop nédvandig personlig skyddsutrustning
(handskar, 6gonskydd)

* ANVAND:

* Skyddshandskar: Oljebestandiga handskar (nitril)
ogenomtrangliga och resistenta mot produkten.

+ Ogonskydd rekommenderas fér att férhindra oavsiktlig
kontakt av fett med 6gonen.

* FAREJFORTARAS.
* | handelse av

* hudkontakt, tvatta med vatten och ett milt
rengdringsmedel

* hudreaktion, kontakta lakare

* kontakt med 6gonen, anvand en dgonspolningsstation
och uppsok lakare.

* inandning av angor eller fortaring av fett, uppsok lakare
* Efter smérjarbete
* rengdr kontaminerade arbetsytor.

* kassera alla anvanda trasor eller papper som anvants
for rengoring pa ett ansvarsfullt satt.

* Kontakt med barn och djur ar férbjuden.

Beskrivning OBSERVERA

Om du anvander tryckluft fér att reng6ra robotarmen kan
robotarmens delar skadas.

* Anvand aldrig tryckluft for att rengéra robotarmen.
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Inspektionspunkter

g
oy

T

N

b

Stang av roboten och koppla fran strémkabeln fran mandverskapet.

Flytta robotarmen till nolldget om majligt.

Kontrollera om kabeln mellan mandverskapet och robotarmen ar skadad.

Kontrollera att basfastets bultar ar tillrackligt atdragna.

a bk o bnh =

Kontrollera om de platta ringarna ar utslitna eller skadade.

* Erséatt de platta ringarna om de &r utslitna eller skadade.
6. Kontrollera om ledernas bla lock har nagra sprickor eller &r skadade.
* Ersatt de bla locken om det har sprickor eller ar skadade.

7. Kontrollera de skruvar som anvands for att fasta de bla locken.

OBSERVERA

Kontakta den distributér som roboten koptes fran vid skada som
técks av garantin.
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Inspektion 1. Montera bort verktyg eller tillbehor eller stall in TCP/nyttolast/CoG enligt
verktygsspecifikationerna.

2. Sa har flyttar du robotarmen i frikérning:

* Paen 3PE-mandverenhet, tryck snabbt pa ljusknappen, sléapp, tryck pa
ljusknappen igen och hall kvar 3PE-knappen i detta lage.

Strémknapp 3PE-knapp

3. Draltryck roboten till en horisontell avliang position och slapp.

Q 9

4. Kontrollera att robotarmen kan bibehalla positionen utan stdd och utan att aktivera
Frikdrning.
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8. Kassering och miljo

Description

Universal Robots robotar maste kasseras enligt tilldmpliga nationella lagar, foreskrifter
och standarder. detta ansvar vilar pa robotens &gare.

UR-robotar tillverkas i enlighet med begransad anvandning av farliga @mnen for att
skydda miljén, enligt definitionen i det europeiska RoHS-direktivet 2011/65/EU. Om
robotar (robotarm, mandéverskap, mandverenhet) returneras till Universal Robots
Denmark, skots avfallshanteringen av Universal Robots A/S.

Skrotningsavgiften for UR -robotar som séljs pa den danska marknaden betalas i
forskott till DPA-systemet av Universal Robots A/S. Importorer i ldnder som tacks av
WEEE-direktivet 2012/19/EU maste sjalva registrera sig i det lokala WEEE-registret.
Avgiften ar normalt mindre an 1€/robot.

Du hittar en lista éver nationella register har: https://www.ewrn.org/national-registers.
SOk efter Global Compliance har: https://www.universal-robots.com/download.

UR10e
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Amnen i UR-
roboten

Robotarm
* ROr, basflans, monteringsfaste for verktyg: Anodiserad aluminium
* Ledhus: Pulverlackerad aluminium
* Téatningsringar med svart band: AEM-gummi
* extra glidring under svart band: gjuten svart plast
* Slutstycken/lock: PC/ASA plast

* Mindre mekaniska komponenter, t.ex. skruvar, muttrar, distansbrickor
(stal, massing och plast)

* Kabelbuntar med koppartradar och mindre mekaniska komponenter, t.ex.
skruvar, muttrar, distansbrickor (stal, massing och plast)

Robotarmens leder (interna)
* Kugghjul: Stal och fett (se servicehandboken)
* Motorer: Jarnkarna med koppartradar

* Tradbuntar med koppartradar, kretskort, olika elektroniska komponenter
och mindre mekaniska komponenter

* Ledtatningar och O-ringar innehaller en liten mangd PFAS som &r en
forening i PTFE (allmént kédnd som TeflonTM).

* Smorjfett: syntetisk + mineralolja med fortjockningsmedel av antingen
litiumkomplextval eller urea. Innehaller molybden.

* Beroende pa modell och tillverkningsdatum kan fettets farg vara
gul, magenta, morkrosa, rod, gron.

* Se servicehandboken for forsiktighetsatgarder vid hantering och
for att fa sdkerhetsdatablad for fett

Manoéverskap
* Skap (inkapsling): Pulverlackerat stal
* Standardmanéverskap

* Aluminiumplathdlje (invandigt i skapet). Detta ar ocksa OEM-
styrenhetens hodlje.

* Standardmanoverskap och OEM-styrenhet.

* Kabelbuntar med koppartradar, kretskort, olika elektroniska
komponenter, plastkontakter och mindre mekaniska komponenter, t.ex.
skruvar, muttrar, distansbrickor (stal, massing och plast)

* Ett litiumbatteri &r monterat pa ett kretskort. Se servicehandboken for
information om hur den tas bort.
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9. Certifieringar

Beskrivning Certifiering fran tredje part ar frivillig. Men for att ge basta mojliga service till
robotintegratérer har Universal Robots valt att certifiera sina robotar vid erkénda
testinstitut som anges nedanfor.

Du hittar kopior av alla certifieringar i kapitlet: Certifieringar.

Certifiering Certifikat av TUV Rheinland enligt EN
=\ ENISO 102181 ISO 10218-1 och EN ISO 13849-1.
ENI3Q12631 TUV Rheinland star for sékerhet och
TUV Rheinland | kvalitet inom praktiskt taget alla afférs-
e och livsomraden. Foretaget grundades

1D 0007000000

for 150 ar sedan och &r en av varldens
ledande leverantdrer av testtjanster.

| Kanada kraver den kanadensiska

) TUV Rheinland | elsékerhetslagen, CSA 22.1, artikel 2-
A TUVRheinland® of North 024 att utrustning ska vara certifierad
America av ett testorgan som godkénts av
Standards Council of Canada.
Universal Robots e-Series robotar
Overensstdmmer med CHINA RoHS
CHINA RoHS | metoder for féroreningshantering
avseende elektroniska
informationsprodukter.

Universal Robots e-Series har bedémts
KCC-sakerhet | och uppfyller KCC:s
sakerhetsstandarder.

Universal Robots eSeries har

D)
[E )
utvérderats for bedémning av
: . Overensstdmmelse fér anvandning i en
KCR
C Registration arbetsmiljo. Det finns darfér en risk for
f %
-‘-
X1
]

radiostdrningar vid anvandning i
bostadsmiljoer.

Universal Robots e-Series-robotarna

Delta har prestandatestats av DELTA.

Leverantorscertifieringar
fran tredje part

Sasom tillhandahalls av vara leverantorer
uppfyller Universal Robots e-Series robotar som
Miljo | fraktar pallari enlighet med ISMPM-15 danska
krav for tillverkning av tréférpackningsmaterial
och ar mérkta i enlighet med med detta system.
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Tillverkarens
testcertifiering

Deklarationer
enligt EU-direktiv

I

Universal
Robots

Universal Robots e-Series robotar genomgar
kontinuerlig intern testning och slutlig
leveranstestning.

UR:s testprocedurer granskas och férbattras
kontinuerligt.

Aven om EU -direktiven &r relevanta fér Europa erkanner och/eller kréver vissa lander
utanfér Europa EU-deklarationer. Direktiven finns pa EU:s officiella webbplats:

http://eur-lex.europa.eu.

Enligt maskindirektivet ar Universal Robots robotar delvis sammansatta maskiner och

har ddrmed inte nagon CE-méarkning.

Du hittar deklarationen om inférlivande (DOI) enligt maskindirektivet i kapitlet:
Deklarationer och certifikat.
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10. Stopptid och stoppstracka

10. Stopptid och stoppstracka

Beskrivning

Du kan stélla in en egen sdkerhetsklassad maximal stopptid och stoppstracka.
Om egna anvandardefinierade instéllningar anvéands kommer programhastigheten att

justeras dynamiskt och alltid halla sig inom de valda gransvéardena.
Nyttolastens tyngdpunkt finns vid verktygsflansen.

De grafiska data som tillhandahalls fér Led 0 (bas), Led 1 (axel) och Led 2 (armbage)
ar giltiga for stoppstracka och stopptid:

* Kategori 0
* Kategori 1
* Kategori 2

Test av Led 0 utfordes med en vagrat rorelse, dar rotationsaxeln var vinkelrat mot

marken.

Vid testerna Led 1 och Led 2 f6ljde roboten en vertikal bana, dar rotationsaxlarna var
parallella med marken, och stoppet utfordes medan roboten rorde sig nedat. Y-axeln
motsvarar avstandet mellan den punkt dar stoppet paborjades och slutpositionen.
Vardena som visas nedan motsvarar tva scenarion: robotar med hdgsta nyttolast pa

10 respektive 12,5 kg.

10.1. Robotscenario 1: 10 kg.

Led 0 (BAS)

Stoppstracka i
meter for 33 % av
10kg

Stoppstracka i
meter fér 66 % av
10kg

0.00
speed 33%

0.05

0.00

speed 33%

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

speed 66%

speed 100%

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

speed 66%

speed 100%
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Stoppstracka i

meter fér maximal 0.20, —® 100% extended
nyttolast pé 10 kg —8— 66% extended
0.15| —*— 33% extended
0.10
0.05
0.00
speed 33% speed 66% speed 100%
Led 0 (BAS)
0.121 —@- 100% extended
Stopptid i sekunder fér 33 % av 0.10{ ~® 66% extended
—e— 33% extended
10kg 0.08
0.06
0.04
0.02
speed 33% speed 66% speed 100%
Stopptid i
sekunder fér 66 % 01501 g 100% extended
av 10 kg 0.125{ —@— 66% extended
0.100 —e— 33% extended
0.075
0.050
0.025
speed 33% speed 66% speed 100%
Stopptid i
sekunder for —@— 100% extended
. 0.15 o
maximal nyttolast T® 66% extended
5 10 k —e— 33% extended
a
P 9 0.10
0.05 /
speed 33% speed 66% speed 100%
Led 1
(SKULDRA) 0.15] ~@ 100% extended /
—8— 66% extended
.. . —e— 33% extended
Stoppstracka i 0.10 pexredE
meter fér 33 % av
10kg 0.05 : —
e
speed 33% speed 66% speed 100%
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Stoppstracka i
meter fér 66 % av 020, —@ 100% extended )—’//.
10 kg —8— 66% extended
0.15{ —®— 33% extended
0.10
0.05 ° —
0.00 /
speed 33% speed 66% speed 100%
Stoppstracka i
meter fér maximal —® 100% extended *® —®
2 0.20 —8— 66% extended
nyttolast p4 10 kg o
015/ —* 33% extended
0.10 /
0.05 / o
0.00t 99—
speed 33% speed 66% speed 100%
Led 1 (SKULDRA)
0.15, —@ 100% extended ',_..,——f/'.
Stopptid i sekunder fér 33 % av —8— 66% extended
10k —e— 33% extended
g 0.10 /
0.05 ./'/—:
speed 33% speed 66% speed 100%
Stopptid i
sekunder for 66 % —@ 100% extended g——— @
av 10 kg 0.201 —e— 66% extended
—e— 33% extended
0.15 /
0.10
0.05 / —
«—
speed 33% speed 66% speed 100%
Ly 0.30
Stopptid i —@ 100% extended #————_ ©
Sekunder for 0.25 —— 66% extended
. 0.201 —*— 33% extended
maximal nyttolast
0.15 L
pa 10 kg '
0.10 = —o
0.05 / .
-
speed 33% speed 66% speed 100%
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Led 2

(ARMBAGE) —@— 100% payload ~

0.061 66% payload
—e— 33% payload

Stoppstracka i =

meter for alla 0.04 _— T

nyttolaster / —
0.02

speed 33% speed 66% speed 100%
Stopptid i
. 0.175 —o— 9
sekunder for alla —-@— 100% payload
nyttolaster 0-1507 —e— 66% payload

0.125! —*— 33% payload

0.100 /-

L J

0.075
0.050 /
speed 33% speed 66% speed 100%

10.2. Robotscenario 2: 12,5 kg.

Led 0 (BAS)
= : 0.1751 —e— extension 100%
Stoppstc.racka I —&— extension 66%
meter for 33 % av 0.150 —g— extension 33%
12,5 kg 0.1251
‘w
@ 0.1001
@
£,0.0751
0.050
0.0251
0.000
speed 33% speed 66% speed 100%
Stoppstracka i
. o —o— extension 100%
meter for 66 % av 0.20{ —®— extension 66%
12,5 kg —e— extension 33%
_0.151
o
ot
[9]
£ 0.101
0.051
0.0

speed 33% speed 66% speed 100%
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Stoppstracka i
meter fér hégsta

—e— extension 100%

0251 —e— extension 66%
nyttolast pa 12,5 —e— extension 33%
y p ;
kg 0.20
'
L 0.15
3
19}
E
0.101
0.051
0.00 ' T T
speed 33% speed 66% speed 100%
Led 0 (BAS) e
. —e— extension 100%
L 0.121 —® extension 66%
Stopptid i —e— extension 33%
sekunder fér 33 % 0.101
»
av 12,5 kg T 0.081
o
[}
ﬁ 0.064
0.041
0.021
0.0
speed 33% speed 66% speed 100%
Stopptid i
.. 0.1751 —e— extension 100%
[¢)
sekunder fér 66 %  1so) extension 66%
av 12,5 kg : —e— extension 33%
0.1251
m
T 0.100
o
|9}
§0.075
0.050
0.025 4
0.000
speed 33% speed 66% speed 100%
Stopptid i
sekunder for 020/ —e— extension 100%
’ —&— extension 66%
maximal nyttolast —e— extension 33%
pa 12,5kg 0.15
W
©
c
o
$ 0.101
)
0.051
0.0 T T T
speed 33% speed 66% speed 100%
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Led 1 0.351
—e— extension 100%
(SKULDRA) 0.30{ —®— extension 66%
—8— extension 33%
Stoppstracka i 0251
meter fér 33 % av 020
©
12,5kg 2015
0.101
0.051
/
0.0 T T
speed 33% speed 66% speed 100%
Stoppstracka i
1 o —o— extension 100%
meter for 66 % av 0.5{ —@— extension 66%
12,5 kg —e— extension 33%
0.4
"
Los
7]
E
0.2
0.1
speed 33% speed 66% speed 100%
Stoppstracka i 0175
ter for hdast ' —&— extension 100%
metertor OgS a 0.1501 ~* extension 66%
nyttolast pa 12,5 —e— extension 33%
kg 0.1251
£ 0.1001
@
£,0.0751
0.050 1
0.0251 /
0.000 T T -
speed 33% speed 66% speed 100%
Led1
—e— extension 100%
(SKULDRA) 0251 —e— extension 66%
—e— extension 33%
Stopptid i _ 020
. 0, %]
sekunder for 33 % g 015
av 12,5kg 2
—0.10
0.051 /
0.0 T T T
speed 33% speed 66% speed 100%
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Stopptid i
sekunder for 66 %
av 12,5 kg

Stopptid i
sekunder for
maximal nyttolast
pa12,5kg

0.4{ —@— extension 100%
—e— extension 66%
—e— extension 33%

o
w

[seconds]
o
i

o
i

L

speed 33% speed 66% speed‘ 100%

0.30{ —® extension 100%
—8— extension 66%
| —e— extension 33%

o o I
2 N N
w o &

[seconds]

=4
-
=

0.051 /

0.00
speed 33% speed 66% speed 100%

Led 2
(ARMBAGE)

Stoppstracka i
meter for alla
nyttolaster

Stopptid i
sekunder for alla
nyttolaster

035 payload 100%
—e— payload 66%
0.301 —e— payload 33%
0.251
‘o
90.20
9]
Eois
0.104
0.057
0.00
speed 33% speed 66% speed 100%
—8— payload 100%
0.35] pay ’

—e— payload 66%
0.301{ —®— payload 33%

o
N}
&

[seconds]
o
N
o

0.15
0.101
0.05
0.0 speed 33% speed 66% speed 100%
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11. Deklarationer och certifikat (original

EN)

Manufacturer

Person in the Community
Authorized to Compile the
Technical File

Universal Robots A/S

Energivej 25,

DK-5260 Odense S Denmark

David Brandt

Technology Officer, R&D

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

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

Product and Function:

Model :

Serial Number:

Incorporation:

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

UR3e, URSe, UR10e, UR16e (e-Series): Below cited certifications and
this declaration include:

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

* Effective May 2021: UR10e specification improvement to 12.5kg
maximum payload.
Note: This Declaration of Incorporation is NOT applicable when the UR OEM Controller
is used.

Starting 20235000000 and higher

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

Universal Robots e-Series (UR3e, URSe, UR10e and UR16e) shall only
be put into service upon being integrated into a final complete machine
(robot application or cell), which conforms with the provisions of the
Machinery Directive and other applicable Directives.

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

Conformity.

I. Machinery Directive
2006/42/EC

Il. Low-voltage Directive
2014/35/EU
[ll. EMC Directive 2014/30/EU

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

() EN 1SO 10218-1:2011 TUV (1) (Il) EN 60204-1:2018 as (I1) EN 60664-1:2007 (111) EN 61000-3-
Nord Certificate # 44 708 applicable (Il) EN 3: 2013 (IIl) EN 61000-6-1:2019 UR3e
14097607 60529:1991+A1:2000+A2:2013 (I) & UR5e ONLY (Ill) EN 61000-6-2:2019
(I) EN ISO 13732-1:2008as  EN 60947-5-5:1997+A1:2005 (Ill) EN 61000-6-3:2007+A1: 2011

applicable (I) EN ISO 13849-  +A11:2013+A2:2017 (I) EN 60947- UR3e & UR5e ONLY (lll) EN 61000-6-
1:2015 TUV Nord Certificate # 5-8:2020 (Ill) EN 61000-3-2:2019  4:2019

44 207 14097610 (1) EN ISO

13849-2:2012 (1) EN ISO

13850:2015

Reference to other technical standards and technical specifications used:

(1) ISO 9409-1:2004 [Type 50- (II) EN 60320-1:2021 (lll) EN (1) EN 61784-3:2010 [SIL2] (IIl) EN
4-M6] (1) ISO/TS 15066:2016  60068-2-27:2008 (lIl) EN 60068-2- 61326-3-1: 2017 [Industrial locations
as applicable (I1l) EN 60068-2- 64:2008+A1:2019 SIL 2]

1: 2007 (Ill) EN 60068-2-

2:2007

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

Vil

{5
st / /) f N/
i tTx Y AESR I s——

Odense Denmark, 10 January 2024 ! L ¢
Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
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12. Deklaration och certifieringar

Overséttning av de ursprungliga instruktionerna

Tillverkare

Person i gemenskapen som ar
behdrig att sammanstalla den
tekniska filen

Universal Robots A/S

Energivej 25,

DK-5260 Odense S Danmark

David Brandt

Technology Officer, R&D

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

Beskrivning och identifiering av delvis monterade maskiner

Produkt och funktion:

Modell :

Serienummer:

Inbyggnad:

Industrirobot, flerfunktionell fleraxlig manipulator med mandverskap &
med eller utan manéverenhetsfunktion bestdms av den kompletta
maskinen (robotapplikation eller cell med andeffektor, avsedd
anvandning och applikationsprogram).

UR3e, URSe, UR10e, UR16e (e-serien): Nedan angivna certifieringar
och denna deklaration inkluderar:

* Galler oktober 2020: Mandverenheter med 3-Position aktivering
(3PE TP) & standardmandverenheter (TP).

* Galler maj 2021: UR10e-specifikationen férbattras till 12,5 kg
maximal nyttolast.

Obs: Denna forsakran om inférlivande ar INTE tillamplig nar UR OEM -kontrollenheten
anvands.

Start 20235000000 och hogre

&r ¢_Serien 3=UR3e, 5=UR5e, 3=UR3e, 0=UR10e (10kg), 2=UR10e(12,5),
6=UR16e I6pande numrering, borjar om pa 0 varje ar

Universal Robots e-Serien (UR3e, UR5e, UR10e och UR16e) far
endast tas i bruk efter att ha integrerats i en slutlig komplett maskin
(robotapplikation eller cell), som 6verensstammer med
bestdmmelserna i maskindirektivet och andra tillampliga direktiv.

Det intygas att ovanstaende produkter uppfyller, for vad som levereras, foljande direktiv som beskrivs nedan.
Nar denna ofullstandiga maskin integreras och blir en komplett maskin &r integratéren ansvarig for att
faststalla att den fardiga maskinen uppfyller alla tillampliga direktiv och tillhandahaller férsédkran om

oOverensstammelse.
|. Maskindirektiv 2006/42/EC

Il. LAgspanningsdirektivet
2014/35/EU
[ll. EMC-direktivet 2014/30/EU

Foljande vasentliga krav har uppfylits: 1.1.2,1.1.3, 1.1.5, 1.2.1, 1.2.4.3,
1.25,1.26,13.2,1.34,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,15.2,1.55, 1.5.6, 1.5.10,
1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3, 4.1.3, Bilaga VI. Det forsakras att den
relevanta tekniska dokumentationen har sammanstallts i enlighet med
del B i bilaga VI till maskindirektivet.

Hanvisning till LVD och de harmoniserade standarder som anvants
nedan.

Hanvisning till EMC-direktivet och de harmoniserade standarder som
anvants nedanfor.
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Hanvisning till de harmoniserade standarder som anvands enligt artikel 7.2 i MD- och LV-direktiven och
artikel 6 i EMC-direktivet:

() EN 1SO 10218-1:2011 TUV (1) (Il) EN 60204-1:2018 som (Il) EN 60664-1:2007 (1ll) EN 61000-3-3:
Nord Certificate # 44 708 tillampligt (I1) EN 2013 (IIl) EN 61000-6-1:2019 ENDAST
14097607 60529:1991+A1:2000+A2:2013 (I) UR3e & UR5e (IIl) EN 61000-6-2:2019
() EN ISO 13732-1:2008 som EN 60947-5-5:1997+A1:2005 (Ill) EN 61000-6-3:2007+A1: 2011

tillampligt (1) EN ISO 13849-  +A11:2013+A2:2017 (I) EN 60947- ENDAST UR3e & UR5e (lI11) EN 61000-
1:2015 TUV Nord-certifikat #  5-8:2020 (Ill) EN 61000-3-2:2019  6-4:2019

44 207 14097610 (1) EN ISO

13849-2:2012 (1) EN ISO

13850:2015

Hanvisning till andra tekniska standarder och tekniska specifikationer som anvénts:

(1) 1SO 9409-1:2004 [Typ 50-  (Il) EN 60320-1:2021 (lll) EN (I1) EN 61784-3:2010 [SIL2] (lIl) EN
4-M6] (1) ISO/TS 15066:2016 60068-2-27:2008 (l11) EN 60068-2- 61326-3-1: 2017 [Industrial locations
som tillampligt (I1I) EN 60068- 64:2008+A1:2019 SIL 2]

2-1:2007 (1ll) EN 60068-2-

2:2007

Tillverkaren eller dennes representant skall pa motiverad begéaran av de nationella myndigheterna
6verlamna relevant information om den delvis fullbordade maskinen. Godkannande av ett fullstédndigt
kvalitetssakringssystem (ISO 9001), av det anmalda organet Bureau Veritas, intyg #DK015892.
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13. Garantiinformation

Ansvarsfriskrivning
for innehall

Universal Robots A/S fortsatter att forbattra tillférlitligheten och prestandan hos sina
produkter och forbehaller sig ratten att uppgradera produkter och
produktdokumentation utan féregaende varning. Universal Robots A/S vidtar alla
rimliga atgarder for att sékerstalla att innehallet i instruktionsboken stdmmer, men
tar inget ansvar for eventuella fel eller saknad information.

Denna handbok innehaller ingen garantiinformation.
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14. Certifieringar

TUV Rheinland

Certificate

Page 1

Certificate no.

T 72404326 0001

License Holder:
Universal Robots A/S
Energivej 25

526@ Odense S
Denmark

Energivej 25
5260 Odense S
Denmark

Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S

Report Number: 31875333 ee4

Certification acc. to:  EN IS0 108218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015

Client Reference:

Roberta Nelson Shea

Product Information
Certified Product: Industrial Robot

UR3, URS, UR1@, UR3e, URSe,
UR1Be, UR16e, UR20, UR30

Rated Veoltage:

Model Designation:

Technical Data:

AC 1@e-2eeV, 50/66Hz or

AC 2@8-248V, 58/60Hz

Rated Current: 15A or 8A
Protection Class: I

Remarks: Solely assessed per standards listed above.
The robot is only a component in a final robot application,
collaborative or non-collaborative. The final
application/installationmust comply with EN ISO 18218-2
accordingly.
Replaces Certificate T72190266.

Appendix: 1, 1-68

EN ISO 102181 Date of issue:

EN ISO 13849-1

www tuv.com
1D 0007000000

2024-02-27
(yr/mo/day)

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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TUV Rheinland North
America

Certificate no.

Certificate

Page 1

| CA 72405127 0001

License Holder:
Universal Robots A/S
Energivej 25

526@ Odense S
Denmark

Manufacturing
Universal Robots
Energivej 25
5268 Odense S
Denmark

Plant:
A/S

Report Number:

Certification acc. to:

31875333 006 Client Reference:
CAN/CSA-Z434-14 + GI1 (R2019)

Roberta Nelson Shea

Product Information

Certified Product:

Model Designation:

Industrial Robot
UR3e, URSe, UR1@e, UR16e, UR28, UR30

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (378) 266 9500, Fax +1 (378) 266-3992

www.tuv.com

A TUVRheinland®
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China RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

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

RIARHREYE

Product/Part
Name

=2/ 25 AEEEPEIATE
% & A SREE

Toxic and Hazardous Substances and Elements

BR_FE

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

UR3e/URSe/ X 0] X 0 X X

UR10e UR16e/
UR20/ UR30

O: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in SJ/T11363-2006.

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

X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above
the limit requirement in SJ/T11363-2006.

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

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

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

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

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

Refer to product manual for detailed conditions of use.

A RE BRI R

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots &% i [B] e B8 PR K1 AP B H9EE TS5 2.7 M, {B Universal Robots RAFEMIFTEH NS
To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that
may be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for
Controlling Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise
encouraging the recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless fram
any damage, claim or liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with
the specific waste management instructions and options set forth  at www.universal-robots.com/about-uni |-robats/social ibility and
www.teradyne.com/company/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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KC-sékerhet

S

A2 E0] MASHA|

Al Zha p VAL AF3 %
=kt Universal Robots A/S 8 FEIME  5016e110079
y X--@--xu-;-:_..é.a.i-l --------------------- ...............;,.......--------i---------- T Ry S,
ayel MIASSHE 400010079 HEXLEE  aus Vestergaard
A ..i. . T T O amas
LA Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark
At el Sl at 7| A 217y AR o=
— [=] e
1Al J Dok E -3
gal(#) UR10e 22(E3) B d@xlg
Ahgehtiaolis 18-AB2EQ-01602
H =X L y )
Ex Universal Robots A/S
AR x|

Energivej 25, 5260 Odense'S) Emmprk

! &= B A E He =Ml el

£
MU Eg M WIS ELCH

 MI35EH1e
Al= ok Eal A

=

20184 118 062

{BERIRA
[EmEe]
RIERI2
EREEE
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KC Registration

8EDG6-B666-998D-8738

A S 3
FEFANAASY AGES 22
Registration of Broadcasting and Communication Equipments

A5 w4 \

Universal Robots A/S
Trade Name or Registant .

AR A AEFE )

. UR e-Series robot
Equipment Name

e
Basic Model Number

ERELE
Series Model Number

= -
T5HE
Registration No.

R-R-URK-UR10e

Xﬂ]iz}/ﬂ]i(i‘_ﬂ)%ﬂ- Universal Robots A/S / Rl w}=
Manufacturer/Country of Origin
599

Date of Registration

7
Others -
AN AAE TR Alsgz]2 Aol wlet 55 =955 T4 gk
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

2018-10-23

2 (Month) 239 (Day)

FRARATAR
Director General of National Radio Research Agency

AR5 5 FEEANAAE A A FAAFIEEA" 5 pabsto] fEstoof shc)

SIEA] Thel B 2|4 5] o] 448 4 gl
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Milj®

Climatic and mechanical assessment

f) A PART OF

Client

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Force Technology project no.
117-32120

Product identification

UR 3 robot arms

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

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

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

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

Other document(s)

Conclusion

only a few minor issues (see test reports for details).

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h
IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h
1EC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

grms, 3x 1%2h
IEC 60068-2-27, Test Ea, Shock; 11 g, 11 ms, 3 x 18 shocks

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

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

Hgrsholm, 25 August 2017

Date Assessor

Az B

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

DELTA - a part of FORCE Technology - Veniighedsvej 4 - 2970 Harsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.detta.dk
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15. Gallande standarder

Beskrivning

Gaéllande
standarder

ISO 13849-1
ISO 13849-2

ISO 13850

ISO 12100

Detta avsnitt beskriver relevanta standarder som tillAmpas vid utveckling och
tillverkning av UR-roboten, inklusive robotarm, manéverskap och mandverenhet .
En standard &r inte en lag utan ett dokument som utvecklats av intressenter inom en
specifik bransch. Standarder innehaller krav och riktlinjer for en produkt eller
produktgrupp.

Foérkortningarna i den har handboken och deras betydelse anges i tabellen nedan:

Foérkortningar i detta dokument

ISO Internationella standardiseringsorganisationen
IEC Internationella elektrotekniska kommissionen

SV Europeisk norm

TS Teknisk specifikation

TR Teknisk rapport

ANS| American National Standards Institute

RIA Robotic Industries Association (nu kdnd som "A3")
CSA Canadian Standards Association

For att uppratthalla robotens 6verensstammelse med féljande standarder kravs att du
féljer monteringsinstruktionerna, sakerhetsinstruktionerna och vagledningen i den har
handboken. For sékerheten i robottilldmpningen maste integratéren uppfylla kraven i
ISO 10218-2. Obehdriga éndringar ogiltigférklarar robotens inférlivandeférklaring
(DQI), certifieringar och éverensstdmmelse.

UR-robotarna uppfyller de relevanta kraven i de tilldmpade standarderna. Tillampliga
testrapporter och certifieringar som ingar i denna handbok och standarderna finns
fortecknade i inforlivandedeklarationen.

De standarder som ar tillampliga fér denna handbok anges i tabellen nedan:

Paragraf Beskrivning

Maskinsékerhet -
Sakerhetsrelaterade delar av
styrsystem Del 1: Allmanna
principer fér konstruktion Del 2:
Validering

Sakerhetskontrollsystemet ar utformat enligt
kraven i dessa standarder.
Sakerhetsfunktionerna ar certifierade enligt
dessa funktionella sakerhetsstandarder.

Paragraf Beskrivning

Safety of machinery - Emergency stop - Principles for design ---

Paragraf

Safety of machinery - General principles for design - Risk
assessment and risk reduction

UR10e
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ISO 10218-1 Paragraf Beskrivning
(I?;)\E)iztes:rsa;g?otlc Den har standarden ar avsedd for robottillverkaren, inte fér
. y integratoren. ISO 10218-2 innehaller sdkerhetskrav for
requirements for - .
. . robotsystem, tilldmpningar och celler. Den behandlar
industrial robots Part konstruktion design och integration av robottillampningen
1: Robots 9 9 pningen.
ANSI/RIA Paragraf Beskrivning
R15.06 . . . .
Denna amerikanska nationella standard ar ett nationellt
Industrial antagande utan avvikelse av bade ISO 10218-1 och ISO 10218-2,
Robots and kombinerade i ett dokument. Spraket har andrats &ndras fran
Robot Systems | brittisk internationell engelska till amerikansk engelska, men det
- Safety tekniska innehallet ar detsamma. Del 2 av denna standard ar
Requirements avsedd for integratéren av robotsystemet/robottillampningen och
inte for Universal Robots.
CAN/CSA-Z434 Paragraf Beskrivning
Industrirobotar Denna kanadensiska nationella standarden ar ett nationellt
och robotsystem antagande av bade ISO 10218-1 och ISO 10218-2 kombinerade
i y till ett dokument. CSA har lagt till Anvandare till paragrafer i del 2.
- Allmanna N . .
R Del 2 av denna standard &r avsedd for integratdren av
sakerhetskrav - . . .. .
robotsystemet/robottillampningen och inte fér Universal Robots.
CAN/CSA-Z434 Paragraf Beskrivning
Industrirobotar Denna kanadensiska nationella standarden ar ett nationellt
och robotsystem antagande av bade ISO 10218-1 och ISO 10218-2 kombinerade
.. y till ett dokument. CSA har lagt till Anvandare till paragrafer i del 2.
- Allmanna .. . .
sikerhetskrav Del 2 av denna standard ar avsedd for integratéren av
robotsystemet/robottilldmpningen och inte fér Universal Robots.
5%00 6.0 Paragraf Beskrivning
IEC 61-0(-)0-6- 4 Electromagnetic compatibility (EMC) | Dessa standarder definierar krav for
Part 6-2: Generic standards - elektriska och elektromagnetiska storningar.
Immunity for industrial environments = Genom att uppfylla dessa standarder
Part 6-4: Generic standards - sdkerstaller att UR-robotarna fungerar val i
Emission standard for industrial industriella miljder och att de inte stér annan
environments utrustning.
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IEC 61326-3-1 Paragraf Beskrivning
Elektrisk utrustning fér métning, Denna standard definierar utbkade EMC-
styrning och laboratoriebruk - EMC immunitetskrav for sékerhetsrelaterade
krav Del 3-1: Immunitetskrav for funktioner. Overensstammelse med denna
sakerhetsrelaterade system och fér standard sakerstéller att
utrustning avsedd att utféra sakerhetsfunktionerna fungerar aven om
sakerhetsrelaterade funktioner annan utrustning éverskrider EMC-
(funktionsséakerhet) - Allmant gransvarden som definieras i IEC 61000-
Industriella tilldmpningar standarderna.

IEC 61131-2 Paragraf Beskrivning
P

rogrammerbara Bade standard och sakerhetsklassade 24V |/O uppfyller
styrenheter - Del 2: . N . i -
. kraven i denna standard fér standard for att sékerstalla
Utrustningskrav och - o
. tillforlitlig kommunikation med andra PLC-system.

provning

IEC 14118 Paragraf Beskrivning
l;ﬂ:rzlsnsalgi;hee;; ovéntad Sakerhetskrav for att férhindra ovantad start och
start ya9 aterstart till foljd av stromforlust eller stromavbrott.

IEC 60204-1 Paragraf Beskrivning
Maskinsakerhet -
Elzskt:ir;ia erhet Noédstoppsfunktionen &r konstruerad som stoppkategori 1 enligt
utrustning | denna standard. Stopp Kategori 1 ar ett kontrollerat stopp med
maskinergDeI 1- kraft till motorerna for att uppna stopp och sedan borttagande
Allmanna krav av kraft nar stoppet &r uppnatt.

IEC 60947-5-5 Paragraf Beskrivning
Low-voltage switchgear and controlgear Part 5-5: Control circuit
devices and switching elements - Electrical emergency stop device -
with mechanical latching function

IEC 60529 Paragraf Beskrivning
Skyddsgrader for Denna standard definierar inneslutningsklasser avseende
kapslingar (IP-kod) skydd mot damm och vatten.

IEC 60320-1 Paragraf Beskrivning
Kopplingar for hushallsapparater och liknande Natspanningssladden
allménna andamal - Del 1: Allmanna krav uppfyller denna standard.
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ISO 9409-1

ISO 13732-1

IEC 61140

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

IEC -61784-3

IEC 61784-3

IEC 60664-1
IEC 60664-5

EUROMAP
67:2015, v1.11

Paragraf

Manipulering av
industrirobotar -
Mekaniska
granssnitt - Del
1: Plattor

Beskrivning

Verktygsflansen pa UR-robotar 6verensstammer med en typ
enligt denna standard. Robotverktygen (mainpulatorer) bor ocksa
konstrueras enligt samma typ for att sakerstalla en korrekt
anpassning till det mekaniska granssnittet hos den specifika UR-
roboten.

Paragraf

Beskrivning

Ergonomi i termisk miljé - Metoder fér bedémning av manskliga
reaktioner vid kontakt med ytor - Del 1: Varma ytor

Paragraf

Skydd mot elektriska stétar -
Gemensamma aspekter for
installation och utrustning

Beskrivning

En skyddande jord-/jordanslutning ar
obligatorisk, enligt definitionen i
installationshandboken fér maskinvara i del I.

Paragraf

Beskrivning

Miljéprovning - Del 2-1: Provning - Provning A: Kéld - Del 2-2-2:
Provning - Provning B: Torrvdrme - Del 2-27: Provning - Provning Ea
och vagledning: Stét - Del 2-64: Provning - Provning Fh: Vibrationer,
bredbandstillfalliga och véagledning

Paragraf

Beskrivning

Industriella kommunikationsnatverk - Profiler - Del 3: Faltbussar for
funktionssékerhet - Allmanna regler och profildefinitioner

Paragraf

Maskinsakerhet - Elektrisk utrustning i maskiner Del 1: Allmanna

krav

Paragraf

Samordning av isolering for utrustning i lagspanningssystem - Del 1:
Principer, krav och provning - Del 5: Utférlig metod for bestémning av | ---
luft- och kryphal som ar lika med eller mindre an 2 mm

Paragraf

Elektriskt granssnitt mellan
formsprutningsmaskin och
hanteringsanordning/robot

Beskrivning

Tillbehérsmodulen E67, som ar kopplad till
formsprutningsmaskiner, uppfyller denna
standard.
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16. Tekniska specifikationer UR10e

Robottyp
Robot vikt
Maximal nyttolast

Rackvidd
Fogintervall

Hastighet

Frekvens for uppdatering av systemet
Kraftvridmomentsensor noggrannhet
Repeterbarhet for poser

Fotavtryck

Frihetsgrader

Mandverskapets storlek (B x H x D)
I/O-portar pa manéverskapet
I/O-portar for verktyget
Verktygskommunikation

Verktyg I/0O stromférsorjning & spanning
Strémfoérsorjning for mandverskap 1/0
Kommunikation

Programmering
Buller

IP-klassificering
Renrumsklassificering
Strémférbrukning (genomsnitt)
Strémférbrukning
Kortslutningsstrommarkning (SCCR)
Samverkansdrift

Material
Omgivningstemperaturomrade

Manoverskapets stromkalla

TP-kabel: mandverenhet och mandverskap
Robotkabel: Robotarm till kontrollbox (tillval)

UR10e

33,3kg/73,51b

10kg/22Ibeller 12,5 kg / 27,5 Ib (3 Mekaniskt granssnitt pa
sidan 43)

1300 mm /51,2 in

Obegransad rotation av verktygsflansen, £ 360 ° for alla
andra leder £ 360 ° for alla leder

Bas- och skulderleder: max 120 °/s.
Alla andra leder: max 180 °/s .
Verktyg: Ca 1 m/s/ca 39,4 tum/s.

500 Hz

55N

£ 0.05mm/+0.0019in (1.9 mils)per ISO 9283

@190 mm/7,5in

6 roterande leder

460 mm x 449 mm x 254 mm /18,2 tum x 17,6 tum x 10 tum
16 digitala in, 16 digitala ut, 2 analoga in, 2 analoga ut

2 digitala ingangar, 2 digitala utgangar, 2 analoga ingangar
RS

12 V/24 V 2 A (dubbelstift) 1 A (enkelstift)

24V 2 Ai kontrollbox

TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3ab, 1000BASE-T Ethernet-
uttag, MODBUS TCP & EtherNet/IP-adapter, Profinet
PolyScope grafiskt anvandargranssnitt pa 12" pekskarm
Robotarm: Mindre an 65dB(A) Kontrollbox: Mindre an 50dB
(A)

IP54

Robotarm: ISO-klass 6, Mandverskap: ISO-klass 6

615W

Cirka 350 W med ett typiskt program

200A

17 avancerade sakerhetsfunktioner. | enlighet med: EN ISO
13849-1, PLd, Cat.3 och EN ISO 10218-1

Aluminium, PC/ASA-plast

0-50 °C. Vid omgivningstemperaturer éver 35 °C kan
roboten arbeta med lagre hastighet och prestanda.
100-240 VAC, 47-440 Hz

4,5m /177 tum

Standard (PVC) 6 m/236 in x 13,4 mm

Standard (PVC) 12 m/472.4in x 13,4 mm

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

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

UR10e

112 User Manual



17. Tabell 1 dver sékerhetsfunktioner UNIVERSAL ROBOTS

17. Tabell 1 over sakerhetsfunktioner

Beskrivning

SF# och
sakerhetsfunktion

SF1 Nédstopp
(enligt ISO
13850)

Se fotnoter

Universal Robots sékerhetsfunktioner och sakerhets-1/0O ar PLd , kategori 3 (ISO
13849-1), dér varje sékerhetsfunktion har ett PFHp-varde p4 mindre an 1,8E-07.
PFHp-vardena har uppdaterats for att inkludera storre konstruktionsflexibilitet for att
Oka elasticiteten i leveranskedjan.

Fo6r beskrivningar av sdkerhetsfunktioner (SF) se: 17 Tabell 1 6ver
sakerhetsfunktioner ovanfor. For sakerhets-1/0 bestdms den resulterande
sakerhetsfunktionen inklusive den externa enheten eller utrustningen av den
6vergripande arkitekturen och summan av alla PFHp-vérden, inklusive UR-robotens
sékerhetsfunktion PFHp.

OBSERVERA

Tabellerna 6ver sakerhetsfunktioner som presenteras i detta kapitel
ar forenklade. Du hittar de omfattande versionerna av dem har:
https://www.universal-robots.com/support

o Vad Tolerans
Beskrivning hander? och PFHp Effekt

Tryck pa Estop PB pa
manijverpanelen1 eller den externa
Estop (om Estop Safety Input anvands)
for att stoppa Cat 1 3 med strémavbrott
fran robotens stalldon och verktygets
I/0. Beordra ! alla leder att stanna och
nar alla leder kommer till ett dvervakat
stillastadende tillstand kopplas
strdbmmen bort.

Fo6r den integrerade funktionella
sékerhetsklassningen med ett externt
sékerhetsrelaterat styrsystem eller en
extern nédstoppsanordning som ar
ansluten till ingangen fér nddstopp,
lagg till PFHp fér denna
sékerhetsrelaterade ingang till PFHp
fér denna sékerhetsfunktions PFHp
varde (mindre an 1,8E-07).

Kategori1- | Tol: -- Robot med
stopp (IEC | PFHp: robotverktyg
60204-1) | 1.8E-07 110
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17. Tabell 1 6ver sakerhetsfunktioner

SF2 Safeguard
Stop 4 Beskrivning Vad hénder? Ig:‘e::n: Effekt
. D
I(éog(:tg;%? 1(;nllgt Denna sakerhetsfunktion initieras av en
extern skyddsanordning med hjélp av
sdkerhetsingangar som initierar ett Cat 2-
stopp3. Verktyget I/0 paverkas inte av Kategori 2-
skyddsstoppet. Olika konfigurationer stopp (IEC
erbjuds. Om en aktiveringsenhet ar ansluten 60204-1) Tol-
ar det maijligt att konfigurera skyddsstoppet SS2-stopp PFH . Robot
sa att det fungerar ENDAST i automatiskt (enligt ] 8EI?67
lage. Se Sakerhetsfunktioner for stopptid och | beskrivningi |
stoppavstand?. For den funktionella IEC 61800-5-
sakerheten for den kompletta integrerade 2)
sakerhetsfunktionen, lagg till PFHd fér den
externa skyddsanordningen till PFHd for
skyddsstoppet.
SF3 - . Tolerans
Ledpositionsgrans Beskrivning Vad hander? och PFHp, Effekt
(mjuk . . Stéller in évre och nedre
axelbegransning) . . s
gransvarden for tillatna e
i, . Tillater inte att
ledpositioner. Stopptid och .. N .
. . rorelsen dverskrider
avstand beaktas inte eftersom .
. . nagon
gransvardena inte kommer att rnsinstalinin
Overskridas. Varje led kan ha 9 . g
. . i Hastigheten kan
sina egna granser. Begransar N .
. N Lo sdnkas sa att Tol: 5°
direkt mangden tilldtna . . . Led
. rorelsen inte PFHp:
ledpositioner som lederna kan N . . (vardera)
. e Overskrider nagon | 1.8E-07
rora sig inom. Den stélls in i N
R grans. Ett
sékerhetsdelen av
i R . R robotstopp kommer
anvandargranssnittet. Det &r ett - .
. att initieras for att
medel fér sdkerhetsklassad .
. . forhindra att en
mjuk axelbegransning och . .
. . grans overskrids.
utrymmesbegransning, enligt
ISO 10218-1:2011, 5.12.3.
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SF4
Ledhastighetsgrdns

Gemensam
ledmomentgréns

Beskrivning

Staller in en 6vre grans for
ledhastigheten. Varje led kan
ha sin egen gréns. Denna
sékerhetsfunktion har storst
inflytande pa
energidverforingen vid
kontakt (klAmning eller
transient). Begransar direkt
den uppsattning tillatna
ledhastigheter som lederna
far utfora. Den stalls in i
sakerhetsinstallningen i
anvandargranssnittet.
Anvands for att begransa
snabba ledrorelser, t.ex.
risker i samband med
singulariteter.

Vad hander?

Tillater inte att
rérelsen dverskrider
nagon
gransinstallining.
Hastigheten kan
sdnkas sa att
rérelsen inte
Overskrider nagon
grans. Ett robotstopp
kommer att initieras
for att férhindra att
en grans 6verskrids.

Tolerans

och PFHp CTeKt
Tol: 1.15

°ls Led
PFHp: (vardera)
1.8E-07

Overskridande av grénsen for viidmomentet for den inre leden (varje led) resulterar i
ett stopp av Cat 03. Denna instéllning &r inte tillganglig for anvandaren, utan &ren
fabriksinstéllning. Det visas INTE som en sakerhetsfunktion for e-Series eftersom det
inte finns nagra anvandarinstallningar och inga anvandarkonfigurationer.
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SF5 Kallas olika
namn:
Poseringsgrans,
Verktygsgréns,
Orienteringsgréns,
Séakerhetsplan,
Sédkerhetsgranser

Beskrivning

Vad hander?

Tolerans

Effekt

Overvakar TCP Pose (position
och orientering) och férhindrar
att ett sékerhetsplan eller
TCP-posegransen dverskrids.
Flera poseringsgranser ar
mdjliga (verktygsflans,
armbage och upp till 2
konfigurerbara
verktygsforskjutningspunkter
med en radie) Orienteringen
begransas av avvikelsen fran
funktionens Z-riktning for
verktygsflansen ELLER
TCP:n. Denna
sakerhetsfunktion bestar av
tva delar. En ar
sakerhetsplanerna for
begransning av méjliga TCP-
positioner. Den andra ar TCP-
orienteringsgransen, som
anges som en tillaten riktning
och en tolerans. Detta ger
TCP- och handledszoner for
inkludering/exkludering pa
grund av sdkerhetsplanerna.

Tillater inte att
rérelsen
Overskrider nadgon
gransinstallning.
Hastigheten eller
vridmoment kan
sankas sa att
rérelsen inte
overskrider nagon
grans. Ett
robotstopp
kommer att
initieras for att
forhindra att en
grans overskrids.
Tillater inte att
rérelsen
overskrider nagon
gransinstallining.

och PFHp

Tol: 3°40
mm
PFHp:
1.8E-07

TCP
Verktygsflans
Armbage

f,:ﬁghetsgréns Beskrivning Vad hander? I;I‘ell;aFn:D Effekt
TCP & Armbage Tillater inte att rorelsen Overskrider
nagon gransinstallning.
Hastigheten eller vridmoment kan
Overvakar TCP- och sankas sa att rorelsen inte
. . i . . R Tol: 50
armbagshastigheten Overskrider ndgon grans. Ett /
for att forhindra att robotstopp kommer att initieras for r;l;an. TCP
hastighetsgransen att férhindra att en grans 1.8EI?67
Overskrids. Overskrids. Tillater inte att rorelsen
Overskrider ndgon gransinstallning.
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SF7 Kraftgréns
(TCP)

SF8
Momentumgrans

SF9 Kraftgréns

Beskrivning

Kraftgransen ar den kraft som
roboten utévar vid TCP (verktygets
mittpunkt) och "armbéagen"”.
Sakerhetsfunktionen beraknar
kontinuerligt de vridmoment som
tillats for varje led for att halla sig
inom den definierade kraftgransen
for bAde TCPamp och armbage.
Lederna styr sitt viidmoment for att
halla sig inom det tillatna
vridmomentomradet. Detta innebar
att krafterna vid TCP eller armbagen
kommer att halla sig inom den
definierade kraftgransen. Nar ett
Overvakat stopp initieras av
kraftgrans SF kommer roboten att
stanna och sedan "backa" till en
position dar kraftgréansen inte
Overskreds. Den kommer da att
stoppa igen.

Vad hander?

Tillater inte att
rorelsen dverskrider
nagon
gransinstalining.
Hastigheten eller
vridmoment kan
sdnkas sa att rorelsen
inte dverskrider
nagon grans. Ett
robotstopp kommer
att initieras for att
forhindra att en grans
overskrids. Tillater
inte att rérelsen
Overskrider nagon
gransinstalining.

Tolerans
och PFHp

Tol: 25N
PFHp:
1.8E-07

Effekt

TCP

Beskrivning

Momentumgransen
ar mycket anvandbar
for att begransa
overgaende stotar.
Momentgransen
paverkar hela
roboten.

Vad hander?

Tillater inte att rérelsen Overskrider
nagon gransinstallning.
Hastigheten eller vridmoment kan
sankas sa att rorelsen inte
Overskrider nagon grans. Ett
robotstopp kommer att initieras for
att forhindra att en grans
Overskrids. Tillater inte att rorelsen
Overskrider nagon gransinstallning.

Tolerans
och PFHp

Tol: 3kg
m/s
PFHp:
1.8E-07

Effekt

Robot

Beskrivning

Den har funktionen dvervakar det
mekaniska arbetet (summan av
ledmoment ganger ledens

Vad hander?

Tolerans
och PFHp

Effekt

vinkelhastigheter) som utfors av roboten, Dynamisk Tol: 10W
vilket ocksa paverkar strommen till begransning av | PFH Robot
robotarmen och robotens hastighet. strom/moment | p:1.8E-07
Denna sakerhetsfunktion begransar
dynamiskt strommen/vridmomentet men
bibehaller hastigheten.
User Manual 117 UR10e

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



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

R
UNIVERSAL ROBOTS

17. Tabell 1 6ver sakerhetsfunktioner

SF10 URRobot |-t ) Vad hander PFHp  Effekt
Estop-utgang Nar de dubbla utgangarna ar
konfigurerade for en Robot <Estop>
utgang och det sker ett robotstopp, ar de
LAGA. Om ingen Robot <Estop> Stopp
initieras ar dubbla utgangar hoga. Pulser
anvands inte men tolereras.
Dessa dubbla utgangar éndrar tillstand
for alla externa E-stopp som ar anslutna
till konfigurerbara sakerhetsingangar dar
denna ingang ar konfigurerad som en
nodstoppsingang.
For den integrerade funktionella Dubbla utgangar
sakerhetsklassningen med ett externt gar lagti Extern
sakerhetsrelaterat styrsystem, 1agg till handelse av ett 1 8E- anslutning
PFHD for denna sékerhetsrelaterade E-stopp om 0'7 till logik
utgang till PFHD for det externa konfigurerbara och/eller
sakerhetsrelaterade styrsystemet. utgangar ar utrustning
For E-stopputgangen utfors valideringen | installda
vid den externa utrustningen, eftersom
UR-utgangen &r en ingang till denna
externa E-stoppséakerhetsfunktion fér
extern utrustning.
OBS: Om IMMI (Injection Moulding
Machine Interface) anvands, ar UR
Robot E-stopputgangen INTE ansluten
till IMMI. Det finns ingen E-stopputsignal
som skickas fran UR-roboten till IMMI.
Detta ar en funktion for att férhindra ett
oaterkalleligt stopptillstand.
SF11UR Robot RSV Vad hander PFHp  Effekt
Flytta: Digital Om konfigurerbara
utgang utas "
gangar ar
Nér roboten ror sig (rorelse pagar) &r | jnstallda:
de dubbla digitala utgdngarna LAGA. )
Utgangarna ar HOGA néringen * Narroboten
R ) ror sig
rorelse sker. Funktionell (rérelse Extern
sékerhetsklassificering ar fér vad pagar)arde | 1 gg. anslutning
som finns inom UR-roboten. Den dubbla 0'7 till logik
integrerade funktionella digitala och/eller
sakerhetsprestandan kraver att utgadngarna utrustning
denna PFHd Iaggs till PFHd for den LAGA.
externa logiken (om nagon) och dess + Utgangarna
komponenter. ar HOGA nar
ingen rorelse
sker.
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SF12 UR Robot
Stoppar inte:
Digital utgang

SF13 UR Robot
Reducerat lage:
Digital utgang

SF14 UR-robot
inte reducerat
lage: digital
utgang

Beskrivning PFHp Effekt
Nar roboten STOPPAR (haller pa att stanna eller star stilla)
&r de dubbla digitala utgdngarna HOGA. Nér utgéngarna &ar Extern
LAGA &r roboten INTE i process att stoppa och INTE i ett anslutnin
stillastdende tillstand. Funktionell sékerhetsklassificering ar | 1.8E- . ) 9
i , . . till logik
for vad som finns inom UR-roboten. Den integrerade 07 och/eller
funktionella sdkerhetsprestandan kraver att denna PFHd utrustnin
laggs till PFHd for den externa logiken (om nagon) och dess 9
komponenter.
Beskrivning PFHp  Effekt
Nar roboten ar i reducerat lage (eller nar reducerat lage har Extern
inletts), &r de dubbla digitala utgadngarna LAGA. Se nedan. .

; R . ) . anslutning
Funktionell sakerhetsklassificering ar for vad som finns inom | 1.8E- fill logik
UR-roboten. Den integrerade funktionella 07 och/gller
sakerhetsprestandan kraver att denna PFHd laggs till PFHd .

.. . . utrustning
for den externa logiken (om nagon) och dess komponenter.

Beskrivning PFHp Effekt
Nar roboten INTE ar i reducerat lage (eller nar det Extern
reducerade laget inte har inletts) ar de dubbla digitala anslutnin
utgdngarna LAGA. Funktionell sékerhetsklassificering &r for i . 9

) . . 1.8E- till logik

vad som finns inom UR-roboten. Den integrerade 07 heller
funktionella sakerhetsprestandan kréver att denna PFHd :jtcrusetn?n
laggs till PFHd for den externa logiken (om nagon) och dess 9
komponenter.
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= Beskrivning Vad hénder? Effekt
for stopp och PFHp:
Realtidsévervakning av férhallandena
sa att stopptidsgransen inte overskrids.
Robotens hastighet begransas for att
sakerstalla att stopptidsgransen inte
Overskrids. Tillater inte att
Robotens stoppférmaga i de givna den faktiska
rérelserna 6vervakas kontinuerligt for stopptiden
att férhindra rérelser som skulle 6verskrider den
Overskrida stoppgréansen. Om den tid installda
som behdvs for att stoppa roboten gransen. TOL: 50 ms
riskerar att dverskrida tidsgrénsen Orsakar en PFHp: 1.8E- | Robot
minskas rorelsehastigheten for att sankning av 07
sékerstélla att grénsen inte 6verskrids. | hastigheten eller
Ett robotstopp kommer att initieras for ett robotstopp for
att foérhindra att gransen dverskrids. att INTE
Sakerhetsfunktionen utfér samma Overskrida
berakning av stopptiden for den/de grénsen
givna rérelsen/rérelserna och initierar
ett Cat 0-stopp om stopptidsgransen
kommer att dverskridas eller
Overskridas.
SF16 Toleranser
2 Beskrivning Vad hander? Effekt
%\:ssttéondsgrans och PFHp:
PP Realtidsévervakning av férhallandena
sa att avstandsgransen inte 6verskrids.
Robotens hastighet begransas for att
s:akers:[[a.l.lakatt g.;r:anfen fokr y Tillater inte att
stoppstrackan inte O\Cers. rids. den faktiska
Robotens stoppférmaga i de givna .
.. .. . e stopptiden
rérelserna 6vervakas kontinuerligt for . .
. R overskrider den
att forhindra rorelser som skulle A
! . R . installda
Overskrida stoppgransen. Om den tid N
v em gransen. TOL: 40 mm
som behdvs for att stoppa roboten
. . o i Orsakar en PFHp: 1.8E- | Robot
riskerar att Gverskrida tidsgransen .
. N . . sankning av 07
minskas rorelsehastigheten for att .
. . ) s . hastigheten eller
sakerstalla att gréansen inte dverskrids. i
- i ett robotstopp for
Ett robotstopp kommer att initieras foér
- i . ) att INTE
att forhindra att gransen 6verskrids. Sverskrida
Sakerhetsfunktionen utfér samma i
s i R grénsen
berékning av stoppstrackan for de
givna rorelserna och initierar ett Cat O-
stopp om stopptidsgransen kommer att
Overskridas eller dverskrids.
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SF17 Saker
hemposition
"6vervakad
position"

Tabell 1 fotnoter

Beskrivning

Sakerhetsfunktion som
Overvakar en sékerhetsklassad
utgang, sa att den sdkerstaller
att utgangen endast kan
aktiveras néar roboten &riden
konfigurerade och 6vervakade
"sakra hempositionen".

Ett Cat O-stopp initieras om
utgangen aktiveras nar roboten
inte befinner sig i den
konfigurerade positionen.

Vad hander?

"Safe home-
utgangen" kan
endast aktiveras
nar roboten
befinner sig i den
konfigurerade
"Safe home-
positionen"

Toleranser
och PFHp:

TOL:1,7°
PFHp: 1.8E-
07

Effekt

Extern
anslutning
till logik
och/eller
utrustning

TKommunikationen mellan mandverenheten, styrenheten och inom roboten (mellan
lederna) &r SIL 2 fér sdkerhetsdata enligt IEC 61784-3.
2Estop-validering: den héngande Estop-knappen utvarderas i enheten och
kommuniceras® sedan till sdkerhetsstyrenheten via SIL2-kommunikation. For att
validera Estop-funktionen for enheten trycker du pa knappen Pendant Estop och
kontrollerar att en Estop uppstar. Detta bekraftar att nddstoppet ar anslutet till enheten,
att nddstoppet fungerar som avsett och att enheten ar ansluten till styrenheten.
3Stoppkategorier enligt IEC 60204-1 (NFPA79). For Estop ar endast stoppkategorierna

0 och 1 tillatna enligt IEC 60204-1.

* Stoppkategori 0 och 1 resulterar i att drivkraften tas bort, dar stoppkategori 0 ar
omedelbart och stoppkategori 1 ar ett kontrollerat stopp (t.ex. bromsa till stopp
och ta bort drivkraften). Med UR-robotar ar stoppkategori 1 ett kontrollerat stopp
dar strommen tas bort nar ett 6vervakat stillestand upptacks.

* Stoppkategori 2 ar ett stopp dar drivkraften INTE tas bort. Stoppkategori 2
definieras i IEC 60204-1. Beskrivningar av STO, SS1 och SS2 finns i IEC 61800-
5-2. Med UR-robotar uppratthaller ett stopp av kategori 2 banan och behaller
sedan kraften till drivenheterna efter stoppet.

4Det rekommenderas att anvanda UR:s sakerhetsfunktioner for stopptid och
stoppavstand. Dessa granser bor anvandas for din tillampning for

stopptid/sakerhetsavstand.

SRobotstopp var tidigare kant som "Skyddsstopp" férUniversal Robots-robotar.
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17.1. Tabell 1a

Andring av SF-

parameterinstéliningar i

reducerat lage

Beskrivning

Reducerat Iage kan initieras av ett sdkerhetsplan/grans
(startar vid 2 cm fran planet och instéllningarna for
reducerat lage uppnas inom 2 cm fran planet) eller
genom anvandning av en ingang for att initiera
(kommer att uppna reducerade instéllningar inom 500
ms). Nar de externa anslutningarna ar laga initieras
reducerat lage. Reducerat lage innebar att ALLA
granser for reducerat lage ar AKTIVA.

Reducerat lage ar inte en sékerhetsfunktion utan
snarare en tillstandsférandring som paverkar
installningarna for féljande granser foér
sakerhetsfunktionen: ledposition, ledhastighet, TCP-
positionsgréans, TCP-hastighet, TCP-kraft, momentum,
kraft, stopptid och stoppstracka. Reducerat lage &r ett
satt att parameterisera sékerhetsfunktioner i enlighet
med ISO 13849-1. Alla parametervarden maste
verifieras och valideras for att se om de ar lampliga for
robotapplikationen.

PFHp

Mindre
an 1,8E-
07

Effekt

Robot

Aterstall Beskrivning
skyddsstopp .
. . . ) . - Mindre
Nar sakerhetsfunktionen ar konfigurerad for aterstallning och 4n 1 8E
de externa anslutningarna 6vergar fran lag till hog aterstalls ’
. . . L, . o 07 Robot
sakerhetsfunktionen. S&kerhetsingdng for att initiera en .
. - N . N Ingang
aterstallning av sadkerhetsfunktionen for skyddsstopp. till SE2
Aktiveringsenhet  JREINATITIY PFHp  Effekt
Ir:l(zi;:a(;agen Nar den externa aktiveringsenhetens anslutningar ar laga
initieras ett skyddsstopp (SF2). Rekommendation: Anvand
med en lagesomkopplare som sédkerhetsingang. Om en
lagesomkopplare inte anvands och inte ansluten till Mindre
sakerhetsingangarna, kommer robotlaget att bestdmmas av an 1,8E-
anvandargranssnittet. Om anvandargranssnittet ar i: 07 Robot
+ "korlage", aktiveringsenheten kommer inte att vara Ingang
aktiv. till SF2
* "programmeringslage", aktiveringsenheten kommer att
vara aktiv. Det &r mgjligt att anvénda l6senordsskydd
for att &ndra laget via anvandargranssnittet.
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Lagesbrytare
INGANG

Freedrive-ingang

Beskrivning PFHp Effekt
Nar de externa anslutningarna ar laga galler driftlage
(kérning/automatisk drift i automatiskt lage). Vid hog ar laget
programmering/larande. Rekommendation: Anvand med en
aktiveringsanordning, t.ex. en UR e-serie mandverenhet Mindre
med en integrerad aktiveringsanordning fér 3 lagen. an 1,8E-
Vid inlarning/program kommer initialt bade TCP-hastighet 07 Robot
och armbagshastighet att begransas till 250 mm/s. Ingang
Hastigheten kan 6kas manuellt med hjalp av till SF2
mandverenhetens anvandargranssnitt "speed-slider", men
vid aktivering av aktiveringsenheten aterstalls
hastighetsbegransningen till 250 mm/s.
Beskrivning PFHp Effekt
Rekommendation: Anvand med 3PE TP och/eller 3-
positionsaktiverande enhetsingang. Nar Frikérning INPUT ar Mindre
Hog kommer roboten endast att ga in i Frikdrning om féljande an 1,8E-
villkor &r uppfylida: 07 Robot
* 3PE TP-knappen &r inte intryckt Ingang
till SF2

+ 3-positions aktiveringsenhet INGANG antingen inte
konfigurerad eller inte intryckt INGANG Lag)

17.2. Tabell 2

Beskrivning

Collaborative
Operation 2011
utgava, avsnitt
5.10.2

UR e-Series-robotar uppfyller kraven i ISO 10218-1:2011 och tillampliga delar av
ISO/TS 15066. Det ar viktigt att notera att de flesta delar av ISO/TS 15066 riktar sig till

integratdren och inte till robottillverkaren. | ISO 10218-1:2011, avsnitt 5.10 om

samverkande drift beskrivs 4 tekniker fér samverkande drift enligt nedan. Det ar
mycket viktigt att forsta att samverkande drift &r av APPLIKATIONEN nér den &r i

AUTOMATISKT lage.

Teknik Forklaring

ar tilldtet for automatisk

och ISO/TS 15066 som

UR e-Series

Stoppa tillstand dar laget halls UR-robotarnas
stillastdende och 6vervakas som en | skyddsstopp &r ett
sakerhetsfunktion. Kategori 2-stopp | sékerhetsklassat
Overvakat stopp, se SF2
Sakerhetsklassat | aterstallning. Vid aterstallning och pa sidan 1. Det ar troligt
Overvakat stopp omstart efter ett sékerhetsklassat att "sakerhetsklassat
Overvakat stopp, se ISO 10218-2 Overvakat stopp" i
framtiden inte kommer

aterupptagande far inte orsaka att kallas en form av
farliga forhallanden. samarbetsoperation.
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17. Tabell 1 6ver sakerhetsfunktioner

Collaborative
Operation 2011
utgava, avsnitt
5.10.3

Teknik

Handstyrning

Forklaring

Detta ar i huvudsak individuell
och direkt personlig kontroll
medan roboten &r i
automatiskt lage.
Handledningsutrustningen
ska vara placerad nara
andeffektorn och ska ha:

* en nddstoppsknapp

* en
aktiveringsanordning
med tre lagen

* en sakerhetsklassad
overvakad
stoppfunktion

* eninstallbar
sakerhetsklassad
overvakad
hastighetsfunktion

UR e-Series

UR-robotar ger inte handstyrning
for samverkande drift. Handstyrd
installning (fri kdrning)
tilhandahalls med UR-robotar,
men detta ar for programmering i
manuellt lage och inte for
samarbete i automatiskt lage.
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Collaborative
Operation

2011 utgava,
avsnitt 5.10.4

Férklaring

UR e-Series

Sakerhetsfunktioner for
hastighets- och
separationsdvervakning
(SSM)

SSM ar roboten som
uppratthaller ett
separationsavstand fran nagon
operatér (mansklig). Detta gors
genom Overvakning av
avstandet mellan
robotsystemet och intrang for
att sakerstalla att det MINSTA
SKYDDSAVSTANDET
sakerstalls. Vanligtvis uppnas
detta med hjalp av kanslig
skyddsutrustning (SPE), dar
vanligtvis en
sakerhetslaserscanner
upptacker intrdng mot
robotsystemet.

Detta SPE orsakar:

1. dynamisk andring av
parametrarna for de
begransande
sakerhetsfunktionerna;
eller

2. ett sdkerhetsklassat
Overvakat stopptillstand.

Vid detektering av intrang som
[&mnar skyddsanordningens
detekteringszon ar roboten
tillaten att:

1. ateruppta de "hogre”
normala gréansvéardena
for sdkerhetsfunktioner
vid 1) éver

2. ateruppta driften vid 2)
ovan

Nar det galler 2) 2),
aterupptagen drift efter ett
sakerhetsklassat 6vervakat
stopp, se ISO 10218-2 och
ISO/TS 15066 for krav.

For att underlatta SSM
har UR-robotar méjlighet
att vaxla mellan tva
uppséattningar
parametrar for
sakerhetsfunktioner med
konfigurerbara granser
(normala och
reducerade). Se
Reducerat lage pa sidan
4. Normal drift kan
aterupptas nar inget
intrdng upptécks. Det
kan ocksa orsakas av
sékerhetsplan/
sakerhetsgranser. Flera
sékerhetszoner kan
enkelt anvandas med
UR-robotar. Till exempel
kan en sdkerhetszon
anvéandas for
"reducerade
instaliningar" och en
annan zongrans anvands
som en
sakerhetsstoppsingang
till UR-roboten.
Reducerade granser kan
ocksa inkludera en
reducerad instéllning for
stopptid och
stoppavstandsgranser -
for att minska arbetsytan
och golvytan.
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17. Tabell 1 6ver sakerhetsfunktioner

Collaborative
Operation

2011 utgava,
avsnitt 5.10.5

Teknik

Forklaring

UR e-Series

Kraft- och
kraftbegransande
(PFL) genom
inbyggd design
eller kontroll

Hur man uppnar PFL Iamnas till
robottillverkaren.
Robotkonstruktionen och/eller
sakerhetsfunktionerna kommer
att begransa energidverféringen
fran roboten till en person. Om
nagon parametergrans
overskrids intraffar ett
robotstopp. PFL-applikationer
kraver att man dvervager
ROBOTAPPLIKATIONEN
(inklusive andeffektorn och
arbetsstycket/arbetsstyckena),
sa att eventuell kontakt inte
orsakar skada. Den utférda
studien utvarderade trycket till
ONSET av smarta, inte skada.
Se bilaga A. Se ISO/TR 20218-1
Andeffektorer.

UR-robotar ar
kraftbegransande robotar som
ar sarskilt utformade for att
mojliggdra
samarbetstillampningar dar
roboten kan komma i kontakt
med en person utan att orsaka
skada. UR-robotar har
sakerhetsfunktioner som kan
anvandas for att begrénsa
robotens rdrelse, hastighet,
momentum, kraft, effekt med
mera. Dessa
sakerhetsfunktioner anvands i
robotapplikationen for att
darigenom minska tryck och
krafter som orsakas av
andeffektorn och
arbetsstycket/arbetsstyckena.
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18. Inledning

Beskrivning

Den har programvarumanualen erbjuder viktig information du behéver for att borja
anvanda din Universal Robots-robot.

OBSERVERA

Innan du satter igang roboten for férsta gangen ska du lasa foljande
avsnitt:

* La&s sékerhetsinformationen i maskinvarubeskrivningen som
du hittar i ladan.

* Stéll in de sékerhetskonfigurationsparametrar som definieras
av riskbedémningen (se 19
Programvarusakerhetskonfiguration pa sidan 154).

Alla funktioner for att anvanda PolyScope finns i den har handboken.

Se den tredjepartsleverantdren av URcaps fér deras egen dokumentation.
Programvaruhandboken kan anvandas tillsammans med Skripthandboken om du ska
skapa skript for dina robotprogram

18.1. Ledbeskrivning

Beskrivning

Universal Robot-robotarmen bestar av ror och leder. Du anvander PolyScope for att
koordinera ledernas rorelse for att flytta robotarmen. Dina fasta verktyg som avslutar
robotarmen eller verktygsflansen . Flyttning av robotarmen placerar verktyget. Du kan
inte placera verktyget direkt ovanfor eller under basen.

* Bas: dar roboten &r monterad.
* Axel och Armbage: gor storre rorelser.
* Handled 1 och Handled 2: gér mindre rorelser.

* Handled 3: dar verktyget ar fast i verktygsflansen.
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18.2. Installation av robotarm

Description Installera och sla pa robotarmen och kontrollboxen for att borja anvanda PolyScope.
Se Hardvaruinstallationsmanual for detaljerade installationsanvisningar.

Installera roboten Du maste montera robotarmen, mandéverskapet och mandverenheten innan du kan
fortsatta.

Packa upp robotarmen och mandverskapet.
2. Montera robotarmen pa en robust, vibrationsfri yta.

Kontrollera att ytan tal minst 10 ganger basledens fulla vridmoment och minst 5
ganger robotarmens vikt.

3. Placera mandverskapet pa den avsedda foten.
Anslut robotsladden mellan robotarmen och mandéverskapet.

Anslut elnatet, eller huvudstrémkabeln, till manéverskapet.

VARNING
Underlatenhet att fasta robotarmen pa en stabil yta kan leda till skador

som orsakas av att roboten faller.

* Setill att robotarmen ar sdkrad pa en stabil yta

Ange Nar du installerar din robot for férsta gangen maste du konfigurera serienumret pa
serienummer mandverskapet sa att det stimmer dverens med robotarmen.

under férsta Denna procedur kravs ocksa nar du installerar om programvaran pa mandéverskapet,
uppstarten t.ex. nar du tar emot en programuppdatering.
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Satta pa och
stanga av
manodverskapet

Folj dessa steg nar du startar roboten for férsta gangen:
Valj ratt storlek pa robotarmen.
Valj ratt mandverskap.

1
2
3. Lagg till serienumret sa som det ar skrivet pa robotarmen.
4

Avsluta med OK-knappen.

l I N ‘ ‘ <unnamed> =
LL ;?1 * 7N E default D = E
Choose robot type:
UR3 URS UR10 UR16 UR20 UR30
Choose control box type:
- OEM AC  OEM DC
Enter serial number :
1 2 3
4 5 6
7 8 9
o]
OK

O NO CONTROLLER : ° 0 O E‘i\-m,\\qti-m.

Mandverskapet innehaller huvudsakligen de fysiska elektriska in- och utgangar som
kopplar samman robotarmen, manéverenheten och all kringutrustning. Du maste starta
manoverskapet for att kunna starta robotarmen.

User Manual

131 UR10e

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



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

R
UNIVERSAL ROBOTS

Pa den hogra sidan av mandverenheten trycker du pa strombrytaren for att satta
pa mandverskapet.

Vénta tills texten fran operativsystemet, foljd av knappar, visas pa skarmen.

Skarmen Kom igang kan visas som uppmanar dig att bérja programmera
roboten.

Vad vill du gora forst?

(R 1= 2

KOR ETT PROGRAM PROGRAMMERA ROBOTEN KONFIGURERA

ROBOTINSTALLATIONEN

[ Visa inte det hdr meddelandet igen

Initialisering Vid din forsta start kan dialogrutan Kan inte fortsatta visas.
Valj Ga till initieringsskarmbilden for att 6ppna startskdrmen.

| sidfoten till vanster visas knappen Initiera som visar robotarmens status med farger:

* Rod Sténg av. Robotarmen &r i stoppat tillstand.

* Gul Vilolage. Robotarmen ar pa men inte redo fér normal drift.

* Gron Normal. Robotarmen &r pa och redo for normal drift.

] - P AR

Robotstatus

strom starten Roboten Bromsarna Roboten &ri
PA Ar klar Ar aktiv har lossats. laget Normal

Nyttolast Robot
1 Aktiv nyttolast anvands fér att tilfalligt skriva Gver Installationsnyttolast.
Aktiv nyttolast M Payload v s
Nyttolast 0,000 kg r

ONormal — ° 0 O Simulering

Hastighet 100%
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Uppstart Du behdver starta upp roboten. Detta kopplar bort bromssystemet och gor det méjligt
for roboten att koppla in frikérning.

S4 hér startar du 1.
roboten
2.
3.

& Db

FORSIKTIGHET

Underlatenhet att verifiera nyttolast och installation innan robotarmen
startas kan leda till personskador och/eller materiella skador.

* Verifiera alltid att bade den aktiva nyttolasten och den aktiva
installationen ar korrekta innan du startar robotarmen.

FORSIKTIGHET

Felaktiga nyttolast- och installationsinstallningar forhindrar att
robotarmen och mand&verskapet fungerar korrekt.

* Kontrollera alltid att nyttolasten och installationsinstéllningarna
ar korrekta.

OBSERVERA
Se till att robotarmen har gott om utrymme sa att den kan réra sig fritt.

OBSERVERA

Att starta roboten i lagre temperaturer kan resultera i lagre prestanda,
eller stopp, pa grund av temperaturberoende olje- och fettviskositet.

* Att starta roboten i laga temperaturer kan krava en
uppvarmningsfas.

Se supportartikeln "Best Practice for Robot Start-up in Cold
Environments" pa universal-robots.com

Tryck PA-knappen med grén LED fér att starta initieringsprocessen. LED-
lampan vaxlar sedan till gult vilket betyder att strdmmen ar pa och i Vilolage.

Tryck pa START for att lossa bromsarna.

Tryck pa AV-knappen med réd LED for att stdnga av robotarmen.

Na&r PolyScope startar trycker du PA en gang for att stromsétta robotarmen.
Status véaxlar sedan till gult vilket betyder att roboten &r pa och i vilolage.

Nar robotarmen &r i Vilolage trycker du pa START-knappen for att starta
robotarmen. Vid denna tidpunkt kontrolleras sensordata mot den konfigurerade
monteringen av robotarmen.

Om de inte stdmmer Gverens (inom toleransen 30°) inaktiveras knappen och ett
felmeddelande visas under den.

Om monteringen verifierats kommer en tryckning pa Start att frikoppla alla
ledbromsar och robotarmen ar klar f6r normal drift.

Initiera robotarmen
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18.3. PolyScope-0Oversikt

Description

Anvéand
pekskarmen

PolyScope éar det grafiska anvandargranssnittet (GUI) pa Teach Pendant som driver
robotarmen via en pekskarm. Du skapar, laddar och kér program for roboten i
PolyScope. PolyScope-granssnittet ar uppdelat enligt féljande illustration:

* A: Header med ikoner/flikar som gor interaktiva skarmar tillgangliga for dig.
* B: Sidfot med knappar som styr dina laddade program.

* C: Skdrm med falt och alternativ for att hantera och 6vervaka robotatgarder.

(A)

Tryckkansligheten ar designad for att undvika falska val pa PolyScope och for att hindra
ovantad robotroérelse.

Mandéverenhetens pekskarm ar optimerad for anvandning i industrimiljéer. Till skillnad
fran hemelektronik ar tryckkansligheten pa mandverenhetens pekskarm mer
motstandskraftig for miljofaktorer som:

* vattendroppar och/eller kylvatskedroppar
* radiovagsstralning
* annat oljud fran driftmiljon.
Anvand dina fingertoppar for att gora ett val pa skdrmen pa basta satt.

| den har handboken kallas det "tryck".
En kommersiellt tillganglig ljuspenna kan anvandas for att géra val pa skarmen.
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18.3.1. Ikoner/flikar i PolyScope

Description Fdljande avsnitt listar och definierar ikonerna/flikarna och knapparna i
PolyScope-granssnittet.

Rubrikikoner/funktioner
el KOr ar ett enkelt séatt att anvanda roboten genom att anvanda

forinstallda program.

il Program skapar och/eller modifierar robotprogram.

4

peeed Installation konfigurerar instéliningar for robotarmen och extern
utrustning som t.ex. montering och sakerhet.

Flytta kontrollerar och reglerar robotens rorelser.

A

prsall 1/O Gvervakar och anger in- och utgangssignaler till och fran robotens
mandverskap.

Logg anger robotens tillstand samt varningar eller felmeddelanden.

ABCDE D ﬁ E
Mytt..

default*

Ll Program- och installationshanterare
valjer och visar aktiva program och installationer (se 26.1 Filhanterare pa
sidan 347). Program- och installationshanteraren innehaller: Filsokvag, Ny,
Oppna och Spara.

Nytt... skapar ett nytt program eller en ny installation.

E Oppna... dppnar tidigare skapade och sparade program eller
installationer.

Spara... sparar program, installationer eller bAda pa samma gang.

Driftslagen

@,
pree Automatisk indikerar att driftlaget for roboten ar installd pa Automatisk.
Tryck pa den for att vaxla till det manuella driftlaget.

m Manuell indikerar att driftlaget for roboten ar instélld pa Manuell. Tryck
pa den for att vaxla till det automatiska driftlaget.

Fjarrkontroll Ikonerna for lokalt I&ge och fjarrldge blir endast tillgdngliga om du aktiverar
firrkontrollen.
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Lﬁ Lokalt avser att roboten kan styras lokalt. Tryck pa den for att vaxla till
fiarrkontroll.

Fjarrlage avser att roboten kan styras fran avstand. Tryck pa den for att vaxla till
lokal kontroll.

cccc
Sékerhetskontrollsumma visar den aktiva sadkerhetskonfigurationen.

Sidfot ikoner /
funktioner

E Hamburger-meny kommer at Hjalp, Om och Instéallningar i PolyScope.

Initiera skéter robotens status. Vid ROD signal trycker du pa knappen for att ta
roboten i drift.

Hastighetsreglage visar i realtid den relativa hastigheten da
robotarmen flyttas, med hansyn till sakerhetsinstallningar.

Simulerings-knappen véxlar mellan
programkdrning i simuleringsldge och med den verkliga roboten. Nar den kérs i
simuleringslage ror sig inte robotarmen. Darfér kan roboten inte skada sig sjalv eller
narliggande utrustning i en kollision. Om du ar oséker pa vad robotarmen kommer att
g6ra, anvand simuleringslage for att testa program.

m Spela startar det 6ppna robotprogrammet.
E Steg gor det mojligt att kdra ett program ett steg i taget.

Stopp stoppar det 6ppna robotprogrammet.

Manuellt Manuellt héghastighetslage ar en hall-i-for-att-kdra-funktion som endast ar tillganglig
héghastighetslage i manuellt lage nar en aktiveringsanordning med tre lagen ar konfigurerad.

rElulnTER Manuellt héghastighetslégetillater att bade verktygshastigheten och

armbagshastigheten tillfalligt dverstiger 250 mm/s.
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18.4. Frikorning

Description Frikérning anvands for att flytta robotarmen manuellt till 5nskade Iagen och/eller poser.

Fogarna ger lite motstand eftersom bromsarna ar av. Medan robotarmen flyttas
manuellt ar den i Frikdrning (se Driftlage pa sidan 152).

Nar robotarmen i Frikdrning nédrmar sig en fordefinierad grans eller plan (se 19.8
Programsakerhetsrestriktioner pa sidan 169) 6kar motstandet.

Det gor att det blir tyngre att flytta roboten pa plats.

VARNING
Personskador kan uppsta pa grund av ovantade rorelser.

* Kontrollera att den konfigurerade nyttolasten ar den nyttolast
som anvands.

* Kontrollera att ratt nyttolast ar ordentligt fastsatt pa
verktygsflansen.

Aktivera Aktivera Frikdrning pa nagot av foljande satt:
frikdrning * Anvand 3PE-mandverenheten
* Anvand Frikérning pa robot (se 19.7 Sakerhets-1/0 pa sidan 165)

* Anvand I/O-atgérder (se 22.4 1/O-installning pa sidan 299)

OBSERVERA

Om du aktiverar Frikérning medan du flyttar robotarmen kan det leda
till att den driver och orsakar fel.

* Aktivera inte Frikdrning medan du skjuter eller vidrér roboten.

3PE- Att anvanda 3PE TP -knappen fér att frikbra robotarmen:

mandverenhet 1. Rapidly light-press, release, light-press again and keep holding the 3PE button

in this position.

Nu kan du dra robotarmen till 5nskad position medan du behaller en latt tryckning.
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Frikérning pa
robot

Backdrivning

Séa héar anvander du Frikérning pa roboten for att frikbra robotarmen:
1. Tryck och hall knappen pa omkopplaren konfigurerad fér Frikérning pa robot.

2. Nar panelen Frikérning visas i PolyScope véljer du 6nskad rérelsetyp for
robotarmens leder. Eller anvand listan med axlar for att anpassa rorelsetypen.

3. Vid behov kan du ange funktionstypen genom att vélja ett alternativ fran listrutan
Funktion.

Robotarmen kan sluta réra sig om den ndrmar sig ett singularitetsscenario. Tryck
pa Alla axlar ar fria i Frikdrning-panelen (se 18.4.1 Frikérningspanel pa sidan
140) for att ateruppta rorelsen.

4. Flytta robotarmen till 6nskat lage.

Under robotarmens initiering kan mindre vibrationer observeras nar robotbromsarna
lossas. | vissa situationer, t.ex. nar roboten ar nara en kollision, &r dessa vibrationer inte
onskvarda. Anvand backdrivning for att tvinga sarskilda leder till 5nskad position utan
att alla bromsar i robotarmen slapps.

Metoder fér Backkorning finns i 18.5 Backdrivning pa sidan 141
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18.4.1. Frikdrningspanel

Description Nar robotarmen ar i Frikbrning visas en panel pa PolyScope sdsom visas nedanfor.

Program Variabler

Namn 4 Virde +  Beskrivning (3
<ej namngiven> N
Status
Frikérning
Stoppad Tryck och hall

Begransad kontroll
Aktiv TCP: TCP

Funktion: Bas A4

&H L o= X

Manéverenhet

Alla axlar & fria
Em=]
[ Visa enbart favoritvariabler

O Strém av : S = )

LED Freedrive- LED-lampan i statusfaltet i panelen Frikérning indikerar:

panel * Nar en eller flera leder narmar sig sina ledbegransningar.

* Nar robotarmens position narmar sig singularitet. Motstandet 6kar nar roboten
narmar sig singularitet vilket far den att kdnnas tung att flytta i position.

Freedrive
Press & Hold

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

o L o= X

All axes are free

lkoner Du kan lasa en eller fler axlar vilket tillater TCP att flytta i en sarskild riktning. Detta
definieras i tabellen nedanfér.
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r@ Rorelse tillats genom alla axlar.

Alla axlar ar fria

l:'xfa Rorelse tillats bara genom X- och Y-axel.
Plan
_.e’L Rérelse tillats genom alla axlar, utan rotation.
Forskjutning
W ) - o
&Gﬁ Rdrelse tilldts genom alla axlar, i en sfarisk
rérelse, runt TCP.
Rotation
FORSIKTIGHET

Rérelse av robotarmen i vissa axlar nar verktyget ar anslutet kan visa
en kldmpunkt.

* Var forsiktig nar du flyttar robotarmen i nagon axel.

18.5. Backdrivning

Description Backdrivning &r ett manuellt Idge som anvands for att tvinga sarskilda leder till nskad
position utan att alla bromsar i robotarmen slépps.
Det har ar ibland nédvéandigt om robotarmen ar nara att kollidera och vibrationerna
som medféljer en full omstart inte ar énskade.
Robotens leder kdnns tunga att réra nér backdrivning anvands.

Du kan anvanda nagon av féljande sekvenser for att aktivera backdrivning:
* 3PE-mandverenhet
* 3PE-enhet/omkopplare

* Frikdrning pa robot
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3PE-mandverenhet Sa har anvander du 3PE TP-knappen for att backdriva robotarmen.
1. Painitieringsskarmbilden klickar du p& PA fér att paborja startsekvensen.

2. Narrobotens tillstand ar Teach Pendant 3PE Stop, tryck latt pa och hall
sedan 3PE TP-knappen latt intryckt.
Robotens tillstand &ndras till Backdriving.

3. Nukan du applicera ett betydande tryck fér att sldppa bromsen i en énskad
led for att flytta robotarmen.
Sa lange som latt tryck bibehalls pa 3PE-knappen ar backdrivning aktiverad,
vilket gor att armen kan rora sig.

3PE- Anvanda en 3PE-enhet/omkopplare for att backdriva robotarmen.

enhet/omkopplare 1. Pa initieringsskarmbilden klickar du pa PA for att pabérja startsekvensen.

2. Nar robotens tillstand &r Teach Pendant 3PE Stop, tryck Iatt pa och hall
sedan 3PE TP-knappen latt intryckt.
Robotens tillstand &ndras till System 3PE Stop.

3. Tryck och hall ned 3PE-enheten/omkopplaren.
Robotlaget andras till Backdrivning.

4. Nu kan du trycka hart for att lossa bromsen i en 6nskad led och réra
robotarmen.
Sa lange du haller kvar bade 3PE-enheten/brytaren och 3PE TP-knappen &r
Backdrivning aktiverat, vilket gor att armen kan réra sig.

Frikbrning pa robot  Sa har anvander du frikdrning pa roboten for att backdriva robotarmen.
1. Painitieringsskarmbilden klickar du pa& PA fér att paborja startsekvensen.

2. Nar robotens tillstand ar Lar ut Pendant 3PE Stop, tryck och hall ned
Frikérning pa robot.
Robotens tillstand andras till Backdrivning.

3. Nukan du trycka hart for att lossa bromsen i 6nskad led sa att robotarmen kan
réra sig.
Sa lange du haller i Frikdrning pa roboten &r Backdrivning aktiverat, vilket gor
att armen kan rora sig.
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18.5.1. Inspektion av backdrivning

Description Om roboten héller pa att kollidera med nagot kan du anvanda backdrivning for att flytta
robotarmen till en séker position innan initiering.

3PE-mandverenhet

User Manual 143 UR10e

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



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

R
UNIVERSAL ROBOTS

Aktivera 1. Tryck pa PA for att sla pa strém. Status andras till Roboten &r aktiv
backdrivning

@ o0 O

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
0.00 kg

e

2. Tryck och hall ned Frikdrning. Status andras till Backdrivning

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. Flytta roboten som i frikbrningslage. Ledens bromsar slapps vid behov nar
knappen Frikérning aktiveras.

OBSERVERA
| laget Backdrivning ar roboten "tung" att flytta runt.

OBLIGATORISK ATGARD
Du maste testa backdrivning pa alla leder.

Sakerhetsinstéllningar  Verifiera att robotens sakerhetsinstaliningar foljer robotinstallationens
riskutvardering.

Extra

sdkerhetsingdngar  Kontrollera vilka sékerhetsingangar och sékerhetsutgangar som ar aktiva och att de
och kan aktiveras via PolyScope eller externa enheter.

sékerhetsutgangar

fungerar fortfarande
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18.6. Snabb systemkonfiguration

Snabb

systemstart

OBLIGATORISK ATGARD

Innan du anvander PolyScope maste du kontrollera att robotarmen
och mandverskapet ar korrekt installerade.

Sa har startar du snabbt roboten.

Pa Teach Pendanttrycker du pa nédstoppsknappen.

Pa mandverenheten trycker du pa strémbrytaren. Lat systemet starta och visa

text i PolyScope.

En popup visas pa pekskdarmen som indikerar att systemet ar klart och att
roboten maste initieras.

| popup-dialogrutan trycker du pa Ga till Initialisera skdrm for att komma at
skarmen Initialisera.

Las upp nédstoppsknappen for att &ndra robotens tillstand fran Nédstoppad till
Strém av.

Las upp nodstoppsknappen for att &ndra robotens status fran Nodstoppad till

Avstangd.

Pa skarmen Initialisera robot trycker du pa knappen PA och later robotlaget
andras till tomgang.

| faltet Nyttolast , i Aktiv Nyttolast, verifiera nyttolastmassan. Du kan ocksa
kontrollera att monteringspositionen &r korrekt i faltet Robot .

. Tryck pa knappen Start for att roboten ska slappa sitt bromssystem. Roboten

vibrerar och gor klickljud som indikerar att den &r redo att programmeras.

OBSERVERA

Lar dig att programmera din Universal Robots-robot pa
www.universal-robots.com/academy/
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18.7. Det fOorsta programmet

Description

Ett program ar en lista med kommandon som talar om fér roboten vad den ska gora.
Programmering av de flesta programmen skéts helt av PolyScope-programvaran. Med
PolyScope kan du lara robotarmen hur den ska réra sig med hjalp av en serie
vagpunkter for att skapa en bana som robotarmen ska félja.

Anvand fliken Flytta (se 23 Fliken Flytta pa sidan 333) for att flytta robotarmen till
onskad position eller lara in positionen genom att dra in robotarmen pa plats samtidigt
som knappen Frikérning halls in hdgst upp pa mandverenheten.

Du kan skapa ett program som skickar I/O-signaler till andra maskiner vid vissa
punkter Iangs robotens rérelsebana, och utfér kommandon som om...sa och loop,
baserat pa variabler och I/O-signaler.
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For att skapa ett
enkelt program

—

Pa PolyScope, i rubrik filsokvag, tryck pa Ny... och vélj Program.

Under Grundlaggande trycker du pa Vagpunkt for att Idgga till en vagpunkt i
programtradet. En standard MoveJ laggs ocksa till i programtradet.
Valj den nya vagpunkten och tryck pa vagpunktpa fliken Kommando.

Pa skarmen Flytta verktyg flyttar du robotarmen genom att trycka pa Flytta-
pilarna.

Du kan ocksa flytta robotarmen genom att halla ner Freedrive-knappen och dra
robotarmen till 5hskade positioner.

Nar robotarmen ar i Iage trycker du pa OK och den nya vagpunkten visas som
Waypoint_1.

Folj steg 2 till 5 for att skapa Waypoint_2.

7. Valj Waypoint_2 och tryck pa pilen Flytta upp tills den ar ovanfér Waypoint_1 for

att andra ordningen pa rérelserna.

Sta pa sakert avstand, hall i nédstoppsknappen och i sidfoten till PolyScope,
tryck in knappen Spela for att robotarmen ska flytta sig mellan Vagpunkt_1 och
Véagpunkt_2.

Grattis! Du har nu tagit fram ditt férsta robotprogram som flyttar robotarmen
mellan de tva givha waypoints.

OBSERVERA

1. Kor inte roboten in i sig sjalv eller nagot annat eftersom detta
kan orsaka skador pa roboten.

2. Detta ar bara en snabbstartguide for att visa hur |att det &r att
anvanda en UR-robot. Det forutséatter en ofarlig miljé och en
mycket forsiktig anvandare. Oka inte hastigheten eller
accelerationen dver standardvardena. Utfor alltid en
riskbedémning innan roboten sétts i drift.

VARNING

Hall huvudet och 6verkroppen utom rackhall (arbetsytan) for roboten.
Placera inte fingrarna dar de kan fangas.
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18.8. Hotbeddmning av cybersakerhet

18.8.1. Allman cybersakerhet

Description

Att ansluta en Universal Robots-robot till ett natverk kan medféra
cybersakerhetsrisker.

Dessa risker kan minskas genom att anvanda kvalificerad personal och implementera
specifika

atgarder for att skydda robotens cybersakerhet.

For att kunna genomfoéra cybersakerhetsatgarder kravs att en hotbildsbedémning av
cybersékerheten genomférs.

Syftet ar att:

* ldentifiera hot
* Definiera fértroendezoner och ledningar

* Ange kraven for varje komponent i applikationen

VARNING
Underlatenhet att genomfdra en riskbeddmning av cybersakerheten

kan utséatta roboten for risker.

* Integreraren eller kompetent, kvalificerad personal ska
genomféra en riskbedémning av cybersékerheten.

OBSERVERA

Endast kompetent och kvalificerad personal ska ansvara for att
faststalla behovet av specifika cybersakerhetsatgarder och for att
tillhandahalla de cybersakerhetsatgarder som kravs.
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18.8.2. Cybersakerhetskrav

Description For att konfigurera ditt natverk och sékra din robot kravs att du implementerar
hotatgarderna for cybersdkerhet.
Faélj alla krav innan du bérjar konfigurera ditt natverk och verifiera sedan att
robotinstallationen ar séker.

Cybersakerhet * Driftspersonalen maste ha en grundlig forstaelse for allmanna principer for
cybersakerhet och avancerad teknik som anvands i UR-roboten.

* Fysiska sakerhetsatgarder maste vidtas sa att endast behorig personal far
fysisk tillgang till roboten.

* Det maste finnas tillrécklig kontroll av alla atkomstpunkter. Till exempel: las pa
dorrar, passersystem, fysisk atkomstkontroll i allmanhet.

VARNING

Om roboten ansluts till ett natverk som inte ar ordentligt sakrat kan
det medféra sékerhetsrisker.

* Anslut endast din robot till ett betrott och korrekt sakrat

natverk.
Krav pa * Endast betrodda enheter far anslutas till det lokala natverket.
natverkskonfiguration * Det far inte finnas nagra inkommande anslutningar fran angransande

natverk till roboten.

 Utgaende anslutningar fran roboten ska begransas till att tillata den
minsta relevanta uppsattningen av specifika portar, protokoll och
adresser.

* Endast URCaps och magiska skript fran betrodda partners kan
anvandas, och endast efter att deras akthet och integritet har verifierats

Sakerhetskrav fér * Andra standardlésenordet till ett nytt, starkt Idsenord.
robotinstallation * Inaktivera "Magiska filer" nar de inte anvands aktivt (PolyScope 5).

* Inaktivera SSH-atkomst nar den inte behovs. Foredra nyckelbaserad
autentisering framfor I6senordsbaserad autentisering

* Stall in robotens brandvagg pa de mest restriktiva anvandbara instéllningarna

och inaktivera alla oanvanda granssnitt och tjanster, stdng portar och begrénsa

IP-adresser
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18.8.3. Riktlinjer for hardning av cybersakerhet

Description PolyScope inkluderar flera funktioner fér att skydda natverksanslutningen, men du kan
hérda sakerheten genom att folja dessa riktlinjer:

* Innan du ansluter din robot till ndgot natverk, andra alltid standardlésenordet till
ett starkt I6senord.

OBSERVERA

Du kan inte hamta eller aterstalla ett glomt eller forlorat
I6senord.

* Lagra alla 16senord sakert.

* Anvand inbyggda installningar for att begréansa natverksatkomsten till roboten i
stérsta mojliga utstrackning.

* Vissa kommunikationsgranssnitt har ingen metod for autentisering och
kryptering av kommunikation. Detta ar en sakerhetsrisk. Overvag lampliga
begransande atgarder, baserat pa din hotbedémning av cybersakerheten.

* SSH-tunnling (lokal portvidarebefordran) maste anvandas for att komma at
robotgranssnitt fran andra enheter om anslutningen korsar gransen for
fértroendezonen.

* Ta bort kdnsliga data fran roboten innan den inaktiveras. Var uppmarksam pa
URCaps och data i programmappen.

* For att sékerstalla saker borttagning av mycket kénsliga data ska SD-
kortet raderas eller forstéras pa ett sakert satt.

Information om hur du staller in ett administratérsldsenord och vidarebefordran av
lokala portar finns i kapitlet Hamburgermenyn i onlinehandbdckerna pa
myur.universal-robots.com.
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18.9. Lagen

Description

Vaxling av laget

Du kommer at och aktiverar de olika ldagena med hjalp av mandverenhet eller
kontrollpanelens server. Om en extern lagesvaljare ar integrerad styr den ldgena - inte
PolyScope eller kontrollpanelens server (se htip://universal-robots.com/support/ ).

Automatiskt Idge Nar roboten har aktiverats kan den bara utfora ett program med
fordefinierade uppgifter. Du kan inte andra eller spara program och installationer.
Manuellt lage Nar det ar aktiverat kan du programmera roboten. Du kan @ndra och
spara program och installationer.

Manuellt hdghastighetslage kan anvandas. Det gor att bade verktygshastigheten och
armbagshastigheten tillfalligt kan 6verstiga 250 mm/s, samtidigt som en "hold-to-run"
anvands.

Hold-to-run sker genom kontinuerlig kontakt med hastighetsreglaget.

Roboten utfér ett Safeguard Stop i manuellt IAge om en aktiveringsenhet for tre [agen
ar konfigurerad och antingen frigjord (ej tryckt) eller helt komprimerad.

Vaxling mellan automatiskt Iage till manuellt I1dge kraver att aktiveringsenheten med tre
lagen slapps helt och trycks in igen for att roboten ska kunna réra sig.

Vid anvandning av manuellt hdghastighetsldge ska sékerhetsledgranser (se 19.6.2
Ledbegransning pa sidan 163) eller séakerhetsplan (se Sakerhetsplanlagen pa sidan
170) anvandas for att begransa robotens rorelseutrymme.

Frikdrning X *

Flytta roboten med pilarna pa fliken Flytta X *

Redigera & spara program & installation X

Kor program Mins-kad *
hastighet**

Starta program fran vald nod X

*Endast nar ingen 3-ldgesenhet ar konfigurerad.
** Om en aktiveringsenhet med tre lagen ar konfigurerad kérs roboten med manuell
reducerad hastighet om inte manuellt héghastighetslage ar aktiverat.
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Meddelande nar

du vaxlar lage OBSERVERA

* Vissa UR -robotstorlekar kanske inte ar utrustade med en
aktiveringsenhet med tre lagen. Om riskbeddémningen kraver
en aktiveringsanordning maste en 3PE mandverenhet
anvandas.

VARNING
* Eventuella avstangda skyddsatgarder maste aterstallas till full

funktionalitet innan du valjer Automatiskt lage.

* Nar det &r mdjligt ska manuellt I4ge endast anvandas med alla
personer som befinner sig utanfér det skyddade utrymmet.

* Om en extern lagesvaljare anvands maste den placeras
utanfor det skyddade utrymmet.

* Ingenfargaini eller befinna sig i det skyddade utrymmet i
automatiskt lage, savida inte skydd anvands eller
samarbetsapplikationen ar validerad for kraft- och
effektbegransning (PFL).

For att vaxla 1. Isidhuvudet valjer du profilikonen.
léagen: PolyScope * Automatisk indikerar att driftldget fér roboten &r instélld pa Automatisk.

* Manuell indikerar att driftiaget for roboten ar installd pa Manuell.

Anvénda 1. Anslut till Dashboard-servern.
instrumentpanelsservern 2. Anvand kommandona Set Operational Mode .
+ Stall in driftldge automatiskt
+ Stéll in driftthgesmanual

* Rensa driftslage

Aktiveringsenhet Nar en aktiveringsenhet med tre ldgen anvénds och roboten ar i manuellt 1age, kraver
med tre positioner rorelse att aktiveringsenhet med tre Iagen trycks till mittlaget. Treldgesenheten
paverkar ingenting i automatiskt lage.

En 3PE mandéverenhet rekommenderas for programmering. Om ytterligare en person
kan befinna sig i det skyddade utrymmet i manuellt Iage, kan en extra enhet
integreras och konfigureras fér den extra personens anvandning.
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19. Programvarusakerhetskonfiguration

Description Detta avsnitt beskriver hur du kommer at robotens sakerhetsinstalliningar. Den bestar
av objekt som hjalper dig att stalla in robotens s@kerhetskonfiguration.

VARNING
Innan du konfigurerar robotens sakerhetsinstallningar, maste

integratéren utfora en riskbeddémning for att garantera personalens
och utrustningens sékerhet i robotens omgivning. En riskbeddmning
ar en utvardering av alla arbetsprocedurer under robotens livslangd
som utférs for att tilldmpa ratt installningar for
sakerhetskonfiguration. Du méaste stélla in féljande i enlighet med
integratorens riskbedémning.

1. Integratéren maste forhindra att obehoriga personer andrar
sakerhetskonfigurationen, t.ex. installerar I6senordsskydd.

2. Anvandning och konfiguration av sakerhetsrelaterade
funktioner och granssnitt fér en specifik robot.

3. Sékerhetskonfigurationsinstéallningar for installation och
undervisning innan robotarmen slas pa for forsta gangen.

4. Alla sakerhetskonfigurationsinstallningar som ar tillgangliga
pa denna skarm och underflikar.

5. Integratéren maste se till att alla andringar av
sakerhetskonfigurationsinstéllningarna dverensstdmmer med
riskbedémningen. Se Hardvaruinstallationsmanual.
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Atkomst ill
programvarusakerhetsinstallningarna

Sékerhetsinstallningar ar l6senordsskyddade och kan endast
konfigureras om ett I6senord har stéllts in och anvands.
Atkomst till programvarusékerhetsinstéllningarna

1.
2.

Tryck pa ikonen Installation i PolyScope-rubriken.

| sidomenyn till vanster pa skarmen trycker du pa
Sékerhet.

Observera att skarmen Robotgranser visas, men att
installningarna ar otillgangliga.

Om ett sékerhetsldésenord har stéllts in tidigare, anger du
I6senordet och trycker pa Las upp for att kunna komma at
installningarna. OBS: Nar sékerhetsinstallningar lases
upp innebér det att alla instéllningar ar aktiva.

Tryck pa Lock tab eller navigera bort fran
sakerhetsmenyn for att Idsa alla sékerhetsinstallningar
igen.

> Allmant 1 FARA

_ B Om andra parametrar anvinds under Skerhetskanfiguration &n de som har definierats vid riskbeddmningen kanske befintiiga faror inte
Robotbegr,.. SImineras eler reduceras tirécidgt.
Ledbegréns...
o @ Febricsinstiliingar ‘ ‘ ° )
Verktygets Mest begrénsat Minst begrénsar
position
TS O arpassaa
o Gréns Normal Reducerat
Maskinvara Effekt . -
S Rorelsemoment 5 10,C ® .
Sékert Hem Stopptid 40
3-position Stoppavstand ] 300
Verktygets hastighet 50 ()
Verktygets kraft 50 20,C
Armbégens hastighet 50! 75C
Armbégens kraft 50 20, .
Las upr Lés Anvénd

Du hittar mer information om sékerhetssystemet i Handboken
till maskinvaruinstallation.
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19.1. Ange ett I6senord for programvarusakerhet

Description Du maste konfigurera ett Idsenord for att lasa upp alla sékerhetsinstallningar som
utgor sakerhetskonfigurationen. Om inget sékerhetsldésenord anvéands, uppmanas du
till att konfigurera det.

Foér att ange ett
I6senord for
programvarusakerhet

Du kan trycka pa fliken Las for att lasa alla sékerhetsinstallningar igen eller ga till
en skarm utanfér menyn Sékerhet.

1. 1'hoger horn i rubriken i PolyScope trycker du pA menyn Hamburger och
véljer Instéllningar.

2. Till vanster pa skdarmen, i den blda menyn, trycker du pa Lésenord och
véljer Sakerhet.

| Nytt I6senord anger du ett I6senord.

. | Bekréafta nytt I6senord anger du samma lésenord och trycker pa
Verkstall.

5. Nere till vanster i den blda menyn trycker du pa Lamna for att ga tillbaka till
foregaende skarm.
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19.2. Andra sakerhetskonfiguration for programvara

Description Andringar av instéliningarna for Sakerhetskonfiguration méaste éverensstamma med
den riskbeddémning som integratéren utférde
(se Hardvaruinstallationsmanual).

Rekommenderat  Andra sékerhetskonfigurationen

forfarande for 1. Kontrollera att &ndringarna féljer den riskbedémning som har utforts av
Integratorn: integratéren.

2. Justera sakerhetsinstallningarna till ratt niva enligt den riskbedémning som har
utforts av integratéren.
3. Verifiera att installningarna har verkstallts.

4. Lagg in foljande text i driftshandbdckerna:

Se till att sdkerhetskonfigurationen &r enligt férvantan innan du arbetar i narheten av
roboten. Detta kan kontrolleras t.ex.genom att kontrollera om Sakerhetskontrollsumma
langst upp till héger i PolyScope har dndrats. (Se 19.3.1 Sakerhetskontrollsumma pa
sidan 158).
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19.3. Tillampa en Ny sakerhetskonfiguration for
programvara

Description

Roboten stédngs av medan du gér &ndringar i konfigurationen.

Andringarna tillampas endast om du trycker pa knappen Verkstall.

Roboten kan inte slas pa igen forrén du valjer Verkstéll och starta om for att visuellt
inspektera robotens s@kerhetskonfiguration som av sékerhetsskal visas i Sl-enheter i
ett popup-fénster.

Du kan valja Angra andringar for att aterga till den tidigare konfigurationen. Nar du &r
klar med den visuella inspektionen kan du vélja Bekrafta sdkerhetskonfiguration och
andringarna sparas automatiskt som en del av den aktuella robotinstallationen.

19.3.1. Sakerhetskontrollsumma

Description

Ikonen Sékerhetskontrollsumma visar din tilldmpade robotsdkerhetskonfiguration.
CCCC
cccc

Det kan vara fyra eller atta siffror.

En fyrsiffrig kontrollsumma ska lasas uppifran och ned och fran vanster till hoger,
medan en attasiffrig kontrollsumma ska lasas fran vanster till héger med den 6versta
raden forst. Olika text och/eller farger indikerar &ndringar i den tillampade
sakerhetskonfigurationen.

Sékerhetskontrollsumman andras om du andrar instéllningarna for
sakerhetsfunktioner eftersom sakerhetskontrollsumman endast skapas av
sakerhetsinstéllningarna.

Du maste verkstalla &ndringar i sdkerhetskonfigurationen for att
sékerhetskontrollsumman ska avspegla éandringarna.
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19.4. Sakerhetskonfiguration utan manoverenhet

Description Du kan anvéanda roboten utan att montera mandverenheten. Om du tar bort
mandverenheten, maste du definiera en annan nédstoppskalla. Du maste ange om
mandverenheten ar monterad for att férhindra att ett sdkerhetsbrott utldses.

FORSIKTIGHET
Om mandverenheten kopplats loss fran roboten ar

nddstoppsknappen inte langre aktiv. Du maste ta bort
mandverenheten fran robotens omgivningar.

Flytta Roboten kan anvandas utan PolyScope som programmeringsgranssnitt.
mandverenheten Konfigurera roboten utan en mandverenhet

sékert 1.

2.
3.
4. Avmarkera Manéverenhet for att anvanda roboten utan PolyScope-

| sidhuvudet trycker du pa Installation.
| sidomenyn till vanster trycker du pa Séakerhet och véljer Hardvara.

Ange sakerhetslosenord och Las upp pa skarmen.

granssnittet.

Tryck pa Spara och starta om for att genomféra éndringar.

19.5. Programsakerhetslagen
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Description

Under normala omstandigheter, dvs. nar inget robotstopp ar i kraft, ar
sakerhetssystemet i sékerhetsldge med en tillhérande uppsattning sakerhetsgranser
1.

* Normalt lage &r det sékerhetslage som &r aktivt som standard

* Reducerat ldge ar aktivt nar roboten Verktygscentrumpunkt (TCP) &r placerad
bortom ett plan for utlésningsreducerat lage (se 19.8
Programsakerhetsrestriktioner pa sidan 169), eller nar den utléses med en
konfigurerbar ingang (se 19.7 Sakerhets-1/O pa sidan 165)

+ Aterstéllningsldge aktiveras nar sakerhetsgransen fran den aktiva
begransningssatsen éverskrids, robotarmen utfor ett kategori 0-stopp. Om en
aktiv sdkerhetsgrans, sdsom en grans for ledposition eller en sékerhetsgrans,
Overtrads redan nar robotarmen slas pa, startar den i lage Recovery . Pa sa satt
kan robotarmen flyttas tillbaka innanfér sékerhetsgranserna. |
aterstallningslage begransas robotarmens rorelse av en fast grans som du inte
kan anpassa.

VARNING
Granser for ledposition, verktygsposition och verktygsorientering

ar inaktiverade i laget Aterstéllning, sa var forsiktig nar robotarmen
flyttas tillbaka innanfér granserna.

Menyn pa skarmen Sakerhetskonfiguration gér det mojligt fér anvandaren att definiera
separata uppsattningar sakerhetsgranser foér normalt och reducerat lage. For verktyget
och lederna maste reducerade lagesgranser for hastighet och rérelsemangd vara mer
restriktiva &n deras motsvarigheter i normallage.

19.6. Programvarusakerhetsgranser

Description

| Sakerhetskonfiguration anges sakerhetssystemets grénser. Sékerhetssystem tar
emot vardena fran inmatningsfalten och upptéacker eventuella 6vertradelser om dessa
varden 6verskrids. Robotstyrenheten férsdker forhindra eventuella dvertradelser
genom att gora ett robotstopp eller genom att minska hastigheten.

19.6.1. Robotbegransningar

Description

Robotbegransningar begransar allméanna robotrérelser. Skarmen Robotgranser har
tva konfigurationsalternativ: fabriksinstallningar och anpassade.

TRobotstopp var tidigare kant som "Skyddsstopp" for Universal Robots-robotar.
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Fabriksinstallningar | Fabriksinstéallningar kan du anvanda skjutreglaget for att valja en fordefinierad
sdkerhetsinstallning. Vardena i tabellen uppdateras for att aterspegla de
forinstallda vardena fran mest begransade till minst begrénsade

OBSERVERA
Slidervarden ar bara forslag och ersatter inte en korrekt

riskbedémning.

B2+ E

oram_linstalation| _Fivtta

> Almant 1 FARA
7 EERGG Om andra parametrar anvénds under Sékerhetskonfiguration &n de som har definier ats vid riskbedémningen kanske befintliga faror inte
Robotbegr,.. Simineras eler reduceras tlréckigt
Ledbegrans... ®
Fabriksinstzliningar
pian ‘ ‘ o ‘
Mest begransat Minst begransat
, Verktygets
! position
Verktygets
riktning O Anpassad
110
Grans Normal Reducerat
ki Effekt 300 200 ®
PROFlsafe Rérelsemoment 25,0 10,0 Q)
Sakert Hem Stopptid 400 300
3-position Stoppavstand 500 300

D e [ o = ®
> Faitbuss Verktygets kraft 150,0 1200

Armbégens hastighet 1500) 750
Armbagens kraft 150,0) 120,0) .

skerhetslsenord Lisupp || Las
O Strom av simutering (]

Hastighet 100%
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Anpassad | Anpassat kan du stalla in begransningar fér hur roboten fungerar och dvervaka tillhérande
tolerans.

begransar maximalt mekaniskt arbete som roboten utfor i
Effekt miljén. Denna begransning rdknar nyttolasten som en del av
roboten, inte miljén.
Rérelsemoment begransar robotens maximala rérelsemoment.
begransar den maximala tiden det tar for roboten att stanna,

[{ ti
Stopptid t.ex. nar ett nédstopp aktiveras.
begransar det maximala avstand som robotverktyget och
armbagen kan rora sig nér de stoppas.
OBSERVERA
. Att begrénsa stopptiden och avstandet
Stoppavstand paverkar robotens évergripande hastighet.
Om stopptiden ar till exempel installd till
300 ms, kommer robotens maximala
hastighet vara begransad och tillata
roboten att stoppa inom 300 ms.
Verktygets N . :
hastighet begransar robotverktygets maximala hastighet.
Verktygets kraft begr.angar den"maxu’.r.]alg kraft s"om .robot\./erkt.yget utévar pa
omgivningen for att forhindra klamningssituationer.
Armba
rmpagens begransar robotens maximala armbagshastighet.
hastighet

begransar den maximala kraft som armbagen utévar pa

Armbégens kraf
bagens kraft omgivningen for att férhindra kldmningssituationer.
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Verktygets hastighet och kraft ar begréansade vid verktygsflansen och mitten av de tva
anvandardefinierade verktygspositionerna (se 19.8.2 Begransning av
verktygsposition pa sidan 177).

? ‘*’ n E <ej namngiven>*
= N p 5 dlefault_1*

Installation | _riyts 0o

> Almant 1 FARA

N B Om andra parametrar anvands under Sakerhetskonfiguration an de som har definierats vid riskbeddmningen kanske befintliga faror inte
elimineras eller reduceras tillr&ckiigt.

Robotbegri...
Ledbegréns...
Plon O Fabriksinstaliningar ‘ o
A Ver!(t.ygets Mest begrénsat Minst begréansat
© position
‘,’ii;:ti‘n’gets @ Anpassad
L Grans Normal Reducerat
Mo Effekt 300/ w 200w
PROFisafe Rérelsemoment 25,0] kam/s 10,0] kgmis Sal )
Sakert Hem Stopptid 400/ ms 300/ ms
3-position Stoppavstand 500/ mm 300/ mm

Verktygets hastighet 1500] mr/s 750 mmvs o
) Faltbuss Verktygets kraft 150,0 N 120,0 N

Armb&gens hastighet 1500] mrm/s 750/ mmvs
Armb&gens kraft 150,0/N 120,0/N .

Skerhetsldsenord Lisupp || Las

O Strom av

OBSERVERA

Du kan véaxla tillbaka till fabriksinstéllningar for alla robotgranser fér
att aterstélla deras standardinstallningar.

19.6.2. Ledbegransning

Description

Ledbegransningar gor att du kan begréansa enskilda robotledsrérelser i ledrymden,
dvs. ledens rotationsposition och ledens rotationshastighet. Ledbegrénsning kan
ocksa kallas mjukvarubaserad axelbegransning. Ledbegransningsalternativen ar:
Maximal hastighet och Positionsintervall.

<é&j namngiven>*
default_1+

> Almaént Positionsintervall
Vv Sékerhet Leder Intervall Normalt lage Reducerat lige

Robotbegra... Minimurm Maximal Minimum Maximal
Ledbegréns...  Bas 363 — 363 ° 363 363 -363 363 +2°/-2°
Plan Skuldra -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
| Verktygets Armbage -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
* position Handled 1 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
Virktyyets Handled 2 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
riktnin:
J Handled 3 -363 — 363 ° -363 363 -363 363 +2°/-2°
1/0
Maskinvara
Hogsta hastighet
PROFlsafe
Sékert Hem Leder Maximal Normalt lage Reducerat lage
Bas max: 191 °/s 191 191 -11°/s

3-position
Skuldra max: 191 °/s 191 191 -11°/s

Handled 1 max: 191 °/s 191 191 -11°/s

Handled 2 max: 191 °/s 191 191 -11°/s
Handled 3 max: 191 °/s 191 191 -11°/s

erhetsldsenord Lasupp || Las
I s
O Strom av. 25‘0£;/s ° o o S\V‘ﬂ\,ﬂer\rug.
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19.7. Sakerhets-1/O

Description I/0 ar uppdelade i in- och utgangar, och satts ihop parvis sa att varje funktion har en
kategori 3 samt PLd I/O.

mBZ+QH

PROFlsafe

Ingangssignaler Foljande sékerhetsfunktioner kan anvandas med ingangssignalerna:

Detta ar en nodstoppsknapp alternativ till den pa
Systemnddstopp mandverenheten och har samma funktion om enheten
Overensstammer med ISO 13850.
Alla sdkerhetsgranser kan tilldmpas nér roboten
anvander en Normal konfiguration eller en Reducerad
konfiguration (se 19.5 Programsakerhetslagen pa sidan
159). Nar sakerhetssystemet ar konfigurerat dvergar det
till den reducerade konfigurationen om en lag signal
skickas till ingdngarna. Robotarmen saktar in for att
uppfylla de reducerade parametrarna.
Reducerat Sakerhetssystemet garanterar att roboten arinom
begransningarna for reducerat lage i mindre an 0,5 s
efter attingangen utléstes. Om robotarmen fortsatter att
bryta mot nagon av de reducerade granserna utléses en
stoppkategori 0. Utldsande plan kan ocksa orsaka en
overgang till den reducerade konfigurationen.
Sékerhetssystemet 6vergar till normal konfiguration pa
samma satt.
| manuellt Idge maste en extern aktiveringsenhet med tre
lagen tryckas in och héllas i mittldget for att flytta roboten.
Om du anvander en inbyggd aktiveringsenhet med tre
lagen maste knappen tryckas in och hallas i mittlaget for
att flytta roboten.
Du kan konfigurera Frikdrning-ingangen for att aktivera
och anvanda Frikdrning utan att trycka pa Frikérning-
knappen pa en standard TP, eller utan att behdva trycka
och hélla nagon av knapparna pa 3PE TP i laget for latt
tryck. Se Sa har anvander du Frikdérning pa roboten for
att frikdra robotarmen: pa sidan 139.

3-lages
aktiverande enhet

Frikdrning pa robot
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Ingangssignaler

Nar den har ingangen &ar definierad kan den anvandas for att

Driftslage vaxla mellan Automatiskt I&dge och Manuellt 1age (se

Driftlage pa sidan 152).
Om ett skyddsstopp ar konfigurerat, garanterar denna

Aterstall . e
utgang att statusen Skyddsstopp fortsatter tills en
skyddsstopp i o N
aterstallning utléses.
Automatiskt Nar den &r konfigurerad utfér ett automatiskt lage
lage skyddsstopp ett skyddsstopp nar ingangsstiften ar laga och

Skyddsstopp ENDAST néar roboten &r i automatiskt lage.

A

VARNING

* Om du inaktiverar standardinmatningen for aterstallning av
skydd, stoppas inte robotarmen langre sa snart ingangen ar
hdg. Ett program som pausats endast av Safeguard Stop
aterupptas.

* | likhet med aterstallningen av skyddsatgard, om
standardinstallningen for aterstallining av skyddsatgard for
automatiskt Iage ar inaktiverad, stoppas inte langre
robotarmen nar ingangen for stopp av skyddsatgard for
automatiskt Iage ar hog. Ett program som endast pausas av
Automatic Mode Safeguard Stop aterupptas.
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Utgangssignaler

Du kan anvénda féljande sakerhetsfunktioner for utsignaler. Alla signaler atergar till 1ag
nar tillstdndet som utléste den héga signalen har upphort:

Systemnddstopp

Roboten ari
rorelse

Roboten stoppar
inte

Reducerat

Inte reducerade

Signalen ar /g nar sakerhetssystemet har utlosts till ett
nodstoppat tillstand av robotens nédstoppingang eller
nddstoppsknappen. For att undvika lasningar om
tillstdndet N6dstoppad har utlsts av ingangen
Systemnddstopp kommer 1ag signal inte att ges.

Signalen ar Iag om roboten ror sig, annars hdg.

Signalen ar hég nar roboten stoppas eller haller pa att
stoppas pa grund av ett nddstopp eller skyddsstopp. |
annat fall &r den logiskt 1ag.

Signalen ar Lag nar robotarmen anvander reducerade
parametrar eller om sékerhetsingangen ar konfigurerad
med en reducerad ingang och signalen fér narvarande ar
lag. Annars &r signalen hdg.

Detta &r motsatsen till Reducerad, definierad ovan.
Signalen ar hdg om robotarmen stoppas i den

Tryggt hem konfigurerade sékra hemmapositionen. Annars ar
signalen /ag.
OBSERVERA

Alla externa maskiner som far sitt nédstoppstillstand fran roboten via
systemets nddstoppsutgang maste overensstamma med ISO 13850.
Detta ar sarskilt nédvandigt i installationer dar robotens
nodstoppingang ar ansluten till en extern nédstoppsenhet. | sddana
fall blir systemets nddstoppsutgang hog nar den externa
nddstoppsenheten slapps. Detta innebar att nédstoppstillstandet vid
den externa maskinen kommer att aterstallas utan manuell atgard fran
robotens operator. For att uppfylla sékerhetsstandarder maste darfor
den externa maskinen krava manuell atgard for att kunna aterupptas.
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OSSD-
sakerhetssignaler

Du kan konfigurera kontrollboxen fér att mata ut OSSD-pulser nér en
sdkerhetsutgang ar inaktivihég. OSSD-pulser upptacker styrenhetens férmaga att
gora sdkerhetsutgangarna aktiva/laga. Nar OSSD-pulser ar aktiverade for en utgang
genereras en 1 ms lag puls pa sakerhetsutgdngen en gang per 32 ms.
Sakerhetssystemet upptéacker nar en utgang ar ansluten till en stromférsorjning och
stanger av roboten.

lllustrationen nedan visar: tiden mellan pulser pa en kanal (32ms), pulslangden (1ms)
och tiden fran en puls pa en kanal till en puls pa den andra kanalen (18ms)

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

saeya 1 J_|

32 ms

SafetyB P
18 ms

Aktivera OSSD for sakerhetsutgang

1ms
>
U

1. Isidhuvudet trycker du pa Installation och véljer Sakerhet.
2. Under Sakerhetvaljer du 1/O.

3. Markera 6nskad OSSD-kryssruta under Utgangssignal pa I/O-skdrmen. Du
maste tilldela utsignalen for att aktivera kryssrutorna fér OSSD.
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19.8. Programsakerhetsrestriktioner

Description

OBSERVERA

Konfigurering av plan baseras helt pa funktioner. Vi rekommenderar
att du skapar och namnger alla funktioner innan du redigerar
sakerhetskonfigurationen, eftersom roboten stangs av nar
sakerhetsfliken har lasts upp och det blir omdjligt att flytta roboten.

Sakerhetsplan begransar robotarbetsytan. Du kan definiera upp till atta sdkerhetsplan
som begransar robotverktyget och armbagen. Du kan ocksa begrénsa
armbagsrorelsen for varje sakerhetsplan och inaktivera genom att avmarkera
kryssrutan. Innan du konfigurerar sakerhetsplan maste du definiera en funktion i
robotinstallationen (se 22.4 |/O-installning pa sidan 299). Funktionen kan sedan
kopieras till skerhetsplanskdrmen och konfigureras.

VARNING
Definition av sdkerhetsplan begransar bara verktygets sfarer och

armbagen, inte den 6vergripande gransen for robotarmen. Detta
innebar att specificering av ett sdkerhetsplan inte garanterar att
andra delar av robotarmen kommer att félja denna begransning.
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Sékerhetsplan
lagen

Konfigurera
sdkerhetsfonster

Du kan konfigurera varje plan med begrdnsande Lagen med ikonerna i listan nedan.

Ao D =

Inaktiverad Sakerhetsplanet ar aldrig aktivt i detta tillstand.
N&r sdkerhetssystemet &r i normallage &r ett
Normal normalt plan aktivt och det fungerar som en

strikt grans for positionen.

N&r sdkerhetssystemet ar i reducerat Iage ar ett
Reducerat plan med reducerat Iage aktivt och det fungerar
som en strikt grans for positionen.
Né&r sdkerhetssystemet &r antingen i normalt
eller reducerat Iage ar ett normalt och reducerat
lageplan aktivt och fungerar som en strikt grans
for positionen.
Sakerhetsplanet gor att sékerhetssystemet

Normal & reducerad

Utldsarreducerat N . .

l5ge vaxlar till reducerat I14ge om robotverktyget eller
9 armbagen ar placerad utanfor det.

Visa Genom att trycka pa den har ikonen doljs eller

visas sakerhetsplanet i grafikfonstret.

Tar bort det skapade sakerhetsplanet. Det finns
Ta bort ingen angra/géra om-atgard. Om ett plan
raderas av misstag maste det géras om.
Genom att trycka pa den har ikonen kan du byta

Byt namn X
namn pa planet.

Tryck pa Installation i rubriken i PolyScope.
| sidomenyn till vanster pa skarmen trycker du pa Sékerhet och valjer Plan.
Tryck pa Lagag till planuppe till hbger pa skarmen i faltet Plan.

Langst ner till héger pa skarmen, i faltet Egenskaper , staller du in Namn,
Kopieringsfunktion och Begransningar.
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Kopiera funktion

| Kopieringsfunktion ar endast Odefinierad och Bas tillgéngliga. Du kan aterstélla ett

konfigurerat sakerhetsplan genom att valja Odefinierad

Om den kopierade funktionen &ndras pa skarmen Funktioner visas en varningsikon till
héger om texten Kopiera funktion. Detta indikerar att funktionen inte ar synkroniserad,
dvs. informationen i egenskapskortet uppdateras inte for att aterspegla de andringar

som kan ha gjorts i funktionen.

> Almant Robot

Plan (3 of 8)
v Sakerhet Plan 1 Oe
Plan 2 @
Robotbegra... H o
E Plan 3 HDe m
Ledbegréns... + Légg til plan
Plan
, Verktygets
! position
Verktygets
riktning ® Egenskaper
1/0
Plan 3
Maskinvara
PROFIsafe Kopiera funktion 1
Sikert Hem it ‘ « toolBoundary v‘
- i N
3-position iﬁ \Wum Begrénsningar
; L ~
) Forskjutning
Féltbuss
> Faoues | T g mm
[ Begransa armbége
[ Begransa flins
skerhetslsenord Las upp Las

O Strém av 250mm/s
Fargkoder - - - -
Gra Planet &r konfigurerat men avaktiverat (A)
Gul & Svart | Normalplan (B)
Bla & Gréon | Utlésarplan (C)
Svart pil Den sida av planet som verktyget och/eller armbagen far vara
p pa (fér normala plan)
Grén pil Den sida av planet som verktyget och/eller armbagen far vara
pa (for avtryckarplan)
Gré pil Den sida av planet som verktyget och/eller armbagen far vara
pa (for funktionshindrade plan)
Plan (3 of 8)
dkerhe! Plan 1 0 e
Plan 3 i1
Ledbegréns... ’E + Légg til plan
Plan
, Verktygets
* position
Verktygets
riktning ® Egenskaper
1/0
Maskinvara Plan 3
PROFlsafe Kopiera funiction O
Sakert Hem [+ toolBoundary v
3-position Begransningar
S —
Fors\qutmr\rgl N
[ Begrénsa armbage
[ Begrinsa fléns
dikerhetslosenord Las upp Las
O Strém av 25‘;1‘;‘ /s o o O simuering ()
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Armbagesrestriktion Du kan aktivera Begrdnsa armbage for att forhindra att robotens armbagsled
passerar genom nagot av dina definierade plan. Avaktivera Begransa armbage for
att armbagen ska kunna passera genom planen.

Diametern pa den kula som begransar armbagen ar olika for olika robotstorlekar.

UR3e 0.1m

UR5e 0.13m
UR10e/UR16e 0.15m
UR20/UR30 0.19m

Informationen om den specifika radien finns i filen urcontrol.conf pa roboten under
avsnittet [Armbage].

Properties

/| Plane 1

Copy Feature (W]

|:| Restrictions

Displacement

|=

Verktygsflansbegransning Genom att begransa verktygsflansen férhindras att verktygsflansen och det
monterade verktyget korsar ett sdkerhetsplan. Nar du begransar
verktygsflansen ar det obegransade omradet det omrade innanfor
sékerhetsplanet, dar verktygsflansen kan fungera normalt. Verktygsflansen
far inte korsa det begransade omradet utanfor sakerhetsplanet.

Genom att ta bort begréansningen kan verktygsflansen ga utanfor
sdkerhetsplanet, till det begransade omradet, medan det monterade
verktyget forblirinom sakerhetsplanet.

Du kan ta bort verktygsflansens begransning nér du arbetar med en stor
verktygsforskjutning. Detta ger extra avstand for verktyget att rora sig.

For att begrénsa verktygsflansen maste en planfunktion skapas. (Se 22.13
Funktioner pa sidan 314). Planfunktionen anvands for att stalla in ett
sékerhetsplan senare i sdkerhetsinstéliningarna.
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Exempel pa
tilldgg av
planfunktion

Forskjutning forskjuter planet i antingen positiv eller negativ riktning langs planets
normal (Z-axeln for planfunktionen).

Avmarkera kryssrutan for Armbage och Verktygsflans sa att de inte utloser
sakerhetsplanet. Armbagen kan forbli kontrollerad enligt behoven i din applikation.

REBEs+ QH

> General Robot Planes (1 of 8)
o om
L + Add plang
Jeint Limits E
Planes
1 Tool Position
Tool
Direction
1o @ Properties

Hardware i 2| Plane 1
£7 A Copy Feature []
Safa Heme 4 - & Plae_l -
» estrictions

0 -1mm
O Restrict Eloowl

O Restrict Flange

Lock | Apply ]

Den obegransade verktygsflansen kan korsa ett sékerhetsplan, dven nér inget verktyg
ar definierat.

Om inget verktyg har lagts till visas en varning pa knappen Verktygsposition och du
uppmanas att definiera verktyget pa ratt satt.

Nar man arbetar med en obegransad verktygsflans och ett definierat verktyg sakerstélls
det att verktygets farliga del inte kan ga 6ver och/eller utanfor ett visst omrade. Den
obegransade verktygsflansen kan anvandas for alla tilldmpningar dér det behdvs
sakerhetsplan, t.ex. svetsning eller montering.
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Exempel pa
begransning av
verktygsfléans

| det hdr exemplet skapas ett X-Y-plan med en férskjutning pa 300 mm léngs den

positiva Z-axeln med referens till basfunktionen.

Planets Z-axel kan ses som "pekande" mot det begransade omradet.

Om sdkerhetsplanet behovs pa t.ex. ett bord roterar du planet 3,142 rad eller 180° runt
antingen X- eller Y-axeln sa att det begransade omradet ligger under bordet.

(TIPS: Andra visningen av rotation fran "Rotationsvektor [rad]" till "RPY []")

RS QM

Robot

Feature
Sase -

Tool Position

X 0.00/mm [+ =]

0.00/mm |+ |

z 300.00/mm |+ =]

Rotation Vector [rad] -

Ax 0.000rac [+ =

0.000/ 00 |+ —

AZ 0.000/rad | + || —
0=¢aue s out of reach

Vid behov &r det mdjligt att férskjuta planet i antingen positiv eller negativ Z-riktning

senare i sédkerhetsinstéliningarna.

Nar du ar n6jd med planets position trycker du pa OK.
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19.8.1. Begransning av verktygsriktning

Description

Skarmen Verktygets rikining kan anvandas till att begransa den vinkel i vilken
verktyget pekar. Begransningen definieras av en kon som har fast orientering med
hansyn till robotarmens bas. Nar verktyget rors, begransas verktygets riktning, sa den
stannar inom den definierade konen. Verktygets standardrikining sammanfaller med
Z-axeln av verktygets utgangsflans. Det kan anpassas genom att specificera lutnings-
och panoreringsvinklar.

Innan du konfigurerar begransningen maste du definiera en punkt eller ett plan i
robotinstallationen. Funktionen kan sedan kopieras och dess Z-axel anvands som
centrum av den kon som definierar begransningen.

OBSERVERA

Konfiguration av verktygets riktning baseras pa funktioner. Vi
rekommenderar att du skapar 6énskad funktion(er) innan du redigerar
sakerhetskonfigurationen, eftersom nar fliken Sakerhet har lats upp,
sténgs robotarmen av, och det &r omdjligt att definiera nya
funktioner.

Begrénsningsegenskaper

Kopiera funktion [«]
Robotbegr... ‘ + toolBoundary v‘
Ledbegréns... E Begrénsningar

, Verktygets Avvikelse
* position ljl 5_181,-30°

Verktygets
riktning

1/0
Maskinvara
PROFlsafe

Verktygets egenskaper
Sékert Hem

3-position Kopiera TCP )
E ‘\/erktygsﬂa‘ns v ‘
Redigera riktning
Lutning Dl ©
Panorering D| -
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Begransningsegenskaper  Begransningen for Verktygets riktning har tre egenskaper som kan
konfigureras:

1. Koncentrum : Du kan vélja en punkt- eller planfunktion i listrutan for
att definiera konens centrum. Z-axeln fér den valda funktionen
anvands som riktning runt vilken konen har sitt centrum.

2. Konvinkel : Du kan definiera hur manga grader verktyget kan avvika
fran centrum.

Inaktiverad

verktygsriktningsbegransning Aldrig aktiv

Normal Aktiv om s@kerhetssystemet
verktygsriktningsbegransning ari Normalt lage
Reducerad Aktiv om sakerhetssystemet
verktygsriktningsbegransning ari Reducerat lage

Aktiv nar sdkerhetssystemet
ari Normalt lage samt nar
det &r i Reducerat lage.

Normal & reducerad
verktygsriktningsbegransning

Du kan aterstalla vardena till fabriksinstallningar eller angra konfigurationen
av Verktygets riktning genom att aterstalla kopieringsfunktionen till
Odefinierad.

Verktygets egenskaper Som standard pekar verktyget i samma riktning som Z-axeln av verktygets
utgangsflans. Detta kan modifieras genom att specificera tva vinklar:

* Lutningsvinkel : Hur mycket utgangsflédnsens Z-axel ska lutas mot
utgangsflansens X-axel

* Panoreringsvinkel : Hur mycket den lutade Z-axeln ska rotera runt
utgangsflansens ursprungliga Z-axel.

Alternativt kan Z-axeln for en befintlig TCP kopieras genom att vélja
motsvarande TCP pa menyn.
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19.8.2. Begransning av verktygsposition

Description

Verktygets position mgjliggér mer kontrollerad begrénsning av verktyg och/eller
tillbeh6r som ar placerade i slutet av robotarmen.

* Robot ar dér du kan visualisera dina andringar.
* Verktyg ar dar du kan definiera och konfigurera ett verktyg upp till tva verktyg.

* Tool_1 ar standardverktyget definierat med varden x=0,0, y= 0,0, z=0,0 och
radie=0,0. Dessa varden representerar robotverktygets flans.

Under Kopiera TCP kan du ocksa valja Verktygsflans och fa verktygsvardena att ga
tillbaka till 0.
En standardsfar definieras vid verktygsflansen.

£ 2 + Q M

> Almaént Robot Verktyg (1 of 3)

V Sékerhet Verktygsflans

Robotbegré =+ Léagg til verktyg
Ledbegréns... +
Plan

, Verktygets

! position

Kom ih&g att specificera

:i{ﬁzzﬁs * ett verktyg
1/0 ® 2] verkygsfians

Maskinvara Radie (max: 300mm)

PROFlsafe

0,0|
Sakert Hem
P K TCcP
3-position opiera o
B
Redigera position
> Filtbuss

X 0,0|
Y 0,0
z 0,0|

cerhetsiosenord Lasupp || Las
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Anvandardefinierade  For de anvandardefinierade verktygen kan anvandaren &ndra:

verktyg * Radie for att andra verktygssfarens radie. Radien beaktas vid anvandning

av sakerhetsplan. Nar en punkt i sfaren passerar ett utlésningsplan foér
reducerat lage vaxlar roboten till reduceratlage. Sakerhetssystemet
forhindrar att ndgon punkt pa sfaren passerar ett sakerhetsplan (se19.8
Programsakerhetsrestriktioner pa sidan 169).

* Position for att &ndra verktygets position med hansyn till robotens
verktygsflans. Positionen beaktas for sdkerhetsfunktionerna for
verktygshastighet, verktygskraft, stoppstracka och sakerhetsplan.

Du kan anvanda en befintlig verktygscentrumpunkt som bas for att definiera nya
verktygspositioner. En kopia av den befintliga TCP, férdefinierad i menyn Allmant,
pa TCP-skarmen, kan nas i menyn Verktygsposition, i rullgardinsmenyn Kopiera
TCP.

Nar du redigerar eller justerar vardena i inmatningsfalten Redigera position
andras namnet pa den TCP som visas i rullgardinsmenyn till anpassade, vilket
indikerar att det finns en skillnad mellan den kopierade TCP: n och den faktiska
gransinmatningen. Den ursprungliga TCP ar fortfarande tillganglig i
rullgardinsmenyn och kan valjas igen for att andra vardena tillbaka till den
ursprungliga positionen. Valet i den nedrullningsbara menyn Kopiera TCP
paverkar inte verktygsnamnet.

Nar du val har tilldmpat skdrmen Verktygsposition &ndras, om du férséker andra
den kopierade TCP: n pa TCP-konfigurationsskarmen, visas en varningsikon till
héger om Kopiera TCP-texten. Detta indikerar att TCP inte ar synkroniserad, dvs.
informationen i egenskapsfaltet uppdateras inte for att aterspegla dndringar som
kan ha gjorts i TCP. TCP kan synkroniseras genom att trycka pa ikonen
Synkronisera (se ).

TCP behdver inte synkroniseras for att definiera och anvanda ett verktyg
framgangsrikt.

Du kan byta namn pa verktyget genom att trycka pa pennfliken bredvid det visade
verktygsnamnet. Du kan ocksa bestamma radien med ett tillatet intervall pa 0-300
mm. Gransen visas i grafikfénstret som antingen en punkt eller en sfar beroende
pa radiestorlek.

Installstion| _Fiits____o____Logg it . para
> Almant Robot Verktyg (1 of 3)
v Sékerhet Verktygsflins

+ Lagg til verktyg

Robotbegré...
Ledbegréns... E

Plan

, Verktygets
! position

, Kom ihdg att specificera
Verktygets b ett verktyg

riktning
o ® 7| Verktygsflans
Maskil
askinvara Radie (max: 300mm)
PROFlsafe

Sakert Hem

3-position Kopiera TCP (&}

=
Redigera position
> Faltbuss X (

° 0 O s"-m,neung.

Hastighet 100%
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Verktygspositionsvarning

Du maste stélla in en verktygsposition inom sékerhetsinstallningarna for att
sakerhetsplanet ska utldsas korrekt nar verktygets TCP narmar sig
sakerhetsplanet.

Varningen kvarstar i verktygspositionen om:

* Du misslyckas med att 1agga till ett nytt verktyg under verktygsflans.

Konfiguration av verktygsposition
1. I sidhuvudet trycker du pa Installation.

2. Tryck pa Verktygsposition pa den vanstra sidan av skarmen under
Sakerhet.

3. Valj Lagg till verktyg pa skarmens hogra sida.
* Det nytillkomna verktyget har ett standardnamn: Tool_x.

4. Tryck pa redigeringsknappen for att byta namn pa Tool_x till ndgot
mer identifierbart.

5. Redigera Radie och Position for att matcha det verktyg du anvander
for narvarande eller anvand rullgardinsmenyn Kopiera TCP och vélj en
TCP fran installningarna for Allmant>TCP om en sadan har
definierats.
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Exempel pa

| det har exemplet stalls en radie pa 0,8 mm in och TCP-positionen till XYZ

verktygspositionsvarning [20, 0, 400] i millimeter. Du kan aven valja att "Kopiera TCP" genom att
anvanda rullgardinsmenyn om en sadan redan har stéllts in i ->Allmant/TCP-
installningar. Nar du har tryckt pa Verktstall i det nedre hogra hornet av

skarmen ar du klar.

Varningen pa knappen Verktygsposition indikerar att ett verktyg inte har lagts
till under Verktygsflans.

R 28 ¢ QM

> General

Robot Limits
Jaint Limits
Planes

Tool Position

Taal il of 3)
Tool Flange
+ Add Taal

1. Remember to define a toal

+ & | Tocl Flange

Radius (max: 300mm}

Copy TCP

Edit Position

Lock

Knappen Verktygsposition utan varning indikerar att ett verktyg (annat &én

Verktygsflans) har lagts till.

Tool (2 of 3)
Tool Flange
Tool 1

EI + Add Toal

1 [ﬁ‘ Toel_1

Radus (max: 300rmm)
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19.9. Saker Hemma

Description Saker Hemma-position ar en returposition definierad via den anvandardefinierade
Hemma-positionen.
Séakra Hemma-1/O &r aktiva nar robotarmen &r i det sdkra Hemma-laget och en saker
Hemma-I/O definieras.
Robotarmen ar i Sdker Hemma-position om ledernas positioner star i specificerade
ledvinklar eller en multipel av 360 grader darav.
Saker Hemma-sakerhetsutgangen ar aktiv nar roboten star still i Sdker Hemma-
position.

B

alton|_riis pena. para.
> Almaént Robot Sakert Hem

<&j namngivens
defaulr_1*

\V/ Sakerhet

Robotbegra...

() Synckronisera hemifran |

Ledbegréns...
Ta bort
Plan

Verktygets Om den sékra Hem-positionen tas
position bort tas éven tilldelningen till alla

sélra Hem-utgéngar bort
Verktygets i ] 9ang
riktning -
1/0
Maskinvara
Ledposition (0-3607)
PROFlsafe
Sakert Hem Bas 90,00°
3-position : 3 skuldra 270,00°
) Funktioner Armbage 270,00
" Handled 1 270,007
> Féltbuss
Handled 2 90,00°
Handled 3 0,00°

O Strém av

Synkronisering Synkronisera hemifran
fran Hemma 1. I rubriken trycker du pa Installation.

2. |sidomenyn till vénster pa skarmen trycker du pa Sékerhet och véljer Saker
Hemma.

3. Valj Synka fran Hemma under Sdker Hemma.
4. Tryck pa Anvand och i dialogrutan som visas véljer du Anvand och starta om.

Utgangen Saker  Saker Hemma-positionen maste definieras fére Sdker Hemma-utgangen (se 19.7
Hemma Séakerhets-I/O pa sidan 165).

Definiera Definiera Saker hemma-utgang
utgangen Séaker 1

| rubriken trycker du pa Installation.
Hemma

2. |sidomenyn till vénster pa skdrmen under Sékerhet valjer du I/O.

3. Pal/O-skadrmbilden under Utsignal, under Funktionstilldelning, i listrutan, véljer
du Séker Hemma.

4. Tryck pa Anvand och i dialogrutan som visas véljer du Anvand och starta om.
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Redigera Saker
Hemma

Redigera Séker Hemma

Redigering av Hemma modifierar inte automatiskt en tidigare definierad Séker Hemma-
position. Medan dessa varden ar osynkroniserade ar programnoden Hemma
odefinierad.

1.

2.
3.
4

| rubriken trycker du pa Installation.
| sidomenyn till vanster pa skarmen under Allmént valjer du Hemma.
Tryck pa Redigera position och ange robotarmens nya position och tryck pa OK.

| sidomenyn under Sékerhet véljer du Sdker Hemma. Du behdver ett
sakerhetslosenord for att Lasa upp sékerhetsinstéllningarna (se 19.1 Ange ett
|6senord for programvarusakerhet pa sidan 156).

Valj Synka fran Hemma under Sdker Hemma
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20. Fliken Kor

Beskrivning Under fliken Run kan du utféra enkla operationer och évervaka robotens tillstand. Du
kan ladda, spela upp, pausa och stoppa ett program samt dvervaka variabler. Fliken
Kér éar mest anvandbar nar programmet har skapats och roboten &r redo att anvandas.

Variabler

Namn - Vérde ~ Beskrivning >

tatus

Stoppad

Manoéverenhet

00 v

O Visa enbart favoritvariabler]

Simulering .

Program | fliken Program visas det aktuella programmets namn och status.
For att ladda ett 1. Tryck pa Ladda program i fliken Program.
nytt program 2. Valj 6nskat program fran listan.

3. Tryck pa Oppna fér att ladda det nya programmet.

Variablerna, om de finns, visas nar du spelar upp programmet.

Variabler Fonstret Variabler visar listan éver variabler som anvands av program for att
lagra och uppdatera varden under kérning.

* Programvariabler hor till program.

* Installationsvariabler tillhor installationer som kan delas mellan olika
program. Samma installation kan anvandas med flera program.

Alla programvariabler och installationsvariabler i ditt program visas i fonstret
Variabler som en lista med namn, varde och beskrivning av variabeln.
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Variabelbeskrivningar Du kan lagga till information till dina variabler genom att lagga till
variabelbeskrivningar i kolumnen Beskrivning. Du kan anvanda
variabelbeskrivningarna for att férmedla syftet med variabeln och/eller
inneborden av dess varde till operatérer som anvander fliken Kér-bildskarmen
och/eller andra programmerare.

Variabelbeskrivningar (om de anvands) kan vara upp till 120 tecken och visas i
kolumnen Beskrivning i variabellistan pa fliken Kor och fliken Variabler.

Favoritvariabler Du kan visa valda variabler genom att anvénda alternativet Visa endast
favoritvariabler.
Visa favoritvariabler

1. Under Variabler markerar du rutan Visa endast favoritvariabler.
2. Markera Visa endast favoritvariabler igen for att visa alla variabler.

Du kan inte ange favoritvariabler pa fliken Kor, du kan bara visa dem. Att ange
favoritvariabler beror pa variabeltypen.

Mer information om programvariabler finns i 21.2.4 Variabler, flik pa sidan 201.
Se 22.5 Installationsvariabler pa sidan 302 fér mer information om
installationsvariabler.

Tilldela favoritprogramvariabler 1. I rubriken trycker du p& Program.

Variablerna anges under Variabelinstéllning.
2. Valj 6nskade variabler.
Markera rutan Favoritvariabel.

4. Tryck pa Kor for att aterga till variabeldisplayen.

Tilldela 1. I rubriken trycker du pa Installation.
favoritinstallationsvariabler

N

Under Allméant valjer du Variabler.

Variablerna anges under Installationsvariabler.
3. Valj 6nskade variabler.

Markera rutan Favoritvariabel.

5. Tryck pa Kor for att aterga till variabeldisplayen.

Minska/utéka En beskrivning av en variabel stracker sig éver flera rader for att vid behov passa
kolumnen bredden pa kolumnen Beskrivning. Du kan ocksa minska och expandera kolumnen
Beskrivning Beskrivning med hjélp av knapparna nedan.

For att minska/expandera kolumnen Beskrivning
1. Tryck pa "'II for att minska kolumnen Beskrivning.

2. Tryck pa 1‘” for att expandera kolumnen Beskrivning.
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Forminskad
Beskrivning-
kolumn

Utdkad
Beskrivning-
kolumn

Program Variables

Name
myProgram2 avCycleTime
counter 1

counter_2
discardedParts

- errorDetectedl
Statu:

Stopped

errorDetected?
lastError
maxCycleTime
pickupPosition
preparedPartsl
Control preparedParts2
produceditems

subCountl

subCount2
totalParts

210,125

3

True

False
"Device jam"
7.234

p[0.14397, 0.43562, 0.58797, -0.00122, -3.1167, 0.0389]

30
43
12
4

13
75

O Show only favorite variables

O Normal

am__Installation  Move

Program Variables

Name
myProgram

Status

Running

avCycleTime
counter_1

counter_2
cycleTime

discardedParts
errorDetectedl
errorDetected?
lastError
maxCycleTime
preparedParts1
preparedParts2
Control produceditems
subCount1
subCount2

totalParts

»

210.125

3
True
False
"Device jam"
7.234
30

43

12

4

13

75

O Show only favorite variables

O Running

-

Simulation .

» Description 3

Average time for producing one item (min) A

Measures time to produce the current item
(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

Simulation .
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20. Fliken Kor

Kontroll | kontrollfliken kan du styra det pagaende programmet. Du kan spela upp och stoppa
eller pausa och ateruppta ett program med hjalp av knapparna i tabellen nedan:

* Uppspelningsknappen, Pausknappen och Ateruppta-knappen ar kombinerade.

* Uppspelningsknappen andras till Paus nar programmet pagar.

* Knappen Paus andras till Ateruppta.

Knapp

Effekt

Play

Spela ett program

1. Under Kontroll trycker du pa Spela for
att borja kora ett program fran boérjan.

Ateruppta

Ateruppta ett pausat program

1. Tryck pa Fortsatt for att fortsatta kdra
det pausade programmet.

Stopp

Stoppa ett program

1. Tryck pa Stopp for att stoppa det
pagaende programmet.

Du kan inte ateruppta ett stoppat
program.

Du kan trycka pa Spela for att starta
om programmet.

Paus

Pausa ett program

1. Tryck pa Paus for att pausa ett
program vid en viss punkt.

Du kan ateruppta ett pausat program.
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20.1. Flytta robot till position

Beskrivning Ga till skdrmbilden Flytta robot till position nar robotarmen maste flyttas till en sarskild
startposition innan programmet kérs, eller nar robotarmen flyttas till en vagpunkt nar
ett program modifieras.

| de fall dar skarmen Flytta roboten till position inte kan flytta robotarmen till
programmets startposition flyttas den till den férsta vagpunkten i programtradet.
Robotarmen kan flyttas till en felaktig position om:

* TCP, funktionspose eller vagpunktspose for den forsta rérelsen andras under
programkdrning innan den férsta rérelsen har exekverats.

* Den férsta vagpunkten ar inom en If- eller Switch-nod i programtradet.

Oppna skdrmen 1. Tryck pa fliken Koér i rubriken.
Flytta robot till 2. |sidfoten trycker du pa Spela fér att 5ppna skarmen Flytta robot till position.
position

3. Foljinstruktionerna pa skarmen for att interagera med animeringen och den
fysiska roboten.

Flytta robot till Hall ned Flytta roboten till: for att flytta robotarmen till utgangslaget. Den animerade
robotarmen pa skdrmen visar den dnskade rérelse som kommer att uféras.

OBSERVERA

Kollisioner kan skada roboten eller annan utrustning. Jamfér
animeringen med den verkliga robotarmens position och kontrollera
att roboten kan utféra rérelsen sakert utan att sla emot nagra hinder.

Manuell Tryck pa Manuell fér att 6ppna skarmen Flytta, dar robotarmen kan flyttas med pilarna
Flytta verktyg eller genom att konfigurera koordinater for verktygets och ledens
position.

20.2. Program

Beskrivning Faltet Program visar namnet pa det program som lasts in i roboten och dess aktuella
status. Du kan trycka pa fliken Ladda program for att ladda ett annat program.

20.3. Variabler
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20. Fliken Kor

Beskrivning Ett robotprogram kan anvanda variabler for att lagra och uppdatera varden under
kérning. Variablerna i tabellen nedan ar tillgangliga:

Dessa kan anvandas av flera program, och
deras namn och varden bibehalls
tillsammans med robotinstallationen.

Installationsvariabler

Installationsvariablerna behaller sina
varden efter att roboten och
manoverskapet har startats om.

Dessa ar endast tillgangliga for det

Normala programvariabler program som koérs, och deras varden gar

férlorade nar programmet stoppas.

Med Visa vagpunkter kan robotprogrammet anvanda skriptvariabler for att lagra
information om vagpunkter. Du kan markera kryssrutan Visa végpunkter under
Variabler for att visa skriptvariabler i variabellistan.

Tillgéngliga
utgangsatgéarder bool

int
float
string

placera

list

En boolsk variabel vars varde ar antingen sant eller
Falskt.

Ett heltal i intervallet fran — 2147483648 till 2147483647
(32-bit).

Ett tal med flytande decimal (ett vanligt decimaltal) (32-bit).
En sekvens med tecken.

En vektor som beskriver plats och orientering i kartesisk
rymd. Det ar en kombination av en positionsvektor (x, y, 2)
och en rotationsvektor(rx, ry, rz) som representerar
orienteringen, och den skrivsp[x, vy, z, rx, ry,
rz].

En sekvens med variabler.
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21. Fliken Program

Beskrivning Pa fliken Program skapar och redigerar du robotprogram. Det finns tva
huvudomraden:
* Den vénstra sidan innehaller programnoderna som du kan lagga till i ditt
robotprogram.
Du kan anvanda rullgardinsmenyerna Basic, Advanced och Template langst till
vanster.
* Den hogra sidan innehaller konfigurationen av de programnoder som du kan
I&gga till i ditt program.
Du kan anvanda alternativen Kommando, Grafik och Variabler.
Q _ Grafik Variabler
Hjm’ 1 [X| Instalining av variabler Program
Végpunkt 2 v Hab:jf'zrngra’" Hér kan du programmera roboten att utféra uppgifter.
kg - Fér att programmera din robot, vélj noderna frén Nodlistan och de kommer att visas i
Vénta Programtradet.
Stallin Nodiista Programtrad
Popup v Q
Stopp =
Kommentar
A >
Mapp
Stall in
nyttolast
8 o xEBAZ
O Lagg till fére startsekvens
& Programmet befinner sig i en oéndiig loop
eV o oxERpEE
O Normal
Programtrad Programtradet byggs upp allteftersom du lagger till programnoder i ditt program.
Du kan anvéanda fliken Kommando fér att konfigurera funktionaliteten for de tillagda
programnoderna.
Varister
it nstélining av variabler =
Véagpunkt ; )vc:iot:o:proggram ” Vagpunkt
Riktning i ¢ ‘*‘gygta;fd [Z]o
Vanta 5 e@A
7 ®c ]
i 8 ®D | Redigera pose |
Stopp 9 ®E
Stall in
nyttolast @ stoppa vid den hdr punkten @ Anvénd delade parametrar
Q Forbigéng med radie O Lednastighet 60
9 Ledacceration )
O 2,0
Lagg til tills
29 XBERET
o o o Simuler H'\;I.
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Lagga till * Du kan inte kéra ett tomt programtrad eller ett program som innehaller felaktigt
programnoder konfigurerade programnoder.

* Felaktigt konfigurerade programnoder &r markerade med gult.

* Korrekt konfigurerade programnoder &r markerade med vitt.

Markering av Robotprogrammen blir ofta ganska langa, sa for att kunna se flodet i robotprogrammet
programkoérning kan du titta pa vilken programnod som ar aktiv.

Flytt.
TEa 1 X/ Instélining av variabler Vigpunkt
Véagpunkt 2 v|Robotprogram
Riktning 3 9 b Fyttaled [7]p
4 @ Start
Stll in 6 ©B
= 7 ®c )
opup
8 ®D | Redigera pose |
Stopp 9 ®E
Kommentar -
3 0 Flytta hit
Mapp
Stall in
nyttolast (@) stoppa vid den hér punkten @ Anvénd delade parametrar
O Férbigang med radie O Ledhastighet 60
> Mallar 0 Ledacceleration 80

QOd 2,0

e

X SR d -l = [+ | Lagg tmis

000 @

Nar programmet kérs kommer den exekverade programnoden att visas med en liten
ikon bredvid noden.

Exekveringsbanan dr markerad med blatt. B¢

Genom att trycka pa ikonen i hdrnet av programmet kan det spara kommandot som
exekveras.®

Sodkknapp Du kan ocksa soka efter en specifik kommando-/programnod. Detta &r anvandbart nar
du har ett langt program med manga olika programnoder.
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21.1. Robotprogramkonfiguration

Beskrivning

Lagg till fére
startsekvens

Programmet
befinner sig i en
oéandlig loop

Exempel

Anvand Robotprogramkonfiguration for att skapa en konfiguration fér hela
robotprogrammet.

Aven om denna typ av konfiguration inte paverkar enskilda programnoder, paverkar
den hela robotprogrammet.

Du kan till exempel gora féljande:

* Lagga till instruktioner som ska utféras innan robotprogrammet startas.
* Stélla in ettinitialt variabelt varde for programstarten.

* Fa programmet att ga i oandlig loop.

) Grundtyp Q _ Grafik Variabler

v A
Robotprogram Program
¢ b Flyraled
® Végpunkt_1
= stalin Fér att programmera din robot, vl noderna frin Nodlistan och de kommer att visas |
Programtradet

Sok.

Hér kan du programmera roboten att utfora uppgifter.

B Popup
O Stopp
@ Kommentar
10 ¢ = Mapp
11 - <tom
412 ¢ & Loop 13
13 == <tom
14 Y Anropa
15 2= varx_1=2 *force()

Pallprocess

2
3
4

s 5

(ReF Rl 6 B Vinta
7
8 Nodlista Programtréad
9

Spar Q

transportband

<

Skruvprocess

17 =] <tom *$ o XEBED
18 B Skript
19 % Switch ...
20 O timer_1 O Lagg till fére startsekvens

21 ¢ & Avstapla & Programmet befinner sig i en oandiig loop
22 @ startPos_1

o s Diltring,

285 xmBET
ONormaI [ : ° o o S”-‘Mgwg.

Markera den har kryssrutan om du vill I1&gga till instruktioner eller programnoder som
utfors innan huvudprogrammet startar. Dessa noder kérs bara en gang trots att
robotprogrammet ar installt pa oandlig loop.

Markera den har kryssrutan for att programmet ska starta pa nytt nar det har natt slutet
av programmet.

Du kan initialisera gripdon, flytta roboten till ett "hemlage" eller aterstéalla signaler till och
frén externa kallor.
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Ange
ursprungligt
variabelvarde

Valj detta for att stélla in programvariablernas ursprungsvarden.
1. Valj en variabel fran rullgardinslistan eller anvand valjarrutan for variabler.

2. Ange ett uttryck for den variabeln. Detta uttryck anvands for att stélla in
variabelvardet vid programmets start.

3. Du kan vélja Behall varde for foregdende korning for att initiera variabeln till det
varde som finns pa fliken variabler (se fliken 21.2.4 Variabler, flik pa sidan 201).
Detta gor det mojligt for variabler att behalla sina varden mellan
programkdrningar. Variabeln far sitt varde fran uttrycket om programmet kors for
forsta gangen eller om fliken med vardet har raderats.

En variabel kan tas bort fran programmet genom att lamna faltet fér dess namn tomt
(endast blanksteg).
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21.2. Programtradets verktygsfalt

Beskrivning

Ikoner i

verktygsfaltet
Programtradet

Angra och
aterstall

Flytta upp
och Flytta
ner

Klipp ut

Kopiera

Klistra in
Ta bort

Undertryck

Sokknapp

g

*:¥

Du kan arbeta med de programnoder som har lagts till i programtradet genom att
anvanda ikonerna langst ner i programtradet.

Anvand verktygsfaltet nederst pa programtradet for att &ndra programtradet.

angra och gora om andringar i kommandon.

andrar positionen for en nod.

kapar en nod sa att den kan anvandas for andra
atgarder (tex. klistra in den nagon annanstans
pa programtradet).

kopierar en nod sa att den kan anvandas for
andra atgarder (tex. klistra in den nagon
annanstans pa programtradet).

klistrar in en nod som tidigare klippts ut eller
kopierats.

tar bort en nod fran programtradet.

undertrycker specifika noder fran
programtradet.

sOk i Programtrad. Tryck pa ikonen X for att
avsluta sékningen.
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21.2.1. Variable installation

Beskrivning Variabelinstallationen ar alltid den forsta noden i programtradet.
| fliken Variabelinstallning kan du namnge och redigera programvariabler och ange
dem som favoriter.
Genom att utse en favoritvariabel visas den i fliken Variabel pa fliken Program och pa
fliken Kérning.

e 2+ H e B o=
q _ Grafik Variabler
it 1 X |Instalining av variabler Variabelinstallning
Véagpunkt 2 v Robotprogram
Riktning 3 ¢ b FiyttaLed % Namn ~ | Initialvérde - Beskrivning I3
e 4 ©A ~
Vanta 5 ®B
stall in 6 @c
7 @D
Popup 8 o
Stopp
Kommentar
A (3
Mapp
Stall in
nyttolast
.
Namn Uttryek
Beskrivning
[m]
O Normal 7“”% ° 0 o SH‘HU\E‘HWJ.
Ange en 1. I rubriken trycker du pa Program.
programvariabel 2. Valj en variabel under Variabelinstallation.
som favorit

3. Markera rutan Favoritvariabel for att ange den valda variabeln som favorit.

Redigera Redigering av programvariabler innefattar att namnge, beskriva och stélla in ett
programvariabler uttryck.

Namnge en 1. VAlj en variabel under Variabelinstallation.
programvariabel 2. Valj Namn-faltet.

Skriv ett namn med hjalp av det tangentbord som visas pa skarmen.

Beskriv en 1. Valj en variabel under Variabelinstallation.
programvariabel 2. Valj faltet Beskrivning.

Ange en beskrivning med hjélp av det tangentbord som visas pa skarmen.
For att ange ett 1. Valj en variabel under Variabelinstallation.

uttryck for 2. Markera faltet Uttryck.

programvariabeln Skriv uttrycket med hjalp av det tangentbord som visas pa skdarmen.
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Initialvarde

Ett initialvarde ar det forsta vardet du tilldelar en programvariabel nér du startar ett
program.

Du kan markera rutan Behall varde fran tidigare kérning for att ersatta initialvardet
med ett varde fran ett tidigare kort program. Om du laddar ett nytt program efter att ha
anvant ett varde fran ett tidigare kort program aterstalls dock det ursprungliga vardet.
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21.2.2. Kommandoflik

Beskrivning

Flytta

Exempel

Fliken Kommando innehaller konfigurationsalternativen for den valda programnoden.
Dessa konfigurationsalternativ visas under fliken Kommando pa hoger sida av
skarmen.

Fonstret pa fliken Kommando andras nar du markerar varje programnod till vanster pa
skarmen.

Exempel pa olika kommandon ges nedan.

Kommandot Flytta ar ett av de mest anvanda kommandona i PolyScope.
Har kan du se att ett FlyttaJ-kommando &r valt. Annan information, t.ex. TCP,
ledhastighet och ledacceleration, &r synlig.

Universal Robots Graphical Programming Environment

O\ _ Graphics Variables

Move
1 ¥ Robot Program

Move Move| -

UERTEEE 2 % o Move) Specify how the robot will move between waypoints.
Direction 3 © Waypoint_1
The values below apply to all child waypaints and depend on the selected moverment
Wait type
Set Set TCP Joint Speed
Popup ‘Use active TCP - | ‘ 60.0| °ls
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
4 h ‘Ease 4 | ‘ 80.0| °/s?
Folder
Set Payload
> Advanced O Use joint angles
) Templates

@ o — 00O @

Flytta-kommandot styr robotens rorelse via vagpunkter. Du kan ocksa anvanda Flytta
for att stélla in acceleration och hastighet fér robotarmens rérelse mellan vagpunkter.
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Vénta

Pallprocess

Du kan anvanda kommandot Vanta for att fa robotprogrammet att vanta pa en signal
fran en sensor som &r ansluten till kontrollboxen.

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 No Wait

Set O Wait seconds
O et o gl s
Halt

QO wait for |<An.Input> v 4.0

Comment
3 O Wait for |

Folder

Set Payload

35 xXxPBHEWD
O Normal : o 0 o Simul

Du kan anvanda mallen for palletering for att snabbt skapa ett program for palletering.
Samma palleteringsprogram anvands ocksa for att skapa ett depalleteringsprogram.

Universal Robots Graphical Programming Environment

QE LN

m New.

Q _ Graphics Variables

1 v Robot Program

V Templates 2 @ 8 Pallet 1 Palletizing
Seek 3 ¢ | Patterns Palletizing allows the robot to perform palletizing/depalletizing tasks such as
4 =| <empty> picking-and-placing parts from areas and performing the same actions for different
Force 5 - | ayers items in multiple layers
Palletizing 6 ¢ 19 At Each ltem
- Palletizi
Conveyor 7 empt) @ alletizing l
Tracking O Depalletizing ]
Screwdriving rTi—-

Pallet Properties

Name Pallet_1

[tem Counter Pallet_1_cnt

O Remember last item location
Actions

[0 Add action before palletizing
O Add action after palletizing

23S XPBEEZ
O Normal e ° 0 o S\r‘wlam-gr..
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Om

Exempel

Ger dig mojlighet att lagga till "If"-, "Else"- och "Elself"-villkor i ett robotprogram.

I Universal Robots Graphical Programming Environment -8 ox

Advanced
1 ¥ Robot Program

Loop 2 ¢ b If

SubProg 2 - <empty> Depending on the state of the given sensor input or program variable, the following
lines will be executed

Assignment ”‘

If
[0 Checl expression continuously

Script

Event

Thread

Switch
Timer

Home

| Add Eiseir || Remove Eiserr |

@ = ‘ 000 @

Du kan anvanda kommandot If for att skapa tva olika resultat for ett robotprogram.
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21.2.3. Grafik, flik

Beskrivning

Plan

Séakerhetsplaner

Grafik-fliken visar en grafisk representation av det program som kors.
Med knapparna uppe till hoger pa Grafik-fliken kan du inaktivera de olika grafikerna i
3D-vyn.

<e|na given >+
d!“?”"‘ n I:j ﬁ
0 T Nytt. Oppna. Spara.
o ita i ag9
Q| rommanao [JNERHG varsvier
Flytt:

RN - 2 . =
Vagpunkt 3 9 o FlyttaP &
Riktning 4 @ Végpunkt_1 -

5 ® Variabel
s 6 ¢ v CirkeFlytta
stall in 7 ® ViaPoint_1
8 ® EndPoint_1
Popup o =
9 = Stall in
Stopp 10 B Vi
Kommentar 11 @ Popup o
q 12 O Stopp »
Mapp 13 —|®| Kommentar
Stéll in 14 ¢ m Mapp
nyttolast 15 = <tom
> Mallar i =| <tom
18 L. Anropa
19 2= varx_1:=2 * force() EI

20 2 b Om..
21 = <tom

22 & Skript
v
& CQuitrh

285 xBEEZT
o 0 o Sw‘w.ﬂerw’wg.

O Normal

3D-ritningen av robotarmen visar robotarmens nuvarande position.
Skuggan pa robotarmen visar robotarmens avsedda véag for att na den vagpunkt som
valts till vanster pa skarmen.

TCP:s vag visas i 3D-vy enligt féljande:
* Rorelsesegmenten ar svarta.
* Blandningssegmenten (6vergangar mellan rérelsesegment) ar grona.

* De gréna punkterna anger positionerna fér TCP vid var och en av vagpunkterna
i programmet.

Ett plan ar en gréns som begransar TCP:s rorelse. Ett plan kan ocksa begransa ett
verktygs rorelse.

En 3D-representation av planet visas i fonstret nar TCP eller verktyget narmar sig ett
plan.

* Du kan zooma in i 3D-vyn for att fa en battre bild av robotarmen, TCP eller
verktyget.

* Du kan anvanda tva typer av plan for att begransa TCP- och verktygsrorelser.

Sakerhetsplan visas i 3D-vyn i gult och svart. En pil anger den sida av planet dar TCP
far placeras.
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Utlésarplan

Granser

Utldsarplan visas i 3D-vyn i blatt och gront. En liten pil pekar pa den sida av planet dar
gransvardena for normallage (se 19.5 Programsakerhetslagen pa sidan 159) ar aktiva.
Verktygsorienteringens gransvarde visas som en sfarisk kon tillsammans med en pil
som anger robotverktygets nuvarande orientering. Konens insida representerar det
tillatna omradet

for verktygets orientering (vektor).

Nar ett program kors ar 3D- vyn med gransvarden inaktiverad.
Nar TCP inte langre ar nara nagon grans forsvinner 3D-vyn.

* Du kan stélla in gransvarden for verktygsorientering som visas i 3D-vyn som en
sfarisk kon tillsammans med en pil som anger robotverktygets aktuella
orientering.

Konens insida representerar verktygsorienteringens tilldtna yta (vektor).

* Du kan ocksa stélla in roda gransvarden som visas rétt i 3D-vyn nar TCP:n bryter
mot eller &r mycket nara att bryta mot ett gransvarde.
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21.2.4. Variabler, flik

Beskrivning Fliken Variabler i programfliken visar de aktuella vardena for variablerna i programmet

som Kkors.

Variablerna visas som en lista i rutan under fliken Variabler till hbger pa skarmen.
Variabler visas endast nér det finns information att visa och forblir synliga mellan

programkdrningar.

Visa vagpunkter  Du kan markera rutan Visa vagpunkter for att visa vagpunktsvariablerna i programmet

som kors.

| fliken Variabler kan du ocksa anvéanda féljande alternativ:

* Valj Visa vagpunkter for att visa vagpunkt-skriptvariabler i variabellistan.
Robotprogrammet anvander skriptvariabler fér att spara information om
vagpunkter. Markera kryssrutan Visa vagpunkter under Variabler for att visa

skriptvariabler i variabellistan.

* Valj Visa endast favoritvariabler for att endast visa favoritvariabler pa fliken
Variabler. Detta &r samma sak som i panelen Variabler pa fliken Kor (se 20
Fliken Kor pa sidan 183).

Vv Grundtyp
Flytta 5
Végpunkt 3
Riktning 4
5
Vanta 6
stéll in 7
Popu 8
pup 9
Siefgp 10
Kommentar 11
412
Mapp 13
Stallin 14
nyttolast 15

:
> Mallar 7
18

i

¥ Robotprogram
9 b FlyttaP
® vagpunkt 1
@ Variabel
@ ¥ CirkelFlytta
@® ViaPoint_1
® EndPoint_1
= stElin
B Vénta
B Popup
O stopp
® Kormentar

1, Anropa
&= varx_1=2 * force()
¢ b Om.

& Skript

= Switch,

Q Kommando Grafik -

- Beskrivning 3

O Normal
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Typer av Ett robotprogram anvéander variabler for att lagra och uppdatera olika varden under
variabelvdarden kérning. Variabler visas endast nar det finns information att visa. Variabeltyper
innefattar:

* Programvariabler - Dessa ar endast tillgangliga for det pagaende programmet
och deras varden forsvinner sa snart programmet stoppas.

* Installationsvariabler - Dessa kan anvandas av flera program och deras namn
och véarden stannar kvar tillsammans med robotinstallationen (se 22.5
Installationsvariabler pa sidan 302).

* Skriptvariabler - Dessa kommer fran skripftfiler och kan tilldelas olika
variabeltyper. Skriptvariabler visas inte pa fliken Program eller pa fliken
Installation. Robotprogrammet anvander skriptvariablerna for att lagra
information om vagpunkter. Du kan markera kryssrutan Visa vagpunkter under
Variabler for att visa skriptvariabler i variabellistan.

| tabellen nedan listas typer av variabelvarden:

En boolsk variabel vars varde ar antingen sant eller

bool Falskt

int Ett helt tal i intervallet -2147483648-2147483648-
2147483647 (32 bitar).

float Ett flyttal (decimal) (32 bitar)

string En sekvens med tecken

En vektor som beskriver plats och orientering i kartesisk

rymd. Det ar en kombination av en positionsvektor (x,
placera y, z) och enrotationsvektor (rx, ry, rz) som

representerar orienteringen, och den skrivsp [x, v,

z, ¥x, ry, rz]

list En sekvens med variabler

21.3. Uttrycksredigeraren

Beskrivning Redigeringsprogrammet for uttryck har ett antal knappar och funktioner som kan
infoga sarskilda uttryckssymboler, till exempel * for multiplikation och < fér mindre an
eller lika med. Uttryck redigeras som text.

Alla definierade variabler finns i véljaren Variabel, medan namnen pa in- och
utgangsportarna finns i vdljarna Ingadng och Utgang. Vissa specialfunktioner finns i
Funktion.
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Uttrycki Nar uttrycket ar fardigt kan du trycka pa knappen Skicka for att kontrollera om det finns
Redigerare grammatiska fel. Tryck pa Esc for att stdnga skarmbilden och alla osparade andringar
ignoreras.

> Grundtyp Q _ Grafik Variabler

1 X Instélining av variabler TiIIdeIning Kélla
Loop 2 v Robotprogram Tilldelar markerad variabel véardet uttryck.
SubProg 3 9 b Flyttaled
4 ® Vagpunkt_1
Tilldelning 5 - Stlin Variabel Uttryck
om 6 E Vina [2 |jarxa v =
. 7 P
Skript @ Popup
8 O Stopp
Handelse 9 @ Kommentar
2 * force() ‘

Input |

<Ingéng> A4
Qutput
<Utgang> A4
Variable
Pose
+

Function

ABC
<Funktion> v | = ” HI“Z‘

True (HI) ” False (LO) ‘ Backstegstang

[-]

IEIE

- |- ]
-]
-

o
-
|-
L]

B

Exempel digital in[1]
stackrel?=
True and analog in[0]<0.5
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21.4. Anvanda en vald programnod

Beskrivning Du kan starta ditt robotprogram fran vilken programnod som helst i programtradet.
Detta &r anvandbart nér du testar ditt program.

Nar roboten &r i manuellt lage (se Driftlage pa sidan 152) kan du tillata att ett program
startar fran en vald nod eller sa kan du starta hela programmet fran borjan.

Spela fran Spela-knappen i sidfoten erbjuder alternativ for hur programmet ska startas.
markering | bilden nedan &r knappen Spela markerad och Spela fran val visas.

4 - — N Gppra..  Spara.
N (SR Q _ Grafik Variabler
Flytta J— :
y 1 X Instélining av variabler Flytta Fiyttaled -
Vagpunkt 2 ¥ Robotprogram Ange hur roboten ska rora sig mellan végpunkterna,
Riktning 3 ¢ < Fyttaled
4 ® Végpunkt_1 Vérdena nedan géller fér alla underordnade vagpuniter och beror pa den valda
Vinta rérelsetypen.
Stall in Ange TCP Lednastighet
Popup [anvéna akiv TcP -] ‘ 60,0] s
Stopp
Funktion Ledacceleration
Kommentar
3 , [Bas -] \ 80,0] °/s
Mapp
Stall in
nyttolast [ Anvénd ledvinklar
> Mallar

Spela frén bérjan
Robotprogram

Spela fr&n markering
3: FlyttaLed

000 @

O Strom av

Du kan bara starta ett program fran en nod i robotens programtrad. Spela fran
val stoppar om ett program inte kan koéras fran en vald nod.

Programmet stannar ocksa och visar ett felmeddelande om en icke tilldelad
variabel patraffas under uppspelning av ett program fran vald nod.

Du kan anvanda Spela fran val i ett underprogram. Programmet slutar kdra nar
underprogrammet tar slut.

Du kan inte anvanda Spela fran val med en trad eftersom tradar alltid borjar frén
bdrjan.

Spela ett 1. Valjen nod i programtradet.
program fran en 2. |sidfoten trycker du pa Spela.
vald nod 3. Valj Spela fran val for att kora ett program fran en nod i programtradet.
Exempel Du kan starta ett stoppat program igen fran en viss nod.
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21.5. Anvanda brytpunkter i ett program

Beskrivning En brytpunkt astadkommer en paus i programkérningen. Du kan anvénda brytpunkter
for att pausa och ateruppta ett pAgaende program vid en viss punkt. Detta ar
anvandbart nar du inspekterar robotens position, variabler etc. (se Driftlage pa sidan
152).

Bilden nedan visar en brytpunkt som lagts till en nod.
&1 o ] . Bppna. Spara.
Q _ Grafik Variabler
i 1 [X| Instalining av variabler Program
VLGS 2 ; R°:°tp[°:ram Hér kan du programmera roboten att utféra uppgifter.
Qikining 4 *@YKE ) Fér att programmera din robot, vélj noderna frén Nodlistan och de kommer att visas i
Vanta l l % Programtradet.
Stall in 6 ®c .
Nodlista Programtrad
P ToEe 3 a
Stopp L
Kommentar
A (3
Mapp
stallin
nyttolast
> Avancerat |
48 oo xXxPEBEZT
O Légg til fére startsekvens
@ Programmet befinner sig i en oéndlig loop
i R ARG N sl §=
O Normal
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Brytpunkter Nar robotprogrammet nar en brytpunkt blir det rétt. Féljande brytpunkter forblir bla.

Kor Flytta o Logg =

Flytta

1 X Instélining av variabler Viagpunkt
Vagpunkt 2 ¥ Robotprogram
Riktning 3¢ *gy:amd 5
4
Vanta n »®B
— kG BT
P 7 @b "N
opup
8 ®E | Redigera pose |
Stopp
Kommentar N
3 b Flytta hit
Mapp
Stall in
nyttolast @) stoppa vid den hér puniten @ Anvénd delade parametrar
QO Férbigang med radie QO Lednastighet
> Mallar Ledacceleration

(@)

Lagg till tills

OO0 @

Brytpunkten visas som en rdd linje antingen ovanfér eller under en nod. Den réda linjen
visas under vagpunktsnoder och éver andra noder.

De flesta noderna i programmet pausas innan de exekveras. Genom att Iagga till en
brytpunkt &ndras nodernas beteende.

* Du kan lagga till en brytpunkt till en véagpunkt sa att programmet kan pausa vid
denna vagpunkt. Detta innebar att blandningen i noden ignoreras.

* Du kan lagga till en brytpunkt till en tills-nod for att Idta programmet pausa nar
tills-villkoret &r uppfyllt. Detta innebéar att blandningen i noden inte ignoreras.

Lagg till en For att lagga till en brytpunkt i ett program

brytpunkt 1. | programtradet trycket du pa ett radnummer for att Iagga till en brytpunk.
2. Brytpunkten ar aktiv tills du tar bort den fran robotprogrammet.

Rensa en For att rensa en brytpunkt i ett program

brytpunkt 1. lett programtrad trycker du pa en brytpunkt for att ta bort den igen.

2. Robotprogrammet kérs som avsett.
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21.6. Stega i ett program

Beskrivning Med Steg kan det aktuella programmet exekveras en nod i taget nar roboten ar i
manuellt lage.
(Se Driftlage pa sidan 152).

Detta ar anvandbart nar du testar ditt program for fel.

Steg Steg later den valda programnoden kéras och pausar sedan i bérjan av en ny nod.
Steg kan endast anvandas nar det aktuella programmet ar pausat.
Om du vill anvanda Steg pa en specifik nod maste noden ocksa ha stdd for brytpunkter.
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21.7. Grundlaggande programnoder

Beskrivning

Grundlaggande programnoder anvéands for att skapa enkla robotprogram. Vissa
grundlaggande programnoder anvands ocksa for att organisera ditt robotprogram och
skapa kommentarer i robotprogrammet. Detta kan vara mycket anvandbart om det &r
ett stort robotprogram.

21.7.1. Flytta

Beskrivning

Med kommandot Flytta kan roboten forflytta sig fran punkt A till punkt B.
Hur roboten rér sig ar viktigt for den uppgift som roboten utfér.

Ker m

> Grundtyp
2 ¥ Robotprogram

Q _ Grafik Variabler

-~
Flytta Flyttaled v
87 ek 3 9 b Fyttaled Ange hur roboten ska réra sig mellan végpunkterna.
Sk a4 ® Vagpunkt_1
5 - Stallin Vardena nedan géller f8r alla underordnade vagpunkter och beror pd den valda
S rorelsetypen.
Patvinga 6 B Vinta vP
Pallprocess 7 @ Popup Ange TCP Ledhastighet
8 St
Spar © stopp ‘Amvamd aktiv TCP v ‘ ‘ 60,0‘ °fs
transportband ¢ ® Kommentar
10 ¢ m Mg
Skruvprocess o p? Funition Ledacceleration
412 9 & Loop 3 ‘BES v‘ ‘ EO'O‘ /s
13 = <tom
14 Y. Anropa
15 a= varx_l:=2 * force() O Anvand ledvinklar

16 ¢ b Om ..
17 = <tom
18 & Skript

19 & Switch ...
20 (O timer_1 Aterstall
21 9 El Avstapla

22 ® StartPos_1
~

O Diltrine

235 xmpmZ
O Normal : » ° 0 o Sww.ﬂerw'wg.

Nar du lagger till ett Flytta-kommando i programtradet visas fonstret Flytta till hdger pa
skarmen.

Flytta-kommandot styr robotens rérelse via vagpunkter.

Véagpunkter 1dggs automatiskt till nér du I&gger till Flytta-kommandon i ett program.
Las mer om vagpunkter.

Du kan ocksa anvénda Flytta for att stélla in acceleration och hastighet for
robotarmens rorelse mellan waypoints.

Roboten ror sig med hjalp av fyra Flytta-kommandon. Se kommandotyperna for Flytta
nedan:

FlyttaLed

Kommandot FlyttaJ skapar en rorelse fran punkt A till punkt B som ar optimal for
roboten.

Rorelsen kanske inte &r en direkt linje mellan A och B, men den &r optimal fér ledernas
start- och slutposition.

User Manual

209 UR10e

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



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

UNIVERSAL ROBOTS

Lagg till ett
Flyttad-
kommando

Detalj

FlyttaLinjar

Lagg till ett
Flyttal -
kommando

Detalj

FlyttaP

Lagg till ett
FlyttaP-
kommando

Detalj

1. Irobotprogrammet véljer du den plats dar du vill 14gga till Flytta.

2. Under Grundlaggande trycker du pa Flytta for att Iagga till en vagpunkt i
robotprogrammet tillsammans med en flyttnod.

3. Valjflytta-noden.
4. Valj Flyttad i rullgardinsmenyn.

FlyttaJ gor rorelser som beraknas i robotarmens ledutrymme. Lederna styrs for att
slutféra sina rérelser samtidigt. Denna typ av rorelse ger verktyget en bdjd bana att
folja. De delade parametrar som géller for den har rorelsetypen ar den hogsta
ledhastigheten och ledaccelerationen, angivna i grader/s respektive grader/sz. Om
robotarmen ska rdra sig snabbt mellan vagpunkterna, och verktygets bana mellan
vagpunkterna ar oviktig, ar detta den féredragna rérelsetypen.

Kommandot Flyttal skapar en rorelse som ar en direkt linje fran punkt A till punkt B.

| robotprogrammet véljer du den plats dar du vill I1&gga till Flytta.

2. Under Grundlaggande trycker du pa Flytta for att Iagga till en vagpunkt i
robotprogrammet tillsammans med en flyttnod.

3. Vil flytta-noden.
4. Valj FlyttaL i rullgardinsmenyn.

FlyttaL flyttar verktyget linjart mellan vagpunkterna. Det betyder att varje led utfér en
mer komplicerad rorelse for att halla verktyget i rorelse langs en rét linje. De delade
parametrar som kan anges fér den har roérelsetypen ar den énskade
verktygshastigheten och verktygsaccelerationen, angivet i mm/s och mm/s2, och dven
en funktion.

Kommandot FlyttaP skapar en rérelse med konstant hastighet mellan vagpunkterna.
Forbigang mellan waypoints ar aktiverad for att sakerstélla en konstant hastighet. (Se
Forbigang pa sidan 224).

1. | robotprogrammet véljer du den plats dar du vill Iagga till Flytta.

2. Under Grundlaggande trycker du pa Flytta for att Iagga till en vagpunkt i
robotprogrammet tillsammans med flyttnoden.

3. Valjflytta-noden.
4. Valj FlyttaP i rullgardinsmenyn.

FlyttaP flyttar verktyget linjart med konstant hastighet med cirkulara blandningar och ar
avsett for vissa processoperationer, som limning och dispensering. Storleken pa
forbigangsradien ar som standard ett vérde som delas av alla brytpunkter. Ett lagre
varde ger banan skarpare svangar, medan ett hogre varde gor banan jamnare. Nar
robotarmen rér sig mellan vagpunkterna med konstant hastighet kan robotens
manoverskap inte vanta pa vare sig en I/0O-operation eller en operatorsatgard. Detta
skulle kunna stoppa robotarmens rorelse eller orsaka ett robotstopp.
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FlyttaCirkel

Lagg till ett
CirkelFlytt-
kommando

Detalj

Kommandot CirkelFlytt skapar en cirkular rérelse genom att skapa en halvcirkel.
Du kan enbart Iagga till CirkelFlytt via FlyttaP-kommandot.

| robotprogrammet véljer du den plats dar du vill I1&gga till Flytta.

n

Under Grundlaggande, tryck pa Flytta.

En vagpunkt 1aggs till i robotprogrammet tillsammans med Flytta-noden.
Valj flytta-noden.

Valj FlyttaP i rullgardinsmenyn.

a M w

Tryck pa Lagg till cirkelrérelse

6. Valj orienteringslage.

Roboten startar den cirkulara rorelsen fran dess nuvarande position eller startpunkt,
och gar igenom en ViaPoint specificerad pa den cirkulara bagen, samt en EndPoint
som slutfér den cirkuléra rorelsen.

Ett ldge anvands for att berdkna verktygsorienteringen genom den cirkuldra bagen.

Laget kan vara:

* Fast: endast startpunkten anvands for att definiera verktygsorienteringen.

* Obegréansat: startpunkten évergar i EndPoint for att definiera
verktygsorienteringen.

Q m Grafik Variabler

2 ¥ Robotprogram ~ Ci
rkelFlytta
V Mallar 3 @ < FlyttaP Yy
. 4 ® Vagpunkt 1
bl s | ¢ EEEEE En cirkelrérelse gérs med anvandning av
Patvi v Cirkelflytta tre vagpunkter: den vagpunkt som féregér YA
atvinga 6 © ViaPoint_1 CircleMove-noden, végpunit (1), ViaPoint £

Pallprocess 7 @® EndPoint_1 (2) och EndPoint (3). —
Spér 8 = Stllin | fixerat lage (
transportband © B Vénta Orienteringen av den har rérelsen y

10 M@ Popu definieras av robotens startpunkt s att /
Skruvprocess oPue den bibehdller orienteringen relativt cirkeln /

11 O stopp genom rérelsens start- och slutpunkt. A

412 @ Kommentar 3 o

13 ¢ m Mapp )

14 -

15 ¢ & Loop

16 -

17 Y Anropa Vi ldge for orienteringen relativt cirkeln

18 3= varx_1=2 *force() @Fast

19

s friglom Q obegrénsad

21 8 Skript

22 *» Switch ..

v

t¥S - xmBEEZ
ONormaI ’ § . ° 0 O swnulerm.

Fonstret Flytta

Beskrivning

De olika funktionsalternativen i fonstret Flytta gor det méjligt att Iagga till detaljer till en
flyttning och den eller de bifogade vagpunkterna.
Anvand de har alternativen fér att anpassa ditt program

Se funktionerna i fonstret Flytta nedan:
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Flytta: Stall in Anvand den hér instéllningen om du behdver &ndra TCP under robotexekveringen.
TCP Detta ar anvandbart om du behéver manipulera olika objekt i robotprogrammet.
Robotens satt att réra sig anpassas beroende pa vilken TCP som &r installd som aktiv
TCP.
Ignorera aktiv TCP tillater att denna rérelse kan justeras i férhallande till
verktygsflansen.

Stéllin TCPien  Forattstallain TCPien rorelse
rorelse 1. Oppna skarmen Programflik for att stélla in TCP fér vagpunkter.

2. Valjtyp av rorelse under Kommando i drop down-menyn till héger.
3. Under Flytta véljer du ett alternativ i listrutan Ange TCP.
4

. Valj Anvand aktiv TCP eller vélj en anvéndardefinierad TCP.
Du kan ocksa vélja Ignorera aktiv TCP.

Flytta: Funktion Funktionen &r ett alternativ i fliken Flytta. Anvénd funktionen mellan vagpunkter for att
programmet ska komma ihag verktygskoordinaterna.
Detta ar anvandbart nar du staller in vagpunkter (se 22.13 Funktioner pa sidan 314).

De de olika funktionerna nedan.

Funktion Du kan anvéanda funktionen i féljande fall:

* Funktionen har ingen effekt pa relativa vagpunkter. Den relativa rérelsen sker
alltid relativt orienteringen for basen.

* Nar robotarmen flyttas till en variabel vagpunkt berdknas verktygets
centrumpunkt (TCP) som koordinaterna for variabeln i den valda funktionens
rymd. Darfér kommer robotarmens rérelse for en variabel vagpunkt alltid att
andras om en annan funktion valjs.

* Du kan andra en funktions position medan programmet kér genom att tilldela en
pose till dess motsvarande variabel.

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time
Hastighetsprofil for en rérelse. Kurvan &r indelad i tre segment:
acceleration, farthallare och inbromsning. Nivan for fasen farthallare styrs av
rérelsens hastighetsinstéallning, medan stigningen fér faserna Acceleration
och Inbromsning definieras av accelerationsparametern.
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Flytta: Anvand
ledvinklar

Flytta: Delade
parametrar i ett
Flytta-kommando

Du kan anvanda funktionen Anvand ledvinklar som ett alternativ till 3D-positionen nar
du anvander Moved for att definiera en vagpunkt.

Vagpunkter definierade med Anvand ledvinklar andras inte nar programmet flyttas
mellan robotar.

Detta &r anvandbart om du installerar programmet i en ny robot.

Om Anvand ledvinklar anvands ar TCP-alternativet inte tillgangligt.

De delade parametrarna langst ned i hdgra hérnet pa skarmbilden Flytta galler for
rorelsen fran robotens féregaende position till dess forsta vagpunkt under kommandot,
och darifran till var och en av de efterféljande vagpunkterna.

Installningarna fér kommandot Flytta galler inte for rorelsestrackan som gar fran den
sista vagpunkten under det aktuella Flytta-kommandot.

Variabler

o 2 ¥ Robotprogram Flytta FlyttalLed v
3 9 < Flyttaled Ange hur roboten ska réra sig mellan vagpunkterna.
Sk 4 @ Vagpunkt_1
5 - Stalin V&rdena nedan géller for alla underordnade végpunkter och beror pa den valda
Patvinga 6 B Vints rérelsetypen,
Pallprocess 7 @ Popup Ange TCP Ledhastighet
8 St
Spar 9 stopp [Anvénd aktiv TCP v| | 60,0 °/s
transportband ® Kommentar
10 ¢ = Mg
Skruvprocess i p’? ) Funition Ledacceleration
412 ¢ @ Loop » [Bas -| | 80,0/ °/s?

13 = <tom

14 e Arropa

15 %= varx_l=2 *force()
16 & & Om.

17 - <tom

18 & Skript

19 = Switch ..

20  tmer_1

21 9 & Avstapla

22 @ StartPos_1

=

O Anvénd ledvinklar

Aterstall

~

O Diltring

O Normal

21.7.2. Vagpunkterna ar

Beskrivning

Lagg till
vagpunkter

Vagpunkter ar en av de mest centrala delarna i ett robotprogram och talar om fér
robotarmen vart den ska ga, en rorelse i taget.

En waypoint foljer med en Flytta, sa det kravs att du lagger till en Flytta for den forsta
vagpunkten.
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Lagg till en
vagpunkt i ett
robotprogram

Lagg till
ytterligare
vagpunkter till en
Flytta eller
vagpunkt

1. Irobotprogrammet véljer du den plats dar du vill 14gga till Flytta.
2. Under Grundlaggande, tryck pa Flytta.

En vagpunkt I&ggs till i robotprogrammet tillsammans med Flytta-noden.

Universal Robots Graphical Programming Environment

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. Valj en Flytta-nod eller vagpunktsnod i ditt robotprogram.

2. Under Grundlaggande, tryck pa Vagpunkt.

Den ytterligare vagpunkten laggs till i noden Flytta. Denna vagpunkt ar en del av
kommandot Flytta.

Universal Robots Graphical Programi g Environment

nnaf

Variables

Move
: 1 ¥ Robot Program Waypoint
Waypoint 2 ¢ < Move/
Direction 3 O Waypoint 1 Waypoint_3 -m
4 @ Waypoint_2
Wait 5 @ Waypoint 3
Set ?
Popup
| Edit pose |
Halt
Comment M her
] ; ove here
Folder
Set Payload

@ Stop at this point @ Use shared parameters

Blend with radius t Speed 60

) Templates O O Joint Spee
0 Joint Acceleration 80
O Time 2.0

Add Until

O Normal :

Den extra vagpunkten laggs till under den vagpunkt som du valde i robotprogrammet.
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Detalj Att anvdnda en vagpunkt innebar att du tillampar det inlarda forhallandet mellan
funktionen och TCP:en fran kommandot Flytta. Relationen mellan funktionen och TCP,
applicerad pa den valda funktionen, ger 6nskat TCP-lage (verktygets centrumpunkt).
Roboten berdknar hur armen ska placeras for att den aktiva TCP:n ska na den 6nskade
TCP-positionen.

Konfigurera vagpunkter

Beskrivning Vagpunkter kan konfigureras pa olika satt beroende pa instéllning, tilldmpning och
vagpunktens position i robotprogrammet.

Namnge Vagpunkter far automatiskt ett unikt namn nar du lagger till dem i robotprogrammet.
vagpunkter Anvéandaren kan andra namnet pa en vagpunkt.

Namnge en 1. Setill att du ar placerad pa fliken Kommando till héger pa skéarmen.
vagpunkt 2. Valj den vagpunkt som du vill byta namn pa

Va

Tryck pa knappen Byt namn

Ange det nya namnete

Tryck pa Verkstall for att spara det nya namnet

R Universal Robots Graphical Programming Environment
Y <unnamed>*
RS2z ¢ QM e 3@ o
Run Brogram installation  Move 1o Log < o save.
Q _ Graphics Variables
Move 1 v Robot Program i
Waypoint 2 @ Move/ Waypoint _leed position -
Direction 3 © Waypoint_1 Waypo\ngl Gy
Wait
TN ?
Edit pose
1]
Waypoint_1 xxxxx
0 / # ' & % $ ! ? < -—
Esc 1 2 3 a4 5 6 7 8 9 [s] = Backspace
q w e r t v u i o ] ! . 0
_ Submit
a s d f a h i K | F .
4 Sshift z X c v b n m f ;
4 4
Tips | ett stort robotprogram kan du ofta ha mer &n 50 vagpunkter, sa skapa en

namngivningsregel som passar dig.
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Lanka
vagpunkter

Detalj

Stoppa vid den
hér punkten

Anvand stopp vid
den har punkten

Tips

Anvand fall

Foérbigang med
radie

Anvand foérbigang
med radie

Tips

Anvand delade
parametrar

Anvand fall

Genom att valja lankikoner lankas vagpunkter och delar positionsinformation.

Ovrig vagpunktsinformation sasom férbigangsradien, verktyg-/ledhastighet och
verktyg-/ledacceleration konfigureras for individuella vagpunkter &ven om de ar
lankade.

Du kan konfigurera robotprogrammet att stanna vid den har vadgpunkten. Roboten
bromsar in nér den ror sig mot denna punkt och fortsatter till ndsta vagpunkt.

1. Valj den vagpunkt som du vill andra

2. Pahoger sida av skdrmen valjer du O Stop at this point

Detta &r anvandbart for att fa roboten att rora sig till en exakt position.

Nar du vill flytta roboten fran en svetsning eller maskinunderhall.

Du kan lagga till en férbigangsradie for att forbiga robotarmens rérelse mellan
vagpunkter. Se den har lanken for en utférlig beskrivning av forbigang.

Nar du lagger till en forbigang till en véagpunkt blir 6vergangen mellan vagpunkterna
smidigare och effektivare. Detta gor att robotarmen rér sig smidigare, men det ar inte
tillampligt pa alla robotarmsrorelser.

1. Valj den vagpunkt som du vill andra

O Blend with radius

Pa hoger sida av skarmen valjer du
Lagg till ett tal [mm] for att definiera férbigangsradien.

4. Tryck pa Verkstall for att spara numret

Om du anvander flera vagpunkter for att styra 6vergangen mellan tva punkter kan du
forbiga vagpunkterna mellan dem for att géra den évergripande rérelsen smidigare och
effektivare.

Detta ar standardinstallningen fér vagpunkten.
Instaliningarna kopieras fran det 6verordnade kommandot Flytta.

Detta anvands nar ledhastigheten och ledaccelerationen INTE &ndras i det
o6verordnade kommandot Flytta.
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Ledhastighet / Du kan é@ndra hastigheten och accelerationen fér lederna for varje vagpunkt i ett
acceleration Flyttkommando.
Andra 1. Valj den vagpunkt som du vill &ndra
ledhastighet eller 2. Paskarmens hogra sida stéller du in ledens hastighet eller acceleration genom
acceleration att valja

@ Joint Speed

Joint Acceleration

Lagg till varde for hastighet

Lagg till varde for acceleration

Anvand fall Om du skapar ett program for palletering kan du f& vagpunkten att rora sig
ldangsammare nar programmet placerar féremalen och snabbare nar det ror sig for att
plocka upp ett annat féremal.

Tid Du kan andra hur lang tid det tar att na denna vagpunkt.
Det hdgsta vardet ar 21 600 sekunder/6 timmar.

Lagg till tid i sekunder 1. Valj den vagpunkt som du vill andra

Time
2. Pahdger sida av skarmen valjer du @

3. Léaggtilletttali[s]

4. Tryck pa Verkstéll for att spara numret

Det tar nu [s] att flytta robotarmen till denna vagpunkt.

RE2+QHE

o I

Waypoint

Graphics  Variables

Direction 3 @ Wapontl 7 | Waypoin: 1 %
Wait
& =TT 2
Popup
Edit pose
Haie
Comment
Folder q
Set Payload
ST @ stop et his poi amet
O Blend vith racius

tso-xmpaz

Lagg till tills Lagag till tills ger dig ett antal olika alternativ for att konfigurera din vagpunkt.
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Steg

Se lanken Lagg till tills pa sidan 231 for steg-for-steg-instruktioner.

RE 2+ QE T

Program | Instalation Fiytta Loag

WV Grundtyp Q _ Grafik Variabler
Flytt .
ytta 1 X Instélining av variabler Tills
Vagpunkt 2 ¥ Robotprogram Ange stoppillcor
Riktning 3 9 < Flyitalinar Roboten lkkommer att réra sig i vald riktning tills stoppvillcoret nas
. 4 ¢ ¥ Riktning.: Bas X+

Vénta 5 3 [Tils Uttryek f(x)

stéll in

Popup

Stopp Distans 9 9

Kommentar

Al I
Mapp 3
stall in Verktygskontakt 7
ttolast
nyttolas 0 Verktygets hastighet rekommenderas vara mindre &n 100,0 mm/s fér att
identifiera en kontaldt
> Mallar
1/O-ingang ‘ '
Vs

Lagg til tills Légg il Atgérdc,

O Strom av

Fast vagpunkt

Beskrivning

En fast vagpunkt &r den standardvagpunkt som anvéands i PolyScope.

Det ar en fast plats, i forhallande till ett faststallt koordinatsystem (robotens bas som
standard), som roboten kommer att flytta tillbaka till nar den uppmanas att géra det.
En vagpunkt med fast position lars in nar robotarmen fysiskt flyttas till 5nskad position.
Du kan flytta roboten med 18.4 Frikorning pa sidan 138 eller med 23 Fliken Flytta pa
sidan 333 i PolyScope.

Den ska anvandas:

* Om roboten maste forflytta sig till en viss plats (for att flytta runt utrustning eller
forflytta sig till en viss plats for en operation som plockning eller placering).

* Nar du skapar ett helt robotprogram med hjalp av fasta vagpunkter i forhallande
till en plats, t.ex. i férhallande till robotbasen. Du kan flytta roboten och
omdefiniera platsen for robotens bas, sa kommer robotprogrammet att fungera
pa den nya platsen.

Nar INTE att anvanda:

* Nar du vill att vagpunktens position ska vara dynamisk. Fasta vagpunkter &r
statiska positioner och andras endast nér de uppdateras avsiktligt eller nar de
ar relativa till ett koordinatsystem.

Fast vagpunkt

Du kan lagga till en fast vagpunkt i robotprogrammet nér du lagger till ett Flytta-
kommando. Det ar ingen skillnad om Flytta-kommandot ar ett Flyttad, ett Flyttal eller ett
FlyttaP.
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Lagg till en fast vagpunkt i ett robotprogram

1.
2.
3.

Pa fliken Program trycker du pa Grundlaggande.
L&gg till ett Flytta-kommando
Vélja den automatiskt genererade vagpunkten
a. Observera att valjaren automatiskt ar installd pa

Fixed position v

Tryck pa for att komma at
fliken Flytta

Ange vagpunkten

Tryck pa kryssmarkeringen 0 for att spara vagpunkten och aterga till fliken
Program

Kar

a 1jo Logg ’ _” e

A t
2 ¥ Robotprogram “~ Vagpunkt

@ Végpunkt_1 Végpunkt_1

@ vV CirkelFlytta

4
5

Pétvinga 6 @ VisPoint_1

Pallprocess 7 © EndPaint_1 _ T,
s 9
9

Sok

o - Stéll in
Spar .
transportband X Vénta | Redigera pose |
Skruvprocess @ Popup
11 O stopp N
412 @ Kommentar 3 Flytta hit
13 ¢ = Mapp
14 = <tom>
15 @ & Loop @ Anvénd delad blandningsradie @ Arvénd delade parametrar
16 =] <tom> QO Férbiging med radie O Verktygets hastighet 250
17 Anropa
B Arvep 25 Verktygsacceleration 1200
18 &= varx_1:=2 *force()
19 ¢ b om. (O 2.0

20 - <tom=>
21 & Skript
22 & Switch ..

Lagg till tills

O Normal

Exempel Nar du tar bort ett arbetsstycke fran en chuck i en maskinstyrningsapplikation ska du
gora vagpunkten till en fast position for att undvika kontakt med utrustningen.1

Stall in fast vagpunkt

11 maskinstyrning haller chucken det verktyg som utfor arbete pa ett arbetsstycke. Chucken &r t.ex. den del av
en borrmaskin som fasts pa borrkronan.
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Beskrivning

Stall in en fast
vagpunkt

Att stalla in en fast vagpunkt innebér att du flyttar robotarmen till positionen for den
specifika vagpunkt som du vill stélla in. Darefter "faststélls" vagpunkten i
robotprogrammet som en position i robotarmens totala rorelse.

Du kan anvanda laget Freedrive eller flytta robotarmen med de manuella kontrollerna
pa fliken Flytta. Se: 21.7.1 Flytta pa sidan 209

Lagg till en fast vagpunkt i ett robotprogram
1. | robotprogrammet véljer du den plats eller nod déar du vill 1dgga till en fast
vagpunkt.
Under Grundlaggande, tryck pa Vagpunkt.
Valj din nyligen tillagda vagpunkt i robotprogrammet.

3
4. Tryck pa _

Hur du flyttar robotarmen for att stélla in vagpunkten beror mycket pa ditt
robotprogram, det program du skapar, TCP-konfigurationen osv.
Det finns inget basta satt att stalla in en vagpunkt.

* Om du vill flytta robotarmen sa att TCP ror sig linjart anvander du TCP-pilarna.
* Om du vill flytta robotarmen med Freedrive, hall pa knappen Freedrive.

* Om du kanner till den exakta koordinatpositionen for nasta vagpunkt kan du
anvanda verktygspositionen for att flytta robotarmen.

* Om du vill flytta en specifik led anvander du vardena foér Ledposition

Llil Universal Robots Graphical Programming Environment
Y <unnamed>* e
R rd [ARZ e B W
TCP Position Robot Tool Position
Feature Active TCP
Mew < |ITce x| 118.02|mm Rx|  0.127|rad
v| -282.10/mm RY[ 3.139|raa
+]
z| 155.76/mm Rz| 0.000|rad
Joint Position
Base -37.73 °
[ ] l 1
TCP Orientation
Shoulder -62.35 °
[ 1
Elbow -106.79 °
[ 1
_ Wrist 1 -100.86 °
[ 1
o 8 Wrist 2 90.00 °
OK Cancel [ 1
Wrist 3 62.04 °
ﬂ? Home A Align Freedrive > ]

O Normal

° 0 o Simulation
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Relativ vagpunkt
Beskrivning En relativ vagpunkt skapas genom att definiera tva vagpunkter. Dessa tva vagpunkter

Exempel: Lagg
till en relativ
vagpunkt

bestdmmer avstandet och riktningen som den relativa véagpunkten ska forflytta sig i
Den relativa vagpunkten kan definieras i forhallande till robotarmens tidigare position,
t.ex. "tva centimeter till vanster".

Den andra vagpunkten &r beroende av den forsta.

Denna vagpunkt kan skapas nar du lagger till den relativa vagpunkten. Det kan ocksa
vara en tidigare definierad vagpunkt, t.ex. en fast vagpunkt.

Nar du ska anvanda:

* Nar du anvander en BeforeStart for att flytta roboten rakt upp fran vilken
position som helst. Till exempel om roboten stannar i ett Iage nara delar.

* Om den forsta vagpunkten ar relativ och du trycker pa spela. Du behover inte
flytta roboten i position for att starta programmet.

* Nar du anvander SubProgram for att géra upprepbara rorelser pa olika stallen
runt roboten. Om du till exempel skruvar pa flera stallen: flytta ner 50 mm, sla
pa/av skruvmejseln, flytta upp 50 mm.

Né&r du inte ska anvanda:
* Nar en viss plats maste nas upprepade ganger.

* Nar en konstant bana 6nskas.

For att flytta roboten 20 mm langs verktygets z-axel:

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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Lagg till en relativ
vagpunkt i ett
robotprogram

Detalj

Anvandningsfall:
Svetsning och
andring av
svetsartiklar

—

Pa fliken Program, valj menyn Grundlaggande

2. Tryck pa Vagpunkt

a. Observera att valjaren automatiskt ar instélld pa Fast position
b. Andra véagpunkten till relativ position.

Ange den forsta vagpunkten (fran punkt...)

Ange den andra vagpunkten (...till punkt)

» Grundtyp
2 v Robotprogram
WV Mallar 3 ¢ b FlyttaP

~ VAagpunkt

Variabler

Relativ position A4

s 4 ® Vagpunkt 1 Végpunkt_1 S
— 5 @V CirkeFlytta
Pétvinga 6 @ ViaPoint_1 Relativ rérelse som ges av skilnaden mellan fran- och Distans
Pa”F,ocess 7 ® EndPoint 1 tF\H—E)OS\t\Om‘etma u "
Spér 8 = Stlin LN punK 1 punid 0.0 mm
Eomeportband ¢ & Vanta Ange punkt [ Angepunkt |
finkel

Stvpoee 0 @ Popw

O Stopp Flytta hit 178,9 °

q 12 @ Kommentar 13

13 ¢ = Mapp

14 - <torT

15 ¢ & Loop

16 - <tom:

17 Y Anropa

18 o= varx_1=2 *force()
19 ¢ & Om. O
20 - <torT

21 & Skript

22 & Switch

285 xBH

@ Anvénd delad blandningsradie
QO Férbigdng med radie

@ Anvénd delade parametrar
O Verktygets hastighet

Verktygsacceleration

~ Lagg till tills

O Normal

Forflyttningen mellan tva relativa vagpunkter &r alltid den kortaste vagen for roboten
beroende pa forflyttningstyp.

Strackan for relativa vagpunkter avser den kartesiska strackan mellan TCP i de tva
positionerna. Vinkeln anger hur mycket TCP-orienteringen forandras mellan de tva
positionerna, eller mer exakt langden pa den rotationsvektor som beskriver
foérdndringen i orienteringen.

Det spelar ingen roll var den relativa vagpunktspositionen befann sig runt roboten innan
programmet flyttades till den relativa vagpunkten.

Sa snart PolyScope ror sig till den relativa vagpunkten i programtradet ror sig roboten
fran sin nuvarande position till det avstand och i den riktning som den relativa
vagpunkten har sparat.

Upprepade relativa positioner kan forflytta robotarmen ut ur dess arbetsomrade.

Om du har ett svetsférfarande och behdver svetsa en som runt en rektangel kan du
definiera det forsta hornet med en fast vagpunkt och sedan lata roboten och
svetsverktyget tréffa de aterstdende tre hdrnen med hjalp av relativa vagpunkter.
Den forsta vagpunkten startar svetsningen runt rektangeln, och de relativa
vagpunkterna avslutar de aterstaende hérnen.

Om du sedan behover svetsa nagot som fortfarande ar en rektangel, men som ar
storre eller mindre, kan du andra avstandet mellan de relativa vagpunkterna och
snabbt &ndra robotprogrammet.
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Variabel vagpunkt

Beskrivning

Lagg till en
variabel
vagpunkt

Lagg till en
variabel
vagpunkt i ett
robotprogram

En variabel vagpunkt flyttas till en position som bestdms av en variabel i PolyScope.
Variabeln maste vara i formatet pose URScript, p[x, y, z, rx, ry, rz], vilket gér det mojligt
att uppdatera en enda vagpunkt i programtradet genom att andra X-, Y-, Z-, RX-, RY-
eller RZ-vardet utan att manuellt aterstalla vagpunkten.

Den ska anvandas:
* Om det kombineras med skriptelement.

* Nar du tar emot data fran externa enheter fér positionering, t.ex. kameror osv.

Nar ska den inte anvandas:
* Nar en viss plats maste nas upprepade ganger.
* Omdu inte anvander variabler eller externa enheter.

* Om en vagpunkt maste flyttas manuellt eller omdefinieras genom antingen
jogging eller frikdrning.

L&gg till en variabel vagpunkt som kan &ndras under genomkdrningen av
robotprogrammet.

1. Pafliken Program trycker du pa menyn Grundlaggande
2. Lé&gg till ett Flytta-kommando
Vélja den automatiskt genererade vagpunkten
a. Observera att valjaren automatiskt &r installd pa Fast position.
b. Andra véljaren till Variabel position.

4. Valjvariabeln fran rullgardinsmenyn.

< Gy N

Flytta
: 2 v Fosorprogran ~ Vigpunkt
Vagpunkt 3 ¢ @ FiyttaP
Riktning 4 @ Vagpunkt_1 Flytta roboten till en variabel position
5 @ Variabel )
i e —"
6 ¢ ¥ CirkelFlytta
stall in 7 @ ViaPoint_1
8 @® EndPaint_1
Popup N
9 - St in
Stopp 10 X Vvanta
Kommentar 11 O Popup
4 12 O Stopp 3
Mapp 13 - [s] Kommentar
Stall in 14 ¢ wm Mapp
nyttolast 15 =] <torn @ Anvénd delad blandningsradie @ Anvénd delade parametrar
16 @ & Loop QO Ferbigang med radie O Verktygets hastighet
17 - <tomn
> Mallar 15 Ao Verktygsacceleration
19 3= varx_1=2 *force() O

20 ¢ b Om.
21 =] <tom
22 B Skript

23 e cwirch h Lagg til tills
23S XBHEW *

O Normal ° 0 O s”w\erimg.
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Detalj

Foérbigang

Beskrivning

En waypoint vars position anges av en variabel, i det har fallet calculated _pose.
Variabeln maste vara en pose, till exempel var=p[0.5,0.0,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0,0.0].

De forsta tre &r x,y,z och de sista tre &r orienteringen som en rotationsvektor pa formen
X, ry,rz.

Axelns langd &r den vinkel som ska roteras i radianer, och vektorn sjalv ger den axel
runt vilken rotationen ska goras.

Positionen anges alltid i relation till en referensram eller ett koordinatsystem som
definierats av vald funktion.

Om en forbigangsradie sétts till en fast vagpunkt och de féregaende och efterfoljande
vagpunkterna &r variabla, eller om en férbigangsradie sétts till en variabel vagpunkt,
kommer inte férbigangsradien att kontrolleras for eventuella éverlappningar (se
Forbigang nedanfor).

Om en forbigangsradie 6verlappar en punkt vid kdrning av programmet, kommer
roboten att bortse fran den och ga vidare till nasta.

Forbigang later roboten smidigt verga mellan tva banor, utan att stanna vid
vagpunkten mellan dem.

Genom foérbigang kan robotprogrammet kdras snabbare eftersom du undviker att
sakta ner accelerationen mellan banorna nar du skapar en jamn évergang mellan
banorna.

| foljande avsnitt finns ytterligare information om férbigang:
* Fdrbigangsparametrar pa motsatta sidan
* Blanda banor pa sidan 228
* Villkorliga férbigangsbanor pa sidan 229
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Exempel: Forbigang i Roboten startar vid vagpunkt 1 (wP_1), och den méste plocka upp ett objekt vid

en plock- och vagpunkt 3 (WP _3).

placeringstillampning  For att undvika kollisioner med objektet och andra hinder , maste roboten undvika
(0) genom att anvanda vagpunkt2 (Wwp_2).

Tre vagpunkter infors for att skapa en vag som uppfyller kraven.

@ ® wp 2
wWp_1

@ wp 3

(wP_1):utgédngslage, (wp_2):via punkt, (Wwp_3):
upphédmtningsposition, (0) : hinder.

Utan att konfigurera andra installningar, kommer roboten att gora ett mycket kort
stopp vid varje vagpunkt innan den fortsatter rérelsen.

Fér denna uppgift &r inte ett stopp vid (WP_2) optimalt eftersom en mjuk svang
skulle krdva mindre tid och energi och samtidigt uppfylla kraven. Det &r till och
med godtagbart att roboten inte nar (Wp_2) exakt, s& ldnge som dvergangen
fran den forsta banan till den andra banan sker néra denna position.

Stoppet vid (WP_2) kan undvikas genom att konfigurera en forbigang for
vagpunkten.

Detta gor det mojligt for roboten att berdkna en smidig évergang till nasta bana.

Den primara parametern for en forbigang ar en radie.
Nar roboten befinner sig inom vagpunktens forbigdngsradie kan den inleda

forbigangen och avvika fran originalbanan. Detta mojliggér snabbare och mjukare
rorelser, eftersom roboten inte behdver bromsa och accelerera igen.

Férbigangsparametrar
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Beskrivning Forbigang later roboten smidigt 6verga mellan tva banor, utan att stanna vid
vagpunkten mellan dem.
Genom foérbigang kan robotprogrammet kdras snabbare eftersom du undviker att
sakta ner accelerationen mellan banorna nar du skapar en jamn évergang mellan
banorna.

Forbigangsparametrar ~ Forutom vagpunkterna kommer flera olika parametrar paverka
férbigangsbanan.

* forbigangsradien (r)

* robotens ursprungliga och slutliga hastighet (vid positionerna p1
respektive p2 )

* rorelsetiden (t.ex. for att stélla in en specifik tid fér en bana; detta kommer
att paverka den ursprungliga och slutliga hastigheten for roboten)

* de banor som ska 6verga fran och till (F1yttalL, FlyttadJd)

WP_1 / \

®
- - T
|
|
|
|
___’
=
|"U
1S}
\\__

® o s

Overfor (WP_2) med radie (r), ursprunglig éverféringsposition vid p1
och slutlig éverféringsposition vid p2. (0) &r ett hinder.
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Om en forbigangsradie anges kommer robotarmens rérelsebana att ga runt vagpunkten
sa att robotarmen inte stannar vid den punkten.

Forbigangar kan inte éverlappa varandra, sa det gar inte att stélla in en forbigangsradie
som overlappar en forbigangsradie for en tidigare eller senare vagpunkt.
Om tva blandningar éverlappar varandra kommer en varning att loggas pa fliken Logg.

Se fliken Logg fér mer information.

WP_1
o a4
«_--L
Ve
/
/
/
/
/
/
|
' @
| "
\
\
\
WP_4 N

Overlappning av blandningsradie tilléts inte (*).
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Blanda banor

Beskrivning

Blanda banor

Forbigang later roboten smidigt dverga mellan tva banor, utan att stanna vid
vagpunkten mellan dem.

Genom foérbigang kan robotprogrammet kdras snabbare eftersom du undviker att
sakta ner accelerationen mellan banorna nar du skapar en jamn évergang mellan
banorna.

WP_3

Gemensamt utrymme (MoveJ) jémfért med kartesiskt utrymme (Movel)
rérelse och blandning.
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Beroende pa forflyttningstyp (Flyttal, Flyttad eller FlyttaP) genereras olika
banblandningar.

* Forbigangar i FlyttaP Vid forbigangar i FlyttaP foljer forbigangens position en
cirkelformad bage med konstant hastighet. Orienteringen blandas med en jamn
interpolering mellan de tva banorna. Du kan blanda FlyttaJ eller FlyttaL till en
FlyttaP. | ett sadant fall anvander roboten cirkelbagen fran MoveP och
interpolerar hastigheten hos de tva rérelserna. Du kan inte blanda en FlyttaP till
en Flyttad eller FlyttalL. Den sista vagpunkten hos FlyttaP ses i stallet som en
stoppunkt och blandas inte. Du kan inte utféra en blandning om de tva banorna
har en vinkel som narmar sig 180 grader (reverserad riktning) eftersom detta
skapar en cirkelformig bage med mycket liten radie som roboten inte kan folja
med konstant hastighet. Detta orsakar ett kérningsundantag i programmet som
kan korrigeras genom att justera vagpunkterna sa att vinkeln blir mindre skarp.

* Forbigangar innefattar Flyttad FlyttaJ-forbigangar skapar en jamn kurva i
ledens rymd. Detta géller blandningar fran FlyttaJ till Flyttad, FlyttaJ till FlyttaL
och FlyttalL till FlyttaJ. Férbigadngen ger en jdmnare och snabbare bana &n
rorelser utan forbigdng (se figur 15.6).0m hastighet och acceleration
anvands for att specificera hastighetsprofilen stannar blandningen inom
blandningsradien under blandningen. Om du anvandertid istéllet for hastighet
och acceleration for att specificera hastighetsprofilen for bada rérelserna, sa
kommer férbigangsbanan félja ursprunglig FlyttaJ. Nar bada rérelserna ar
tidsbegransade kommer forbigangar inte att spara tid.

* Forbigangar i Flyttal Vid forbigangar i Flyttal foljer forbigangens position en
cirkelformad bage med konstant hastighet. Orienteringen blandas med en jamn
interpolering mellan de tva banorna. Roboten kan bromsa in banan innan den
foljer den cirkelformade bagen for att undvika mycket hdga accelerationer (t.ex.
om vinkeln mellan de tva banorna ar nara 180 grader).

Villkorliga forbigangsbanor

Beskrivning

Forbigang later roboten smidigt verga mellan tva banor, utan att stanna vid
vagpunkten mellan dem.

Genom foérbigang kan robotprogrammet kdras snabbare eftersom du undviker att
sakta ner accelerationen mellan banorna nar du skapar en jamn 6évergang mellan
banorna.
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Villkorliga
forbigangsbanor

Det har exemplet ar ett mycket situationsbundet exempel, men det visar att
robotprogrammet i mycket sallsynta fall kan berdkna programnoder fére exekveringen.

Forbigangsbanan paverkas bade av den vagpunkt dar forbigangsradien stalls in och
féljande punkt i programtradet.

| det har exemplet paverkas férbigdngen av (WP_1) och (Wp_2).Konsekvensen av
detta blir mer uppenbar vid en férbigang runt (wp_2) i detta exempel.

Det finns tva mojliga slutpositioner och for att avgora vilken som ar nasta vagpunkt att
forbigd, méste roboten utvardera nuvarande avldsningav digital input([1] redan
vid intradet i férbigangsradien.

Det innebar att uttrycket om. . . d& utvarderas innan vi faktiskt nar destinationen, vilket
ar nagot kontraintuitivt nar man tittar pa programsekvensen. Om en vagpunkt ar en
stoppunkt som f6ljs av ett villkorligt uttryck for att avgéra nasta vagpunkt (t.ex. ett I/O-
kommando) utférs detta ndr robotarmen stannar vid vagpunkten. (WP _2)

MovelL

WP I

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

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

else
WP F 2

@wr 1 i

WP_F_2

wP_I &rden initiala vdgpunkten och det finns tva potentiella slutliga
vdgpunkterwp_F 1 och WP F 2, beroende pé ett villkorligt uttryck. Det villkorliga
om-uttrycket utvdrderas nér robotarmen gar in en andra frbigang (*).
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Lagg till tills
Beskrivning Programnoden Tills anger stoppkriteriet for en rorelse.
Du kan lagga till Tills-noder till frin kommandona Riktning och Vagpunkt.
Du kan bara lagga till en riktningsnod till FlyttaL och FlyttaP.
Roboten ror sig langs en bana och stannar nér kontakt detekteras.
Du kan lagga till flera stoppkriterier till en enda rorelse. Rorelsen stoppas nar det forsta
Tills-tillstandet uppfylls.
Du kan lagga till flera Lagg till tills efter varandra, eftersom det kan finnas flera villkor
som maste uppfyllas innan en atgard utfors.
Q _ Grafik Variabler
R 1 X Instalining av variabler Tills
Véagpunkt 2 v Robotprogram Ange stoppuillor
Riktning 3 ¢ b Flyttalinjsr Roboten kommer att réra sig i vald riktning tills stoppvillkoret nds
o 4 @ v Rikining: Bas X+
‘S"::" - 5 ¥ Tils Uttryek f(X)
Popup
Stopp ‘ Distans ‘ 9 9
Kommentar
Mapp A I ‘ ‘
Stallin Verktygskontakt 7
i) ?éeegﬁ%greatse;\a‘fgﬁ!i rekommenderas vara mindre &n 100,0 mm/s fér att
> Mallar
-
|+ | Lagg ti tins Lagg til Atgard
AV OSCKBRTZ e (»
* Distans
* Verktygskontakt: (se 21.7.3 Riktning pa sidan 236)
* Uttryck
* |/O-ingang:
* Lagg till Atgard
Uttryck Den har noden anvander ett anpassat programuttryck for att stoppa robotens rorelse.

Du kan ocksa anvéanda ett uttryck for att ange ett stoppvillkor.
Stoppvillkor kan ocksa anges med hjalp av variabler och skriptfunktioner.
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Lagg till ett Tills-
uttryck i ett
robotprogram

Distans

Exempel

Lagg till ett Tills-
distansuttryck i
ett robotprogram

1. Nar du har lagt till kommandot Tills trycker du pa

Expression

Tryck pa det gula uttrycksfaltet

Lagg till uttrycket med tangentbordet

Tryck pa Skicka 0 for att spara

uttrycket

5. Valj om du vill anvanda den delade férdrojningen eller en egen férdrojning

Universal Robots Graphical Programming Environment

Nen. Open..  Save.
q - Graphics Variables

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

Waypoint

Direction

Bow e

Wait

Set

Popup

Halt

Comment

Folder 9 P

Set Payload

Until - [Expression -

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 AcnonC’
° 0 O simulation ()

O Normal

Den har noden stoppar en riktningsforflyttn

ing nar roboten forflyttar sig en viss stracka.

Hastigheten sanks sa att roboten stannar exakt efter det specifika avstandet.
Du kan ocksa anvanda ett visst avstand som ett stoppvillkor.

Du kan anvanda distansfunktionen for att flytta verktyget en viss stracka fére ett stopp,

t.ex. for att flytta verktyget bort fran ett arbe

1. Né&rdu har lagt till kommandot Tills t

tsstycke.

rycker du pa

Distance

2. Léagag till avstandeti mm

3. Valj att stoppa efter att den har flytta
radie. Klicka har for att lasa mer om

t sig pa avstandet eller att blanda med en
blandning.
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Verktygskontakt Den har noden gor det mojligt for roboten att stoppa rérelsen nar kontakt med
verktyget har etablerats.
Anvand denna nod fér att avbryta en rérelse nar robotverktyget kdnner av en kontakt.

'
'
'
1
(R G
. 1 7
. ! i
-

Du kan ocksa bestamma hur langsamt stoppet ska vara och hur verktyget ska dras
tillbaka.

Exempel Du kan anvéanda noden Tills verktygskontakt for uppgifter som stapling/avstapling dar
Tills verktygskontakt faststaller hojden pa de staplade objekten.
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Lagg till en tills- 1. Nardu har lagt till kommandot Tills trycker du pa
verktygskontakt
till ett
robotprogram

Tool Contact

<ej namngiven>* D E E
defs - 5 o
Nytt.  Oppna.  Spara

¥ Grunap o DR o v

s X Instélining av variabler Tills - \Verktygskontakt v
Y Robeotprogram

Vagpunkt

9 @ Végpunkt_1 att stanna med definierad inbromsning.

1
2

Riktning 3 @ < Flyttaled Robot kommer att flytta sig Tills en paverlaan upptécks pa verldtyget. Roboten kommer
4

Vénta 5

3/ Tills Ikontakt: Dra tilbaka 0,00 /erietygets hastighet rekommenderas vara mindre &n 100,0 mm/s f6r att identifiera en

Stall in kontalt, ] N
Om en Atgérd laggs till kommer den att exelveras nar villkoret Tils har nétts

Popup

Stopp

& Flytta till kontalktpunkt
Kommentar — Distans

4 »  Distans frén kontaktpunkt

Ma —_
= mn ’i romaxe
R

Stallin
nyttolast

O Anvénd delad inbromsning
@ Anvénd anpassad inbromsning
2000,0| °/s?

Stoppa robot

< >
_ L Lagg till tills Léag il AtgardC)
3OS XBRTZS

O strém av

FORSIKTIGHET

Rorelsens standardhastighet ar for hog for kontaktavkanning. En
shabbare rorelsehastighet triggar ett robotstopp innan villkoret
Verktygskontakt kan ha effekt. Sank hastigheten om du vill undvika
risken for att trigga ett robotstopp. Till exempel: 100m/s.

Parametern Tills verktygskontakt kanske inte fungerar om det
monterade verktyget vibrerar. Exempel: ett vakuumgripdon med en
inbdddad pump kan orsaka snabba vibrationer.

@ OBSERVERA

Detalj Anvand installningen Dra tillbaka till kontakt for att roboten ska ga tillbaka till
inledande kontaktpunkt. Du kan ange ytterligare reverserade rorelser for att fa roboten
att ga forbi, eller emot, kontaktpunkten. Detta &r anvandbart om du har ett gripdon
som behdver fritt utrymme for sin rorelse, eller om en fastladsning krévs.

1/0-ingéng Den har noden anvander en I/O -inmatning for att stoppa en signalstyrd rorelse.
Du kan ocksa anvanda en I/O -inmatning for att ange ett stoppvillkor.
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lagga till en Ingen
atgard i ett
robotprogram

L&gg till Atgard

Exempel

Lagg till en Ingen
atgard efter ett
Tills-kommando

1. Nar du har lagt till kommandot Tills trycker du pa

I/O Input

2. Valj analog eller digital inmatning

3. Lagag till ytterligare konfiguration

Med den har noden kan du l&gga till en programnod om ett visst villkor for Tills &ar
uppfyllt. Du kan ocksa lagga till en ytterligare atgard som ska utforas direkt efter ett
Tills-kommando.

Till dess att Verktygskontakt kan aktivera ett gripverktygs greppverkan. Om ingen
Atgérd har definierats fortsatter programkérningen till ndsta programnod i
programtradet.

Add Action C’
1. Tryck pa

2. Valj en nod fran nodlistan som ska laggas till omedelbart efter kommandot Tills

3. Konfigurera noden som du nyss lade till
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21.7.3. Riktning

Beskrivning

Riktning

Exempel

Kommandot Riktning anger en rorelse i férhallande till funktionsaxlar eller TCP.
Roboten ror sig i den bana som anges av programnoden Riktning tills rérelsen
stoppas av ett Lagg till tills pa sidan 231-tillstand.

Med kommandot Riktning kan du fa roboten att réra sig i en viss riktning.

Riktningsvektorerna [100,0,0] och [1,0,0] har samma effekt pa roboten; anvand
hastighetsreglaget for att forflytta den langs x-axeln med dnskad hastighet.
Siffervardena i riktningsvektorn &r av betydelse endast i férhallande till varandra.
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L&agg till en 1. I robotprogrammet véljer du den plats eller nod dar du vill Idgga till ett Riktning-

riktningsrorelse i kommando.

ett robotprogram 2. Under Grundlaggande klickar du pa Riktning for att Iagga till en linjar forflyttning i
programtradet.

3. Iriktningsfaltet under Funktion anger du den linjara forflyttningen.
a. Valj om du anvander den delade funktionen

@ Use shared feature

@ Base v

Base

Tool

eller Bas/Verktyg

b. Valj den kartesiska riktningen fran rullgardinsmenyn Riktning
Direction

@)(+ v

eller skriv riktningsvektorn manuellt

@ Direction wvector
[U.D, 1.0,0.0]

c. Valjdelade parametrar eller definiera verktygets hastighet och
acceleration.

: § — N e
N
i 1 X Instélining av variabler Riktning
Vagpunkt 2 ¥ Robotprogram Roboten kommer att réra sig i en Injar-rorelse relativt til den valda funktionen
Riktning 3 9 «b Flyttalinar
i 451 o v ;irk%n.”:g Bas X+ Fonition ring
stall in @ Anvénd delad funktion ®
Popup (@] Q Riktringsvektor
Stopp
Kommentar
Mapp A 13
Stall in
@ Anvénd delade parametrar
O Verktygets hastighet
Verktygsacceleration

Lagg till tills

000 @

4. Klicka pa Lagg till tills for att Iagga till en metod for att stoppa riktningsrorelsen.

Vilj funktion och  Skillnaden mellan Delad funktion och BAS/VERKTYG
riktning
Skillnaden mellan riktning och att skriva riktningsvektorn

Riktningsvektorer anger ett anpassat koduttryck som ar upplést till en enhetsvektor.
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Riktningsrérelse  Det finns olika satt att stoppa riktningsrérelsen.

| riktningsfaltet klickar du pa knappen Légag till tills for att ange och lagga till
stoppkriterier till programtradet.

Riktningsvektor Med instéllningarna Riktningsvektor kan du definiera vektorriktningen fér linjar rorelse.
Anvand Verktygshastighet och Verktygsacceleration for féljande:
¢ for att definiera linjara rorelser i forhallande till flera funktionsaxlar

¢ for att berakna riktningen som ett matematiskt uttryck

21.7.4. Vanta

Beskrivning Kommandot Vanta ger ytterligare kontroll dver robotens beteende. Kommandot Véanta
pausar robotens rorelse nar nya inmatningar infors i programmet.

YDu kan lagga till ett Vanta-kommando i ett program med externa sensorer for att fa
roboten att vénta pa att en av sensorerna aktiveras innan programmet fortsatter.

Nar du lagger till en Vénta i programtradet visas rutan Vanta till héger pa skarmen.

Se foljande avsnitt om hur du anvander Vanta:
Roboten pausar med hjalp av olika Vanta-kommandon.
Se kommandotyperna for Vanta nedan.

Légga till en Ingen
vantetid i ett
robotprogram

Ingen véntetid gor att roboten inte gér nagonting innan den fortsatter att kora ett
program. Det finns ingen paus fére en ny inmatning.
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Lagg till Vanta x
sekunder i ett
robotprogram

| robotprogrammet véljer du den plats eller nod dar du vill I1agga till ett
Vanta-kommando.

Under Grundlaggande, tryck pa Vanta.

Tryck pa véljaren Ingen véntetid pa hoger sida av skarmen.

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 ()

Kommandot Ingen vantetid kan anvéndas som en tillféllig platshallare nér du
programmerar ditt robotprogram.

Med kommandotypen Vanta kan roboten halla positionen under en definierad tid innan
den fortsatter ett program.
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Exempel: Vanta x
sekunder

1.

| robotprogrammet véljer du den plats eller nod dar du vill 1agga till ett Vanta-
kommando.

Under Grundlaggande, tryck pa Vanta.
Tryck pa valjaren Vénta x sekunder.

@ wait

Tryck pa sifferrutan for att vélja ett vdrde som bestdmmer langden pa Vanta.

500.0| seconds

R Universal Robots Graphical Programming Environment -+ x

s

<unnamed>*
default

eun | Pragy slation  Movs
W Basic

Q _ Graphics Variables
Move
1 v Robot Program Wait
VRl 2 B Wait; 0.01 Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait O No Wait
Set @ wait seconds
O vt Dt
Halt
Ot tor 50
Comment
A [3 Wait for
Folder O ‘
Set Payload
) Advanced
> Templates

Simulation .

o Power off

Om du har ett féremal som behodver svalna till en viss temperatur kan du lagga
till denna tidsfordrdjning i robotprogrammet.

Om du vill att en extern operation ska avslutas innan du fortsatter med
robotprogrammet.

Vénta pa digital
inmatning

Med kommandotypen Vanta kan roboten halla positionen tills en signal tas emot fran
en digital inmatning.
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Lagga till en
Vénta pa digital
inmatning i ett
robotprogram

Exempel: Vénta
pa digital
inmatning

Vénta pa analog
inmatning

1. lrobotprogrammet valjer du den plats eller nod dar du vill Iagga till ett Vanta-
kommando.

n

Under Grundlaggande, tryck pa Vanta.
Tryck pa véljaren Vénta pa digital inmatning.

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

Denna typ av vantetid maste definieras ndrmare.
4. Valjen ny digital ingang i rullgardinsmenyn Di.Inmatning.
| signalrutan tilldelar du den nya digitala inmatningen en signaltyp Lag eller Hog.

Om du har flera digitala inmatningar kan du byta namn pa varje ingang for att géra det
|attare att hitta dem.

Universal Robots Graphical Programming Environment - + x

IR
v <unnamed>*
Run | SPragtam | installstion  Mous 1o Log = i

Move
1 ¥ Robot Program Wait
Waypoint 2 B Wait

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

Wait O Mo watt

Set O Wait seconds

FEED @ wait for Digital Input |<Di.Input> v

Halt <Di.Input> ~

O Wait for |<An.Input=>

Comment digital_in[0]

Foider v Owartor [ lygea s I

Set Payload digital_in[2]
digital_in[3]

> Advanced
digital_in[4]
T lat
sgtaLis)

digital_in[6]
digital in[7] v

%o xpm=
o Power off Speed (—) | 00% Simulation .

Om du har en extern sensor i slutet av ett transportband anvander du den har
funktionen for att vanta pa ett kommando fran sensorn som talar om for
robotprogrammet att det finns ett arbetsstycke i slutet av transportbandet.

Med kommandotypen Vénta kan roboten halla positionen tills en signal tas emot fran
en analog inmatning.
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Lagga till en 1. lrobotprogrammet valjer du den plats eller nod dar du vill Iagga till ett Vanta-
Vinta pa analog kommando.
inmatning i ett 2. Under Grundlaggande, tryck pa Vénta.
robotprogram Tryck pa véljaren Vénta pa analog inmatning.
@ Wait for |analog_in[1] v = ¥ 4.0 Vvols
4. Valjden nya analoga inmatningen i menyn An.ingang.
Tryck pa rutan Volt for att valja ett varde som bestdmmer spanningen.
6. Valj antingen symbolen mindre an < eller symbolen stdrre &n > i rutan for
hakparenteser.
R Universal Robots Graphical Programming Environment + %
Q _ Graphics Variables
B 1 ¥ Robot Program Wait
el 2 B Wait All1]>4.0 Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait O No wait
Set OWa\t Seconds
Popup O ‘Walt for Digital Input
ek @ wett for [analog_in(1] v|>  ~][4.0vois
Comment
E— Jq I O ‘Wait for |
Set Payload
O Power off Speed ) 100% 5”-‘-‘._”6[“3-‘.
Tips Om du har flera analoga inmatningar kan du byta namn pa varje ingang for att géra det

|attare att hitta dem. [Ga till I/O-installation]

Exempel: Vanta

pa analog Om du har en temperatursensor som &r ansluten till den analoga 1/0:n kan du
inmatning konfigurera robotprogrammet sa att det vantar tills en viss temperatur uppnas.
Viénta pa N . . . R

Med kommandotypen Vanta kan roboten halla positionen tills ett uttryck ar Santeller [1]
uttrycket f(x)
Lagg till en 1. | robotprogrammet véljer du den plats eller nod dar du vill Iagga till ett Vanta-
vantan pa kommando.
variabeln f(x) i ett 2. Under Grundlaggande, tryck pa Vanta.
robotprogram

Tryck pa Vanta pa f(x)-valjaren.

@ Wait for ‘

4. Tryck pa variabelfaltet f(x) for att 1agga till ett uttrycksvérde.
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Exempel: Vanta
pa uttrycket f(x)

Du kan lagga till ett vanta-kommando med ett uttryck som vantar pa att tva eller flera
villkor ska vara sanna eller falska beroende pa konfigurationen nar du anvander en
maskin och en transportbandssensor. Bade maskinen och transportbandet ar redo for
roboten.

21.7.5. Stallin

Beskrivning

Ingen atgard

Kommandot Ange &r ett av de mest anvdnda kommandona. Ange-kommandot kan sla
pa och stanga av externa enheter. Ange-kommandot kan ocksa oka eller minska
strommen/spanningen till externa enheter.

Du kan alltid testa din instéllning genom att anvénda testknappen i det nedre hogra
hérnet av skdrmen.

Se féljande avsnitt om hur du anvander Ange:

Roboten anvénder olika Ange-kommandon.

Se kommandotyperna fér Ange nedan.

Detta anvands i kombination med att stélla in den aktiva TCP:n.

L&gga till en Ingen atgard i ett robotprogram

1. I robotprogrammet véljer du den plats eller nod dar du vill I1dgga till ett Ange-
kommando.

2. Under Grundlaggande, tryck pa Ange.
3. VaéljIngen atgard

Vv Grundtyp Q m Grafik Variabler

Eri 1 X Instalining av variabler stall in
Vagpunkt 2 |¥l Robotprogram V] den &tgérd som du vill att roboten ska Utféra vid det hér steget | programmet. Du
Riktning 3 ¢« Flyttaled kan ocks ange andringar i robotens nyttolast.
4 ® Végpunke_1
Vanta s L= emin QO ingen étgérd
Stéll in QO Ange digttal utgang |<Dl.Utgang> -
Popup O Ange analog utging [<An.Utgéng> -
Stopp QO stilin [<Utgang> - f(x)
Kommentar O st in enkel puls |<Di.Utgdng> ~ ][ 0,500
a 13
Mapp O Oka installationsvariabel med ett: [<Variabel> -
stall in
nyttolast
ST © For instalining av nyttolast, anvénd noden "Set Payload" (stallin nyttolast)
allar

O Ange TCP

RS CXKBETE

C
—

ﬁ:;%i;'gltal Den digitala utgadngen boér planeras som en start/stopp- eller pa/av-atgard.
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Exempel: Ange
digital utmatning

Ange analog
utmatning

Exempel: Ange

analog utmatning

Ange (variabel)

Exempel: Ange
(variabel)

| robotprogrammet véljer du den plats eller nod dar du vill I1agga till ett Ange-
kommando.

Under Grundlaggande, tryck pa Ange.

2
3. Valj Ange digital utgang
4.

5. Ange hog/lag

Valj din férnamngivna digitala utgang (se 22.4 1/O-installning pa sidan 299)

Anvéand det hdr kommandot Ange om du vill att ett transportband ska borja eller sluta
réra sig.

Den analoga utmatningen bdr planeras som en variabel 6kning/minskning av
strdmmen/spénningen.

1.

o~ 0w N

| robotprogrammet valjer du den plats eller nod dar du vill Iagga till ett Ange-
kommando.

Under Grundldggande, tryck pa Ange.
Valj analog utmatning
Valj din férnamngivna analoga utgang (se 22.4 1/O-installning pa sidan 299)

Ange Onskat varde (strém eller spanning beroende pa konfiguration) i 24 Fliken
I/O pasidan 338

Anvand det har kommandot om du vill 6ka hastigheten pa ett transportband eller ddmpa
ljusetien lampa eller diod.

Utmatningen kan ockséa andras med ett uttryck.

1.

o > 0N

| robotprogrammet véljer du den plats eller nod dar du vill I1dgga till ett Ange-
kommando.

Under Grundlaggande, tryck pa Ange.
Valj Ange

Valj redan namngiven utmatning

Lagg till uttrycket i inmatningsfaltet.

Du kan ange en utmatning for att lista utmatningsmomentet fér en robotled.

Stéll in enkel puls Ange-kommandot kan anvandas for att leverera en jamn puls med en viss varaktighet.
Utmatningen forblir hég under pulsen och atergar till Iag niva nér pulsen ar slut.

1.

o~ DN

| robotprogrammet véljer du den plats eller nod dar du vill I1dgga till ett Ange-
kommando.

Under Grundlaggande, tryck pa Ange.

Valj Ange enkel puls

Valj din redan namngivna digitala utmatning
Lagg till din varaktighet for pulsen i (s)
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Exempel; Stallin  For att sakerstalla giltig kommunikation med aldre maskiner kan du stélla in en puls till
enkel puls ett hogt kommando under en viss tid, sa att du ser till att de aldre maskinerna hinner
registrera kommandot.

Oka
installationsvariabel Detta anvands for att 6ka antalet i en réknarvariabel.
med ett
1. | robotprogrammet véljer du den plats eller nod dar du vill Iagga till ett Ange-
kommando.
Under Grundlaggande, tryck pa Ange.
3. Valj Oka installationsvariabeln med ett
4. Valj din variabel fran rullgardinsmenyn.
Exempel Om du vill veta hur manga féremal som roboten har hanterat kan du lagga till en

raknare och anvdnda kommandot Ange for att 6ka raknaren.

Ange TCP-punkt

1. I robotprogrammet véljer du den plats eller nod dar du vill Iagga till ett Ange-
kommando.

2. Under Grundlaggande, tryck pa Ange

a. Du kan stélla in den aktiva TCP:n med en valfri variant av kommandot
ovan.

3. Tryck pd Ange TCP
4. Valj TCP fran rullgardinsmenyn

Exempel: Ange Om du har ett dubbelt gripdon kan du anvédnda kommandot Ange for att andra den
TCP aktiva TCP:n till det andra gripdonet.

21.7.6. Popup
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Beskrivning Popup ar ett meddelande som visas pa skarmen nar programmet nar popup-noden i
programtradet.
Popup-meddelanden ar begransade till hogst 255 tecken. Du kan vélja att anvéanda
olika typer av popup-meddelanden.

* Meddelande
* Varning
* Fel

En popup-funktion pausar alltid robotens huvudprogram. Robotens huvudprogram
pausas medan popup-fonstret ar aktivt.

Den ska anvandas:
* Nar du vill fortséatta eller stoppa programmet.
* Nardu vill skapa ett meddelande for att informera anvandarna.

* Nar du vill styra din del av ett robotprogram.

Lagg till en popup
i ett robotprogram

1. I robotprogrammet valjer du den plats eller nod dar du vill Idgga till ett popup-
kommando.

Under Grundlaggande, tryck pa Popup.

Lagg till din text eller valj en variabel

Valj popup-typ. Den enda &ndringen ar popup-ikonen.

RS2 ¢ QH

Fiytta 1o

V Grundtyp Q _ Grafik Variabler

Flytt
e 1 X Instalining av variabler Popup

Vagpunkt 2 v Robotprogram Visar meddelandet nedan pa skarmen, och véntar p att anvéndaren
Riktning 3 @ b Flyttaled ska trycka p& OK

4 @ Vagpunkt_1
Vanta 5 = stlin ‘ |
Stallin 6 B Vénta Férhandsgranska popupmeddelande |

7 P
Popup @ Popup
Stopp Typ av popupmeddelande:
Kommentar @ Meddelande

A 3 Varning
— 8F ]
el
Stéllin
nyttolast
> Mallar

495Xk Ml = O stoppa programkérning vid det hir popupmeddelandet

Q o —_— 000 @

Tips Du kan aven vélja Stoppa programkérning i det har popupmeddelandet for att
programmet ska stoppas nar popupmeddelandet visas.
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Exempel: Popup

| ett program for att plocka och placera kan du lagga till en meddelande-popup nér
pallen &r full och du behdver Iagga till en tom pall.

Under en inspektion kan du lagga till en varnings-popup dar du inspekterar ett objekt.
Om inspektionen ar OK fortsatter programmet. Om inspektionen INTE ar OK, stoppa
programmet.

User Manual

247 UR10e

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



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

I
UNIVERSAL ROBOTS

21.7.7. Stopp

Beskrivning

Med kommandot Stopp kan du stoppa roboten vid en specifik nod i robotprogrammet.
Det motsvarar att trycka pa STOPP-knappen.

Du maste starta om programmet efter stoppkommandot.

Nar du lagger till ett stopp till ditt robotprogram visas stoppfonstret till hdger pa

skarmen.

Den ska anvandas:

* Inkludera ett stoppkommando om du nar ett Iage i robotprogrammet dar det inte
ar mojligt att aterstalla det och du maste stoppa programmet.

Stopp

L&gg till ett stopp
i ett
robotprogram

Exempel: Stopp

Lagag till stopp till specifika punkter i robotprogrammet.

1. I robotprogrammet valjer du den plats eller nod dar du vill Iagga till ett Stopp-
kommando.

2. Under Grundlaggande, tryck pa Stopp.

s iyt
N Grundtyp

Flytta
Vigpunkt
Riktning
Vanta

Stall in

Popup

Stopp
Kommentar
T ]

Still in
nyttolast

1

2
3
4
5
6
7
8

<ej namngiven>* ) ﬁ E
+
Nyt Oppna.  Spara.

default*

Q _ Grafik Variabler

X Instélining av variabler Stopp
¥ Robotprogram
358 Py tated Programexelveringen stoppar vid den hér punkten.
® Vagpunkt_ 1
= Stall in
B Véanta
@ Popup
O stopp

000 @

Om det inte finns nagra fler delar for en svetsapplikation, eller om en av delarna har
placerats felaktigt i svetsmonstret, kan du lagga till ett stoppkommando.
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21.7.8. Kommentar

Beskrivning

Kommentar

Lagg till en
kommentar i ett
robotprogram

Exempel:
Kommentar

Med kommandot Kommentar kan du halla reda pa de beslut du fattar nar du skapar
eller uppdaterar ditt robotprogram.

Du kan lagga till kommentarer direkt i ett robotprogram som anvénds av olika
anvéandare.

Nar du lagger till en kommentar till ditt robotprogram visas kommentarsfonstret till
hdger pa skarmen. Innehallet i kommentaren visas i fonstret Kommentar.

Kommentarer har ingen inverkan pa programmets exekvering.

L&gg till anvéandbara kommentarer i hela robotprogrammet.

1. Valj en nod i robotprogrammet for att Iagga till en kommentar.
2. Under Grundlaggande, tryck pa Kommentar.

3. Lagg till din kommentar i textfaltet.

Universal Robots Graphical Programming Environment

nnal i E
Q _ Graphics Variables
Move
1 v Robot Program Comment
Waypoint 2 % m Pick up object
Direction 3 =/ <empty>
Wait 4 ¢ = move object Please enter comment:
ai mpty> . N n .
2 <empty Remember to switch the payload when switching palletizing program
Set 6 ¢ m Jower object
7 - <emptys
Popup ey
8 ¢ m release object
Halt -] - <empty>
Comment 10 & = move robot arm back
— 4 11 - e (3
er 12 @ Remember to switch the payload wi
Set Payload
> Advanced
) Templates
< >
= —
2935 XBREZ

O Normal : ° 0 o simutation ()

Kommentarerna anvands framst av programmerare for att ge insikt och hjalp till andra
programmerare som arbetar med samma robotprogram.
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21.7.9. Mapp

Beskrivning

Med kommandot Mapp kan du anvanda mappar for att skapa en lattlast oversikt dver
huvuddelarna i ditt robotprogram.

Eftersom varje huvuddel av robotprogrammet kan innehalla manga programnoder kan
du anvanda mappar for att dela upp dem i hanterbara sektioner.

Mappar har ingen inverkan pa programmets exekvering.

Mapp

Lagg till en mapp
i ett
robotprogram

Exempel: Mapp

Organisera ditt robotprogram i mappar.

1. Valj en placering fér mappen i robotprogrammet.
2. Under Grundlaggande, tryck pa Mapp.
3. Dukan nu flytta noder till mappen eller lagga till noder i mappen.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q _ Graphics Variables
Move
1 ¥ Robot Program Folder
P 2 ¢ W 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 lower object move robot arm back
7 - <empty>
Popup empLy
8 ¢ wm release object
Halt <] =| <empty>
Comment 10 ¢ = move robot arm back
a4 11 - <empty=> Ik
Folder

Set Payload

[0 Hide Folder Program Tree

A9 XBETE
O ormal = o 0 O Sim\,ilati-:wn.

Ett av de viktigaste anvandningsomradena fér mappar ar att sammanfoga huvudavsnitt
av robotprogrammet for att ge en battre éverblick dver robotprogrammet.
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21.7.10. Stall in nyttolast

Beskrivning

Med kommandot Stall in nyttolast kan du konfigurera robotens nyttolast. Nyttolast ar

den sammanlagda vikten av allt som ar monterat pa robotens verktygsflans.

Den ska anvandas:

* Vid justering av nyttolastvikten for att férhindra att roboten utldser ett
robotstopp. En korrekt konfigurerad nyttolastvikt garanterar optimal

robotrorelse.

Genom att ange korrekt nyttolast optimeras rorelseprestandan och robotstopp

undviks.

* Nar du stéller in nyttolasten for anvandning i ett plock- och placeringsprogram
med hjélp av ett gripdon.

Stéll in nyttolast

Anvénd 1.
kommandot Stall
in nyttolast

kommando.

| robotprogrammet véljer du den plats eller nod dar du vill Iagga till ett Stall in-

Under Grundlaggande, tryck pa Stall in nyttolast.

3. Anvand rullistan under Valj nyttolast.

a. Valj en av de nyttolaster som redan ar konfigurerade.

b. Alternativt gar det att anvanda rullistan for att konfigurera en ny nyttolast
genom att valja Egendefinierad nyttolast fylla i falten fér massa och

tyngdpunkt.

2z & Q2 H

cor | Pragea
Flytta

Riktning 3
Vénta

Stall in
Popup
Stopp
Kommentar

A
Mapp

Stall in
nyttolast

1 X Instélining av variabler
Véagpunkt 2 |¥ Robotprogram
— Stall in nyttolast: Payload 0.05s

n>
Q _ Grafik Variabler

Stall in nyttolast

Visa total nyttolast

\/ Payload v

Nyttolast
Massa

Tyngdpunkt

® Kom ihdg att ange nyttolastens totala massa

Bverging

Justera 6vergéngstiden for att jgmna ut ndringen av nyttolasten

Tips Det gar ocksa att anvanda knappen Ange nu for att anvanda vardena pa noderna som

aktiv nyttolast.

Anvénd tips
robotprogrammet.

Kom ihag att alltid uppdatera din nyttolast nar du gér andringar i konfigurationen av
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Exempel; Stall in
nyttolast

Overgangstid for
nyttolast

| ett plocka och placera-program skulle du skapa en standardnyttolast i installationen.
Sedan lagger du till en Stall in nyttolast nar du plockar upp ett objekt. Du uppdaterar
nyttolasten efter att gripdonet stangs, men innan det borjar réra sig.

Dessutom kan du anvanda Stall in nyttolast efter att objektet har slappts.

Detta ar den tid det tar for roboten att justera for en given nyttolast. Langst ner pa
skarmen kan du stalla in dvergangstiden mellan olika nyttolaster.

Du kan lagga till en 6vergangstid for nyttolasten i sekunder.

Om 6vergangstiden ar storre an noll forhindras roboten fran att gora ett litet "hopp" nar
nyttolasten dndras. Programmet fortsatter medan justeringen pagar.

Att anvdnda 6vergangstiden for nyttolast rekommenderas nar

tunga féremal plockas upp eller slapps eller vakuumgripdon anvands.

21.8. Avancerade programnoder

Beskrivning

21.8.1. Loop

Beskrivning

De avancerade programnoderna anvands for att Idgga till ytterligare funktioner i
robotprogrammet, t.ex. underprogram, if-parametrar, skript och loopar.

Loopar underliggande programkommandon. Beroende pa vilka val som gjorts kan de
underliggande programkommandona antingen loopas oandligt, ett visst antal ganger
eller sa lange som det givna tillstdndet ar sant. Vid loopning ett visst antal ganger
skapas en dedicerad loopvariabel (bendmnd loop 1 i skdrmbilden ovan), och denna
kan anvandas i uttryck inom loopen. Loopvariabeln réaknar fran 0 till N - 1.
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Loppning av ett Vid loopning med anvandning av ett uttryck som sluttillstand, ger PolyScope méjlighet
uttryck att utvardera detta uttryck kontinuerligt, sa att “loopen” kan avbrytas nar som helst
under kdérningen, och inte bara efter varje férekomst.

> Grundtyp Q _ Grafik Variabler
Avancerat
1 X instéliing av variabler

Loop 2 v Robotprogram
3 ¢ & Fiyttaled

Loop

SubProg » Valj hur m&nga génger pragrammet i den har loopen ska
q q 4 © Vageunkt_1 exelveras.
Tilldelning 5 | s
om 6 B Vénta
- 7 @ Popup @ Loopa altid
Skript " s
8 O stopp QO slinga X génger
Handelse 9 (@l Kommentar Antal slingor Namn pa variabeln
Trad 10 ¢ m| Mapp Loop_1
Switch T - P QO slinga nér uttryck & Sann
L 12 ¢ & Loop 9 v
Timer 13 -l <tom ‘
Hem O Kontrollera uttrycket kontinuerligt

t 2 RS N g=

O Normal

21.8.2. SubProgram

Beskrivning Ett underprogram kan innehalla programdelar som behdvs pa flera platser. Ett
underprogram kan vara en separat fil pa diskenheten och det kan ockséa déljas som
skydd mot oavsiktliga &ndringar.

> Grundtyp Q _ Grafik Variabler

stélining av variabler SubProgram 1

Loop 2 ¥ Robotprogram Ett underprogram kan antingen pelca pé en fil pé en diskenhet eller
SubProg 3 =| <tom ingd i det har programmet,
4 1. SubProgram_1
Tilldelning =] <tomn
© Underprogrammets fil
om

<Ingen fil har valts>

Héndelse
Trad
Switch

Timer

Spara underprogram Nollstall underprogram

I H&ll underprogramfilen uppdaterad med det har programmet

O Deli trad fér underprogram

O Normal
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Anropa subrutin  Vid ett anrop till en subrutin kérs programraderna i underprogrammet och sedan
fortsatter programmet med nasta rad.

> Grundtyp Q _ Grafik Variabler

Avancerat

Anropa subrutin

Loop 2 ¥ Robotprogram
R 3 ¢ Flyttaled
- - 4 @© Vagpunkt_1 V] vilken subrutin som ska anropas vid det har steget i programexekveringen
Tilldelning 5 =l Stalin
om 6 B Vinta
7
Skript 0 Fopue
8 O Stopp
Héndelse 9 (sl Kommentar
Trad 10 ¢ = Mapp
itch q 11 =| <tom> I
S 12 ¢ & Loop
Timer 13 = <tom>
— 14 % Anropa

O Normal
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21.8.3. Tilldelning

Beskrivning Tilldelar varden till variabler. Variabelvardet kan vara resultatet av uttryck som skapats
i Uttrycksredigeraren (se avsnitt 21.3 Uttrycksredigeraren pa sidan 202).
Du kan aven begara ett variabelvarde fran en operator. Nar du begéar ett varde fran en
operator ar det majligt att visa ett operatérsmeddelande for att validera ingangen mot
vanliga variabeltyper.

<gnemoven: [ B8 H cccc —
Nyt Gppna.  spara

default* cCCC =

o

s

> Grundtyp Q _ Grafik Variabler
Avancerat

11 %] InstBiing av varisbler

L Tilldelning Kéla Uty ]

oop 2 ¥ Robotprogram Tildelar markerad variabel vérdet uttryck

SubProg 3 ¢ b Flyttaled
4 ® Végpunkt_1 3

Tilldelning 5 - StElin Variabel Uttryck

om 6 B vinta [ 2 Jerxa v = 2 * force()
7

Skript @ Popup
8 O Stopp

Héndelse 9 s Kommentar

Trad 10 ¢ = Mapp

Switch 41 =| <tom s

WIEC 12 ¢ & Loop

Timer 13 =| <tom:

r— 14 L. Anropa
15 a= varx_1:=2 * force()

O o — 000 @

21.8.4.Om

Beskrivning If- och If...Else-uttryck andrar robotens beteende baserade pa sensorns
ingangssignaler eller variabelvarden.

OBSERVERA

Om det finns vagpunkter inuti en Om-eller en Loop-sats med
funktionen Kontrollera uttryck kontinuerligt kan du lagga till ett stopj()
eller stopl() efter satsen for att férsiktigt sakta ner robotarmen. Detta
galler bade Om- och Loop-satser (se avsnitt ).
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Valj Villkor

Anvand Uttrycksredigeraren for att valja villkor som bildar uttryck med hjalp av If-satser.
Om en viss sats ar "Sann" kommer uttrycken i detta If-kommando att kéras. If-satser
kan endast ha en endaElse-sats. Anvand Lagg till AnnarsOm och Ta bort AnnarsOm
for att 1agga till och ta bort AnnarsOm-uttryck.

Vélj Kontrollera uttryck kontinuerligt for att lata satserna Om, AnnarsOm och Loop
utvarderas medan de ingdende raderna exekveras. Om ett uttryck i en If-sats ar
"Falskt" utvarderas istallet Elself- eller Else-satserna.

8 2 & L H

Program | instalation __Fivt:

> Grundtyp Q _ Grafik Variabler

Ao (E——
1 X Instélining av variabler Om
Loop 2 v Robotprogram
SubProx 3 ¢ b Fyttaled Beroende pé tillstdndet hos en given sensarinsignal eller programvariabel kommer
9 " ® Vagpunke 1 féllande rader att exekveras
Tilldelning 5 | =l sl Om|
6 Vénta
o 7 ; Pepu O Kontrollera uttrycket kontinuerligt
Skript Pup
8 O Stopp
Handelse 9 @ Kommentar
Trad 10 ¢ = Mapp
Switch 4 11 = <tom b
Wit 12 ¢ & Loop
Timer 13 -l <tom
Hem 14 Y. Anropa

15 o= varx_l=2*force()

EXTEEN - - 5 on.

17 =l <tom

| L&gg till AnnarsOm || Ta bort AnnarsOm |

L&gg till Annars

RS KBART

O Normal
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21.8.5. Skript

Beskrivning

Foljande alternativ finns tillgéngliga i rullgardinslistan under Kommando:

* Linje later dig skriva en enda rad URscript-kod med hjalp av
uttrycksredigeraren ( 21.3 Uttrycksredigeraren pa sidan 202)

* Fil kan anvandas for att skriva, redigera eller ladda URscript-filer.

Du hittar anvisningar for att skriva URscript i Script Manual pa supportwebbplatsen
(http://www.universal-robots.com/support).

Funktioner och variabler som deklareras i en URscript-fil kan anvandas i hela
programmet i PolyScope.

> Grundtyp Q _ Grafik Variabler

Loop 2 v Robotprogram Skriptkod

SubProg 3 ¢ b Flyttaled Har nedan kan du ange text som exekveras som skriptkod av UR-manéverenheten.
4 ® Végpunkt_1

Tilldelning 5 - StElin

om 6 B Vi | |

Skript 7 10 Popup
8 O Stopp

Héndelse 9 - ®| Kommentar

Trad 10 9w Mapp

. 411 =] <tom! 3

Sl 12 ¢ & Loop

Timer 13 = <tom

— 14 L4 Anropa

15 a= varx_1:=2 * force()

19 ¢ 4 om..

17 =| <tom>
18 & Skript

23S XBRES

O Normal
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21.8.6. Handelse

Beskrivning En handelse kan anvandas for att dvervaka en insignal, utféra en atgard eller stélla in
en variabel nar den aktuella insignalen ger ett hdgt varde.
Exempel: om en utsignal ger ett hdgt varde kan handelseprogrammet vanta 200 ms
och déarefter aterstalla vardet till ett Iagt varde igen.
Detta kan forenkla huvudprogrammets kod betydligt om en extern maskin triggar pa en
stigande flank i stallet for pa en hég insignalniva.
Héandelserna kontrolleras en gang per styr-/reglercykel (2 ms).

RE2 + QB

s | Program | instalation iyt I Logg - ¢
> Grundeyp Q _ Grafik Variabler
\/ Avancerat o i
Loop 2 ¥ Robotprogram
SubProg 3 L=| <tom En héndelse liknar ett avbrott, men vid en handelse kommer
4 & Héndelse huvudprogrammet att fortsétta medan handelsekoden exekveras.
Tilldelning Medan handelsen exekveras kommer nya handelser inte att ha ndgon
5 | <tom
effelct
om . .
Beroende p3 tilsténdet hos en given sensorinsignal eller
Skript programvariabel kommer f&ljande rader att exekveras
Héndelse
Trad
. ] I
Switch
Timer
Hem
> Mallar

S XKBHE

O Normal

21.8.7. Trad
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Beskrivning

21.8.8. Switch

Beskrivning

En trad &r en parallellprocess till robotprogrammet. En trad kan anvéandas for att styra
en extern maskin oberoende av robotarmen. En trdd kan kommunicera med
robotprogrammet med variabler och utsignaler.

Piogram | instalation _Fitta

) Grundtyp Q _ Grafik Variabler

Loop

1 X Instélining av variabler T °d
2 v Robotprogram ra

3 - <tom Entrad &r ett parallellprogram som kérs samtidigt som huvudprogrammet. En tr&d kan
4

SubProg Utféra I/0, vénta p& signaler eller ange variabler.

ldEning Den kan anvéndas fér att manévrera andra maskiner medan roboten &r igéng.
om

Skript

Héndelse

Tréd

Switch

Timer

Hem

[& Loopar oéndiigt

O Spéra programkérning

O Normal

En Switch Case-konstruktion kan gora att roboten andrar beteende baserat pa
insignaler fran sensorer eller variabelvarden.

Anvand Uttrycksredigeraren for att beskriva grundvillkoret och definiera de fall da
roboten ska fortsatta till underkommandona fér denna Switch.

Om villkoret utvarderas sa att det matchar ett av fallen exekveras raderna inuti Case.
OmenDefault Case-sats harspecificerats kdrs raderna bara om inga andra
matchande case-tillstand hittades.
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Varje switch kan hafleraCase ochettDefault Case.Switchar kanendasthaen
instans av varje definierat Case-varde. Case-satser kan laggas till med hjalp av
knapparna pa skarmen. Ett Case-kommando kan tas bort fran skarmen for aktuell
switch-sats.

namngivens*

< i S pon:
Q _ Grafik Variabler
Ay t

Loop 2 ¥ Robotprogram
3 ¢ b Fiyttaled

SubProg A o va Kt 1 Du kah anvénda en switch-sats fér att styra flddet i ditt program. Dessa
E——— GgPUNKT_ kan ersétta komplicerade om ... istéllet om-satser och de kan dven testa
ML =AT) 5 - Stalin serier med vérden avseende ditt uttryck
om 6 B véanta
. 7 P
Skript @ Popup
= 8 O Stopp Switch
Handelse 9 (sl Kommentar ‘
Trad 10 ¢ = Mapp
. a 11 - <tomn 13
Switch 12 ¢ & Loop O Standard-case
Timer 13 =] <tom

14 Anropa
15 2= varx_1=2 *force()

> Mallar 16 ¢ b Om.
17 =] <torn l:l Case-sats ingen markering -

18  F Skript
19 & Switch ...

2SS KPR

O Normal
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21.8.9. Timer

Beskrivning En timer mater den tid som det tar fér programmets specifika delar att kdras. En
programvariabel

> Grundtyp Q _ Grafik Variabler

1 X Instélining av variabler Timer
Loop 2 [» .:abotprogram Méter tiden. Uppmaétt tid visas i variabeln
3 ¢ «p Flyttaled
SubProg -
4 @ Végpunkt_1 | VZ | ‘tlmer_l -
Tilldelning 5 = Stiltin
om 6 E Vénta O Starta
7 P
Skript 5 g S:’pup O Stopp
opp
Handelse 9 ® <ommentar O Arerstail
Tr&d 10 ¢ = Mapp
itch 4 11 = <{om> I
i 12 ¢ & Loop
Timer 13 - >
- 14 Y. Anropa

15 == varx_1=2 *force()

> Mallar 16 @ [ Om

18 F Skript
19 * Switch ..
20 ® timer_1

t R AoRa g Nl =
ONormaI —_— ° 0 o ‘:Zw-m,ﬂerw'u;\.

21.8.10. Hem
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Beskrivning

Definiera Hemma

Hemma-noden anvander ledvinklar for att forflytta roboten till ett férdefinierat
utgangslage. Om Hemma-noden har definierats som en Saker Hemma-position visas
Hemma-noden som Hemma(Saker) i programtradet. Om Hemma-positionen forlorar
synkroniseringen med Sakerhet &r noden odefinierad.

Pragram | ncalstion _Fiytta o Gppna..  Spara
> Grundtyp Q _ Grafik Variabler
Avancerat
2 v obotoroaram ~ Hem
Loop 3 # Hem Flytta till Hem-positionen som definierats | installationen
SubProg 4 9 b AyttaP
o 5 © Végpunkt 1 FlyttaLed
Tilldelning 8 ® Variabel
@ Ledhastighet °ls
om 7 @ v CirkelFlytta
: | g, Lecccderaton e
Skript
9 © EndPoint_1 Qmd 2
Héndelse 10 = Stéllin
Trad 11 B vana
- 4 12 @ Popup I . Flytta hit
Switch 13 © stopp M Anvand ledivinklar
Timer 14 ® Kommentar
o 15 ¢ m Mapp
Eh 16 =] <tom Tilldela utgdng till séker Hem-position | sékerhetskonfigurationen
> Mallar 17 ¢ & Loop Sakert Hem Utgangar
18 =] <tom

- Inte konfigurerad Inte tilldelad
19 L, Anropa

20 a= varx_1:=2 * force()
21 ¢ b Om
22 =

v

O strom av

Hemma &r ett anvandardefinierat utgangslage eller returposition fér robotarmen. Nar
Hemma har definierats ar det sedan alltid tillgangligt nar ett robotprogram skapas. Du
kan anvanda utgangslaget for att definiera en sdker Hemma-position. (Se 19.9 Saker
Hemma pa sidan 181) Anvand knapparna pa hemskarmen for féljande:
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* Redigera position &ndrar en Hemma-position.

* Flytta hit flyttar robotarmen till den definierade Hemma-positionen.
* Nollstall position gor att robotarmen atergar till uppratt lage.

| rubriken trycker du pa Installation.

Vélj Hemma under Alimant.

Tryck pa Ange position..

Ao b=

Lar roboten med knapparna Frikérning eller Overgang.

Redigera position |

1 Nyttolast |

Blerieiaey | Flytta hit |

1/0-i

Ve 1] | 1. Nollposition |
A

Variabler
Start
=l
dvergang
Hem
Spér
transportband Ledposition
Skruvprocess Bas 90,00° |
Skuldra -90,00° L '3
Armbége -90,00°
Handled 1 -80,00°
Handled 2 90,00°
Handled 3 0,00°

O Normal
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21.9. Mallar

Beskrivning Mallarna kan anvandas for att Iagga till specifika funktioner i ett robotprogram. De olika
mallarna gor det maijligt for dig att utféra komplexa uppgifter med ditt robotprogram.

21.9.1. Sok

Beskrivning Sokfunktionen anvander en sensor for att faststélla ratt position for att gripa eller
slappa en artikel. Funktionen ar avsedd for arbete pa artikelstaplar med varierande
artikeltjocklek, och artiklarnas exakta positioner ar inte kénda eller svara att
programmera.

Sensorn kan vara en tryckknappsomkopplare, en trycksensor eller en kapacitiv
SEnsor.

Soék For att programmera en sokatgard ska du definiera féljande:
* A- startpunkten.

* Biill C- stapelns riktning. Det innebér att stapeln véxer vid Stapling och att den
sjunker vid Avstapling.

* D-tjockleken pa artiklarna i stapeln.
Du maste aven definiera villkoren for nar nasta stapelposition uppnatts, och en sarskild

programsekvens som ska utfras vid var och en av stapelpositionerna.
Hastighet och accelerationer maste anges for rérelsen som avser staplingen.
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Stapling

Vid stapling ror sig robotarmen till position A, och darefter gar den vidare i motsatt
riktning for att sOka efter nasta stapelposition. Nar nasta staplingsposition hittas,
kommer roboten ihag den och utfér den sarskilda sekvensen.

Under efterfoljande rundor startar roboten sékningen fran den memorerade positionen,
plus den artikeltjocklek som programmerats langs riktningen.

Stapling slutférs nar stapelns héjd 6verstiger ett definierat varde eller nar en sensor ger

en signal.

> Grundtyp
1 X Instélining av variabler
W Mallar 2 v Robotprogram

Stk 3 ¢ P Flyttaled

4 ® Vagounkt 1
el 5 = sl
Pallprocess 6 (Bl vanta
Spar 7 @ Popup
transportband 8 O Stopp
Skruvprocess 9 | Kommentar

10 ¢ m Mapp

411 &) <tom>
12 ¢ & Loop

13 - <tomn>
14 Y, Anropa

15 2= varx_1=2 *force()
16 ¢  Om.

17 - <tom>

18 & Skript

19 & Switch

20 O tmer_1

21 = Sk

O Normal

®C

Q _ Grafik Variabler

Valj s6kningstyp

En sokningsoperation ar definierad

A: Startpositionen

B: Stapelns riktning - FromPos
C: Stapelns riktning - ToPos

D: Artikelns tjocklel

V&l mellan stapling och avstapling.

Stapling Avstapling
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Avstapling

Startposition

Vid stapling ror sig robotarmen fran position A i den angivna riktningen och soker efter
nasta artikel. Villkoret pa skarmen avgor nar nasta artikel nas. Nar positionen hittas
kommer roboten ihag positionen och utfér den sarskilda sekvensen.

Under efterfoljande rundor startar roboten sékningen fran den memorerade positionen,
plus den artikeltjocklek som programmerats langs riktningen.

Q _ Grafik Variabler
1 X Instalining av variabler ~ Avstapla

Sk 3 ¢ @ Fiyttaled

4 @ Végpunkt_1
Patvinga 5 = Stlin
Pallprocess 6 B Vvénta
Spar 7 @ Popup Avstapeln definieras av féljande parametrar:
transportband 8 O Stopp I I
9 ®| Kommentar A Startpositionen
Skruvprocess - B B: Stapelns riktning - FromPos
10 ¢ = Mapp C: Stapelns riktning - ToPos
411 =] <torm> b c D: Artikelns tjocklelc
12 ¢ 2 Loop ol - &
13 = <tom>

14 Y. Anropa
15 8= varx_1=2 *force()

16 ¢ b Oom. Nésta position hittas nér:

17 - <tom>

18 § Skript

19 & Switch ... Artikelns tjocklek Delade parametrar

20 O timer_1 0.0 mm Verktygets hastighet 250 mm/s
21 ¢ & Avstapla Verktygsacceleration 1200 mm/s?
29 & GtartPas 1

O sekvens fore start
@ [ Selvens efter slut

O Normal o 0 O smutering ()

| Aterstall till standardinstaliningarna |

®

Startpositionen ar dar staplingen startar. Om startpositionen utelamnas startar
staplingen vid robotarmens befintliga position.
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Riktning Riktningen, som anges av positionerna B till C, berdknas som positionsskillnaden fran
TCP for Btill TCP for C.
Riktningen tar inte hansyn till punkternas orientering.

Kommando Atgéard

Robotarmen ror sig langs riktningsvektorn
Uttryck for nasta och utvarderar kontinuerligt om nésta
staplingsposition stapelposition har natts. Nar uttrycket ar
True exekveras specialsekvensen.

Den valfria sekvensen Fére start kors
precis innan processen startas. Denna
kan anvandas for att vanta pa
klarsignaler.

Den valfria sekvensen Efterslut kérs
precis innan processen avslutas. Denna
EfterSlut kan anvandas for att signalera att ett
transportband ska starta, och férbereda
for nasta stapel.

Sekvensen for plockning/placering é@r en
sarskild programsekvens som utférs vid
varje stapelposition, liknande
palleteringsfunktionen.

ForeStart

Sekvens for plockning/placering

P s Soenma
4 ® Vagpunkt_1 En riktning ges av linjen mellan TCP-positionen fér de tva vagpuniterna.
Sok 5 = sl
Patvinga 6 B Vanta O stoppa efter 500,00 mm
7 Popyy X;
Pallprocess @ Popup O stoppa nér 9
8 O Stopp
fpar hand 9 (| Kommentar
ransportband | . o o0
Skruvprocess 11 -=| <tom>
12 ¢ & Loop

e = <tom>
14 % Anropa
15 o= varx_1=2*force()

16 ¢ & Om.
17 = <tom>
18 & Skript Delade parametrar
;z ; Switch Verktygets hastighet mm/s
timer_1

_ 2
21 ¢l Avstapia \erktygsacceleration 1200/ mm/s
22 @ StartPos_1 p— P
23 f= | Aterstill till standardinstéliningarna |
A3 SCKBAD

O Normal ’ o 0 O Sw’mﬂerirug.
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21.9.2. Patvinga

Beskrivning

Kraftlage ar 1ampligt for tillampningar dar den faktiska TCP-positionen langs en
fordefinierad axel inte &r viktig, men dér istallet en viss kraft ska anvandas langs
aktuell axel. Om robotens TCP t.ex. ska rulla mot en bdjd yta eller trycka eller dra
tillbaka ett arbetsstycke.

Kraftlage har ocksa stdd for att applicera vissa vridmoment runt férdefinierade axlar.
Robotarmen foérsoker accelerera langs den axeln om den inte méter nagot motstand
langs en axel dar en kraft som inte &r noll &r instélls. Aven om en axel har angetts vara
eftergivlig forsoker robotprogrammet dnda flytta roboten langs aktuell axel.
Kraftkontrollen sékerstaller dock att robotarmen anda narmar sig den angivna kraften.

OBSERVERA
Programmet kan hamna i konflikt om den héar atgarden sker samtidigt
som Transportbandssparning och/eller Férskjutning av bana.

* Anvand inte den har funktionen tillsammans med
Transportbandssparning eller Forskjutning av bana.

OBSERVERA

Om det finns en Force-nod inuti ett Om, AnnarsOm eller Loop och
alternativet verifiera uttryck kontinuerligt arvalt, kandu
lAggatillett sluta kraft l&ge ()-skriptislutet av uttrycket for att
avsluta Force-kontrollen.
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VARNING
1. Undvik kraftig acceleration precis innan kraftlaget aktiveras.

2. Undvik kraftig acceleration i kraftldge, eftersom detta minskar
noggrannheten i kraftkontrollen.

3. Undvik rorelser parallellt med eftergivliga axlar innan
kraftlaget aktiveras.

Lm . <dnmie- [) BB o
L] ytta o o Gppna.

Nyt
Biogram | instalation

Q _ Grafik Variabler

= s Patvinga
v Mallar 5 Stallin 9

6

7

8

B Vinta Programdelen under detta kraftkommando kkérs i kraftlage. | kraftlage ar roboten fri att

Sk tilimpa den angivna kraften i den valda funitionens riktning

@ Popup
Patvinga O Stopp
® Kommentar Funktion
Pallprocess
10 ¢ = Mapp Bas -
Spar 11 =| <tom
transportband 1) o oo,
Skruvprocess 13 =] <tomn
14 A £ Pétvinga
d L. Anropa b -
15 (3= varx_1=2 *force() 0.0 N
16 ¢ & Om.. P
17 - <tom:
18 B Skript

19 * Switch ...

20 O tmer_1

21 9 & Avstapla

22 @ StartPos_1
23 e o Rikining

26 © i PlockSekvens

31 ¢ ¥ Patvinga | Anvénd testknappen nedan i kombination med knappen
= Frikérning pa manoverenheten for att testa kraftiaget. Testa
t R XS N0 =

O Normal

Funktionsval Funktionsmeny anvéands for att valja vilket koordinatsystem (axlar) roboten ska
anvanda nar den arbetar i kraftldage. Funktionerna i menyn ar de som definierats i
installationen.
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Kraftlagestyp Typer av kraftldge, som anges nedanfér, avgoér hur den valda funktionen tolkas.

* Enkel: Endast en axel kommer att vara kompatibel i kraftldge. Kraften langs
denna axel gar att justera. Den 6nskade kraften appliceras alltid langs z-axeln
for den valda funktionen. For Linje-funktioner appliceras den dock langs y-axeln.

* Ram: Ramtypen mdjliggér mer avancerad anvandning. Har gar det att valja
fijddringsmjukhet och krafter oberoende i alla sex frihetsgraderna.

* Punkt. : Nar Punkt valjs har aktivitetsramen en y-axel som pekar fran robotens
TCP mot ursprunget for den valda funktionen. Avstandet mellan robotens TCP
och den valda funktionens origo maste vara minst 10 mm. Uppgiftens
koordinatsystem andras vid kdrning allteftersom robotens TCP andras.
Uppgiftskoordinatsystemets x- och z-axlar beror pa den valda funktionens
ursprungliga orientering.

* Rorelse: Rorelse innebér att uppgiftsramen dndras med riktningen for TCP-
rorelsen. Uppgiftskoordinatsystemets x-axel blir projektionen av TCP-
rorelseriktningen pa det plan som spénns upp av den valda funktionens x- och y-
axel. Y-axeln ar vinkelrdt mot robotarmens rorelse, och i den valda funktionens
x-y-plan. Det hér kan vara anvéandbart vid avgradning ldngs en komplex bana dar
det kravs en kraft vinkelratt mot TCP-rorelsen.

Nar robotarmen inte ror sig géller féljande: Om kraftlaget startas Nar robotarmen
star still finns det inga fjddringsmjuka axlar férran TCP-hastigheten &r storre én
noll. Om robotarmen senare star stilla, medan den fortfarande ar i kraftlage, har
koordinatsystemet for uppgiften samma orientering som senast TCP-
hastigheten var stérre an noll.

For de sista tre typerna kan det faktiska koordinatsystemet fér uppgiften visas vid
kdrning under fliken Grafik (se ) nar roboten arbetar i kraftlage.

Val av kraftvarde * Kraft- och momentvéarden kan stallas in for eftergivliga axlar. Robotarmen
justerar da sitt lage for att astadkomma vald kraft.

* For axlar som inte ar eftergivliga foljer robotarmen banan som angetts av
programmet.

For translationsparametrar anges kraften i Newton [N] och for rotation anges
vridmomentet i Newtonmeter [Nm].

OBSERVERA
Gor foljande:

* Anvand skriptet get _tcp force () ien separat trad for att
minska den faktiska kraften och vridmomentet.

* Korrigera nyckelvektorn om den faktiska kraften och/eller
vridmomentet &r mindre &n begart.

Hastighetsgranser Maximal kartesisk hastighet kan stallas in for dverensstimmande axlar. Roboten
forflyttar sig vid denna hastighet under kraftkontroll sa lange som den inte kommer i
kontakt med ett foremal.
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Testa
kraftinstéliningarna

Pa/av-knappen markt Test vaxlar funktionen fér knappen Frikdrning pa baksidan
av mandverenheten fran normalt frikérningslage till testning av kraftkommandot.
Nar Testknapp ar aktiverad och knappen Frikérning pa baksidan av
mandverenheten trycks in kommer roboten att uppféra sig som om programmet
hade natt det har kraftkommandot. Pa sa satt kan instéllningarna verifieras innan
hela programmet kors. Detta &r speciellt anvandbart for att verifiera att
fijadringsmijuka axlar och krafter har valts pa ratt satt. Hall bara i robotens TCP med
en hand och tryck pa knappen Frikérning med den andra, och notera i vilka
riktningar robotarmen kan/inte kan forflyttas.

Nar du ldamnar den har skarmbilden avaktiveras knappen Test automatiskt vilket
betyder att knappen Frikérning pa baksidan av mandverenheten anvands for
normalt frikérningslage igen.

Knappen Frikérning &r bara aktiv nar en giltig funktion har valts fér kommandot
Kraft.
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21.9.3. Pallprocess

Beskrivning Palletering ar en mall fér enkel programmering av palletering och avpalletering,
plockning och placering av delar (fran trag, fixturer osv.) och for att I1ata roboten utfora
repeterbara uppgifter for olika artiklar i flera olika lager med olika ménster.

Du kan skapa olika monster och applicera dem pa specifika lager. Du kan ocksa
placera en separator mellan varje lager (se ).

Du kan aven anvanda funktioner fran Pallegenskaper for att justera pallens placering.
Om du vill IAsa mer om funktioner, se

Folj avsnittet Skapa ett palleteringsprogram nedan om du vill anvénda
palleteringsmallen.

Skapa ett 1. Bestdm om du vill I&ra roboten en funktion (se ) eller anvénda en bas som
palleteringsprogram ett referensplan.
| fliken Program under Mallar trycker du pa Palletering.

Pa palleteringsskarmen valjer du nagon av de féljande atgéarderna,
beroende pa vilken atgard som énskas.

1. Valj Palletering for att lasta pa artiklar pa en pall.
2. Valj Avpalletering for att lasta av artiklar fran en pall.

4. Under Pallegenskaper anger du programmets namn, funktion (se steg 1),
artikelhdjd och artikelrdknarens namn. Valj rutan Kom ihag senaste
artikelns plats om du vill att roboten ska starta om pa den artikel som den
hanterade nar den stoppades.

5. Under Atgarder pa palleteringsskarmen lagger du till ytterligare atgarder
som ska utforas fore eller efter palleteringssekvensen genom att vélja
féljande:

1. Lagg till atgéard fore palletering: Dessa atgarder utfors innan
palleteringen startas.

2. Lagg till atgérd efter palletering: Dessa atgarder utfors nar
palleteringen har avslutats.

6. Pa programtradet klickar du pa noden Moénster for att ange monster for dina
lager. Du kan skapa féljande médnstertyper: Linje, matris eller oregelbundet
(se bild nedan). Pa denna skarm kan du valja om du vill inkludera en
separator mellan lagren (se ).

7. Klicka pa ménsternoden/-noderna pa programtradet for att [ara roboten
lagerspecifika positioner (t.ex. Start-/slutpunkt, matrishérn och/eller antal
artiklar). Se for anvisningar om inlarning. Alla positioner maste laras in
nederst pa pallen. For att kopiera ett monster klickar du pa knappen
Kopiera ménster pa den monsternodskéarm som du avser att kopiera.

8. | programtradet klickar du pa noden Lager for att konfigurera lagren i
palleteringssekvensen. Anvéand listrutan Valj monster for att valja monster
for varje lager. Klicka pa knappen L&gag till lager for att 1dgga till fler lager i
programmet. Lagren maste laggas till i ratt ordning eftersom de inte kan
sorteras om senare.
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Skapa ett 9. | programtradet trycker du pa noden Vid varje artikel. Valj mellan att
palleteringsprogram anvanda standardalternativet (A) Vid varje artikel-guide, eller (B)
Konfigurera manuellt vid varje artikel. Instruktioner for vardera alternativet
finns nedan.
;G"‘-"'““VF’ . Q _ Grafik Variabler
U i patbrocess
81§ S Aumarmmpobrocns | PO W e s sl nomnatr s o
Patvinga 5 =] <torr objekt | flera lager
Pallprocess 6 9 = Monster @
SR ©  =ior I g
Sk.uvpp.o:es: i 7 vere otpels © e
411 elv Argé:&sfrerpa//procsss Iy Eemeer el
12 -l <torr Namn Pallet_1
Objektets hojd l:| mm J.
Objektraknare Pallet_1_cnt
O Kom ihdg plats fér senaste objekt
Atgarder
[ Légg til &gérd innan pallprocess
Oslriimav m ° 0 O Sw‘ﬂu\eﬂrug.
Vid varje artikel-  Vid varje artikel-guiden hjélper dig att definiera de atgarder som ska utfoéras for varje
guide artikel pa en pall, till exempel referenspunkt, verktygsatgardspunkt samt vagpunkter for
inkdrning och utkdérning (beskrivs i tabellen nedan). Vagpunkter for in- och utkdrning for
varje objekt star kvar i samma orientering och riktning oavsett de olika objektens
orientering.
Tryck pa noden Vid varje artikel i programtradet.
Pa Vid varije artikel-skdrmen klickar du pa Nasta.
Tryck pa knappen Flytta hit. Hall sedan knappen Auto nedtryckt eller anvand
knappen Manuell for att forflytta roboten till referenspunkten. Tryck pa knappen
Fortsatt. Tryck pa Nasta.
4. Klicka pa Stall in vagpunkt for att [ara in vagpunkten for inkérning (se ). Tryck pa
Nésta.
Upprepa steg 3.
Klicka pa Stall in vagpunkt for att lara in utkdrningsvagpunkten (se ). Tryck pa
Nasta.
Tryck pa Sluta.
Du kan nu lagga till lampliga noder for gripdonsatgérder i mappen
Verktygsatgard i programtradet.
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Menuell
konfiguration

. Tryck pa noden Vid varje artikel i programtradet.

Pa startskdarmen Vid varje artikel trycker du pa Manuell konfigurering.

3. Anvand rullgardinsmenyerna for att valja ett monster en referenspunktsartikel.

Klicka pa knappen Anvand denna referenspunkt for att stalla in
referenspunkten.

Flytta roboten till Referenspunkten genom att klicka pa Flytta hit.

Klicka pa noden Inkdrning i programtradet for att lara roboten vagpunkten for
inkorning (se ). Vagpunkten for inkdrning star kvar i samma orientering och
riktning oavsett de olika objektens orientering.

Klicka pa noden Vid varije artikel i programtradet. Upprepa steg 4.

7. Tryck pa noden Utkorning i programtradet for att lara roboten vagpunkten for

utkdrning (se ).

. Dukan nu lagga till lampliga noder for gripdonsatgarder i mappen
Verktygsatgard i programtradet.

Lagga till en
separator mellan
lagerien
palleteringssekvens

Separatorer, till exempel papper eller frigolit, kan placeras mellan lagreni en
palleteringssekvens. Om du vill lAgga till separatorer mellan lager féljer du
instruktionerna nedan::

1. | programtradet véljer du noden Ménster.

2. Paskarmen Monster valjer du Separator och anger héjden i textrutan
Separatorhéjd. Om inte héjden anges kommer programmet inte att koras.

3. Valj Lager i programtradet. Pa skarmen Lager véljer du vilka lager som
separatorerna ska placeras mellan (separatorer placeras automatiskt
mellan varje lager).

4. Tryck pa noden Separator i programtradet. Tryck pa Stall in separator for
att lara in separatorpositionen.

5. Valj mellan att anvénda standardalternativet (A) Separator-guiden, eller (B)
Konfigurera separatorsekvensen manuellt. Instruktioner for vardera
alternativet finns nedan.

Nar guiden ar slutford, eller om du avbryter den, visar sig en mall i programtradet
under Separatoratgéard. Férutom mappen Verktygsatgard under noden
Separatoratgard kan du vélja en av féljande mappar:

* Plockningsseparator anvands for att programmera roboten att plocka
separatorer for palletering

* Ta bort separator for att ta bort separatorer for avpalletering
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(A) 1. Tryck pa noden Separatoratgard i programtradet.
Separatorguide

n

Pa skarmen Separatoratgérd trycker du pa Nésta.

3. Tryck pa knappen Flytta hit och hall sedan knappen Auto nedtryckt eller anvéand
knappen Manuell for att forflytta roboten till separatorpunkten. Tryck pa knappen
Fortsétt. Tryck pa Nasta.

4. Klicka pa Stéll in vagpunkt for att 1ara in vagpunkten for inkorning (se ). Tryck pa
Nasta.

Upprepa steg 3.

Klicka pa Stall in vagpunkt for att lara in utkdrningsvagpunkten (se ). Tryck pa
Nésta.

7. Tryck pa Sluta.

Du kan nu lagga till lampliga atgardsnoder i mapparna Plockningsseparator,
Placeringsseparator och Verktygsatgard i programtradet.

—

(B) Manuell Tryck pa noden Separatoratgard i programtradet.
konfigurering 2. Pa startskdrmen Separatoratgéard trycker du pa Manuell konfigurering.

Flytta roboten till separatorpunkten genom att klicka pa Flytta till
separatorpunkten.

4. Klicka pa noden Inkdrning i programtradet for att Iara roboten vagpunkten for
inkdrning (se).

| programtradet klickar du pa noden Separatoratgard. Upprepa steg 3.

6. Tryck pa noden Utkdrning i programtradet for att lara roboten vagpunkten for
utkdrning (se ).

7. Du kan nu lagga till ampliga atgardsnoder i mapparna Plockningsseparator,
Placeringsseparator och Verktygsatgard i programtréadet.

Alternativ till Anpassa Du kan specialanpassa ditt palleteringsprogram pa féljande satt:

ett * Omdin pall behover justeras eller ompositioneras nar du har skapat ditt

palleteringsprogram palleteringsprogram behover du bara lara om pallfunktionen (se ) eftersom
palleteringssekvensen ar fast i forhallande till funktionen. Alla 6vriga
programkompionenter justerar sig automatiskt till den senast inlérda
positionen.

* Du kan redigera egenskaperna for flytta-kommandona (se ).
* Du kan andra radier for hastigheter och forbigangar (se ).

* Du kan lagga till andra programnoder till Vid varje artikel-sekvensen eller
Separatoratgard-sekvensen.
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Positioner

Linje

For att lara in positionerna valjer
du varje artikel i programtradet:

* Startltem1

* Endltem1
Ange det antal artiklar som finns
i din sekvens genom att

anvanda textrutan Artiklar
langst ned pa skarmen.

Rutnat

For att lara in positionerna valjer
du varje artikel i programtradet:

* Cornerltem1
* Cornerltem2
* Cornerltem3
* Cornerltem4
Ange antal rader och kolumner i

de relevanta textrutorna for att
stalla in modnstrets dimensioner.

Oregelbundet

For att lara in positionerna valjer
du varje artikel i programtradet:

* ltem1
* Item2
* Item3
Klicka pa Lagag till artikel for att

lagga till och identifiera en ny
artikel i sekvensen.
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Aot I

Onskad plats och position fér
roboten nar den ska utfora en
atgard for varje artikel i ett
lager. Vagpunkten for
Verktygsatgardspunkt ar den
forinstallda referenspunkten,
men du kan redigera den i
programtradet genom att klicka
pa noden Vagpunkt for
Verktygsatgardspunkt Verktygsatgardspunkt. Nar du
! % anvander guiden ar

referenspunkten den forsta
positionen i det forsta
definierade lagret pa pallen.
Referenspunkten anvands for
att lara roboten vagpunkterna
for inkérning och utkdrning samt
verktygsatgardspunkten for
verje artikel i ett lager.

Den kollisionsfria positionen

. l och riktningen som du vill att
Infallsvinkel e
@ roboten ska félja nar den
W narmar sig en artikel i ett lager.
Atgarden som du vill att
Verktygsatgérd robotutrustningen ska utféra for
‘%_ varje artikel.
» 4+
Positionen och riktningen som
- du vill att roboten ska folja nar
Avsluta vagpunkt T A . e ) .
@ den avlagsnar sig fran en artikel
g i ett lager.
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21.9.4. Spar transportband

Beskrivning

Transportbandssparning later robotarmen spara rorelsen hos upp till tva transportorer.

Transportbandssparning definieras pa fliken Installation.

OBSERVERA

Programmet kan hamna i konflikt om den har atgarden sker samtidigt

som Patvinga och/eller Forskjutning av bana.

* Anvand inte den har funktionen tillsammans med Patvinga

eller Forskjutning av bana.

Programnoden Transportbandsparning finns tillganglig i fliken Program under Mallar.
Alla rérelser under denna nod ar tillatna under transportbandssparning, men de ar
relativa till transportbandets rorelse. Forbigangar tillats inte vid avslut av
Transportbandssparning, sa roboten stannar helt innan nasta rérelse.

RE2 4

Instalition| it 10 Logg

 Allmént Spér transportband

TCP

[conveyor 1 (inaktiverad)

w | [0 Aktivera transportbandssparning

Nyttolast

Montering
Kodartyr

1/0-installning

Verktygets 1/0

Variabler

Start

Jamn

2 7 Sparni . ar
verging parningsparametrar

Hem alj transporthbandstyr

Spar
transportband

Skruvprocess

Transportbandsparametrar

o 0 o simuering (]
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Spara
transportband

1. lrubriken trycker du pa Program.

2. Tryck pa Mallar och vélj Transportbandssparning for att Iagga till en nod for
sparning av transportband i programtradet. Alla rérelser under sparningsnoden
sparar transportbandets rorelse.

3. Under Transportbandssparning, i listrutan Valj transportband, markerar du
Transportband 1 eller Transportband 2 for att definiera vilket transportband
som ska sparas.

OBSERVERA

Om det finns en nod for transportbandssparning i ett Om, Annarsom
eller Loop och alternativet Kontrollera uttryck
kontinuerligt &rvalt, kan du lagga till ett end conveyor
tracking () -skripti slutet av uttrycket fér att avsluta
transportbandssparningen.
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21.9.5. Skruvmejsel

Beskrivning Programnoden Skruvning ger ett enkelt sétt att Iagga till en skruvmejselrérelse till en
monterad skruvmejsel. Instéllning av skruvverktyg och dess anslutningar till roboten
gors i installationsfliken (se Allmant).

Q _ Grafik Variabler

1 X Instéllining av variabler Skruvprocess
WV Mallar 2 v Robotprogram P
Sk 3 ¢ v Skruvprocess ‘ . .
4 @ 3 Tils Skruvmejsel: Anvéndardefinierad
Patvinga 5 ® Laqq til &tgérder for hanterare 1 En Start /O och TCP méste definieras i installationen
Pallprocess Riktning
Spar @ skruva &
transportband O Lossna
Skruvprocess
Ll 3
O Axtivera startpuniet
Process
O Foj skruven med
< >

Q@ o 000 @

—

Lagga tillen nodien | rubriken trycker du pa Program.

skruvmejselrorelse

n

Tryck pa Skruvverktyg under Mallar.

Valj Dra at for att folja skruven i atdragande riktning (in), eller Lossa for att
folja skruven i lossande riktning (ut). Detta val paverkar endast robotens
rorelse som foljer skruven och dess berakningar.

4. |faltet Programval valjer du ett skruvverktygsprogram, beroende pa
signalerna Programval i Installation.

5. Valj Aktivera startpunkt, fér att Iagga till en Flyttal i programtradet som
utférs nar skruvdragaren redan ar igang.
Valj Aktivera maskinfelhantering, for att Iagga till en korrigerande atgérd, om
sa kravs, i programtradet innan skruvdragningen pabdrjas.
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Paverkar Valj Folj skruven under Process for att paverka skruvningsprocessen pa féljande satt:

skruvatgard * Kraft (Force): Valj Kraft (Force) for att definiera hur mycket kraft som ska

belasta en skruv. Valj darefter Fartgrans sa att roboten rér sig med denna
hastighet sa lange den inte ar i kontakt med skruven.

FORSIKTIGHET
Satt skruvmejselns bit dver skruven innan du startar ett

skruvmejselprogram. All kraft som belastar skruven kan
paverka skruvmejselprogrammets prestanda.

* Hastighet: Valj en fast verktygshastighet och acceleration for att fa roboten att
folja skruven.

* Uttryck: | likhet med kommandot If (se 21.8.4 Om pa sidan 255) véljer du Uttryck
for att beskriva det tillstand under vilket roboten foljer skruven.
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Skruvmejsel till

Beskrivning Skruvprogramnoden inkluderar standardparameter tills lyckat resultat uppnatts Tills-
noden som definierar stoppkriterier fér skruvningsprocessen.

B2+l

ppppp

a

_ Grafik Variabler
1 X Instélining av variabler Tills
\/ Mallar 2 v Robotprogram

Sok 3 ¢ v Skruvprocess

4 9 > Ange Tills-tilstdndet. Roboten kommer att folja processen Tills det angivna vilkoret

Stvi - fylit.
iz 5 ®| Laga til Atgarder for hanterare ar PP
Pallprocess 6 @ > Tills Genomfort
Spér 7 @) 'Lagg till &garder for hanterar
transportband
B
Uttryck

-
-3

Inte OK I
Distans

Tidsavbrott

-

o
Q
Q

@

<
t3So xmBpaz

000 @

Du kan ange * Slutfért : Skruvningen fortsatter tills slutférandet kédnns av med valt alternativ. Du
foljande kan bara lagga till ett villkor for lyckat utférande.
stoppkriterier: * Fel : Skruvningen fortsatter tills ett fel upptécks med det/de alternativ du valt. Du

kan lagga till mer an ett felvillkor.

Kriterie Lyckades

* OK: Skruvningen fortsatter tills en OK-signal fran
skruvmejseln kénns av.

* Tid: Screwdriving continues upto a defined time.

* Distans: Skruvningen fortsatter tills ett faststallt avstand.

* Uttryck: Skruvningen fortsatter tills ett anpassat

uttryckstillstand mots.

Fel
* Inte OK: Skruvningen fortsatter tills en INTE OK-signal fran
skruvmejseln kénns av.
* Distans: Skruvningen slutar nar det angivna tillstandet
Overskrids.
* Timeout: Skruvningen slutar nar den angivna tiden éverskrids.

UR10e 282 User Manual



IR
UNIVERSAL ROBOTS

21.10. URCaps

Beskrivning Med URCap for fjarr-TCP och verktygsbana kan du ange fjarrpunkter for
verktygscentrum (Remote Tool Center Points, RTCP), dar verktygets centrumpunkt ar
fix i rymden relativt robotens bas. Med Remote TCP och Toolpath URCap kan du
ocksa programmera vagpunkter och cirkelrérelser samt generera robotrorelser
baserat pa importerade verktygsbanefiler som definierats i CAD/CAM-program fran
tredje part.

Remote TCP URCap kraver att din robot registreras fore anvandning (se
Robotregistrering och licensfil pa sidan 358). RTCP fungerar i tilldmpningar som
kraver att roboten greppar och flyttar objekt, i forhallande till ett verktyg. RTCP
anvands tillsammans med kommandona RTCP_FlyttaP och RTCP_CirkelFlytta for att
flytta den greppade delen med konstant hastighet i férhallande till det fasta verktyget.
o @ W S —
Heote TCP & Toolpath
Start the controller before using this URCap:
Features
Controller Status: STOPPED
e TP
Select an option below based on your application:
Remote TCP
| Toolpath Moves | | Linear & Circle Moves
Regular TCP
| Toolpath Moves |
O Power off Speed — 00% Sim\,ﬂatiw:wn.
Pa samma satt som en vanlig TCP (se ) kan du ange och namnge en RTCP pa
installationsskarmens installningsflik.
Du kan aven utfora féljande atgarder:
» L&ggatill, byta namn p3, andra och ta bort RTCP
* Forsta standard-RTCP och aktiv RTCP
* Lar ut RTCP-position
* Kopiera RTCP-orientering
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Stéll in fijarr-TCP
fran en funktion

Rérelsetyper fér
fijarr-TCP

RTCP_RorelseP

RTCP-
cirkelrorelse

Stélla in RTCP med en funktion for att roboten ska kunna knuffas i férhallande till RTCP
samtidigt som RTCP-vagpunkter och cirkelrérelser skapas.

1. Tryck pa plustecknet for att skapa en ny RTCP RTCP. Eller vélj en befintlig
RTCP i listan.

2. Tryck pa listrutan Kopiera varden fran en punktfunktion och valj Funktion.
Verifiera att RTCP-orienteringsvarden uppdateras sa att de motsvarar de for den
valda funktionen.

RIEFEEE

Run llation|  Move Log

Remote TCP & Toolpath
) Safety
Instructions

- Remote Tool Center Point III
) Fieldbus
Defined with respect to the robat base frame.

[ 7 ] @rcr -[(R ][+ ][ @

Remote TCP

<unnameds> D E E E & —
New Open..  Save -

default*

& 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

Pa liknande satt som en vanlig FlyttaP, faststaller RTCP_FlyttaP verktygets hastighet
och acceleration for robotarmens rorelser i forhallande till fiarr-TCP. Se .

Pa liknande satt som den vanliga cirkelrérelsen kan RTCP-cirkelrorelse l1aggas till i en
RTCP_FlyttaP for att utféra cirkelrorelser. Se .

OBSERVERA

Maximal hastighet for en cirkelrorelse kan vara lagre an specificerat
varde. Cirkelradien ar r, maximal acceleration &r A och
maxhastigheten kan inte dverstiga Arpa grund av
centripetalaccelerationen.
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Fjarrstyrd TCP-
vagpunkt

Lara fjarr-TCP-
vagpunkter

Konfigurera en
RTCP-vagpunkt

Fjarr-TCP och
verktygsbana

Pa liknande satt som vanliga brytpunkter tillater RTCP-brytpunkter att verktyg ror sig
linjart med konstant hastighet och med cirkelformade forbigangar. Storleken pa
forbigangsradien ar som standard ett varde som delas av alla brytpunkter. En mindre
forbigangsradie gor vagkurvan skarpare. En storre forbigangsradie ratar ut vagen.
RTCP-brytpunkter lars in nér robotarmen fysiskt flyttas till 6nskad position.
<unnamed>* D ﬁ E

default*

nn
nn

New.

Run Progra

ve o5
) Advanced
> Advenced SRR —— i
S Templates 2 o v RTCP Movep Remote TCP Waypoint
~ URC 3 = RTCPWaypoint_1

aps

B RTCPWaypaint_1

Toolpath

Move

Move

@ Use shared blend radius @ Use shared parameters

O Blend with radius O Tool speed 250 \mmy

25 [mm Toal acceleration 200 |mmys”

+ Waypoint
~+ CircleMove k
=+ Toolpath

Simulation .

1. Gatill fliken Program och infoga en RTCP_FlyttaP-nod.
2. Panoden RTCP_FlyttaP klickar du pa Stall in for att 6ppna skarmen Flytta.

Pa skarmen Flytta anvander du Inlarningslage eller Knuff for att placera roboten
i bnskat lage.

4. Klicka pa den gréna markeringsrutan for att bekrafta.
Anvand forbigangar for att roboten smidigt ska kunna véxla mellan tva olika banor.

Tryck pa Anvand delad blandningsradie eller Férbigang med radie for att stalla in en
forbigangsradie for en vagpunkt fran en RTCP_FlyttaP.

OBSERVERA

En fysisk tidsnod (t.ex. Flytta, Vanta) kan inte anvandas som
underordnad nod till en RTCP_FlyttaP-nod.

URCap for fjarr-TCP och verktygsbana genererar robotrérelser automatiskt, vilket
gor det enklare att folja komplexa banor korrekt.

User Manual

285 UR10e

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



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

R
UNIVERSAL ROBOTS

Konfigurera en
verktygsbana fér
fjarr-TCP

Konfigurera en
verktygsbana med
CAD/CAM-
programvara

Importera en G-

1. Valj Fjarrstyrd TCP verktygsbana-rérelser pa hemsidan URCap for fjarr-
TCP & verktygsbana for att 6ppna arbetsflddet.

2. Foljinstruktionerna pa fliken Instruktioner.
En forflyttning langs en verktygsbana for fjarr-TCP kraver foljande stérre
komponenter:
* Verktygsbanefil
* Fjarr-TCP
* PCSforfjarr-TCP
En verktygsbana definierar verktygets orientering, bana, hastighet (eller
matningshastighet) och rérelseriktning.
1. Skapa ellerimportera en CAD-modell av en del.

2. Lagg upp ett delkoordinatsystem (Part Coordinate System, PCS) med delen
som utgangspunkt.

3. Skapa en verktygsbana relativt PCS baserat pa delens egenskaper

4. Simulera verktygsbanans rorelse for att verifiera att den uppfyller
foérvantningarna.

5. Exportera verktygsbanan till en G-kodfil med filtillagget .nc.

1. Kopiera verktygsbanefilerna till rotkatalogen pa ett USB-minne.

kodsverktygsbana Verktygsbanefiler maste ha filtillagget .nc.
till PolyScope 2. Satti USB-minnet i mandverenheten.
| rubriken trycker du pa Installation och sedan pa URCaps. Valj Fjarrstyrd TCP
& Verktygsbana, valj Fjarrstyrd TCP - Verktygsbana-rorelser och valj sedan
Verktygsbana.
4. Valjvilka verktygsbanefiler som ska importeras till PolyScope.
2P QAH cre 3 =
Q - Graphics Variables
{e]olel rogram
S Templates 2 ¢ v RTCP Mover Remote TCP Toolpath
3 = RTCPToolpath_1
- i A d
. RTCPToolpath_1 _leed PCS
Move Select Toolpath File Select PCS
Remote TCP <toolpath file> v
Move
@ Use shared blend radius O Use feed rate
O Blend with radius @ Use shared tool speed
d b O Tool speed
@ Use shared tool acceleration
O Tool acceleration
! Atoolpath file must be selected
43X BT
O Normal Speed ¢ S\mu\atw:wn.
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Fjarr-TCP

Konfigurera en fjarr-TCP for rérelser for en verktygsbana

1.

o g A~ WD

Bestam verktygets orientering vid den férsta vagpunkten i CAM-miljon.
Konfigurera en fjarr-TCP for rérelser for en verktygsbana

Valj plats for fjarr-TCP.

Anvand positionsguiden for att erhalla de positiva vardena.

Justera roboten tills den ar i 6nskad pose for att delen ska ndrma sig fjarr-TCP.

Visualisera verktygsorienteringen vid den forsta vagpunkten pa den fysiska
delen. Den positiva riktningen i Z-led ska peka bort fran delens yta.

Skapa en planfunktion med samma orientering som den som visualiserades i
foéregadende steg.

Ange orienteringen for fiarr-TCP genom att kopiera varden fran planfunktionen.
Den 6nskade posen for delen bibehalls medan verktygsbanan genomfors.

PCS for fjgrr-TCP  Delens koordinatsystem (PCS) for fjarr-TCP definieras som fixt i férhallande till
robotens verktygsflans. Tryck pa trollspét pa PolyScope-skarmen for att aktivera guiden
och lara ut PCS for fjarr-TCP. Du kan anvanda endera av de inldrningsmetoder som
anges nedan.

> General Remote TCP & Toolpath

)Safety

Remote TCP Part Coordinate System
Defined with respect to the robot tool frame II'

Run [ v | Installation

[ 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-:\.I\-'H. j four reference points on part's surface
Next € cancel

O Normal
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Konfigurera en
PCS for fjarr-TCP

Lagga upp ett
variabelt PCS

Anvéand denna metod om PCS kan utga fran delens yta.

1.
2.

Anvand denna metod om PCS kan utga fran delens yta.

Valj en fjarr-TCP fér att lara ut referenspunkterna. Valj en fjarr-TCP for att lara ut
referenspunkterna.

Fo6r basta noggrannhet I&gger du tillfalligt upp en skarp fjarr-TCP for att slutféra
den hér inlarningsprocessen.

Tryck pa Stall in for att slutfora inlarningsprocessen. Vardena for position och
orientering fylls i automatiskt.

Anvand annars denna metod.

. Valj tre eller fyra referenspunkter pa delens yta.

| CAD/CAM-programvaran registrerar du X-, Y- och Z-koordinater relativt PCS
for de valda referenspunkterna.

3. Anvand Frikérning for att greppa delen manuellt med gripdonet.

4. Valjen fjarr-TCP for att l1ara ut referenspunkterna. Valj en fjarr-TCP for att lara ut

referenspunkterna.

5. Ange koordinaterna for den forsta referenspunkten.

Knuffa roboten sa att fjarr-TCP beror den forsta referenspunkten pa delen.

Upprepa steg fem och sex for de évriga referenspunkterna.

Fo6r avancerade tillampningar, dar delen inte kan greppas med hég upprepningsbarhet,
kan du lagga upp ett variabelt PCS for att justera rérelserna langs verktygsbanan enligt
delens placering och orientering relativt robotens verktygsflans.

Du kan skapa en posevariabel som ar bunden till en extern sensor som kan identifiera
placering och orientering for PCS.

1.

N o o &

Stall in en extern sensor som identifierar placering och orientering for PCS. Du
maste konvertera utdata fran sensorn till referensramen for robotens
verktygsflans.

Verifiera att PCS lagts upp relativt delen och att den externa sensorn kan
identifiera plats och orientering.

Skapa en posevariabel i PolyScope som &r knuten till den externa sensorns
utdata som ett variabelt PCS. Ge den ett beskrivande namn, till exempel
variable_rtcp_pcs_1.

Infoga en RTCP-verktygsbanenod.
Langst upp till hdger pa programsidan véljer du Variabel PCS i listrutan.
| listrutan Valj PCS valjer du variable_rtcp_pcs_1.

Skapa en nod av typen Tilldelning eller Skript for att uppdatera variable_rtcp_
pcs1 fore RTCP-verktygsbanenoden.
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Konfigurera en | féljande avsnitt forklaras hur du anvander ett variabelt PCS i en verktygsbanenod for
verktygsbanenod  fjarr-TCP.
for fiarr-TCP 1. Gatill fliken Program och tryck pa URCaps.

2. VaéljFjarrstyrd TCP Rérelse for att infoga en RTCP_FlyttaP-nod.
3. Valj Fjarrstyrd TCP Rdrelse for att infoga en RTCP_FlyttaP-nod.
4

. Tryck pa +Verktygsbana for att infoga en RTCPToolpath-nod. Ta bort den
RTCPWaypoint-nod som skapades som standard, om den inte behovs.

5. VAl en verktygsbanefil och motsvarande PCS for fjarr-TCP i listorna.

6. Justera rérelseparametrarna om andra varden ska anvandas for
RTCPToolpath-noden.

7. Tryck pa Flytta till forsta punkt for att verifiera att den greppade delen ror sig
mot fjarr-TCP enligt férvantan.

8. Testa programmet i simuleringslaget pa lag hastighet for att bekrafta
konfigurationerna.

<unnamed:>*
P~ ™ e, Open. Save..
Q _ Graphics Variables
> (e 1 ¥ Robot Program T | th
) Templates 2 9 ¥ Toolpath_MoveP oolpa
~ URC 3 = [Toolpath_2
aps
1 Toolpath_2 Fixed PCS v
Toolpath
Move Select Toolpath File Select Plane as PCS
Remote TCP <toalpath file> v <plane feature= -
Move
O Use feed rate
@ Use shared tool speed
I L O Tool speed
+ Toolpath @ Use shared tool acceleration

O Tool acceleration

1 Atoolpath file must be selected.

O Normal Speed (— 100% Simulation .

OBSERVERA

Du kan sakerstalla att robotrorelsen ar identisk varje gang
verktygsbanan koérs genom att lagga till ett FlyttaJ med Anvand
ledvinklar definierade for att flytta till en fixerad ledkonfiguration
innan verktygsbanan kérs. Se 21.7.1 Flytta pa sidan 209

Verktygsbanerorelser P4 liknande satt som nar en verktygsbanerdrelse for fjarr-TCP konfigureras,
fér normal TCP kraver en verktygsbanerorelse for normal TCP foljande:

* Verktygsbanefil
* Vanlig TCP
* Planfunktion som PCS
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Konfigurera och Detta liknar konfigurering av en verktygsbana (se Konfigurera en verktygsbana med
importera en CAD/CAM-programvara pa sidan 286) och import av verktygsbana (se Importera en
verktygsbanefil G-kodsverktygsbana till PolyScope pa sidan 286).

Konfigurera en * Foljinstruktionerna for att konfigurera en normal TCP.

normal TCP * Verifiera att verktygets positiva Z-axel pekar bort fran delens yta.

Konfigurera en 1. Skapa en planfunktion genom att l&gga till ett plan eller lara in ett plan. Se .
planfunktions-PCS

N

Fixera delen relativt robotbasen.

3. Verifiera att korrekt TCP anvands for att skapa planfunktionen. Valj en fjarr-
TCP for att 1ara ut referenspunkterna.

4. For basta noggrannhet lagger du tillfalligt upp en skarp fjarr-TCP for att slutféra
den hér inlarningsprocessen.

5. Slutfér inlarningsprocessen och bekrafta position och orientering fér PCS.
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Konfigurera en
verktygsbanenod

1. Gattill fliken Program och tryck pa URCaps.
. Valj Fjarrstyrd TCP Rorelse for att infoga en RTCP_FlyttaP-nod. V&lj Snurra

verktyget fritt runt dess Z-axel. Valj inte detta om verktyget maste f6lja den
orientering runt Z-axeln som definieras i verktygsbanefilen.

3. Tryck pa +Verktygsbana for att infoga en verktygsbana-nod.

| listan valjer du en verktygsbanefil och motsvarande PCS (planfunktion).

5. Justera rérelseparametrarna om andra varden ska anvandas for

verktygsbanenoden.

. Tryck pa Flytta till forsta punkt for att verifiera att verktyget kan rora sig till den

forsta punkten i verktygsbanan.

Kor programmet i simuleringslaget pa lag hastighet for att bekrafta att
konfigurationerna ar korrekta.

OBSERVERA

Du kan sakerstéalla att robotrorelsen ar identisk varje gang
verktygsbanan kérs genom att lagga till ett FlyttaJ med Anvand
ledvinklar definierade for att flytta till en fixerad ledkonfiguration
innan verktygsbanan kérs. Se 21.7.1 Flytta pa sidan 209
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22. Fliken Installation

Beskrivning Med fliken Installation kan du gora instéllningar som paverkar robotens évergripande
prestanda och PolyScope.

22.1. TCP-konfiguration

Beskrivning Verktygets centrumpunkt (TCP) &r en punkt pa robotens verktyg. Varje TCP
innehaller en 6versattning och en rotation i férhallande till mitten av verktygets
utgangsflans.

Nar den ar programmerad att atervanda till en tidigare lagrad vagpunkt flyttar en robot
TCP till positionen och orienteringen som sparats inom vagpunkten. Nar TCP
programmerats for linjar rorelse ror den sig linjart.

WV Allméant Verktygets centrumpunkt TCP-visualisering
TCcp —
arce - i
1 Nyttolast
Montering Position
PR X 0.0
170 mm
Y 0.0/ mm #Mat /
Verktygets 1/0
z 0.0/ mm
Variabler )
Start r
Orientering
Jamn
Gvergang Enheter |Rotationsvektor [rad] A\ 4 E
Hem
RX 0.0000|
Spar o
transportband  RY 0.0000 /Mat
RZ 0.0000|
BRILNRICEES Verktygsflans
v v
) Filtbuss . ,

000 @

Position Koordinaterna x, Y, Z anger TCP-position. N&r alla angivna varden
ar noll (inklusive orientering), sammanfaller TCP med mittpunkten
pa verktygets utgangsflans, varvid det koordinatsystem som
avbildas till hdger pa skdrmen anvands.

Orientering Koordinaterna RX, RY, RZ anger TCP-orientering. Liknande fliken
Flytta anvander du listrutan Enheter ovanfér rutorna RX, RY, RZ
for att valja orienteringskoordinater

UR10e 292 User Manual



It
22. Fliken Installation UNIVERSAL ROBOTS

Lagga till, byta Du kan bérja konfigurera en ny TCP med féljande atgarder:

hamn, andra och * Tryckpa for att ange en ny TCP med ett unikt namn. Ny

ta bort TCP TCP é&rtillganglig i rullgardinsmenyn.
* Tryckpa for att byta namn pa TCP.

* Tryck pa I | for att flytta vald TCP. Du kan inte ta bort
senaste TCP.

Aktiv TCP Vid linjara rérelser anvander roboten alltid aktiv TCP for att faststalla TCP-avvikelse.
Aktiv TCP kan &ndras med ett Flytta-kommando (se 21.2.2 Kommandoflik pa sidan
196) eller ett installningskommando. Den aktiva TCP:ns rorelse visualiseras pa fliken
Grafik (se 21.2.3 Grafik, flik pa sidan 199).

Standard-TCP Standard-TCP maste stéllas in som aktiv TCP innan ett program kors.

* Valj 6nskad TCP och klicka pa Stall in som standard for att stélla in TCP som
standard.

Den gréna ikonen i den 6ppna rullgardinsmenyn anger standardinstélld TCP.
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22.1.1. Lara ut TCP-position

Lara ut TCP- TCP-positionskoordinater kan berédknas automatiskt enligt féljande:

orientering 1. Tryck pa Mat.

2. Valj en fast punkt i robotens arbetsutrymme.

3. Anvénd pilknapparna till héger pa skarmen for att flytta TCP till valt punkt fran
minst tre olika vinklar och fér att spara motsvarande positioner fér verktygets
utgangsflansen.

4. Anvand knappen Stélla in for att anvanda verifierade koordinater fér gallande
TCP. Observera att positionerna maste vara tillrackligt olika for att berékningen
ska bli korrekt. | annat fall slar LED-statuslampan ovanfor knapparna om till rott.

<& namngiven>

; '*' 7N E default* @ o Soara

nstallstion| _Flytca o Logg B2 OFPna- SPAR
WV Allmant Verktygets centrumpunkt L&r ut TCP-orienteri

aru -orientering
TCcP =
v v
4 B | L m @ Inga funitioner har vatts
1 Nyttolast

Vélj en funittion och ange en punkt med verktyget pekande i Z-axelns

Monterin
9 riktning fér den velda funktionen.
1/0-instélIning
7
Verktygets |/0
Variabler Ange punkt
Start
Jamn
dvergng
Hem
Spar .
transportband P
Skruvprocess ") © Aubryt

> Faitbuss

O s —_— 000 @

Aven om tre positioner vanligtvis racker for att avgdra korrekt TCP kan en fjarde
position anvandas for att ytterligare verifiera att berdkningen &r korrekt. Kvaliteten for
varje sparad punkt jamfort med berédknad TCP anges med grén, gul eller réd LED pa
respektive knapp.

1. Tryck pa Mat.
2. Valj en funktion i kombinationsrutan. (Se 22.13 Funktioner pa sidan 314) for
ytterligare information om hur du definierar nya funktioner

3. Tryck pa Valj punkt och anvand pilarna for Flytta verktyg till en position dar
verktygets orientering och motsvarande TCP sammanfaller med den valda
funktionens koordinatsystem.

4. Verifiera den berdknade TCP-orienteringen och ange den fér vald TCP med
knappen Stéll in.
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22.2. Nyttolast

Beskrivning

Lagga till, byta

namn, andra och

ta bort nyttolaster

AKktiv nyttolast

Standardnyttolast

Installning av
tyngdpunkt

Du maste stélla in nyttolast, tyngdpunkt (CoG) och tréghet for att roboten ska fungera
optimailt.

Du kan definiera flera nyttolaster och vaxla mellan dem i ditt program. Detta &r
anvandbart i plock- och placeringstillampningar, till exempel var roboten plockar upp
och slapper ett objekt.

<ej namngiven>
default*

Visualisering av nyttolast

WV Allméant Nyttolast

TCP =
ST B
! Nyttolast
+ Ange nu
Montering Nyttolast
. Massa 0,000/ kg
1/0-installning
Tyngdpunkt /
Verktygets 1/0
tyy i Cx 0,00/ mm /Mt
Vart itz cy 0,00 mm ,
Start cz 0,00 mm G
Jamn
Bvergdng L- E‘
* Kom ih&g att ange nyttolastens totala massa
Hem
& 2
Spér Tréghet (kg m?)
transportband [ Anvéand anpassad tréghetsmatris
Skruvprocess X Y z Verktygsflans
> Sakerhet 0,000000 0,000000 0,000000 v v
> ETnE e Y 0,000000 0,000000 0,000000
- z 0,000000 0,000000 0,000000
) Féltbuss X 7
ﬂ Tréghet anges med ursprung i tyngdpunkten (CoG) och axlarna

forenade i verktygsflansens axiar,

©0O @

O Normal

Du kan bérja konfigurera en ny nyttolast med féljande atgarder:

* Tryck pa for att ange en ny nyttolast med ett unikt namn. Den nya
nyttolasten ar tillganglig i rullgardinsmenyn.

* Tryck pa for att byta namn pa en nyttolast.

* Tryck pa 1  for att flytta vald nyttolast. Du kan inte ta bort senaste nyttolasten.

Ikonen i rullgardinsmenyn indikerar vilken nyttolast som ar aktiv & Payioad ~ . Aktiv

nyttolast kan &ndras genom att anvandal =~ s=ctiow

Standardnyttolasten stélls in som aktiv nyttolast innan ett program startar.

* Valj 6nskad nyttolast och tryck pa Stéll in som standard for att stélla in
nyttolast som standard.

Den gréna ikonen i den 6éppna rullgardinsmenyn anger standardinstalld nyttolast
:\/ Payload v

Tryck pa falten cX, CY och Cz for att stalla in tyngdpunkt. Instéliningarna géaller den
valda nyttolasten.
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Uppskattning av  Funktionen hjalper roboten att stalla in korrekt nyttolast och tyngdpunkt (CoG).
nyttolast

Anvénda guiden Valj Nyttolast i fliken Installation under Allmant.
fér uppskattning

av nyttolast

Tryck pa Mat pa nyttolastskarmen.
Tryck pa Nasta i verktyget for uppskattning av nyttolast.

w2

Folj stegen i guiden Uppskattning av nyttolast for att stalla in de fyra
positionerna.

For att stélla in de fyra positionerna maste robotarmen flyttas till fyra olika
positioner. Nyttolastens last méats vid varje position.

5. Nar alla matningar ar slutférda kan du verifiera resultatet och trycka pa Sluta.

OBSERVERA
F&lj dessa riktlinjer for basta resultatberdkning av nyttolast:
* Setill att de fyra TCP-positionerna ar sa olika varandra som
majligt
* Utfér matningarna inom en kort tidsperiod

* Undvik att dra i verktyget och/eller ansluten nyttolast fére och
under uppskattningen

* Robotmontering och vinkel maste definieras korrekt i
installationen
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Stall in
tréghetsvéarden

Du kan vélja Anvand anpassad tréghetsmatris for att stélla in varden for troghet.

Tryck pa falten: Ixx, IYY, I2Z, IXY, IXZ och 1YZ for att stalla in trégheten for den
valda nyttolasten.

Troghet anges i ett koordinatsystem med ursprung i tyngdpunkten (CoG) i nyttolasten
och axlarna férenade i verktygsflansens axlar.

Standardtréghet berdknas som troghet i en sfar med den anvandarangivna massan och
en massdensitet pa 1g/cm3
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22.3. Montering

Beskrivning Monteringsspecifikationer pa robotarmen har tva syften:
1. Att fa robotarmen att se ratt ut pa skarmen.

2. Attinformera mandverenheten om gravitationsriktningen.

En avancerad dynamisk modell ger robotarmen mjuka och exakta rérelser samt tillater
robotarmen att halla sig sjalv i laget Frikérning. Darfor ar det viktigt att robotens
montering gjorts korrekt.

VARNING

Om robotarmens montering inte gors pa ratt satt kan detta orsaka
ofta aterkommande robotstopp och risken att robotarmen ror sig nar
knappen Frikérning trycks ned.

Om robotarmen ska monteras pa ett plant bord eller golv behéver inga andringar géras
pa den har skarmbilden.

Om robotarmen daremot takmonteras, vaggmonteras eller monteras i vinkel maste
detta justeras med tryckknapparna.

Knapparna till hdger pa skarmen anvands for att stalla in vinkeln pa robotarmens
montering. De tre knapparna pa 6vre hdgra sidan stéller in vinkeln mot taket (180°),
véaggen (90°), golvet (0°). Luta-knapparna kan anvandas for att stalla in en godtycklig
vinkel.
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Knapparna pa nedre delen av skarmen anvands for att rotera robotarmens faste sa att
det stimmer éverens med den faktiska monteringen.

VARNING

laktta korrekta installationsférhallanden. Spara och ladda
installationsfilerna tillsammans med programmet.

Robotmontering och vinkel

Nyttolast

Montering

~ 2

1/0-installning

Verktygets I/0 Lutning

Variabler

Gup

Start

Jamn
Bvergdng

3L 4

o
=}

Hem

«

Spér
transportband

Skruvprocess

ARG YT

Rotera robotbasens faste

22.4. 1/0-installning
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Beskrivning

Anvand I/O-installningsskarmen for att ange I/O-signaler och konfigurera atgarder

med flikkontrollen I/O. Typer av I/O-signaler listas under Ingang och Utgang.
Du kan anvéanda en faltbuss, till exempel Profinet and EtherNeV/IP, for att 6ppna de

allmanna andamalsregistren.

Om du aktiverar kommunikationsgranssnittet (TCI), blir verktygets analoga ingang

otillganglig.

<&j namngiven>*
defauitr

ker on|
W/ Allmé

TCP

Nyttolast
Montering
1/0-instélining
Verktygets 1/0
Variabler
Start

Jamn
vergang

Hem

Spar
transportband

Skruvprocess

D sakerhet

Visa

pigital

Ingang

Utgéng

DIfo]
DiL]
Di2]
DI3]
DI4]
DIfS]
DIf6]
DI7]

Tio)
et}

digitalin
digital in
digital in
digital in

(0]
]
2]
131

digtal_in[4]
digtal_in[s]

digital_i
digital_i

inl6]
in(7]

tool_in[o]
tool_infL]

~ Do[o]
% DO[L]
Start-Prog Do(21
Stop-Prog Do[3]
D0l4]
Do[s]
Do(8]
oo(7]

To[0]
Ton)

digital_out[0]
digital_out[L]
digital_out[2]
digital_out[3]
digital_out(4]
digital_out[s]
digital_out[6]
digital_out(7]

tool_out[0]
tool_out[1]

Vald I/0

Byt namn

digital_out{1]

> Filtbuss X
Atgérd i programmet

[Hog nar det kors - lag nér det stoppas -]

O Normal

OBSERVERA

Nar program startas fran en I/O- eller faltbussingang kan roboten
borja forflytta sig fran den position den har, och det kravs ingen
manuell férflyttning till den férsta végpunkten via PolyScope.

I/0-signaltyp

For att begrénsa antalet signaler som listas i avsnitten Ingang och Utgang, anvand

listrutan Visa for att andra innehallet som visas baserat pa signaltyp.

Anvanda Du kan namnge in- och utgangssignaler for att enkelt identifiera de som anvands.

anvandadefinierade 1
namn

Valj 6nskad signal.

2. Tryck pa textféltet for att ange ett namn for signalen.

3. Tryck pa Rensa om du vill aterstalla namnet till standard.

Du maste ange ett anvandardefinierat namn for ett allmént andamalsregister for att
gora det tillgéngligt i programmet (dvs. for ett Vanta-kommando eller ett villkorligt

uttryck av ett Om-kommando).

Kommandona Vénta och Om beskrivs i (21.7.4 Vanta pa sidan 238) och (21.8.4
Om pa sidan 255). Du hittar namngivna allmdnna dndamalsregister i véljaren

Ingang och Utgang pa skarmbilden Uttrycksredigerare.

I/O-atgarder och  Du kan anvanda fysiska och digitala faltbuss-1/O for att utldsa atgarder eller reagera pa

1/0-flikkontroll

status for ett program.
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1/0 flikkontroll Anvand I/O-flikkontroll for att ange om en utgang styrs via I/O-fliken (av programmerare
eller av bade operatoérer och programmerare) eller om den styrs av robotprogrammen.

Tillgangliga

ingangsatgarder Kommando Atgard

Startar eller aterupptar det aktuella
programmet pa en stigande kant (aktiveras

Starta endasti firrage, se 27.2 Installningar pa
sidan 351)
Sto Stoppar det aktuella programmet pa en
PP stigande kant
P ktuell 5
Paus ausar det aktuella programmet pa en

stigande kant

Vid hég ingdng hamnar roboten i
frikérningslage (liknande anvandning med
Frikdrning knappen Frikdrning).

Ingangen ignoreras om andra villkor
forbjuder frikdrning.

VARNING
Om roboten stoppas medan ingangsatgarden Start anvands forflyttar

sig roboten langsamt till programmets forsta vagpunkt innan
programmet utférs. Om roboten pausas medan ingangsatgarden
Start anvands ror sig roboten langsamt till den punkt dar den
pausades innan programmet aterupptas.

Tillgangliga
utgangsatgarder Atgard Utgangsstatus Programstatus
Lag nar detinte .
Kbrs Lagt Stoppad eller pausad
Hog nér det inte i
Kérs Hogt Stoppad eller pausad
Hog nérdetkérs- | Lagt Kors,
lag néar det stoppas | Hogt Stoppad eller pausad
Lag vid icke- . Program avslutat ej
Lagt
schemalagt stopp schemalagt
Lag vid icke- o Program avslutat ej
Lagt schemalagt
schemalagt stopp, .. ..
R Hogt Kérs, stoppad eller
annars hdg
pausad
Kors (pausa eller stoppa
Kontinuerlig puls Vaxlar mellan hég och lag | programmet for att behalla
pulsstatusen)
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Orsak till Ett oplanerat programavbrott kan intréffa av nagon av de anledningar som anges
avslutande av nedan:
program * Stoppa robot

* Fel

* Brott

* Koérningsundantag

22.5. Installationsvariabler

Beskrivning Variabler som skapas i fliken Installationsvariabler kallas installationsvariabler och
anvands som vanliga programvariabler. Installationsvariabler ar speciella eftersom de
behaller sina varden aven om programmet stoppas och sedan startas om, och nar
robotarmen och/eller mandverskapet stdngs av och sedan slas pa igen.

amngivens @ ﬁ

Al

Nyt Gppna. Spara,

omsvar
Installationsvariabler

TCP

Nyttolast % Namn -~ Varde = Beskrivning I»
Montering
1/0-installning
Verktygets I/0
Variabler
Start

Jamn
dvergdng

Hem

Spar
transportband

Skruvprocess

~

> sakerhet
N Skapa ny Ta bort
) Funktioner

> Faltbuss Namn Vérde Beskrivning

O Favoritvariabel OK Avbryt

O Normal : ° 0 o smutering (]
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Skapa Namn och varden for installationsvariabel lagras med installationen sa du kan
installationsvariabler = anvanda samma variabel i flera program.
Installationsvariabler och deras varden sparas automatiskt var 10:e minut under
programkdrning, &ven nér programmet ar pausat och nér det ar stoppat.

Skapa en installationsvariabel
1. Tryck pa Skapa ny och ett nytt variabelnamn foreslas i faltet Namn.
Du kan redigera variabelns namn som du vill.
2. Ange ett varde for den nya variabeln i faltet Varde.
Du kan inte spara en variabel utan att forst ange vardet.
Du kan beskriva den nya installationsvariabeln i féltet Beskrivning.

Du kan ange den nya variabeln som favorit genom att markera rutan
Favoritvariabel.

5. Tryck pa OK for att Iagga till den nya variabeln i listan Installationsvariabler.

Tilldela Om du utser en favoritinstallationsvariabel kan installationsvariabeln ingd i

faviritinstallationsvariabler =~ den uppséattning favoritvariabler som visas nar du valjer att endast visa
favoritvariabler pa fliken Variabler i skarmen Programflik och pa skarmen
Kor-flik.

Ange en installationsvariabel som favorit
1. Irubriken trycker du pa Installation.
2. Under Allimant valjer du Variabler.
Variablerna anges under Installationsvariabler.
3. Valj 6nskade variabler.
Markera rutan Favoritvariabel.
Tryck pa Kor for att aterga till variabeldisplayen.

Hantera Redigera installationsvariabler
installationsvariabler 1. VAlj 6nskad variabel i listan Installationsvariabler.

2. Dukan redigera Véarde, Beskrivning eller Favorit-variabeln.
Du kan inte redigera variabelns namn i det har steget.
Andringar i redigerade installationsvariabler far omedelbar verkan.

Ta bort installationsvariabler
1. Valj 6nskad variabel och tryck pa Radera.

2. ValjRadera variabel i popup-fonstret for bekraftelse.
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Variabelbeskrivningar

Du kan lagga till information till dina variabler genom att 1agga till
variabelbeskrivningar i kolumnen Beskrivning. Du kan anvanda
variabelbeskrivningarna for att férmedla syftet med variabeln och/eller
innebdrden av dess varde till operatérer som anvander fliken Kor-bildskarmen
och/eller andra programmerare.

Variabelbeskrivningar (om de anvands) kan vara upp till 120 tecken och visas i
kolumnen Beskrivning i variabellistan pa fliken Kor och fliken Variabler.

En beskrivning av en variabel stracker sig éver flera rader for att vid behov passa
bredden pa kolumnen Beskrivning. Du kan ocksa minska och expandera
kolumnen Beskrivning med hjalp av knapparna nedan.

For att minska/expandera kolumnen Beskrivning
1. Tryck pa Minska "'I for att minska kolumnen Beskrivning.

2. Tryck pa Expandera ‘” for att expandera kolumnen Beskrivning.
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22.6. Start

Beskrivning Startskdrmen innehaller installningar for att automatiskt ladda och starta ett
standardprogram samt for att initiera robotarmen automatiskt vid start.

\ Andringar bérjar inte gélla férrén installationen sparas
TCP Standardprogramfil
! Nyttolast Ladda ett standardprogram automatiskt nar roboten sétts igdng
Montering [ Ladda standardprogram

1/0-instlIning

Verktygets 1/0
Autostarta standardprogrammet pé fliken Kér

Variabler .
P& leant till

Start

Jamn

Gvergéng 1 Om dven alternativet Initlera automatiskt nedan &r aktiverat kan roboten bérja rora sig nar den strémstts.

Hem Detta géller endast i Fjérrkontrollidget.

Spar Initiera automatiskt

transportband

Skruvprocess Nitiera roboten automatisict om strémmen slés pa

D sakerhet

Lossa robotens broms automatiskt

P& <Di.Ingéng> v | kanttil LAG -
> Filtbuss

1 Roboten kan réra sig p& grund av att bromsen lossats.

Detta galler endast i Fiarrkontrolléget.

O o — 000 @

VARNING

1. Nar automatisk inlasning, automatisk start och automatisk
initiering aktiveras kor roboten programmet sa snart
manoverskapet slas pa och sa lange som insignalen
overensstammer med den valda signalnivan. Till exempel
kravs inte kantovergang till den valda signalnivan i sadana
fall.

2. Var forsiktig nar signalnivan ar installd till LAG.
Ingangssignaler ar av standard laga, vilket leder till att
programmet kors automatiskt utan att utldsas av en extern
signal.

3. Laget Fjarrkontroll maste vara aktiverat fore kdrning av ett
program med aktiverad autostart och autoinitiering.

Ladda

startprogram Ett standardprogram laddas nar mandverskapet startas. Dessutom laddas
standardprogrammet automatiskt nar skdrmbilden Kér program visas (se 20 Fliken
Kor pa sidan 183) och inget program har laddats.
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Starta
startprogram

Standardprogrammet kan startas automatiskt pa skarmen Kér program. Nar
standardprogrammet har laddats och den angivna externa insignalens kantévergang
detekteras startas programmet automatiskt.
Vid start ar den aktuella insignalnivan odefinierad. Nar en évergang som
Overensstammer med signalnivan vid start, startas programmet automatiskt. Dessutom
inaktiveras funktionen fér automatisk start om du ldmnar skdrmen Kér program, eller
trycker pa stoppknappen pa instrumentbradan tills kdrningsknappen har tryckts in igen.

22.7. Verktygets 1/0O

Beskrivning

I/O-granssnittskontrollen later dig vaxla mellan anvandarstyrning och URcap-styrning.

<ej namngiven>

“ Allmént 1/0-grénssnittskontroll

TCP

Nyttolast &sidoséttas.

Montering Manévrerad av
1/0-installning

Analoga ingangar - Kommunikationsgranssnitt
Verktygets I/0

O Analoga ingdngar

Variabler
analog in[2]
Start -
analog_in[3]
Jamn
overgang
@ Grénssnitt for kommunikation
Hem
Spér Granssnittet for verktygskommunikation mojliggér
transportband kommunikation med verktyget utan externt kablage
Skruvprocess Baudhastighet 115200 v
> sakerhet Paritet Inget -
> Funktioner Stopphitar Ett -
> Faltbuss RX Idle-tecken 1,5
TX Idle-tecken 3,5

VAl hur Verktyget 1/O-granssnitt lkontrolleras. Om en URCap kontrollerar grénssnittet kommer anvéndardefinierade alternativ att

Lage for digital utgang

Léget for digital utgéng definieras utifrdn det anslutna verktyget

Verktygets utspanning (o] -

Att stélla in verktygsspanningen till 24V kan skada ansluten
* utrustning om den endast konfigurerats till 12V

O Dubbla stromstift

@ Standardutgéng
Digital utgang 0

Sjunkande (NPN) A\ d
Sjunkancle (NPN) v

Digital utgdng 1

° 0 o Sir‘mu\erirug.

o Strém av

110
granssnittskontroll

1. Tryck pa fliken Installation och under Allmant trycker du pa Verktyg I/O.

2. Under I/O-granssnittskontroll véljer du Anvandare for atkomst till Verktygets
analoga ingangar och/eller installningar for digitalt utgangslage. Val av en
URCap avlagsnar atkomst till Verktygets analoga ingangar och installningar

for digitalt utgangslage.

OBSERVERA

Om en URCap styr en andeffektor, sdsom ett gripdon, kraver
URCap styrning av |O-verktygsgranssnitt. Valj URCap fran listan
for att Iata den styra 10-verktygsgranssnittet.
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22.7.1. Analog ingang - Kommunikationsgranssnitt

Beskrivning

Granssnitt for

Med granssnittet for verktygskommunikation (TCI) kan roboten kommunicera med ett
anslutet verktyg via robotverktygets analoga ingang. Detta eliminerar behovet av
extern kabeldragning.

Nar Granssnitt for verktygskommunikation ar aktiverat ar inga analoga ingangar
tillgéngliga

1. Tryck pa fliken Installation och under Allmant trycker du pa Verktyg I/O.

verktygskommunikation 2. Valj Kommunikationsgranssnitt for att redigera TCl-installningar.

Nar TCI ar aktiverat ar verktygets analoga ingang inte tillgangligt for 1/0-
installningen for Installationen och visas inte i ingangslistan. Verktygets
analoga ingang ar inte heller tillganglig for program som Vanta pa val
och uttryck.

3. Valj 6nskade varden i rullgardinsmenyerna under
Kommunikationsgranssnitt.
Andrade varden skickas omedelbart till verktyget. Om ett
installationsvarde skiljer sig fran det som verktyget visas en varning.

22.7.2. Lage for digital utgang

Beskrivning

Verktygets kommunikationsgranssnitt tillater tva digitala utgangar att konfigureras
oberoende. | PolyScope har varije stift en rullgardinsmeny dar utgangslaget kan stallas
in. Foljande alternativ finns tillgangliga:

* Sjunkande: Hér kan stiftet konfigureras i NPN- eller Sink-konfiguration. Nar
utgangen ar av slapper stiftet igenom en strém till jord. Denna kan anvandas
tilsammans med PWR-stiftet for att skapa en komplett krets.

* Sourcing: Har kan stiftet konfigureras i PNP- eller Source-konfiguration. Nar
utgangen ar pa ger stiftet en plusspanningskalla (konfigurerbar pa I0-fliken).
Denna kan anvandas tillsammans med GND-stiftet for att skapa en komplett
krets.

* Push/Pull (dra/tryck): Har kan stiftet konfigureras i en Push/Pull-konfiguration.
Nar utgangen ar pa ger stiftet en plusspanningskalla (konfigurerbar pa 10-
fliken). Denna kan anvandas tillsammans med GND-stiftet for att skapa en
komplett krets. Nar utgangen ar av slapper stiftet igenom en strom till jord.

Nar du har valt en ny utgangskonfiguration verkstalls &ndringarna. Den inlasta
installationen modifieras for att aterspegla den nya konfigurationen. Efter verifiering att
verktygets utgangar fungerar pa avsett satt maste du spara installationen for att
forhindra att &ndringarna férloras.
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Dubbla stromstift

Dubbel stiftsstromférsorjning anvands som stromkalla for verktyget. Aktivering av
dubbel stiftsstromférsorjning inaktiverar verktygets digitala utgangar som standard.

22.8. Jamn 6vergang

Beskrivning

Vid vaxling mellan sékerhetsldgen under handelser (dvs. insignal reducerat lage,
utlésarplan reducerat lage, sakerhetsstopp och treldges aktiveringsenhet) forsdker
robotarmen att anvénda 0,4 s for att géra en "mjuk” 6vergang. Befintliga applikationer
har oférandrat beteende som motsvarar den "harda” installningen. Nya
installationsfiler stalls in pa "mjuk” installning.

Justering av installningar 1. I rubriken trycker du pa Installation.

for

acceleration/inbromsning

22.9. Hem

2. |sidomenyn till vanster, under Allméant, valjer du Jamn 6vergang.

w

Valj Hard for att fa hogre acceleration/inbromsning
eller valj Mjuk fér jamnare standardévergang.
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Beskrivning

Definiera Hemma

Hemma &r ett anvandardefinierat utgangslage eller returposition fér robotarmen. Nar
Hemma har definierats &r det sedan alltid tillgéngligt nér ett robotprogram skapas. Du
kan anvanda utgangslaget for att definiera en sdker Hemma-position. (Se 19.9 Saker
Hemma pa sidan 181) Anvand knapparna pa hemskarmen for féljande:

* Redigera position &ndrar en Hemma-position.

* Flytta hit flyttar robotarmen till den definierade Hemma-positionen.

* Nollstall position gor att robotarmen atergar till uppratt lage.

<ej namngiven>* D ﬁ E
+
Nyt Oppna.  Spara.

ks P kalation | _Fivtis
W Allmént Hem

default_1*

Robot

TCcpP

1 Nyttolast

Redigera position |

V/O-instilini

Montering |

Verktygets /0

$ Nollposition |

Variabler
Start

Jamn
dvergang

Hem

Spér

transportband Ledposition

Skruvprocess Bas

D Sakerhet Skuldra
> Funktioner Armbage
> Fltbuss Handled 1

Handled 2
Handled 3

90,00° |
-90,00° & 3
-90,00°

-90,00°

90,00°
0,00°

000 @

Ao b=

| rubriken trycker du pa Installation.
Vélj Hemma under Allmant.
Tryck pa Ange position..

Lar roboten med knapparna Frikérning eller Overgang.

22.10. Instélining av transportbandssparning

Beskrivning

Instéllning av transportbandssparning tillater konfigurering av rérelsen for upp till tva
separata transportband. Instéllning av transportbandssparning innehaller alternativ for
att konfigurera roboten for arbete med absoluta eller inkrementerande kodenheter plus
linjara eller cirkulara transportband.
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Definiera ett
transportband

N —

| rubriken trycker du pa Installation.
Under Allmant valjer du Transportbandssparning.

Under Instéllningar for transportbandssparning valjer du Transportband 1 eller
Transportband 2 i rullgardinsmenyn.
Du kan bara definiera ett transportband at gangen.

Valj Aktivera transportbandssparning
Konfigurera Transportbandsparametrar och Sparningsparametrar.

Transportbandsparametrar Inkrementella kodare

Sparningsparametrar

Dessa kan anslutas till digitala ingangar 8 till 11. Avkodning av digitala
signaler sker vid 40 kHz. Med en Quadrature-kodenhet (kraver tva
ingangar) kan roboten faststalla hastigheten och transportbandets
riktning. Om transportbandets riktning ar konstant kan en enda ingang
anvandas. Denna avkanner stigande, fallande eller stigande och
fallande i syfte att faststalla transportbandets hastighet.

Absoluta kodare
Dessa kan anslutas genom en MODBUS-signal. Detta kraver
forkonfigurering av ett digitalt MODBUS utgangsregister i (avsnitt ).

Linjéra transportband
Om du véljer ett linjart transportband maste en linjefunktion konfigureras i
funktionsdelen av installationen for att faststélla transportbandets riktning.
Kontrollera noggrannheten genom att satta linjefunktionen parallell med
transportbandets riktning, med stort avstand mellan de tva punkter som
definierar linjefunktionen. Konfigurera linjefunktionen genom att placera
verktyget fast mot transportbandets sida vid inlarning av tva punkter. Om
linjefunktionen har motsatt riktning &n transportbandets rorelse, tryck pa
knappen Omvénd riktning. Faltet Klick per meter visar antal klick som
kodenheten genererar nar transportbandet flyttas en meter.

Cirkelformade transportband
Under sparning av cirkelformade transportband maste transportbandets
mittpunkt faststallas.
1. Faststall mittpunkten i installationsavsnittet Funktioner. Vardet for

Klick per varv maste vara det antal klick som kodenheten genererar
nar transportbandet roteras ett helt varv.

2. Markera kryssrutan Rotera verktyget med transportband om
verktygets riktning ska folja transportbandets rotation.

22.11. Installning av skruvmejselrorelse
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Beskrivning Skruvverktygsfunktionen har olika val for installning av att roboten ska kunna
anvandas med industriella skruvverktyg och mutterdragare. Stéll in skruvverktygets
lage med avseende till robotens verktygsflans och elgranssnitt.

<ej namngiven> D i E
+
spara.

default
Nyt  Oppna. S

ker
V Alimént

TCP

Kkruvprocess

Instéllning fér skruvprocess

Anvénd TCP-sidan fér att konfigurera TCP p& skruvdragarens/skruvhuvudets
spets samt énskad riktning. Anvand graficen til hoger for att korrekt férsté och
stélla in orienteringen

Nyttolast

Montering

- 1Y

|/O-installni
A vl v

Verktygets I/0 { d
Variabler z
Start 1/0-signaler Ingdng Utgang

Jamn

o 2 Grénssnitt oK Programval 1 Starta
Gvergang

Hem Alla v vai v vaij v| vai =

Spar Inte OK Programval 2 Programval férdréining
transportband

Skruvprocess ‘\/a'u M ‘ ‘Vau hd ‘ 1.0 s
o programval3
z SR Cil—
E—

Q@ o — 000 @

Konfigurera en | varje lista 6ver programval for utdata under Utgang kan du valja en heltalsutgang for
skruvmejsel att vaxla programvalet till ett sifferfalt.

1. lrubriken trycker du pa Installation.

2. Under Alimant, valj Skruvverktyg, eller skapa din egen TCP for skruvverktyg
genom att trycka pa TCP under Alimant.

3. Under Ingang och Utgang konfigurerar du I/O fér skruvmejseln. Du kan anvanda
listan Grénssnitt for att filtrera typ av I/O som visas under Ingang och Utgang.

4. Under Start valjer du den I/O som startar skruvmejselrorelsen.

Instélining av 1. Anvand rullgardinsmenyn under Skruvningsinstéllning for att valja en tidigare
skruvverktygets definierad TCP (se 22.1 TCP-konfiguration pa sidan 292) dar Position och
position Orientering ar installda enligt féljande:

+ Stall in Position som skruvverktygets spets dar det kommer i kontakt med
skruven.

* Stall in Orientering sa att positiv Z-riktning ar justerad efter langden pa de
skruvar som ska dras at.

Du kan visualisera X-, Y- och Z-koordinaterna fér den valda TCP:n for att bekréfta att
den matchar verktygets bit eller hylsa.

Programnoden fér skruvdragning anvander den positiva Z-riktningen for den valda
TCP:n for att félja skruven och berékna avstand.
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Installning av
skruvverktygets
granssnitt

. Anvand listrutan Granssnitt dverst pa skarmen for att andra visat innehall

baserat pa signaltyp.

Under Ingang kan du stélla in de signaler som roboten tar emot fran
skruvverktyget:

* OK: Hog nér atdragningen avslutas med framgang, om ej valt ar detta
tillstand ej tillgangligt i skruvprogramnoden

* Ej OK: Hog nar atdragningen avslutas med fel, om ej valt ar detta tillstand
ej tillgéngligt i skruvprogramnoden.

* Klar: Hor nar skruvverktyget inte ar redo att startas, om ej valt kontrolleras
inte detta tillstand

Under Utgang kan du stélla in de signaler som roboten skickar till
skruvverktyget:

* Start: startar verktygets atdragning eller lossning av skruv beroende
enbart pa kabeldragning.

* Programval: ett heltal eller upp till fyra binara signaler kan véljas for att
aktivera olika atdragninsinstallningar som lagras i skruvverktyget.

* Programvalférsening: den vantetid som ska anvandas efter byte av
skruvningsprogram for att sékerstélla att det ar aktivt
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Typiska
orienteringsvarden

Vardena (i Rotationsvektor [rad] notis) illustreras i tabellen nedan.

Skruvningsaxel parallell
till negativ Y-riktning av
robotens verktygsflans1

N
- 7

y
é’
1

RX: 1,5708 rad
RY: 0,0000 rad
RZ: 0,0000 rad

Skruvningsaxel parallell
till positiv Y-riktning av
robotens verktygsflans2

J

4
20—

RX:-1,5708 rad
RY: 0,0000 rad
RZ: 0,0000 rad

Skruvningsaxel parallell
till positiv X-riktning av
robotens verktygsflans3

RX: 0,0000 rad
RY: 1,5708 rad
RZ: 0,0000 rad

Skruvningsaxel parallell
till negativ X-riktning av
robotens verktygsflans4

RX: 0,0000 rad
RY:-1,5708 rad
RZ: 0,0000 rad

Skruvningsaxel parallell
till positiv Z-riktning av
robotens verktygsflans5

RX: 0,0000 rad
RY: 0,0000 rad
RZ: 0,0000 rad

Skruvningsaxel parallell
till negativ Z-riktning av
robotens verktygsflans6

RX: 3,1416 rad
RY: 0,0000 rad
RZ: 0,0000 rad
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22.12. Sakerhet

Beskrivning Se kapitel: 19 Programvarusakerhetskonfiguration pa sidan 154.

22.13. Funktioner

Beskrivning En Funktion ar en representation av ett foremal som definieras med en
sexdimensionell pose (position och orientering) i férhallande till robotens fundament.
Du kan namnge en funktion fér framtida referens.
Det ar vanligt att delar av ett robotprogram bestar av rérelser som maste utféras i
forhallande till andra specifika foremal &n robotarmens bas. Féremalen kan vara bord,
andra maskiner, arbetsstycken, system for visuell avkanning, tomrum eller granser
som vanligen finns i robotarmens omgivning.

A Bas

> sakerhet
®| verktyg

+ Punkt
&

/ Linje

@ Plan
) Filtbuss

Redigera || Flytta hit

000 @

Roboten innehaller tva férdefinierade funktioner som anges nedanfér, med poser som
definieras av konfigurationen av sjalva robotarmen:

* Basfunktionen ar placerad med sitt ursprung i mitten av robotbasen.

* Verktygsfunktionen ar placerad med sitt ursprung i mitten av aktuell TCP.
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Basfunktion

Verktygsfunktion

Detalj

Anvand funktionerna Punkt, Linje och/eller Plan fér att definiera funktionens pose.
Dessa funktioner placeras med en metod som anvéander aktuell TCP-pose i arbetsytan.
Sa du kan lara in platser for funktioner med hjélp av laget Frikdrning eller knuffa
roboten (manuell styrning) till dnskad pose.

Val av funktion beror pa den typ av objekt som anvénds och dess precisionskrav.
Anvand funktionerna Linje och Plan om mgjligt eftersom de bygger pa fler
ingangspunkter. Fler ingangspunkter innebar hdgre precision.

Till exempel, battre noggrannhet uppnas med en definition av tva punkter med
funktionen Linje med sa stor fysisk separation som mgjligt. Du kan &ven anvanda
punktfunktionen for att ange ett linjart transportband men da maste anvandaren rikta
TCP i transportbandsrorelsens riktning.

Anvéandning av fler punkter for att definiera t.ex. ett bords pose innebér att orienteringen
grundar sig i positionerna snarare an orienteringen hos en enda TCP. En enda TCP-
orientering ar svarare att konfigurera med hog precision.

Mer information om att I&gga till funktioner finns i (avsnitt: Lagg till en punkt pa sidan
317) och ( Planfunktionen pa sidan 318).
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Anvanda en Du kan héanvisa till en funktion som definierat installationen fran robotprogrammet, fér

funktion att relatera robotrdrelser (t.ex. kommandona Flyttad, FlyttaL och FlyttaP) till funktionen
(se avsnitt).
Detta gor att robotprogrammet anpassas enkelt, t.ex. vid flera olika robotstationer, nar
ett foremal flyttas under programmets korning eller da det flyttas permanent runt
scenen. Justering av funktionen for ett visst foremal justerar programmets alla rorelser i
forhallande till foremalet.
For ytterligare exempel, se avsnitt: ( Exempel: Manuell uppdatering av en funktion for
att justera ett program pa sidan 320) och ( Exempel: Dynamisk uppdatering av en
funktions pose pa sidan 321). Nar en funktion valjs som referens fungerar knapparna
for flyttverktyg for forflyttning och rotation i det valda funktionsutrymmet (se fliken 23
Fliken Flytta pa sidan 333) och ( For att anvanda Flytta verktyg-pilarna pa sidan 333),
lasning av TCP-koordinaterna. Om exempelvis en tabell definieras som en funktion och
ar vald som en referens i fliken Flytta, flyttar pilarna (upp/ner, vanster/héger,
framat/bakat) roboten i dessa riktningar relativt till bordet . Dessutom kommer TCP-
koordinaterna att félja bordets ram.

* | tradet Funktioner kan du byta namn pa en punkt, linje eller plan genom att
trycka pa knappen Penna.

* | funktionstradet kan du radera en punkt, linje eller plan genom att trycka pa
Knappen Ta bort.

Anvanda Flytta Tryck pa Flytta hit for att flytta robotarmen mot vald funktion. | slutet av forflyttningen
hit kommer koordinatsystemen fér funktion och TCP att sammanfalla.
Flytta hit ar inaktiverat om robotarmen inte kan na funktionen.

Punktfunktionen Punktfunktionen anger en sakerhetsgrans eller en global hemkonfiguration for
robotarmen. Punktfunktionens pose definieras som position och orientering fér TCP.
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Lagg till en punkt

Linjefunktionen

1. lInstallation véljer du Funktioner.

2. Under Funktioner véljer du Punkt.

<ej namngivens*
defe

Kr llation hita 10 ogg tem o

> Allm, Funktioner P Kkt 1 —
unkt Ta bort

> Sikerhet & Bas - L

@® Verltyg

+ Punkt ’_+—_|

/ Linje
€ Plan

r.
) |

Redigera ” Flytta hit ” L&r in den hér punkten |

O Normal LE‘: ° 0 O 5”""“7”9“"“3.

Linjefunktionen definierar linjer som roboten maste folja. (tex vid sparning av
transportband). En linje definieras som en axel mellan tva punktfunktioner p7 och p2
enligt figuren 22.13.
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L&gga till en linje 1. llnstallation valjer du Funktioner.

2. Under Funktioner véljer du Linje.

£

ot Fitta o

| Linje

> sékerhet & Bas
@ Verktyg
v Funktioner / Line

« Punkt 1
- Punikt_2

+ Punkt
/ Linje
@ Plan

» Faltbuss

O Normal

=]

Redigera Flytta hit
o o O Sw‘mﬂeriru;l.

Har kan du se att axeln som ar riktad fran den forsta punkten mot den andra punkten
utgdr y-axeln i linjekoordinatsystemet. Z-axeln definieras som projektionen av z-axeln
for p1 pa det plan som ar vinkelratt mot linjen. Positionen for linjens koordinatsystem &ar

samma som positionen for p1.

Planfunktionen Planfunktionen anvands vanligen nér det finns behov fér en ram med hég precision,
t.ex. vid arbete med ett system for visuell avkanning eller vid rérelser i férhallande till ett

bord.

L&gg till plan 1. llnstallation véljer du Funktioner.
2. Under Funktioner valjer du Plan.

UR10e 318
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Inlarning av plan

Tryck pa knappen Plan for att fa hjalp av skdrmguiden att skapa ett nytt plan.
1. Valjorigo
2. Flytta roboten for att ange riktningen for planets positiva x-axel
3. Flytta roboten for att ange riktningen for planets positiva y-axel
Planet definieras med hdgerregeln sa att z-axeln ar korsprodukten av x-axeln och y-

axeln (se bild nedan).
Y

OBSERVERA

Du kan lara in planet i motsatt riktning av x-axeln om du vill att det ska
vara normalt i motsatt riktning.

Andra ett befintligt plan genom att vélja Plan och trycka pa Andra plan. Du kommer dé
att anvdnda samma guide som for inlrning av ett nytt plan.
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Exempel:
Manuell
uppdatering av
en funktion for att
justera ett
program

Tank dig en tilldmpning dar flera delar av ett robotprogram férhaller sig till ett bord.
Figuren nedan illustrerar forflyttningen genom véagpunkterna fran wp1 till wp4.

Robot Program

Moved
S1

Movel # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4

@
wp3

P1

Enkelt program med fyra waypoints i forhallande till ett funktionsplan manuellt
uppdaterat genom att &ndra funktionen

Det ar ett krav for tillampningen att programmet bor ateranvandas for flera
robotinstallationer, dar endast bordets position kan variera nagot. Rorelsen i
forhallande till bordet ar identiskt. Genom att definiera bordets position som en funktion
P1iinstallationen kan programmet genom att konfigureras i férhallande till planet med
kommandot Flyttal enkelt anvandas av ytterligare robotar bara genom att uppdatera
installationen med bordets aktuella position.

Konceptet galler ett antal funktioner i en tillampning for att fa ett flexibelt program som
kan l6sa samma uppgift p4 manga robotar trots att platskritiska uppgifter i
arbetsomradet kan variera mellan olika anlédggningar.
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Exempel:
Dynamisk
uppdatering av
en funktions pose

Tank pa en liknande tillampning dar roboten maste rora sig i ett visst ménster ovanpa
ett bord for att I6sa en viss uppgift.

Pl

wpd

Ett FlyttaL.-kommando med fyra vagpunkter jamfért med planfunktionen

Robotprogram
Flyttad
wpl
y = 0.01
o=pI[0,y,0,0,0,0]
Pl var = pose trans (Pl var, o)
Flyttal # Funktion: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4

@

S;z- wpl

e ~ wp3 @
(5]
wpd -
or *e )

el

oz

12.3: Tilldmpa en forskjutning pa planfunktionen
12.4:

Robotprogram

Flyttad
Sl

om (digital input[0]) sedan
P1 var = P1

annars
Pl var = P2

Flyttal # Funktion: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4
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22.13.1. Funktionsredigering

Beskrivning Funktionsredigering ar ett annat satt for att Idgga till funktioner i din installation
och/eller redigera befintliga funktioner.

P o s oy
oin
S satety A Base -
@) Tool

+ Point
+
7 s [+]
& Plane
> Fieldbus
[ ]

[ Edit_|[ Move here || Teach this point |

Simulation .

Anvand Redigera for att placera och flytta funktioner utan att rora robotarmen sa att
funktionen kan placeras bortom robotarmens rackvidd.

Redigera en Du kan redigera en definierad punkt eller en odefinierad punkt. Redigering av en
punkt odefinierad punkt definierar den.

1. IlInstallation trycker du pa Funktioner.
2. Under Funktioner véljer du Punkt for att Idgga till en punkt i programtradet.

3. Tryck pa Redigera for att 6ppna skarmen Redigera for att géra andringar i
punktens position och rotation

REE+s QM

Robot Funktion

Verktygets position

[+] x [ -sasmm [+][-]
¥ -430,42/mm [+ ][]
z 157,28 mm |+ ][ —|
RX 0,001)rad  [+][—]
RY -3,166)rad [ +][—]
Rz|  -0,040rad [+][—|

o o O ",in'w,ﬂ;\iru.
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Redigera en linje Raden visas som tva punkter i ditt programtrdd. Du maste definiera varje punkt.
1. llInstallation trycker du pa Funktioner.
2. Under Funktion valjer du Linje for att I1&gga till en linje i programtradet.
3. Linjen bestar av tva punkter:

* Tryck pa en punkt for att redigera koordinaterna och tryck sedan pa den
andra linjepunkten for att redigera dessa koordinater.

—

Redigera ett plan | Installation trycker du pa Funktioner.
2. Under Funktion véljer du Plan for att Iagga till en plan i programtradet.

3. Tryck pa Redigera for att 5ppna skarmen Redigera for att géra andringar i
planets position och rotation

22.14. Faltbuss

Beskrivning Har kan du konfigurera den klass av natverksprotokoll fér industridatorer som anvénds
for distribuerad kontroll i realtid som accepteras av PolyScope: MODBUS, Ethernet/IP
och PROFINET.

22.14.1. 1/O-installningar for MODBUS-klient

Beskrivning Har stalls MODBUS-klientens (huvudenhetens) signaler in. Anslutningar till MODBUS-
servrar (eller slavenheter) pa angivna IP-adresser kan skapas med in- och
utgangssignaler (register eller digitalt). Varje signal har ett unikt namn sa att den kan
anvandas i program.

Uppdatera Tryck pa den har knappen for att uppdatera alla MODBUS-anslutningar. Uppdatering
kopplar ifrdn och ateransluter alla modbus-enheter. All statistik rensas.
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Lagg till enhet

Ta bort enhet

Ange enhetens

IP-adress

Sekvensléage

Lagg till signal

Ta bort signal

Tryck pa den har knappen for att Iagga till en ny MODBUS-enhet.

Tryck pa den har knappen for att ta bort MODBUS-enheten och alla signaler pa den.

Har visas MODBUS-enhetens IP-adress. Tryck pa knappen for att andra den.

Tillgdnglig endast nér Visa avancerade alternativ &r markerat. Om du markerar den har
kryssrutan tvingas modbusklienten att vénta pa ett svar innan nasta begéran skickas.
Vissa faltbus-enheter kraver det har laget. Det kan hjalpa att aktivera det har
alternativet om det finns flera signaler och ett stérre antal begaranden resulterar i
signalférluster.

Den faktiska signalfrekvensen kan vara lagre an den begarda om flera signaler
definieras i sekvenslage. Den faktiska signalfrekvensen kan observeras i
signalstatistiken. Signalindikatorn véaxlar till gult om den faktiska signalfrekvensen
understiger halva det varde som valts i listan Frekvens.

Tryck pa den har knappen for att Iagga till en MODBUS-signal pa motsvarande
MODBUS-enhet.

Tryck pa den har knappen for att ta bort en MODBUS-signal fran motsvarande
MODBUS-enhet.

UR10e

324 User Manual



UNIVERSAL ROBOTS

Staéll in Anvand den har kombinationsrutan for att ange signaltypen.

signaltyp Tillgangliga typer ar:

Digital ingang

Digital utgang

Registeringang

Registerutgdng

En digital ingang (spole) ar en kvantitet pa en bit som lases
fran MODBUS-enheten pa den spole som anges i signalens
adressfalt. Funktionskod 0x02 (Las diskreta ingangar)
anvands.

En digital utgang (spole) ar en kvantitet pa en bit som kan
anges till antingen hog eller 1ag. Innan vardet pa den har
utgdngen har angetts av anvandaren lases vardet fran
MODBUS-fjarrenheten. Detta betyder att funktionskod 0x01
(Las spolar) anvands. Nar utgangen har angetts med ett
robotprogram eller genom att trycka pa knappen Ange
signalvdrde anvands funktionskoden 0x05 (Skriv enstaka
spole) framgent.

En registeringang ar en kvantitet pa 16 bitar som lases fran
den adress som anges i adressfaltet. Funktionskod 0x04
(Las ingangsregister) anvands.

En registerutgang ar en kvantitet pa 16 bitar som kan anges
av anvandaren. Innan véardet pa den har utgangen har
angetts, lases vardet fran MODBUS-fjarrenheten. Detta
betyder att funktionskod 0x03 (Las hallregister) anvands. Nar
utgangen har angetts med ett robotprogram eller genom att
ett signalvarde angetts i faltet Ange signalvarde, anvands
funktionskoden 0x06 (Skriv enstaka register) for att ange
vardet pa MODBUS-fjarrenheten.

Ange Detta falt visar adresserna pa MODBUS-fjarrservern. Anvand knappsatsen pa skarmen
signaladress for att valja en annan adress. Giltiga adresser beror pa MODBUS-fjarrenhetens
tillverkare och konfiguration.

Ange signalnamn Anvandaren kan ge signalen ett namn med tangentbordet pa skdrmen. Det har namnet
anvands nar signalen anvands i program.

Signalvarde Har visas signalens aktuella varde. For registersignaler uttrycks vardet som ett heltal
utan tecken. Fér utgangssignaler kan dnskat signalvarde anges med knappen. Aven for
registerutgangar uttrycks det varde som ska skrivas till enheten som ett heltal utan

tecken.
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Signalanslutningsstatus = Denna ikon visar om signalen kan l&sas och skrivas korrekt (grén), eller om
enheten ger ovantade svar eller inte gar att na (gra). Om ett MODBUS-
undantag tas emot visas svarskoden. Svar pA MODBUS-TCP-fel ar:

OGILTIG FUNKTION (0x01) Den funktionskod som togs
E1 emot i fragan ar inte en tillaten atgard for servern (eller
slavenheten).
OGILTIG DATAADRESS (0x02) Den funktionskod som
togs emot i fragan ar inte en tilldten atgard for servern
(eller slavenheten). Kontrollera att den signaladress som
angavs svarar mot instéllningen pa MODBUS-
fiarrservern.
OGILTIGT DATAVARDE (0x03) Ett varde som finns i
fragans datafalt ar inte ett tillatet varde for servern (eller
slavenheten). Kontrollera att det signalvdrde som angavs
ar giltigt fér den angivna adressen pa MODBUS-
firrservern.
SLAVENHETSFEL (0x04) Ett oaterkalleligt fel intraffade
E4 medan servern (eller slavenheten) forsokte utféra den

begarda atgarden.

KVITTERA (0x05) Speciell anvandning i samband med
E5 programmeringskommandon som skickas till MODBUS-
fijdrrenheten.
SLAVENHET UPPTAGEN (0x06) Speciell anvandning i
samband med programmeringskommandon som skickas
till MODBUS-fjarrenheten. Slavenheten (servern) kan inte
svara for tillfallet.

E2

E3

E6

Visa avancerade Den har kryssrutan visar eller doljer de avancerade alternativen for varje signal.
alternativ
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Avancerade
alternativ

Uppdateringsfrekvens

Slavadress

Ateranslut rékning

Anslutningsstatus

Svarstid [ms]

Fel pa modbuspaket

Tidsgrénser

Begéranden
misslyckades

Faktisk frekv.

Den har menyn kan anvandas for att andra signalens
uppdateringsfrekvens. Detta ar den frekvens med vilken
forfragningar skickas till MODBUS-fjarrenheten for att
Iasa eller skriva signalvardet. Om frekvensen ar instélld
pa 0, initieras modbus-begaranden pa begaran med
anvandning av skriptfunktionerna modbus_get_signal_
status, modbus_set _output_register och modbus_set
output_signal.

Detta texifalt kan anvandas for att ange en speciell
slavadress for de forfragningar som motsvarar en
specifik signal. Vardet maste vara i det 6ppna intervallet
0-255, och standardvardet ar 255. Om du andrar detta
varde rekommenderar vi att du kontrollerar funktionen
vid andring av slavadress i dokumentationen till
MODBUS-fjarrenheten.

Antalet ganger TCP-anslutningen stangdes och
ateranslots.

TCP-anslutningsstatus.

Tiden mellan att modbus-begéaran skickas och svaret
tas emot - uppdateras endast nar kommunikation ar
aktiv.

Antal mottagna paket som innehdll fel (d.v.s. ogiltig
langd, felaktig data, TCP-uttagsfel).

Antal modbus-begaranden som inte besvarats.

Antal paket som inte kunde skickas p.g.a. ogiltig
uttagsstatus.

Genomesnittlig frekvens av klientens (huvudenhetens)
signalstatusuppdateringar. Det har vardet berdknas om
varje gang signalen tar emot ett svar fran servern (eller
en slav).

Alla réknare upp till 65535 och sedan omsluta tillbaka till 0.

22.14.2. EtherNet/IP
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Beskrivning EtherNet/IP &r ett natverksprotokoll som gor att roboten kan ansluta till en industriell
EtherNet/IP-skannerenhet.
Om anslutningen ar aktiverad kan du vélja atgarden som intraffar nar ett program
forlorar anslutningen till EtherNet/IP-skannerenhet.
Tillgangliga alternativ ar:

Ingen

Paus

Stopp

22.14.3. PROFINET

Beskrivning

PolyScope ignorerar forlust av EtherNet/IP-anslutning och
programmet fortsatter koras.

PolyScope pausar det aktuella programmet. Programmet
aterupptas fran dar det stoppades.

PolyScope stoppar det aktuella programmet.

Natverksprotokollet PROFINET aktiverar eller inaktiverar robotens anslutning till en
industriell PROFINET IO-styrenhet.

Om anslutningen ar aktiverad kan du vélja atgarden som intraffar nar ett program
férlorar anslutningen till PROFINET IO-kontrollen.

Tillgéngliga alternativ ar:

Ingen

Paus

Stopp

PolyScope ignorerar férlust av PROFINET-anslutning och
programmet fortsatter koras.

PolyScope pausar det aktuella programmet. Programmet
aterupptas fran dar det stoppades.

PolyScope stoppar det aktuella programmet.

Om PROFINET-teknikverktyget (t.ex. TIA-portalen) skickar en DCP Flash-signal till
robotens PROFINET- eller PROFIsafe-enhet visas ett popup-fénster i PolyScope.

22.14.4. PROFlsafe
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Beskrivning

Avancerade
alternativ

Natverksprotokollet PROFIsafe (implementerat fran version 2.6.1) gor att roboten kan
kommunicera med ett programmerbart sékerhetsstyrsystem enligt ISO 13849, Cat 3
PLd-kraven. Roboten for dver sékerhetsinformation till ett programmerbart
sakerhetsstyrsystem och tar sedan emot information for att utlésa sakerhetsfunktioner
som "nodstopp" eller "aktivera reducerat lage".

PROFIsafe-granssnittet utgor ett skert och natverksbaserat alternativ till att ansluta
sladdar till stiftets sakerhetsingang och sakerhetsutgang i robotens mandverskap.
PROFIsafe ar endast tillganglig pa robotar som har en aktiverande licens, som du kan
skaffa genom att kontakta din lokala saljrepresentant och nar den skaffats kan
licensen laddas ner p4 myUR.

Se Robotregistrering och licensfil pa sidan 358 fér information om robotregistrering
och licensaktivering.

Nodstopp utfort
av system

Skyddsstopp

Aterstéller
skyddsstoppet

Automatiskt
skyddsstopp

Aterstélining av
automatiskt
skyddsstopp

Reducerat lage

Driftslage

Ett kontrollmeddelande som skickas fran det programmerbara sdkerhetsstyrsystemet
innehaller informationen som visas i tabellen nedan.

Utléser systemets nédstopp.

Utléser skyddsstoppet.

Aterstaller skyddsstoppets tillstand (vid dvergéng fran lag
till hdg i automatiskt Idge) om skyddsstoppens ingangar
rensas pa férhand.

Utléser skyddsstopp om roboten befinner sig i automatiskt
lage.

Safeguard automatiskt stopp ska bara anvandas nér en 3-
Position Enabling (3PE)-enhet har konfigurerats. Om ingen
3PE-enhet konfigurerats fungerar safeguard auto stopp
som en vanlig safeguard stoppinmatning.

Aterstaller skyddsstoppets automatiska lage (vid évergang
fran Iag till hog i automatiskt Idge) om skyddsstoppens
ingangar rensas pa forhand.

Aktiverar de sakerhetsgranser som galler vid reducerat
lage.

Aktiverar antingen manuellt eller automatiskt driftslage.
Om sékerhetskonfigurationen "Val av driftslage via
PROFIsafe" ar inaktiverat ska detta falt inte tas med i
PROFIsafes kontrollmeddelande.
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Avancerade Ett statusmeddelande som skickas till det programmerbara sékerhetsstyrsystemet med
alternativ informationen i tabellen nedan.

Stopp, kat. 0

Stopp, kat. 1

Stopp, kat. 2

Brott

Fel

Nodstopp
utfért av
system

Nédstopp av
robot

Skyddsstopp

Roboten haller pa att genomfora eller har genomfort ett
skyddsstopp i kategori 0, vilket stoppar driften genom att
bryta stromférsdrjningen till armen och motorerna.

Roboten haller pa att utféra eller har utfort ett sdkerhetsstopp
i kategori 1, vilket stoppar driften pa kontrollerat sétt efter att
motorerna ldmnas utan strdom och med bromsarna
inkopplade.

Roboten haller pa att utfora eller har utfort ett sdkerhetsstopp
i kategori 2, vilket stoppar driften pa kontrollerat satt efter att
motorerna ldmnas med strom.

Roboten har stoppats for att sékerhetssystemet inte kunde
uppfylla definierade sékerhetsgranser.

Roboten stoppas pa grund av ett ovantat undantagsfel i
sékerhetssystemet.

Roboten stoppas pa grund av ett av foljande skal:

* ett programmerbart sdkerhetsstyrsystem som ar
anslutet via PROFisafe har utlést ett nédstopp pa
systemniva.

* en IMMI-modul som ar ansluten till mandverskapet
har utlést ett nddstopp pa systemniva.

* en enhet som &r ansluten till systemets konfigurerbara
sdkerhetsingang for nédstopp pa mandverskapet har
utlost e-stopp pa systemniva.

Roboten stoppas pa grund av ett av foljande skal:
* Nodstoppsknappen pa mandéverenheten trycks ner.

* En nddstoppsknapp trycks ner som ar ansluten till
robotens icke-konfigurerbara sakerhetsingang for
nddstopp pa manoéverskapet.

Roboten stoppas pa grund av ett av foljande skal:

* Ett programmerbart sdkerhetssystem som &r anslutet
via PROFIsafe har utldst skyddsstoppet.

* En enhet som ar ansluten till mandverskapets icke-
konfigurerbara sakerhetsingang for skyddsstopp har
utldst skyddsstoppet.

* En enhet som ar ansluten till mandverskapets
konfigurerbara sakerhetsingang for skyddsstopp har
utldst skyddsstoppet.

Signalen foljer semantiken for skyddsstopp. Konfigurerad
funktionalitet for aterstallning av skyddsstopp ska anvandas
for att nollstélla denna signal.

PROFIsafe kraver att aterstallning via skyddsstopp anvands.
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Avancerade
alternativ
Roboten stoppas eftersom den befinner sig i automatiskt lage

och pa grund av ett av féljande villkor:

* Ett programmerbart sdkerhetssystem som &r anslutet
via PROFIsafe har utlést det automatiska

skyddsstoppet.
Automatiskt * En enhet som &r ansluten till mandverskapets
skyddsstopp konfigurerbara sé@kerhetsingang fér automatiskt

skyddsstopp har utlést automatiskt skyddsstopp.

Signalen foljer semantiken fér skyddsstopp. Konfigurerad
funktionalitet for aterstallning av skyddsstopp ska anvandas
for att nollstalla denna signal

PROFIsafe kraver att aterstallning via skyddsstopp anvands
Roboten stoppas eftersom den befinner sig i manuellt lage
och pa grund av ett av féljande villkor:

* Duanvander en 3PE TP-enhet och ingen av
3PE-stopp knapparna befinner sig i mittenléget.

* En mandverenhet som ar ansluten till mandverskapets
konfigurerbara sakerhetsingang har utlost 3PE-

stoppet.

Indikation av robotens befintliga driftslage.
Driftslage Detta lage kan vara: Inaktiverat (0), Automatiskt (1), eller

Manuellt (2).
Reducerat . . . . .
lage Sakerhetsbegransningar vid reducerat lage ar aktiva.
Installning av Aktiva sdkerhetsgranser. o

. Detta kan vara: Normalt (0), Reducerat (1) eller Aterhdmtning

aktiv grans

(2).

Robot i rorelse. Roboten anses befinna sig i rérelse om
nagon led ror sig med en hastighet pa 0,02 rad/s eller hogre.
Saker Roboten befinner sig i vila (den ror inte pa sig) och i den
hemposition position som definieras som saker hemposition.

Robot i rorelse
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Konfiguration av
PROFIsafe

Aktivering av
PROFIsafe

Konfiguration av PROFIsafe bestar av att programmera sékerhets-PLC, fast med
minimal robotkonfiguration.

1. Anslut roboten till ett sékert natverk som kommer at en PLC som uppfyller
sékerhetskraven.

2. lrubriken i PolyScope, klicka pa Installation.

Tryck pa Sakerhet, valj PROFIsafe och konfigurera efter behov.

<e] namngiven>*
default_1+

> Allmant PROFIsafe
Sakerhet
() Altivera PROF|safe|

Robotbegra...

Ledbegréns... Konfiguration v

Plan Kalladress 0

Verktygets Méladress 0
position

Verktygets Kontroldriftlage C’

riktning
1/0

Maskinvara
PROFlsafe
Sékert Hem

3-position

> Faltbuss

I ,—i:‘
Q — " 000 i@
astighet 250mm/s g

1. Ange robotens sakerhetsldsenord och tryck pa Las upp.
2. Anvand omkopplarknappen for att aktivera PROFIsafe.
3. Ange kéll- och méladress i respektive rutor.

Dessa adresser ar godtyckliga siffror som anvands av roboten och sékerhets-
PLC for att identifiera varandra.

4. Det gér att véxla driftslage till positionen "PA" om du vill att PROFIsafe ska styra
robotens driftslage.

Endast en kalla kan styra robotens driftsldge. Darfor ar andra kallor for I1agesval
inaktiverade nar val av driftslage via PROFIsafe &r aktiverat.

Roboten &r nu konfigurerad for att kommunicera med ett programmerbart
sakerhetsstyrsystem

Det gér inte att slappa pa robotens bromsar om det programmerbara styrsystemet inte
svarar eller inte ar konfigurerat.
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23. Fliken Flytta

Beskrivning

For att anvanda
Flytta verktyg-

pilarna

Robot

Anvand fliken Flytta for att flytta (jogga) robotarmen direkt, antingen genom att
translatera/rotera robotverktyget eller genom att flytta robotlederna individuellt.

<ej namngiven>* D E E
+
Nyt  Oppna.  Spara

default*

TCP-position Robot Verktygets position
Funktion Altiv TCP
Visa ~| Tcp X | -143,56/mm RX 0,002/ rad
Y| -507,63/mm RY -3,161 rad
+
Z| -185,51mm RZ| -0,046|rad
Ledposition
# Bas -91,36 °
O |
TCP-orientering
|—u Skuldra -105,80 °
i e —
l Armbage -114,64 °
S |
E Handled 1 -51,25 °
S |
Handled 2 91,07 °
Handled 3 -1,45 ©
A Hem A Justera 7% Fricsring

o 0 o ‘?M\\éwvgl-

O Normal =
Hastighet 100%

Hall ned nagon av knapparna Flytta verktyg for att flytta robotarmen i den motsvarande
riktningen.

+ Qverséttningspilar (6verst) flyttar verktygsflansen i riktningen som anges.

* Rotationspilarna (nederst) andrar verktygets orientering i den riktning som
visas. Rotationspunkten ar verktygets centrumpunkt eller Tool Center Point
(TCP), d.v.s.den punkt i anden av robotarmen som ger en karakteristisk punkt pa
verktyget. TCP-punkten visas som ett litet blatt klot.

Om TCP:s aktuella position narmar sig ett sdkerhetsplan, ett utldésningsplan eller om
robotverktygets orientering ligger néra verktygsorienteringens gransvarde (se
Sakerhetsplanlagen pa sidan 170) visas en 3D-representation av den narliggande
gransvardet. Visualiseringen av gransvardena ar inaktiverad under programkdrningen.

Sékerhetsplan visas i gult och svart med en pil som indikerar vilken sida av planet
roboten TCP far placeras.

Utlésarplan visas i blatt och gréont med en pil som anger den sida av planet dar
granserna for Normal-laget (se 19.5 Programséakerhetslagen pa sidan 159) ar aktiva.

Verktygsorienteringens gransvarde visas som en sfarisk kon tillsammans med en pil
som anger robotverktygets nuvarande orientering. Konens insida representerar
verktygsorienteringens tillatna yta (vektor).

Om TCP 6vertrader eller &r mycket néra att évertrada ett gransvarde visas
gransvardets visualisering som réd. Om TCP 6vertrader eller &r mycket néara att
Overtrada ett gréansvarde visas gransvardets visualisering som rod.
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Funktion Under Funktion kan du definiera hur du ska styra robotarmen jamfért med funktionerna
Visa, Bas eller Verktyg. Du far den béasta kanslan for att styra robotarmen om du véljer
funktionen Visa och sedan anvander Rotationspilarna for att andra visningsvinkeln av
3D-teckningen sa att den matchar hur du ser den verkliga robotarmen.

Aktiv TCP | faltet Robot, under Aktiv TCP, visas namnet pa den aktiva Tool Center Point (TCP),
dvs verktygets centrumpunkt.

Hem Knappen Hem 6ppnar skarmen Flytta robot till position, dar du kan halla ned knappen
Auto (se Flytta robot till pa sidan 187) for att flytta roboten till den position som tidigare
definierats under Installation (se Definiera Hemma pa sidan 309). Hem-knappens
standardinstallning gor att gor att robotarmen atergar till uppratt Iage (se 22.9 Hem pa
sidan 308).

Frikdrning Skarmknappen Frikdrning gor det méjligt att dra robotarmen till dnskade
positioner/lagen.

Justera Med knappen Justera kan du justera Z-axeln for aktiv TCP mot en vald funktion.
Verktygets Textrutorna visar fullstdndiga koordinatvarden for denna TCP jamfért med vald
position funktion. Du kan konfigurera flera benamnda TCP-punkter (se ). Du kan ocksa klicka pa

Redigera pose for att komma till sk&rmen Poseredigeraren.

Ledposition Faltet Ledposition tillater dig att direkt styra med individuella leder. Varije led flyttas
langs ett gransintervall fér standardleder fran -360° till +360°, definierat av horisontell
axel. Nar gransen har uppnatts kan du inte langre flytta leden. Du kan konfigurera leder
med ett positionsintervall som skiljer sig fran standardintervallet (se 19.6.2
Ledbegransning pa sidan 163), detta nya intervall anges med réd zon inuti den
horisontella axeln.
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Anvénda Knappen Frikérning ska endast anvandas i tilldampningar om det tillats enligt
Frikdrning i riskbedémningen.
Flytta-fliken

VARNING

Underlatenhet att korrekt konfigurera monteringsinstallningen kan
leda till o6nskad robotarmsrérelse nar knappen Frikérning anvands.

* Korrekta nyttolastinstallningar och
robotmonteringsinstéallningar ska stallas korrekt fore
anvandning av Frikdrning.

* All personal ska befinna sig utanfér robotarmens rackvidd nar
Frikdrning anvands.

VARNING
Underlatenhet att korrekt konfigurera installationsinstéllningarna kan

Oka risken for att robotarmen faller under Frikdrning, pa grund av fel i
nyttolasten.

* Kontrollera att installationsinstéllningarna ar korrekta (t.ex.
robotens monteringsvinkel, nyttolastmassa och nyttolastens
tyngdpunktsavvikelse). Spara och ladda installationsfilerna
tilsammans med programmet.

* Spara och ladda installationsfilerna tillsammans med
programmet.
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23.1. Skarmbilden Poseredigering

Beskrivning

Robot

Pa skarmbilden Pose-redigering kan du konfigurera ledernas malpositioner, eller
ange en malpose (position och orientering) for TCP. Obs! Den har skarmbilden ar
offline och styr inte robotarmen direkt.

2 2 B -

Robot Funktion
‘\/\Sa

TCP

[+] x -143,56/mm [+ ][ =]
-507,63)mm | +|[—
z -185,51mm [ +][ =
Rotationsvektor (rad) -
PR 0,002 rad i ;
3,161 rad | +]|[—
RZ -0,046/rad [ +][—|
Ledpositioner
Bas o136° [+|[—|
[£] s -105,80/° z Z
Armbige | -11464° |+ |[—
Hendiedl|  -5125]° [+  —|
0 0 Handled 2 91,07 ° T ?
oK e Handled 3 48e  [+][—

Hastighet 100%

3D-bilden visar robotarmens aktuella position. Skuggan visar robotarmens malposition
som styrs av de specificerade vardena pa skarmbilden. Tryck pa forstoringsglasikonen
for att zooma in/ut eller dra ett finger éver den for att &ndra vy.

Om den angivna malpositionen for roboten TCP ligger nara ett sdkerhets- eller
utlésarplan, eller om robotverktygets orientering ligger néra gransvardet for verktygets
orientering (se Sakerhetsplanlagen pa sidan 170), visas en 3D-bild av det narliggande
gransvardet. Sakerhetsplan visas i gult och svart med en liten pil som representerar
normalen mot planet, vilket anger den sida pa planet dar robotens TCP far placeras.
Utlésarplan visas i blatt och gront och en liten pil pekar planets sida, dar
begransningarna i Normalt (se 19.5 Programsakerhetslagen pa sidan 159) ar aktiva.
Verktygsorienteringens gransvarde visas som en sfarisk kon tillsammans med en pil
som anger robotverktygets nuvarande orientering. Konens insida representerar
verktygsorienteringens tilldtna yta (vektor). Nar malrobotens TCP inte langre &r i
narheten av gransvardet forsvinner 3D-representationen. Om mal-TCP Overtrader eller
ar mycket néra att vertrada ett gransvarde visas gransvardets visualisering som rod.
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Funktioner och Aktiv TCP och koordinatvarden for vald funktion visas. Koordinaterna X, Y, Z anger
verktygsposition  verktygets position. Koordinaterna RX, RY, RZ anger verktygets position. Mer
information om hur man konfigurerar flera namngivna TCP finns i 22.1 TCP-
konfiguration pa sidan 292 .
Anvand rullgardinsmenyn ovanfér rutorna RX, RY och RZ f6r att vélja typ av
orienteringsrepresentation:
* Rotationsvektor [rad] Orienteringen anges som en rotationsvektor. Axelns

langd ar den vinkel som ska roteras i radianer, och vektorn sjélv ger den axel
runt vilken rotationen ska goras. Detta ar standardinstallningen.

* Rotationsvektor [°] Riktningen anges som en rotationsvektor, dar vektorns
langd ar den vinkel som ska roteras i grader.

* RPY [rad] Roll, pitch och yaw (gir) (RPY) vinklar, dar vinklarna anges i
radianer. RPY-rotationsmatrisen (X, Y', Z" rotation) ges av:

Rron(y, B, ) = Rz(a) - RY(B) - RX(y)
* RPY [°]Roll, pitch- och yaw-vinklar (RPY), dar vinklarna anges i grader.
Klicka pa vardena om du vill redigera koordinaterna. Du kan ocksa klicka pa knapparna

+ eller - till hdger om en ruta och lagga till eller dra bort ett belopp till/fran det aktuella
vardet. Du kan aven halla en knapp intryckt for att 6ka eller minska vardet direkt.

Ledpositioner Enskilda ledpositioner anges direkt. Varje ledposition kan ha ett varde i intervallet -
360° till +360°. Konfigurera ledpositioner enligt foljande:

* Kilicka pa ledpositionen for att redigera vardena.

* Tryck pa knapparna + eller - till hdger om en ruta och lagga till eller dra bort ett
belopp till/fran det aktuella vardet.

* Hall en knapp intryckt for att 6ka eller minska vardet direkt.

Knappen OK Om du aktiverar den har skarmen fran skarmen Flytta (se ) kan du trycka pa OK for att
aterga till skarmen Flytta. Robotarmen flyttas till angivet mal. Om det senast angivna
vardet var en verktygskoordinat flyttas robotarmen till malpositionen med rorelsetypen
FlyttaL, eller rorelsetypen FlyttaJ om en ledposition specificerades senast.

Knappen Avbryt  Om du trycker pa Avbryt stangs skarmbilden och alla andringar ignoreras.
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24. Fliken 1/O

Beskrivning

Spénning

Installningar for
analog domén

Anvand fliken 1/0O for att dvervaka och stalla in I1/0O-signalerna i realtid fran/till
styrskapet.

Skarmen visar aktuellt I/O-tillstdnd, &ven under programexekvering. Programmet
stannar om nagot andras under kdrningen. At program stop, all output signals retain
their states. Skarmen uppdateras med 10 Hz, sa en mycket snabb signal kanske inte
visas korrekt.

Konfigurerbara in- och utgangar kan reserveras for speciella sékerhetsinstallningar,
som definieras i avsnittet for konfiguration av sakerhets-I/O for installationen (se 19.7
Sakerhets-I/O pa sidan 165): de som ar reserverade kommer att ha
sakerhetsfunktionens namn istallet foér standardnamnet eller det anvandardefinierade
namnet.

Konfigurerbara utgdngar som ar reserverade for sdkerhetsinstéllningar kan inte vaxlas
och visas endast som LED-lampor.

<ej namngiven>*
e " - Nyt Oppna.  Spara
Konfigurerbar ingang Konfigurerbar utgang Digital ingéang Digital utgang
Robot S.Guard Reset 4 o4 0 4 odJ 04
Extern
s ][ 13 \00s 1os prg e ) (5
2 6 20006 Start-Prog 6 2006
3 7 3037 Stop-Prog 7 304gz
Analog ingéng Verktyg digital ingéng Verktyg digital utgang
analog_in[0] s00v 0 1 o001
ov 1ov
Strém
ov 1o0v
Analog utgang Verktyg analog ingang
I 0 - analog_in[2] 000V Spénning
analog_out[0] . Strom A\ o Tov
4,00 mA
analog_in[3] 000V Spanning
9_outlLl . ov lov

4,00 mA

Q o 000 @

Nar verktygsutgangen styrs av anvandaren kan du konfigurera Spanning. Om du valjer
en URCap tar du bort dtkomst till Spanning.

De analoga utgangarna kan stéllas in pa antingen strém [4-20 mA] eller spanning [0-
10 V]. Dessa installningar ar bestandiga vid omstart av robotstyrningen och sparas i
installationen.

Kontroll 6ver verktygets I/O:er kan tilldelas en URCap i Verktyg 1/0O pé fliken
Installation. Om en URCap véljs férlorar anvandaren kontrollen dver verktygets
analoga 1/0O.
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Gransshnitt fér Nar kommunikationsgranssnittet (TCI) &r aktiverat blir verktygets analoga
verktygskommunikation  ingang otiliganglig. P4 I/O-skdrmen &ndras faltet Verktygsingang sa som visas
nedanfor.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200

Parity None

Stop Bits One

RX Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3,50
OBSERVERA

Nar Dubbel stiftsstrémférsérjning har aktiverats maste
verktygets digitala utgdngar maste benamnas pa féljande
satt:

* tool_out[0] (Power)
* tool_out[1] (GND)
Faltet Verktygsutgang (Tool Output) illustreras nedanfor.
Tool Digital Output
Power GND

Current

000 mA
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24.1. MODBUS

Beskrivning

installationen.
Anvand rullgardinsmenyerna 6verst pa skarmbilden for att &ndra innehallet som visas

baserat pa signaltyp och MODBUS-enhet om mer &n en har konfigurerats.

Skarmbilden nedan visar MODBUS-klientens 1/0-signaler sa som de har stallts in i

Varje signal i listan innehaller anslutningsstatus, varde, namn, och signaladress.
Utsignalerna kan vaxlas om anslutningsstatus och val for I/O-flikkontroll tillater detta.
Se 24 Fliken I/O pa sidan 338

TBEE Ingangar Utgangar

MODBUS enhet: 10.0.0.2 MODBUS enhet: 10.0.0.2

5] MODBUS_4 [260] d 0/ MODBUS_3[18]

MODBUS enhet: 127.0.0.1 MODBUS enhet: 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 Normal
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25. Fliken Logg

Beskrivning Fliken Logg visar information om robotarmen och mandverskapet.

Avlésningar Ladda led

Manverenhetens temp. 24.0°C o Bas oK —_— 0,0V . .

Huvudspénning 48,0V 1) Skuldra oK — 0,0V 1 ! 3

Genomsnittli roboteffelct ow 2) Armbége oK —a 0,0V

Strom 00A 3) Handled 1 oK — e oov 2z |

1/0-strém 00A ) Handled 2 oK = 0,0V

Verktygets strom omA s)Handled 3 oK —ac 00V 1 I e
Datumlogg

w0 1] @ s

>

A 2024-10-02 23:24:37.454 Polyscope coro

/&l en h&ndelse fran Datumloggen fér mer
information.

O Normal

Avlasningaroch  Avlasningspanelen visar information om mandverskapet. Ledpanelen visar information
ledbelastning for varje led i robotarmen. Varje led visar:

* Temperatur
* Ladda

* Status

* Spénning

Datumlogg Den forsta kolumnen visar loggposter kategoriserade efter allvarlighetsgrad. Den andra
kolumnen visar en papperskldmma om det finns en felrapport som &r associerad med
loggposten. De néasta tva kolumnerna visar meddelandets tidpunkt for anldandande och
meddelandets kélla. Den sista kolumnen visar en kort beskrivning av meddelandet.
Vissa loggmeddelanden har utformats for att ge ytterligare information, som visas pa
hoger sida efter att du markerat loggposten.
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25. Fliken Logg

Meddelandets Du kan filtrera meddelanden genom att vélja de vaxlingsknappar som motsvarar
aIIvarIighetsgrad loggpostens allvarlighetsgrad eller om nagot ar fast. Féljande tabell beskriver
meddelandets allvarlighetsgrad.
Innehaller allman information som till exempel programmets
status, andringar i kontrollen och kontrollversionen.
; Problem som kan ha uppstatt men systemet kunde
aterstallas.
i En forbrytelse intraffar om sékerhetsgransen overskrids.
Detta far roboten att gora ett sékerhetsklassat stopp.
Ett fel intraffar om ett fel som inte kan aterstéllas ager rum i
L systemet. Detta far roboten att gora ett sdkerhetsklassat
stopp.
Nar du valjer en loggpost visas ytterligare information pa hoger sida pa
skarmen. Val av filter visar antingen posttillagg exklusivt eller alla poster.
Spara En detaljerad statusrapport ar tillganglig om en gemikon visas pa loggens rad.

felrapporter

1.

senaste fem rapporterna lagras.

OBSERVERA
Den aldsta rapporten tas bort nar en ny rapport skapas. Bara de

Markera loggraden och tryck pa knappen Spara rapport, sa sparas rapporten pa

en USB-enhet.

Du kan spara rapporten medan ett program kors.

Du kan spara och exportera féljande lista med fel:

Nodstopp

Fel

Interna PolyScope-fel
TRobotstopp

Ohanterat undantag i URCap
Brott

Den exporterade rapporten innehaller: ett anvandarprogram, en historiklogg, en
installation och en lista med tjanster som kors.

TRobotstopp var tidigare kant som "Skyddsstopp" for Universal Robots robotar.
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UNIVERSAL ROBOTS

Teknisk supportfil

Rapportfilen innehaller information som hjalper till att diagnosticera och aterskapa
problem. Filen innehaller poster med féregéende robotfel samt nuvarande
robotkonfigurationer, program och installationer. Rapportfilen kan sparas pa en extern
USB-enhet. Pa loggskarmen trycker du pa Supportfil och foljer anvisningarna pa
skarmen for att ppna funktionen.

OBSERVERA

Det kan ta upp till 10 minuter att exportera beroende pa hur snabb din
USB-enhet ar samt storleken pa filerna som hamtas fran robotens
filsystem. Rapporten sparas som en vanlig ZIP-fil, som inte ar
I6senordsskyddad, och kan redigeras innan den skickas till teknisk
support.
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26. Program- och installationshanteraren

Beskrivning Program- och installationshanteraren bestar av tre ikoner som gor att du kan skapa,
Oppna och konfigurera program och installationer:

* Ny... Later dig skapa ett nytt program och/eller installation.
+ Oppna... Later dig ladda ett program och/eller en installation.

* Spara... Erbjuder sparalternativ for ett program och/eller en installation.
Filvagen visar namnet pa det 6ppna programmet och typen av installation.
Filvdgen &ndras nér du skapar eller dppnar ett nytt program eller en ny installation.

Du kan ha flera installationsfiler fér en robot. Skapade program éppnar och anvander
den aktiva installationen automatiskt.

ABCDE

default*

For att ladda ett 1. | Program- och installationshanteraren trycker du pa Oppna... och véljer
program Program.
2. Paskarmen Oppna program viljer du ett befintligt program och trycker pa
Oppna.

3. |Filvag verifierar du att namnet pa det 6nskade programmet visas.

\}eEz24+20M pecor
Kér Progr Fivtts 110 Logg Nytt

retalation
Program

uuuuu
Variabler

Namn & allation =skrivning I»

tatus

Stoppad

Mandverenhet

[ Visa enbart favoritvariabler

Simulering .
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Fér att ladda en 1. | Program- och installationshanteraren trycker du pa Oppna... och véljer
installation Installation.
2. Paskarmen Oppna robotinstallation valjer du en befintlig installation och trycker
pa Oppna.

3. ldialogrutan Sakerhetskonfiguration valjer du Verkstall och starta om for att
roboten ska starta om.

4. Valj Konfigurera installation for att konfigurera installation for det aktuella
programmet.

5. [|Filvag verifierar du att namnet pa den énskade installationen visas.

—

For att skapa ett | Program- och installationshanteraren trycker du pa Ny... och véaljer Program.
nytt program 2. Pa skarmen Program konfigurerar du ett nytt program efter 6nskemal.

| Program- och installationshanteraren trycker du pa Spara... och véljer Spara
alla eller Spara program som...

4. Paskarmen Spara program som anger du ett filnamn och trycker pa Spara.

| Filvag verifierar du att namnet pa det nya programmet visas.

Variabler

Namn ~ Beskrivning I»

tatus

Stoppad

Mandverenhet

00 v

[ Visa enbart favoritvariabler

For att skapaen  Spara din installation for anvéndning efter att du sténgt av roboten.
ny installation 1. I Program- och installationshanteraren trycker du pa Ny... och véljer Installation.
2. Tryck pa Bekrafta sakerhetskonfiguration.

3. Pa skarmen Installation konfigurerar du en ny installation efter dnskemal.

4

| Program- och installationshanteraren trycker du pa Spara... och véljer Spara
installation som...

o

Pa skarmen Spara robotinstallation anger du ett filnamn och trycker pa Spara.

6. Valj Konfigurera installation fér att konfigurera installation fér det aktuella
programmet.

7. |Filvag verifierar du att namnet pa den nya installationen visas.
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Foér att anvanda Spara...Beroende pa vilket program/installation du laddar - skapa kan du:

alternativen for * Spara alla for att spara det aktuella programmet och installationen omedelbart

att spara utan att systemet uppmanar dig att spara pa en annan plats eller med ett annat
namn. Om inga andringar utférs pa programmet eller installationen, visas
knappen Spara alla... som avaktiverad.

* Spara program som... for att &ndra namnet och platsen pa det nya programmet.
Den aktuella installationen sparas ocksa, med befintligt namn och pa befintlig
plats.

* Spara installation som... fér att &ndra namnet och platsen pa den nya
installationen. Det aktuella programmet sparas ocksa, med befintligt namn och
pa befintlig plats.

e 2 ¢ QH

Program Variabler

aaaaa

I»

Namn - Varde
ABCDE

Status

Stoppad

Mandverenhet

00 v

[ Visa enbart favoritvariabler

Normal Simulering .
lastig 00%
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26.1. Filhanterare

Beskrivning

Den hér bilden visar laddningsskarmbilden som bestar av féljande knappar:

KatalogsOkvag

Katalogsokvagen visar en lista 6ver kataloger som leder fram till den aktuella
platsen. Nar du véljer ett katalognamn i listan véxlar dialogrutan till den valda
katalogen, och visar den i omradet for filval.

Omrade for filval
Tryck pa filnamnet for att 6ppna filen. Valj kataloger genom att trycka pa deras
namn under en halv sekund.

Filfilter

Du kan ange filtyper som visas. Nar du har valt Sakerhetskopiera filer visar
omradet de 10 senast sparade programversionerna, dar “.old0” ar den senaste
och “.old9” ar den aldsta.

Filnamn
Den valda filen visas har. Anvand textfaltet och ange filnamnet manuellt nar du
vill spara en fil.

Atgardsknappar

Atgardsfaltet bestar av en rad knappar som du kan anvénda for att hantera filer.

U 2 ¢ QM

XBBRE@E &

Ny Ciop st Kepiers Kitrain Tabort Wyt R
fr

ABCDE.urp

StartABCDE.urp

Filnamn: Filter

StartABCDE.urp

Universal Robots programfiler v ‘

e ——

Hastighet 100%

° 0 o simutering ()}

Alternativet Sakerhetskopiera till hdger om atgardsfaltet stdder sékerhetskopiering av
de valda filerna och katalogerna pa den vanliga s6kvagen och till USB.
Sakerhetskopieringen ar endast aktiverad nar ett externt medium séatts in i USB-
porten.

User Manual

347 UR10e

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



UNIVERSAL ROBOTS

I

NEIWESUS Pa| "S/V SI0qOY [BSIaNIUN Aq 1202-6002 © WBLAdOD

User Manual

348

UR10e



R
27. Meny Hamburger UNIVERSAL ROBOTS

27. Meny Hamburger

Beskrivning Hamburgermenyn innehaller allmanna installningar for PolyScope, bland annat
I6senords-, system- och sdkerhetsinstallningar.

27.1.0m

Beskrivning Anvand alternativet Om for att komma at och visa olika typer av data om roboten. Du
kan visa robotens allmanna uppgifter, version och juridiska uppgifter.

Visa data om 1. Irubriken trycker du pa Hamburger-menyn.
roboten 2. Valjom.

3. Tryck pa Allmant for att komma at robotens programvaruversion,
natverksinstéllningar och serienummer.

Fo6r de andra datatyperna kan du:

* Tryck pa Version for att visa mer detaljerade uppgifter om robotens
programvaruversion.

* Trycka pa Juridiskt for att visa mer detaljerade uppgifter om robotens
programvarulicens(er).

4. Trycka pa Stang for att aterga till din skarm.
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27.1.1. Hjalp

Beskrivning Du kan fa tillgang till onlinehjélpen for PolyScope, robotarmen, kontrollboxen och
andra dokument som kan vara till hjalp. Du kan fa atkomst till hjalpen via en QR-kod
eller skriva in féljande URL i en webblasare: https://myur.universal-
robots.com/manuals.

Du kan hitta dokumentation om féljande:
* Robot Arm
* Control Box
* PolyScope

« Ovrigt (Servicescript och felkoder)

Hitta QR-koden 1. Tryck pa Hamburger-rullgardinsmenyn i det évre hégra hérnet av PolyScope.
och URL 2. Valj Hjalp i rullgardinsmenyn.

3. Nu kan du skanna QR-koden for att fa atkomst till help.universal-robots.com.

RE 2z QH

Help

The following information is sent when scanning the QR code.
Software version: 5.13.0

Robot type: UR5e

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 - @b

OBSERVERA

Nar du skannar QR-koden skickas féljande information med QR-
koden och kan anvandas i kundanalyser pa Universal Robots:

* Version av installerad PolyScope-programvara
* Robottyp och -storlek
* Spraki Polyscope

* Robotarmens serienummer
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27.2. Installningar

Anpassa 1. lrubriken, tryck pd menyn Hamburger och valj Instéllningar.
PolyScope- 2. Pa sidomenyn till vanster valjer du ett objekt som ska personanpassas. Om ett
installningar driftidsenord har konfigurerats ar sidomenyns alternativ System endast

tillgangligt for programmeraren.
3. Tryck pa Verkstall och Starta om nere till hdger for att tilldmpa andringarna.

4. Tryck pa Avsluta nere till vanster for att stdnga skdarmen Instéllningar utan
andringar.

27.2.1. Installningar

Beskrivning Instéllningarna innehaller de mest grundlaggande instéllningarna och boér férmodligen
bara stéllas in en gang vid den forsta starten.

Sprak

Beskrivning Du kan &@ndra spraket i PolyScope och mattenheter (metriska eller imperial).

Skarmbilden Kér

Beskrivning Med hjélp av hastighetsreglaget nederst pa skarmfliken Kor kan anvandaren éndra
hastigheten pa ett program som kors.

Délj Speed Slider 1. lrubriken, tryck pd hamburgermenyn och valj Installningar.
2. Tryck pa skdrmbilden Koér under Instéllningar.

3. Markera kryssrutan for att visa eller ggmma Hastighetsreglaget.
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Tid
Beskrivning Du kan na och/eller justera innevarande tid och datum som visas pa PolyScope.
Tid | rubriken, tryck pa hamburgermenyn och vélj Instéllningar.

Vélj Tid under Instéliningar.

w N o=

Verifiera och/eller juster Tid och/eller Datum enligt 5nskemal.

4. Tryck pa Tillampa och starta om for att tilldmpa andringarna.

Datum och tid visas pa fliken Logg (se Datumlogg pa sidan 341) under Datumlogg.

27.2.2. Losenord

Beskrivning Loésenord innehéller hantering av 16senord och administratérsiésenord.

Lésenordsinstéllningar

Konfigurera ett Du maste konfigurera ett I6senord for att lasa upp alla sakerhetsinstallningar som utgor
I6senord sa har sakerhetskonfigurationen. Om inget sékerhetslosenord anvands, uppmanas du till att
konfigurera det.

1. I'héger horn i rubriken i PolyScope trycker du pa menyn Hamburger och véljer
Installningar.

2. Till vanster pa skdarmen, i den blaa menyn, trycker du pa Lésenord och valjer
Sékerhet.

3. | Nyttlésenord anger du ett I6senord.
| Bekrafta nytt Idsenord anger du samma l6senord och trycker pa Verkstall.

Nere till vénster i den blaa menyn trycker du pa Ldmna for att ga tillbaka till
féregaende skarm.

Du kan trycka pa fliken Las for att lasa alla sékerhetsinstallningar igen eller ga till en
skarm utanfér menyn Sakerhet.

Lés
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Administratorsliésenord

Beskrivning

Stélla in

administratérslosenordet

Sakerhet

Anvand Administrator (Admin)-lésenordet for att &ndra systemets
sakerhetskonfiguration, inklusive natverksatkomst.

Administratorslésenordet &r samma som l6senordet som anvands for
rotanvandarkontot pa Linux-systemet som kors pa roboten, vilket kan behdvas for
vissa natverksanvandningar som SSH eller SFTP.

VARNING
Du kan inte aterstalla ett borttappat administratérslésenord.

* Vidta lampliga atgarder for att inte tappa bort ditt
administratorsldésenord.

REzs2H

> Instaliningar Administratérslésenord

Administratgr  Administratérsiosenordet gor det majigt att éndra systemets sakerhetsinstéliningar

Lage Aktuellt I5senord
Sékerhet

Bekrafta det nya losenordet

Lésenordet méste vara minst 8 tecken Iangt!

1 Kom ihdg ditt Iésenord. Du kan inte terstélla ett borttappat administratérsiésenord!

[REEEI O v oensrigneer for systemsicor i Skerner > Benrignerer

- ° o o simuering (]

Hastighet 100%

| rubriken, tryck pa hamburgermenyn och vélj Instéllningar.
Under Lésenord, valj Admin.

Under Nuvarande I6senord anger du standardlésenordet: easybot.

AP Ddp =

Under Nytt I6senord skapar du ett nytt Idsenord.

Skapa ett starkt och hemligt I6senord for att skydda ditt system pa
basta satt.

Under Bekrafta nytt I6senord upprepar du ditt nya I6senord.

Tryck pa Verkstall for att bekrafta andringen av ditt I6senord.

Sakerhetslésenordet skyddar mot obehdriga andringar i Sdkerhetsinstaliningar.
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Ldsenord for driftlage

Beskrivning Lésenordet for driftlage, eller lageslésenordet, skapar tva olika anvandarroller pa
PolyScope:

* Manuell

* Automatiskt
Nar lageslésenordet ar installt kan program och installationer endast skapas och
redigeras i manuellt lage. Automatiskt Iage tillater endast operatéren att ladda fardiga

program (se 18.9 Lagen pa sidan 152 fér mer information om lagena). Nar ett
I6senord har stéllts in visas en ny lagesikon i sidhuvudet.

Om driftlaget andras, frdn manuellt till automatiskt och fran automatiskt till manuellt,
kommer PolyScope att fradga efter det nya I6senordet.

R 2+ QEH T

> Instéliningar Lésenord fér driftlage
Lésenord fér driftlage kan anvéndas vid véxing mellan automatikiage och manuelt lage

Administrat8r | automaticliget & anvéndarna begrénsade till flikarna Kér, Inltiera, flytta, /0 och Logg
L2 Aktuelt losenord
Sékerhet

> sakerhet

Bekréfta det nya I3senordet

o Amm
ONormal # o o o ‘Zuw,\\a\u'u.
Stalla in 1. I rubriken, tryck pad hamburgermenyn och valj Instéllningar.
lageslosenordet 2. Under Lésenord, valj Lage.

Under Nytt I6senord skapar du ett nytt Idsenord.

Skapa ett starkt och hemligt I6senord for att skydda ditt system pa basta satt.
Under Bekréfta nytt I6senord upprepar du ditt nya I6senord.

Tryck pa Verkstall for att bekrafta andringen av ditt Idsenord.
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27.2.3. Atkomst till system och sékerhet

Description

Admin-l6senordet kravs ocksa for att komma at System och Sakerhet, se
Administratorslésenord pa sidan 353.
Nar du andrar standardlésenordet till ditt eget I6senord kan du anvéanda det for att
komma at installningarna under System (se 27.2.4 System pa sidan 357) och for att
komma at installningarna under Sakerhet (se 27.2.5 Sakerhet pa sidan 365).

RE2+eQAH

<éj namngiven=
Jneng L & &\

default*

Administrator
Lage
Sékerhet

> System

> Instéliningar Administratsrsidsenord

Administratorsliosenordet gor det majligt att &ndra systemets sakerhetsinstaliningar

Aktuelt Iésenord
Nytt lésenord

Bekréfta det nya I8senordet

Losenordet méste vara minst 8 tecken langt!

1 Kom ih&g ditt I8senord. Du kan inte &terstélla ett borttappat administratérslésenord!

_ o Vil behorigheter for systemsidor i Sékerhet > Behorigheter

O Normal

o o o Luw,\\;um.

Hastig

Standardlésenordet for en Universal Robots-robotarmskontroll &r "easybot". Det &r en
fabriksinstallning, konfigurerad pa alla nya robotar.

VARNING
Det ar mycket viktigt att du andrar det férvalda

administratorslésenordet till ditt eget I6senord for att garantera
cybersakerheten for din robot.

Fran och med PolyScope uppdatering 5.14 &r alla sékerhetsinstéllningar som
standard instéllda pa restriktiva (inaktiverade eller blockerade). (Detta géller endast for
nya robotar och nyskapade SD-kort. | annat fall hanvisas till guiden "Saker installation

av UR-cobots").

Om nagon av installningarna behdver aktiveras for din applikation kan du enkelt
aktivera dem pa skarmen Sakerhet.
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Anvanda Admin-
I6senordet

| sidhuvudet trycker du pa Hamburger-menyikonen och valjer antingen System
eller Sakerhet efter dnskemal.

Leta reda pa dialogrutan langst ned pa skdrmen och ange ditt Admin-l6senord.

Tryck pa Las upp.

m
A Z2+QH

Universal Robots Graphical Programming Environment

Miscellaneous Settings
P

> System

W Security Inbound Connections

ey 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

UR10e
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27.2.4. System

Beskrivning

Systeminstallningarna styr bland annat sékerhetskopiering av systemet, URcaps och
natverksinstéliningar.

Sédkerhetskopiera system

Beskrivning

Sakerhetskopiera
och aterstall

Sakerhetskopiera
systemet

Aterstall systemet

OBSERVERA

Anvand en av USB-portarna i kontrollboxen (CB) néar du ska géra en
sakerhetskopiering och aterstalla systemet. Att anvanda en CB-
USB-port ar stabilare och att kéra en sékerhetskopiering tar mindre
tid.

OBSERVERA

Om man aterstaller ett system med ett nytt SD-kort maste
serienumret i det nya SD-kortet matcha nar Polyscope startas. Om
serienumret inte matchar kan det leda till att aterstéllningsprocessen
inte slutfors helt. Ett aterstallningsfelmeddelande visas om det
matchande serienumret inte hittas

Spara en fullstandig kopia av ditt system pa en USB-enhet och anvand den for att
aterstalla systemet till tidigare status. Detta kan bli n6dvandigt om diskenheten har
skadats eller om filer har raderats av misstag.

1.
2.

w

A w D =

| rubriken, tryck pa hamburgermenyn och valj Instéllningar.
Under "System", tryck pa Aterstéllning av sékerhetskopia.

Valj sbkvag till den plats dar sakerhetskopian ska sparas och tryck pa
Sékerhetskopiera.

Tryck pa OK for komplett omstart av systemet.

| rubriken, tryck pa hamburgermenyn och valj Instéllningar.
Under "System", tryck pa Aterstéllning av sékerhetskopia.
Valj sakerhetskopian och tryck pa Aterstall.

Tryck paOK for att bekrafta.
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Robotregistrering och licensfil

Beskrivning

Aktivera fjarr-

Det ar ndédvandigt att registrera roboten och ladda ner och installera licensfilen,
eftersom licensfilen kommer att innehalla alla tillgéngliga programvarulicenser.

Det gér att aktivera fjarr-TCP och Toolpath URCap direkt fran www.universal-

TCP och robots.com/activate.
Toolpath URCap Det har gar bara med fjarr-TCP och Toolpath URCap. Om du planerar att skaffa
via webben ytterligare licenser via myUR, aktivera Remote TCP & Toolpath URCap forst.
UR10e 358 User Manual
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Aktivera
programvarulicenserna
via myUR

OBSERVERA

Om du har mer an en aktiv licens kommer alla licenser att inga
i den nerladdade licensfilen.

Om du inte registrerat din robot, ga till webbadressen pa skarmen som steg 1
och registrera din robot.

Ladda ner licensfilen till din dator.
Kopiera licensfilen till USB-enheten och anslut den till manéverenheten.

Pa installningsskarmen, i steg 3, tryck pa Load file for att 6ppna
skarmbilden Vélj licensfil.

Valj USB-enheten i listan for att visa dess innehall och ga till licensfilen.

Vilj license.p7b och tryck pa Oppna for att bekrafta robotregistreringen.

Tryck pa Avsluta nere till vanster.

RE2Ze+QH

> Instéliningar Licenser
Fol de har tre enkda stegen for att aktivera programvarulicenser for din robot.
v System

Sakerhetsko... Steg 1 Steg 2 Steg 3
system

Licenser
URCaps x . L1
Fjérrkontroll K '
Begransad — ﬂ

frikbrning - —
Natverk

OOR
M

Logga in vid

Ladda ner robotlicensfil
myur.universal-robots.com *

Uppdatera

* For att enbart aktivera Remote TCP & Toolpath URCap anvands:
wanw. universal-robots. com/activate

O Normal

kA 2z+Q2H

B oxepE @

f
[ ticense.p70

Filnamn: Filter:

Universal Robots licensfiler

.

O Normal et®

Hastighet 100%
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Inaktivera * En ny licensfil krdvs om roboten byter &gare. | det har fallet maste
programvarulicenser licensfilen avaktiveras.

* Om du képer en ny mjukvarulicens fér din robot ar det nédvandigt att
avaktivera och ateraktivera licensfilen for att lagga till den nya
programvarulicensen.

1. I rubriken trycker du pa Hamburgermeny och véljer Installningar.
2. I menyn till vanster trycker du pa System och valjer Licenser.
3. Nederst till hdger pa skarmbilden Instéllningar trycker du pa Avaktivera.

Se Aktivera programvarulicenserna via myUR pa féregaende sida
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URCaps

Beskrivning Sa hanterar man URCap-moduler
Det gar att hantera befintliga URCap-moduler eller installera nya i din robot.

Hantera URCaps 1. Irubriken, tryck pa menyn hamburgermenyn och vélj Instéllningar.
2. Under "System", valj URCaps.

3. Tryck pa knappen +, vélj .urcap-filen och tryck pa Oppna.

4

. Tryck pa Starta om om du vill fortsdtta med URCap-installationen. Darefter ar
URCap-modulen installerad och redo att anvandas.

5. For att ta bort en installerad URCap-modul, vélj den fran aktiva URCaps, tryck
pa knappen - och sedan pa Starta om for att verkstalla andringarna.

Aktiv URCaps Information om den nya URCap-modulen visas i faltet Aktiva URCaps.
En statusikon visar URCap-modulens tillstand, vilket anges nedan:

* © URCap ok: URCap &r installerad och fungerar normalt.

* & Fel pa URCap: URCap ér installerad men kan inte starta. Kontakta den som
utvecklat denna URCap-modul.

* © Omstart av URCap behdvs: URCap har just installerats och en omstart kravs.

Exempel Felmeddelanden och information om URCap-modulen visas i faltet URCaps-
information field. Olika felmeddelanden visas beroende pa typ av fel.
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Fjarrkontroll
Beskrivning En robot kan antingen ha laget "Lokal styrning" (styrs fran mandverenheten ) eller
"Fjarrstyrning" (extern styrning).
Fjarrstyrning gor att du kan styra robotarna via externa kallor, t.ex. styruttag, 1/0:er och
skrivbordsservern.
Detta kan anvandas for att skicka enkla kommandon till PolyScope, till exempel: Det
kan t.ex. vara att starta eller ladda program eller att skicka UR Script-kommandon
direkt till styrenheten.
FORSIKTIGHET
For att sdkerstalla en sdker anvandning kan roboten antingen vara i
I&get "Fjarrstyrning" eller i 1aget "Lokal kontroll".
"Lokal kontroll” sékerstéller att alla kommandon som skickas till
kontrollern fran en extern kélla kommer att nekas medan roboten
kontrolleras av en ménniska.
Aktivera 1. lrubriken, tryck pd hamburgermenyn och valj Instéliningar.
fjérrstyrning 2. Under "System", vélj Fjarrstyrning.

3. Tryck pa Aktivera for att aktivera fjarrstyrningsfunktionen. PolyScope forblir
aktivt. Nar fjarrstyrning aktiveras betyder det inte att funktionen startar direkt. Det
gor att det gar att vaxla fran lokal styrning till fjarrstyrning.

4. | profilmenyn, valj Fjarrstyrning for att &ndra PolyScope. Man kan ga tillbaka till
"Lokal styrning" genom att vaxla tillbaka i profilmenyn.

OBSERVERA
+ Aven om Fjarrstyrning begransar dina atgarder i PolyScope,
kan du fortfarande 6vervaka robotens tillstand.

* Nar ett robotsystem stangs av i fjarrstyrningslage startar det
aven i detta lage.

Installningskrav Kontroll av roboten via natverk eller digital ingang ar begréansad som
standardinstallning.

* Aktivering och val av funktionen Fjarrstyrning tar bort denna begransning.

* Aktivera fjarrstyrning genom att andra till robotprofilen "Lokal styrning"
(PolyScope-kontroll) , vilket tillater att all styrning av program som kors och all
exekvering av skript utfors via fjarrtjanst.

* Aktivera fijarrstyrningsfunktionen via "Installningar" for att komma at
fiarrstyrningslaget och lokala laget i profilen.
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Lokal kontroll
tillater inte

* Paslagnings- och bromslossningskommando skickas till roboten éver natverk

* Mottagning och exekvering av robotprogram och installation skickas till roboten
Over natverk

* Autostart av program vid uppstart, vilket kontrolleras via digitala ingangar
* Automatisk bromslossning vid uppstart, vilket kontrolleras via digitala ingangar

* Start av program, vilket kontrolleras via digitala ingangar

Fjarrstyrning tillater inte

* Sa flyttar man roboten via fliken "Flytta"
* Start frdn mandverenheten
* Inldsning av program och installation via manéverenheten

* Frikérning
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Natverk
Beskrivning Det gér att konfigurera robotanslutningar till natverk genom att vélja en av de tre
tillgangliga natverksmetoderna:
* DHCP
* Statisk adress
* Inaktiverat natverk (om du inte vill ansluta din robot till nagot natverk)
Konfigurera natverksinstallningar beroende pa vald natverksmetod:
* IP-adress
* Néatmask
* Forvald formedlingsnod
* Fodrvald DNS-server
* Alternativ DNS-server
Uppdatera
Beskrivning Installera uppdateringar fran ett USB-minne for att se till att robotens programvara &r
uppdaterad.
Uppdatera 1. Irubriken, tryck pd hamburgermenyn och valj Instéllningar.
programvara 2. Under "System", tryck pa Uppdatera.

3. Sattiett USB-minne och tryck pa Sok for att fa en lista med giltiga
uppdateringsfiler.

4. Valj 6nskad version i listan med giltiga uppdateringsfiler och tryck pa
Uppdatera for att installera.

VARNING
Kontrollera alltid programmet eller programmen efter att

programvaran har uppdaterats. Uppdateringen kan komma att &ndra
rérelsebanornai ditt program.
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27.2.5. Sakerhet

Allmant

Beskrivning

Magic-filer

Aktivera Magic-
filer pa
PolyScope

| de allméanna instéllningarna kan du aktivera magiska filer och konfigurera
inkommande anslutningar.

En Magic-fil ar ett skript pa ett USB-minne som kors nar det satts in i systemet. Den
har funktionen ar inaktiverad som standard for att se till att magic-filer inte oavsiktligt
exekveras pa PolyScope.

Universal Robots Graphical Programming Envirenment

172
RE 2+H

Miscellaneous Settings
p—

\/ Security Inbound Connections
Stz Restrict inbound network access to this subret
Secure Shell 0.0.0.0/0
Services

Disable inbound access to additional interfaces (by port)
1-65535

Admin Password Lock

OPoweroff R—— ° 0 O simuation (i

Magic-filer har obegransade behdrigheter att géra systemandringar, varfor de betraktas
som sdkerhetsrisker.

1. Irubriken, tryck pd hamburgermenyn och valj Instéllningar.
2. Under "Séakerhet", valj Allmant.
3. Aktivera Kor Magic-filer.
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Begransa Natverksatkomsten har stallts in pa 0.0.0.0.0/0 har en sédkerhetsinstallning for att
inkommande sakerstéalla att det inte finns nagon atkomst till subnatet i PolyScope.

anslutningar
VARNING
Foér att URCaps ska fungera kan vissa natverksgranssnitt behdva vara

Oppna.

* Kontakta narmaste URCaps-aterférsaljare om nagon av dina
URCaps-moduler kraver att vissa natverksgranssnitt
(portar/tjanster) 6ppnas.

Konfigurera Anvand Begransa inkommande natverksatkomst till ett visst subnat for att se till att
inkommande avvisa natverksanslutningar som kommer fran IP-adresser utanfér angivet subnat.
anslutningar Till exempel:

* Anvand 192.168.1.0/24 for att endast tillata dtkomst fran vardar i intervallet
192.168.1.0-192.168.1.255.

* Anvand 192.168.1.96 for att endast tillata inkommande anslutningar fran denna
vard.

| rubriken, tryck pa hamburgermenyn och vélj Installningar.
Under "Sakerhet", valj Allmant.

Ange ditt administratérslésenord.

Ao b=

Ange begransningar for subnat under Begrénsa inkommande natverksatkomst
till ett visst subnét.

Inaktivera Anvand Inaktivera inkommande atkomst till ytterligare granssnitt (efter port) for att
inkommande se till att avvisa alla inkommande anslutningar till angivna portar.
atkomst

1. lrubriken, tryck pd hamburgermenyn och valj Instéllningar.
2. Ange granssnitt som ska stangas i Inaktivera inkommande atkomst till
ytterligare grénssnitt (efter port).

Lamna faltet tomt for att inte blockera portar. Alla aktiverade tjanster Tjanster pa sidan
370 har féretrade framfor portblockering. Aven om en port &r blockerad i de allménna
sékerhetsinstallningarna éppnas den av en aktiverad tjanst.

UR10e 366 User Manual



UNIVERSAL ROBOTS

Exempel * Du kan blockera alla portar
* Anvand 1-65535 for att blockera alla portar.
* Du kan blockera en specifik port
* Du kan anvanda portnummer 564 for att blockera port 564.
* Du kan blockera ett intervall med portar

* Anvand intervall for att blockera ett specifikt intervall med portar. 2318-
3412, 22, 56-67 for att blockera specifika portar och specifika intervall av
portar.
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Séakert skal

Beskrivning

Aktivera SSH-
atkomst

Secure Shell (SSH) bestar av en privat (krypterad) och autentiserad anslutning till
roboten, vilket ger:

* atkomst till operativsystem
* mdjlighet att kopiera filer

* mdjlighet att skapa tunnlar till natverksgranssnitt

OBSERVERA

SSH ar ett effektivt verktyg om det anvands pa ratt satt. Se till att du
forstar hur du anvénder SSH-tekniken pa ett sakert satt innan du
aktiverar den pa din robot.

Universal Robots Graphical Programming Environment

17
ME2+2HM

Secure Shell Settings
B Enae 5+ Acce

O Allow Port Forwarding (when in remote control mode
Authentication
General
Secure Shell | (o cowordBased () key Based @) Both
Services
Manage Authorized Keys
Label Key type Key
Add Remove
_ Admin Password Lock

Q v =— 00O @

1. Irubriken, tryck pa hamburgermenyn och valj Instéllningar.
2. Under "Sékerhet", valj Secure Shell.
3. Konfigurera Secure Shell-instéllningar:

 Valj Aktivera SSH-atkomst.

 Aktivera/inaktivera Tillat vidarebefordring av portar (i
fjarrstyrningslaget).

Det gar bara att vidarebefordra portar i fjdrrstyrningslaget.

Port forwarding &r en rekommenderad teknik for att kapsla in 6ppna

granssnitt (t.ex. Dashboard-tjansten) i en saker och krypterad tunnel som

kréver autentisering.

4. Valj autentiseringstyp.

UR10e
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Autentisering

Anvand
autentisering

Alla SSH-anslutningar kraver att anvandare som ansluts autentiserar sig nar
anslutningen upprattas. Det gar att konfigurera autentisering via I6senord och/eller med
en auktoriserad nyckel som delats pa férhand.

Nyckelbaserad autentisering anvander nycklar som delats pa forhand.

Tillgéngliga nycklar visas hér tillsammans med knappar som kan anvandas for att ta
bort valda nycklar fran listan och lagga till nya.

1. Tryck pa Lagg till for att ppna rutan dar man valjer fil.

2. Valj en nyckel fran filen.

Filen I&ses rad for rad och endast rader som inte &r tomma och som inte
identifieras som kommentarer (kommentarsrader borjar med #) bearbetas. Ingen
validering utfors av tillagda rader.

3. De maste folja det format som anvands for authorized_keys.
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Tjanster

Beskrivning | "Tjanster" visas de standardtjanster som kors pa roboten. Var och en av tjansterna
kan aktiveras eller inaktiveras.

OBSERVERA

Alla tjanster inaktiveras som en sakerhetsfunktion. Nar du startar
eller konfigurerar din robot maste du aktivera relevanta tjanster.

Aktiverade tjanster forblir tillgangliga &ven om deras anknutna portar blockeras. Det
innebar att det inte racker med att blockera en viss port for att forhindra atkomst till
angivna tjanster om de &r aktiverade.

Aktivera tjdnster  Du maste aktivera den relevanta tjansten for den funktion som du anvénder.

Aktivera Tjénster 1. lrubriken, tryck p4 hamburgermenyn och vélj Instéllningar.
2. Under "Sékerhet", vélj Tjdnster.

3. Valj ett alternativ i listan och tryck antingen pa Aktivera eller Inaktivera.

Universal Robots Graphical Programming Environment

2% QAH

Please be achvised to keep unused interfaces disabled to Improve security
W Security Enable or disable inbound access to standard interfaces

e — Status Interface

Secure Shell

Services

Admin Password Lock

OPoweroff —_— ° o O simuiation (i

Speed 100%
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Behérigheter

Description | Behdrigheter kan du begransa instéllningarna i System-avsnittet med administrativt
I6senordsskydd.

Anvand behérigheter

Las upp
sékerhetsinstallningar

Aktivera/avaktivera
behérigheter

Du maste aktivera en behorighet for att den ska begrénsas och avaktivera
behdrigheten for att begransningen ska tas bort.

Innan du kan aktivera/avaktivera behorigheter maste du lasa upp
sékerhetsinstallningarna.

| rubriken trycker du pa Hamburger-menyn.

Valj Installningar.

Under Sékerhet, valj Behérigheter.

Tryck pa Adminlésenord langst ned pa skarmen.

a bk~ o=

Ange ditt I6senord med tangentbordet pa skarmen och tryck pa Skicka.

Du kan nu komma at och konfigurera alla installningar, inklusive
behdrigheter

Nar navigering sker bort fran sékerhetsinstallningarna ldses skarmen igen.

Nar du har last upp instéllningarna kan du valja vilken sida som helst i listan. Om
en sida valjs tas bocken bort och ger atkomst till den sidan.

1. Valjensidailistan pa skdrmen Behorigheter for att ta bort markeringen.
Den valda sidan lases upp.
2. For att lasa sidan, valj den igen for att 1dgga till markeringen.

Den valda sidan lases.
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27.3. Stang ned robot

Beskrivning Knappen Stang ned robot tillater roboten att stdngas av eller starta om.

Sténga av roboten 1. Irubriken, tryck pa menyn Hamburger och vélj Stdng ned robot.

2. Nar dialogrutan Stang ned robot visas trycker du pa Stang av.
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Stoppkategori 0
Robotens rorelse stoppas genom att strommen till roboten bryts omedelbart. Det &r ett okontrollerat stopp,
dar roboten kan avvika fran den programmerade rérelsebanan eftersom varje led bromsas sa snabbt som
mojligt. Detta robotstopp anvands om en sdkerhetsrelaterad grans dverskrids eller vid fel i de
sékerhetsrelaterade delarna av kontrollsystemet. Fér mer information, se ISO 13850 eller IEC 60204-1.

Stoppkategori 1
Robotens rorelse stoppas, men roboten har fortfarande strom for att stoppa rérelsen, Strommen sténgs av
nér roboten stannat. Det ar ett kontrollerat stopp, dér roboten fortsatter I1dangs den programmerade
rérelsebanan. Strémmen bryts sa snart roboten stannat. For mer information, se ISO 13850 eller
IEC 60204-1.

Stoppkategori 2
Ett kontrollerat stopp dar roboten fortfarande har strém. Det sékerhetsrelaterade kontrollsystemet
Overvakar att roboten star kvar i stoppositionen. Fér mer information, se IEC 60204-1.

Kategori 3
Termen Kategori ska inte blandas ihop med termen Stoppkategori. Kategori avser den typ av arkitektur
som utgdr basen for en viss Prestandaniva. En viktig egenskap hos en Kategori 3-arkitektur ar att ett enda
fel inte kan leda till att sdkerhetsfunktionen gar forlorad. Fér mer information, se ISO 13849-1.

Prestandaniva (Performance Level, PL)
Prestandaniva (Performance Level, PL) ar en niva som anvands for att specificera palitligheten nar
sakerhetsrelaterade delar av kontrollsystems ska utféra sékerhetsfunktioner under férutsagbara
omstandigheter. PLd &r den nast hogsta klassificeringen for tillforlitlighet, vilket innebar att funktionen ar
extremt palitlig. Fr mer information, se ISO 13849-1.

Diagnostiktdckning (Diagnostic Coverage, DC)
ar ett matt pa hur effektiv den diagnostik &r som implementerats for att na prestandaklassningen. Fér mer
information, se 1ISO 13849-1.

MTTFd
Medeltid till farligt fel (Mean time to dangerous failure, MTTFd) &r ett virde som baseras pa de
berdkningar och tester som anvants fér att komma fram till prestandaklassningen. For mer information, se
ISO 13849-1.

Integratér
Integratéren ar den som designar den slutliga robotinstallationen. Integratéren ar ansvarig for att géra den
slutgiltiga riskutvarderingen och maste se till att den slutgiltiga installationen uppfyller lokala lagar och
férordningar.

Riskutvérdering
En riskutvardering &r den dvergripande processen att identifiera alla risker och minska dem till en [dmplig
niva. En riskutvardering maste dokumenteras. For ytterligare information se ISO 12100.

Samverkande robottilldmpning
Termen samverkande avser samverkan mellan operatér och robot i en robottillampning. Exakta
definitioner och beskrivningar finns i ISO 10218-1 och ISO 10218-2.

Sékerhetskonfiguration
Sékerhetsrelaterade funktioner och granssnitt kan konfigureras genom sékerhetskonfigurationens
parametrar. Dessa definieras via programvarans granssnitt, se avsnitt .
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28.1. Index

A

About 349

Align 334

Anpassad 162

Armbagens hastighet 162
Armbagens kraft 162

Auto 334

Automatic mode 152

Automatiskt lage Skyddsstopp 166

B

Base 90, 129, 212

Base feature 314

Blending 224, 226, 228-229
Bracket 67

Byt namn 170

C

Command 196

comment 249

Cone angle 176

Cone center 176

Configurable I/O 57

control box 131

Control Box 12, 44, 54, 56, 65, 68-69, 108, 302, 338
Conveyor Tracking 56, 278

Conveyor Tracking Setup 309
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D

direction 236
Direction Vector 238
Disabled 171

E

Edit Position 178

Effekt 162

Elbow 90, 129

Error 282

Ethernet 67, 323
EtherNet/IP 67, 300, 328
Expression Editor 259

F

Fabriksinstélliningar 161

Feature 310, 314, 334

Feature menu 269

File Path 344

Folder 250

Footer 135, 187, 204

Frame 270

Freedrive 41-42, 271, 298, 315, 334
Funktionsvariabel 212

Forbigangsparametrar 226

G

General purpose I/0 57
Graphics 199
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H

halt 248

Hamburger Menu 137
Header 135

High Speed Manual Mode 152
Home 334

I/0 54,57, 136, 165, 300-301, 338
Inaktiverad 170

Inaktiverad verktygsriktningsbegransning 176
Initialize 132, 137

input signals 165

installation 345

Installation 136, 344

Installation variables 302

Inte reducerat lage 167

J

Joint limits 163

joint space 210

K

Kontroll 186

L

Log 136, 341
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M

Manual High Speed 137
Manual mode 152
Mandverenhet 12
Mini Displayport 67
MODBUS 67, 310, 323, 326, 340
mode

Automatic 136, 153

Local 137

Manual 136, 153

Remote 137
Modes 170
Motion 270
Mounting bracket 12
Move 136, 196, 209, 213, 337
Move robot to 187
Move Tool 333
MovedJ 316, 337
MoveL 316, 337
MoveP 316

N

New... 136, 344

Normal 40, 170

Normal & reducerad 170

Normal & reducerad verktygsriktningsbegransning 176
Normal mode 160, 200, 336

Normal Plane 171

Normal verktygsriktningsbegransning 176

Normalt lage 176
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O

Open... 136, 344
output signals 167

P

Pan angle 176

Play 137, 187, 204

Point 270

PolyScope 12, 41-42, 129-130, 135, 145, 159, 253, 292, 323, 328, 362
popup 246

Pose Editor 334, 336

Position 178

Position range 163

Profinet 328

Profisafe 329

program 345

Program 136, 183, 187, 278, 344

Program and Installation Manager 136, 344
program node 189

Programnod 190

Programtrad 189

R

Radius 178

Recovery 41-42

Recovery mode 160

Reduced mode 160, 178

Reducerad verktygsriktningsbegransning 176
Reducerat 40, 170

Reducerat lage 165, 167, 176

Relativ vagpunkt 212

relative waypoint 221
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Remote Control 305, 362
Restrict Elbow 172

risk assessment 12, 19, 31, 35
Robot 177

robot arm 54, 129, 132, 265-266, 270, 302, 333
Robot arm 108

robot cable 70-71

Robot Limits 160

Roboten stoppar inte 167
Roboten &rirérelse 167

Run 136, 183

Roérelsemoment 162

S

Safety Checksum 137, 158
Safety Configuration 27-28, 154, 157-158, 160
Safety functions 33, 35
Safety I/0O 33, 39, 57-58
Safety instructions 80
Safety plane 333

Safety planes 169, 336
Safety Settings 19, 155, 353
Save... 136, 344, 346
Screen 135

Script manual 14

Service manual 14

set payload 251

Settings 351

Shoulder 90, 129

Shut Down 372

Simple 270

Simulation 137

Speed Slider 137

Step 137

Stop 137

Stoppavstand 162
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stopped state 132

Stopptid 162

Success 282

Switch Case construction 259
System Emergency stop 165
Systemnédstopp 167

sdkert hem 167

T

Ta bort 170

TCP 333

Teach Pendant 44, 65, 108, 131, 135, 159, 271, 362
Templates 278

Test button 271

Tills distans 232

Tills IO 234

Tills uttryck 231

Tills verktygskontakt 233

Tilt angle 176

Tool 177

Tool Center Point 160, 212, 292, 334
Tool Center Position 178

Tool Direction 175-176

Tool feature 314

Tool Flange 129

Tool Position 177-178

Trigger plane 333

Trigger Plane 171

Trigger Reduced Plane 40

U

Until 236
Until Tool Contact 231
UR Forum 14
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UR+ 14
UR+ Partner Program 14
URCaps 361

Utlésarreducerat lage 170

W

Wait 238

Vv

Variabel vdagpunkt 212
variable waypoint 223
Variabler 183
Variables 188, 201

W

Waypoint 196, 209, 212-213, 224, 226, 228-229

W

Waypoints 146
Verktygets hastighet 162
Verktygets I/O 72
Verktygets kraft 162
Visa 170

Voltage 338

W

Wrist 129
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