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Oplysningerne her er ejendom tilherende Universal Robots A/S og ma ikke reproduceres, hverken delvis
elleri sin helhed, uden forudgaende skriftlig tilladelse fra Universal Robots A/S. Oplysningerne heri kan
2ndres uden varsel og ma ikke udlaegges som forpligtende for Universal Robots A/S. Dette dokument
gennemgas og revideres med mellemrum.

Universal Robots A/S patager sig ikke noget ansvar for eventuelle fejl eller mangler i dette dokument.
Copyright © 2009-2024 af Universal Robots A/S.

Universal Robots-logoet er et registreret varemaerke tilherende Universal Robots A/S.
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UNIVERSAL ROBOTS 1. Ansvar og tilsigtet brug

1. Ansvar og tilsigtet brug

1.1. Ansvarsbegraensning

Beskrivelse

Oplysninger, der gives i denne vejledning, ma ikke udlaeagges som en garanti fra UR
for, at denne industrielle robot ikke kan forarsage personskader eller materielle
skader, selvom den industrielle robot overholder alle sikkerhedsinstrukser og -
oplysninger vedrgrende brug.

1.2. Tilsigtet brug

Beskrivelse

LAS MANUAL

Hvis robotten ikke bruges i overensstemmelse med den tilsigtede
brug, kan det resultere i farlige situationer.

* Laes og fglg anbefalingerne vedrgrende tilsigtet brug og
specifikationerne i brugervejledningen.

Universal Robots er robotter til industrielle formal, som er beregnet til handtering af
veerktejer/ende-effektorer og fiksturer eller til behandling eller flytning af komponenter
eller produkter. Naermere oplysninger om de forhold, robotten skal fungere under,
findes i Erkleeringer og certifikater samt de tekniske specifikationer.

Alle UR-robotter er udstyret med sikkerhedsfunktioner, som er designet til at muliggere
samarbejdsanvendelser, hvor robotapplikationen fungerer sammen med et
menneske. Sikkerhedsfunktionens indstillinger skal indstilles til de relevante veerdier
som fastlagt af robotapplikationsrisikovurderingen.

Samarbejdsanvendelser er kun beregnet til ikke-farlige anlaeg, hvor hele anlaegget
inklusive veerktej/ende-effektor, arbejdsemne og andre maskiner udggr en lav risiko i
henhold til risikovurderingen for det givne anlaeg.

UR16e

13 User Manual



1. Ansvar og tilsigtet brug
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A

ADVARSEL

Brug af UR-robotter eller UR-produkter uden for de tilsigtede
anvendelser kan resultere i personskader, dgdsfald og/eller skade pa
ejendom. Brug ikke UR-robotten eller produkterne til nogen af
nedenstaende utilsigtede anvendelser og applikationer:

* Medicinsk brug, dvs. anvendelser relateret til sygdom, skade
eller handicap hos mennesker, herunder falgende formal:

* Rehabilitering
* Vurdering
* Kompensation eller lempelse
* Diagnostik
* Behandling
* Kirurgisk
* Sundhedspleje
* Proteser og andre hjaelpemidler til fysisk handicappede
* Enhver brug i naerheden af patient/patienter
* Handtering, laft eller transport af personer

* Alle anvendelser, der kreever overholdelse af specifikke
hygiejniske og/eller sanitaere standarder, sasom naerhed til
eller direkte kontakt med mad, drikkevarer samt farmaceutiske
og/eller kosmetiske produkter.

* UR-ledfedt kan frigives ud i luften (fordampe) eller
dryppe.
* Enhver anvendelse eller enhver applikation, der afviger fra den

tilsigtede anvendelse, specifikationerne og certificeringen af
UR-robotter eller UR-produkter.

* Misbrug er ikke tilladt, da resultatet kan veere daed,
personskade og/eller tingsskade

UNIVERSAL ROBOTS FRASKRIVER SIG UDTRYKKELIGT
ENHVER UDTRYKKELIG ELLER UNDERFORSTAET GARANTI
FOR EGNETHED TIL EN BESTEMT ANVENDELSE.

ADVARSEL

Foretag ikke aendringer pa robotten. Du ma ikke modificere eller
a&ndre endestykkerne i e-Serien. En andring kan medfere uforudsete
farer. Al autoriseret demontering og samling skal udfgres hos

UR servicecenteret eller kan udferes af kvalificerede personer i
henhold til den nyeste version af alle relevante servicevejledninger.

User Manual
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1. Ansvar og tilsigtet brug

A

ADVARSEL

Manglende overvejelse af de ekstra risici pa grund af raekkevidde,
nyttelast, driftsmomenter og hastigheder forbundet med
robotapplikation kan resultere i personskade eller dgd.

* Din vurdering af applikationsrisikoen skal omfatte de risici, der
er forbundet med applikationens raekkevidde, bevaegelse,
nyttelast og hastighed pa robotten, endeeffektoren og emnet.

UR16e
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2. Din robot UNIVERSAL ROBOTS

2. Din robot

Introduktion Tillykke med kgbet af din nye Universal Robots-robot, som bestar af robotarmen
(manipulatoren), kontrolboksen og programmeringskonsollen.

Robotarmen er oprindeligt designet til at efterligne en menneskearms
bevaegelsesomrade, og den bestar af aluminiumsrar med seks led, hvilket giver en hg;j
grad af fleksibilitet i dit automatiseringsanlaeg.

Universal Robots patenterede programmeringsgraenseflade PolyScope giver dig
mulighed for at oprette, indleese og kare dine automatiseringsapplikationer.

| kasserne * Robotarm
* Kontrollerskab
* Programmeringskonsol eller en 3PE-programmeringskonsol
* Monteringsbeslag til kontrollerskabet
* Monteringsbeslag til 3PE programmeringskonsollen
* Naggle til at abne kontrollerskabet

* Kabel til at forbinde robotarmen og kontrollerskabet (flere valgmuligheder
afhaengigt af robottens starrelse)

* Lysnetkabel eller stramkabel kompatibelt med din region
* Rundslynge eller Igfteslynge (afheengigt af robottens starrelse)
* Veerktejskabeladapter (afhaengigt af robottens version)

* Denne vejledning

User Manual 16 UR16e
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Om robotarmen Leddene, bunden og veerktgjsflangen er hovedkomponenterne i robotarmen.
Controlleren koordinerer ledbevaegelse for at bevaege robotarmen.

Fastggrelse af en ende-effektor (veerktgj) til veerktgjsflangen i enden af robotarmen ger
det muligt for robotten at manipulere et emne. Nogle vaerktgjer har et specifikt formal ud
over at manipulere en del, for eksempel kvalitetskontrol, pafaring af klaebemidler og

svejsning.
@
Q \\é\
\ YR
Voo
.\ \Jool flange
\ \ Wrist 3 joint
| \wrist 2 joint
| Wrist 1 joint
\\
i
[
f
Base/
L
Base joint| [ .f

' /
f .
Shoulder joint/  Elbow joint|

1.1: Robotarmens hovedkomponenter.

Base: hvor robotarmen er monteret.

Skulder og albue: foretag starre bevaegelser.

Handled 1 og Handled 2: foretag finere bevaegelser.
* Handled 3: hvor veerktgijet er fastgjort til vaerktgjsflangen.

Robotten er en delmaskine, som sadan er en inkorporeringserklzering tilvejebragt. Der
kraeves en risikovurdering for hver robotapplikation.
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Om manualen

Denne manual indeholder sikkerhedsoplysninger, retningslinjer for sikker brug og
instruktioner til montering af robotarmen, kontrollerskab og programmeringskonsol. Du
kan ogsa finde instruktioner til, hvordan du begynder at installere, og hvordan du
begynder at programmere robotten.

Laes og overhold de tilsigtede anvendelser. Udfer en risikovurdering. Installer og brug i
overensstemmelse med de elektriske og mekaniske specifikationer, der er angivet i
denne brugervejledning.

Risikovurdering kraever en forstaelse af farer, risici og risikobegraensende
foranstaltninger for robotapplikationen. Robotintegration kan kraeve et grundlaeggende
niveau af mekanisk og elektrisk treening.

Ansvarsfraskrivelse  Universal Robots A/S fortsaetter med at forbedre palideligheden og ydeevnen af

vedrarende indhold

myUR

Support

UR+

sine produkter og forbeholder sig derfor ret til at opgradere produkter og
produktdokumentation uden forudgaende varsel. Universal Robots A/S sgrger
omhyggeligt for at indholdet i brugermanualen er preecist og korrekt, men patager
sig intet ansvar for fejl eller manglende oplysninger.

Denne vejledning indeholder ikke garantioplysninger.

myUR-portalen giver dig mulighed for at registrere alle dine robotter, holde styr pa
servicesager og besvare generelle supportspgrgsmal.

Log ind pa myur.universal-robots.com for at fa adgang til portalen.

I myUR-portalen handteres dine sager enten af din foretrukne distributer eller eskaleres
til Universal Robots-kundeserviceteamet.

Du kan ogsa abonnere pa robotovervagning og administrere yderligere brugerkonti i din
virksomhed.

Supportwebstedet www.universal-robots.com/support indeholder versioner af denne
vejledning pa andre sprog

Vores online showroom UR+www.universal-robots.com/plus leverer avancerede
produkter for at tilpasse din UR robotlgsning. Du kan finde alt, hvad du har brug for, pa
ét sted — fra veerktgjer og tilbehear til software.

UR+ produkter opretter forbindelse til og arbejder sammen med UR-robotter for at sikre
enkel opsaetning og en overordnet problemfri brugeroplevelse. Alle UR+ produkter
testes af UR.

Du kan ogsa fa adgang til UR+ Partner Programvia vores softwareplatform
plus.universal-robots.com for at designe mere brugervenlige produkter til UR-robotter.

User Manual
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UR-forummer

Akademi

Udviklerpakke

Online-manualer

UR-forummets forum.universal-robots.com ger det muligt for robotentusiaster pa alle
feerdighedsniveauer at komme i kontakt med UR og hinanden, for at stille spgrgsmal og
for at udveksle oplysninger. UR Forum blev oprettet af UR+ og vores administratorer er
UR-medarbejdere, men stgrstedelen af indholdet oprettes af brugerne pa UR Forum.

UR Academy-webstedet academy.universal-robots.com tilbyder en raekke
uddannelsesmuligheder.

UR Developer Suite universal-robots.com/products/ur-developer-suite er en samling af
alle de veerktgjer, der er ngdvendige for at opbygge en komplet lasning, herunder
udvikling af URCaps, tilpasning af effektorer og integration af hardware.

Manualer, vejledninger og handbager kan laeses online. Vi har samlet en lang raekke
dokumenter pa https://www.universal-robots.com/manuals

* PolyScope Software-handbog med beskrivelser og instruktioner til softwaren
* Software-handbog med vejledning til fejlfinding, vedligeholdelse og reparation

* Script-vejledning med scripting for programmering, der gar i dybden

UR16e
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UNIVERSAL ROBOTS

2.1. Tekniske specifikationer UR16e

Robottype

Robot veegt
Maksimal nyttelast
REACH

Samleomrader

Hastighed

Systemopdateringsfrekvens
Ngjagtighed af kraftmomentsensor
Gentagelighed for positur
Fodaftryk

Frihedsgrader

Kontrollerskab, mal (B x H x D)
Kontrollerskab 1/0O-porte

Veerktgj I/O-porte
Veerktgjskommunikation

Veerktgj I/0O stremforsyning & spaending
Kontrollerskab 1/O-strgmforsyning

Kommunikation
Programmering

Stgj

IP-klassificering
Renrumsklassifikation

Strgmforbrug (gennemsnit)
Stremforbrug
Kortslutningsstreamsvurdering (SCCR)

Samarbejdsoperation

Materialer

Interval for omgivelsestemperatur
Kontrollerskab stramforsyning
TP-kabel: Programmeringskonsol il

kontrollerskab

Robotkabel: Robotarm til kontrolboks
(ekstraudstyr)

UR16e
33,1kg/7291b

16 kg/35,21b

900 mm / 35.4 tommer

Ubegraenset rotation af veerktejsflange, + 360° for alle
andre samlinger £ 360 ° for alle samlinger

Base- og skulderled: Maks. 120 °/s.
Alle andre led: Maks. 180 °/s .
Veerktgj: Ca. 1 m/s/ca. 39,4 tommer/s.

500 Hz

55N

£ 0,05 mm/£0,0019in (1,9 mils) ifelge ISO 9283

2190 mm/7,5"

6 roterende samlinger

460 mm x 449 mm x 254 mm/18,2in x 17,6 in x 10in

16 digitale ind, 16 digitale ud, 2 analoge ind, 2 analoge ud
2 digital ind, 2 digital ud, 2 analog ind

RS

12 V/24 V 2 A(dobbeltben) 1 A (enkeltben)

24V 2 Ai kontrolboks

TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3ab, 1000BASE-T Ethernet-
stik, MODBUS TCP & EtherNet/IP-adapter, Profinet
PolyScope grafisk brugergreenseflade pa 12"
bergringsskaerm

Robotarm: mindre end 65dB(A), kontrollerskab: mindre
end 50dB(A)

IP54

Robotarm: ISO Class 6, Kontrollerskab: ISO klasse 6
585 W

Ca. 350 W ved hjaelp af et typisk program

200A

17 avancerede sikkerhedsfunktioner. | overensstemmelse
med: EN ISO 13849-1, PLd, Cat.3 og EN ISO 10218-1
Aluminium, PC/ASA plast

0-50 °C. Ved omgivelsestemperaturer over 35 °C vil
robotten muligvis fungere med reduceret hastighed og
ydeevne.

100-240 VAC, 47-440 Hz

4,5m/ 177 tommer

Standard (PVC) 6 m x 13,4 mm
Standard (PVC) 12 m x 13,4 mm
Hiflex (PUR) 6 m x 12,1 mm
Hiflex (PUR) 12 m x 12,1 mm
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2. Din robot

UNIVERSAL ROBOTS

2.2. Maksimal nyttelast

Description

Robotarmens normerede nyttelast athaenger af forskydningen af tyngdepunktet (CoG)
for nyttelasten, som vist nedenfor. Forskydningen af tyngdepunktet (CoG) defineres
som afstanden fra centrum af veerktgjsflangen til tyngdepunktet for den pasatte
nyttelast.

Robot-armen kan klare en lang tyngdepunktsforskydning, hvis nyttelasten er placeret
under vaerkigjsflangen. Nar du for eksempel beregner nyttelast-massen i en
anvendelse med opsamling og nedsaetning, skal du tage hensyn til bade griberen og
arbejdsemnet.

Robottens evne til at accelerere kan reduceres, hvis nyttelastens CoG overstiger

robottens raekkevidde og nyttelast. Du kan finde oplysninger om raekkevidden og
nyttelasten for din robot i de tekniske specifikationer.

Nyttelast [kg]

Tyngdepunktsforskydning [mm]

Forholdet mellem den nominelle nyttelast og tyngdepunktet forskydes.
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Nyttelast inerti

Du kan konfigurere nyttelaster med hgj inerti, hvis nyttelasten er indstillet korrekt.
Styreenhedens software justerer automatisk accelerationer, nar falgende parametre er
korrekt konfigureret:

* Nyttelastmasse
* Tyngdepunkt
* Inerti

Du kan bruge URSim til at evaluere accelerationer og cyklustider for robotbevasgelser
med en bestemt nyttelast.

2.3. Stoptid og stopafstand

Description
BEMARK
Du kan indstille brugerdefineret sikkerhedsrelateret maksimal stoptid
og -leengde.
Hvis der anvendes brugerdefinerede indstillinger, justeres
programhastigheden altid dynamisk til at overholde de valgte
greenser.
De grafiske data for Led O (basis), Led 1 (skulder) og Led 2 (albue) gaelder for
standselaengde og standsetid:
* Kategori 0
* Kategori 1
* Kategori 2
Testen Led 0 blev udfert med brug af en vandret bevaegelse, hvor rotationsaksen var
vinkelret pa jorden. For testene Led 1 og Led 2 fulgte robotten en lodret bane, hvor
rotationsaksen var parallel med jorden, og stoppet blev udfart, mens robotten var i
nedadgaende bevaegelse.
Y-aksen er afstanden fra hvor stoppet startes til den endelige position.
Nyttelast CoG er ved veerktgjsflangen.
Led 0 (FOD) stopping distance
0.10{ —e— 100% extension
Stopafstand i meter for 33% af 16kg o i edenson
0.08
£ 0.06
é 0.04
.‘Dﬂ
0.02
0.00

66
Speed [%]
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Stopafstand i meter for 66% af 16kg

stopping distance

0.12 { =& 100% extension

—8— 66% extension

0.10 { —®— 33% extension

E; 0.08

Y 0.06

c

&

2 0.04

o
0.02

0.00

N

66
Speed [%]

stopping distance

Stopafstand i
meter for 0.150 —8— 100% extension
maksimal 0.125 { Zo 335 extension
nyttelast pa 16kg 0.100
20.075
2
7 0.050
2
0.025
0.000

N

66
Speed [%]

Led 0 (FOD)

Stoptid i sekunder for 33% af 16kg

Stoptid i sekunder for 66% af 16kg

0.10

0.08

0.06

Time [s]

M
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0.04

stopping time

—8— 100% extension
—8— 66% extension
=&~ 33% extension

w
w

66 100
Speed [%]

stopping time

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

W

w
w

66 100
Speed [%]
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2. Din robot

Stoptid i sekunder
for maksimal

nyttelast pa 16kg 0.14

0.12
0.10

Time [s]

0.06
0.04
0.02

stopping time

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

/

66
Speed [%]

Led 1 (SKULDER)

Stopafstand i meter for 33% af 16kg 0125

0.100

o
o
J
w

0.050

viswdarice [mnj

0.025

0.000

Stopafstand i meter for 66% af 16kg

Stopafstand i
meter for
. 0.25
maksimal
nyttelast pa 16kg 0.20
Eo.15
]
é 0.10
i
0.05
0.00

0.20

0.15

Distance [m]

stopping distance

—@— 100% extension
=8~ 66% extension
—&— 33% extension

33 100

66
Speed [%]

stopping distance

—@— 100% extension
—8— 66% extension
=&~ 33% extension

33 100

66
Speed [%]

stopping distance

—8— 100% extension
-8~ 66% extension
—8— 33% extension

— —

=

33

66
Speed [%]

100
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Led 1 (SKULDER)

stopping time

0.14 —@— 100% extension
Stoptid i sekunder for 33% af 16kg  ¢.12] g~ oo ereen
0.10
Z0.08
(]
£
= 0.06
0.04
0.02
33 66 100
Speed [%]
Stoptid i sekunder for 66% af 16kg N
stopping time
0.20
—8— 100% extension
—8— 66% extension
—8— 33% extension
0.15
o)
v 0.10
£
=
0.00

66 100
Speed [%]

Stoptid i sekunder N
stopping time

for maksimal —e— 100% extension
nyttelast pa 16kg 025173 Tov otension
0.20
©0.15
[0}
£
Fo.10
005 ,4.;{‘—'
0.00
33 66 100
Speed [%]
Led 2 (ALBUE) o
stopping distance
—8— 100% extension
Stopafstand i meter for 33% af 3kg 0.08
£ 0.06
8
f=
£0.04
z
0.02
0.00

66 100
Speed [%]
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2. Din robot

Stopafstand i meter for 66% af 3kg

Stopafstand i
meter for
maksimal
nyttelast pa 3kg

o o o
= = N
o w o

Distance [m]

o
o
&

0.00

stopping distance

0.150 —&— 100% extension
0.125
0.100

0.075

vistance [mj

0.050

0.025

0.000

66 100
Speed [%]

stopping distance

—8— 100% extension

33 100

66
Speed [%]

Led 2 (ALBUE)

Stoptid i sekunder for 33% af 3kg

Stoptid i sekunder for 66% af 3kg

stopping time

0.12 { -~ 100% extension

0.10

Time [s]

0.06

0.04

66
Speed [%]

stopping time

—8— 100% extension
0.18

0.16
0.14

0

5 0.12

£

£0.10
0.08
0.06

0.04

66
Speed [%]
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Stoptid i sekunder
for maksimal 0.30
nyttelast pa 3kg

stopping time

—8— 100% extension

33

66
Speed [%]

100

User Manual

28

UR16e

Copyright © 2009-2024 af Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.



2. Din robot

UNIVERSAL ROBOTS

I

"S9p|0Ya0} 19payBIMal ]V 'S/ SI0GOY [BSISAIUN J& $Z0Z-600Z © 1B1AdOD

User Manual

29

UR16e



UNIVERSAL ROBOTS

2.4. Oversigt over PolyScope

Description

Brug af
bergringsskeermen

PolyScope er den grafiske brugergreenseflade (GUI) pa Teach Pendant , der betjener
robotarmen via en bergringsskaerm. Du opretter, indleeser og udferer programmer til
robotten i PolyScope. PolyScope-graensefladen er opdelt som vist i falgende
illustration:

* A: Toppanel med ikoner/faner til at give dig adgang til interaktive skeerme.
* B: Bundpanel med knapper, der styrer de(t) indlaeste program(mer).

* C: Skaerm med felter og indstillinger, der styrer og overvager robottens

handlinger.

8

Bergringsfalsomheden er designet til at undga utilsigtede valg pa PolyScope og til at
forhindre uventet beveegelse af robotten.

Programmeringskonsollens bergringsskaerm er optimeret til brug i industrielle
miljger. | modsaetning til forbrugerelektronik er beraringsfalsomheden pa
programmeringskonsollens bergringsskaerm indstillet til at vaere mere
modstandsdygtig over for miljgfaktorer sdsom:

* vanddraber og/eller maskin-kglemiddeldraber

* radiobglgemissioner

* anden ledet stgj fra driftsmiljoet.
For at fa de bedste resultater skal du bruge fingerspidsen til at foretage valg pa
skaermen.
| denne manual kaldes dette et "tryk".

En kommercielt tilgeengelig pen kan bruges til at foretage valg pa skaermen, hvis det
gnskes.
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2.4.1. Ikoner/faner pa PolyScope

Description Det fglgende afsnit viser og definerer ikonerne/fanerne og knapperne i
PolyScope-graensefladen.

Ikoner foroven /
funktioner

Ker er en enkel metode til at betjene robotten med allerede skrevne
programmer.

M Program opretter og/eller aendrer robotprogrammer.

peee Installation konfigurerer indstillingerne for robotarm og eksternt udstyr,
f.eks. montering og sikkerhed.

Bevaeg styrer og/eller regulerer robottens bevaegelser.

Q

eill 1/O overvager og saetter Indgangs-udgangssignaler til og fra robottens

kontrollerskab.

Log viser robottens sundhed savel som eventuelle advarsler eller
fejlmeddelelser.

Program- og
installationsadministration vaelger og viser aktivt program og installation.
Program- og installationsadministratoren omfatter: Filsti, Ny, Abn og Gem.

Ny... opretter et nyt program eller en ny installation.

Abn... abner et tidligere oprettet og gemt program eller installation.

Gem... gemmer et program, en installation eller begge dele pa samme tid.

Driftstilstande

@™ Automatisk angiver, at robottens driftstilstand er indstillet til Automatisk.
Tryk pa den for at skifte til den manuelle driftstilstand.

Manuel angiver, at robottens driftstilstand er indstillet til Manuel. Tryk pa
den for at skifte til den automatiske driftstilstand.

Fjernstyring Ikonerne Lokal tilstand og Fjernbetjeningstilstand bliver kun tilgaengelige, hvis du
aktiverer Fjernbetjening.
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Lokal angiver, at robotten kan styres lokalt. Tryk pa den for at skifte til
Fjernbetjening.
H

=l Fjern angiver, at robotten kan styres fra en fjernplacering. Tryk pa den for at
skifte til Lokal kontrol.

ccce
Sikkerhedskontrolsum viser den aktive sikkerhedskonfiguration.

Ikoner forneden /
funktioner

E Stregmenuen abner PolyScope Hjzelp, Om og Indstillinger.

Initialiser administrerer robottilstanden. Nar farven er rad, skal du trykke pa den
for at seette robotten i drift.

Hastighedsskyderen viser den relative hastighed, hvormed
robotarmen bevaeger sig, i realtid, idet der tages hgjde for sikkerhedsindstillingerne.

Knappen Simulering skifter mellem karsel af et
program simuleringsstilstand og den rigtige robot. Nar den kerer i simulationstilstand,
bevaesger robotarmen sig ikke. Derfor kan robotten ikke beskadige sig selv eller
nezerliggende udstyr i en kollision. Hvis du er usikker pa, hvad robotarmen vil gare, skal
du bruge simuleringstilstand til at teste programmer.

m Afspil starter det aktuelt indleeste robotprogram.
E Trin gor det muligt at afvikle et program i enkelte trin.

E Stop standser det aktuelt indlaeste robotprogram.

Manuel Manuel hgjhastighedstilstand er en hold-for-kgrsel-funktion, som kun er
hgjhastighedstilstand tilgeengelig i manuel tilstand, nar en 3-positionskontakt er konfigureret.

Pl luTEl Manuel hgjhastighedstilstandtillader, at bade veerktgjshastigheden

og albuehastigheden midlertidigt overstiger 250 mm/sek.
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UNIVERSAL ROBOTS 3. Sikkerhed

3. Sikkerhed

Description Gennemga indholdet her for at forsta de vigtigste sikkerhedsretningslinjer, herunder
vigtige sikkerhedsmeddelelser og hvad dit ansvar er, nar du arbejder med robotten.
Bemaerk, at systemdesign og installation ikke er omfattet her.

3.1. Generel

Beskrivelse Laes de generelle sikkerhedsoplysninger og instruktionerne og vejledningen
vedrgrende risikovurderingen og den tilsigtede anvendelse. Veer saerlig opmaerksom
pa tekst ledsaget af advarselssymboler. De efterfglgende afsnit beskriver og definerer
sikkerhedsrelaterede funktioner, der er seerligt relevante for samarbejdsdrift.

Laes og forsta de specifikke tekniske data, der er relevante for montering og
installation, for at forsta integrationen af UR-robotter, far robotten taendes for farste

gang.

Det er vigtigt at overholde og falge alle monteringsanvisninger i de fglgende afsnit i
denne vejledning.

BEMARK

Universal Robots fralaegger sig ethvert ansvar, hvis robotten
(armens kontrollerskab med eller uden programmeringskonsollen) er
blevet beskadiget, sendret eller modificeret pa nogen made.
Universal Robots kan ikke holdes ansvarlig for skader forvoldt pa
robotten eller eventuelt andet udstyr som felge af
programmeringsfejl, uautoriseret adgang til UR-robotten og dens
indhold eller funktionsfejl pa robotten.
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3.2. Sikkerhedsmeddelelsestyper

Description Sikkerhedsmeddelelser bruges til at understrege vigtige oplysninger. Lees alle
meddelelserne for at hjeelpe med at vaerne om sikkerheden og for at forhindre
personskade og produktskade. Sikkerhedsmeddelelsestyperne er angivet nedenfor.

ADVARSEL
Angiver en farlig situation, der, hvis den ikke afhjeelpes, kan medfare

livsfare eller alvorlig personskade.

Advarsel: ELEKTRICITET

Angiver en farlig elektrisk situation, der, hvis den ikke afhjaelpes, kan
medfere livsfare eller alvorlig personskade.

Advarsel: VARM OVERFLADE

Angiver en farlig varm overflade, hvor man kan komme til skade ved
kontakt og eller ved at komme i naerheden.

FORSIGTIG

Angiver en farlig situation, der, hvis den ikke afhjeelpes, kan medfare
personskade.

JORD
Angiver jordforbindelse.

JORDFORBINDELSE
Angiver beskyttende jordforbindelse.

BEMARK

Angiver risikoen for beskadigelse af udstyr og/eller oplysninger, som
man skal vaere opmaerksom pa.

LAS MANUAL

Angiver mere detaljerede oplysninger, der bar lseses i manualen.

QO &6~ Db b P
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UNIVERSAL ROBOTS 3. Sikkerhed
3.3. Generelle advarsler og forholdsregler
Beskrivelse Felgende advarselsmeddelelser gentages, forklares eller uddybes muligvis i de

efterfelgende afsnit.

ADVARSEL
Manglende overholdelse af de generelle sikkerhedspraksisser, der

er angivet nedenfor, kan resultere i personskade eller dad.

Kontroller, at robotarmen og veerktgj/ende-effektoren er
korrekt og sikkert boltet pa plads.

Kontroller, at robotapplikationen har rigeligt rum til at fungere
uhindret.

Kontroller, at personalet er beskyttet i robotapplikationens
levetid, herunder transport, installation, idriftsaettelse,
programmering/indlaering, drift og brug, demontering og
bortskaffelse.

Kontroller, at parametrene for robottens
sikkerhedskonfiguration er indstillet til at beskytte personale,
herunder dem, der kan veere inden for robotapplikationens
raekkevidde.

Undga at bruge robotten, hvis den er beskadiget.

Undlad at baere Igstsiddende beklsedning og smykker under
arbejde pa robotten. Bind langt har tilbage.

Undga at stikke fingre ind bag kontrollerskabets indvendige
daeksel.

Informer brugerne om eventuelle farlige situationer og den
beskyttelse, der ydes. Forklar eventuelle begraensninger af
beskyttelsen og de resterende risici.

Informer brugerne om placeringen af ngdstopknappen(erne)
og om hvordan de kan aktivere ngdstoppet i tilfeelde af en
ngdsituation eller en unormal situation.

Advar folk om at holde sig uden for robottens raekkevidde,
herunder nar robotanlaegget startes op.

Veer opmaerksom pa robottens orientering for at forsta
bevaegelsesretningen, nar du bruger
Programmeringskonsollen.

Overhold kravene og vejledningen i ISO 10218-2.
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ADVARSEL

Handtering af veerktajer/endeeffektorer med skarpe kanter og/eller
klemmepunkter kan resultere i skade.

* Searg for, at veerktgjer/ende-effektorer ikke har skarpe kanter
eller spidser.

* Beskyttelseshandsker og/eller beskyttelsesbriller kan veere
pakraevet.

Advarsel: VARM OVERFLADE

Langvarig kontakt med den varme, der genereres af robotarmen og
kontrollerskabet under drift, kan fgre til ubehag og resultere i skade.

* Undga at handtere eller berare robotten, mens den er i drift
eller umiddelbart efter betjening.

* Kontroller temperaturen pa logsksermen, far du handterer eller
bergrer robotten.

* Lad robotten kgle af ved at slukke for den og vente en time.

FORSIGTIG
Manglende udfarelse af en risikovurdering forud for integration og drift

kan age risikoen for skade.
* Udfer en risikovurdering og reducer risici far drift.

* Huvis det er fastslaet af risikovurderingen, ma du ikke ga ind i
omradet hvor robottens bevaegelser udferes eller rgre
robotanlaegget under drift. Installér beskyttelse.

* Laes oplysninger om risikovurdering.

FORSIGTIG
Brug af robotten med uprevet eksternt maskineri eller i en uprgvet

applikation kan gge risikoen for personskade.
* Test alle funktioner og robotprogrammet separat.

* Laes information om idriftseettelse.

BEMARK
Meget kraftige magnetfelter kan beskadige robotten.

* Undlad at udsaette robotten for permanente magnetfelter.
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LAS MANUAL

Kontroller, at alt mekanisk og elektrisk udstyr er installeret i
overensstemmelse med de relevante specifikationer og advarsler.
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3.4. Integration og ansvar

Beskrivelse

Oplysningerne i denne vejledning daekker ikke konstruktion, installation, integration og
drift af et robotanleeg og heller ikke alt periferiudstyr, der kan pavirke sikkerheden af
robotanlaegget. Robotanlagget konstrueres og installeres i overensstemmelse med
sikkerhedskravene, der er fastlagt i de relevante standarder og regulativer for det land,
hvor robotten installeres.

Den eller de personer, der integrerer UR-robotten, er ansvarlige for at sikre, at de
geeldende regler i det pagaeldende land overholdes, og at eventuelle risici i
robotanlaegget reduceres tilstraekkeligt. Dette inkluderer, men er ikke begraenset til:

* Udarbejdelse af en risikovurdering for hele robotsystemet

* Graenseflader til andre maskiner og ekstra sikkerhedsanordninger, hvis det er
pakraevet af risikovurderingen

* Indstilling af de korrekte sikkerhedsindstillinger i softwaren

 Sikring af, at sikkerhedsforanstaltninger ikke eendres

* Validering af robotapplikationen er designet, og installeret og integreret
* Specificeringer i brugsvejledningen

* Afmeerkning af robotinstallationen med relevante skilte og kontaktinformationer
til integrator

* Opbevaring af al dokumentation; herunder applikationsrisikovurderingen,
denne manual og yderligere relevant dokumentation.

3.5. Stopkategorier

Beskrivelse

Afhaengigt af omsteendighederne kan robotten udlgse tre typer af stopkategorier, som
er defineret i henhold til IEC 60204-1. Disse kategorier er defineret i den folgende
tabel.

Stopkategorier ~ Beskrivelse

0 Stop robotten ved gjeblikkeligt at frakoble strammen.

Stop robotten pa en velordnet og kontrolleret made. Streammen
fijernes, sa snart robotten er stoppet.

*Stop robotten med karselsstrgm, mens den beholder banen.
Karselsstram bevares, efter at robotten er stoppet.

1

*Kategori 2-stop for robotter fra Universal Robots er naermere beskrevet som stop af
type SS1 eller SS2 i henhold til IEC 61800-5-2.
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4. Risikovurdering

Beskrivelse Risikovurderingen er et krav, der skal udfgres for applikationen. Integratoren har
ansvaret for applikationsrisikovurderingen. Brugeren kan ogsa veere integratoren.

Robotten er en delmaskine, og som sadan afhaenger robottens sikkerhed af
veerktgjet/endeeffektoren, forhindringer og andre maskiner. Den part, der udfagrer
integrationen, skal bruge ISO 12100 og ISO 10218-2 til at foretage risikovurderingen.
Teknisk specifikation ISO/TS 15066 kan give yderligere vejledning til samarbejdende
applikationer. Risikovurderingen skal omfatte alle opgaver i hele robotapplikationens
levetid, herunder men ikke begraenset til:

* Opleaering af robotten under opsaestningen og udviklingen af robotanlagget
* Fejlfinding og vedligeholdelse

* Normal drift af robotanlaegget

En risikovurdering skal udarbejdes, inden robotapplikationen teendes farste gang.
Risikovurderingen er en iterativ proces. Efter fysisk installation af robotten skal du
kontrollere tilslutningerne og derefter fuldfgre integrationen. En del af
risikovurderingen er at fastsla sikkerhedskonfigurationsindstillingerne samt behovet
for yderligere ngdstop og/eller andre beskyttende foranstaltninger relevante for det
konkrete robotanlaeg.
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Indstillinger for
sikkerhedskonfiguration

Identificering af de korrekte sikkerhedskonfigurationsindstillinger er en saerlig
vigtig del af udviklingen af robotanlaeg. Uautoriseret adgang til
sikkerhedskonfigurationen skal forhindres ved at aktivere og indstille
adgangskodebeskyttelse.

ADVARSEL
Manglende indstilling af adgangskodebeskyttelse kan

resultere i personskade eller dad pa grund af malrettede
eller utilsigtede aendringer af konfigurationsindstillingerne.

* Indstil altid adgangskodebeskyttelse.

* Opseet et program til administration af adgangskoder,
sa der kun er adgang for personer, der forstar
effekten af aendringer.

Nogle sikkerhedsfunktioner er specifikt udviklet til robotanlaeg til
samarbejdsdrift. Disse kan konfigureres via indstillingerne for
sikkerhedskonfiguration. De bruges til at handtere risici, der er identificeret i
applikationsrisikovurderingen.

De felgende faktorer begraenser robotten og kan som sadan pavirke
energioverfarslen til en person ved hjeelp af robotarmen, endeeffektoren og
arbejdsemnet.

* Kraft- og effektbegraensning: Bruges til reducering af robottens
kraftpavirkning og fastholdelse i bevaegelsesretningen i tilfeelde af
kollision mellem robotten og operataren.

* Impulsbegraensning: bruges til at reducere hgjtransient energi og
sammenstadskraft i tilfeelde af kollision mellem robotten og operatgren
ved at reducere robottens hastighed.

* Hastighedsbegraensning: Bruges til at sikre, at hastigheden er mindre
end den konfigurerede greense.

Falgende orienteringsindstillinger bruges til at undga bevaegelser og reducere
eksponering af skarpe kanter og fremspring over for en person.

* Positionsbegraensning af led, albue og vaerktaj/ende-effektor:
Bruges til at reducere risici associeret med bestemte kropsdele: Undga
bevaegelse mod hoved- og halsregion.

* Begraensning af veerktgj/ende-effektor: Bruges til at reducere risici
forbundet med visse omrader og funktioner for veerktgj/ende-effektor
og arbejdsemne: Undga at skarpe kanter peger mod operateren ved at
dreje de skarpe kanter indad mod robotten.
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Risici vedrgrende Nogle sikkerhedsfunktioner er specifikt udviklet til ethvert robotanlaeg. Disse funktioner

stop-ydeevne

kan konfigureres via indstillingerne for sikkerhedskonfiguration. De bruges til at
imgdega risici forbundet med robotapplikationens stop-ydeevne.

Felgende faktorer begraenser robottens stoptid og stopafstand for at sikre, at stop vil
forekomme, fer de konfigurerede graenser nas. Begge indstillinger pavirker automatisk
robottens hastighed for at sikre, at graensen ikke overskrides.

 Stoptidsgraense: Bruges til at begraense robottens stoptid.

* Stopafstandsgreense: Bruges til at begraense robottens stopafstand.

Hvis en af ovenstadende anvendes, er der ikke behov for manuelt udfert periodisk stop-
afprevning. Robottens sikkerhedskontrol foretager lesbende overvagning.

Hvis robotten er installeret i et robotanlaeg, hvor faremomenter ikke med rimelighed
kan elimineres, eller risici ikke kan reduceres tilstraekkeligt ved anvendelsen af
indbyggede sikkerhedsrelaterede funktioner (f.eks. ved anvendelse af et farligt
veerktaj/ende-effektor eller en farlig proces), er beskyttelse pakraevet. Se ISO 10218-2.

ADVARSEL
Manglende gennemfgrelse af en applikationsrisikovurdering kan gge

risiciene.

* Udfer altid en applikationsrisikovurdering for forudsigelige
risici og misbrug, der med rimelighed kan forudses.

For samarbejdsanvendelser omfatter risikovurderingen de
forudsigelige risici pa grund af kollisioner og rimeligt
forudsigelig misbrug.

Risikovurderingen skal omhandle:
* Skadens alvor
* Sandsynlighed for forekomst

* Mulighed for at undgé den farlige situation
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Potentielle farer  Universal Robots identificerer de potentielle vaesentlige farer, der er anfart nedenfor,
som integratoren bgr overveje. Andre vaesentlige farer kan veere forbundet med en
bestemt robotanvendelse.

* Penetrering af hud mellem skarpe kanter og spidse punkter pa veerktgj/ende-
effektor og konnektor til vaerktaj/ende-effektor.

* Penetration af huden ved skarpe kanter og skarpe punkter pa nezerliggende
forhindringer.

* BIla maerker som folge af kontakt.
* Forstuvning eller knoglebrud pa grund af stad.

* Konsekvenser som fglge af lgse bolte, der holder robotarmen eller
veerktgj/ende-effektoren.

* Elementer falder eller flyver ud af vaerktaj/ende-effektor, for eksempel pa grund
af darligt greb eller stramafbrydelse.

* Fejlagtig forstaelse af, hvad der styres af flere nedstopknapper.
* Forkert indstilling af sikkerhedskonfigurationsparametrene.

* Forkerte indstillinger som fglge af uautoriserede aendringer i
sikkerhedskonfigurationsparametrene.
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4.1. Fare for at komme i klemme

Description

Du kan undga klemmeskader ved at fierne forhindringer i disse omrader, ved at
placere robotten anderledes eller ved at benytte en kombination af sikkerhedsplaner
og ledgraenser til at eliminere faren ved at forhindre robotten i at bevaege sigind i
denne del af dens arbejdsomrade.

FORSIGTIG

Placering af robotten i visse omrader kan medfare klemningsfare,
der kan resultere i personskade.

Pa grund af robotarmens fysiske egenskaber kan visse arbejdsomrader kraeve
opmaerksomhed, hvad angér klemningsfarer. Et omrade (venstre) defineres til radiale
bevaegelser, nar handled 1-leddet er mindst 800 mm fra robottens base. Det andet
omrade (hgjre) er inden for 300 mm fra robottens base ved tangenital beveegelse.
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5. Laft og handtering

Description Robotarmene kan fas i forskellige starrelser og vaegte, sa det er vigtigt at bruge de
passende lgfte- og handteringsteknikker til hver model. Her kan du finde oplysninger
om, hvordan du lafter og handterer robotten sikkert.

5.1. Control Box and Teach Pendant

Description Kontrollerskabet og programmeringskonsollen kan hver iszer baeres af en person.
Under brug skal alle kabler rulles op og fastgares for at forhindre snublefare.

5.2. Robotarm

Description Robotarmen kan, afhaengigt af vaegten, baeres af en eller to personer, medmindre
slyngen medfglger. Hvis slyngen medfalger, er udstyr til Iaft og transport pakraevet.
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6. Montering

Description Installer og teend for robotarmen og kontrolboksen for at begynde at bruge PolyScope.
Saml robotten Du skal samle robotarmen, kontrolboksen og programmeringskonsollen for at kunne
fortseette.

Pak robotarmen og kontrollerskabet ud.
2. Monter robotarmen pa en robust, vibrationsfri overflade.

Kontroller, at overfladen kan modsta mindst 10 gange det fulde
drejningsmoment af basisleddet og mindst 5 gange vaegten af robotarmen.

Placer kontrollerskabet pa dets fod.
4. Tilslut robotkablet til robotarmen og kontrollerskabet.

5. Slut kontrollerskabet til stikkontakten eller hovedstreamkablet.

ADVARSEL
Manglende fastggrelse af robotarmen til en robust overflade kan fare

til skade forarsaget af, at robotten veelter.

* Sgrg for, at robotarmen er fastgjort til en solid overflade
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6.1. Arbejdsomrade og driftsomrade

Beskrivelse Arbejdsomradet er raekkevidden af den fuldt udstrakte robotarm, vandret og lodret.
Driftsomradet er det sted, hvor robotten forventes at fungere.

BEMARK

Hvis man ikke respekterer robottens arbejdsomrade og driftsomrade,
kan det resultere i skader pa ejendom.

* Overvej oplysningerne nedenfor, nar du veelger robottens
driftsomrade.

BEMARK

Hvis man bevaeger vaerktgjet taet pa det cylindriske volumen, kan det
fa leddene til at bevaege sig for hurtigt, hvilket kan fare til tab af
funktionalitet og materielle skader.

* Flytikke veerktgjet taet pa det cylindriske volumen, selv nar
veerktgjet beveeger sig langsomt.

Arbejdsomrade Det cylindriske volumen er bade direkte over og direkte under robotbasen. Robotten
straekker sig 900 mm fra baseleddet.

Front Pa skra
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6.2. Dimensionering af stativet

Dimensionering  Strukturen (stativet), som robotarmen er monteret pa, er en afgerende del af
af stativet robotinstallationen. Stativet skal veere robust og fri for vibrationer fra eksterne kilder.

Hvert robotled frembringer et drejningsmoment, der bevaeger og stopper robotarmen.
Under normal uafbrudt drift og under stopbevaegelse overfares ledmomenterne til
robotstativet som:

* Mz: Drejningsmoment omkring base z-aksen.
* Fz: Kreefter langs base z-aksen.
* Mxy: Vippemoment i enhver retning af basen xy-planet.

* Fxy: Kraft i en hvilken som helst retning i base xy-planet.

Definition af kraft og moment ved baseflangen.
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UNIVERSAL ROBOTS

Dimensioneri
ng af stativet

Belastningernes stgrrelse afhaenger af robotmodel, program og flere andre faktorer.
Dimensionering af stativet skal tage hgjde for de belastninger, som robotarmen genererer
under normal uafbrudt drift og under kategori 0-, 1- og 2-stopbeveegelse.

Under stopbeveegelse tillades det, at leddene overskrider det maksimale nominelle
driftsmoment. Belastningen under stopbevaegelse er uafhaengig af typen af stopkategori.
De veerdier, der er angivet i de fglgende tabeller, er maksimale nominelle belastninger i de
veerst teenkelige beveegelser ganget med en sikkerhedsfaktor pa 2,5. De faktiske
belastninger vil ikke overstige disse veerdier.

Robotmodel Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR16e 990 1870 1320 1330
Maksimale ledmomenter under kategori 0, 1 og 2 stop.

Robotmodel Mz [Nm] Fz[N] Mxy[Nm] Fxy [N]
UR16e 830 1570 820 870
Maksimale leddmomenter under normal drift.

De normale driftsbelastninger kan generelt reduceres ved at reducere
accelerationsgraenserne for leddene. Faktiske driftsbelastninger er afhaengige af
applikationen og robotprogrammet. Du kan bruge URSim til at evaluere de forventede
belastninger i din specifikke applikation.
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Dimensionering Brugere kan indarbejde ekstra sikkerhedsmargener, der tager hgjde for falgende
af stativet designovervejelser:

+ Statisk stivhed: Et stativ, der ikke er tilstraekkeligt stift, vil blive afbgjet under
robotbevaegelse, hvilket resulterer i, at robotarmen ikke rammer det viapunkt
eller den bane, der er tilsigtet. Mangel pa statisk stivhed kan ogsa resultere i en
darlig oplevelse med undervisning gennem frilgb eller beskyttelsesstop.

* Dynamisk stivhed: Hvis egenfrekvensen for stativet stemmer overens med
robotarmens beveaegelsesfrekvens, kan der opsta resonans i systemet, hvilket
giver indtryk af, at robotarmen vibrerer. Manglende dynamisk stivhed kan ogsa
resultere i beskyttelsesstop. Stativet skal have en minimal resonansfrekvens pa
45 Hz.

* Materialetraethed: Stativet skal dimensioneres til at matche hele systemets
forventede driftslevetid og belastningscyklusser.

FORSIGTIG
* Hvis robotten er monteret pa en ekstern akse, ma

accelerationerne af denne akse ikke vaere for hgje. Du kan
lade robotsoftwaren kompensere for accelerationen af
eksterne akser ved hjaelp af scriptkommandoen set_base_
acceleration()

* Store accelerationer kan fa robotten til at udfere
sikkerhedsstop.

ADVARSEL
* Potentielle farer for at veelte.

* Robotarmens driftsbelastninger kan forarsage, at bevaegelige
platforme, sasom borde eller mobile robotter, vaelter, hvilket
kan resultere i ulykker.

* Prioriter altid sikkerheden ved at implementere passende
foranstaltninger for at forhindre, at bevaegelige platforme
veelter.
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UNIVERSAL ROBOTS

6.3. Monteringsbeskrivelse

Description

Advarsel:
IP-klassificering

Advarsel:
Montering

Robotarm (Base)

Monteres med fire 8,5 mm bolte af styrke 8,8, og fire M8
monteringshuller ved basen.

Veerktgj (veerktgjsflange)

Bruger fire M6-gevindhuller til fastgerelse af veerktgj pa

robotten. M6-boltene skal tilspaendes med 8 Nm, styrke
klasse 8.8. Til praecis genplacering af veerktgjet skal der
bruges en tap i det eksisterende @J6-hul.

Kontrollerskab

Kontrollerskabet kan opheenges pa en vaeg eller
placeres pa gulvet.

Programmeringskonsol muligt at snuble over kablet. Du kan kgbe ekstra beslag

Programmeringskonsollen er vaegmonteret eller
placeret pa kontrollerskabet. Kontroller, at det ikke er

til montering af kontrollerskabet og
programmeringskonsollen.

A

FORSIGTIG

Montering og drift af robotten i miljger, der overstiger den anbefalede
IP-klassificering, kan resultere i personskade.
* Monter robotten i et miljg, der er egnet til IP-klassen. Robotten
ma ikke bruges i miljger, der strider imod IP-klassen for

robotten (IP54), programmeringskonsollen (IP54) og
kontrollerskabet (1P44)

ADVARSEL
Ustabil montering kan fgre til ulykker.

* Sgrg altid for, at robotdelene er korrekt og sikkert monteret og
boltet pa plads.

6.3.1. Forebyggelse af singularitet // flere oplysninger om
forebyggelse // + monter robot pa 45 graders vinkel
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6. Montering

Description

En singularitet er en positur, der begraenser bevaegelsen og evnen
til at placere robotten.

Robotarmen kan holde op med at bevaege sig eller udfgre meget
pludselige og hurtige bevaegelser, hvis den naermer sig en
singularitet. Nar robotarmen naermer sig en singularitetsposition,
g@ges modstanden, sa den fgles tung at placere.

ADVARSEL
En singularitet kan forarsage skade pa personer

inden for raekkevidde af robotarmens,
endeeffektorens og arbejdsemnets bevaegelser.
* Undga at programmere beveegelser, der

resulterer i positurer, der kan forarsage en
singularitet.

6.3.2. Fast og bevaegelig installation

Description

Uanset om robotarmen er fastgjort (monteret pa et stativ, vaeg eller
gulv) eller i en bevaegelig installation (lineser akse, vogn eller mobil
robotbase), skal den installeres korrekt for at sikre stabilitet
gennem alle dens bevaegelser.
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6.4. Sikring af robotarmen

Description

Surface on which the robot is fitted

Tl0.0s]
I I

nl m

R

4x 6.6

2% 5 +1

&Y

110

@110

5 FG8 0% X 8 V8.5 min.

10,

®5 FG8 10006 T 8.5 min.

Mal og hulmenster til montering af robotten.

For at slukke for
robotarmen ADVARSEL
Uventet opstart og/eller bevaegelse kan fare til skader

* Sluk robotarmen for at forhindre uventet opstart under
montering og demontering.

1. Tryk pa programmeringskonsollens power-knap for at slukke for robotten.
2. Tag netkablet/strgmledningen ud af stikkontakten.

3. Vent 30 sekunder, sa robotten at aflade al oplagret energi.

For at sikre 1. Placer robotarmen pa den overflade, den skal monteres pa.
robotarmen Overfladen skal veere jeevn og ren.

2. Speend de fire M8 bolte af styrkeklasse 8,8 til et
drejningsmoment pa 20 Nm.
(Momentveerdier er blevet opdateret SW 5.18. Tidligere trykt
version vil vise forskellige veerdier)

3. Hvis ngjagtig genmontering af robotten er pakraevet, skal du
bruge @8 mm-hullet og @8x13 mm-spalten med tilsvarende
ISO 2338 I8 h6 positioneringsstifter i monteringspladen.
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6.5. Kontrollerskab frirum

Beskrivelse Stremmen af varm luft i kontrollerskabet kan resultere i udstyrsfejl.
Kontrollerskabet kraever en minimumsafstand pa 50 mm pa hver side for tilstraekkelig
kaleluftstrom. Det anbefalede frirum omkring kontrollerskabet er 200 mm.

I 200 mm

ADVARSEL
Et vadt kontrollerskab kan vaere livsfarligt.

* Sarg for, at kontrollerskabet og kablerne ikke kommer i
kontakt med vaesker.

* Placer kontrollerskabet (1P44) i et miljg, der er egnet til IP-
klassificeringen.
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6.6. Robotforbindelser: Baseflangekabel

Beskrivelse Dette underafsnit beskriver forbindelsen til en robotarm konfigureret med en
baseflange-kabelkonnektor.

Baseflange- Baseflangekabelkonnektoren etablerer robotforbindelsen ved at forbinde robotarmen til
kabelkonnektor kontrollerskabet. Robotkablet forbindes til baseflange-kabelstikket i den ene ende og til
kontrollerskabets stik i den anden ende.
Du kan lase hver enkelt konnektor, nar robotforbindelse er etableret.

FORSIGTIG
Den maksimale robotforbindelse fra robotarmen til kontrollerskabet er

6 m. Forkert robotforbindelse kan resultere i, at der ikke leveres stream
til robotarmen.

* Undlad at forleenge et 6 m robotkabel.

BEMARK

Tilslutning af bundflangekablet direkte til et kontrollerskab kan
resultere i skader pa udstyr eller ejendom.

* Tilslut ikke bundflangekablet direkte til kontrollerskabet.

6.7. Robottilslutninger: Robotkabel

Beskrivelse Dette underafsnit beskriver forbindelsen til en robotarm konfigureret med et fast
robotkabel pa 6 meter. Se 6.7 Robottilslutninger: Robotkabel ovenfor for oplysninger
om tilslutning af en robotarm konfigureret med et baseflange-kabelstik.
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Tilslut arm og
kontrollerskab

Opret robotforbindelsen ved at forbinde robotarmen til kontrollerskabet med
robotkablet.

Tilslut og 1as kabelstikket fra robotten til stikket i bunden af kontrollerskabet (se
nedenstaende illustration). Drej konnektoren to gange for at sikre, at den er last korrekt,
for du teender for robotarmen.

Drej konnektoren til hgjre for at gare den lettere for at Iase, efter at kablet er tilsluttet.

FORSIGTIG

Forkert robotforbindelse kan resultere i, at der ikke leveres strgm til
robotarmen.

* Undlad at tage robotkablet ud, nar robotarmen er teendt.

* Undlad at forlaenge eller aendre pa det originale robotkabel.
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6.8. Forbindelse til lysnet

Beskrivelse Lysnetkablet fra kontrollerskabet har et standard IEC-stik i enden. Tilslut et
landespecifikt lysnetstik eller kabel til IEC-stikket.

BEMARK

* IEC 61000-6-4: Kapitel 1 omfang: "This part of IEC 61000
for emission requirement applies to electrical and
electronic equipment intended for use within the
environment of existing at industrial (see 3.1.12)
locations.”

* IEC 61000-6-4:Kapitel 3.1.12 industriel placering:
"Locations characterized by a separate power network,
supplied from a high- or medium-voltage transformer,
dedicated for the supply of the installation”

Forbindelse til For at drive robotten skal kontrollerskabet tilsluttes til eInettet via den medfelgende
lysnet netledning. IEC C13-stikket pa netledningen tilsluttes IEC C14-apparatets indgang i
bunden af kontrollerskabet.

BEMARK
Brug altid en netledning med et landespecifikt stik, nar du tilslutter til

kontrollerskabet. Brug ikke en adapter.

Som en del af den elektriske installation skal du sgrge for falgende:
* Jordforbindelse
* Hovedsikring
* Fejlstramsafbryder
* En kontakt, der kan lases (i SLUKKET position)

Der skal installeres en hovedafbryder til at slukke alt udstyr i robotapplikationen som et
nemt middel til lockout. De elektriske specifikationer ses i tabellen nedenfor.
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Parameter Min Type WELG Enhed
Indgangsspaending 90 - 264 VAC

8
Ekstern lysnetsikring 8 16 A
(90-200V) 15

151515
Ekstern lysnetsikring (
200-264V) 8 ) 16 A
Indgangsfrekvens 47 - 440 Hz
Strem ved standby - - <1,5 w
150 325
Nominel driftstram 90 150 325 w
250250300300 | 500500750750

Advarsel: ELEKTRICITET

Manglende overholdelse af nogen af nedenstdende vejledninger kan
resultere i alvorlig personskade eller ded pa grund af elektriske farer.

* Sarg for, at robotten er jordet korrekt (elektrisk forbindelse til

jord). Brug de ubenyttede bolte med jordsymboler inde i
kontrollerskabet til at lave feelles jord for alt udstyr i systemet.
Stel/jordlederen skal vaere normeret til mindst den hgjeste
strgmstyrke i systemet.

Sarg for, at den indgaende stram til kontrollerskabet er
beskyttet med en fejlstremsafbryder (RCD) og en korrekt
sikring.

Afbryd al stram til hele robotinstallationen under service.

Serg for, at andet udstyr ikke leverer strgm til robottens I/O, nar
robotten er afbrudt.

Sarg for, at alle kabler er tilsluttet, far der saettes strgm til
kontrollerskabet. Brug altid en original netledning.
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/. Farste opstart

Description Den fagrste opstart er den fgrste sekvens af handlinger, du kan udfgre med robotten
efter montering. Denne indledende sekvens kraever, at du:

¢ Start robotten
¢ Indtast serienummeret
* |Initialiser robotarmen

* Sluk for robotten

Mens robotarmen er taendt, kan du bruge Frilgb til at bevaege robotten.

FORSIGTIG

Manglende bekraeftelse af nyttelasten og installationen fgr opstart af
robotarmen kan fagre til personskade og/eller materielle skader.

* Kontroller altid, at den faktiske nyttelast og installationen er
korrekt, fgr du starter robotarmen.

FORSIGTIG

Forkerte nyttelast- og installationsindstillinger forhindrer robotarmen
og kontrollerskabet i at fungere korrekt.

* Kontroller altid, at nyttelasten og installationsindstillingen er
korrekt.

BEMARK
Kontroller, at robotarmen har rigeligt rum til at fungere uhindret.

BEMARK

Opstart af robotten ved lave temperaturer kan resultere i reduceret
ydeevne eller stop pa grund af temperaturafhaengig olie- og
fedtviskositet.

e Db

* Opstart af robotten ved lave temperaturer kan kreeve en
opvarmningsfase.
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7. Forste opstart

Sadan startes
robotten

Indseet
serienummer
under forste
opstart

Tryk pa knappen Taend med den granne LED for at starte initialiseringen.
Derefter bliver LED'en gul for at vise, at strammen er teendt og i Tomgang.

Tryk pa knappen START for at friggre bremserne.
Tryk pa knappen Sluk med den rgde LED for at slukke for robotarmen.

Nar PolyScope starter, skal du trykke én gang pa knappen Teend for at taende for
robotarmen. Derefter skifter status til gul for at vise, at robotten er teendt og i
tomgang.

Nar robotarmens tilstand er i Tomgang, trykkes der pa knappen START for at
starte robotarmen. Pa dette tidspunkt kontrolleres sensordata mod den
konfigurerede montering af robotarmen.

Hvis der konstateres en uoverensstemmelse (med en tolerance pa 30°),
deaktiveres knappen, og der vises en fejimeddelelse under den.

Hvis monteringen er godkendt, trykkes der pa Start for at friggre alle ledbremser,
hvorefter robotarmen er klar til normal drift.

Opstarten af robotarmen ledsages af lyd og sma bevaegelser, nar ledbremserne
slippes.

Nar du installerer din robot for farste gang, skal du konfigurere serienummeret pa
kontrolboksen, sa det passer til robotarmen.

Denne procedure er ogsa pakraevet, nar du geninstallerer softwaren pa kontrolboksen,
f.eks. nar du modtager en softwareopdatering.

Nar du starter robotten op for fgrste gang, skal du fglge disse trin:

1.

2.
3.
4

Veelg den korrekte robotarm-starrelse.
Veelg den korrekte kontrollerskab.
Tilfaj serienummeret, som det er skrevet pa robotarmen.

Afslut med knappen OK.

ME 24+ H prihad PR B

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]

O NO CONTROLLER : c ° 0 O ‘E—‘iw,\\qti-:w"\-

Speed 100%
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Teende og slukke Kontrollerskabet indeholder primaert den fysiske, elektriske indgang/udgang, der
kontrollerskabet  forbinder robotarmen, programmeringskonsollen og eventuelt periferiudstyr. Du skal
teende for kontrollerskabet for at kunne stremforsyne robotarmen.

1. Tryk pa teend/slukknappen pa programmeringskonsollen for at taeende
kontrollerskabet.

2. Vent, mens der vises tekst fra det underliggende operativsystem, efterfulgt af
knapper.

3. Der vises muligvis et Sddan kommer du i gang-skzermbillede, som beder dig om
at begynde at programmere robotten.

Hvad vil du gore forst?

R i 2

KOR ET PROGRAM PROGRAMMER ROBOTTEN KONFIGURER
ROBOTINSTALLATION

O Vis ilike denne meddelelse igen

For at slukke for
robotarmen ADVARSEL
Uventet opstart og/eller bevaegelse kan fore til skader

* Sluk robotarmen for at forhindre uventet opstart under
montering og demontering.

1. Tryk pa programmeringskonsollens power-knap for at slukke for robotten.
2. Tag netkablet/strgmledningen ud af stikkontakten.

3. Vent 30 sekunder, s robotten at aflade al oplagret energi.
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7.1. Frileb

Description Freedrive allows the robot arm to be manually pulled into desired positions and/or
poses.

Leddene beveger seg med lite motstand, fordi bremsene er frigjort. Mens robotarmen
bevaeges manuelt, er denii Frilab.

Nar robotarmen i Frilgb naermer sig en foruddefineret graense eller plan (se Software-
sikkerhedsbegraensninger), @gges modstanden.

Derfor fgles det tungt at treekke robotten pa plads.

ADVARSEL
Personskade kan forekomme pa grund af uventet bevaegelse.

* Kontroller, at den konfigurerede nyttelast er den nyttelast, der
bruges.

* Kontroller, at den korrekte nyttelast er forsvarligt fastgjort til
veerktgjsflangen.

Aktivering af Du kan aktivere Freedrive pa fglgende mater:
Frileb * Brug 3PE Programmeringskonsollen.
* Brug Frilgb pa robot.

* Brug I/O-handlinger.

BEMZARK

Aktivering af Frilab mens du bevaeger robotarmen kan medfare
afdrift hvilket farer til fejl.

* Undlad at aktivere Frilgb, mens du skubber eller rgrer ved
robotten.

3PE- Sadan bruger du 3PE TP- knappen til at bevaege robotarmen i tilbagelab:

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

button in this position.

Nu kan du traekke robotarmen til den gnskede position, mens det lette tryk
fastholdes.
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Freedrive pa

robot

Tilbagelab

For at bruge frilgb pa robotten til at frikare robotarmen:
1. Tryk og hold knappen pa den kontakt, der er konfigureret til Frilab pa robot.

2. Nar Frilgb-panelet vises i PolyScope, skal du veelge den gnskede
bevaegelsestype for robotarmens led. Eller anvend listen over akser til at tilpasse
bevaegelsestypen.

3. Du kan definere funktionstypen, hvis det er ngdvendigt, ved at veelge en
indstilling pa rullelisten Funktion.

Robotarmen kan standse sin beveegelse, hvis den naermer sig et
singularitetsscenarie. Tryk pa Alle akser er frie i panelet Frilgb for at genoptage
bevaegelsen.

4. Flytt robotarmen som du gnsker.

Nar bremsene slippes under initialisering av robotarmen, kan det oppsta sma
vibrasjoner. | nogle situationer, sdsom nar robotten er taet pa at kollidere, er disse
vibrationer ugnskede. Brug tilbagelgb til at tvinge visse led til en gnsket position, uden
at alle robotarmens bremser udlgses.
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7.1.1. Frilab-panel

Description

Nar robotarmen er i Frilgb, vises et panel pa PolyScope som illustreret nedenfor.

Program

<unavngivet>

Status

Stoppet

Styring

O Slukket

Variable

Navn ~ Veerdi

O Vis leun favoritvariabler

- Beskrivelse 3

Frilab
Tryl< ag hold

Begraenset styring
Aktiv TCP: TCP

Funition: Base -
%Y
,@. L o< A

Alle akser er frie

S Cef v ce
e fl e
=] s

Simulering .

UR16e
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LED frileb-panel

Ikoner

Lysdioden pa statuslinjen pa Frilgb-panelet indikerer:

* Nar et eller flere led nermer sig deres ledgraenser.

* Nar robotarmens placering naermer sig singularitet. Modstanden eges, nar
robotten naermer sig singularitet, s& den fales tung at placere.

Freedrive
Press & Hold

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

a L o= X

All axes are free

Du kan lase op for en eller flere akser, sa TCP kan bevaege sig i en bestemt
retning, som defineret i tabellen nedenfor.

(oAl

Alle akser er frie

Beveegelse er tilladt gennem alle akser.

Bevaegelse er kun tilladt gennem X-aksen
og Y-aksen.

Plan
-/L. Beveegelse er tilladt gennem alle akser,
] uden rotation.
Translation
09 | .
/e Al Bevaegelse er tilladt gennem alle akseri en
) sfeerisk bevaegelse, rundt om TCP’et.

Rotation
FORSIGTIG

Hvis robotarmen bevaeges i nogle akser, nar et vaerktgj er pasat,
kan det udggre et klemmepunkt.

* Veer forsigtig, nar du flytter robotarmen i en akse.
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8. Installation

Description Installation af robotten kan kraeve konfiguration og brug af indgangs- og
udgangssignaler (I/O'er). Disse forskellige typer I/O'er og deres anvendelser er
beskrevet i de falgende afsnit.

8.1. Elektriske advarsler og forholdsregler

Advarsler Overhold felgende advarsler for alle greensefladegrupper, herunder nar du designer og
installerer et program.

ADVARSEL
Manglende overholdelse af nogen af nedenstaende vejledninger kan

resultere i alvorlig personskade eller dgd, da sikkerhedsfunktionerne
kan blive tilsidesat.

* Sikkerhedssignaler ma aldrig tilsluttes en PLC, der ikke er en
sikkerheds-PLC med det korrekte sikkerhedsniveau. Det er
vigtigt at holde sikkerhedsinterfacets signaler adskilt fra de
generelle I/O-interfacesignaler.

* Alle sikkerhedsrelaterede signaler skal konstrueres redundant
(med to uafhaengige kanaler).

* Hold de to uathaengige kanaler adskilt, sa en enkelt fejl ikke
kan fore til tab af sikkerhedsfunktionen.

Advarsel: ELEKTRICITET

Manglende overholdelse af nogen af nedenstaende vejledninger kan
resultere i alvorlig personskade eller degd pa grund af elektriske farer.

* Serg for, at alt udstyr, der ikke er normeret til kontakt med
vand, holdes tert. Hvis vand traenger ind i produktet, skal
produktet slukkes og stramkabler fjernes, hvorefter den lokale
Universal Robots-serviceudbyder skal kontaktes.

* Brug kun de originale kabler, der fglger med robotten. Brug
ikke robotten til formal, hvor kablerne bliver udsat for bajninger.

* Vaer omhyggelig med at installere kablerne til robottens 1/0.
Metalpladen i bunden er beregnet til interfacekabler og -stik.
Aftag pladen, far der bores huller. Kontroller, at alle spaner fra
boringen er fjernet, fer pladen monteres igen. Husk at bruge de
rigtige starrelser kabelgennemfgringer.
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FORSIGTIG
Forstyrrende signaler af hgjere styrke end defineret i de specifikke

IEC-standarder kan forarsage utilsigtede funktioner pa robotten. Veer
opmaerksom pa fglgende:

* Robotten er blevet testet i henhold til internationale IEC-
standarder for EMC (Elektromagnetisk kompatibilitet). Meget
hgje signalstyrker eller hvis robotten er for udsat kan give den
uoprettelige skader. EMC-problemer opstar normalt under
svejsearbejder og vises normalt som fejimeddelelser i loggen.
Universal Robots kan ikke holdes ansvarlig for skader anrettet
pa grund af EMC-problemer.

* |/O-kabler, der gar fra kontrollerskabet til andet maskinel og
virksomhedsudstyr, ma ikke vaere laengere end 30m,
medmindre der udfares yderligere tests.

J_ JORD

Minus-forbindelser benaevnes GND og er forbundet til robottens
afskaermning og kontrollerskabet. Alle nsevnte GND-forbindelser er
kun til stramforsyning og signalering. Til jordforbindelsen PE
(Protective Earth) anvendes de M6 skrueforbindelser, der er maerket
med jordsymboler inde i kontrollerskabet. Stel/jordlederen skal veere
normeret til mindst den hgjeste stramstyrke i systemet.

LAS MANUAL

Visse I/O'er inde i kontrollerskabet kan konfigureres til enten normal
eller sikkerhedsrelateret I/0. Laes og forsta hele afsnittet Elektrisk
interface.
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8.2. Sikkerheds |I/O

Sikkerheds 1/0

Tabel

| dette afsnit beskrives dedikeret sikkerhedsindgang (gul terminal med rad tekst) og
konfigurerbar I/O (gule terminaler med sort tekst) nar konfigureret som sikkerheds-1/0.
Falg de feelles specifikationer for alle digitale I/O'er i afsnittet 8.2 Sikkerheds

I/O ovenfor.

Sikkerhedsanordninger og -udstyr skal monteres i henhold til sikkerhedsinstrukserne
og risikovurderingen i kapitel Sikkerhed.

Alle sikkerheds-1/O er parrede (redundante), sa en enkelt fejl medfarer ikke tab af
sikkerhedsfunktionen. Sikkerheds-1/O skal dog holdes adskilt som to separate kredse.

De permanente sikkerhedsinput-typer er:
* Robot N@dstop kun til ngdstopsudstyr
* Beskyttelsesstop for beskyttende enheder
* 3PE Stop for beskyttende enheder

Funktionsforskellen vises nedenfor.

Nadstop Beskyttelsesstop 3PE Stop

Robot stopper bevaegelse Ja Ja Ja
Programafvikling Pauserer Pauserer Pauserer
Karselsstrgm Off On On
Nulstil Manuel Automatisk eller Automatisk
manuel eller manuel
. . Alle cyklussertil | Alle cyklusser
H hed f I
yppighed for brug Sjelden sjeelden til sjeelden
Udlgs kun
K initialiseri Nei Nei
reever ny initialisering bremser gj €j
Stopkategori (IEC 60204-1) 1 2 2
Praestationsniveau for
overvagningsfunktion PLd PLd PLd

(ISO 13849-1)

Sikkerhedsadvarsel Brug den konfigurerbare 1/O til at opseette yderligere sikkerheds I/O funktionalitet,

for eksempel en ngdstopudgang. Konfigurering af et seet konfigurerbare 1/O’er til
sikkerhedsfunktioner udfgres fra brugerfladen, (se del Del Il PolyScope-manual).

FORSIGTIG

Manglende regelmaessig verificering og test af
sikkerhedsfunktionerne kan fgre til farlige situationer.

* Sikkerhedsfunktionen skal kontrolleres, far robotten
saettes i drift.

* Sikkerhedsfunktionerne skal testes jaevnligt.
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OSSD-signaler Alle konfigurerede og permanente sikkerhedsindgange filtreres for at tillade brug af
OSSD-sikkerhedsudstyr med impulslaengder under 3 ms. Sikkerhedsindgangen
aflaeses hvert millisekund, og indgangens status bestemmes ud fra det oftest sete
indgangssignal over de seneste 7 millisekunder.

OSSD- Du kan konfigurere kontrolboksen til at udsende OSSD-impulser, nar en

sikkerhedssignaler  sikkerhedsudgang er inaktiv/hgj. OSSD-impulser registrerer kontrolboksens evne til
at gere sikkerhedsudgange aktive/lave. Nar OSSD-impulser er aktiveret for en
udgang, genereres en 1 ms lav impuls pa sikkerhedsudgangen en gang hver 32 ms.
Sikkerhedssystemet registrerer, nar en udgang er tilsluttet en forsyning og lukker
robotten ned.
lllustrationen nedenfor viser: tiden mellem impulser pa en kanal (32 ms),
impulslaengden (1 ms) og tiden fra en impuls pa den ene kanal til en impuls pa den
anden kanal (18 ms)

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

safetyh L ’_|
32 ms

SafetyB J_| ]
18 ms

For at aktivere OSSD for sikkerhedsoutput

| toppanelet tryk pa Installation og veelg Sikkerhed.
Under Sikkerhed skal man veelge I/0O.

3. Veelg det gnskede OSSD-afkrydsningsfelt under Udgangssignal pa I/O-
skaermen. Du skal tildele udgangssignalet for at aktivere OSSD-
afkrydsningsfelterne.

Standardsikkerhedskonfiguration Robotten leveres med en standardkonfiguration, der muligger drift

uden yderligere sikkerhedsudstyr. Se nedenstaende illustration.
Safety

24V
EIO
24V
El
24V
SI0
24V
SI1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Tilslutning af | naesten alle anlaeg er det nedvendigt at bruge en eller flere ekstra nadstopknapper.
ngdstopknapper  Nedenstaende illustration viser, hvordan én eller flere ngdstopknapper kan forbindes.
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8. Installation

Deling af nedstop Du kan konfigurere en delt ngdstopfunktion mellem robotten og andre maskiner ved at

med andre
maskiner

Sikkerhedsstop
med automatisk
genstart

* Konfigurerbart indgangspar: Eksternt ngdstop.

* Konfigurerbart udgangspar: Systemngdstop.

.i\\\

‘Configurable Outputs ! Configurable Inputs,

nfigurable Outputs.

A

gt
2ev [mf240 [m]| [ov [m
W% 14 |m| [coo|m]
2av [m)|2ev [m o—vi
W% [cis [m] [cot|m
[2av [m|[2av [m] [ov A
[c2 [m|[cic [m] [coz[m
[2av |m|[2ev [m]| [ov [m
(s 1 (e 1) ool

ADVARSEL

Denne konfiguration ma ikke bruges, hvis signalet kan genetableres
inden for det sikrede omrade.

DO0O00000

v ov |l
IC¢ co4 |l
oV ov |l
CO1 cos5|Hl

ov [H|jov H
ICO2| M |(co6 |l
ov ||| ov
ICO3| M |[cOo7

konfigurere falgende 1/O-funktioner via den grafiske brugerflade. Robotnadstop-
indgangen kan ikke deles. Hvis mere end to UR-robotter eller andre maskiner skal
forbindes, skal der bruges en sikkerheds-PLC til at styre ngdstopsignalerne.

Nedenstaende illustration viser, hvordan to UR robotter deler deres nadstopfunktioner. |
dette eksempel er de konfigurerede 1/O’er CI0-CI1 og CO0-CO11.

Denne konfiguration er kun beregnet til anvendelser, hvor operataren ikke kan ga
gennem dgren og lukke den bag sig. Den konfigurerbare 1/0 anvendes til at opseette en
nulstillingsknap uden for dgren til genaktivering af robotfunktionen. Robotten
genoptager automatisk driften, nar signalet er genetableret.

Safety

24V

EIO

24V

Emergency Stop

El

24V

SI0

24V

O RO00n

Safeguard Stop

S

v

EL]

d
msip /s

EmL]
[ovTw]

Dette eksempel illustrerer en

darkontakt som en
grundlaeggende

sikkerhedsanordning, hvor
robotten stoppes, nar deren
abnes.

Dette eksempel illustrerer en sikkerhedsmatte,
som er en sikkerhedsanordning, hvor automatisk
genoptagelse er passende. Dette eksempel
geelder ogsa for en sikkerhedslaserscanner.
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Sikkerhedsstop Hvis sikkerhedsinterfacet anvendes til at interagere med et lysgardin, kreeves en
med nulstilling uden for det sikrede omrade. Nulstillingsknappen skal vaere en tokanalstype.
nulstillingsknap | dette tilfaelde er I/O’en, der er konfigureret til nulstilling, CI0-CI1 (se nedenstaende).

Sy

o 28V W // |2avimfj2av|m| 24V (H| |ov B N\_ N\ | ["""""""

4o [m]
vm/ /o @l [ml | T
& [en
LiCC /2 1 0 W | —

£[s0 [y

Wi -------

$[sn] n
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8.2.1. Sikkerheds I/O

Description I/0 er opdelt mellem indgange og udgange og er sammensat i par, sa hver funktion
leverer en Kategori 3 og PLd I/O.

RBgE+IH

Hardware
PROFisafe
Sikkert Hjem
3-position

oooo

RIRIRIK

URCaps.

Indgangssign  Fglgende sikkerhedsfunktioner kan bruges med indgangssignalerne:
al

Dette er en ngdstopknap, som er et alternativ til
Systemngdstop ngdstopknappen pa programmeringskonsollen. Den giver
samme funktionalitet, hvis enheden overholder ISO 13850.
Alle sikkerhedsgreenser kan anvendes mens robotten
bruger en Normal konfiguration eller en Reduceret
konfiguration (se Software-sikkerhedstilstande). Hvis det er
konfigureret, skifter sikkerhedssystemet til reduceret
konfiguration, nar det modtager et lavt signal pa
indgangene. Robotarmen decelererer for at opfylde de
reducerede parametre.

Reduceret Sikkerhedssystemet sgrger for, at robotten er inden for
reducerede greenser mindre end 0,5 sek. efter, at
indgangen udlgses. Hvis robotarmen fortsaetter med at
overtraede nogen af de reducerede greenser, udlgses et
kategori 0 stop. Udlagserplaner kan ogsa udlgse en
overgang til den reducerede konfiguration.
Sikkerhedssystemet overgar til den normale konfiguration
pa samme made.

I manuel tilstand skal en ekstern 3-positions
aktiveringsenhed trykkes og holdes i center-on position for
at flytte robotten. Hvis du bruger en indbygget 3-positions
aktiveringsenhed, skal knappen trykkes og holdes i
midtposition for at flytte robotten.

Du kan konfigurere Frilgb-indgangen til at aktivere og
bruge Frilgb uden at der trykkes pa Frilgb-knappen pa en
Freedrive pa robot | standard-programmeringskonsol (TP), eller uden at det er
ngdvendigt at trykke pa og holde en af knapperne pa 3PE
TP'en i let tryk-positionen.

Aktiveringsenhed
med 3 positioner
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Indgangssignal

Driftstilstand

Nar denne indgang er defineret, kan den bruges til at skifte
mellem automatisk tilstand og manuel tilstand.

Nulstilling af
beskyttelse

Nar et beskyttelsesstop forekommer, sikrer denne udgang,
at tilstanden Beskyttelsesstop fortsaetter, indtil en
nulstilling udlgses.

Automatisk tilstand | tilstandsbeskyttelsesstop et beskyttelsesstop, nar
Beskyttelsesstop indgangsstifterne er lave og KUN nar robotten er i

Nar det er konfigureret, udferer et automatisk

automatisk tilstand.

ADVARSEL
* Hvis du deaktiverer standard Safeguard Reset input, stoppes

robotarmen ikke laengere Safeguard Stop, sé snart input er hgj.
Et program, der kun er sat pa pause af beskyttelsesstoppet,
genoptages.

* Ilighed med Safeguard Reset, hvis standard automatisk tilstand
Safeguard Reset er deaktiveret, er robotarmen ikke laengere
Safeguard Stop stoppet, nar den automatiske tilstand Safeguard
Stop input er haj. Et program, der kun er sat pa pause af
Automatic Mode Safeguard Stop, genoptages.
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Udgangssignaler Du kan anvende falgende sikkerhedsfunktioner for udgangssignaler. Alle signaler
vender tilbage til lav, nar den tilstand, der udlgste det hgje signal, er afsluttet:

Signalet er Lav, néar sikkerhedssystemet er blevet udlgst i
en ngdstoppet tilstand af robotens nadstopindgang eller
Systemngdstop ngdstopknappen. Hvis ngdstoppet tilstand udlgses af
systemets nadstopindgang, gives der ikke noget lavt
signal for at undga fastlasning.

Robotten . . . .
. Signalet er Lav, hvis robotten bevaeger sig, ellers hg;.
bevaeger sig
Signalet er Hgj, nar robotten er stoppet eller i faerd med at
Robotten 9 el PP

stoppe pa grund af et ngdstop eller beskyttelsesstop.
Ellers vil den veere logisk lav.

Signalet er Lavt, nar robotarmen bruger reducerede
parametre, eller hvis sikkerhedsindgangen er konfigureret
med et reduceret input, og signalet er i gjeblikket lavt.
Ellers er signalet hgit.

Dette er det modsatte af Reduceret, som er defineret

standser ikke

Reduceret

Ikke reduceret

ovenfor.
Signalet er Hgj, hvis robotarmen stoppes i den
Sikkert hjem konfigurerede sikre hjemmeposition. Ellers er signalet
logisk lavt.
BEMARK

Enhver ekstern maskine, der modtager sin nagdstoptilstand fra robotten
gennem systemets nadstopudgang, skal overholde ISO 13850. Dette
er isaer ngdvendigt i opsaetninger, hvor robotens ngdstopindgang er
tilsluttet en ekstern ngdstopenhed. | sddanne tilfaelde bliver systemets
nedstopudgang hgj, nar den eksterne nadstopenhed frigives. Dette
indebeerer, at nadstoptilstanden pa det eksterne maskineri nulstilles
uden manuel handling fra robottens operatar. For at overholde
sikkerhedsstandarder skal den eksterne maskine derfor kraeve manuel
handling for at kunne genoptages.
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8.2.2. 1/0-opseetning

Description Brug 1/0-opseaetningsskaermen til at definere I/O-signaler og konfigurere handlinger
med I/O-fanekontrol. Typerne af I/O-signaler er anfgrt under Input og Output.
Du kan bruge en feltbus, f.eks. Profinet og EtherNet/IP, til at fa adgang til de generelle
registre.
Hvis du aktiverer vaerktgjskommunikationsgraensefladen (TCI), bliver veerktgjets
analoge input utilgaengeligt.

orssl P o
Visning

e pigital -

Nyttelast

Montering Input Output

§ DIfo] digital in(o] ~ Do (0] digital_out[0] ~

1/0-opstning Dif1] digital_in[1] % DO[1] digital_out(1] Prog-Running

Veerktgj /0 oIf2) digital_in(2] Start-Prog Do(21 digital_out[2]

oI[3)] digital_in[3] Stop-Prog Do[3] digital_out[3]

Variable
DIf4] digital in(4] Do 4] digital_out(4]

Opstart DIs] digital inis] Do[s] digital_out(s]

D6 digital in(6] Do[6] digital_out[6]

oIr7) digital in(7] oo(7] digital_out(7]

Glidende
overgang

Hjem Tifo] tool_in[0] TO[0] tool_out[0]
i tool_infL] Tony tool_out[l]

Spor

transportband vt /0;  digital_out(1]

Skrueproces

Omdab

i

> Funitioner

> Feltbus
Handling i program
> URCaps [Hi, nér programmet karer-iav, nér programmet er stoppet v |

O s —_— 000 @

BEMARK

Nar du starter programmer fra en |/O eller feltbusindgang, kan
robotten begynde at bevaege sig fra den position, den har, det vil ikke
veere ngdvendigt at udfgre nogen manuel bevaegelse til det fgrste
viapunkt via PolyScope.

1/0-signaltype For at begraense antallet af signaler, der er anfgrt under Input og Output, skal bruge
rullemenuen View til at eendre det viste indhold baseret pa signaltype.

Tildeling af Du kan navngive indgangs- og udgangssignalerne for nemt at identificere dem, der
brugerdefinerede  bruges.
navne 1. Veelg det gnskede signal.

2. Tryk pa tekstfeltet for at indtaste et navn til signalet.

3. Tryk pa Ryd for at nulstille navnet til standard.

Du skal angive et brugerdefineret navn til et generelt register for at gere det
tilgaengeligt i programmet (dvs. for en Vent kommando eller den betingede udtryk for
en Hvis kommando).

Kommandoerne Vent og Hvis beskrives i hhv. (Vent) og (Hvis). Du kan finde
navngivne generelle formalsregistre i Input eller Output veelgeren pa skaermen
Expression Editor .
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I/10-handlinger og Du kan bruge fysiske og feltbus digitale I/O'er til at udlgse handlinger eller reagere pa
1/0O-fanekontrol status for et program.

1/0-fanekontrol Brug I/O-fanen til at angive, om en udgang styres pa I/O-fanebladet (enten af
programmarer eller bade operatarer og programmgrer), eller om det styres af
robotprogrammerne.

Tilgeengelige .
indgangshandlinger Kommando Handling

Starter eller genoptager det nuvaerende program pa

Start en stigende kant (kun aktiveret i Fjernstyring, se
Indstillinger)
Stop Stopper det aktuelle program pa en stigende kant

Saetter det aktuelle program pa pause pa en
stigende kant

Nar indgangen er hgj, gar robotten i freedrive
(svarende til freedrive-knappen).

Input ignoreres, hvis andre forhold ikke tillader
freedrive.

ADVARSEL
Hvis robotten stoppes, mens du bruger startinputhandlingen,

bevaeger robotten sig langsomt til programmets farste waypoint,
for programmet udferes. Hvis robotten er sat pa pause, mens du
bruger indgangshandlingen Start, bevaeger robotten sig langsomt
til den position, hvorfra den blev sat pa pause, fgr programmet
genoptages.

Seet pa pause

Frileb
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Tilgaengelige
udgangshandlinger Handling Outputtilstand Programtilstand
Lav, nar den ikke karer LO S’Eoppet eller sat
pa pause
Hgj, nar den ikke karer HI S’Eoppet eller sat
pa pause
Hgj, nar du kerer, lav, nar du LO Karer,
Stoppet eller sat
stopper HI .
pa pause
Programmet blev
Lavt pa ikke-planlagt stop LO opsagt ikke-
planlagt
Programmet blev
opsagt ikke-
. . LO planlagt
Lavt p4 uplanlagt stop, ellers hgijt HI Karer, er stoppet
eller er sat pa
pause
Karer (seet
programmet pa
. . Skifter mellem pause eller stop
K { |
ontinuerlig puls hgj og lav det for at
opretholde
pulstilstanden)
Arsag til En ikke-planlagt afslutning af programmet kan forekomme af en af nedenstaende

programafslutning  arsager:
* Robotstop
> Fejl
* Overtraedelse

* Karselsundtagelse
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8.3. Kontrollerskabets forbindelsesporte

Beskrivelse Undersiden af I/O-interfacegrupperne er et udstyret med eksterne tilslutningsporte
som vist nedenfor. Der er afdeekkede abninger i bunden af kontrolboksens kabinet til
at fare eksterne forbindelseskabler for at adgang til portene.

Eksterne Mini Displayport understgtter skaerme, der bruger Displayport. Dette kraever en aktiv
forbindelsesporte Mini Display til DVI eller HDMI-konverter. Passive konvertere fungerer IKKE med
DVI/HDMI-porte.
Sikringen skal veere UL-maerket af Mini Blade-typen med maks. maerkestrgm: 10A og
mindste meaerkespaending: 32V

10 A
Ethernet USB USB Mini Blade

20 30 Mlnl Fuse
DisplayPort

BEMZARK

Tilslutning eller frakobling af programmeringskonsollen, mens
kontrollerskabet er teendt, kan forarsage skader.

* Tilslut ikke en programmeringskonsol, mens kontrollerskabet
er teendt.

* Sluk for kontrollerskabet, for du tilslutter en
programmeringskonsol.
Tilslut eller frakobl ikke programmeringskonsollen, mens
kontrollerskabet er teendt. Dette kan forarsage skade pa
kontrollerskabet.

BEMARK

Manglende tilslutning af den aktive adapter for der taendes for
kontrollerskabet, kan forhindre billedvisning pa skaermen.

* Tilslut den aktive adapter, fgr du taeender for kontrollerskabet.

* | nogle tilfeelde skal den eksterne skaerm teendes far
kontrollerskabet.

* Brug en aktiv adapter, der understgtter revision 1.2, da ikke
alle adaptere fungerer problemfrit.
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8.3.1. Ethernet

Beskrivelse Ethernet-interfacet kan anvendes til:
* MODBUS, EtherNet/IP og PROFINET.

* Fjernstyringsabning og -styring.

Ethernet-kablet forbindes ved at fare det gennem hullet i bunden af kontrollerskabet og
stikke det i Ethernet-porten pa undersiden af beslaget.

Udskift deekslet i bunden af kontrollerskabet med en passende kabelforskruning for at
forbinde kablet til Ethernet-porten.

De elektriske specifikationer ses i tabellen nedenfor.

Parameter Min Type Maks Enhed
10 1000 Mb/s

Kommunikationshastighed
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8.4. Kontroller 1/0

Beskrivelse Du kan bruge I/O’en inde i kontrollerskabet til en lang raekke udstyr, herunder
pneumatiske relaeer, PLC’er og ngdstopknapper.
Nedenstdende illustration viser layoutet pa kontrollerskabets indvendige elektriske

interfacegrupper.

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; EIO GND|H | [GND cio|m|[ci4|m| [coo/m||cos|/m| [Dio[m|[Di2|m]| [poo|m||pos|/m]| [E[A0[m
5 [24v ON (M| |24V 24V|M|[24v/H| | OV |H|| OV |H| [24V(H||24V(H| OV [H|| OV (N if AG |H
L% Ell OFF|H| | OV ci1|m||{ci5|(m| [coim||cos|m| [Di1|m|{DI5|m| [Do1|/m||pos(M| [<[AlL (M
g124v 24V(H|[24v|H| | OV |H|| OV [H| [24V|H|[24v|H| (OoV |H|| oV |H| |£|AG |H
2[sio SIEIBICIEIES Cl2|H|(Cl6|(H| |CO2|H||cO6/H| |DI2|(H|(Di6|(l| |DO2(H|[DO6|H §Aool
%24v alala|a|&|2|[24v|H|[24v|H]| | ov |H|| ov |H| |24v(H|[24V|/H| [ov |H|| ov|(H| |3|AG [H
H B m|mmm{m(m||{c3[m|[c7|m]| [co3[m|[co7[m]| [pi3[m||[Di7|m]| [po3|m|jpo7[m]| [Z[r01(m

Du kan bruge den vandrette digitale indgangsblok (DI8-DI11), vist nedenfor, til
kvadraturkodning af transportbandssporing.

Slale|e|z|>
alalP|0|~|°
HEEENEN
Betydningen af farveskemaerne nedenfor skal overholdes og bibeholdes.

Gul med rgd tekst Dedikerede sikkerhedssignaler

Gul med sort tekst Konfigurerbar til sikkerhed

Gra med sort tekst Universelt digitalt I/0

Gren med sort tekst Universelt analogt /0

| den grafiske brugerflade kan du konfigurere konfigurerbar I/O som enten
sikkerhedsrelateret 1/O eller generel 1/0.
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Feelles
specifikationer
for alle digitale
I/IO’er

Stregmforsyning

| dette afsnit defineres de elektriske specifikationer of felgende 24V digital I/O for
kontrollerskabet.

* Sikkerhed I/0.
* Konfigurerbar I/0.
* Generel I/0.

BEMARK

Ordet konfigurerbar anvendes til I/O konfigureret som enten
sikkerhedsnormeret I/O eller normal I/O. Disse er gule terminaler med
sort tekst.

Installer robotten i henhold til de elektriske specifikationer, som er de samme for alle tre
indgange.

Det er muligt at drive det digitale I/O fra en indbygget 24V strgmforsyning eller fra en
udvendig streamforsyning ved at konfigurere klemmeraekken bensevnt Power. Denne
klemmeraekke bestar af fire terminaler. De averste to (PWR og GND) er 24V og jord fra
den indbyggede 24V strgmforsyning. De nederste to terminaler (24V og 0V) i blokken er
24V indgangen til forsyning af 1/0'en. Standardkonfigurationen er at anvende den
indbyggede stremforsyning, se nedenstaende.

Ved behov for stgrre stremstyrke skal en udvendig stramforsyning tilsluttes som vist

nedenfor.
Power ’_( Power

PWR | PWR H

GND GND|H

24v | 24V| B
Dette eksempel illustrerer Dette eksempel illustrerer
standardkonfigurationen ved brug af den  standardkonfigurationen med en ekstern
interne strgmforsyning strgmforsyning for mere stram.

De elektriske specifikationer for bade den indvendige og udvendige streamforsyning
vises nedenfor.

Terminaler Parameter Min Type Maks Enhed
Indvendig 24V stremforsyning

[PWR - GND] Spaending 23 24 25 \Y
[PWR - GND] Strem 0 - 2" A
Krav til udvendig 24V input

[24V - 0V] Speaending 20 24 29 \
[24V - OV] Strem 0 - 6 A

*3,5 A for 500 ms eller 33% arbejdscyklus.
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Digitale 1/0

De digitale I1/O’er er konstrueret i overensstemmelse med IEC 61131-2. De elektriske
specifikationer ses nedenfor.

Terminaler Parameter Min Type Maks Enhed
Digitale udgange

[COx / DOx] Strgm* 0 - 1 A
[COx / DOx] Speendingsdyk 0 - 0,5 \Y
[COx / DOx] Laekstrom 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Virkning - PNP - Type
[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Type
Digitale inputs

[EIx/SIx/CIx/DIx] Spaending -3 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIX] OFF omréade -3 - 5 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] ON omrade 11 - 30 \
[EIx/SIx/CIx/DIx] Strem (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Virkning - PNP + - Type
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Type

*For ohmske belastninger eller induktive belastninger pa maksimalt 1H.

8.5. Programmeringskonsol med 3-positionskontakt

Beskrivelse

Afhaengigt af hvilken generation af robot der er tale om, leveres
programmeringskonsollen med eller uden en 3-positionskontakt (3PE - 3-Position
Enabling).

UR20 og UR30 robotter har den indbyggede 3PE, der kaldes en
programmeringskonsol med 3-positionskontakt (3PE TP - 3-Position Enabling Teach
Pendant). Programmeringskonsollen uden 3PE vil ikke fungere med UR20 og UR30.
Aktiveringsknapperne er pa undersiden af Programmeringskonsollen, som illustreret
nedenfor. Du kan veelge hvilken knap du vil bruge, alt efter hvad du foretraekker. Hvis
programmeringskonsollen frakobles, skal en ekstern 3PE-enhed tilsluttes og
konfigureres. 3PE TP-funktionaliteten findes ogsa i PolyScope-graensefladen, hvor der
er yderligere funktioner i toppanelet.

BEMARK

3PE-programmeringskonsollen medfglger ikke ved kgb af OEM-
kontrolboksen, sa aktiveringskontakt-funktionalitet leveres ikke. Brug
af en UR20 eller en UR30 kreever en ekstern aktiveringskontakt eller
en 3PE programmeringskonsol, nar du programmerer eller indlaerer
inden for robotapplikationens raekkevidde. Se ISO 10218-2.
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Oversigt over TP

Frileb

1. Teend/sluk-knap

2. Ngdstopknap

3. USB-port (leveres med et stgvdaeksel)
4. 3PE-knapper

Et frilab-robotsymbol er placeret under hver 3PE-knap, som illustreret nedenfor.

UR16e

83 User Manual



R
UNIVERSAL ROBOTS

8.5.1. Installationaf 3PE programmeringskonsol

Hardwareinstallation

Sadan fjerner du en

programmeringskonsol BEMARK

Udskiftning af programmeringskonsollen kan resultere i, at
systemet rapporterer en fejl ved opstart.

* Veelg altid den korrekte konfiguration for typen af
programmeringskonsol.

For at fijerne standard-programmeringskonsollen:
1. Sluk kontrollerskabet, og tag netkablet ud af strgmkilden.

2. Fjern og kassér de to kabelband, der bruges til montering
af programmeringskonsollens kabler.

3. Tryk klemmerne ind pa begge sider af programmeringskonsol-stikket
som vist, og traek ned for at frakoble det fra programmeringskonsol-
porten.

4. Abn/lgsn plastgennemfgringen i bunden af kontrollerskabet, og fiern
programmeringskonsol-stikket og kablet.

5. Fjern forsigtigt programmeringskonsol-kablet og
programmeringskonsollen.

| 1 | Clips | 2 | Plastgennemfaring
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|1 | Kabelband

Sadan installerer du en 1.

3PE-

programmeringskonsol 2.
3.
4.

Far programmeringskonsol-stikket og -kablet ind gennem bunden af
kontrollerskabet, og luk/stram plastgennemfgringen helt til.

Skub programmeringskonsol-stikket ind i programmeringskonsol-porten
for at oprette forbindelse.

Brug to nye kabelbindere til at montere programmeringskonsol-kablerne.

Tilslut netkablet til stremkilden og teend for kontrollerskabet.

Der er altid et kabel pa programmeringskonsollen, som man kan risikere at
snuble over, hvis det ikke opbevares korrekt.

* Opbevar altid programmeringskonsol og kabel korrekt, sa man ikke

snubler over det.
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Ny softwareinstallation

For at
konfigurere
3PE TP-
softwaren

1. Pa PolyScope, i toppanelet, skal du trykke pa Installation og veelge Sikkerhed.

+ QH

Select available hardware

ey 1 For safety reasons the robot will not start if the selection below does not reflect the connected hardware

Robot Limits
Joint Limits
Planes

Tool Position

Tool
Direction

/o
Hardware

Three
Position

Safe Home

TeachPendant

Injection molding machine interface

Standard

None

2. Tryk pa Hardware og las op for indstillingerne pa skaermen Veelg tilgeengelig

hardware.

Der kraeves en adgangskode for at lase denne skaerm op.

R 2 2

oam_|installation|

+ QM

Select available hardware

Robot Limits
Joint Limits
Planes

Tool Position
Tool
Direction

o
Hardware

Three
Position
Safe Home

1 For safety reasons the robot will not start if the selection below does not reflect the connected hardware

TeachPendant

Injection molding machine interface

Speed — 100%

Standard

v

No
Standard
3PE Enabled

000

| rullemenuen Programmeringskonsol skal man veelge 3PE aktiveret.

Tryk pa Anvend for at genstarte systemet. PolyScope fortsaetter med at kare.

Tryk pa Bekreeft sikkerhedskonfiguration for at afslutte installationen af 3PE-
programmeringskonsollens software.

6. Nar robotten genstarter og initialiseres, skal du trykke let pa 3PE-knappen og
trykke pa Start pa PolyScope.

8.5.2. 3PE programmeringskonsol knappers funktioner
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Beskrivelse | :

BEMARK

3PE-knapperne er kun aktive i manuel tilstand. | automatisk tilstand
kraever robotbevaegelse ikke aktivering af 3PE-knapper.

Tabellen nedenfor beskriver 3PE-knappernes funktioner.

Position Beskrivelse Handling
Der er ikke noget tryk | Robotbevaegelse stoppes i manuel
1 Udlgse pa 3PE-knappen. Der | tilstand. Strammen til robotarmen slas
trykkes ikke pa den. ikke fra, og bremserne forbliver udigst.
Lettryk Der er et vist tryk pa . . .
9 (lost 3PE-knappen. Det Ger det muligt at afspille dit program,
trykkes ind til et nar robotten er i manuel tilstand.
greb) ;
midtpunkt.
Storre Der er fuldt tryk pa Robotbeveaegelse stoppes i manuel
3 tryk (fast | 3PE-knappen. Den tilstand. Robotten er i 3PE Sto
greb) trykkes helt ind. ' P-
1 Knap slip 2 Knap tryk
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8.5.3. Brug af 3PE-knapperne

Brug af 3PE Séadan afspilles et program

1. Pa PolyScope skal du sgrge for, at robotten er indstillet til Manuel tilstand, eller
skifte til Manuel tilstand.

2. Oprethold et let tryk pa 3PE-knappen.
Pa PolyScope skal du trykke pa Afspil for at kere programmet.

Programmet karer, hvis robotarmen er i programmets fgrste position.
Hvis robotten ikke er i programmets fgrste position, vises skeermen Kar
robotten til positionen.

Sadan stopper du et program
1. Slip 3PE-knappen, eller tryk pa Stop pa PolyScope.
Sadan saettes et program pa pause

1. Slip 3PE-knappen, eller tryk pa Pause i PolyScope.

For at fortsaette programudfarelsen skal du holde 3PE-knaplampen nede og
trykke pa Genoptag i PolyScope.

Frileb med 3PE-knapper

Description Freedrive allows the robot arm to be manually pulled into desired positions and/or
poses.

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

button to in this position.
freedrive the - iti
robot arm Nu kan du treekke robotarmen til den gnskede position, mens det lette tryk

fastholdes.

Brug af Ker robot til positionen

Beskrivelse Bevaeg robotten i position, s& robotarmen kan bevaege sig til denne startposition, nar
du har gennemfart et program. Robotarmen skal veere i startpositionen, far du kan
kare programmet.
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Bevaeg til
positionen

For at bruge 3PE-knappen til at kgre robotarmen til en position:
1. Nardit program er gennemfart, skal du trykke pa Afspil.
2. Veelg Afspil fra begyndelsen.

Pa PolyScope vises skaermbilledet Kar robotten til position, der viser
robotarmens beveegelse.

3. Tryk let pa 3PE-knappen og hold den inde.

4. Pa PolyScope skal du nu trykke pa Autobeveeg og holde den inde, sa
robotarmen bevaeger sig til startpositionen.

Skaermen Afspil Program vises.
5. Fasthold et let tryk pa 3PE-knappen for at kere dit program.
Slip 3PE-knappen for at stoppe dit program.

8.5.4. Programmeringskonsol opbevaring

Description

Operataren skal have en klar forstaelse af, hvad e-Stop pa
Programmeringskonsol pavirker, nar der trykkes pa det. For
eksempel kan der opsta forvirring ved en installation med flere
robotter. Det bgr gares klart, om e-Stoppet pa
programmeringskonsollen stopper hele installationen eller kun
dens tilsluttede robot.

Hvis der kan opsta forvirring, skal du opbevare
programmeringskonsollen saledes, at e-Stop-knappen ikke er
synlig eller brugbar.
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8.6. 3-positionskontakt

Beskrivelse Robotarmen er udstyret med en aktiveringsenhed i form af 3PE
programmeringskonsol.
Kontrollerskabet understatter falgende konfigurationer for aktiveringskontakt:
* 3PE-programmeringskonsol
* Ekstern 3-positionskontakt
* Ekstern tre-positionskontakt og 3PE programmeringskonsol
Nedenstdende illustration viser, hvordan en 3-positionskontakt-indgang tilsluttes. Se
kapitlet Programmeringskonsol med 3-positionskontakt for mere.
Conﬁlurabl I 3-Position Switch
24V 24v |l :
cio| [ <y [m
24v 1| [24v) W —
ci |EHcis||m ;
24v |H|[2pviH — —
ci2 |H|| ¢e|H
24v |H|[2}v
ci3 |H||C
\S
Bemaerk: De to indgangskanaler til 3-positionskontaktens indgang har en
uenighedstolerance pa 1 sekund.
BEMARK
UR-robottens sikkerhedssystem understgtter ikke flere eksterne 3-
positionskontakter.
Kontakt til Brug af en 3-positionskontakt kreever brug af en driftstilstand-kontakt.
driftstilstand
lllustrationen nedenfor viser en kontakt til driftstilstand. Se Driftstilstande
Confil;urabl f0pulS Operational mode Switch
24V||E|[24v (H :
cio|mj{ci4 [m ;
24v|[ W [2av [m — ]
ci1j|Hj(cis (1
24v|| |24V (W — —]
Cl2| Egs |H
24v NA | |24v)
ci3 |EHCl7 \
——
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8.7. Valg af driftstilstand, kommer dette indhold fra
SW-sektionen?

8.8. NYT Direkte kontrol og ekstern kontrol NYT

Skriv noget nyt.

8.9. Integration af ende-effektor

8.9.1. Ende-effektor

Description Ende-eeffektoren kan ogsa betegnes som veerktgjet og arbejdsemnet i denne
vejledning.

BEMARK
UR giver dokumentation for, at ende-effektoren kan integreres med

robotarmen.

* Se den specifikke dokumentation for ende-
effektoren/veerktgjet/arbejdsemnet for montering og
tilslutning.

8.9.2. NYT Tilfgj reference til /O NYT

Delete this text and replace it with your own content.
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8.9.3. Universelt analogt I/0

Beskrivelse Det analoge I/O-interface er den grgnne terminal. Den bruges til at indstille eller male
spaendingen (0-10V) eller strammen (4-20mA) til og fra andet udstyr.
Falgende retningslinjer anbefales for at opna hgjest mulig ngjagtighed.

* Benyt AG terminalen teettes pa I/O'en. Parret deler et faelles tilstandsfilter.

* Brug samme GND (0V) til udstyr og kontrollerskab. Den analoge 1/O er ikke
galvanisk isoleret fra kontrollerskabet.

* Brug skeermet kabel eller parsnoet kabel. Forbind skaermen til GND-terminalen
pa den terminal, der kaldes Power.

* Brug udstyr, der virker i stramtilstand. De aktuelle signaler er mindre falsomme
over for forstyrrelser.

Elektriske | den grafiske brugerflade kan du vaelge indgangstilstande (se Del Il PolyScope-
specifikationer manual). De elektriske specifikationer ses nedenfor.
Terminaler Parameter Min Type Maks Enhed
Analog indgang i stremtilstand
[AIx - AG] Strem 4 - 20 mA
[AIx - AG] Modstand - 20 - Ohm
[AIx - AG] Oplgsning - 12 - bit
Analog indgang i
speaendingstilstand
[AIx - AG] Spaending 0 - 10 \Y
[AIx - AG] Modstand - 10 - kOhm
[AIx - AG] Oplagsning - 12 - bit
Analog udgang i stromtilstand
[AOx - AG] Strom 4 - 20 mA
[AOx - AG] Spaending 0 - 24 \
[AOx - AG] Oplagsning - 12 - bit
Analog udgang i
spaendingstilstand
[AOx - AG] Spaending 0 - 10 \
[AOx - AG] Strom -20 - 20 mA
[AOx - AG] Modstand - 1 - Ohm
[AOx - AG] Oplgsning - 12 - bit
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Analog output og Analog input

H

5

Analog Outputs. Analog Inputs
BHEEEHEE
linll

Analog Inputs

Analog Outputs.

Dette eksempel illustrerer styring
af et transportband med en analog
indgang til hastighedsstyring.

Dette eksempel illustrerer
tilslutning af en analog sensor.
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8.9.4. Universelt digitalt /0O

Beskrivelse

Universelt digitalt
110

Kommunikation
med andre
maskiner eller
PLC’er

Startskaermen indeholder indstillinger til automatisk indlaesning og start af et
standardprogram og til automatisk initialisering af robotarmen ved opstart.

| dette afsnit beskrives den universelle 24V 1/O (gra terminaler) og det konfigurerbare
I/O (gule terminaler med sort tekst) nar den ikke er konfigureret som sikkerheds 1/0. De
faelles specifikationer i afsnit 8.9.4 Universelt digitalt /O ovenfor skal overholdes.

De universelle I/O'er kan anvendes til at drive udstyr som pneumatikrelaeer direkte eller
til kommunikation med andre PLC-systemer. Alle digitale output kan deaktiveres
automatisk, hvis programafviklingen standses. Se del Del || PolyScope-manual.

| denne tilstand er udgangen altid lav, nar et program ikke karer. Eksempler vises i de
efterfalgende underafsnit.

Disse eksempler benytter almindelige digitale output, man alle konfigurerbare output
kunne ogsa veere brugt, hvis de ikke er konfigureret til at udfare en sikkerhedsfunktion.

Digital Inputs

Digital Outputs // \_‘ 24V|H |(24av|R

ov [m[[ ov[d oA DIO|H || D14
DOO/M|po4/ @ 2av/m|[2av]d T

ov |H|| ov
DO1/H ||po5|H T DI1|M||DI5| R B ]
ovimllovim 24v|m|[2av/m\
DO2| M ||DO6|H DI2|H||DI6|H

ov M| ovm 24V|H||24av|H
DOo3|H|[po7|H DI3|H||DI7|H

| dette eksempel vises hvordan en belastning | Dette eksempel viser, hvordan en
styres fra en digital udgang, nar denne er simpel knap forbindes til en digital
forbundet. indgang.

Du kan bruge den digitale 1/O til at kommunikere med andet udstyr, hvis der etableres
en faelles jord (GND 0V), og hvis maskinerne anvender PNP-teknologi. Se
nedenstaende.

Digital Inputs Dig
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8.9.5. Fjernstyret ON/OFF-styring

Beskrivelse Brug fiernstyret ON/OFF-styring til at teend<ns1:XMLFault xmlns:ns1="http://cxf.apache.org/bindings/xformat"><ns1:faultstring xmlns:ns1="http://cxf.apache.org/bindings/xformat">java.lang.OutOfMemoryError: Java heap space</ns1:faultstring></ns1:XMLFault>