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~ UNIVERSAL ROBOTS 1. Odpovédnost a zamyslené pouZiti

1. Odpovednost a zamyslené pouziti

1.1. Omezeni odpovédnosti

Popis

Zadné informace v této priruéce tykajici se bezpeénosti nesmi byt vykladany jako
zaruka spolecnosti UR, Ze primyslovy manipulator nezplisobi zranéni ¢i poskozeni, a
to ani v pfipadé, ze budou dodrzeny vsechny bezpecnostni pokyny.

1.2. Ug&el pouziti

Popis

PRECTETE SI MANUAL
Pouzivani ramene robota v rozporu se zamySlenym pouzitim miize

vést k nebezpe¢nym situacim.

* Prectéte si a dodrzujte doporuceni pro zamyslené pouziti a
specifikace uvedené v uzivatelské pfirucce.

Roboty Universal Robots jsou ur¢eny pro priimyslové pouziti, pro manipulaci s
nastroji’/koncovymi efektory a pfipravky, nebo pro zpracovani nebo pfenos soucasti
nebo produktli. Podrobnosti o podminkach, za kterych by mél robot pracovat,
naleznete v ProhlaSenich a certifikatech a v technickych specifikacich.

VSechny roboty Universal Robots jsou vybaveny bezpecnostnimi funkcemi, které jsou
primarné ureny ke kolaborativnim aplikacim, ve kterych robot pracuje ve spolupraci s
Clovekem.

Kolaborativni aplikace jsou uréeny pouze pro nerizikové aplikace, ve kterych uplna
aplikace, véetné nastroji/koncovych efektor(, pracovnich dil, prekazek a dalsich
strojd, v souladu s vysledky posouzeni rizik konkrétni aplikace neobsahuje zadna
vyznamna rizika.

UR3e
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1. Odpovédnost a zamyslené pouZiti UNIVERSAL ROBOTS

é VAROVANI
Pouziti ramene robota k jinému nez zamyslenému Géelu maze mit za
nasledek zranéni.
* Robot neni uréen pro:

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

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

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

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

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

é VAROVANI
Pouziti ramene robota k jinému nez zamyslenému Géelu maze mit za
nasledek zranéni.

* Robot neni uréen pro:

* Jakékoli pouziti v nebezpecnych mistech nebo ve
vybuSném prostiedi.

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

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

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

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

Uzivatelska pfirucka 14 UR3e
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UNIVERSAL ROBOTS

1. Odpovédnost a zamyslené pouziti

A

A

VAROVANI

Vyhnéte se Upravam robota. Jakakoliv Gprava mlze mit za nasledek
nepredvidatelna rizika. VeSkerou autorizovanou montaz je tfeba
provadét podle nejnové;jsi verze vSech relevantnich servisnich
prirucek.

VAROVANI

Nezohlednéni dalSich rizik spojenych s delSim dosahem, vySSim
uziteCnym zatizenim a vétSimi pracovnimi momenty a rychlostmi u
vétSich robotl miize mit za nasledek uraz nebo smrt.

* Posouzeni rizik musi zahrnovat dodatecna rizika tykajici se
dosahu, uzitecného zatizeni a rychlosti.

UR3e
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2.Vas robot

UNIVERSAL ROBOTS

2. \Vas robot

Uvod

Baleni obsahuje

Gratulujeme k nakupu vaseho nového robota od Universal Robots, ktery se sklada
z ramene robota (manipulatoru), fidici jednotky a pfenosného ovladaciho panelu.

Robotické rameno, které bylo plvodné navrzeno tak, aby napodobovalo rozsah
pohybu lidské ruky, se sklada z hlinikovych trubek, které jsou spojeny Sesti klouby, coz
umoznuje vysokou flexibilitu vasi automatizované instalace.

Patentované programovaci rozhrani PolyScope od Universal Robots umoziiuje
vytvaret, nacitat a spoustét automatizacni aplikace.

* Rameno robota

* Ovladaci jednotka

* Prenosny ovladaci terminél nebo 3PE pfenosny ovladaci terminal
* Montazni drzak pro ovladaci jednotku

* Montazni drzak pro 3PE ovladaci terminal

* KiIi€ k otevfeni ovladaci jednotky

* Kabel pro pfipojeni ramene robota a ovladaci jednotky (v zavislosti na velikosti
robota je k dispozici vice variant)

* Sitovy kabel nebo napajeci kabel kompatibilni s vasim regionem
* Kaulaty popruh nebo zvedaci popruh (v zavislosti na velikosti robota)
* Adaptér kabelu nastroje (v zavislosti na verzi robota)

* Tento navod

Uzivatelska pfirucka
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Vs robot

O robotickém Klouby, zakladna a pfiruba nastroje jsou hlavnimi sou¢astmi robotického ramene.
rameni Ovlada¢ koordinuje pohyb kloub( a pohybuje robotickym ramenem.

Pfipojeni koncového efektoru (nastroje) k pfirubé nastroje na konci ramene umoznuje

robotu manipulovat s obrobkem. Nékteré nastroje maji specificky ucel nad ramec
manipulace s dilem, napfiklad kontrola kvality, nanaseni lepidel a svafovani.

'
\Tool flange

\
" Wrist 3 joint

\Wrist 2 joint

| Wrist 1 joint

| | 'I

Base joint ;

Shoulder jointj."‘ Elbow joint,."l

1.1: Hlavni soucasti robotického ramene.

* Z&kladna: misto, kde je robot namontovan.

* Rameno a Loket: k provadéni velkych pohybu.

« Zapeésti 1 a Zapésti 2: pro provedeni jemnéjsich pohybu.

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

Robot je neuplnym strojnim zafizenim, a proto je k nému pfilozeno Prohlaseni o
zabudovani. Pro kazdou robotickou aplikaci je nutné provést posouzeni rizik.

Jak ¢&ist tuto Tato pfiru¢ka obsahuje pokyny k instalaci a programovani robota. Tato pfirucka je
prirucku rozdélena do dvou ¢asti:

Navod k instalaci hardwaru
Mechanicka a elektricka instalace robota.

Prirucka PolyScope
Programovani robota.

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

UR3e 17 Uzivatelska prirucka



2.Vas robot UNIVERSAL ROBOTS
Zaruka na Odpovédi na sve dotazy tykajici se zaruky hledejte v informacich uvedenych zde:
vyrobek myUR
Zreknuti se Spole¢nost Universal Robots A/S neustale zlepSuje spolehlivost a zvySuje vykonnost
odpovédnosti v svych vyrobka, a v této souvislosti si vyhrazuje pravo zdokonalovat vyrobek a
uzivatelské dokumentaci s nim spojenou bez nutnosti pfedchoziho upozornéni. Spole¢nost
priruéce Universal Robots A/S vénuje veSkerou péci tomu, aby obsah uzivatelskych pfirucek byl

pfesny a spravny, neni vdak zodpovédna za jakékoliv chyby ani chybéjici informace.

myUR myUR je zakaznicky portdl, ktery umoziiuje registrovat vSechny vaSe roboty, sledovat

Vyhledani dalSich
informaci

UR+

Fora UR

Academy

incidenty vyzadujici servis robotd a obecné dotazy na zadkaznickou podporu. Piejdéte
na myur.universal-robots.com a zaregistrujte se, abyste ziskali pfistup na portal.
Pripady fesi bud vas preferovany distributor, nebo jsou eskalovany na zakaznicky
servis spole¢nosti Universal Robots.

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

Webova stranka zakaznické podpory (www.universal-robots.com/support) obsahuje
nasleduijici:

* Dalsijazykové verze této pfirucky
* Pf¥iru€ka k rozhrani PolyScope
* Servisni pfiru€ka s pokyny k odstrafiovani potizi, udrzbé a opravam

* Skriptovaci manudl pro pokrocilé uzivatele

Stranka UR+ (www.universal-robots.com/plus) je online showroom, poskytujici
nejmodernéjsi vyrobky uréené k pfizplsobeni uzivatelské aplikace robota od UR. Na
jednom misté najdete vSe, co potfebujete - od koncovych efektor(i az po pfislusenstvi
ke kameram a softwaru. VeSkereé vyrobky jsou testovany a schvaleny pro integraci s
roboty UR, coz zajistuje jednoduché nastaveni, spolehlivou obsluhu, bezproblémovy
uzivatelsky zazitek a snadné programovani. Prostfednictvim nasi nové softwarové
platformy (plus.universal-robots.com) mate také pfistup k partnerskému programu UR+
, ktery vam umozni navrhovat uZivatelsky pfivétivéjsi produkty pro roboty UR.

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

Web UR Academy academy.universal-robots.com nabizi fadu vzdélavacich pfilezitosti.

Uzivatelska pfirucka
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(R
UNIVERSAL ROBOTS 2. Vs robot

Sada pro Sada UR Developer Suite universal-robots.com/products/ur-developer-suite je soubor
vyvojare vSech nastrojli potfebnych k vytvofeni kompletniho feseni, véetné vyvoje URCaps,
pfizplisobeni koncovych efektor( a integrace hardwaru.
Internetové PFirucky, navody a manualy si muzete precist online. Velké mnozstvi dokumentt jsme
pfirucky shromazdili na adrese htips://www.universal-robots.com/manuals
* Pfrirucka k softwaru PolyScope s popisy a pokyny pro software
* Servisni pfirucka s pokyny pro odstrafovani problémda, adrzbu a opravy
* Adresér pro skriptovani s ohledem na hloubkové programovani
UR3e 19 Uzivatelska prirucka
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2.Vas robot

UNIVERSAL ROBOTS

2.1. Technické specifikace UR3e

Typ robota

Hmotnost robota

Maximalni uzite¢né zatizeni
Dosah

Rozsahy kloubUl

Rychlost

Frekvence aktualizace systému
Pfesnost senzoru momentu
Opakovatelnost pozice

Stopa

Stupné volnosti

Velikost ovladaci jednotky (8 x v x h)

V/V porty ovladaci jednotky

V/V porty nastroje

Komunikace s nastroji

Napéajeni a napéti V/V nastroje
Napajeni pfes V/V ovladaci jednotky

Komunikace

Programovani

Hluk

Klasifikace IP

Klasifikace Cistirny
(celkové pro model)

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

Operace spoluprace

Materialy
Rozmezi okolni teploty

Zdroj napajeci ovladaci jednotky

UR3e

11,1kg/24,51b

3kg/6,61b

500 mm /19,7 palce

Neomezené otaceni pfiruby nastroje, + 360 ° pro vSechny
ostatni spoje

VSechny zapéstni klouby: Max 360 °/s.

Ostatni spoje: Max 180 °/s.
Nastroj: cca 1 m/s / cca 39,4 palcu/s.

500 Hz

3,5N

10,03 mm/ £ 0,0011 palce (1,1 mil) podle ISO 9283
@128 mm/ 5,0 palce

6 rotacnich spojli

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

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

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

12V/24V 600 mA

24 V 2 A v ovladaci skfini

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

Robotické rameno: méné nez 60 dB(A), ovladaci jednotka:
méné nez 50 dB(A)

Robotické rameno: méné nez 65 dB(A), ovladaci jednotka:
méné nez 50 dB(A)

IP54

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

300w

Priblizné 150 W pomoci typického programu

200 A

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

Hlinik, PC/ASA plast

Robot muze pracovat v rozsahu okolni teploty 0-50 °CO-

50 °C P¥i vysoké nepretrzité rychlosti spoje je specifikace
maximalni okolni teploty snizena.

100-240 VAC, 47-440 Hz

Uzivatelska pfirucka
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Vas robot

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

Popis V zavislosti na generaci robota mize byt prenosny ovladaci terminal opatfen
tfipolohovym aktivaénim zafizenim (3PE), pfipadné muze byt bez néj.
Roboti UR20 a UR30 maiji vestavéné zafizeni zvané pfenosny ovladaci terminal s
tfipolohovym aktivacnim zafizenim (3PE TP). Pfenosny ovladaci terminal bez 3PE
nebude fungovat s modely UR20 a UR30.
The enabling buttons are on the underside of the Teach Pendant, as illustrated below.
Muzete pouzit libovolné tlacitko podle svych preferenci. Pokud je ovladaci terminal
odpojen, musi byt pfipojeno a nakonfigurovano externi zafizeni 3PE. Funkce 3PE TP
se rozSifuji na rozhrani PolyScope, kde jsou v zahlavi uvedeny dalsi funkce.

@ POZNAMKA
Pfenosny ovladaci terminal s tfipolohovym aktivacnim zafizenim neni
soucasti zakoupené ovladaci jednotky OEM Control Box, proto neni
funkce aktiva¢niho zafizeni poskytovana. Pouziti UR20 nebo UR30
vyzaduje pfi programovani nebo u€eni externi aktivacni zafizeni
nebo prfenosny ovladaci terminal s tfipolohovym aktivacnim
zarfizenim v dosahu aplikace robota. Viz ISO 10218-2.

Pfehled TP Tlacitko napajeni

Tlacditko nouzového zastaveni

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

P Dd =
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Vas robot

Volnobéh

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

UR3e
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UNIVERSAL ROBOTS

2.2.1. Funkce tlacitek na 3PE ovladacim terminalu

Popis

@

POZNAMKA
Tlacitka 3PE jsou aktivni pouze v manuélnim rezimu. V

automatickém rezimu nevyzaduje pohyb robota Zadnou interakci s

3PE.

V nasleduijici tabulce jsou popsany funkce tlacitek na 3PE.

Poloha Popis Akce/kon
Na tla&itko na 3PE Povlflyb robotaije ?astaven v ruénim
. o i rezimu. Napajeni ramene robota
Uvolnéni nepusobi zadny tlak. , )
. neni vypnuto a rameno je
Neni stisknuto. .
odbrzdéné.
Lehky tlak | @ tlacitko na 3PE e .
9 (lehké pusobi urcity tlak. Je Umozniuje pfehrat vas program, kdyz
, stisknuto do stredni je robot v manualnim rezimu.
uchopeni) .
pozice.
Pevny tlak | Na tlacitk PE
evny’t @ ? t a(,:lt © n’a S Pohyb robota je zastaven v ru¢nim
3 (pevné pusobi uplny tlak. Je .. .
, . v 41 rezimu. Robot je ve stavu 3PE Stop.
uchopeni) stisknuto az dol(.

1

Pusténi tlac¢itka

2

Stisk tlacitka

Uzivatelska prirucka
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Vs robot

2.2.2. Pouziti tlacCitek 3PE

Pouziti 3PE Prehrani programu

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

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

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

Zastaveni programu

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

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

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

Volnobéh s tlacitky 3PE

Pouziti funkce Pfesunuti robota na pozici

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

DalSi informace viz 1. Pfesun robota do polohy na strané 1.

Pfesunout do Pokud chcete pomoci tlacitka na 3PE pfesunout robota na pozici:
polohy 1. Po dokonceni programu stisknéte Prehrat.
2. Vyberte Pfehrat od zaatku.

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

3. Lehce stisknéte a podrzte tlacitko na 3PE.

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

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

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

2.3. Prehled rozhrani PolyScope

Description

Pouziti dotykové

PolyScope je grafické uzivatelské rozhrani (GUI) na Teach Pendant, které ovlada
rameno robota prostfednictvim dotykové obrazovky. Vytvafite, nacitate a spoustite
programy pro robota v PolyScope. Rozhrani PolyScope je rozdéleno, jak je
znazornéno na nasledujicim obrazku:

* A:Header s ikonami/kartami, které vam zpfistupnuiji interaktivni obrazovky.
* B: Zapati s tlacitky, ktera ovladaji nahrany program/programy.

* C: Obrazovka s poli a moznostmi pro spravu a sledovani akci robota.

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

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

Description Nasledujici Cast uvadi a definuje ikony/karty a tlaCitka v rozhrani PolyScope.

Ikony/funkce v zahlavi -
el Spustit predstavuje jednoduchy zpusob ovladani robota pomoci pfedem
sestavenych programl.

M Program vytvari a/nebo upravuje programy robota.

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

Pohyb ovlada a/nebo upravuje pohyby robota.

vall V/V umozniuje sledovat a nastavovat aktudlni signaly vstupG/vystupt
z ovladaci jednotky robotu a naopak.

=

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

ABCDE
default* D E IE < o . .
Ml Spravee programa a instalaci vybere
a zobrazi aktivni program a instalaci. Spravce programu a instalaci obsahuije:
Cesta k souboru, Novy, Otevfit a Ulozit.

Novy... vytvori novy program nebo instalaci.

Oteviit... otevie dfive vytvoreny a ulozeny program nebo instalaci.

Ulozit... se pouziva k ulozeni programu €i instalace nebo obou téchto
polozek najednou.

Provozni rezimy

(©,
e Automaticky oznacuje, Ze je provozni rezim robota nastaven na
Automaticky. Klepnutim pfepnete do manualniho provozniho rezimu.

s Manualni oznacuje, Ze je provozni rezim robota nastaven na Manualni.
Klepnutim pfepnete do automatického provozniho rezimu.

Dalkové ovladani Ikony mistniho rezimu a vzdaleného rezimu budou pfistupné pouze tehdy, pokud
povolite dalkové ovladani.
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UNIVERSAL ROBOTS

Ikony/funkce v
zapati

Vysokorychlostni
manualni rezim

Lokalni oznacuje, Ze robota Ize ovladat lokalné. Klepnutim na néj pfepnete na
dalkové ovladani.

Vzdaleny oznacuje, Ze robota Ize ovladat na dalku. Klepnutim na néj prepnete
na Mistni ovladani.

ccce
Pfehled zabezpec&eni zobrazi aktivni bezpecnostni konfigurace.

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

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

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

Tlacitkem Simulace Ize prepinat provadéni
programu mezi simula¢nim rezimem a skute¢nym robotem. Pfi béhu v simulaénim
rezimu se rameno robota nepohybuje. Robot proto nemUze pfi kolizi poskodit sebe ani
blizké zafizeni. Pokud si nejste jisti, co bude robotické rameno délat, pouzijte rezim
simulace k testovani programd.

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

E Zastavit zastavi aktualné nacteny program robota.

Vysokorychlostni manualni rezim je funkci Hold-to-Run (samoc€inny navrat do vychozi
polohy), ktera je k dispozici pouze v manualnim rezimu, kdyz je nakonfigurovano
tfipolohové aktivacni zafizeni.

-y
il Vysokorychlostni manudlni reZim umoziiuje nastroji i kloubu doasné

prekrocit rychlost 250 mm/s.

UR3e
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It
UNIVERSAL ROBOTS

3. Bezpecnost

Description

Projdéte si zde uvedeny obsah, abyste porozuméli klicovym bezpecnostnim pokynlm,
véetné dulezitych bezpecnostnich sdéleni a vasich povinnosti pfi praci s robotem.
Upozorfiujeme, ze design a instalace systému zde zahrnuty nejsou.

3.1. Obecné

Popis

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

Prvni ¢asti této kapitoly jsou vdeobecné. DalSi ¢asti obsahuji konkrétni technické udaje
relevantni pro nastaveni a naprogramovani robota. Kapitola Funkce a rozhrani
souvisejici s bezpecnosti popisuje a definuje funkce souvisejici s bezpec€nosti, které
jsou zvlasté dulezité pro kolaborativni aplikace.

Zvlasté dilezité jsou pokyny uvedené v kapitole Funkce a rozhrani souvisejici s
bezpecnosti a v sekci Posouzeni rizik.

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

Zvlasteé je tfeba vénovat pozornost textlim s vystraznymi symboly.

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

Uzivatelska pfirucka
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UNIVERSAL ROBOTS

3. Bezpecnost

3.2. Typy bezpecnostniho hlaseni

Popis

r

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

VAROVANI

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

VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD

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

VAROVANI: HORKY POVRCH

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

UPOZORNENI

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

UZEMNENI

Oznacuje uzemnéni.

OCHRANNE UZEMNENI

Oznacuje ochranné uzemnéni.

POZNAMKA

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

PRECTETE SI MANUAL

prirucce.

UR3e
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UNIVERSAL ROBOTS

3.3. VSeobecna upozornéni a varovani

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

ﬁ VAROVANI
Nedodrzeni nize uvedenych obecnych bezpec¢nostnich postupl
mU0ze mit za nasledek zranéni.

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

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

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

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

Pokud je robot poSkozeny, nepouZzivejte ho.

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

Nepokladejte prsty za vnitini kryt ovladaci jednotky.

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

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

Informujte prislusné osoby, aby byly mimo dosah spusténého
robota nebo robota, ktery se bude spoustét.

Uvédomte si orientaci robota, abyste pochopili smér pohybu
pfi pouzivani Teach Pendant.

Q VAROVANI
Manipulace s nastroji’lkoncovymi efektory s ostrymi hranami a/nebo
body sevieni mize mit za nasledek zranéni.

* Zbavte nastroje/koncové efektory ostrych hran nebo odstrante

riziko skfipnuti.

Mohou byt vyZzadovany ochranné rukavice a/nebo ochranné
bryle.

Uzivatelska pfirucka
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UNIVERSAL ROBOTS 3. Bezpecnost

f E VAROVANI: HORKY POVRCH

Dlouhodoby kontakt s teplem generovanym robotickym ramenem a
ovladacim jednotkou béhem provozu mize vést k obtizim, které
mohou vyustit ve zranéni.

* S robotem pfi provozu nebo bezprostfedné po ukon&eni
provozu nemanipulujte ani se jej nedotykejte.

* Nez zacnete s robotem manipulovat nebo se ho dotknete,
zkontrolujte teplotu na prehledové obrazovce.

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

é UPOZORNENI
Neprovedeni hodnoceni rizik pfed provozem muze zvysit riziko
zranéni.

* Pred zahajenim provozu provedte posouzeni rizik a snizte
rizika.

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

* Predtéte si informace v ¢asti Rizeni rizik.

A UPOZORNENI
Pouziti robota s netestovanym externim strojnim zafizenim nebo v
netestovaném systému muze zvysit riziko zranéni personalu.

* Otestujte vSechny funkce a program robota zvlast.

POZNAMKA
Velmi silnd magneticka pole jej mohou poskodit.

* Robot nevystavuijte stalym magnetickym polim.

PRECTETE SI MANUAL
Zkontrolujte, zda jsou vSechna mechanicka a elektricka zafizeni

instalovana v souladu se specifikacemi a upozornénimi v kapitolach
Mechanické rozhrani a Elektrické rozhrani.
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3.4. Integrace a odpovednost

Popis

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

* Provedeni posouzeni rizik pro cely roboticky systém

* Pfripojit dalsi stroje a dodatecna bezpec€nostni zafizeni, pokud to vyplyva z

vysledkd posouzeni rizik

* Konfigurace spravného bezpecnostniho nastaveni v softwaru

* Zajistit, aby uzivatelé neupravovali bezpecnostni opatfeni

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

* Oznadit instalaci robota relevantnimi znackami a umistit kontaktni udaje na
osobu provadéjici instalaci

* Shromazdit veSkerou dokumentaci v technickém souboru; v&etné posouzeni
rizik a této pfirucky

3.5. Kategorie zastaveni

Popis

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

Kategorie .
Popis

zastaveni

0 Odpojenim robota od napajeni dojde k jeho okamzitému zastaveni.

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

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

*Zastavovani robotd Universal Robots v kategorii 2 je dale popsano jako zastaveni
typu SS1 nebo 2 podle normy IEC 61800-5-2.
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UNIVERSAL ROBOTS 4. Zvedani a manipulace

4. Zvedani a manipulace

Description Ramena robotu se vyrabéji v riznych velikostech a hmotnostech, proto je dillezité pro
kazdy model pouzivat vhodné techniky zvedani a manipulace. Informace
0 bezpe¢ném zvedani a manipulaci s robotem najdete zde.

4.1. Control Box and Teach Pendant

Description Ovladaci jednotku a pfenosny ovladaci terminal miize nosit jedna osoba.
Bé&hem pouzivani musi byt vSechny kabely smotany a pfipevnény, aby se zabranilo
nebezpeci zakopnuti.

4.2. Rameno robota

Description Pokud neni k dispozici popruh, mize rameno robota v zavislosti na jeho hmotnosti
prenaset jedna nebo dvé osoby. Pokud popruh k dispozici je, je vyzadovano vybaveni
pro zvedani a pfepravu.
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5. Montaz

Description Nainstalujte a zapnéte rameno robota a ovladaci skfif, abyste mohli zacit pouzivat
PolyScope.

Sestavenirobota Pred dalSim pokracovanim musite sestavit rameno robota, ovladaci jednotku a ovladaci
terminal.

1. Vybalte rameno a ovladaci jednotku robota.
2. Rameno robota namontujte na pevny povrch bez vibraci.

Ovéfte, zda povrch vydrzi alespori 10nasobek pIného toCivého momentu
zakladniho kloubu a alespor 5nasobek hmotnosti ramene robota.

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

Zapoijte sitovy nebo hlavni napdjeci kabel ovladaci jednotky.

é VAROVANI
Nezajisténi ramene robota k pevnému povrchu mize vést ke zranéni
zpUsobenému padem robota.

* Pfipevnéte rameno robota k pevnému povrchu
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5.1. Pracovni a provozni prostor

Popis Pracovni prostor je rozsah plné vysunutého robotického ramene v horizontalnim i
vertikalnim sméru. Operacni prostor je misto, kde ma robot fungovat.

POZNAMKA
Nerespektovani pracovniho a provozniho prostoru robota mlze vést
ke Skodam na majetku.

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

POZNAMKA

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

* Nepohybujte nastrojem v blizkosti hrani¢nich pozic, ani kdyz
se nastroj pohybuje pomalu.

Pracovni prostor  Valcovy prostor se nachazi ptimo nad a pfimo pod zakladnou robota. Robot dosahuje
do vzdalenosti az 500 mm od zakladniho kloubu.

Predni sténa Se sklonem
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5.2. Dimenzovani stojanu

Dimenzovani Konstrukce (stojan), na které je rameno robotu namontovano, je dilezitou soucasti
stojanu instalace robotu. Stojan musi byt pevny a nesmi na néj pusobit vibrace z vnéjSich
zdroja.

Kazdy kloub robotu vytvafi toCivy moment, ktery posouva a zastavuje robotické
rameno. Pfi béZném nepferusovaném provozu a pfi zastaveni se momenty kloubut
prenaseji na stojan robotu jako:

* Mz: toCivy moment kolem z&kladni osy z.
* Fz: Sily podél zakladni osy z.
* Mxy: Nakldnéci moment v libovolném sméru zékladni roviny xy.

* Fxy: Sila v libovolném sméru v zakladni roviné xy.

Definice sily a momentu na pfirubé zakladny.
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Dimenzova Velikost zatizeni zavisi na modelu robotu, programu a mnoha dal$ich faktorech.
ni stojanu Dimenzovani stojanu musi zohlednit zatizeni, které rameno robotu vytvafi pfi bézném
neprerusovaném provozu a pfi zastaveni kategorie 0, 1 a 2.

Béhem zastavovaciho pohybu mohou klouby pfekroc€it maximalni jmenovity provozni toCivy
moment. ZatiZeni pfi zastavovacim pohybu neni zavislé na typu kategorie zastaveni.
Hodnoty uvedené v nasleduijicich tabulkach pfedstavuji max. jmenovité zatizeni pfi pohybech
v nejhorsich scénafich vynasobené bezpecnostnim soucinitelem 2,5. Skute€né zatizeni
neprekracuje uvedené hodnoty.

Model robotu Mz [Nm] Fz[N] Mxy [Nm] Fxy [N]
UR3e 170 490 220 390
Max. toc¢ivé momenty kloubu pfi zastaveni kategorie 0, 1a 2.

Model robotu Mz [Nm] Fz[N] Mxy [Nm] Fxy [N]
UR3e 140 370 180 320

Max. tocivé momenty kloubt béhem béZného provozu.
Bézné provozni zatizeni Ize obecné omezit snizenim meznich hodnot zrychleni kloubu.
Skutecné provozni zatizeni zavisi na aplikaci a programu robotu. O¢ekavané zatizeni ve vasi

konkrétni aplikaci mlzete vyhodnotit pomoci programu URSim.
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Dimenzovani
stojanu

+ Staticka tuhost: Stojan, ktery neni dostatecné tuhy, se pfi pohybu robotu vychyli,

Uzivatelé maji moznost zahrnout dodate¢né bezpecnostni rezervy a zohlednit
nasledujici konstrukéni aspekty:

coz ma za nasledek, ze rameno robotu nedosahne zamysleného bodu trasy

nebo drahy. Nedostatecna staticka tuhost mize mit za nasledek také $patnou

zku$enost s vyukou volnobéhu nebo ochranné zastaveni.

* Dynamicka tuhost: Pokud se vlastni frekvence stojanu shoduje s frekvenci

pohybu ramene robotu, mize se cely systém dostat do rezonance, coz navenek

pusobi, jako by vibrovalo celé rameno robotu. Nedostatek dynamické tuhosti

muze vést i k ochrannému zastaveni. Stojan by mél mit minimalni rezonanéni

frekvenci 45 Hz.

« Unava: Stojan musi byt dimenzovan s ohledem na o&ekavanou provozni
zivotnost a zatézoveé cykly uplného systému.

é UPOZORNENI
* Pokud je robot namontovan na vnéjsi ose, nesmi byt zrychleni

této osy prilis vysoké. Software robotu miizete nechat

kompenzovat zrychleni vnéjsich os pomoci skriptového pfikazu

set_base_acceleration()

Vysoké zrychleni mize mit za nasledek, ze robot provede
bezpecnostni zastaveni.

é VAROVANI
* Moznost nebezpeci pfevraceni.

5.3. Popis montaze

Description

Provozni zatizeni robotického ramene muize zplisobit
prevraceni pohyblivych plosin, jako jsou stoly nebo mobilni
roboty, coz muze vést k nehodam.

Dejte prioritu bezpec€nosti zavedenim odpovidajicich opatfeni,

ktera za vSech okolnosti zabrani pfevraceni pohyblivych ploSin.

Rameno robota
(zakladna)

Upevnéni pomoci ¢tyf Sroubll 8,5 mm o pevnosti 8,8 do étyf
montaznich otvort M8 na zakladné.

Nastroj (pfiruba

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

nastroje N e s x

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

terminal/panel

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

5. Montaz

Upozornéni:
Hodnoceni IP A

Upozornéni:
Montaz A

UPOZORNENI

Montaz a provoz robota v prostfedi neodpovidajicim doporu¢enému
stupni kryti IP mGze vést ke zranéni.

* Namontuje robota v prostfedi vhodném pro stuperi IP. Robot se
nesmi pouzivat v prostfedich prekracujicich hodnoty
odpovidajici stupnici IP pro robota (IP54), pfenosny ovladaci
panel (IP54) a ovladaci jednotku (IP44)

VAROVANI
Nestabilni montaz maze vést k nehodam.

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

UR3e
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5.3.1. Prevence singularity

Description Singularita je pozice, ktera omezuje pohyb a moznost polohovani robota.
Pokud se rameno robota dostane do singularity, miize se prestat pohybovat nebo
naopak miize mit velmi nahlé a rychlé pohyby. Jak se rameno robota blizi k pozici
singularity, zvySuje se odpor, coz pfi polohovani zplisobuje pocit téZkosti.

é VAROVANI
Singularita mize zplsobit zranéni osoby v dosahu pohybu ramene
robota, koncového efektoru a obrobku.

* Vyhnéte se programovani pohybu vedoucim k jakymkoli
poloham, které mohou zpusobit singularitu.

5.3.2. Pevna a mobilni instalace

Description At uz je rameno robota pevné (pfipevnéné ke stojanu, sténé nebo podlaze), nebo
v mobilni instalaci (lineérni osa, tlaény vozik nebo mobilni zdkladna robota), musi byt
instalovano bezpec¢né, aby byla pfi kazdém pohybu zajisténa stabilita.
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Montaz
5.4. Zajisténi ramene robota
Description _
- Surface on which the robot is fitted
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Rozméry a rozmisténi otvord pro montaz robota.
Vypnuti
robotického A VAROVANI
ramene Neocekavané spusténi a/nebo pohyb mohou vést ke zranéni.

Zajisténi ramene

* Vypnéte rameno robota, abyste zabranili neocekdvanému

spusténi béhem montaze a demontaze.

1. Stisknutim vypinace na Pfenosném ovladacim terminalu robota vypnete.

2. Odpoijte sitovy kabel / napajeci kabel ze sitové zasuvky.

Nechte robota 30 sekund vybit veSkerou ulozenou energii.

Umistéte rameno robotu na povrch, ke kterému ma byt pfimontovano. Povrch

robota musi byt rovny a Cisty.

Utahnéte Ctyfi Srouby M6 o pevnosti 8,8 na utahovaci moment 9 Nm.
(Hodnoty momentt byly v SW 5.18 aktualizovany. Starsi tisténa verze mize
zobrazovat jiné hodnoty)
Pokud je tfeba provést pfesnou opétovnou montaz robotu, pouzijte otvor @ 5 mm
adrazku @ 5 x 8 mm s odpovidajicimi polohovacimi piny @ 5 h6 v montazni
desce dle ISO 2338.
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Montaz

5.5. Volny prostor kolem ovladaci jednotky

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

1 200 mm
« » CB «
ﬁ VAROVANI
P¥i kontaktu ovladaci jednotky s vodou muze dojit ke smrtelnému
zranéni.
* Zajistéte, aby se ovladaci jednotka a kabely nedostaly do
kontaktu s tekutinami.
* Umistéte ovladaci jednotku (IP44) v prostfedi odpovidajicim
stupni kryti IP.
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5.6. Pripojeni robota: Kabel zakladni priruby

Popis

Konektor kabelu
ha pfirubé
z4kladny

Tento pododdil popisuje pfipojeni ramene robota nakonfigurovaného s konektorem
kabelu na pfirubé zakladny. Informace o pfipojeni robotického ramene
nakonfigurovaného pomoci pevného 6m kabelu robota, viz 5.6 Pripojeni robota: Kabel
zakladni pfiruby above.

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

Po pfipojeni robota mizete kazdy konektor uzamknout.

é UPOZORNENI
Maximalni délka propojeni ramene robota a ovladaci jednotky je 6 m.
Nespravné pripojeni robota miiZze vést k pferuseni dodavky energie
pro rameno robota.

* Nepouzivejte prodlouzeni 6 metrového kabelu robota.

POZNAMKA
Pfimé pfipojeni kabelu z pfiruby zakladny k libovolné ovladaci

jednotce muze zpUsobit poskozeni zafizeni nebo $kody na majetku.

* Nepfipojujte kabel z pfiruby zakladny pfimo k ovladaci
jednotce.

5.7. Pripojeni robota: Kabel robota

Popis

Tento pododdil popisuje pfipojeni ramene robota nakonfigurovaného s fixnim 6 metrd
dlouhym kabelem. Informace o pfipojeni ramene robota nakonfigurovaného s
konektorem pro kabel na pfirubé zakladny naleznete v 5.7 Pripojeni robota: Kabel
robota above.
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Pripojte rameno  P¥ipojte rameno robota k ovladaci jednotce pomoci kabelu robota.

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

MZete otocit konektor doprava, aby jej bylo mozné po zapojeni kabelu snadnéji
uzamknout.

é UPOZORNENI
Nespravné pfipojeni robota miize vést k pferuseni dodavky energie
pro rameno robota.
* Kabel robota neodpojujte, pokud je rameno robota spusténo.

* Pulvodni kabel robota neprodluzujte ani neupravujte.
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5.8. Sitova pripojeni

Popis

Sitova pfipojeni

Kabel sitového napajeni z ovladaci jednotky je na konci vybaven standardni
zastrckou IEC. Na zastrcku IEC Ize pripojit zastrCku &i kabel odpovidajici
standardu sité v dané zemi.

POZNAMKA
* IEC 61000-6-4: Rozsah platnosti kapitoly 1: ,Tato ¢ast

normy IEC 61000 pro pozadavky na emise se vztahuje
na elektronicka zafizeni ur€ena k pouziti v prostiedi
existujicich primyslovych provozu.”

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

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

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

V ramci elektrické instalace zajistéte:
* Ukostfeni
* Pajistka sitového napajeni
* Zafizeni pro zbytkovy proud

* Uzamykatelny spinac (ve vypnuté poloze)

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

Tabulka Parametr in. . Max. Jednotka
Vstupni napéti 90 - 264 VAC
Externi sitova pojistka (90-200 V) 88 - 16 A
Externi sitova pojistka (200-264 V) 8 - 16 A
Vstupni kmitocet 47 - 440 Hz
Napajeni v pohotovostnim stavu - - <1.5 w
Nominalni provozni pfikon 90 125150 | 250325 w
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5. Montaz

Elektricka
nebezpedi

I\

VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD

Nedodrzeni nékterého z nize uvedenych pokynd mize mit za
nasledek vazné zranéni nebo smrt v disledku zasazeni elektrickym
proudem.

* Ujistéte se, Ze je robot spravné uzemnén (elektrické spojeni se
zemi). Ke klasickému uzemnéni veSkerych zafizeni v systému
pouzijte nevyuzité Srouby v ovladaci jednotce oznacené
symboly uzemnéni. Jmenovity proud zemniciho vodiCe bude
minimalné roven nejvysSimu proudu v systému.

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

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

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

sifovou Sndru.

UR3e
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6. Prvni spusteni

Description Prvni spusténi je pocatecni sekvence akci, které s robotem muzete po montazi
provést. Tato poCatecni sekvence vyzaduje, abyste:

* Spustili robota
* Vlozili sériové islo
* Inicializujte rameno robota

* Vypnuli robota

Zatimco je rameno robota zapnuté, muizete k pohybu robota pouzit Volnobéh.

f} UPOZORNENI
Pokud pfed spusténim ramene robota neovéfite uzitecné zatizeni
a instalaci, mGze dojit ke zranéni osob anebo poskozeni majetku.

* Pokud jsou tato nastaveni nespravna, nebudou rameno robota
ani ovladaci jednotka fungovat spravné a mohou predstavovat
nebezpedi pro osoby i vybaveni.

é UPOZORNENI
Nespravné nastaveni uziteného zatiZzeni a instalace brani spravné
funkci ramene robota a ovladaci jednotky.

* Vzdy zkontrolujte, zda je uzite&né zatizeni a nastaveni
instalace spravné.

POZNAMKA

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

POZNAMKA
Spusténi robota pfi nizsich teplotach mize mit za nasledek nizsi

vykon nebo zastaveni v disledku viskozity oleje a maziva v zavislosti
na teploté.

&)

* Spusténi robota pfi nizkych teplotach mlize vyZzadovat
zahfivaci fazi.
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Spusténi robota 1. Klepnutim na tlacitko ON se zelenym indikatorem LED se spusti proces
inicializace. Barva LED indikatoru se pak zméni na Zlutou, ¢imz signalizuje
zapnuté napajeni a stav Necinny.

2. Klepnutim na tlacitko START uvolnéte brzdy.

Klepnutim na tlaCitko VYP s Cervenym LED indikatorem vypnéte rameno robota.

* P¥i spusténi rozhrani PolyScope klepnutim na tlacitko ZAP aktivujte rameno
robota. Barva stavového indikdtoru se pak zméni na Zlutou, ¢imz signalizuje
zapnuti a stav robota Necinny.

* Pokud je rameno robota ve stavu Neg&inny, spustite rameno robota klepnutim na
tlaCitko START. V tomto okamziku jsou data senzoru porovnavana s
nakonfigurovanou montazi ramene robota.

Pokud je nalezen nesoulad (s toleranci 30°), tlacitko se deaktivuje a pod nim se
zobrazi chybové hlaseni.

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

Spusténi ramene robota je doprovazeno zvukem a mirnymi pohyby pfi uvolnéni brzd

kloubd.
Pfi prvnim PFi prvni instalaci robotu je tfeba nakonfigurovat sériové €islo na ovladaci jednotce tak,
spusténi zadejte  aby odpovidalo rameni robota.
sériové cislo Tento postup je nutny také pfi pfeinstalovani softwaru v ovladaci jednotce, napfiklad pfi

aktualizaci softwaru.

PFi prvnim spusténi robota postupujte podle nasledujicich kroki:
1. Vyberte spravnou velikost ramene robotu.
2. Vyberte spravnou ovladaci jednotku.
3. Doplnte sériové Cislo ve formatu, v jakém je napsano na rameni robota.
4

Ukoncete tlacitkem OK.

(R Z P M a0 B0

Choose robot type:

UR3 UR5 UR10 UR16 UR20 UR30

Choose control box type:

- OEM AC OEM DC

Enter serial number :

1 2 3
a 5 6
7 8 9
]

o NO CONTROLLER : ° 0 O %iw,\hti-m-
Sp 0%
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Zapnuti/vypnuti  Ovladaci jednotka obsahuje prevazné fyzické elektrické vstupy/vystupy, které pfipojuji
ovladaci jednotky rameno robota, pfenosny ovladaci panel a veSkera periferni zafizeni. Aby bylo mozné
zapnout rameno robota, je nutné zapnout ovladaci jednotku.

1. Ovladaci jednotka se zapina stiskem tlaCitka napajeni na prenosném ovladacim
terminalu.

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

3. Muze se zobrazit obrazovka Zaciname, ktera vas vyzve k zahajeni programovani
robota.

Co potrebujete udélat jako prvni?

(R 2 2

SPUSTIT PROGRAM NAPROGRAMOVAT ROBOT KONFIGUROVAT INSTALACI
ROBOTA
[0 Toto hldSeni znovu nezobrazovat
Vypnuti
robotického A VAROVANI
ramene Neocekavané spusténi a/nebo pohyb mohou vést ke zranéni.

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

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

3. Nechte robota 30 sekund vybit veSkerou ulozenou energii.

Uzivatelska pfirucka 52 UR3e

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



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

UNIVERSAL ROBOTS

6.1. Volnobéh

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

Klouby se pohybuji s malym odporem, nebot brzdy jsou odbrzdény. Béhem
manualniho pohybu je rameno robota v rezimu volnobéh.

Jakmile se rameno robota v rezimu volnobéhu pfiblizi k pfedem definovanému limitu
nebo roviné (viz Bezpe€nostni omezeni softwaru), dojde ke zvySeni odporu.

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

ﬁ VAROVANI
V disledku neocekavaného pohybu muze dojit k Urazu obsluhy.
* Ovéfite, zda se nakonfigurované uzitecné zatizeni skutecné
pouziva.
* Ovéfite, zda je spravné uziteCné zatizeni bezpecné
pfipevnéno k pfirubé nastroje.

Aktivace Rezim Freedrive Ize aktivovat nasledujicimi zplsoby:
volnobehu * Pouzitim 3PE Pfenosného ovladaciho terminalu.
* Pouzitim volnobéhu na robotu.

* Pouzitim akci I/O.

POZNAMKA
Povoleni volnobéhu béhem pohybu ramene robota mize zplsobit
jeho posunuti, coz mize mit za nasledek chyby.

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

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

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

in this position.

Nyni mGzete rameno robota presunout do pozadované polohy, pfi¢emz neustale lehce
tisknete tlacitko.
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Freedrive na
robotu

Zpétné fizeni

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

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

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

Rameno robota se mize zastavit, pokud se pfiblizi ke scénafi singularity.
Chcete-li pokraCovat v pohybu, klepnéte na V8echny osy jsou volné v panelu
Freedrive.

4. Presurite rameno robota podle potfeby.

Béhem inicializace ramena robotu, Ize pfi odbrzdéni pozorovat mensi vibrace. V
nékterych situacich, napfiklad kdyz je robot blizko kolize, jsou tyto vibrace nezadouci.
Pouzijte zpétny chod k vynucenému nastaveni konkrétnich kloub(i do poZzadované
polohy bez uvolnéni vSech brzd v rameni robota.

Uzivatelska pfirucka
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6.1.1. Panel volnobéhu

Description Kdyz je robotické rameno v rezimu Freedrive, na PolyScope se zobrazi panel, jak je
znazornéno nize.
Program Proménné
Jméno ~ Hodnota - Popis 3
<nepojmenovana> ~
Stav
Zastaveno Stis \YﬂTOﬁEhnzn
Omezene ovladani
Aktivn{ TCP: TCP
Prvek: Zakladna v
Ovladani
AH L = X
Vechny osy jsou volné
el ce
v e
[0 Zobrazit pouze oblibené proménné m Rz (@
O Napajeni vypnuto Simulace .
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Panel volnobéhu
s LED

lkony

LED dioda na stavovém fadku na panelu Freedrive ukazuje:

* Kdyz se jeden nebo vice kloub( blizi limitiim kloub(.

* Kdyz se umisténi robota blizi k singularité. Odpor se zvySuje s tim, jak se robot
pfiblizuje k singularité, takze je tézké jej umistit do polohy.

Freedrive
Press & Hold

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

a L o= X

All axes are free

Muzete uzamknout jednu nebo vice os, coz umozni Stfedovému bodu nastroje
(TCP) pohybovat se v urcitém sméru, jak je definovano v tabulce nize.

A

VSechny osy jsou volné

Pohyb je povolen pres vSechny osy.

Pohyb je povolen pouze pfes osy Xa'Y.

Rovina

-/L. Pohyb je povolen pfes vSechny osy, bez
rotace.

Posun

E’DE Pohyb je povolen ve vSech osach
sférickym pohybem kolem TCP.

Rotace

opatrnosti.

A UPOZORNENI
V pfipadé pohybu ramene robota v nékterych osach, kdyz je
pfipojen nastroj, mGze zplsobit skfipnuti.

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

Uzivatelska prirucka
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6.2. Montaz

Description

Specifikace montaze ramene robota slouzi dvéma ucéelim:
1. ZajiSténi spravného zobrazeni ramene robota na obrazovce.

2. Informovani klimapocitate o sméru gravitace.

Pokrocily model dynamiky poskytuje ramenu robota hladké a presné pohyby a také
umoznuje rameni robota udrzet se v rezimu Freedrive. Z tohoto divodu je dllezité
spravné namontovat rameno robota.

ﬁ VAROVANI
Pokud nebude montaZ ramene robota spravnd, mlaze nasledkem
toho dochazet k ¢astym zastavenim robota a/nebo se rameno robota
po stisku tlacitka Freedrive zacne pohybovat.

Pokud je rameno robota namontovano na plochém stole nebo podlaze, neni na této
obrazovce nutna zadna zmeéna.

Pokud je vSak rameno robota upevnéno ke stropu, upevnéno ke sténé nebo
namontovano pod uréitym hlem, nastaveni je zapotfebi upravit pomoci tlaCitek.
Tlacitka na pravé strané obrazovky slouzi k nastaveni uhlu uchyceni ramene robota.
Horni tfi prava boc¢ni tlaCitka nastavuji uhel na strop (180), sté€n (90), pater (0). Tlacitka
Tilt nastavuiji libovolny uhel.

Uzivatelska pfirucka
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Tlacgitka na spodni ¢asti obrazovky slouzi k otoceni montaze ramene robota tak, aby
odpovidala skutecné montazi.

A

VAROVANI

Pouzijte spravna nastaveni instalace. Ulozte a nactéte instalacni
soubory pomoci programu.

TCP

Néklad
Montéaz
Nastaveni V/V
10 nastroje
Proménné
Spusténi

Plynuly
prechod

Domii

Sledovani
dopravniku

Sroubovani

O BEzo

Montaz a uhel robota

Otodit montéZ z4kladny robota

~ 2

Néldon

Gup

3L 4

o
=}

«

ARG

° 0 o simuiace ()

UR3e
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/. Installation

Description Instalace robota muze vyZadovat konfiguraci a pouziti vstupnich a vystupnich signall
(I/0). Tyto rGzné typy vstupl/vystupl a jejich pouziti jsou popsany v nasledujicich
Castech.

7.1. Upozornéni a varovani ve vztahu k elektrickemu
zafizeni

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

PLC

é VAROVANI
Nedodrzeni nékterého z nize uvedenych pokynd mize mit za
nasledek vazné zranéni nebo smrt, protoZze muize doijit k premosténi
bezpecnostni funkce.

* Nikdy nepfipojujte bezpecnostni signaly k programovatelnému
logickému automatu (PLC), ktery neni v ramci spravné
bezpecnostni Urovné bezpecnostnim PLC. Je dulezité oddélit
signaly bezpecnostniho rozhrani od signal normalniho V/V
rozhrani.

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

* Ponechte oba nezavislé kanaly oddélené, aby jedina chyba
nemohla vést k selhani bezpecnostni funkce.
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Elektfina i
é VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD

Nedodrzeni nékterého z nize uvedenych pokynd mize mit za
nasledek vazné zranéni nebo smrt v disledku zasazeni elektrickym
proudem.

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

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

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

EMC

é UPOZORNENI
Rusivé signaly, které pfekracuji mez definovanou ve specifickych
normach IEC, mohou u robota zpUsobit neotekavané chovani. Méjte
na paméti nasleduijici:

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

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

Ukostreni

L UZEMNENI

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

PRECTETE SI MANUAL

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

Uzivatelska pfirucka
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7.2. Pripojovaci porty ovladaci jednotky

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

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

POZNAMKA

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

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

* Pred zapnutim systému pfipojte k ovladaci jednotce aktivni
adaptér.

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

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

Popis Rozhrani Ethernet Ize pouzit pro:

* MODBUS, EtherNet/IP a PROFINET (viz sekce v casti Il Prirucky k rozhrani
PolyScope).

* Vzdaleny pfistup a ovladani.

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

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

Elektrické specifikace jsou zobrazeny v nize uvedené tabulce.

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

7.4. Instalace 3PE ovladaciho terminalu

7.4.1. Instalace hardwaru
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Odstranéni
prenosného
ovladaciho
terminalu

POZNAMKA
Replacing the Teach Pendant can result in the system reporting a
fault on start-up.

* Vzdy vyberte spravnou konfiguraci pro typ
Pfenosného ovladaciho terminalu.

To remove the standard Teach Pendant:
1. Vypnéte Fidici jednotku a odpojte sitovy kabel od zdroje napdjeni.

2. Remove and discard the two cable ties used for mounting the Teach Pendant
cables.

3. Pressin the clips on both sides of the Teach Pendant plug as illustrated, and pull
down to disconnect from the Teach Pendant port.

4. Fully open/loosen the plastic grommet at the bottom of the control box and
remove the Teach Pendant plug and cable.

5. Gently remove the Teach Pendant cable and Teach Pendant.

|1 [Kiipy | 2 | Plastova priichodka

UR3e
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7. Installation
| 1 | Stahovaci pasky
Instalace 1. Place the Teach Pendant plug and cable in through the bottom of the control box
prenosného and fully closef/tighten the plastic grommet.
ovladaciho 2. Push the Teach Pendant plug into the Teach Pendant port to connect.

terminalu s 3PE

w

Use two new cable ties to mount the Teach Pendant cables.

&

Pripojte sitovy kabel ke zdroji napajeni a zapnéte ovladaci jednotku.
U pfenosného ovladaciho termindlu se vZdy nachazi kabel o urcité délce, ktery mlize pfi
nespravném ulozeni predstavovat riziko zakopnuti.

* P¥i ukladani ovladaciho pfenosného terminalu a kabelu vzdy zohledhujte
prevenci rizika zakopnuti.
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7.4.2. Instalace nového softwaru

To configure the 1. V PolyScope klepnéte v zahlavi na polozku Instalace a vyberte Bezpecnost.
3PE TP software

<unnamed>
default*

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  TeachPendant Standard v/
— Injection molding machine interface None - ‘

Tool Position
Tool
Direction

/o
Hardware

Three
Position

Safe Home

O Power off Speed (om— 100% ° 0 O s‘mummn\.

2. Klepnéte na Hardware a odemknéte moznosti na obrazovce Vybrat dostupny
hardware.

K odemceni této obrazovky je vyzadovano heslo.

<unnamed>
default*

Joint Limits | TeachPendant Standard -

Injection molding machine interface No
Standard
3PE Enabled

Planes
Tool Position

Tool
Direction

o
Hardware

Three
Position

O Power off Speed Co—l 100% o 0 o simulation (]

3. Vrozbalovaci nabidce Pfenosného ovladaciho terminalu vyberte 3PE
povoleno.

Klepnutim na Pouzit restartujte systém. PolyScope pokracuje v ¢innosti.

Tap Confirm Safety Configuration to complete the 3PE Teach Pendant
software installation.

6. Kdyz se robot restartuje a inicializuje, lehce stisknéte tlaCitko 3PE a na
PolyScope klepnéte na Spustit.
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7.5. V/V rozhrani ovladace

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

jednotky.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g [24v 12V|H| PWR|A| [24V|H||24V|(H| [OoV |H|| OV |H]| |24V(H|[24V|H| oV [H|[ oV |H| |£2]|AG|H
Ug; EI0 GND|H| |GND! cio|m|[ci4|m]| [coo/m||cos/m| [pio|m|[pi4|m| [poo|m|[pos|m| [=[ai0|m
% 24V ON (M| |24V 24viH||24viA ov|H|/ov|H||24V|H|[24V/H| [OV |[H|| OV | H g AG |H
:E: ElI1l OFF| M| [ OV Cll1|H|(CI5|H| |[COl|/H||CO5/H| |DI1|(M|DI5(l| |DO1|/H|DO5 M < |AIL ]
5 24V 24VIH|[24VviH oV |(H|/ov|H||24V|H|[24V/H| [OV [H|| OV | H g AG |
g SI10 SIEIRRE > Cl2|H||Ci6|H| |cCO2(/H||cOo6|H| |DI2|H|(Di6|H| [DO2|H|{DO6|H §A00 L
;?'.;,24V ola ala|d|2|[24v|M||24v|E ov |HM|/ov|H| (24v(H||24V(H| oV (H|| oV S| AG L
:n'e SI1 NN NNN C3H|C7 H| |CO3M|cO7/H||DI3M||D7 H| DO3M DO7H 3 Aol|H

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

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

V grafickém rozhrani mizete nastavit konfigurovatelné V/V bud jako bezpecnostni
VIV, nebo vSeobecné V/V (viz ¢ast Il Prirucky k rozhrani PolyScope).
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7. Installation
Bézné Tato ¢ast obsahuje definici elektrickych specifikaci nasledujicich 24V digitalnich
specifikace vstupl/vystupl ovladaci jednotky.
vSech digitalnich * Bezpeénostni V/V.
vstupl/vystupu

Zdroj napdjeni

* Konfigurovatelné vstupy/vystupy.

* Univerzalni vstupy/vystupy.

POZNAMKA

Slovo konfigurovatelné se pouziva pro V/V nakonfigurované jako
bezpecnostni V/V nebo normalni V/V. Jedna se o Zluté svorky s
¢ernym textem.

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

Digitalni vstupy/vystupy Ize napajet z vnitiniho 24V zdroje napajeni nebo z externiho
zdroje napajeni nakonfigurovanim svorkovnice oznacené Power. Tento blok sestava ze
Ctyf terminald/svorek. Horni dvé (PWR a GND) jsou 24V a jsou uzemnéné z vnitfniho
24V zdroje napajeni. Spodni dvé svorky (24V a 0V) v bloku slouzi jako 24V vstup pro
napajeni vstupl/vystupll. Vychozi konfigurace pouziva vnitfniho zdroje napajeni, jak je
popsano nize.

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

Power ’_( Power
PWR H

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

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

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

* 3,5 A pro 500 ms nebo 33% pracovni cyklus.
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7. Installation

Digitalni Digitalni vstupy/vystupy jsou navrzeny v souladu s IEC 61131-2. Elektrické specifikace
vstupy/vystupy jsou uvedeny nize.
Parametr Jednotka
Digitalni vystupy
[COx / DOx] Proud* 0 - 1 A
[COx / DOx] Pokles napéti 0 - 0,5 \Y
[COx / DOx] Zbytkovy proud 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Funkce - PNP - Typ
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Typ
Digitalni vstupy
[EIx/SIx/CIx/DIx] Napéti -3 - 30 \%
[EIx/SIx/CIx/DIx] Oblast OFF -3 - 5 \%
(vyp)
[EIx/SIx/CIx/DIx] Oblast ON (zap) 11 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Proud (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funkce - PNP + - Typ
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Typ
*Pro odporoveé zatizeni nebo indukéni zatizeni max. 1H.
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7.5.1. Ovladani rozhrani |/O

Description

Ovladani
rozhrani /O

Funkce Ovladani rozhrani V/V umoznuje prepinat mezi uzivatelskym ovladanim a
ovladanim URcap.

V/V Ovlédani rozhrani

ce Viyberte, jak Je kontrolovadno I/O rozhranf néstroje. Pokud rozhranf uréuje URCap, uzivatelem definované moznosti budou pfepsény.
Naklad

v B e -
Montaz Rizeno UZivatelem

Nastaveni V/V . L " » s .
Analogoveé vstupy - Komunikaéni rozhrani ReZim digitdiniho vystupu

10 nastroje
vy O Analogové vstupy Rezim digitéinho vystupu néstroje je uréen na zéklads
Promenne pfipojeného néstroje
Spuiténi analog_in[2]
; anelog_ini3] \Wstupni napétl ndstroje
Plynuly 5
prechod & MNastavenr napétl na 24V mlze poskodit pfipojeny
o @ Komunikaénl rozhrani * néstroj, pokud je uréen pouze pro napétf 12V
Domu
Sledovéni Komunika&nl rozhrani néstroje umoz2fiuje lkomunikaci s nastrojem bez
dopravniku externho pfipjent O Dvojpinové napdjen(
Sroubovani PFenosové rychlost v baudech  |115200 v
> Bezpeénost Parita Zadny - @ stancaranivystup
Ukon&ovacf bity Jedten - Digitalin vystup 0 Sinking (NPN) A4
Digitain vystup 1 Sinking (NPN) v

RX neaktivni znaky 1,5

TX nealtivni znalcy 3,5
) URCaps

O Napdjeni vypnuto ! ° Q o S\r'nular:e.

1. Klepnéte na kartu Instalace a v polozce Obecné klepnéte na V/V nastroje.

2. 'V &asti Ovladani rozhrani V/V vyberte moznost UzZivatel, ¢imz ziskate pfistup k
nastavenim Analogovych vstupu nastroje a/nebo Rezimu digitalniho vystupu.
Vybérem URCap odstranite pfistup k analogovym vstupiim nastroje a nastaveni
rezimu digitalniho vystupu.

POZNAMKA

Pokud URCap ovlada koncovy efektor, napfiklad uchopovac, pak
URCap vyzaduje ovladani rozhrani 10 nastroje. Vyberte URCap v
seznamu, abyste mu umoznili ovladat rozhrani 10 nastroje.
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7.5.2. Pouziti karty 1/0

Description Pomoci obrazovky Karty V/V mizete sledovat a nastavovat zivé signaly V/V z/do
ovladaci jednotky.

Na obrazovce se zobrazuje aktualni stav V/V véetné stavu v priibéhu spusténi
programu. Pokud se b&éhem provadéni néco zméni, program se zastavi. At program
stop, all output signals retain their states. Obnovovaci frekvence obrazovky je 10 Hz,
takze velmi rychly signal se nemusi zobrazit spravné.

Konfigurovatelné 1/O Ize vyhradit pro specialni bezpe€nostni nastaveni definované
v ¢asti Konfigurace bezpec¢nostnich vstupt/vystupu (viz /0 ); vyhrazené
vstupy/vystupy budou misto vychoziho nazvu nebo nazvu definovaného uzivatelem
oznaceny nazvem bezpecnostni funkce.

Konfigurovatelné vystupy, které jsou vyhrazeny pro bezpecnostni nastaveni, nelze
prepinat a zobrazi se pouze jako stavové indikatory.

Konfigurovatelny vstup Konfigurovatelny vystup Digitalni vstup Digitalni vystup
Robot 5
-Guard Reset 4 oJda 0 4 o[J 4
Externi
e ][ ]5 00 almt Os
2 6 26 Start-Prog 6 2008
3 7 337 Stop-Prog 7 3007
Analogovy vstup Digitalni vstup nastroje Digitalni vystup nastroje
analog_in[0] 0,00V 0 1 o[J[J1
ov 1ov
Proud
analog_in[1] 0,00V o
ov 1ov
Analogovy vystup Analogovy vstup nastroje
analog_in[2] 000V Nap8ti
analog_out[0] . ov lov
4,00 mA
analog_in[3] 000V Napéti
analog_out[1 -
ELEE . ov ov

4,00 mA

B&zny : o 0 O Simulace
@) e e

Napéti Pokud je vystup nastroje fizen uzivatelem, mlzZete nakonfigurovat napéti. Vybérem
platformy URCap se odstrani pfistup k moznosti Napéti.

Nastaveni Analogoveé vstupy/vystupy lze nastavit na vystup proudu [4-20mA] nebo napéti [0-10V] .
analogové Tato nastaveni jsou trvala i pfi restartech ovladaci jednotky robotu a jsou ulozena v
domény instalaci.

Kontrolu nad vstupy/vystupy nastrojll Ize pfifadit URCap v ¢asti V/V nastroje na karté
Instalace. Vybérem URCap se zru8i kontrola uzivatele nad analogovymi V/V nastroje.
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Komunikaéni
rozhrani nastroje

Dvojpinové
napajeni

Kdyz je povoleno Tool Communication Interface TCl , analogovy vstup nastroje se
stane nedostupnym. Na obrazovce I/O se zobrazi pole Vstup nastroje, jak je

znazornéno.

Tool Analog Input

Baud Rat
Parity

Stop Bits

]

R ldle Chars

TX Idle Chars

115200
Mone
One
1.50
3,50

Pokud je aktivovano Dvojpinové napdjeni, je nutné digitalni vystupy nastroje

pojmenovat nasledovné:
* tool_out[0] (Napajeni)
* tool_out[1] (GND)

Tool Digital Output

Power GND

Current

000 mA
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7.6. Bezpecnostni V/V

7. Installation

Bezpeé&nostni Tato Cast popisuje vyhrazené bezpecnostni vstupy (zluta svorka s Cervenym textem) a
VIV konfigurovatelné vstupy/vystupy (zluté svorky s cernym textem), kdyz jsou
konfigurované jako bezpec€nostni vstupy/vystupy. Postupuijte podle spole¢nych
specifikaci pro vSechny digitalni V/V v €asti 7.6 Bezpecnostni V/V above.
Bezpecnostni zafizeni a vybaveni musi byt nainstalovano v souladu s bezpecnostnimi
pokyny a posouzenim rizik, viz kapitola Bezpecnost.
VSechny bezpec¢nostni V/V jsou parové (redundantni), takZze jedna porucha nezpUlsobi
ztratu celé bezpecnostni funkce. Bezpecnostni vstupy a vystupy vSak musi byt vedeny
jako dvé samostatné vétve.
Typy stalych bezpecénostnich vstupt jsou:
* Nouzové zastaveni robota pouze pro zafizeni nouzového zastaveni.
* Ochranné zastaveni pro ochranna zafizeni
* 3PE Stop pro ochranna zafizeni
Tabulka Funkéni rozdil je znazornén nize.
Nouzové Bezpecné Zastaveni
zastaveni zastaveni 3PE
Robot ukon&i pohyb. Ano Ano Ano
Vykonavani programu Pozastaveno Pozastaveno Pozastaveno
Hnaci vykon Vypnout Zapnout Zapnout
Obnovit Manualni Automatlvck}/ Automatlvck}/
nebo ru¢né nebo ru¢né
= vir - V kazdém V kazdém
Cetnost pouzt Zfidka cyklu a2 ziidka | cyklu a2 zfidka
. M C Pouze
VyZaduje opétovnou inicializaci uvolnéni brzd Ne Ne
Kategorie zastaveni ’ 5 9
(IEC 60204-1)
Uroven vykonnosti monitorovaci
PL PL PL
funkce (ISO 13849-1) d d d
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Bezpecnostni
upozornéni

Signaly OSSD

Vychozi
bezpecnostni
konfigurace

Pripojeni tlacitka
nouzového
zastaveni

Pouzijte konfigurovatelné vstupy/vystupy k nastaveni dalSich bezpe¢nostnich funkci
vstupu/vystupu, napf. vystup nouzového zastaveni. Konfigurace sady
konfigurovatelnych V/V pro bezpec¢nostni funkce se provadi prostfednictvim grafického
uzivatelského rozhrani (viz ¢ast Il Pfirucky k rozhrani PolyScope).

A\

UPOZORNENI

Pokud nebudou bezpecnostni funkce pravidelné ovéfovany a
testovany, mize to vést k nebezpecnym situacim.

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

* Je nutné pravidelné testovat bezpecnostni funkce.

Veskeré konfigurované a trvalé bezpec€nostni vstupy jsou filtrovany tak, aby
umoziovaly pouziti bezpecnostniho zafizeni OSSD s délkou impulzu do 3ms.
Bezpecnostni vstup je vzorkovan kazdou milisekundu a stav vstupu je dan nej¢astéji
zaznamenanym vstupnim signalem za poslednich 7 milisekund. Impulzy OSSD na
bezpecnostnich vystupech jsou podrobné popsany v ¢asti Il Pfiru¢ky k rozhrani
PolyScope.

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

bezpecnostniho vybaveni, jak je vidét na ilustraci nize.
Safety

24V
EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
Si1

Emergency Stop

Safeguard Stop

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

Bezpeénostni
zastaveni s

automatickym
pokra¢ovanim

Mizete nastavit sdilenou funkci nouzového zastaveni mezi robotem a dalSimi stroji
konfigurovanim nasledujicich funkci vstup/vystup prostfednictvim rozhrani GUI. Vstup
nouzového zastaveni robota nelze pouzivat pro Ucely sdileni. Pokud je nutné spojit vice
nez dva roboty UR nebo jiné stroje, vyzaduje se bezpecnostni PLC automat k ovladani
signall nouzového zastaveni.

* Konfigurovatelny par vstup(: Externi nouzové zastaveni.

* Konfigurovatelny par vystup(i: Nouzové zastaveni systému.

llustrace nize znazorfiuje sdileni funkce nouzového zastaveni dvéma roboty UR. V
tomto prikladu jsou pouzitymi konfigurovanymi vstupy/vystupy CI0-CI1 a CO0-CO1.

\1\\\

Configurable Outputs : Configurable Inputs onflurable Outputs
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Tato konfigurace se pouziva pouze v pfipadech, kde obsluha nem(iZze projit dvefmi a
zavrit je za sebou. Konfigurovatelné vstupy/vystupy se pouzivaji k nastaveni
resetovaciho tlacitka vné dvefi k reaktivaci pohybu robota. Robot automaticky
pokracuje v pohybu poté, co je znovu zajistén signal.

Q VAROVANI
Tuto konfiguraci nepouzivejte, pokud Ize signal zajistit z vnitfni strany
bezpecnostniho obvodu.

Safety

N 24v A

S

4 [Eo |m N -

g |24v (W L [2ev[m avd] [ov [n]

- o 2 [co [m| [av ]

s——A7 | A §[av]m] [ov [m]
24v W 5 [En :;

a 24V

§ slo Hemr U

§ [2av Ja £ [oav ] N

g 3 [snd]

3[si1 [m]

Tento pfiklad ukazuje dverni
spinac jako zakladni
ochranné zafizeni, které
zastavi robota pfi otevreni
dvefi.

Tento priklad ilustruje, ze bezpe&nostni rohoz je
bezpeclnostni zafizeni, u kterého je vhodné nastavit
automatické obnoveni ¢innosti. Tento pfiklad plati i
pro bezpeénostni laserovy skener.
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Bezpecnostni Pokud je bezpeénostni rozhrani pouZzito k interakci se svételnym zavésem, vyzaduje se
zastaveni s reset mimo bezpec¢nostni obvod. Resetovaci tlacitko musi byt dvoukanélového typu. V
resetovacim tomto pfikladu je vstup/vystup konfigurovany jako reset ,CI0-CI1* (viz nize).

tlagitkem
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7.6.1.1/0 signaly

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

erovén( bezpeénostnho zastaven!

prestane oyt ramenc robota ve stavu bezpecnostnino

Vstupn signal Prirazen funkei Zastaven( v okamziku, kdy vstup Bezpecnostniho
‘zastavenf obdr 2 signdl zapnuto!

Omezeni
Kloubu

Roviny
, Poloha
! ndstroje

Smér nastroje

viv

Hardware

ossD

Vstupn signal

PROFIsafe config_out[0], config_out{1]
Ex=n cont_ 2], conl 03]
ouis)

config_ou(8, config_out(7

RIRIRIK

config_out{d], conil

Tiipolohovy

oooo

Vstupni  Se vstupnimi signalylze pouzit nasledujici bezpecnostni funkce:

signaly

Nouzové
zastaveni
systému

Jedna se o alternativu tlacitka nouzového zastaveni na pfenosném
ovladacim terminalu, ktera zajistuje stejnou funkci, pokud zafizeni
splfiuje normu ISO 13850.

Omezeny

Pokud robot pouziva konfiguraci BéZn& nebo Omezena (viz
Bezpeclnostni rezimy softwaru), Ize pouzit vSechny bezpecnostni limity.
Nizky signal vysilany do vstupl po nakonfigurovani zplsobi, Zze se
bezpecfnostni systém prevede do omezené konfigurace. Rychlost
ramene robota se snizi dle nastavenych omezenych parametra.
Bezpeclnostni systém zarucuje, Ze se robot bude pohybovat v rdmci
omezenych limitd za méné nez 0,5 s po spusténi vstupu. Pokud rameno
robota nadale poru$uje néktery z omezenych limitd, spusti se kategorie
zastaveni 0. Spoustéci roviny mohou také zpUsobit pfechod na
omezenou konfiguraci. Bezpecnostni systém stejnym zplsobem prejde
na normalni konfiguraci.

3polohové
povolovaci
zarizeni

V manualnim rezimu musi byt pro presun robota stisknuto a podrzeno
externi 3polohové aktivacni zafizeni ve stfedové poloze. Pokud
pouzivate vestavéné 3polohové zafizeni, musite pro pfesun robota
stisknout a podrzet tlagitko ve stfedni poloze.

Freedrive na
robotu

Vstup volnobéhu muzete nakonfigurovat tak, abyste volnobéh mohli
aktivovat a pouzivat bez stisknuti tlacitka volnob&hu na standardnim
prenosném ovladacim terminalu nebo bez nutnosti dlouze stisknout
nékteré z tlacitek na pfenosném ovladacim panelu 3PE v poloze pro
lehké stisknuti.
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Vstupni —— S A
signaly Provozni resim Pokud Je.def’lnovafl., Ize tento vstu’p I?OUZIt‘,l.( pfepinani mezi
Automatickym rezimem a Manualnim rezimem.
Reset Dojde-li k Ochrannému zastaveni, tento vystup zajistuje setrvani
bezpecnostniho stavu Ochranného zastaveni, dokud se nespusti
zastaveni vynulovani/resetovani.
Automaticky Po konfiguraci Automatic Mode Safeguard Stop provede
rezim Ochranné Safeguard Stop, kdyz jsou vstupni koliky nizké a POUZE kdyz je
zastaveni robot v automatickém rezimu.
é VAROVANI
* Pokud zakazete vychozi vstup Safeguard Reset, rameno robota jiz neni
zastaveno, jakmile je vstup vysoky. Program pozastaveny pouze
zastavenim Safeguard se obnovi.
* Podobné jako u Safeguard Reset, pokud je vychozi Automatic Mode
Safeguard Reset deaktivovan, rameno robota jiz neni Safeguard Stop
zastaveno, jakmile je vstup Automatic Mode Safeguard Stop vysoky.
Program pozastaveny pouze automatickym rezimem Safeguard Stop
pokracuje.
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Vystupni Pro vystupni signaly mlzete pouzit nasledujici bezpecnostni funkce. V8echny signaly se vrati
signaly na nizkou uroven, kdyz stav, ktery spustil vysoky signal, skongi:

Signal je Low, kdyZz byl bezpe&nostni systém spustén do stavu

Nouzové nouzového zastaveni vstupem nouzového zastaveni robota nebo
zastaveni tlaCitkem nouzového zastaveni. Aby nedoslo k zablokovani, je-li
systému spustén stav Nouzového zastaveni vstupem Nouzového zastaveni,
nizky signal se nevysle.
Robot se C e e L .
. Signal je Nizka , pokud se robot pohybuje, jinak vysoka.
pohybuje
Signal je High, kdyz je robot zastaven nebo v procesu zastaveni z
Robot se . , , Y . .
. divodu nouzového zastaveni nebo bezpeénostniho zastaveni.
nezastavuje . . L. s
Jinak je logicka hodnota nizka.
Signal je nizky, pokud rameno robota vyuziva omezené parametry
Omezeny nebo pokud je bezpecnostni vstup nakonfigurovan pomoci
y omezeneého vstupu a signal je momentalné nizky. V ostatnich
pfipadech je signal vysoky.
Neomezeny Jedna se 0 opak Omezeného (viz definice vyse).
Bezpedny Signal je High, pokud je rameno robota zastaveno v
domFZ)v y nakonfigurované bezpené domaci poloze. V opatném pfipadeé je

signal Low.

@

POZNAMKA
Jakékoli externi strojni zafizeni, které obdrzi stav nouzového zastaveni od

robota prostfednictvim vystupu nouzového zastaveni systému, musi splfiovat
normu ISO 13850. To je nezbytné zejména v nastavenich, kde je vstup
nouzového zastaveni robota pfipojen k externimu zafizeni nouzového
zastaveni. V takovych pfipadech se vystup nouzového zastaveni systému
zvysi, kdyz se uvolni externi zafizeni nouzového zastaveni. To znamena, ze
stav nouzového zastaveni na externim stroji bude resetovan bez nutnosti
manualniho zasahu operatora robota. Proto, aby byly spinény bezpe&nostni
normy, musi externi strojni zafizeni vyzadovat ruc¢ni akci, aby se obnovilo.
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7.6.2. Nastaveni I/O

Description Pomoci obrazovky nastaveni V/V definujte V/V signaly a konfigurujte akce pomoci
ovladaciho prvku karty V/V. Typy vstupnich/vystupnich signald jsou uvedeny v ¢asti
Vstup a Vystup.
Pro pristup k registrim pro vSeobecné Ucéely mlizete pouzit sbérnici, napfiklad Profinet
a EtherNet/IP.
Pokud povolite nastrojové komunikacni rozhrani (TCI), analogovy vstup nastroje
nebude k dispozici.
ee ‘D\gita’\m’ v
1 Naklad
Montas Vstup Vystup
Nastavenivyv | o el B e P -
10 néstroje DI[2] digital_in[2] Start-Prog DO[2] digital_out[2]
. L DI[3] digital_in[3] Stop-Prog DO[3] digital_out[3]
(R =R 2 DIL4] digital_in(4] DOl digital_outla]
Spusténi DI[S] digital_in[5] DoIS] digital_out(S]
Plynuly DI[6] digital_in[6] Dols] digital_out[6]
piechod DI[7] digital_in[7] Do[7] digital_out[7]
Doméi ol tool_inf0] o Tolo] tool_out[0] o
— T tool_in[L] To[1] tool_out[1]
dopravniku Zvoleny V/V:  digitalout[1]
Sroutoval) Prejmenovat
> Bezpeénost
> Prvky
JVysoly za chodu - Nizky pfi zastavent v
O ° 0 O smulace ()
POZNAMKA
P¥i spousténi programu pres V/V nebo sbérnicovy vstup mize robot
zahdjit pohyb z aktualni polohy, neni nutny Zadny ru¢ni pfesun k
prvnimu bodu trasy pres PolyScope.
Typ 1/0 signalu Chcete-li omezit pocet signal(i uvedenych v Vstup a Vystup, pouzijte rozeviraci
nabidku View pro zménu zobrazeného obsahu na zakladé typu signalu.
Prirazeni Muzete pojmenovat vstupni a vystupni signaly, abyste snadno identifikovali ty, které
uzivatelsky jsou pouzivany.
d(’afln?vanych 1. Vyberte pozadovany signal.
nazvu , , o, .
2. Klepnutim do textového pole zadejte nazev signalu.
3. Chcete-li obnovit vychozi nazev, klepnéte na Vymazat.
Musite zadat uzivatelsky definovany nazev pro obecny registr, aby byl k dispozici v
programu (ij. pro pfikaz Wait nebo podminény vyraz pfikazu If ).
Prikazy Wait (Cekat) a podminka If (Pokud) jsou popsany v sekcich (Wait) a (If).
Pojmenované univerzalni registry najdete ve voli¢i Input nebo Output na obrazovce
Expression Editor .
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1/0 akce a
ovladani I/0O karet

Ovladani I/0
karet

Dostupné vstupni
akce/ukony

Fyzické a digitalni /0 sbérnice Fieldbus mizete pouzit ke spusténi akci nebo reakci na
stav programu.

Pomoci ovladaciho prvku I/O Tab Control urete, zda je vystup fizen na karté /O (bud
programatory, nebo jak operatory, tak programatory), nebo zda je fizen programy
robota.

Ptikaz Akce

Spusti nebo obnovi aktualni program na nabézné hrané
Start , \ st .
(povoleno pouze na dalkovém ovladani, viz Nastaveni)
Zastavit Zastavi aktualni program na stoupajici hrané
Pozastavit Pozastavi aktualni program na stoupajici hrané
Kdyz je vstup vysoky, robot prejde do freedrive (podobné
Y jako tlacitko freedrive).
Volnobéh g . . . N
Vstup je ignorovan, pokud jiné podminky neumoznuiji
freedrive.

é VAROVANI
Pokud je robot zastaven pfi pouziti vstupni akce Start, robot se pred
spusténim tohoto programu pomalu pfesune na prvni bod programu.
Pokud je robot pozastaven pfi pouziti akce Start input, robot se pred
obnovenim tohoto programu pomalu pfesune do polohy, kde byl
pozastaven.
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Dostupné
vystupni
akce/ukony

Pfic¢ina ukonceni

Vystupni
Akce ystup Stav programu
stav
Zastaveno n
Nizka, kdyZ neb&zi Nizka astaveno nebo
pozastaveno
. s - Zastaveno nebo
Vysoka, kdyz nebézi HI
pozastaveno
o Spusténo,
AR - . Nizka
Vysoka pfi béhu, nizka pfi zastaveni HI Zastaveno nebo
pozastaveno
s . . . o Program ukoncen
Nizka neplanovana zastavka Nizka g’ .
neplanované
Program ukoncen
Nizka neplanovana zastavka, jinak Nizka nepldnované
vysoka HI Spusténi, zastaveni
nebo pozastaveni
Spusténi
Stfidani mezi | (pozastaveni nebo
Kontinualni puls vysokym a zastaveni programu
nizkym pro udrzeni stavu

pulsu)

K neplanovanému ukonceni programu muze dojit z nékterého z uvedenych davodu:

programu « Zastaveni robota
* Porucha
* Poruseni
* Vyjimka runtime
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7.7. Tripolohové aktivacni zarizeni

Popis

Spinac
provozniho
rezimu

Robotické rameno je vybaveno aktivacnim zafizeni v podobé pfenosného ovladaciho

terminalu 3PE.

Ovladaci jednotka Control Box podporuje nasledujici konfigurace aktivacniho zafizeni:

* pFenosny ovladaci termindl

* Externi tfipolohové aktivacni zafizeni

* Externi tfipolohoveé zafizeni a pfenosny ovladaci terminal 3PE

Na obrazku nize je znazornén zplsob pfipojeni tfipolohového aktivacniho zafizeni.
DalSi informace, viz kapitola Ovladaci panel s tfipolohovym aktivacnim zafizenim.

Conﬂlurabl Inputs
24V, 24v |H
Cloj| Q4 |H
24v N |[24v)
CH [E=CI5 ||
24v (H|[2hv]H
ci2 |H||[¢e|l
24v |H |23V
ci3 |H||C

N

3-Position Switch

Poznamka: Dva vstupni kanaly pro vstup tfipolohového aktivacniho zafizeni maji

toleranci nesouladu 1 s.

externich tfipolohovych aktivacnich zafizeni.

POZNAMKA
Bezpecnostni systém Universal Robots e-Series nepodporuje vice

Pouziti tfipolohového aktivaniho zafizeni vyzaduje pouziti pfepinace provozniho

rezimu.

Na uvedeném obrazku je prepinac¢ provozniho rezimu. Viz Vybér provozniho rezimu

Confil;urabl Inputs

24V

|24V

CIO

Cl4

24V

24V

ci1

24V

|
||
M| Cci5
B |24v

Cl2

B

24V

NE | |24V

CI3

BHCI7

Operational mode Switch

9
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7.8. Univerzalni analogovy vstup/vystup

Popis Rozhrani analogovych vstup(/vystupll pfedstavuje zelena svorka. Pouziva se k
méfeni napéti (0-10 V) nebo proudu (4-20 mA) na jiné nebo z jiného zafizeni.
K dosazeni co nejvysSi pfesnosti se doporucuje provést nasledujici opatfeni.
* Pouzijte svorku AG, ktera je nejblize ke vstuplm/vystuptiim. Par sdili stejny
CMF obvod.
* Pouzijte stejné uzemnéni (0 V) pro zafizeni i ovladaci jednotku. Analogovy
vstup/vystup neni galvanicky izolovany od ovladaci jednotky.
* Pouzijte stinény kabel nebo kroucené dvojlinky. Zapojte stinény kabel do svorky
GND ve svorce oznacené Power.
* Pouzijte zafizeni, které pracuje v proudovém rezimu. Proudové signaly jsou
méné citlivé na ruseni.
Elektrické V grafickém uzivatelském rozhrani miizete vybirat vstupni rezimy (viz ¢ast Il Pfirucky k
specifikace rozhrani PolyScope). Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.
Svorky Parametr Min.  Typ. Max. Jednotka
Analogovy vstup
v proudovém rezimu
[AIx - AG] Proud 4 - 20 mA
[AIx - AG] Odpor - 20 - ohm
[AIx - AG] Rozliseni - 12 - bit
Analogovy vstup
v napétovém reZimu
[AIx - AG] Napéti 0 - 10 \Y
[AIx - AG] Odpor - 10 - kOhm
[AIx - AG] RozliSeni - 12 - bit
Analogovy vystup
v proudovém reZimu
[AOx - AG] Proud 4 - 20 mA
[AOx - AG] Napéti 0 - 24 \%
[AOx - AG] Rozligeni - 12 - bit
Analogovy vystup
v napétovém reZimu
[AOx - AG] Napéti 0 - 10 \Y
[AOx - AG] Proud -20 - 20 mA
[AOx - AG] Odpor - 1 - ohm
[AOx - AG] RozliSeni - 12 - bit
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Analogovy vystup a
analogovy vstup

z
8

oaiog Oupus | Avaion
BHEEE
lilll
‘@
H
H

3
s
LICICICIN

Analog Inputs

[Analog Outputs
>
[}

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

Tento priklad ilustruje pfipojeni
analogového senzoru.

7.8.1. Analogovy vstup: Komunikacni rozhrani

Description

Komunikaéni
rozhrani nastroje

Komunikacéni rozhrani nastroje (TCI) umoznuje komunikaci robota s upevnénym
nastrojem pomoci analogového vstupu robota. Diky tomu se vylouci potfeba vnéjsich

kabelQ.

Po aktivaci Komunika¢niho rozhrani nstroje nejsou k dispozici Zzddné analogové

vstupy nastroje

1. Klepnéte na kartu Instalace a v polozce Obecné klepnéte na V/V nastroje.

2. Chcete-li upravit nastaveni TCl, vyberte moznost Komunikacni rozhrani.
Jakmile je povoleno rozhrani TCI, analogovy vstup nastroje neni k dispozici pro
nastaveni I/O instalace a nezobrazuje se v seznamu vstupu. Analogovy vstup
nastroje je také nedostupny pro programy jako moznosti a vyrazy Wait For.

3. Vrozbalovacich nabidkach v ¢asti Komunikaéni rozhrani vyberte pozadované

hodnoty.

Jakékoli zmény hodnot se okamzité odeslou do nastroje. Pokud se nékteré
hodnoty instalace liSi od toho, co nastroj pouziva, zobrazi se varovani.
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7.9. Univerzalni digitalni vstupy/vystupy

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

Viceucgelové V této ¢asti se popisuje véeobecny Ucel 24V vstupl/vystupl (Sedé svorky) a

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

vstupy/vystupy konfigurované jako bezpec€nostni vstupy/vystupy. Je tfeba dodrzovat bézné specifikace
uvedené v sekci 7.9 Univerzalni digitalni vstupy/vystupy above.

VSeobecnym Gcéelem vstupul/vystupt mlze byt pfimé ovladani zafizeni, jako jsou
pneumaticka relé, nebo komunikace s jinymi PLC systémy. VeSkeré digitalni vystupy
Ize deaktivovat automaticky, kdyz je zastaveno provadéni programu. DalSi informace,
viz ¢ast Il Prirucky k rozhrani PolyScope.

V tomto rezimu je vystup vzdy nizky, kdyz neni program spustény. Pfiklady jsou
uvedeny v nasledujicich podkapitolach.

Tyto pfiklady vyuZivaji béZné digitalni vystupy, ale je mozné pouzit i jakékoliv
konfigurovatelné vystupy, pokud nejsou nakonfigurovany k provadéni bezpecnostni

funkce.
Digital Inputs
Digital Outputs // 24V|H ||24av|H
ov[m[[ov]d o pio|m||p1a
DOO|H |[DO4| @ 2avim 24V‘ T
oV |H|| ov
DO1/M |[po5| W T DI1|H|(DI5| | / ....... ]
ov |m|/ ov|m 24v|H|[2av|m)
D02/l ||DO6|H DI2|H||Di6 | M| \ y_l
ov | H| ov|m 24vV|H||24av|H
DO3|H ||DO7|H pI3|H||D17| W
Tento pfiklad znazornuje jak zapojeni zatéze | Tento pfiklad ukazuje, jak je k
ovladano digitalnimi vystupy, kdyz jsou digitalnimu vstupu pfipojeno pouze
pfipojeny. jedno tlacitko.
Komunikace Digitalni vstupy/vystupy mGzete pouzit ke komunikaci s jinym zafizenim, pokud je
s jinymi stroji Ci zajistén bézny GND (0V) a pokud stroj pouziva PNP technologii, jak je popsano nize.

automaty PLC
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7.9.1. Digitalni vystup

Description

Nap3ajeni dvéma
piny

Komunikacni rozhrani nastroje umoznuje nezavislou konfiguraci dvou digitalnich
vystupu. V systému PolyScope ma kazdy pin rozbalovaci nabidku, ktera umoznuje
nastaveni vystupniho rezimu. K dispozici jsou nasleduijici volby:

* Sinking: Umoznuje nakonfigurovat PIN v konfiguraci NPN nebo Sinking. Kdyz
je vystup vypnuty, kolik umoznuje proudu proudit do zemé. To Ize pouzit ve
spojeni s kolikem PWR k vytvoreni pIného obvodu.

* Sourcing: Umoznuje konfigurovat PIN v konfiguraci PNP nebo Sourcing. Kdyz
je vystup zapnuty, pin poskytuje kladny zdroj napéti (konfigurovatelny na karté
I0). To Ize pouzit ve spojeni s kolikem GND k vytvoreni plného obvodu.

* Push/Pull: Umozfiuje konfiguraci koliku v konfiguraci Push / Pull. Kdyz je
vystup zapnuty, pin poskytuje kladny zdroj napéti (konfigurovatelny na karté
10). To Ize pouzit ve spojeni s kolikem GND k vytvofeni plného obvodu Kdyz je
vystup vypnuty, kolik umozniuje proudu proudit do zemé.

Po vybéru nové vystupni konfigurace se zmény projevi. Aktualné nactena instalace je
upravena tak, aby odrazela novou konfiguraci. Po ovéfeni, ze vystupy nastroje funguiji
podle planu, nezapomente ulozit instalaci, abyste zabréanili ztraté zmén.

Napajeni s dvojitym kolikem se pouziva jako zdroj energie pro nastroj. Povoleni
dvoupinového napajeni zakdze vychozi digitalni vystupy nastroje.
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7.10. Vzdalené ovladani zapnuti/vypnuti

Popis Pouzijte dalkovy vypina¢ ZAP/VYP k zapinani a vypinani ovladaci jednotky bez pouziti
prenosného ovladaciho panelu. Obvykle se pouziva:
* Kdyz neni pfistupny pfenosny ovladaci panel.
* Kdyz PLC systém vyzaduje plné ovladani.
* Kdyz je nutné zapnout nebo vypnout nékolik robott sou¢asné.

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

Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.
Parametr in. . Max. Jednotka
[12V - GND] Napéti 10 12 13 Y
[12V - GND] Proud - - 100 mA
[ON / OFF] Neaktivni napéti 0 - 0,5 \
[ON / OFF] Aktivni napéti 5 - 12 \Y
[ON / OFF] Vstupni proud - 1 - mA
[ON] Doba aktivace 200 - 600 ms
Remotelf h_l Remotelf h_l
12v|H I 12v|d I
GND|H B } GND|H B }
ON N ON |H
OFF| I\, P OFF P
Tento priklad znazornuje zapojeni Tento priklad znazornuje zapojeni
vzdaleného tlacitka ZAP. vzdaleného tlacitka VYP.
A UPOZORNENI
Stisknutim a podrzenim tlacitka napajeni se ovladaci jednotka vypne,
aniz by se ulozily jakékoliv zmény.

* Vstup ZAP nebo tlacitko POWER nemuzete stisknout a
podrzet, protoze by doslo k vypnuti ovladaci jednotky bez
ulozeni.

* Pro ulozeni otevienych soubor( a spravné vypnuti ovladaci
jednotky pomoci dalkového vypinace pouzijte vstup VYP.
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7.11. Integrace koncového efektoru
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7.11.1. Maximalni uzitecné zatizeni

Description

Setrvacnost
uzite¢ného
zatizeni

Jmenovité uziteCné zatizeni ramene robota zavisi na posunu tézisté (CoG) uziteCného
zatizeni, jak je uvedeno nize. Posun téZi5té je definovan jako vzdélenost od stfedu

pfiruby nastroje k tézisti pfipojeného zatizeni.

zatizeni umisténo pod pfirubou nastroje. Napfiklad pfi vypoc¢tu hmotnosti uziteCného
zatizeni v aplikaci uchopit a umistit berte v ivahu jak svérak, tak obrobek.

Schopnost robota zrychlovat se mlize snizit, pokud tézisté uzite¢ného zatizeni
presahuje dosah robota a jeho uzite¢né zatizeni. Dosah a uzite¢né zatizeni robota si
mUZzete ovéfit v technickych specifikacich.

UziteCné zatizeni [kg]

4

L L L I
0 100 200 300 400

Posun tézisté [mm]

Vztah mezi jmenovitym uZiteCnym zatiZenim a posunem téZisté.

Pokud je zatiZzeni spravné nastaveno, mizete nakonfigurovat zatiZzeni s vysokou
setrvacnosti.

Software fidici jednotky zrychleni upravuje automaticky, pokud jsou spravné
nakonfigurovany nasledujici parametry:

* Uzite€né zatizeni
* Tézisté
* Setrvac¢nost

Pomoci URSim mlzete vyhodnotit zrychleni a dobu cyklu pohybu robota s uréitym
uziteCnym zatizenim.
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7.11.2. Koncovy efektor

Description

Koncovy efektor mlize byt v této pfiru¢ce oznacovan také jako nastroj a obrobek.

@

POZNAMKA

UR poskytuje dokumentaci pro koncovy efektor, ktery ma byt
integrovan s ramenem robota.

* Informace o montazi a pfipojeni naleznete v dokumentaci ke
koncovému efektoru / nastroji / obrobku.

7.11.3. Zabezpeceni nastroje

Description

Pfiruba nastroje

Nastroj nebo obrobek je pfipevnén k vystupu pfiruby nastroje (ISO)
na samém konci robota.

@ 6 H7 V 6,20 0,20 ——1 / 450

4x P57V 8
Mé-6H ¥ 8

/Lumberg RKMW 8-354 connector

6,50

6,20

06%V

©31,50 H7
SECTION A-A

#5001

$63h8

$90+0,1

Rozméry a rozmisténi otvor( v pfirubé nastroje. VSechny miry jsou
uvedeny v milimetrech.

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

A\

UPOZORNENI

Prilis dlouhé Srouby M8 mohou tlagit na spodni stranu pfiruby nastroje
a zpUsobit zkrat robota.

* PFi montazi nastroje nepouzivejte Srouby, které presahuiji
ovice nez 10 mm.
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94 UR3e

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



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

UNIVERSAL ROBOTS

é VAROVANI
Nedostatecné utazeni Sroubl mize zpUlsobit zranéni v disledku
uvolnéni pfiruby adaptéru a/nebo koncového efektoru.
* Zkontrolujte, zda je nastroj spravné a bezpec¢né priSroubovan.

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

7.11.4. Nastavit naklad

Description Prikaz Nastavit uziteCné zatizeni umoznuje nakonfigurovat uzitecné zatizeni robota.
Uzite€né zatizeni je kombinovana hmotnost vSeho, co je pfipevnéno k pfirubé
robotického nastroje.

Kdy pouzit:

* P¥i upravé hmotnosti uziteCného zatizeni, aby se nespustilo zastaveni robota.
Spravné nastavena hmotnost uzite¢ného zatiZzeni zajistuje optimalni pohyb
robota.

Spravné nastaveni uzite¢ného zatizeni zaji$tuje optimalni pohybovy vykon a
predchazi zastavenim robota.

* Pri nastaveni uziteného zatizeni k pouziti v programu pro uchopeni a umisténi
pomoci chapadia.

Nastavit naklad
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Pouzijte prikaz
Nastavit uzitecné
zatizeni

Tip

Tip k pouziti

Priklad: Nastavit
uzite€¢né zatizeni

Doba prechodu
uzZite¢ného
zatizeni

1. V programu robota vyberte misto nebo uzel, kam chcete pfidat pfikaz Nastavit.
V ¢asti Zakladni klepnéte na Nastavit uzite€né zatizeni.
Pouzijte rozbalovaci nabidku v ¢asti Vybrat uzite€né zatiZeni.
a. Vyberte jedno z jiz nakonfigurovanych uzite€nych zatizeni.

b. Nebo pouzit rozbalovaci nabidku a nakonfigurovat nové uzite€¢né zatizeni
vybérem Vlastni uzite€né zatizeni a vyplnénim poli Hmotnost a Tézisté.

Spe Pohyb et i
V Zékladni Q - Grafika Proménné
Pohyb
1 i é Y . P’y
X/ Nastaveni proménnych Nastavit naklad
Bod trasy 2 ¥ Program robota
Smér 3 = Nastavit néklad: Payload 0.05s Nastavit celcouy nddad
Cekat [+ Payioad -
Nastavit Néaklad
Vyskakovaci Hmotnost
okno TézsLE
Zastavit ox
Komentéf p CY
Slozka ¢z
Nastavit
néklad 1 Nezapomerite nastavit cellovou hmotnost uZiteéného zatizeni
> Pokrocilé
> Sablony PFechod

Upravie dobu piechodu, aby byla zména uZiteéného zatizen! pozvolngii,

285 xBBE

O Hem

Jinak také muZete pomoci tlacitka Nastavit ted jako aktivni zatizeni nastavit hodnoty
na uzlu.

PFi provadéni jakychkoli zmén v konfiguraci programu robota nezapomente vzdy
uzite€né zatizeni aktualizovat.

V programu pro uchopeni a umisténi byste vytvofili vychozi uziteéné zatizeni v
instalaci. Pak byste pfi vybéru objektu vyplnili moznost Nastavit uzitecné zatizeni. Po
zavieni chapadla, ale pfed zahajenim pohybu, byste uzitecné zatizeni aktualizovali.
Dale byste po uvolnéni objektu pouzili moznost Nastavit uzite¢né zatizeni.

Jedna se o ¢as, ktery trva robotu, nez se pfizplsobi danému uzitecnému zatizeni. V
dolni ¢asti obrazovky mlzete nastavit dobu pfechodu mezi riznymi uziteCnymi
zatizenimi.

Muzete pfidat dobu pfechodu uziteéného zatizeni v sekundach.

Nastavenim doby pfechodu vétsi nez nula zabranite tomu, aby robot proved| maly
,Skok", kdyz se zméni uzite¢né zatizeni. Program pokracuje, zatimco probiha Uprava.
Pouziti doby pfechodu uziteCného zatizeni se doporucuje, kdyz

dochazi ke zvedani nebo uvolfiovani téZkych pfedmétl nebo pfi pouziti vakuového
chapadla.
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Uzitedné zatizeni

Description

Pridavani,
prejmenovani,
Upravy a
odstranovani
Uzite€ného
zatizeni

Aktivni naklad

Vychozi uziteéné
zatizeni

Aby robot pracoval optimalné&, musite nastavit UziteCné zatizeni, Tézisté a
Setrvacnost.

Ve vasem programu mUizete definovat vice uzite¢nych zatiZzeni a pfepinat mezi nimi.
To je uzite¢né napfiklad v aplikacich Uchopit a umistit, kde robot zvedne a uvolni
objekt.

. Nevy..  Otau
Néklad Vizualizace zatiZeni
TCcP =
. B+ Payload v m
1 Naklad
1y Naklad + Nastavit ted
Montaz
. Hmotnost 0,000 kg
Nastaveni V/V
Tezisté
10 néstroje
g CX 0,00/ mm / Zmérit
Proménné oy 0,00 mm
Spusténi cz 0,00 mm
Plynuly
prechod EI
1 Nezapomefte nastavit celkovou hmotnost uziteéného zatizen!
Domu
¢l 2
Sledovani Setrvacnost (kg m?)
dopravniku O Pouzit viastni matici setrvadnosti

Sroubovani X Y

= Priruba nastroje
» Bezpeénost X 0,000000 0,000000 0,000000

) Prvky Y 0,000000 0,000000 0,000000
= zZ 0,000000 0,000000 0,000000

o Setrvatnost definovand wichozim bodem v t&zisti a osami
zarovnanymi s osami pfiruby nastroje.

O Hezd —
Rychlost 100%

Nové Uzite€né zatizeni muizete zacit konfigurovat pomoci nasledujicich akci:

* Nové Uzitené zatizeni Ize definovat unikatnim nazvem klepnutim nal_+_|. Nové
uziteCné zatizeni je k dispozici v rozbalovacim menu.

* Uzite€né zatizeni muzete piejmenovat klepnutim nal 2 1.

* Uzitené zatizeni miizete odebrat klepnutim na ' I |. Posledni UzZite&né zatizeni
nelze odebrat.

Znacka v rozbalovacim menu oznacuje, které uziteCné zatizeni je aktivni
B Paytoad ¥ |. Aktivni Uzite€né zatizeni |ze zménit pomoci |~ s=tMow

Pfed spusténim programu je vychozi Uzite¢né zatizeni nastaveno jako aktivni Uzite¢né
zatizeni.
* Ma-li se uziteCné zatizeni nastavit jako vychozi, vyberte pozadované uzite¢né
zatizeni a klepnéte na polozku Nastavit jako vychozi.

Nakonfigurované vychozi Uzite€né zatizeni oznacuje zelena ikona v rozbalovacim
menu \/ Payload ‘V:_

UR3e
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Nastaveni tézisté

Payload
Estimation

Pouziti privodce
odhadem
uzite€ného
zatizeni

Klepnutim na pole CX, CY a CZ nastavite tézisté. Nastaveni plati pro vybrané uziteCné
zatizeni.

Tato funkce umoznuje robotu pomoci s nastavenim spravného uzite¢ného zatizeni a
téziste.

Klepnéte na kartu Instalace a v polozce Obecné vyberte UzZite€né zatiZeni.
Na obrazovce Uzite¢né zatizeni klepnéte na Zvazit.

V pravodci odhadem uzite€ného zatizeni klepnéte na DalSi.

A

PFi nastaveni ¢ty poloh postupujte podle krok(l v Priivodce odhadem zatizeni.
Nastaveni ¢tyf poloh vyzaduje pfesunuti ramene robota do ¢tyf riznych poloh.
Hodnota uzite¢ného zatizeni se méfi v kazdé poloze.

5. Po dokonc¢eni vSech méfeni miizete vysledek ovéfit a klepnout na Dokondit.

POZNAMKA
@ Pro dosazeni co nejlepsich vysledk( odhadu uzite¢ného zatizeni
dodrzujte tato pravidla:
* Polohy TCP se musi navzgjem co nejvice lisit
* Provedte méfeni v kratkém casovém useku

* Netahejte za nastroj anebo pfipojené zatizeni pred odhadem a
v priibéhu odhadu

* P¥iinstalaci musi byt spravné nadefinovano uchyceni a uhel
robota

Uzivatelska pfirucka
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Nastaveni hodnot Mi{iZzete vybrat Pouzit vlastni matici setrvacnosti k nastaveni hodnot setrva¢nosti.

setrvacnosti

Klepnutim na pole: IxX, 1YY, 177, IXY, IXZ a IYZ nastavte setrvaCnost pro vybrané
uzitecné zatizeni.

Setrvacnost je zadana v soufadnicovém systému s vychozim bodem v tézisti (CoG)
uzite€ného zatizeni a osami zarovnanymi s osami pfiruby nastroje.

Vychozi setrvacnost se pocita jako setrvacnost koule o hmotnosti zadané uzivatelem a
hustotou 1g/cm3

UR3e
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7.11.5. Specifikace instalace vstupu/vystupl nastroje

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

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

Velmi se doporucuje pouzit ochrannou diodu pro indukéni zatéz.

Uzivatelska prirucka 100 UR3e
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7.11.6. Zdroj napajeni nastroje

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

POWER

GND (RED) — JI

Dualni napdjeci  V rezimu dvoupinového napdjeni Ize zvysSit vystupni proud, viz (tabulka 2 7.11.6 Zdroj
zdroj napajeni nastroje above).

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

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

POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

. VodicCe napajeni (Sedé) pfipojte k TOO0 (modry) a uzemnéni (Cerveny) k TO1
TO1/GND (PINK)

(rdzovy).
Jn
GND (RED) /

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

napajeci koliky (napajeni je vypnuto).
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7.11.7. Digitalni vystupy nastroje

Popis

Pouzivani
digitalnich
vystupl néstroje

Digitalni vystupy podporuiji tfi rdzné rezimy:

Rezim Aktivni Neaktivni
Sinking (NPN) Nizka Otevrit
Sourcing (PNP) HI Oteviit
Push / Pull HI Nizka

Na karté Instalace (viz ¢ast Il Prirucky k rozhrani PolyScope) prejdéte na polozku
Nastroj V/V a nakonfigurujte vystupni reZzim jednotlivych pinu. Elektrické specifikace
jsou uvedeny nize:

Parametr Min. Typ. Max. Jednotka
Napéti pfi rozpojeni -0,5 - 26 \%
Napéti pfi sepnuti a proudu 1 A - 0,08 0,09 \%
Proud pfi zdroji/sepnuti 0 600 1000 mA
Proud pres GND 0 1000 3000’ mA

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

é UPOZORNENI
Digitalni vystupy nastroje nemaji omezen proud. Potlaceni ur¢enych
dat maze zpUsobit trvalé poskozeni.

Tento pfiklad znazornuje aktivaci zatizeni pfi pouziti vnitiniho zdroje napajeni 12 V nebo
24 V. Je nutné definovat vystupni napéti na karté V/V. Mezi kontaktem POWER

a stinénim / kostrou je napéti, a to i v pfipadé, ze je zatiZzeni vypnuto.

POWER

Doporucuje se pouzit ochrannou diodu pro indukéni zatéz dle popisu nize.
POWER
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7.11.8. Digitalni vstupy nastroje

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

Tabulka Digitalni vstupy jsou zapojeny jako PNP se slabymi snizovacimi odpory. To znamena,
Ze plovouci vstup ma vzdy nizkou hodnotu. Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

Parametr Min. Typ Max. Jednotka
Vstupni napéti -0,5 - 26 \%
Logické nizké napéti - - 2,0 \Y
Logické vysoké napéti 5,5 - - \%
Vstupni odpor - 47 k - Q

Pouziti digitdlnich Tento pfiklad znazorfiuje zapojeni jednoduchého tlacitka.
vstupl nastroje

POWER
/1]
[
7.11.9. Analogové vstupy nastroje
Popis Analogovy vstup nastroje je nediferencialni a Ize jej nastavit na napéti (0-10V) nebo

proud (4-20mA) na karté Vstupy/Vystupy (viz €ast, cast |l, pfirucka PolyScope ).
Elektrické specifikace jsou uvedeny nize.

Parametr Min. Typ Max. Jednotka
Vstupni napéti v napétovém rezimu -0,5 - 26 V
Vstupni odpor pfi rozsahu 0V az 10V - 10,7 - kQ
Rozliseni - 12 - bit
Vstupni napéti v proudovém rezimu -0,5 - 5,0 \
Vstupni proud v proudovém rezimu -2,5 - 25 mA
Vstupni odpor pfi rozsahu 4mA az 20mA - 182 188 Q
Rozliseni - 12 - bit

V nasledujicich podkapitolach jsou uvedeny dva pfiklady pouziti analogovych vstup.
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Vystraha
d é UPOZORNENI
V proudovém rezimu nejsou analogové vstupy chranény proti prepéti.

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

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

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

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

vstupll nastrojii,  nediferencialni senzor.
diferencialnich

)
A2 | N
S [c
GND (‘ £ ©
(=]
7.11.10. Komunikace nastroje V/V
Popis * Vyzadani signala Signaly RS485 vyuzivaiji interni odchyleni zabezpecené proti

selhani. Pokud pfipojené zafizeni nepodporuje toto zabezpeceni proti selhani,
odchyleni signalu je nutno bud provést v pfipojeném nastroji nebo pridat
externé pfidanim pull-up rezistord k RS485+ a pull-down k RS485-.

* Zpozdéni zprav posilanych prostfednictvim konektoru nastroje se pohybuje od
2ms do 4ms od €asu, kdy je zprava napsana na PC do spusténi zpravy na
RS485. Vyrovnavaci pamét uchovava data odeslana na konektor nastroje az
do necinnosti linky. Po pfijeti 1000 byt( dat se zprava napi$e na zafizeni.

Prenosové rychlosti 9,6k, 19,2k, 38,4k, 57,6k, 1152k, 1M, 2M,5M
Ukoncovaci bity 1,2
Parita Zadny, Lichy, Sudy
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UNIVERSAL ROBOTS 8. Prvni pouziti

8. Prvni pouziti

Description Tato Cast popisuje, jak zacit robota pouzivat. Mimo jiné se zabyva snadnym
spusténim, prehledem uzivatelského rozhrani Polyscope a nastavenim prvniho
programu. Déle se zabyva rezimem volnobéhu a zakladnim ovladanim.

8.1. Rychlé spusteni systému

Rychlé spusténi

systému POVINNA AKCE

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

Timto zplisobem m(iZete rychle spustit robota.

1. Na Teach Pendantstisknéte tlacitko nouzového zastaveni.

2. Na pfenosném ovladacim terminalu stisknéte tlacitko napajeni a pockejte na
spusténi systému a zobrazeni textu v rozhrani PolyScope.

3. Na dotykové obrazovce se objevi vyskakovaci okno, které indikuje, Ze systém
je pfipraven a ze robot musi byt inicializovan.

4. V dialogovém okné klepnéte na Pfejdéte na obrazovku Inicializace a prejdéte
na obrazovku Inicializace.

5. Odemknutim tla¢itka nouzového zastaveni zménite stav robota z Nouzové
zastaveni na Vypnuti.

Opustte pracovni prostor robota.

Na obrazovce Initialize Robot klepnéte na tlacitko ON a nechte stav robota
zménit na ldle.

8. V poli uziteéné zatizeni ve aktivhim uzitecném zatizeniovéfte hmotnost
uzite€ného zatizeni. V poli Robot miiZzete také ovéfit spravnou montazni
polohu.

9. Klepnéte na tlacitko Start , aby robot uvolnil svij brzdovy systém. Robot vibruje
a vydava zvuky klikani, které signalizuji, ze je pfipraven k naprogramovani.

POZNAMKA
Naucte se programovat robota od spole¢nosti Universal Robots na

www.universal-robots.com/academy/
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8.2. Prvni program

Description

Program je seznam pfikaz(, které fikaji robotu, co ma délat. Pro vétSinu ukoll se
programovani provadi vyhradné pomoci software PolyScope. PolyScope umoznuje
naucit rameno robota, jak se pohybovat pomoci fady bod(i trasy s cilem vytvofrit
trajektorii, kterou ma rameno robota sledovat.

Pouzijte kartu Pohyb k pfesunuti ramena robota do pozadované polohy nebo naucte
polohu pfidrzenim horniho tlacitka Volnobéh na pfenosném ovladacim terminalu
a presufite rameno robota na dané misto.

Muzete vytvofit program, ktery mize odesilat V/V signaly do jinych stroja v urcitych
bodech cesty robota a provadét pfikazy jako pokud... pak a cyklus na zakladé
proménnych a V/V signald.
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Vytvoreni
jednoduchého
programu

Na PolyScope v zahlavi Cesta k souboruklepnéte na Novy... a vyberte
Program.

.V Casti Zakladni klepnéte na Waypoint a pfidejte waypoint do stromu programu.

Do stromu programul je také pfidan vychozi Moved.

3. Vyberte novy tratovy bod a na karté Prikaz klepnéte na Tratovy bod.

Na obrazovce Move Tool (Pfesunout nastroj) presunte rameno robota stisknutim

Sipek pohybu.

Rameno robota mlizete také presunout podrzenim tlacitka Freedrive a
zatazenim ramene robota do pozadovanych pozic.

. Jakmile je rameno robota v poloze, stisknéte OK a novy tratovy bod se zobrazi

jako Waypoint_1.
Postupujte podle krok(i 2 az 5 a vytvoite Waypoint_2.

7. Vyberte Waypoint_2 a stisknéte Sipku Move Up, dokud nebude nad Waypoint_1,

abyste zménili pofadi pohybu.

Uvolnéte se, podrzte tlacitko nouzového zastaveni a v zapati PolyScope
stisknéte tlacitko Play , aby se robotické rameno pohybovalo mezi Waypoint_1 a
Waypoint_2.

Gratulujeme! Nyni jste vytvorili svdj prvni roboticky program, ktery presouva
robotické rameno mezi dvéma danymi smérovymi body.

POZNAMKA
1. Nezavadéjte robota do sebe ani do ni¢eho jiného, protoze by to

mohlo zpusobit poSkozeni robota.

2. Toto je pouze stru¢ny navod, ktery ukazuje, jak snadné je
pouzivat robota UR. Pfedpoklada neSkodné prostredi a velmi
opatrného uzivatele. NezvySuijte rychlost nebo zrychleni nad
vychozi hodnoty. Pfed uvedenim robota do provozu vzdy
provedte posouzeni rizik.

é VAROVANI
Udrzujte hlavu a trup mimo dosah (pracovni prostor) robota.

Nedavejte prsty tam, kde mohou byt zachyceny.

UR3e
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8.2.1. Karta Spustit

Description

Program

Nacteni nového
programu

Proménné

Karta Run umoziiuje provadét jednoduché operace a sledovat stav vaSeho robota.
Program muzete nacist, pfehrat, pozastavit a zastavit a také sledovat proménné. Karta

ABCDE

default*

Proménné

Jméno -~ Hodnota

Zastaveno

Ovladan{

O [Zobrazit pouze oblbené prom&nnd

O Be3ny

~ Popis

Simulace .

Podokno Program zobrazuje nazev a stav aktualniho programu.

1. V podokné Program klepnéte na Nahrat program.

Ze seznamu vyberte pozadovany program.

Klepnéte na Otevfit, ¢imz se nahraje novy program.

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

Podokno Proménné zobrazuje seznam proménnych, které jsou vyuzivany programy k

ukladani a aktualizaci hodnot v dobé béhu programu.

* Programové proménné patfi k programim.

* Instala¢ni proménné patfi k instalacim, které Ize sdilet mezi riznymi programy.

Stejnou instalaci Ize pouzit s vice programy.

VSechny proménné programu a instalacni proménné ve vaSem programu se v
podokné Proménné zobrazuji jako seznam s nazvem, hodnotou a popisem proménné.
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Popis
proménnych

Oblibené
proménné

Uréeni
oblibenych
programovych
proménnych

Uréeni
oblibenych
instalaénich
proménnych

Sbaleni/rozbaleni
sloupce Popis

Informace k proménnym muzete pfidat pfidanim popisu proménnych do sloupce
Popis. Pomoci popisu proménnych mUzete operatorim na karté Spustit anebo jinym
programatoriim sdélit i¢el proménné anebo vyznam jeji hodnoty.

Popisy proménnych (pokud jsou pouzity) mohou mit az 120 znaku a zobrazuji se ve
sloupci Popis v seznamu proménnych na obrazovce karty Spustit a na obrazovce karty
Proménné.

Vybrané proménné si mlizete zobrazit pomoci moznosti Zobrazit pouze oblibené
proménné.
Zobrazeni oblibenych promé&nnych

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

2. Zaskrtnéte znovu Zobrazit pouze oblibené proménné pro zobrazeni vSech
proménnych.

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

1. V zahlavi klepnéte na Program.
Proménné jsou uvedeny v Nastaveni proménné.
Vyberte pozadované proménné.
Zaskrtnéte pole Oblibena proménna.

Klepnutim na Spustit se vratite k zobrazeni proménné.

1. V zahlavi klepnéte na Instalace.

N

V Casti Obecné vyberte Proménné.

Proménné jsou uvedeny v ¢asti Instalacni proménné.
Vyberte pozadované proménné.

Zaskrtnéte pole Oblibena promé&nna.

Klepnutim na Spustit se vratite k zobrazeni proménné.

Popis proménné se v pfipadé potfeby rozprostfe na vice fadku, aby se pfipadné
vesel do Sitky sloupce Popis. Sloupec Popis mizete pomoci nize uvedenych tlagitek
také sbalit a rozbalit.

Jak sbalit/rozbalit sloupec Popis
| |
1. Klepnutim na sbalite sloupec Popis.

2. Klepnutim na "'II rozbalite sloupec Popis.

zde
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Sbaleny sloupec ] 290 M
Popis am

Program Variables
Name - Value - 4
myProgram2 avCycleTime 5,451 ~
counter_1 =)
counter_2 Q
_ cycleTime 210125
discardedParts 3
e errorDetectedl True
errorDetected2 False
Stopped lastError "Device jam"
maxCycleTime 7.234
pickupPosition p[0.14397, 0.43562, 0.59797, -0.00122, -3.1167, 0.0389]
preparedParts1 30
e — preparedParts2 43
produceditems 12
subCount1 4
subCount2 13
totalParts 7
v
O Show only favorite variables

O Normal : Simulation .

Rozbaleny sloupec 7z P 0

Po p | S nstalltion  Move o

Program Variables
Name ~ | Value ~ Description 3
myProgram avCycleTime 5,451 Average time for producing one item (min) A~
counter_1 3
counter_2 0
_ cycleTime 210.125 ?gzasures time to produce the current item
discardedParts 3 Total number discarded items
StEtee errorDetectedl True Machine 1 has an error
Running errorDetected? False Machine 2 has an error
lastError "Device jam" Type of latest encountered error
maxCycleTime 7.234 Maximum time for producing one item (min)
preparedPartsl 30 Number of parts prepared by Machine 1
preparedParts2 43 Number of parts prepared by Machine 2
Control produceditems 12 Total number of produced items
subCountl 4
subCount2 {3
totalParts 75 Total number of prepared parts
v
O Show only favorite variables

O Running Simulation .
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Ovladani

Panel Ovladani umozriuje ovladat spustény program. Pomoci tlaCitek uvedenych v

tabulce nize mlzZete program pfehravat a zastavit nebo pozastavit a pokracovat v jeho

prehravani:

* Tlacitka Prehrat, Pozastavit a PokraCovat jsou kombinovana.

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

* Tlacditko Pozastavit se zméni na tlacitko Pokracovat.

Tlacitko

Funkce

Play

Pfehrani programu
1.

V &asti Control (Ovladani) klepnéte
na Play (Pfrehrat 1) a spustte
program od zacatku.

Pokracovat

Jak obnovit pozastaveny program
1.

Klepnutim na Pokragovat pokracujte
ve spousténi pozastaveného
programu.

Zastavit

Zastaveni programu
1.

Klepnutim na Stop zastavite bézici
program

Zastaveny program nelze obnovit.
Pro restartovani programu miizete
klepnout na Play .

Pozastavit

0000

Pozastaveni programu
1.

Klepnutim na Pozastavit pozastavite
program v urcitém bodé.

Pozastaveny program muzes
obnovit.

UR3e
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8.2.2. Pfesunout robota do polohy.

Description

Pristup k
obrazovce
Pfesunout robota
do polohy

Pfesunout robot
do

Manualni

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

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

Rameno robota se muize posunout do nespravné polohy, pokud:

* TCP, p6za prvku nebo po6za tratového bodu prvniho pohybu se zméni béhem
provadéni programu pfed provedenim prvniho pohybu.

* Prvni waypoint je uvnitf uzlu stromu programu If nebo Switch.

1. Klepnéte na kartu Spustit v zahlavi.
2. V zapati klepnéte na Play pro pfistup k obrazovce Move Robot into Position .

3. Pfiinterakci s animaci a skute¢nym robotem postupuijte podle pokynti na
obrazovce.

Podrzenim Presurite robota do: pro pfesunuti ramene robota do pocatecni polohy.
Animované robotické rameno zobrazené na obrazovce zobrazuje pozadovany pohyb,
ktery ma byt proveden.

POZNAMKA

Kolize mize poskodit robota nebo jiné zafizeni. Porovnejte animaci s
polohou skute¢ného robotického ramene, abyste zajistili, Ze robotické
rameno mlize bezpecné provadét pohyb bez kolize s prekazkami.

Klepnéte na Manual pro pfistup na obrazovku Move , kde Ize robotické rameno
presunout pomoci Sipek Move Tool a/nebo konfiguraci soufadnic polohy nastroje a
polohy kloubu.
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8.2.3. Pouziti karty Program

Description Na karté Program se vytvareji a upravuji programy robotu. Jsou zde dvé hlavni oblasti:

* Leva strana obsahuje programové uzly, které mizete pfidat do programu
robotu.

MuUzete pouzit rozbalovaci nabidky Zakladni, Pokrogilé a Sablona zcela vlevo.

* Prava strana obsahuje konfiguraci programovych uzl(, které miiZzete do
programu pridat.

Muzete pouzit moznosti Pfikazy, Grafika a Proménné.

> Zakladni Q - Grafika Proménné
> Pokroéilé R L
1 X Nastaveni promé&nnych

W Sablony 2 ¥ Program robota

Program
Zde Ize programovat Ulohy pro robot.

e 3 - <pra
Nalozit "
Chcete-li naprogramovat robot, vyberte uzly ze seznamu uzld a ty se palc zobrazl

sila programovacim stromu
Paletizace o .

Seznam uzlu Programovy strom
Sledovani Q
dopravniku v
Sroubovani

(| b
48 o XxEpn=

O Pridat sekvenci PFed spusténim

[ Nekone¢ny cyidus programu

O e
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Strom programu  Programovy strom se vytvafti pfi pfidavani programovych uzld do programu.
Na karté Pfikaz m{izete konfigurovat funkce pfidanych uzlt programu.

Pragram

> Pokrogilé . [
= 1 X Nastaveni proménnych Bod trasy Pevnd poloha -
W Sablony 2 ¥ Program robota
Nalozit 3 @ b Pohvb ) D
4 ® Start
Paletizace 6 @B
P C b
Sledovani 7 o) ’
dopravhiku 8 o)e) | Upravit pozici |
= . 9 E
Sroubovani 9
@ Zastawvit v tomto bod& @ Pouzit sdilené parametry
O Zaoblenl O Rychlost kloubu 60
0 Zrychlenl Kloubu 80
QOcas 2,0

Pidat A2 do

49 XBRW

O Spudténo

Pridavani uzlt * Nelze spustit prazdny programovy strom ani program obsahuijici nespravné
programu nakonfigurované uzly programu.

* Nespravné nakonfigurované uzly programu jsou zvyraznény Zluté.

* Spravné nakonfigurované uzly program( jsou zvyraznény bile.
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Signalizace béhu Programy robotl jsou ¢asto pomérné dlouhé, takze abyste méli pfehled o prabéhu

programu programu robota, mlizete se podivat, ktery programovy uzel je aktivni.
Q - Grafika Proménné
1 X Nastaveni promé&nnych Bod trasy
2 ¥ Program robota
Nalozit 3 @« Pohyb D
4 @ Start
Sila 5 »@A
Paletizace 8 (O}:] _
P 7 ®c 1
Sledovani
dopravniku 8 ® D | Upravit pozici |
2 o 9 ®@E
Sroubovani
@ Zastawit v tomto bodé @ Pouzit sdilené parametry
O Zaoblenf O Rychlost Idoubu 60
0 Zrychleni kloubu 80
O Cas 2,0
e N
Pridat Az do
O Spusténo : o 0 o Simulace .
Béhem chodu programu je aktualné provadény uzel programu ozna¢en malou ikonou
vedle uzlu.
Cesta provedeni je oznatena modrou Sipkou .
Klepnutim na ikonu Q v rohu programu mUzete sledovat provadény prikaz
Tlagitko Hledat MUzete také vyhledat konkrétni uzel pfikazu/programu. To se hodi, pokud mate dlouhy
program s mnoha rdznymi programovymi uzly.
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8.2.4. Sada nastroju Programovy strom

Description S uzly programl, které byly pfidany do programového stromu, mGzete pracovat
pomoci ikon ve spodni ¢asti programového stromu.

lkony na Pouzijte sadu nastroju programového stromu pro Upravu programového stromu.
nastrojové listé
programového
stromu b
ZruSit & 8 zruSeni a opétovné provedeni zmén v
Znovu prikazech.
nahoru & & zmény polohy uzlu.
Pohyb dolt ‘
. vyjmuti uzlu k pouziti pro dalSi akce (napf.
Vyjmout K ij L ’p . P . (nap
vlozeni na jiné misto v Programovém stromu).
, zkopirovani uzlu k pouziti pro dalsi akce (napf.
Kopirovat E vp P P P . (nap
vlozeni na jiné misto v Programovém stromu).
Vlozit vlozeni vyjmutého &i zkopirovaného uzlu.
-
Odstranit m odstranéni uzlu z Programoveého stromu.
. . e o , .
L | e otlaceni specifickych uzlt v Programovém
Potlacit o P P y 9
. stromu.
vyhledavéani v Programovém stromu.
Tla&itko q Vyhledavani Ize opustit klepnutim na ikonu
Hledat x
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8.2.5. Pouziti vybranych uzl programu

Description

Prehrat od
vybéru

Jak spustit
program od
vybraného uziu

Priklad

Program robota muzete spustit od libovolného programového uzlu v programovém
stromu. To se hodi pfi testovani programu.

Pokud se robot nachazi v manualnim rezimu (viz Provozni rezimy), mizete povolit
spousténi programu od vybraného uzlu, pfipadné mlizete spustit cely program od

zacatku.

Tlagitko Prehrat v zapati nabizi moZnosti pro zplsob spusténi programu.
Na uvedeném obrazku je vybrano tlaCitko Pfehrat a zobrazuje se moznost Pfehrat od

vybéru.

W Zakladni

Pohyb
Bod trasy
Smér
Cekat
Nastavit

Vyskakovaci
okno

Zastavit
Komentdi
Slozka

Nastavit
naklad

O Napajeni vypnuto

X Nastaveni promé&nnych
¥ Program robota
© < Pohyb |

® Bod_trasy_1

*$OSOCKBRED

Proménné

Pohyb

Pohyb | v

Urcete, jak se bude robot mezi body trasy pohybovat

Nize uvedené hodnoty se vztahujf na vechny podfizené body trasy a zdviseji na

zvoleném typu pohybu.

Nastavit TCP

Rychlost kloubu

Pouzt aktivniTcp

i \ 60,0/ /s

Prvek

Zrychlenf kloubu

, [Zédadna

i \ 80,0/°/5?

O Pouzitf Ghid kloubu

PFehrét od zacatlu
Program robota

Prehrét od vybéru
3: Pohyb |

° 0 o Simu\a(e.

* Program muzete spustit pouze z uzlu v Programovém stromu robotu. MoZnost
Pfehrat od vybéru se zastavi, pokud program nelze spustit od vybraného uzlu.

Pokud se pfi pfehravani programu od vybraného uzlu vyskytne nepfifazena
promeénna, program se navic zastavi a zobrazi chybové hlaseni.

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

* U vlaken nelze pouzit Pfehrat od vybéru, protoze vlakna vzdy zacinaji od

zacatku.

1. V Programovém stromu vyberte pfisludny uzel.

2. V zapati vyberte Pfrehrat.

3. Klepnutim na tlac¢itko Pfehrat od vybéru spustte program od pfislusného uzlu v
programovém stromu.

Zastaveny program muzete znovu spustit od urcitého uzlu.

UR3e
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8.2.6. Pouziti zakladnich uzli programu

Description

Z4&kladni ulzy programu slouZzi k vytvafeni jednoduchych robotickych aplikaci. Nékteré
z&kladni programové uzly slouzi také k uspofadani vaseho naprogramovani robota a
vytvareni komentail v programu robota. To se hodi zejména v pfipadech, kdy se jedna
o velky program robota.

8.2.7. Zakladni uzly programu: Pfesunout

Description

Pohyb J

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

= v e eviit. Ulezit.
) Zakladni Q - Grafika Proménné
> Pokrogilé
2 ¥ Program robota ~ Pohyb Pohyb | v
3 ¢ & pohyb ) Urcete, jal se bude robet mezi body trasy pohybovat.

Nalogit 4 © Bod_trasy_1
5 = Nastavit Nize uvedené hodnoty se vztahuji na viechny podfizené body trasy a zéviseji na
il < 2zvoleném typu pohybu.
Sila 6 B Cekat ypu ponyl
Paletizace 7 @ Vyskakovaci okno Nastavit TCP Rychlost kloubu
et 8 Zastawvit
Sledovéni O Zastavit Pouzt aktivni TCP v \ 60,0/ ° /s
dopravniku 9 ® Kornentéar
" 2 10 ¢ w Slozka .
Sroubovani e Prvelc Zrychlenf kloubu
=| <prazany
412 92 Cykus  Zékiacha v ‘ 800/
13 = <prazany
14 . Vyvolat
15 == var_2:=2 * force() O Pouzitl Ghit kloubu

16 ¢ & Pol
17 = <prazany
18 & Skript

19 * Pepinac .

20 © Casovy_spina_1
21 ¢ | Vylozit

22 © Pocatecni_poloha

v

285 " xBBEZ
O seany . Rychlost 100% o 0 O Simula::.e.

Po pfidani pfikazu Pohyb do programu robota se v pravé €asti obrazovky zobrazi
podokno Pohyb.

Pfikaz Pohybovlada pohyb robota pfes body trasy.

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

DalSi informace o bodech trasy

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

Robot se pohybuje pomoci ¢tyf pfikaz(i Pohyb. Typy pfikazt Pohyb, viz nize:

Pfikaz PohybJ vytvofi pohyb z bodu A do bodu B, ktery je pro robota optimalni.
Pohyb nemusi byt pfimka mezi body A a B, ale je optimalni s ohledem na pocatecni
polohu kloub(l a koncovou polohu kloubd.
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Pridani pfikazu
PohybdJ

Podrobnosti

Pohyb L

Pridani pfikazu
PohybL

Podrobnosti

Pohyb P

Pridani pfikazu
PohybP

Podrobnosti

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

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

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

PohybJ provadi pohyby, které se pocitaji v prostoru kloubu ramene robota. Klouby jsou
ovladany tak, aby dokongily sv(ij pohyb ve stejnou dobu. Vysledkem tohoto typu
pohybu je zakfivena draha, po které se nastroj pohybuje. Sdilené parametry, které se
vztahuji na tento typ pohybu, jsou maximalni rychlost kloubu a zrychleni kloubu,
uvedené v Ysa 9Ys?. Pokud je zadouci, aby se rameno robota pohybovalo rychle mezi
body trasy, bez ohledu na cestu nastroje mezi t€mito body trasy, je tento typ pohybu
upfednostfiovanou volbou.

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

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

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

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

PohybL pohybuje stfedovym bodem nastroje (TCP) linearné mezi dvéma body trasy.
draze. Sdilené parametry, které Ize nastavit pro tento typ pohybu, jsou pozadovana
rychlost nastroje a zrychleni nastroje uvedené v mm/s a mm/s2a také funkce.

Ptikaz MoveP vytvafri pohyb s konstantni rychlosti mezi body trasy.
V zajmu zaijisténi konstantni rychlosti je povolen zaobleny pfechod mezi body trasy.
(Viz Zaobleni).

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

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

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

PohybP pohybuje nastrojem linearné konstantni rychlosti s kruhovym zaoblenim. Tento
typ je urcen pro nékteré specialni postupy, napf. lepeni nebo davkovani. Velikost
poloméru smeési je ve vychozim nastaveni sdilena hodnota mezi vSemi smérovymi
body. Mensi hodnota zplsobi, Ze cesta bude ostfejsi, zatimco vy$Si hodnota zpUsobi,
Ze cesta bude hladsi. Zatimco rameno robota prochazi body trasy konstantni rychlosti,
ovladaci skiin robota nemuze ¢ekat na vstupné-vystupni operaci ani na operaci
operatora. Mohlo by to zastavit pohyb ramene robota nebo zplisobit zastaveni robota.
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Kruhovy pohyb

Pridani pfikazu
Kruhovy pohyb

Podrobnosti

Pfikaz Kruhovy pohyb vytvofi kruhovy pohyb pomoci pulkruhu.

KruhovyPohyb Ize pfidat pouze prostfednictvim pfikazu PohybP.

a M w

6.

Robot zahaji pohyb z aktualni polohy nebo poc¢atecniho bodu, pohybuje se pres

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

V Casti Zakladni klepnéte na Pohyb.

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

V rozbalovaci nabidce vyberte PohybP.

Klepnéte na PFidat kruhovy pohyb

Vyberte rezim orientace.

prachozi bod dany kruhovym obloukem a koncovy bod, ktery doplfiuje kruhovy pohyb.
Rezim se vyuziva k vypoctu orientace nastroje v celém kruhovém oblouku.
Rezim muze byt:

* Pevny: k uréeni orientace nastroje se vyuziva pouze pocatecni bod.

* Neomezeny: pocatecni bod se prevadi na koncovy bod (EndPoint) a definuje tak
orientaci nastroje.

¢ QH

VW rotokol

> Pokrogié 2 v Program robota ~
v/ Sablony 3 9 « Pohyb P

Nalozit
Sila
Paletizace

Sledovani
dopravniku

Sroubovani

o B&2ny

4 ® Bod_trasy_1
5 ¢ v Pohybvkruhu
6 @© Priichozi_bod xV'
7 @ Koncovy_bod_xEn
8 = Nastavit
9 B Cekat
10 M@ Vyskakovaci okno
O Zastavit
12 - (®| Komentdr
13 ¢ m Sozka
14 =] <prézany>
15 ¢ @ Cyklus
16 =] <prézar

17t Vyvolat

18 3= var_2:=2 * force()
19 ¢ b Pokud..

20 =| <prézar

21 8 Skript

22 prepinac
v

285 xmpaz

d

Proménné

Pohyb v kruhu

U kruhového pohybu se vyuzfvaii tif body
trasy: bod trasy pred uzlem kruhového
pohybu (CircleMove), bod trasy (1),
préichozi bod (ViaPoint) (2) a koncovy bod
(EndPoint) (3).

V pevném rezimu:

Orientace tohoto pohybu je definovéna
pocatecnim bodem robota, takze robot
bude tuto orientaci udrZovat vzhledem ke
kruhu prostiednictvim priichozich a
koncowych bodti pohybu

Vyberte rezim orientace vzhledem ke kruhu

@ Pevny

O Neomezeny

000 @
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8.2.8. Zakladni uzly programu: Body trasy

Description

Pfidani bodu
trasy

Pridani bodu
trasy do
programu robota

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

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

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

2. V c¢asti Zakladni klepnéte na Pohyb.

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

Move
Waypoint
Direction
Wait

Set
Popup
Halt

Comment

Folder

Set Payload

O Normal

Universal Robots Graphical Programming Environment

1 ¥ Robot Program
2 ¢ < Move/
3 ©@ Waypoint_1

t R A -Ee g N:R g=

<unnameds*

Variables

Move

Specify how the robot will move between waypoints.

The values below apply to all child waypoints and depend on the selected movernent

type

Set TCP

Joint Speed

|Use active TCP

- \ 60.0

°fs

Feature

Joint Acceleration

-| \ 80.0

252

O Use joint angles

UR3e
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Pridani dalSich
bodu trasy do
Pohybu nebo
Bodu trasy

Podrobnosti

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

2. V Casti Z&kladni klepnéte na Bod trasy.

Do uzlu Pohyb se pfida dalSi bod trasy. Tento bod trasy je soucasti pfikazu

Pohyb.

Move

O Normal

1 v Robot Program

Waypoint 2 ¢ @ Move/
Direction 3 ® Waypoint_1
4 @ Waypoint_2
wait 5 @ Waypoint_ 3
Set
Popup
Halt
Comment
K
Folder
Set Payload
) Advanced
) Templates

Universal Robots Graphical Progra

Environment

Variables

Waypoint

Waypoint_3

-~

Edit pose

@ stop 4t this point
O Blend with radius
0

Add Until

Move here

@ Use shared parameters

O Joint Speed 60
Joint Acceleration 80
QO Time 2.0

i ° 0 O ‘;?ir'm.l\atiw:wr..—

Dalsi bod trasy se pfida pod bod trasy vybrany v programu robota.

Pouziti bod( trasy znamena vyuziti ,nau¢eného” vztahu mezi prvkem a TCP
prostrednictvim pfikazu Pohyb. Vztah mezi prvkem a TCP aplikovany na aktualni
vybrany prvek umoznuje dosahnout pozadované polohy TCP. Robot vypocita, jak
umistit rameno s ohledem na dosazeni pozadované polohy TCP sou€asnym aktivnim

TCP.
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8.2.9. Pouziti karty Pohyb

Description

Pouziti Sipek
Pohyb néastroje

Robot

Pomoci obrazovky karty Pohyb m(izete pfimo pohybovat ramenem robotu (krokovat),
a to bud’ posuvem/otagenim nastroje robotu, anebo pohybovat klouby robotu
individualné.

<nepojmenovands*
default* D i E
Neowy. Ctevit. Ulozt...
Poloha TCP Robot Poloha néstroje
Prvek Altivni TCP

Zonrazent < Tcp x| -143,64mm Rx| 0,002]rad
v| -50L,47|mm RY[ -3,161]rad

[+]
z| -186,43mm Rz[ -0,046|rad

Poloha kloubu
# Zékladna -91,40 °
[ ] [ N ]
Orientace TCP
. Rameno -105,20 °
I—; [ N ]
1 Loket -115,66 °
[ N ]
&

- Zapésti 1 -50,82 °
[ N ]
Zépést(2 91,10 °
[ N ]
- Zapésti 3 -1,48 °
ﬂ?Dcmu Azarovnat ’Il Volnob&h I ]

O Hezd

Rychlost 100%

Pridrzenim libovolné Sipky funkce Pohyb néstroje se rameno robotu pfesune
pfislusnym smérem.

* Pomoci Sipek posuvu (nahofe) presunete pfirubu nastroje robotu ve
vyzna¢eném smeéru.

* Pomoci Sipek ota&eni (dole) se zméni orientace nastroje robotu ve vyznateném
sméru. Bodem otaceni je stfedovy bod néastroje (TCP), tj. bod na konci ramene
robotu, ktery pfedstavuje charakteristicky bod na nastroji. TCP je zobrazen jako
mala modra koule.

Pokud se aktualni poloha TCP dostane do blizkosti bezpe¢nostni roviny, spoustéci
roviny, nebo bude orientace nastroje robotu v blizkosti hrani¢ni hodnoty pro orientaci
nastroje, zobrazi se 3D znazornéni pfiblizné hrani¢ni hodnoty. Vizualizace meznich
hodnot je béhem provadéni programu vypnuta.

Bezpecnostni roviny se zobrazuji zluté a ¢erné se Sipkou udavajici, na které strané
roviny se smi byt TCP robotu nachazet.

Spoustéci roviny se zobrazuji modre a zelené a Sipka udava stranu roviny, kde jsou
aktivni mezni hodnoty Bézného rezimu.

Hrani¢ni hodnota orientace nastroje je znazornéna kuzelem spole¢né s vektorem
oznacujicim aktualni orientaci nastroje robota. Vnitfek kuzele znazorfiuje povolenou
oblast pro orientaci nastroje (vektor).

Kdyz se robot TCP jiz nenachazi v blizkosti limitu, 3D reprezentace zmizi. Pokud TCP
poruSuje nebo je velmi blizko k poruseni hrani¢niho limitu, vizualizace limitu zCervena.
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Funkce

Aktivni TCP

Domu

Volnobéh

Zarovnat

Pozice néastroje

Spoleény postoj

Pod moznosti Funkce miiZzete definovat, jak ovladat rameno robota vzhledem k funkci
Zobrazeni, Zakladna nebo Nastroj. Pro nejlepsi pocit z ovladani ramene robota
mUzete vybrat funkci View a poté pomoci oto€nych Sipek zménit pozorovaci uhel 3D
obrazu tak, aby odpovidal vaSemu pohledu na skute¢né rameno robota.

V poli Robot, v ¢asti Aktivni TCP se zobrazuje nazev aktualniho aktivniho stfedového
bodu nastroje (TCP).

Pomoci tlacitka Domu ziskate pfistup na obrazovku Pfesunout robota do polohy, kde
Ize pfidrzenim tlacitka Auto robota vratit do pfedchozi polohy definované pod polozkou
Instalace. Vychozi nastaveni tlac¢itka Domu vraci rameno robota do vzpfimené polohy.

Zobrazené tlacitko Volnobé&h umoznuje pfesunuti ramene robota do poZzadované
polohy.

Tlacitko Zarovnat umoziiuje, aby se osa Z aktivniho TCP zarovnala s vybranym
prvkem.

Textova pole zobrazuji ipIné hodnoty soufadnic TCP vzhledem k vybranému prvku.
Muizete nakonfigurovat nékolik pojmenovanych TCP (viz ). MUzete také klepnout na
Upravit pozice a ziskat pfistup k obrazovce Uprava polohy.

Pole Joint Position umoznuje pfimo ovladat jednotlivé klouby. Kazdy kloub se pohybuje
podél vychoziho limitu kloubu v rozsahu od — 360” do + 3607, ktery je definovan
vodorovnym pruhem. Jakmile je dosazeno limitu, nemGzete kloub dale posouvat. Limit
rozsahu polohy kloubu Ize nakonfigurovat odliSné od vychozich hodnot, tento novy
rozsah bude v ramci vodorovného sloupce oznacen ¢ervenym pasmem.
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Pouziti Tlagitko Volnobéh se v aplikacich pouziva, pouze kdyz to umoziuje posouzeni rizik.
volnobéhu na
A Nespravna konfigurace nastaveni montaze muze pfi pouziti tlacitka

Volnobéh zpUsobit nezadouci pohyb ramene robotu.

* Pred pouzitim volnobéhu musi byt spravné nastaven jak
naklad, tak montaz robotu.

* VSichni zaméstnanci se pfi pouzivani volnob&hu musi zdrzovat
mimo dosah robotického ramene.

é VAROVANI
PFi nespravné konfiguraci instalacnich nastaveni se mize zvysit riziko
padu ramene robotu v rezimu Volnobéh v dusledku chyb nakladu.

* Zkontrolujte spravnost nastaveni instalace (napf. uhel montaze

robotu, hmotnost nakladu a posun tézisté nakladu). Ulozte a
nactéte instalacni soubory spolu s programem.

* Ulozte a nactéte instala¢ni soubory spolu s programem.

8.2.10. Editor polohy

Description Jakmile vstoupite na obrazovku Pose Editor , m(izete pfesné nakonfigurovat polohu
cilového kloubu nebo cilovou pozici (polohu a orientaci) pro TCP. Poznamka: Tato
obrazovka je offline a pfimo neovlada robotické rameno.

=R BIE e

pustit P rotokol

Robot Prvek
‘Zobrazen\' v
TCP

[+] x 143,64 mm [+][—]
Y 501,47 mm [ +|[—|
4 -186,43 mm ? ?
‘\/ektor oto&eni [rad] A4
e RX 0,002|rad 1 ;
RY -3,161 rad + || -
RZ -0,046 rad j ?

Polohy kloubl
Zékladna or40  [+][—]
E Rameno -105,20/° E E
Loket -115,66/° + || -
Z4pésti 1 -50,82|° T =
o e Zépésti 2 91,10 ° T =
oK Storno Zépest( 3 1,48/ ° j ?

OBéZny’ ‘ ; oo o 0 O ‘.}H'uulm;e-
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Robot

Funkce a poloha
nastroje

Spoleéné pozice

3D obraz ukazuje aktualni polohu ramene robota. stin ukazuje cilovou polohu ramene
robota fizenou zadanymi hodnotami na obrazovce. Stisknutim ikony lupy miizete
zobrazeni pfiblizit nebo oddalit nebo pres ni pfetahnout prst a zobrazeni zmeénit.

Pokud se prfedepsana cilova poloha TCP robota dostane do blizkosti bezpe¢nostni
nebo spoustéci roviny, nebo je orientace nastroje robota v blizkosti hrani¢ni hodnoty pro
orientaci nastroje, zobrazi se 3D znazornéni pfiblizné hrani¢ni hodnoty. BezpeCnostni
roviny jsou zobrazeny zlutou a ¢ernou barvou s malou Sipkou predstavujici normalni
rovinu, ktera oznacuje stranu roviny, na které maze byt robot TCP umistén. Spoustéci
roviny jsou zobrazeny modfe a zelené a mala Sipka ukazuje na stranu roviny, kde jsou
aktivni mezni hodnoty BéZného rezimu. Hrani¢ni hodnota orientace nastroje je
znazornéna kuzelem spolecné s vektorem oznacujicim aktualni orientaci nastroje
robota. Vnitfek kuzele znazorfiuje povolenou oblast pro orientaci nastroje (vektor).
Kdyz se cilovy robot TCP jiz nenachazi v blizkosti limitu, 3D reprezentace zmizi. Pokud
je cilovy TCP v rozporu nebo velmi blizko k poruSeni hrani¢niho limitu, vizualizace limitu
z€ervena.

Zobrazi se aktivni hodnoty TCP a soufadnic vybraného prvku. Soufadnice X, Y, Z ur¢uji
polohu nastroje. Soufadnice RX, RY, RZ urcuji orientaci.
V rozbalovaci nabidce nad poli RX, RY a RZ vyberte typ zobrazeni orientace:

* Vektor rotace [rad] Orientace je dana jako vektor rotace . Délka vektoru udava

uhel otoceni v radianech a vlastni vektor pfedstavuje osu otaceni. Toto je
vychozi nastaveni.

* Vektor rotace [] Orientace je dana jako vektor rotace , kde délka vektoru je
uhel, ktery se ma otacet ve stupnich.

* RPY [rad]Roll, rozteéia uhli staceni (RPY), kde jsou Uhly v radidnech. RPY-
rotacni matice (rotace X, Y’, Z') je dana:
Rroy(y, B, a) = Rz(a) * RY(B) * RX(y)

* RPY [1Roll, rozte¢ a uhli staéeni (RPY), kde uhly jsou ve stupnich.
Souradnice mlzete upravit klepnutim na hodnoty. MizZete také klepnout na tlacitka +

nebo - vpravo od pole a pfidat/odecist ¢astku do/z aktualni hodnoty. Nebo miizete
stisknout tlacitko pro pfimé zvySeni/snizeni hodnoty.

Jednotlivé spole¢né pozice jsou specifikovany pfimo. Kazda poloha kloubu maze mit
rozsah meznich hodnot kloubu od - 360” do + 360”. Pozice kloubll mlizete
nakonfigurovat nasledovné:

* Klepnutim na pozici spoje upravte hodnoty.

* Klepnutim na tlacitka + nebo - vpravo od pole pfidate nebo odectete Castku do/z
aktualni hodnoty.

* Podrzenim tlaCitka pfimo zvysite/snizite hodnotu.
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Tlacitko OK

Tladitko Zrusit

Pokud tuto obrazovku aktivujete z obrazovky Move (viz bod ), klepnutim na tlac¢itko OK
se vratite na obrazovku Move . Rameno robota se pfesune na zadany cil. Pokud
posledni zadana hodnota byla soufadnici nastroje, rameno robota se bude pohybovat
do cilové polohy pomoci typu pohybu PohybL. Pokud vSak byla jako posledni zadana
poloha kloubu, rameno robota se bude pohybovat do cilové polohy pomoci pohybu
PohybJ.

Tlacitko Cancel opusti obrazovku a zrusi vSechny zmeény.
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8.3. Bezpecnostni prvky a rozhrani

Popis

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

3

Chcete-li provést konfiguraci bezpe¢nostnich funkci, vstupl a vystupl v uzivatelském
rozhrani, prostudujte si kapitolu Konfigurace softwarového zabezpeceni v casti ll
Prirucky k rozhrani PolyScope. V kapitole Vstupy/vystupy naleznete popis zpusobu
pfipojeni bezpeénostnich zafizeni ke vstuplim/vystupim.

A

A\

VAROVANI

Pouziti jinych parametr(i bezpe€nostni konfigurace nez téch, kieré
jsou urceny jako nezbytné pro eliminaci rizika, miize mit za nasledek
nebezpedi, ktera nejsou pfimérené odstranéna, nebo rizika, ktera
nejsou dostateéné omezena.
* Zajistéte spravné pripojeni naradi a chapadel, abyste predesli
nebezpedi zplisobenému prerusenim napajeni.

VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD

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

* Ovérte pouziti 12V a postupujte opatrné.
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DalSi informace

POZNAMKA
* P¥i pouzivani a konfigurovani bezpecnostnich funkci a rozhrani

je nutno postupovat podle procedur posuzovani rizika pro
kazdou aplikaci robota. (viz kapitola Bezpe&nost, ¢ast
Bezpecnostni funkce a rozhrani)

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

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

POZNAMKA
Koncovy efektor neni chranén bezpeénostnim systémem UR.

Fungovani koncového efektoru a pfipojovaciho kabelu neni
monitorovano
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8.3.1. Konfigurovatelné bezpecnostni funkce

Popis

Bezpecnostni
funkce

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

Bezpecnostni
funkce

Mezni hodnota
polohy kloubu

Popis

Nastavuje horni a spodni limit pfipustné polohy kloubu.

Mezni hodnota
rychlosti kloubu

Nastavuje horni limit rychlosti kloubu.

Definuje roviny v prostoru, omezuijici polohu robota.

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

Mezni rychlost

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

Mezni sila

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

Mezni hybnost

Omezuje maximalni hybnost robota.

Mezni napéti Omezuje mechanickou praci vykonanou robotem.
Mezni doba Omezuje maximalni dobu, béhem které robot musi zastavit po
zastaveni zahajeni zastaveni. !
Mezni . L , ] _—

B Omezuje maximalni vzdalenost, kterou robot urazi po zahajeni
vzdalenost .

. zastaveni.

zastaveni

Pfi provadéni posouzeni rizika pouzivani robota je nutno brat v ivahu pohyb robota po
spusténi procesu zastaveni. Pro usnadnéni tohoto postupu Ize pouzit bezpecnostni
funkce Mezni doba zastavenia Mezni vzdalenost zastaveni.

Tyto bezpecnostni funkce dynamicky snizuji rychlost pohybu robota tak, ze jej Ize vzdy
zastavit v ramci meznich hodnot. Limity polohy kloubu, bezpe€nostni roviny a limity
orientace nastroje/koncového efektoru berou v ivahu o¢ekédvany zdvih brzdné drahy, tj.
pohyb robota se zpomali pfed dosazenim limitu.

Funkéni bezpecnost Ize shrnout jako:

1Zastaveni robota se u robotti Universal Robots dfive oznac¢ovalo jako ,ochranné zastaveni®.
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Varovani

Bezpecnostni funkce

Nouzové zastaveni

Presnost

roven vykonu  Kategorie

Ochranné zastaveni

U

d 3

d 3
Mezni hodnota polohy kloubu 5° d 3
Mezni hodnota rychlosti kloubu 1.15°/s d 3
Bezpecnostni letadla 40 mm d 3
Orientace nastroje 3° d 3
Rychlostni limit 50 mm/s d 3
Limit sily 25N d 3
Mezni hybnost 3 kg m/s d 3
Mezni napéti mnow d 3
Casovy limit zastaveni 50 ms d 3
Limit brzdné vzdalenosti 40 mm d 3
Bezpecny domov 1.7° d 3

A UPOZORNENI
Pokud nenastavite maximalni povolenou rychlost, mize to vést k

nebezpecnym situacim.

* Pokud se robot pouziva v manualnich aplikacich s linearnimi
pohyby, musi byt mezni rychlost kloubu pro zakladnu a
ramenni klouby nastavena na maximalné 250 mm/s pro
nastroj/koncovy efektor a loket, pokud na zakladé posouzeni
rizik nejsou prijatelné vyssi rychlosti. Timto se zabrani rychlym
pohybim lokte robotu v blizkosti singularit.

@ POZNAMKA

Funkce omezujici silu ma dvé vyjimky, které je tfeba zohlednit pfi
navrhovani aplikace obrazek. ()
Kdyz se robot natahuje, maze kolenni kloub vyvinout velkou silu v
radialnim sméru (pry¢ od zakladny), pfi pomalych rychlostech. A
podobné je tomu i u kratkého zvedaciho ramene. Pokud je
nastroj/koncovy efektor blizko zakladny a pohybuje se kolem
zakladny, mize vyvinout velkou silu, avéak pfi malé rychlosti. Rizikiim
skfipnuti se Ize vyhnout tim, Ze se odstrani v téchto oblastech
prekazky, robot se umisti jinym zplsobem nebo se pouzije kombinace
bezpecnostnich rovin a meznich hodnot kloubd, ¢imz dojde k
eliminaci rizik tim, Ze se zamezi pohyb robota do této oblasti

pracovniho prostoru.

UR3e
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Pracovni prostor

Predni sténa Se sklonem

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

Nebezpeci priskfipnuti Ize pfedejit odstranénim pfekazek v téchto oblastech, jinym
umisténim robota nebo pouzitim kombinaci bezpeénostnich rovin a limita kloub, které
eliminuji nebezpeci tim, ze zabrani tomu, aby se robot pohyboval do této oblasti svého
pracovniho prostoru.
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Bezpecnostni Robot ma také nasledujici bezpe€nostni vstupy:
vstupy
Bezpecnostni Popis
vstup
Tlagitko Proyeqe se zgstaveni k’at?gorie 1 (IE(’D 60294-1 ), ¢imz f)statni
nouzového stroje |nfo,rmu1e pgmom vys’tupu sys.temo,veho nouzml/eho ,
sastaveni zastaveni, pokud je tento vystup definovan. Zastaveni se spusti
u vSech soucasti pfipojenych k vystupu.
Provede se zastaveni kategorie 1 (IEC 60204-1) pomoci vstupu
Nouzové ovladaci jednotky, ¢imz ostatni stroje informuje pomoci vystupu
zastaveni robota | systémoveého nouzoveého zastaveni, pokud je tento vystup
definovan.
Nouzové Provede zastaveni 1. kategorie (IEC 60204-1) pouze na
zastaveni robotovi, ve v8ech rezimech a ma prednost pfed vSemi
systému ostatnimi pfikazy.
Provede zastaveni kategorie 2 (IEC 60204-1) ve vSech
Ochranné reiim?ch, vs vyojimkou pOl:Iiiti tvF’ipolovhového akti\{a(':’nl'ho vz_aﬁ'zem’
Jastaveni a voli¢e rezimu - v takovém pfipadé Ize v manualnim rezimu
nastavit funkci Bezpe¢nostni zastaveni pouze pro Automaticky
rezim.
- Provede se zastaveni kategorie 2 (IEC 60204-1) POUZE v
Automaticky L .. . , L
re%im Ochranné auEL:)matlckem rezimu. Ochcénnevz?stgven/ autgmatlc{(eho
sastaven rezimu |ze vybrat pouze v pfipadé, Ze je nakonfigurovano a
nainstalovano zafizeni umoznuijici tfi polohy.
Reset - . C o ee -
. Robot se vrati ze stavu Ochranné zastaveni pfi nabézné hrané
ochranného L . .
., na vstupu resetovani ochranného zastaveni.
opatreni
Redukovany Bezpecnostni systém prejde do meznich hodnot Omezeného
rezim rezimu.
Spusti zastaveni kategorie 2 (IEC 60204-1) pouze v manualnim
Ttipolohové rezimu, kdyz je aktivaCni zafizeni pIné stlaceno nebo zcela
povolovaci uvolnéno. Tripolohové aktivacni zafizeni se aktivuje v pfipadé
zafrizeni poklesu vstupniho signalu na nizkou hodnotu. Bezpecnostni
resetovani na to nema vliv.
Freedrive na Zapne volnobéh, kdyz robot neni v automatickém rezimu.
robotu
Slouzi k pfepinani mezi provoznimi rezimy. Je-li vstup na nizké
Provoznirezim | drovni, robot bude v automatickém rezimu a je-li tento vstup na
vysoké urovni, robot bude v manualnim rezimu.
Reset
ochranného Robot se vrati ze stavu Ochranné zastaveni v automatickém
krytu reZimu pti nabézné hrané na vstupu bezpec&nostniho resetovani
automatického v automatickém rezimu.
rezimu
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Bezpecnostni
vystupy

Pro pfipojeni dalSich strojl je robot vybaven nasledujicimi bezpecnostnimi vystupy:

Bezpecnostni

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

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

signaly nizke).

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

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

Popis

Béznyla
Omezeny

Bezpecnostni systém ma nasledujici sadu konfigurovatelnych bezpecnostnich
parametrU:

. B&zny

* Omezeny

Muzete nastavit bezpec€nostni limity pro kazdou sadu bezpecnostnich parametru,
vytvofit odlisné konfigurace pro normalni nebo vySSi nastaveni a snizit je. Omezeny
rezim je aktivni, pokud je nastroj robota/koncovy efektor umistén na strané omezeného
rezimu spoustéci roviny nebo pokud je Omezeny rezim spustén pomoci
bezpecnostniho vstupu.

Pouziti roviny ke spusténi snizené konfigurace: Kdyz se rameno robota pohybuje ze
strany spoustéci roviny nakonfigurované se snizenymi bezpecnostnimi parametry na
stranu, ktera je nakonfigurovana s normalnimi bezpe¢nostnimi parametry, kolem
spoustéci roviny je vymezena oblast o Sifi 20 mm, kde jsou povoleny normalnii snizené
limity. Tato oblast kolem spoustéci roviny zabrariuje obtézujicim bezpecnostnim
zastavenim, kdyz je robot pfesné na limitu.

Pouziti vstupu ke spusténi snizené konfigurace: Kdyz se spusti nebo zastavi
bezpecnostni vstup, mize uplynout az 500 ms, nez se aktivuji nové mezni hodnoty. K
tomu maze dojit v nékteré z nasledujicich situaci:

* Prepnuti ze snizené konfigurace na normalni

* PrFepnuti z normalni konfigurace na sniZzenou

Rameno robota se pfizplisobi novym bezpec¢nostnim limitdm v ramci 500 ms.

Uzivatelska pfirucka
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Obnova

Pokud je pfekroCena bezpe&nostni mezni hodnota, je tfeba bezpecnostni systém
restartovat. Pokud je napfiklad limit polohy kloubu mimo bezpec€nostni limit, pfi spusténi
se aktivuje Zotaveni .

Nelze spustit programy ovladajici robota, kdyz je aktivovana obnova, ale rameno robota
Ize ru¢né presunout zpét v ramci limitd pomoci rezimu Volnobéhnebo pomoci karty
PFesunout v PolyScope. (viz Cast || Prirucka k PolyScope)

Bezpecnostni limity pro zotaveni jsou:

Bezpecnostni funkce Mezni hodnota

Mezni hodnota rychlosti kloubu 30°/s
Rychlostni limit 250 mm/s
Limit sily 100 N
Mezni hybnost 10 kg m/s
Mezni napéti 80W

V pfipadé naruseni téchto meznich hodnot bezpecnostni systém provede zastaveni
kategorie 0.

é VAROVANI
Nedodrzeni opatrnosti pfi pohybu ramene robota pfi zotaveni maze
vést k nebezpecnym situacim.

* Budte opatrni pfi pohybu ramene robota zpét v ramci limit(,
protoze limity pro polohy kloub(, bezpeénostni roviny a
orientace nastroje/koncového efektoru jsou pfi zotaveni
zakazany.

UR3e
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8.4. Bezpecnostni konfigurace softwaru

Description

Tato ¢ast se zabyva pfistupem k bezpecnostnim nastavenim robota. Sklada se z
polozek, které vam pomohou nastavit bezpe€nostni konfiguraci robota.

A

VAROVANI

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

1.

Integrator musi zabranit neopravnénym osobam ve zméné
bezpecnostni konfigurace, napf. pfi instalaci ochrany heslem.

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

Nastaveni bezpecnostni konfigurace pro nastaveni a vyuku
pred prvnim zapnutim ramene robota.

VSechna nastaveni bezpecnostni konfigurace pfistupna na
této obrazovce a dilCich kartach.

Integrator musi zajistit, aby v8echny zmény nastaveni
bezpecnostni konfigurace byly v souladu s hodnocenim rizik.
Viz Instala¢ni pfiruc¢ka k hardwaru.
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Pristup k Bezpecnostni nastaveni jsou chranéna heslem a Ize je konfigurovat az po nastaveni a
bezpecnostnim nasledném zadani hesla.

nastavenim Jak otevfi bezpeé&nostni hastaveni softwaru

softwaru 1.V zahlavi PolyScope klepnéte na ikonu Installation .

V postranni nabidce vlevo na obrazovce klepni na Bezpeénost.

VSimnéte si, Ze se zobrazi obrazovka Robot Limits , ale nastaveni jsou
nepfristupna.

4. Pokud bylo dfive nastaveno Bezpecénostni heslo , zadejte heslo a stisknutim
tlacitka Odemknout zpfistupnéte nastaveni. Poznamka: Po odem¢eni
bezpecnostniho nastaveni budou veSkera nastaveni aktivni.

5. Stisknéte Lock tab nebo prejdéte z bezpecnostni nabidky a znovu uzamknéte
vSechna nastaveni bezpecnostnich polozek.

<nep:

default_1*

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

Omezeni
kloubu (@ Prednastavens tovarn! hodnoty .
Roviny Nejvice omezené Nejméné omezené
, Poloha
* nastroje
Smér nastroje O Viastni
VN
Mezni hodnota Bé&zny Omezeny
Hardware Vkon 300 200! .
PROFlIsafe Hybrost 25,0 10,0 @
Bezpecna Cas zastaven! 400 300
wychozi pozice
- Brzdn4 vzdélerost 500 300
Tiipolohovy
pOOROYY Rychlost nstroje 1500 750 ()

Sila néstroje 150,0 120,0
Rychiostokce 1500 750
S e 1500 1200 O

Bezpecnostni hesl Odblokovat Zablokovat
O EEiER — ° 0 O ‘Zimu\ace.

Rychiost 100%
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8.4.1. Nastaveni bezpecnostniho hesla softwaru

Description

Jak nastavit
bezpecnostni
heslo softwaru

Aby bylo mozné odemknout vSechna bezpecnostni nastaveni, ktera tvofi bezpecnostni
konfiguraci, je nutné nastavit heslo. Pokud Zadné heslo nastavené neni, zobrazi se
vyzva k jeho nastaveni.

Bezpecnostni nastaveni znovu zamknete tim, ze klepnete na kartu Zamknout, pfipadné
staci prejit na obrazovku mimo nabidku Bezpec¢nost.

1. V pravém rohu zahlavi PolyScope stisknéte menu Hamburger a vyberte
moznost Nastaveni.

2. Na levé strané obrazovky stisknéte v modré nabidce klavesu Heslo a vyberte
moznost Bezpecnost.

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

5. Vlevé spodni ¢asti modré nabidky stisknéte Ukongit a vratte se na pfedchozi
obrazovku.

Zablokovat
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8.4.2. Zména bezpecnostni konfigurace softwaru

Description Zmény nastaveni bezpecnostni konfigurace musi byt v souladu s posouzenim rizik,
které provedla osoba zajistujici integraci.

Doporuéeny Jak zménit bezpecnostni konfiguraci
postup pro 1

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

2. Upravte bezpecnostni nastaveni na pfisluSnou uroven definovanou posouzenim
rizik provedenym integratorem.

3. Ovéfte, zda jsou pouzita nastaveni.

4. Umistéte nasledujici text do navodu k obsluze:
Pfed zahajenim prace v blizkosti robota se ujistéte, Ze je bezpecnostni konfigurace
nastavena ocekavanym zpusobem. To Ize ovéfit napfiklad pomoci bezpecnostniho

kontrolniho souctu v pravém hornim rohu rozhrani PolyScope, zda v ném nedoslo ke
zménam. (Viz Bezpec€nostni kontrolni soucet).
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8.4.3. Pouziti nové konfigurace zabezpeceni softwaru

Description

Béhem provadéni zmén v konfiguraci je robot vypnuty.

Zmeény se projevi az po klepnuti na tlacitko Pouzit.

Robot nelze znovu zapnout, dokud nezvolite moznost Pouzit a restartovat a vizualné
nezkontrolujete bezpecnostni konfiguraci robotu, ktera se z bezpe¢nostnich divodu
zobrazuje ve vyskakovacim okné v jednotkach Sl.

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

Bezpec&nostni kontrolni soucet

Description

Ikona Bezpecnostni kontrolni soucet zobrazuje vasi pouzitou bezpec¢nostni
konfiguraci robota.

cccc
cccc

MUzZe to byt étyfi nebo osm ¢islic.

CtyFmistny kontrolni soucet se &te shora dol(i a zleva doprava, zatimco osmimistny
kontrolni soucet se ¢te zleva doprava, horni fFadek jako prvni. Rizné texty a/nebo
barvy oznaCuji zmény pouzité bezpecnostni konfigurace.

Bezpeénostni kontrolni souc¢et se zméni, pokud zménite nastaveni bezpeénostnich
funkci , protoze Bezpeé€nostni kontrolni soudet je generovan pouze bezpecnostnimi
nastavenimi.

Zmény musite pouzit v bezpec¢nostni konfiguraci pro bezpec¢nostni kontroly , aby
odrazely vase zmény.
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8.4.4. Bezpeclnostni konfigurace bez prenosného ovladaciho panelu

Description

Jak bezpeénost
odstranit
pfenosny
ovladaci panel

Robota Ize pouzivat bez pfipojeni pfenosného ovladaciho panelu. Po odpojeni ruéniho
ovladaciho panelu je tfeba definovat jiny zdroj nouzového zastaveni. Je tfeba
specifikovat, zda je pfipojen rucni ovladaci panel, aby nedoslo ke spusténi signalu
poruSeni bezpecnosti.

A UPOZORNENI(
Pokud je ru¢ni ovladaci panel demontovan nebo odpojen od robota,

tla€itko nouzového zastaveni jiz nebude aktivni. Rucni ovladaci panel
je nutné odebrat z blizkosti robota.

Robot Ize pouzivat bez PolyScope jako programovaci rozhrani.
Jak nakonfigurovat robota bez pfenosného ovladaciho panelu

1. V zahlavi klepnéte na Instalace.

2. 'V postranni nabidce vlevo klepnéte na Bezpeénost a vyberte Hardware.
3.
4

Zadejte bezpecnostni heslo a Odemknéte obrazovku.

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

Stisknéte Ulozit a restartujte pro implementaci zmén.

Uzivatelska pfirucka
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8.4.5. Bezpeclnostni rezimy softwaru

Description Za normalnich podminek (tj. kdyz neni aktivni zaddné zastaveni robota) pracuje
bezpecnostni systém v Bezpe€nostnim rezimu se sadou bezpeénostnich meznich
hodnot :

* Normalni rezim je bezpecCnostni rezim, ktery je ve vychozim nastaveni aktivni

* Omezeny rezim je aktivni, pokud stfedovy bod nastroje (TCP) robota prekrocil
spoustéci rovinu Omezeného rezimu (viz Bezpecnostni omezeni softwaru),
nebo pokud je spustén pomoci konfigurovatelného vstupu.

* Rezim obnovy se aktivuje, pokud je narusena bezpecénostni mezni hodnota ze
sady aktivnich meznich hodnot. Rameno robota provede zastaveni kategorie 0.
Pokud je aktivni bezpe&nostni limit, jako je limit polohy kloubu nebo
bezpecnostni hranice, porusen jiz pfi zapnuti ramene robota, spusti se v rezimu
Recovery . To umoziiuje pfesunout rameno robota zpét do rozsahu
bezpecnostnich meznich hodnot. V rezimu zotaveni je pohyb ramene robota
omezen pevnym limitem, ktery nelze pfizplsobit.

ﬁ VAROVANI
Limity pro pozice kloubu, pozice nastroje a orientace nastroje jsou
v rezimu obnoveni vypnuty, takze budte opatrni pfi pfesunu ramene
robota zpét do meznich hodnot.

Nabidka obrazovky Bezpec€nostni konfigurace umoznuje uzivateli definovat
samostatné sady bezpecnostnich limitli pro normalni a snizeny rezim. U nastroje a
kloubl musi byt limity snizeného rezimu pro rychlost a hybnost pfisn&jSi nez jejich
protéjSky v normalnim rezimu.

8.4.6. Bezpecnostni limity softwaru

Description V Bezpecnostni konfiguraci jsou stanoveny limity bezpeénostniho systému.
Bezpeclnostni systém pfijima hodnoty ze vstupnich poli a detekuje jakékoli poruseni,
pokud jsou tyto hodnoty piekroéeny. Ridici jednotka robota se pokousi zabranit
jakymkoli porusenim tim, Ze zastavi robota nebo snizi rychlost.

Limity robota

Description Mezni hodnoty robota omezuji obecné pohyby robota. Obrazovka Limity robota ma
dvé moznosti konfigurace: tovarnich pfedvoleb a viastnich.

1Zastaveni robota se u robotti Universal Robots dfive oznac¢ovalo jako ,ochranné zastaveni®.
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Prednastavené
tovarni hodnoty

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

POZNAMKA
Hodnoty posuvniku jsou pouze navrhy a nenahrazuji fAdné posouzeni

rizik.

N Bl Pouziti jinych parametrd bezpeénostni konfigurace nez téch, které jsou definovany na zékladé posouzeni rizik, miize mit za nasledek

Limity robota nebezpec, kterd nejsou pfiméfené odstranéna, nebo rizika, které nejsou dostatecné omezena

Omezeni
kloubu (@ Prednastavens tovarn! hodnoty .
(e Nejvice émezené ' ' Nejméné ‘omezer\é
h Poloha
* nastroje
smeér nastroje (O Viastn
Vi
& Mezni hodnota B&sny Omezeny
Hardware Vkon 300 200) .
PROFlsafe Hybnost 25,0 10,0 O
Bezpecna Cas zastaven! 400 300
vychozi pozice
— Brzdnd vzdélenost 500 300
Tripolohoy
& = Rychlost nastroje 1500 750 '

Sila nastroje 150,0 120,0
Rychlost lokte 1500 750
oo 00 00 ®

Bezpecnostni hesls Odblokovat Zablokovat
O RS { ° 0 O ‘Limn,\\ace.
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Vlastni

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

Vykon

Omezuje maximalni mechanickou praci vyvijenou robotem
v prostfedi. Hybnost

Omezuje maximalni hybnost robota.

Hybnost
Cas
zastaveni

Omezuje maximalni dobu do zastaveni robota, napf. po aktivaci
nouzového zastaveni.

Brzdna
vzdalenost

Omezuje vzdalenost, kterou mize nastroj nebo loket robota
urazit pfi zastavovani.

POZNAMKA

Omezeni doby zastaveni a brzdné vzdalenosti
ovlivni celkovou rychlost robota. Pokud je
napfiklad doba zastaveni nastavena na 300
ms, bude maximalni rychlost robota omezena
tak, aby robot dokazal zastavit do 300 ms.

Rychlost
nastroje

Omezuje maximalni rychlost nastroje robota.

Sila nastroje

Omezuje maximalni silu, kterou nastroj robota plsobi na okoli,
aby se zabranilo sevfeni.

Rychlost
lokte

Omezuje maximalni rychlost lokte robota.

Sila lokte

Omezuje maximalni silu, kterou loket plisobi na okoli, aby se
zabranilo sevieni.

Rychlost a sila nastroje jsou omezeny na pfirubé nastroje a ve stfedu dvou uzivatelsky
definovanych poloh nastroje (viz Omezeni polohy nastroje).

Limity robota

Omezeni
kloubu

Roviny

A Poloha
! néstroje

Smér nastroje
VIV

Hardware
PROFIsafe

Bezpecna
vychozi pozice

Tiipolohovy

D |
> s |
> e |

NEBEZPECI

N Bl PouZitfjinych parametris bezpecnostni konfigurace nez tch, které jsou definovény na zéklad posouzen rizik, miiZe mit za nasledek
nebezped, kteréd nejsou piiméfené odstranéna, nebo rizika, kierd nejsou dostatecné omezena.

(O Prednastavené tovarni hodnoty ‘ o

@ Viastni

Mezni hodnota B&zny Omezeny

Wkon 300| W 200/ W .
Hybnost 25,0/ kg m/e 10,0| kg m/e

Cas zastaveni 400/ ms 300/ ms

Brzdnd vzdélenost 500 mm 300 mm
Rychlost néstroje 1500/ mm/s 750/ mm/s .
Sfla néstroje 150,0/ N 120,0/ N

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

Bezpecnostni hesl

Odblokovat Zablokovat

O Napéjeni vypnuto

Rychlost 100%

=3

000 @

POZNAMKA

robota a obnovit jejich vychozi nastaveni.

| ®

MUZete pfepnout zpét na tovarnich predvoleb pro vSechny limity

UR3e
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Omezeni kloubu

Description

Rozsah poloh
zapeésti 3

Omezeni kloub(l umozZnuji omezit pohyby jednotlivych kloubt robota v prostoru
kloubd, tj. polohu a rychlost otaceni kloubld. Omezeni kloub Ize taky oznacit jako
softwarové omezeni os. Moznosti omezeni kloubl jsou: Maximalni rychlost a Rozsah
poloh.

PFi pouziti kabell pfipojenych k robotu musite nejprve deaktivovat zaskrtavaci policko
Neomezeny rozsah pro zapésti 3 , abyste zabranili napnuti kabelu a zastaveni robota.

1.

Maximalni rychlost je misto, kde definujete maximalni ihlovou rychlost pro kazdy
kloub.

Rozsah polohy je misto, kde definujete rozsah polohy pro kazdy kloub. Pokud
neni k dispozici bezpe¢nostni rovina nebo konfigurovatelny vstup, ktery by ji
spustil, jsou vstupni pole pro omezeny rezim neaktivni. Tato mezni hodnota
umoziuje omezit mékkou osu robota schvalenou k pouziti v rizikovych
prostorech.

Klouby Rozsah Bézny rezim Omezeny rezim

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

Loket max: 191 ° /s 191 191 BERYS
Zépést(1 max: 191 ° /s 191 191 -11°/s
> Uncaps Zépésti 2 max: 191 ° /s 191 191 11°/s

Zépést(3 max: 191 ° /s 191 191 -11°/s

Zablokovat
e o7 i)
O Napdjenf vypnuto N 25‘0|£r-nls ° 0 O simutace ()
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8.4.7. Bezpeclny navrat do zakladni polohy (Safe Home)

Description

Synchronizace z
vychozi polohy

Vystup bezpeéné
vychozi polohy

Definovani
vystupu
bezpecné
vychozi polohy

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

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

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

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

RE2e & QH

Robot Bezpecné wychozi pozice

Limity robota

| () Synchronizace z vycho... |

Omezeni |

Kloubu Odstranit |

Roviny
Odstranénim Bezpecné vychozl
A Pxfloha_ pozice bude odstranéno i pfifazeni
* néstroje bezpecnostnino vystupu vychozi

= ﬂ
VNV
(3

Hardware
Poloha kloubu (0-360°)
PROFlsafe

Bezpetna Zakladna 90,00°

vychozi pozice Rameno 270,007

Tifpliliey L Loket 270,00°
Zépesti2 90,00°
Zapést3 0,00°

Zabiocovat

Jak synchronizovat z vychozi pozice
V zahlavi klepnéte na Instalace.

2. V nabidce vlevo klepnéte na Bezpe€nost a vyberte moznost Bezpe&na vychozi
poloha.

3. V Casti Bezpe€na vychozi poloha zvolte Synchronizace z vychozi polohy.
Klepnéte na PouZzit a v dialogovém okné, které se zobrazi, vyberte moznost
Pouzit a restartovat.

Bezpecna vychozi pozice musi byt definovana pfed vystupem bezpecné vychozi pozice
(viz VIV).
Jak definovat vystup bezpecné vychozi polohy
1. V zahlavi klepnéte na Instalace.
V nabidce vlevo klepnéte na Bezpe€nost a vyberte moznost V/V.

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

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

Uzivatelska pfirucka

150 UR3e

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


../../../../../../../../Content/prod-usr-man/software/PolyScope/content/safety_g5/Safety_IO_g5_en.htm

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

UNIVERSAL ROBOTS

Upravy bezpeéné Uprava bezpeé&né vychozi polohy

vychozi polohy

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

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

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

4. V postranni nabidce klepnéte na Bezpec¢nost a vyberte moznost Bezpe€na
vychozi poloha. K odemknuti bezpeCnostnich nastaveni potfebujete
bezpec&nostni heslo (viz Nastaveni bezpeénostniho hesla softwaru).

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

UR3e
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8.5. Bezpecnostni omezeni softwaru

Description

POZNAMKA
Konfigurace letadel je zcela zalozena na funkcich. Doporu¢ujeme

vytvorfit a pojmenovat viechny funkce pfed Upravou bezpecnostni
konfigurace, protoze robot je vypnuty, jakmile je bezpe€nostni karta
odemcena a pfesunuti robota nebude mozné.

Bezpecnostni roviny omezuji pracovni prostor robota. Miizete definovat az osm
bezpecnostnich rovin, které omezuji nastroj robota a koleno. Mlzete také omezit
pohyb loktl pro kazdou bezpecnostni rovinu a zakazat zruSenim zaskrtnuti policka.
Pfed konfiguraci bezpe€nostnich rovin je nutné definovat prvky v instalaci robota.
Funkce pak mlze byt zkopirovana do obrazovky bezpeénostni roviny a
nakonfigurovana.

ﬁ VAROVANI
Definovanim bezpec¢nostnich rovin se omezi pouze definované sféry
néstroje a loket, a nikoliv celkova mezni hodnota ramene robota. To
znamena, ze zadani bezpecnostni roviny nezarucuje, ze ostatni ¢asti
ramene robota budou toto omezeni dodrzovat.

Uzivatelska pfirucka
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Rezimy Kazdou rovinu mlzete nakonfigurovat s restriktivnimi Rezimy pomoci nize uvedenych
bezpecnostnich ikon.
rovin
- Bezpecnostni letadlo neni v tomto stavu nikdy
Zakazano o
aktivni.
Kdyz je bezpe€nostni systém v normalnim rezimu, je
O Bézny aktivni normalni rovina a pusobi jako pfisny limit
polohy.
Kdyz je bezpe€nostni systém v redukovaném
""" Omezeny rezimu, je aktivni rovina redukovaného rezimu a

pusobi jako pfisny limit polohy.
Pokud je bezpe€nostni systém bud' v normalnim

o Normalni & . .. . . i v
nebo snizeném rezimu, je aktivni normalni a snizena

Snizeno . v o L e
rovina rezimu a pusobi jako pfisny limit polohy.
Bezpecnostni rovina zpUsobi prepnuti
B Spustit snizeny | bezpecnostniho systému do snizeného rezimu,
rezim pokud je roboticky nastroj nebo koleno umisténo nad
nim.
® Zobrazit Stisknlvjtim tétto iany skryjete rjebo z.obrazite
bezpecnostni rovinu v podokné grafiky.
Odstrani vytvofenou bezpec€nostni rovinu.
L] Odstranit Neexistuje zadna akce zpét/znovu. Pokud je rovina
odstranéna omylem, musi byt pfepracovana.
7 Pfejmenovat Stisknutim této ikony mlzZete letadlo pfejmenovat.
Konfigurace 1. V zahlavi PolyScope klepnéte na Instalace.
bez.pec':nostnl'ch 2. V postranni nabidce vlevo na obrazovce klepni na Bezpeénost a vyber Letadel.
rovin

3. V pravém hornim rohu obrazovky v poli Planes (Roviny) klepnéte na Add plane
(Pfidat rovinu).

4. V pravém dolnim rohu obrazovky v poli Properties nastavte Name (N4zev),
Copy Feature (Kopirovat prvek) a Restrictions (Omezeni).
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Kopirovat prvek

Barevné kédy

V Copy Featurejsou k dispozici pouze Undefined a Base. Nakonfigurovanou
bezpecénostni rovinu mizete resetovat vybérem Undefined

Pokud je zkopirovany prvek zménén na obrazovce Prvky, vpravo od textu Kopirovat
prvek se zobrazi ikona varovani. To znamena, ze prvek neni synchronizovan, tj.
informace na karté vlastnosti nejsou aktualizovany tak, aby odrazely zmény, které
mohly byt provedeny v prvku.

Do
Rovina 2 ©
Limity robota H o
| FRovna3 e m
e Ed + P¥idat rovinu
Roviny
, Poloha
* nastroje
Smér nastroje Viastnosti
v [ ]
/| Rovina 3
PROFlsafe Kopfrovat prvek 1
o
B’ezr;:ei’né : “"I'VT\‘I‘\: [+ toolBoundary v
chozi pozice .
T Wity Ormezent
Tripolohovy s E I ovor -
premtent
R
> URCaps & Omezit loket
& Omezit piirubu
Bezpecnostni hesl Odblokovat Zablokovat

| ™. 000
Gieni (e Simulace
Q) rriinivmnao = O —

Seda Rovina je nakonfigurovana, ale deaktivovana (A)
Zluta & Cernd Normalni rovina (B)

Modra & Zelena | Spoustéci rovina (C)

Bocni strana roviny, na které maze byt nastroj a/nebo
koleno (pro normalni roviny)

Strana roviny, na které muize byt nastroj a/nebo koleno
(pro spoustéci roviny)

Bocni strana roviny, na které maze byt nastroj a/nebo
koleno (pro zakazané roviny)

Cerné Sipka

Zelena Sipka

Sed3 Sipka

<r nov
default_1*

e Do
Rovina 2 @
Limity robota : H -
,ﬂ Rovina 3 He m
@rmzzzn + Pidat rovinu
kloubu
Roviny
' Poloha
* nastroje
Smer nastroje Viastnosti
v [ ]
/| Rovina 3
Hardware
PROFlsafe Kopirovat prvek O
Bezpecna ‘ «+ toolBoundary v‘
vychozi pozice Omezent
Tiipolohovy — I oboif -
» URCaps [ Omezit loket
& Omezit pirubu
Bezpecnostni hesl Odblokovat Zablokovat

S 2N, 000
P (4% Simulace
O Napajeni vypnuto 250mm/s Simulace .

Rychlost 100%
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Omezeni lokte Muzete povolit Omezit loket , abyste zabranili priichodu loketniho kloubu robota
nékterou z vaSich definovanych rovin. Pokud funkci Omezit loket deaktivujete, bude
loket moci prochazet rovinami.

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

UR3e 0.1m

URb5e 0.13m
UR10e /UR16e 0.15m
UR20/UR30 0.19m

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

Properties

L ]
| Plane 1

Copy Feature (,')

Restrictions
=

Displacerment

™ F

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

Odstranéni omezeni umoznuje, aby pfiruba nastroje prekrocila bezpecnostni rovinu do
omezené oblasti, zatimco pfipojeny nastroj zlstava uvnitf bezpecnostni roviny.

Omezeni pfiruby nastroje muzete odstranit, pokud pracujete s velkym posunem
nastroje. Tim zajistite vétSi vzdalenost pro pohyb nastroje.

Omezeni pfiruby nastroje vyzaduje vytvoreni prvku roviny. Prvek roviny slouzi
k pozdéjSimu nastaveni bezpecnostni roviny v nastaveni bezpecnosti.
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Priklad pridani
funkce roviny

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

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

REBEs+ QH

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

O Power off

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

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

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

RE=] KA

Robot Feature

H Base -

Tool Pesition

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

O e cutctreacn

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

Smér nastroje

Obrazovku Smér nastroje |ze pouzit k omezeni uhlu, ve kterém nastroj sméfuje. Limit je definovan kuzelem,
ktery ma pevnou orientaci vzhledem k zakladné ramene robota. Jak se rameno robota pohybuje, smér
nastroje je omezen tak, aby zlstal uvnitf definovaného kuzele. Vychozi smér nastroje se shoduje s osou Z
vystupni pfiruby nastroje. Lze jej pfizplsobit zadanim uhl{i naklonu a otaceni.

Pred konfiguraci limitu musite definovat bod nebo rovinu v instalaci robota (viz ). Funkce pak muze byt
zkopirovana a jeji osa Z pouzita jako stfed kuzele definujiciho limit.

POZNAMKA

Konfigurace sméru nastroje je zalozena na funkcich. Doporu€ujeme vytvofit pozadované
funkce pfed Upravou bezpecnostni konfigurace, protoze jakmile je bezpecnostni karta
odemcena, rameno robota se vypne, takze neni mozné definovat nové funkce.

Robot Vlastnosti meznich hodnot

Kopirovat prvelk [&]
Limity robota ‘ + toolBoundary v ‘
Omezeni IE Qrmezenl
kloubu ‘IE Oboif - ‘
el Odchylka

: :le‘:t‘;e [ 385181, 30"
Smeér nastroje /
N7\ L

Hardware

PROFIsafe I_;

Bezpecna
vychozi pozice

Vlastnosti nastroje

» Kopirovat TCP (&)
Tiipolohovy ‘ E ‘Pﬁ’ruba néstroje hd |
Uprawit smér
nakldnéni 0 -
posunut’ (Vs

O Napadjeni vypnuto : ° 0 O SH‘\‘H.J\&CE.
AyC

Omezit vlastnosti

Limit sméru nastroje ma tfi konfigurovatelné vlastnosti:

1. Stred kuzele: Z rozbalovaci nabidky miizete vybrat bod nebo prvek roviny, abyste definovali stfed
kuzele. Osa Z vybraného prvku se pouziva jako smér, kolem kterého je kuzel vystiedén.

2. Uhel kuzele: Muzete definovat, o kolik stupfii se robot miize odchylit od stfedu.

Zakézany limit sméru nastroje
neni nikdy aktivni

Limit normalniho sméru nastroje
je aktivni pouze tehdy, kdyz je bezpecnostni systém v Normalni rezim.

Snizeny limit sméru nastroje
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je aktivni pouze tehdy, kdyz je bezpe€nostni systém v rezimu Snizeny reZim.

Normaini & Snizeny limit sméru nastroje
je aktivni, kdyz je bezpecnostni systém v rezimu Normalni rezim , stejné jako kdyz je v rezimu Snizeny
rezim.

Muzete obnovit vychozi hodnoty nebo vratit zpét konfiguraci sméru nastroje nastavenim funkce kopirovani
zpét na "Nedefinovano".

Vlastnosti nastroje

Ve vychozim nastaveni nastroj smeéfuje stejnym smérem jako osa Z vystupni pfiruby nastroje. To Ize upravit
zadanim dvou uhla:

Uhel naklonu: O kolik naklonit osu Z vystupni pfiruby smé&rem k ose X vystupni pfiruby
Uhel nato&eni: Kolik otaget naklon&nou osu Z kolem pivodni vystupni pfiruby osy Z.

Alternativné Ize osu Z existujiciho TCP zkopirovat vybérem tohoto TCP z rozbalovaci nabidky.
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8.5.2. Omezeni polohy nastroje

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

* Robot je misto, kde miiZzete vizualizovat své Upravy.

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

* Tool_1 je vychozi nastroj definovany hodnotami x=0,0, y= 0,0, z=0,0 a
polomér=0,0. Tyto hodnoty pfedstavuji pfirubu nastroje robota.

V ¢asti Copy TCP (Kopirovat TCP) mUzete také vybrat Tool Flange (Pfiruba nastroje
1) a nechat hodnoty nastroje vratit zpét na 0.
Vychozi koule je definovana na pfirubé nastroje.

Robot Nastroj (1 of 3)

+ Pridat néstroj
Limity robota
Omezeni +
kloubu
Roviny
Poloha
* nastroje , Nezapomefite definovat
Smér nastroje nastroj
VN *® /| Pifruba néstroje
Hardware Rédius (max.; 300mm)
PROFlsafe 0,0
Bezpena
vychozi pozice Kopfrovat TCP [«]
Tiipolohovy D
> URCaps Y 0.0
z 0,0
Bezpecnostn hesl Odblokovat || zablokovat

O Napajen( vypnuto { ° 0 O 5mﬂace.
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Uzivatelem U uzivatelsky definovanych nastroji muize uzivatel zménit:

definované * Radius slouzi ke zméné poloméru sféry nastroje. Pfi pouziti bezpeénostnich

nastroje letadel se bere v Gvahu polomér. Kdyz bod v kouli projde spoustéci rovinou
shizeného rezimu, robot se prepne do rezimu Reduced. Bezpecnostni systém
zamezi kterémukoliv bodu kulového prostoru v prichodu bezpe&nostni rovinou
(viz Bezpecnostni omezeni softwaru).

* V Césti Poloha Ize zménit polohu nastroje ve vztahu k pfirubé nastroje robota.
Poloha je zvazovana pro bezpec€nostni funkce pro otacky nastroje, silu nastroje,
brzdnou drahu a bezpecnostni roviny.

Stavajici stfedovy bod nastroje mlzete pouzit jako zaklad pro definovani novych pozic
nastroje. Kopie stavajiciho TCP, pfeddefinovaného v nabidce Obecné na obrazovce
TCP, je pfistupna v nabidce Pozice nastroje v rozeviracim seznamu Kopirovat TCP.
Kdyz upravite nebo upravite hodnoty ve vstupnich polich Upravit pozici , ndzev TCP
zobrazeny v rozbalovaci nabidce se zméni na vlastni, coz znamena, ze existuje rozdil
mezi zkopirovanym TCP a skuteénym limitnim vstupem. Pavodni TCP je stale k
dispozici v rozeviracim seznamu a Ize jej znovu vybrat a zmeénit hodnoty zpét na
puvodni pozici. Vybér v rozbalovaci nabidce Kopirovat TCP nema vliv na nazev
nastroje.

Jakmile pouzijete obrazovku Pozice nastroje , zméni se, pokud se pokusite upravit
zkopirovany TCP na obrazovce konfigurace TCP, zobrazi se vpravo od textu Kopirovat
TCP ikona varovani. To znamena, ze TCP neni synchronizovan, tj. informace v poli
vlastnosti nejsou aktualizovany tak, aby odrazely zmény, které mohly byt provedeny v
TCP. Protokol TCP Ize synchronizovat stisknutim ikony synchronizace (viz ).

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

<nepojm
defautt_L

Robot Néastroj (1 of 3)

. + Pidat néstroj
Limity robota
Omezeni E
kloubu
Roviny
, Poloha
° nastroje , Nezapomerite definovat
Smér néstroje nastrel
W L] 7| Priruba néstroje
Hard
ardware Rédlus (max.: 300mm)
PROFIsafe
Bezpecna
vychozi pozice Kopfrovat TCP &)
Tiipolohovy D
x
> URCaps Y
z
Zablokovat

O Napéjeni vypnuto S ° 0 O Simu\a(e.
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Varovani ohledné Aby doSlo ke spravné aktivaci bezpecnostni roviny, pokud se TCP nastroje k dané
bezpecnostni roviné pfiblizi, musite v ramci bezpecnostnich nastaveni nastavit polohu
nastroje.

Varovani zlistava na Poloze nastroje, pokud:

polohy nastroje

* Jste npfidali novy nastroj do ¢asti Pfiruba nastroje.

Konfigurace polohy nastroje

1.
2.
3.

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

* Nové pfidany nastroj ma vychozi nazev: Tool_x.

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

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

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

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

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

R+ QH

» General Robot Toal (1 of 3)

T s

Robot Limits + Add Tool
Joint Limits El

Planes

Teel Pesition

1. Remember to define a tool

+ & | Tocl Flange

Rsdus (rax: 300rmm)

Copy TCP

I
Features -
o

| Lock | 'wm'

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

> General Robot Tool (2 of 3)

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

Description

Tato ¢ast obsahuje informace, které vam pomohou zabezpecit robota proti
potencialnim hrozbam souvisejicim s kybernetickou bezpec¢nosti. Uvadi pozadavky na
feSeni hrozeb souvisejicich s kybernetickou bezpecnosti a obsahuje pokyny pro
posileni bezpecnosti.

9.1. Obecna kyberneticka bezpecCnost

Description

Pfipojeni robotu Universal Robots k siti mize znamenat kyberneticka bezpec¢nostni
rizika.
Tato rizika Ize zmirnit vyuZzitim kvalifikovaného personalu a zavedenim specifickych
opatfeni na ochranu kybernetické bezpec¢nosti robotu.
Zavedeni opatieni pro kybernetickou bezpe¢nost vyzaduje provedeni posouzeni
kybernetickych hrozeb.
Cilem je:

* Identifikovat hrozby

* Definovat divéryhodné zény a kanaly

* Specifikovat pozadavky jednotlivych komponent v aplikaci

é VAROVANI
Neprovedeni posouzeni rizik kybernetické bezpecnosti mlze vystavit
robot riziku.

* Posouzeni rizik kybernetické bezpecnosti provede integrator
nebo pfislusny kvalifikovany personal.

POZNAMKA

Za urCeni potfeby konkrétnich opatfeni kybernetické bezpecnosti a
za zajisténi pozadovanych opatreni kybernetické bezpecnosti
odpovidaji pouze kompetentni a kvalifikovani pracovnici.

9.2. Pozadavky na kybernetickou bezpecCnost

Description

Konfigurace sité a zabezpeceni robotu vyZzaduje implementaci opatfeni pro
kybernetickou bezpecnost.

Nez se pustite do konfigurace sité, zohlednéte veSkeré pozadavky a nasledné ovérte,
zda je nastaveni robotu bezpecné.
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Kyberneticka * Operatofi se musi vyznat v obecnych zasadach kybernetické bezpecnosti a
bezpecnost pokrocilych technologiich, které jsou v robotech UR vyuzivany.

* Musi byt zavedena fyzicka bezpec€nostni opatfeni, ktera umozni fyzicky pfistup
k robotovi pouze opravnénym osobam.

* Musi byt zavedena dostate¢na kontrola vSech pfistupovych bodu. Napfiklad:
zamky na dvefich, systémy na karty, obecna kontrola fyzického pfistupu.

ﬁ VAROVANI
PFipojeni robotu k siti, ktera neni fadné zabezpecena, mlze
predstavovat bezpecnostni riziko.

* Robot pfipojujte pouze k divéryhodnym a fadné
zabezpecenym sitim.

Pozadavky na * K mistni siti by méla byt pfipojena pouze dlivéryhodna zafizeni.
konfiguraci sité * K robotu by nemé&la byt realizovana Zzadna pfipojeni z pfidruzenych siti.

* Odchozi pfipojeni z robotu by méla byt omezena s ohledem na povoleni co
nejmensi relevantni sady specifickych portu, protokol( a adres.

* Lze pouzivat pouze URCaps a kouzelné skripty od davéryhodnych partner(, a
to na z&kladé ovéreni jejich pravosti a integrity

PoZadavky na * Zménte vychozi heslo na nové silné heslo.

zabezpeceni * Vypnéte ,Kouzelné soubory“, pokud se aktivné nepouzivaji (PolyScope 5).

nastaveni robotu * Zakazte pfistup SSH, pokud neni zapotfebi. Upfednosthnujte ovéfovani pomoci

klice pfed ovéfovanim pomoci hesla

* Nastavte branu firewall robotu na nejpfisnéjsi pouzitelné nastaveni, zakazte
vSechna nepouzivana rozhrani a sluzby, zaviete porty a omezte IP adresy
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9.3. Pokyny pro posileni kybernetické bezpecCnosti

Description

PrestoZe PolyScope obsahuje mnoho funkci pro zabezpeceni sitového pfipojeni,
muzete posilit zabezpeceni dodrzovanim nasledujicich pokyn(:

* Jesté nez robot pripojite k jakékoli siti, nezapomente provést zménu vychoziho
hesla na néjaké silné.

POZNAMKA
Zapomenuté nebo ztracené heslo nelze obnovit ani resetovat.
C

* VSechna hesla uchovavejte bezpeéné.

0 hejvice omezte pfistup robota k siti pomoci integrovaného nastaveni.

* Neéktera komunikacni rozhrani nedisponuji zddnou metodou ovérovani a
Sifrovani komunikace. Pfedstavuje to bezpecCnostni riziko. Zvazte vhodna
zmirAujici opatfeni na zakladé posouzeni kybernetickych bezpeénostnich
hrozeb.

* Pristup k rozhrani robota z jinych zafizeni vyzaduje pouziti tunelovani SSH
(mistni pfesmérovani portd), pokud pfipojeni prekracuje hranici zony
davéryhodnosti.

* Prted vyfazenim z provozu odstrante z robota citliva data. Vénujte zvlastni
pozornost URCaps a Udajlim ve sloZce programu.

* Bezpecné odstranéni vysoce citlivych dat zajistite bezpeénym
vymazanim nebo zni¢enim SD karty.

Informace o nastaveni hesla spravce a presmérovani mistnich porti najdete v Menu.
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9.4. Hesla

Description V PolyScope miiZzete vytvaret a spravovat rlizné typy hesel. Pro pfistup k iplnému
bezpec€nostnimu nastaveni je tfeba nastavit po¢atec¢ni heslo. Nize jsou popsany
nasledujici typy hesel:

* Spravce
* Obsluha

9.5. Nastaveni hesla

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

1. V pravém rohu zahlavi PolyScope stisknéte menu Hamburger a vyberte
moznost Nastaveni.

2. Nalevé strané obrazovky stisknéte v modré nabidce klavesu Heslo a vyberte
moznost Bezpeénost.

3. V poli Nové heslo zadejte heslo.

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

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

Bezpeclnostni nastaveni znovu zamknete tim, Zze stisknete kartu Zamknout nebo staci
prejit na obrazovku mimo nabidku Bezpecnost.

Zablokovat
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9.6. Heslo spravce

Description

Nastaveni hesla
spravce

Bezpecnost

Pomoci hesla spravce (admin) mizete zménit konfiguraci zabezpeceni systému,
vCetné pfistupu kK siti.

Heslo spravce je shodné s heslem pouzitym pro uzivatelsky ucet root v systému Linux
bézicim v robotovi. Uvedené heslo miize byt zapotfebi v nékterych pfipadech pouziti v
siti, jako je SSH nebo SFTP.

Q VAROVANI
Zapomenuté heslo spravce nelze obnovit.

* Prijméte takova opatieni, aby vaSe heslo spravce nebylo
ztraceno.

RE 2 +QH

> Predvolby Heslo sprévce

Spravee Heslo sprévce umozZiuje upravit nastaven! zabezpecen! systému

Rezim Aktudini heslo

Bezpecnost

> Bezpeénost

Potvrdte nové heslo

Heslo mit mit déliku alespon 8 znakd!

1 Ztracené heslo sprévce nelze Zadnym zpCisobem obnovit, prato si ho dobfe zapamatujte!

_ @ Zvolte opravnéni systémowych strének v seleci Bezpe¢nost > Oprévnénf

O BE2NY

V zahlavi klepnéte na ikonu hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.
V Casti Heslo zvolte Spravce.

V zalozce Soucasné heslo zadejte vychozi heslo: easybot.

A

V poli Nové heslo zadejte nové heslo.

Vytvoreni silného a tajného hesla zajisti nejlepsi zabezpeceni vaseho systému.

o

V poli Potvrdit nové heslo zopakujte své nové heslo.

Pro potvrzeni zmény hesla klepnéte na Pouzit.

Bezpecnostni heslo zabranuje neopravnénym Upravam bezpecnostnich nastaveni.
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9. Posouzeni kybernetickych hrozeb

9.7. Heslo provozniho rezimu

Description

Nastaveni hesla
Rezimu

Heslo Provozniho rezimu nebo heslo rezimu vytvafi na PolyScope dvé riizné

uzivatelskeé role:
* Manualni

* Automaticky

Po nastaveni hesla rezimu Ize programy a instalace vytvaret a upravovat pouze v
Manualnim rezimu. Automaticky rezim obsluze umoznuje pouze nacitani
predchystanych program(. Po nastaveni hesla se v zahlavi zobrazi nova ikona Rezim.

Ptepinani provoznich rezim(i z manualniho na automaticky a z automatického na
manualni zpUsobi, Ze PolyScope vyzve k zadani nového hesla.

RE 2 ¢QAH

Spravee
Rezim
Bezpecnost

> Predvolby Heslo provozniho rezimu

Heslem provozniho reZimu se aktivuje vyzva k zaddnf hesla pfi prepindnf mezi altomatickym a manudinim reZimemn
V automatickém re¥imu majf uZivatelé pristup pouze ke kartém Chod, Inicializovat, Pohyb, VIV a Protolcol
Altudinf heslo

Nové heslo

Potvrdte nové heslo

| ° 0 O imuj‘;;.

O BE2ny

Rychlost 100%

1. V zahlavi klepnéte na ikonu hamburger menu a zvolte polozku Nastaveni.

V &asti Heslo zvolte Rezim.

V poli Nové heslo zadejte nové heslo.

Vytvoreni silného a tajného hesla zajisti nejlepsi zabezpeceni vaSeho systému.

V poli Potvrdit nové heslo zopakujte své nové heslo.

Pro potvrzeni zmény hesla klepnéte na Pouzit.
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10. Komunikacni sité
10.1. Sbérnice

Description Pomoci moznosti sbérnice miZete definovat a konfigurovat rodinu sitovych protokolt
primyslovych pocitaci pouzivanych pro distribuované fizeni v readlném ¢ase, které
systém PolyScope akceptuje:

* MODBUS

* Ethernet/IP
* PROFINET
* PROFlIsafe
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10. Komunikacéni sité

10.2. MODBUS

Description

Obnovit

Pfidat jednotku

Smazat jednotku

Nastavit IP
jednotky

Sekvendéni rezim

Pridat signal

Zde Ize nastavit signaly klienta (master) MODBUS . Pfipojeni k serverGm MODBUS
(nebo slave) na zadanych IP adreséach Ize vytvofit pomoci vstupnich/vystupnich
signalu (registrii nebo digitalnich). Kazdy signal ma jedine¢ny nazev, takze jej Ize
pouzit v programech.

Stisknutim tohoto tlacitka obnovite vdechna pfipojeni MODBUS. Obnoveni odpoji
vSechny jednotky modbus a znovu je pfipoji. VSechny statistiky jsou vymazany.

Stisknutim tohoto tlacitka pfidate novou jednotku MODBUS.

Stisknutim tohoto tlacitka odstranite jednotku MODBUS a vSechny signaly na této
jednotce.

Zde je zobrazena IP adresa jednotky MODBUS. Stisknéte tlacitko pro jeho zménu.

K dispozici pouze pfi zaskrtnuté volbé Zobrazit pokrocilé mozZnosti. Zaskrtnutim tohoto
policka bude klient modbus pfinucen pockat na odpovéd pred odeslanim dalSiho
pozadavku. Tento rezim je vyzadovan nékterymi sbérnicovymi jednotkami. Zapnuti této
moznosti mize pomoci, pokud existuje vice signalu, a zvySeni frekvence pozadavku
ma za nasledek odpojeni signalu.

Skutecna frekvence signalu mize byt nizsi, nez je pozadovano, pokud je v sekvencnim
rezimu definovano vice signal(l. Skutecnou frekvenci signalu Ize pozorovat ve statistice
signalu. Indikator signalu zeZloutne, pokud je skute¢na frekvence signalu nizsi nez
polovina hodnoty vybrané z rozeviraciho seznamu Frekvence .

Stisknutim tohoto tlacitka pfidate signal do odpovidajici jednotky MODBUS.

UR3e
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Smazat signal Stisknutim tohoto tlacitka odstranite signal MODBUS z odpovidajici jednotky MODBUS.
Nastavit typ Pomoci této rozbalovaci nabidky vyberte typ signalu.
signalu Dostupné typy jsou:

Digitalni vstup (civka) je jednobitova veli€ina, ktera se odecita
z jednotky MODBUS na civce zadané v adresnim poli
signalu. Pouziva se kod funkce 0x02 (Cteni diskrétnich
vstup().

Digitalni vystup (civka) je jednobitova veli€ina, kterou Ize
nastavit na vysokou nebo nizkou. Pfed nastavenim hodnoty
tohoto vystupu uzivatelem se hodnota odecte ze vzdalené
jednotky MODBUS. To znamena, Ze je pouzit funk&ni kod
0x01 (Read Coils). Pokud byl vystup nastaven programem
robota nebo stisknutim tlacitka set signal value , pouzije se
funkéni koéd 0x05 (Write Single Coil).

Vstup registru je 16bitové mnozstvi nactené z adresy zadané
Zaregistrovat | v poli adresa. Pouziva se kod funkce 0x04 (Read Input

vstup Registers).

Vystup registru je 16bitova velicina, kterou miize uzivatel
nastavit. Pfed nastavenim hodnoty registru se jeho hodnota
odecte ze vzdalené jednotky MODBUS. To znamena, Ze je
Registrovat pouzit funk&ni kéd 0x03 (Read Holding Registers). Pokud byl
vystup vystup nastaven programem robota hebo zadanim hodnoty
signalu v poli set sighal value , pouzije se k nastaveni
hodnoty na vzdalené jednotce MODBUS funkéni kéd 0x06
(Write Single Register).

Digitélni vstup

Digitalni vystup

Nastavit adresu Toto pole zobrazuje adresu na vzdaleném serveru MODBUS. Pomoci klavesnice na

signalu obrazovce vyberte jinou adresu. Platné adresy zavisi na vyrobci a konfiguraci vzdalené
jednotky MODBUS.

Nastavit nazev Pomoci klavesnice na obrazovce mlze uzivatel signal pojmenovat. Tento nazev se

signalu pouziva pfi pouziti signalu v programech.

Hodnota signdlu  Zde je zobrazena aktualni hodnota signalu. U registracnich signalt je hodnota
vyjadfena jako celé Cislo bez znaménka. Pro vystupni signaly Ize pomoci tlaCitka
nastavit pozadovanou hodnotu signalu. Opét plati, ze pro vystup registru musi byt
hodnota pro zapis do jednotky zadana jako celé Cislo bez znaménka.
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Stav pfipojeni Tato ikona ukazuje, zda Ize signal spravné Cist/zapisovat (zelena), nebo zda jednotka

signalu reaguje neoCekavané nebo neni dosazitelna (Seda). Pokud je pfijata odpovéd na
vyjimku MODBUS , zobrazi se kdéd odpovédi. Odpovédi na vyjimku MODBUS-TCP
jsou:

NEPLATNA FUNKCE (0x01) Kéd funkce pfijaty v dotazu neni
pripustnou akci pro server (nebo slave).

NEPLATNA ADRESA DAT (0x02) Funkéni kéd pfijaty v dotazu
neni pfipustnou akci pro server (nebo slave), zkontrolujte, zda
E2 zadan4 adresa signalu odpovida nastaveni vzddleného serveru
MODBUS.

ILLEGAL DATA VALUE (0x03) (NEPOVOLENA HODNOTA
DAT) Hodnota obsazena v dotazovacim datovém poli neni pro
server (nebo podfiz. jednotku) povolenou hodnotou, zkontrolujte,
zda je zadana hodnota signalu platna pro zadanou adresu na
vzdaleném serveru MODBUS.

Chyba PODRIZENEHO ZARIZENI (0x04) Pfi pokusu serveru
E4 (nebo podfizeného) o provedeni pozadované akce doslo k
neopravitelné chybé.

POTVRDTE (0x05) Specializované pouziti ve spojeni s

E1

E3

E5 programovacimi pfikazy odeslanymi do vzdalené jednotky
MODBUS.
SLAVE ZARIZENI OBSAZENO (0x06) Specializované pouziti ve
E6 spojeni s programovacimi pfikazy odeslanymi na vzdalenou

MODBUS jednotku, slave (server) nyni neni schopen reagovat.

Zobrazit
pokrodcilé
moznosti

Toto zaSkrtavaci policko zobrazuje/skryva pokrocCilé moznosti pro kazdy signal.
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Pokrocilé
moznosti

Toto menu Ize pouzit ke zméné frekvence aktualizace signalu. To
znamena frekvenci, s jakou jsou odesilany pozadavky na vzdalenou

Aktualizovat | jednotku MODBUS pro &teni nebo zapis hodnoty signalu. Kdyz je

frekvenci frekvence nastavena na 0, pak jsou pozadavky modbus iniciovany
na vyzadani pomoci modbus_get signal_status, modbus_set
output_registera modbus_set_output_signal funkci skriptu.
Toto textové pole Ize pouzit k nastaveni konkrétni podfizené adresy
pro pozadavky odpovidaijici konkrétnimu signalu. Hodnota musi byt

Adresa v rozsahu 0-255 v¢etné a vychozi je 255. Pokud tuto hodnotu

podfizeného zménite, doporucujeme nahlédnout do manualu vzdaleného
zarizeni MODBUS a ovéit jeho funkénost pfi zméné podfizené
adresy.

Pocet

opétovného Kolikrat bylo pfipojeni TCP ukon¢eno a znovu pfipojeno.

pfipojeni

Stav pfipojeni | Stav pfipojeni TCP.

Rychlost Doba mezi odeslanim pozadavku modbus a pfijetim odpovédi - tato

odpovédi [ms] | doba je aktualizovana pouze pfi aktivni komunikaci.

Chyby paketti | Pocet prijatych paket(l, které obsahovaly chyby (tj. neplatna délka,

Modbus chybéjici data, chyba TCP socketu).

X e Pocet pozadavkd na modbus, které neobdrzely odpovéd.
Casové limity
Sadosti se Pocet pakettl, které nemohly byt odeslany z diivodu neplatného
o stavu soketu.
nezdafrily
s Pramérna frekvence aktualizace stavu klientského (hlavniho)

Aktualni S Y 5 i 5 -
signalu. Tato hodnota se pfepocitava pokazdé, kdyz signal obdrzi

frekvence

odezvu od serveru (nebo slave).

VSechny pocitadla se pocitaji do 65535 a poté se zalomi zpét na 0.
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10.3. EtherNet/IP

Description EtherNet/IP je sitovy protokol, ktery umozriuje pfipojeni robota k primyslovému
zarizeni EtherNet/IP Scanner.
Pokud je pfipojeni povoleno, mlizete vybrat akci, ktera nastane, kdyz program ztrati
pfipojeni EtherNet/IP Scanner Device.
Témito akcemi jsou:

PolyScope ignoruje ztratu pfipojeni EtherNet/IP a program
pokracuje v béhu.

PolyScope pozastavi aktualni program. Program pokracuje
Pozastavit tam, kde se zastavil.

Zadné

Zastavit PolyScope zastavi aktualni program.

10.4. PROFINET

Description
PROFINET je sitovy protokol, ktery aktivuje nebo deaktivuje pfipojeni robota k
primyslovému I0-ovladac¢i PROFINET.
Pokud je pfipojeni povoleno, miizete vybrat akci, ktera nastane, kdyz program ztrati
pfipojeni PROFINET IO-Controller.
Témito akcemi jsou:

PolyScope ignoruje ztratu pfipojeni PROFINET a program
normalné pokracuje.

PolyScope pozastavi aktualni program. Program pokracuje
Pozastavit tam, kde se zastavil.

Zadné

, Pol zastavi aktualni program.
Zastavit olyScope zastavi aktualni progra

Pokud inzenyrsky nastroj PROFINET (napf. TIA portal) vySle signal DCP Flash do
zarizeni PROFINET nebo PROFIsafe robota, zobrazi se vyskakovaci okno v
PolyScope.
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10.5. PROFlsafe

Description Sitovy protokol PROFIsafe (implementovany ve verzi 2. 6. 1) umozZnuje robotu
komunikovat s bezpe¢nostnim PLC podle pozadavk( ISO 13849, kat. 3. Robot prenasi
informace o bezpec¢nostnim stavu do bezpeénostniho PLC a pfijiméa informace pro
spusténi funkci souvisejicich s bezpecnosti, napfiklad: nouzové zastaveni nebo
prechod do omezeného rezimu.

Rozhrani PROFIsafe poskytuje bezpec¢nou sitovou alternativu k pfipojeni vodica k
bezpecnostnim 10 kolik(im ovladaci skfiné robota.

PROFIsafe je k dispozici pouze na robotech s aktivacni licenci, kterou ziskate u svého
mistniho obchodniho zéstupce; po jejim ziskani Ize licenci stahnout na myUR.
Informace o registraci robota a aktivaci licence naleznete v licen¢nich souborech
Registrace robota a URCap .

Pokrocilé Kontrolni zprava pfijata z bezpecnostniho PLC obsahuje informace v tabulce nize.
moznosti
Signal Description
E-Stop podle . o , .
. PP Potvrzuje elektronické zastaveni systému.
systému
Ochranné . " P
, Potvrzuje bezpeénostni zarazku.
zastaveni
Resetovat Resetuje stav zastaveni zabezpeceni (pfi pfechodu od
bezpecnostni nejnizsiho k nejvys§§imu v automatickém rezimu), pokud je
zarazku vstup zastaveni zabezpeceni pfedem vymazan.
Zabezpecuje zastaveni, pokud robot pracuje v automatickém
rezimu.
. Funkce Safeguard stop auto se smi pouzivat pouze v
Zabezpeceni v iy ow ! . R
Stop auto pripadé, Ze je nakonfigurovano 3polohové zafizeni
P umoznujici (3PE). Pokud neni nakonfigurovano zadné
zarizeni 3PE, bezpecnostni stop auto funguje jako normalni
bezpecnostni stop vstup.
Resetovat Resetuje stav zabezpecovaciho automatického zastaveni
bezpednostni (pfi nizkém az vysokém prechodu v automatickém rezimu),
P pokud jsou pfedem vymazany automatické vstupy
stop auto . , ,
zabezpecovaciho zastaveni.
Omezeny - Y L . v
v y Aktivuje bezpecnostni limity snizeného rezimu.
rezim
Aktivuje manualni nebo automaticky provozni rezim. Pokud
R je bezpecnostni konfigurace ,Volba provozniho rezimu
Provozni rezim , « . . L
pomoci PROFIsafe” deaktivovana, toto pole musi byt
vynechano ze zpravy PROFIsafe Control.
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Pokrocilé Stavova zprava odeslana do bezpecnostniho PLC obsahuje informace v tabulce nize.

moznosti
Signal Description

Robot provadi nebo dokoncil bezpe&nostni zastaveni kategorie
0; Tvrdé zastaveni okamzitym odstranénim napajeni ramene a
motorq.

Robot provadi nebo dokoncil bezpe&nostni zastaveni kategorie
1; Rizené zastaveni, po kterém jsou motory ponechany ve
vypnutém stavu s aktivovanymi brzdami.

Robot provadi nebo dokoncil bezpe&nostni zastaveni kategorie
2; Rizené zastaveni, po kterém jsou motory ponechany ve
stavu zapnuti.

Robot je zastaven, protoze bezpecnostni systém nespinil
aktualné definované bezpecnostni limity.

Robot je zastaven z divodu neo¢ekavané vyjimecné chyby v
bezpecnostnim systému.

Robot je zastaven z dlvodu jedné z nasledujicich podminek:

Prestan, kat.
0

Ptrestan, kat.
1

Ptrestan, kat.
2

Poruseni

Porucha

* bezpecnostni PLC pfipojené pres PROFIsafe potvrdilo
uroven systému e-stop.

E-stop podle * iMMI modul pfipojeny k ovladaci skfini prosadil

systéemu systémovou Uroven e-stop.

* jednotka pripojena k systému e-stop konfigurovatelny
bezpecnostni vstup ovladaci skfiné potvrdila Uroven
systému e-stop.

Robot je zastaven z dlivodu jedné z nasledujicich podminek:

E-stop + Stiskne se tlagitko e-stop na ptivésku Teach.
pomoci

* Je stisknuto tlacitko e-stop pfipojené k
robota

nekonfigurovatelnému bezpecnostnimu vstupu e-stop
robotu na ovladaci jednotce.

Robot je zastaven kvili jedné z nasledujicich podminek:

* Bezpecnostni PLC pripojené pfes PROFIsafe potvrdilo
bezpecnostni zarazku.

* Jednotka pfipojena k ochrannému dorazu
nekonfigurovatelného vstupu ovladaci skfiné potvrdila

] ochranny doraz.
Ochranné

zastaveni * Jednotka pfipojena ke konfigurovatelnému

bezpecnostnimu vstupu ochranného dorazu ovladaci
skfiné potvrdila ochranny doraz.

Signal nasleduje bezpecnostni resetovaci sémantiku. K
resetovani tohoto signalu se pouzije nakonfigurovana funkce
resetovani bezpecnostniho zastaveni.

PROFIsafe znamend pouziti funkce resetovani zabezpeceni.
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Pokrocilé
moznosti

Signal Description

Zabezpeceni
stop auto

Robot je zastaven, protoze pracuje v automatickém rezimu a
kvali jedné z nasledujicich podminek:

* Bezpecnostni PLC pfipojené pres PROFIsafe
prosadilo bezpecénostni stop auto.

* Jednotka pfipojena k zabezpecovacimu
automatickému zastaveni konfigurovatelného
bezpecnostniho vstupu ovladaci skfiné potvrdila
zabezpecovaci automatické zastaveni.

Signal nasleduje bezpecnostni resetovaci sémantiku. K
resetovani tohoto signalu se pouzije nakonfigurovana funkce
bezpecnostniho zastaveni

PROFIsafe znamena pouziti funkce resetovani zabezpeceni

3PE stop

Robot je zastaven, protoze pracuje v manualnim rezimu a
kvli jedné z nasledujicich podminek:

* Pouzivate 3PE TP a zadné z tlacitek neni ve stfedni
poloze.

* 3polohové zafizeni pfipojené ke konfigurovatelnému
bezpecnostnimu vstupu ovladaci skfiné potvrdilo
zastaveni 3PE.

Provozni rezim

Indikace aktualniho provozniho rezimu robota.
Tento rezim mize byt: Vypnuto (0), Automatické (1) nebo
Manualni (2).

vychozi poloha

Omezeny V soucasné dobé jsou aktivni bezpeénostni limity snizeného

rezim rezimu.

Aktivni limit Aktivni sada bezpecénostnich limitd.

nastaven Muze to byt: Normal (0), Reduced (1) nebo Recovery (2).
Robot se pohybuje. Pokud se néktery kloub pohybuje

Pohyb robota rychlosti 0,02 rad/s nebo vy$si, robot je vyvhodnocen jako v
pohybu.

Bezpecna Robot je v klidu (robot se hehybe) a v poloze definované jako

Bezpecna domaci poloha.
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Konfigurace
PROFIsafe

Povoleni
PROFIsafe

Konfigurace PROFIsafe se tyka programovani bezpecnostniho PLC, ale vyZaduje
minimalni nastaveni robota.

1. Pfipojte robota k dlivéryhodné siti, ktera pfistupuje k PLC vyhovujicim
bezpeclnosti.

2. Na PolyScope v zahlavi klepnéte na Instalace.

Klepnéte na Bezpecnost, vyberte PROFIsafe a nakonfigurujte podle potfeby.

Spus
Bezpecnost
()Zapnout PROF|safe]

Limity robota

Omezeni Konfigurace -
kloubu

Roviny Adresa zdroje (o]

Cilové adresa 0

Poloha

nastroje Ovladat operacni rezim C’

Smér nastroje

VIV

Hardware
PROFlsafe

Bezpecna
vychozi pozice

Tripolohovy

Bezpelnostni hesl Odblokovat Zablokovat
—————— s
O Napajeni vypnuto 25l0|£:nls ° 0 o Simulace .
ychlo

1. Zadejte bezpecnostni heslo robota a klepnéte na Odemknout.
Pomoci tlacitka prepinace povolte PROFIsafe.
Do odpovidajicich poli zadejte zdrojovou adresu a cilovou adresu.
Tyto adresy jsou libovolnd Cisla pouzivana robotem a bezpecnostnim PLC k
vzajemné identifikaci.

4. Provozni rezim fizeni mizete pfepnout do polohy zapnuto, pokud chcete, aby
PROFIsafe ovladal provozni rezim robota.

Provozni reZzim robota muGze Fidit pouze jeden zdroj. Proto jsou jiné zdroje vybéru
rezimu zakazany, pokud je povolena volba provozniho rezimu prostfednictvim
PROFIsafe.

Robot je nyni nastaven pro komunikaci s bezpe¢nostnim PLC.
Pokud PLC nereaguje nebo je Spatné nakonfigurovano, nemuzete uvolnit brzdy robota.

10.6. UR Connect

UR3e
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Description

Instalace UR
Connect

Aktivace UR
Connect

Aktualizace UR
Connect URCap

URCap UR Connect se dodavaiji predinstalované se softwarem 5.19 PolyScope 5.
Aby byl zajistén spravny provoz, musi byt spinény nékteré dalsi predpoklady.
Dalsi informace naleznete v dokumentaci URCap.

Instalacni a uzivatelska prirucka UR Connect

Dalsi informace o produktu najdete zde: https://www.universal-
robots.com/optimization-services/ur-connect/

Pokud chcete nainstalovat UR Connect, postupuijte podle nasledujicich kroku:
1. Prejdeté na kartu Instalace.
2. Vlevé Casti obrazovky klepnéte na kartu URCaps.
3. Klepnéte na instalovat a spustte instalaci nezbytného softwaru.
4

Postupujte podle pokyn(i na obrazovce.

Aby bylo mozné odesilat data do MyUR, musi byt UR Connect URCap sparovan
s myUR.
Dalsi informace naleznete v dokumentaci MyUR na UR Connect.

URCaps najdete na karté Instalace.
1. Prejdeté na kartu Instalace.
2. Vlevé Casti obrazovky klepnéte na kartu URCaps.
3. V pravém dolnim rohu kliknéte na tlacitko Zkontrolovat aktualizace.
4. Nyni mGzete aktualizaci stahnout, zamitnout nebo odlozit.

a. Pokud aktualizaci odlozite nebo zamitnete, obnovi se znovu pouze az
bude k dispozici nova verze.

Postupujte podle pokyn( k aktualizaci.

Po dokonceni aktualizace restartujte PolyScope.

POZNAMKA
UR Connect miizete aktualizovat i v pfipadé&, ze NENI nainstalovan.
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11. Nouzoveé udalosti

Description P¥i fFeSeni nouzovych situaci, jako je aktivace nouzového zastaveni pomoci Cerveného
tlacitka, postupuijte podle pokynt zde. Tato ¢ast také popisuje, jak ruéné pfesunout
systém bez napéjeni.

11.1. Nouzové zastaveni

Popis Nouzové zastaveni nebo E-stop je Cervené tladitko umisténé na pfenosném ovladacim
terminalu. Stisknutim tlacitka nouzového zastaveni zastavite veSkery pohyb robota.
Aktivace tla¢itka nouzového zastaveni zplisobi zastaveni kategorie 1 (IEC 60204-1).
Nouzové zastaveni neni bezpecnostni opatieni (ISO 12100). Jedna se o doplikova
ochranna opatteni, ktera nejsou urCena k prevenci zranéni. Posouzeni rizik v aplikaci
robota urcuje, zda jsou vyzadovana dalsi tlaCitka nouzového zastaveni. Funkce
nouzového zastaveni a ovladaci zafizeni musi splfhovat normu ISO 13850.

Po aktivaci nouzového zastaveni se tlacitko v tomto nastaveni uzamkne. Pokazdé,
kdyz je aktivovdno nouzové zastaveni, musi byt ruéné resetovano tlacitkem, které
zastaveni spustilo.

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

Tlagitko nouzového zastaveni zresetujete nasledovné:

1. Drzte tlaCitko a otacejte jim ve sméru hodinovych rucicek, dokud se neuvolni
zapadka.

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

2. Po resetovani nouzového zastaveni obnovte napajeni robota a obnovte provoz.
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11.2. Pohyb bez napajeni pohonu

Popis

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

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

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

Informace o demontazi robota naleznete v servisni pfirucce.

fﬁ VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD

Elektricka nebezpedi a rizika zplisobena zlomenim nebo rozpadem
ramene robota bez opory mohou zpUsobit zranéni nebo smrt.

* Pred demontazi odpojte napajeni a podeprete rameno robota.

POZNAMKA

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

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

* Nehybejte kloubem vice, nez je nutné.
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11.3. Rezimy

Description

Pfepinani rezima

Ptistup k riznym rezim(lm a jejich aktivace se provadi pomoci pfenosného ovladaciho
terminalu nebo fidiciho (dashboard) serveru. Pokud je integrovan externi prepinac
rezim0, ovlada rezimy on - nikoli PolyScope nebo fidici (dashboard) server.

Automaticky rezim Po aktivaci m{iZze robot provadét pouze program s
preddefinovanymi ulohami. Nelze upravovat ani ukladat programy a instalace.
Manualni rezim Robot mGzZete naprogramovat hned po aktivaci. MGzZete upravovat a
ukladat programy a instalace.

Lze pouzit vysokorychlostni manualni rezim. Umozniuje, aby rychlost nastroje i kolene
docasné prekrocila 250 mm/s, pfi¢emz se pouziva funkce Hold-to-Run (samocinny
navrat do vychozi polohy).

Provadéni funkce Hold-to-Run se zajistuje prlibéznym kontaktem s posuvnikem
rychlosti.

Je-li tfipolohové aktivacni zafizeni nakonfigurovano, ale je bud’ uvolnéno (nestisknuto),
nebo stisknuto pIné, robot v manualnim rezimu provede bezpefnostni zastaveni.

Pfepinani mezi automatickym rezimem a manualnim rezimem vyzaduje uplné
uvolnéni a opétovné stisknuti tfipolohového aktivacniho zafizeni, aby se robot mohl
pohybovat.

PFi pouziti vysokorychlostniho manualniho reZzimu pouzijte bezpeénostni limity kloubt
(viz Omezeni kloubl) nebo bezpecnostni roviny (viz Bezpeénostni roviny) k omezeni
operacniho prostoru robota.

Volnobéh X *

Pfesunout robota pomoci Sipek na karté « .

Presunout

Upravit & ulozit instalaci programu & X

Spustit programy Snizena *
rychlost**

Spustit program z vybraného uzlu X

*Pouze pokud neni nakonfigurovano zadné tfipolohové aktivacni zafizeni.
** Pokud je nakonfigurovano tfipolohové aktivacni zafizeni, robot pracuje pfi
manualni omezené rychlosti, pokud neni aktivovan vysokorychlostni manualni rezim.
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rezimu * Neékteré velikosti robotdl UR nemusi byt vybaveny tfipolohovym
aktivaCnim zafizenim. Pokud posouzeni rizik vyzaduje
aktivacni zafizeni, je tfeba pouzit tfipolohovy ovladaci pfenosny
terminal.

é VAROVANI
* V8echna pozastavena ochranna opatfeni musi byt pfed

vybérem automatického rezimu vracena do plné funkénosti.

Na co si dat A
pozor pfi pfepnuti @ POZNAMKA

* Pokud je to mozné, manualni rezim se smi pouzivat pouze v
pfipadé, Ze se vSechny osoby nachazeji mimo zabezpeceny
prostor.

* Pokud se pouziva externi prepinac rezima, smi byt umistén
mimo zabezpeceny prostor.

* V automatickém rezimu nesmi nikdo vstupovat do
zabezpeceného prostoru ani se v ném nachazet, pokud neni
pouzito zabezpeceni nebo pokud neni kolaborativni aplikace
validovana s ohledem na omezeni vykonu a sily (PFL).

Prepinani 1. V zahlavi vyberte ikonu profilu.
rezimu: PolyScope * Automaticky oznacuje, Ze je provozni rezim robota nastaven na
Automaticky.
* Manudlni oznacuje, Ze je provozni rezim robota nastaven na
Manualni.
Pouzivani serveru Dashboard 1. Pfipojte se k serveru Dashboard.

2. Pouzijte pfikazy Nastavit provozni rezim.
* Nastavit provozni rezim automaticky
* Nastavit navod k provoznimu rezimu

* Vymazat provozni rezim

Tripolohové Pokud se pouziva tfipolohové aktivacni zafizeni a robot se nachazi v manualnim
povolovaci rezimu, pohyb vyzaduje stisknuti tfipolohového aktivacniho zafizeni do stfedoveé
zarizeni polohy. Tfipolohové aktivacni zafizeni nemé v automatickém rezimu zadny vliv.

K programovani se doporucuje pouzit tfipolohovy pfenosny ovladaci terminal. Pokud
se v manualnim rezimu mlze v zabezpeceném prostoru nachazet dalsi osoba, Ize pro
pouziti touto dalSi osobou integrovat a nakonfigurovat dalSi zafizeni.
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11.3.1. Rezim Obnovy

Popis Pokud je pfekrocena bezpecnostni mezni hodnota, je tfeba bezpecnostni systém
restartovat. Pokud je napfiklad limit polohy kloubu mimo bezpecnostni limit, pfi
spusténi se aktivuje Zotaveni .
Nelze spustit programy ovladajici robota, kdyz je aktivovana obnova, ale rameno
robota Ize ru¢né presunout zpét v ramci limitd pomoci rezimu Volnobéh nebo pomoci
karty Pfesunout v PolyScope. (viz Cést || Pfirucka k PolyScope)

Bezpecnostni Bezpe&nostni funkce Mezni hodnota

limity rezimu

obnovy Mezni hodnota rychlosti kloubu 30°/s
Rychlostni limit 250 mm/s
Limit sily 100N
Mezni hybnost 10 kg m/s
Mezni napéti 80w

V pfipadé naruseni téchto meznich hodnot bezpec€nostni systém provede zastaveni
kategorie 0.

é VAROVANI
Nedodrzeni opatrnosti pfi pohybu ramene robota pfi zotaveni maze
vést k nebezpecnym situacim.

* Budte opatrni pfi pohybu ramene robota zpét v ramci limitd,
protoZe limity pro polohy kloub(, bezpeénostni roviny a
orientace nastroje/koncového efektoru jsou pfi zotaveni
zakazany.

11.3.2. Zpétné fizeni

Description Zpétny chod je manualni rezim pouzivany k vynucenému nastaveni konkrétnich
kloubl do poZadované polohy bez uvolnéni véech brzd v robotickém rameni.
To je nékdy nutné, pokud je rameno robota blizko kolizi a vibrace doprovazejici upiny
restart nejsou zadouci.
Pokud je pouzivan volnobéh, pohyb v kloubech se zda byt tézky.

K zapnuti zpétného chodu mulzete pouzit nékterou z nasledujicich sekvenci:
* prenosny ovladaci terminal
* 3PE zafizeni/spinat

* Freedrive na robotu

UR3e 185 Uzivatelska pfirucka


../../../../../../../../Content/prod-usr-man/_parts/um-part-2.htm#part:SoftwareManual

UNIVERSAL ROBOTS

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

1. Na obrazovce Spousténi klepnéte na ZAPNOUT, ¢imz se spusti napéjeci
sekvence.

2. Kdyz je robot ve stavu Zastaveni pomoci 3PE ovladaciho terminalu, lehce
stisknéte a poté znovu lehce stisknéte a podrzte tlacitko na 3PE.
Stav robota se zméni na Zpétny chod.

3. Nyni mizete vyvinout silny tlak, abyste uvolnili brzdu v pozadovaném kloubu a
posunuli rameno robota.
Dokud je na tlacitko 3PE vyvijen mirny tlak, je zapnuta funkce Zpétny chod, coz
umoznuje pohyb ramene.

3PE Pokud chcete pomoci 3PE ovladaciho terminalu/spinace aktivovat zpétny chod ramene
zafizeni/spinac robota.

1. Na obrazovce Spousténi klepnéte na ZAPNOUT, ¢imz se spusti napéjeci
sekvence.

2. Kdyz je robot ve stavu Zastaveni pomoci 3PE ovladaciho terminalu, lehce
stisknéte a poté znovu lehce stisknéte a podrzte tlacitko na 3PE.
Stav robota se zméni na Zastaveni pomoci 3PE.

3. Stisknéte a podrzte 3PE zafizeni/spinac.
Stav robota se zméni na Zpétny chod.

4. Nyni mGzete vyvinout silny tlak, abyste uvolnili brzdu v pozadovaném kloubu a
posunuli rameno robota.
Dokud drzite 3PE ovladac¢/vypinac a tlacitko 3PE/TP, je zapnuta funkce Zpétny
chod, coz umoznuje pohyb ramene.

Freedrive na Pokud chcete aktivovat volnobéh ke zpétnému posunuti ramene robota.

robotu 1. Na obrazovce Spouséténi klepnéte na ZAPNOUT, &imz se spusti napajeci

sekvence.

2. Kdyz je robot ve stavu Zastaveni pomoci 3PE ovladaciho terminalu, stisknéte a
podrzte tlacitko Zpétny chod robota.
Stav robota se zméni na Zpétny chod.

3. Nyni mdzete vyvinout silny tlak, abyste uvolnili brzdu v pozadovaném kloubu a
posunuli rameno robota.
Dokud je na tlacitko Volnobéh na robotu vyvijen mirny tlak, je zapnuta funkce
Zpétny chod, coz umoznuje pohyb ramene.
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Inspekce zpétného chodu

Description Pokud je robot blizko kolizi s jinym pfedmétem, miizete pomoci funkce Zpétny chod
rameno robota pred inicializaci pfesunout do bezpecné pozice.

prenosny ovladaci terminal
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Aktivace
zpétného chodu

Nastaveni
bezpeénosti

Dodate¢né
bezpednostni

vstupy a vystupy
stale funguji

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

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

Active Payload Installation Payload r
T 0.0015

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

BACKDRIVE

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

Power ON the robot first
Active Payload Installation Payload

0.00 kg

e

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

POZNAMKA
V rezimu zpétného chodu se robot pohybuje ztézka.

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

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

Zkontrolujte, které bezpe&nostni vstupy a vystupy jsou aktivni a zda je Ize spoustét pres
PolyScope nebo externi zafizeni.
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12. Pfeprava UNIVERSAL ROBOTS

12. Preprava

Popis Robota pfepravujte pouze v piivodnim obalu. Balici materialy uchovavejte na suchém
misté pro pfipad, Ze byste v budoucnu potfebovali robota pfesunout.
Pfi pfesunu robota z baleni na misto instalace zvednéte obé trubice ramene robota
soucasné. Robota pfidrzte na misté, dokud nebudou bezpecné utazeny vSechny
montazni Srouby v zakladné robota.
Zdvihejte ovladaci jednotku za tuto rukojet

Upozornéni:
Zvedani Q VAROVANI
Nespravné zvedaci techniky nebo pouziti neadekvatniho zvedaci
zafizeni mohou vést ke zranéni.
* P¥i zvedani vybaveni nepfetézujte sva zada nebo jiné asti
téla.
* Pouzivejte vhodna zdvihaci zafizeni.

* Je tfeba dodrzovat veSkeré regionalni i narodni pokyny pro
zvedani.

* Montaz robota provadéjte v souladu s pokyny k montazi v
kapitole Mechanické rozhrani.

POZNAMKA
Pokud je robot béhem pfepravy pfipojen k aplikaci / instalaci téeti
strany, postupujte podle nasledujicich pokynu:
* Preprava robota bez plivodniho obalu bude mit za nasledek
zneplatnéni vSech zaruk od Universal Robots A/S.
* Pokud je robot pfi pfepraveé pfipojen k aplikaci / instalaci tfeti
strany, dodrzujte doporuceni pro pfepravu robota bez
puvodniho pfepravniho obalu.

Prohlaseni Spoleénost Universal Robots nemuze byt zodpovédna za jakékoliv $kody zplusobené
béhem prepravy.
Doporuéeni pro pfepravu bez obalu najdete na adrese myur.universal-
robots.com/manuals
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UNIVERSAL ROBOTS 12. Pfeprava

Popis Universal Robots doporucuje vzdy pfepravovat robota v plvodnim obalu.
Tato doporuceni jsou napsana za u€elem snizeni nezadoucich vibraci v kloubech a
brzdovych systémech a snizeni rotace kloub.
Pokud je robot pfepravovan bez plivodniho obalu, fidte se nasledujicimi pokyny:
* Slozte robota co nejvice - neprepravujte robota v pozici singularity.
* Presunte tézisté robota co nejblize k zakladné.
* PFipevnéte kazdou hadici k pevnému povrchu na dvou riiznych mistech.

* Zaijistéte jakykoli pfipojeny koncovy efektor pevné ve 3 osach.

Preprava Q\

Slozte robota jak nejlépe to jde. Ci/jig || \

Nepfepravujte rameno vysunuté.

(pozice singularity) n O ——
N \\%
N
=
Hadice pfipevnéte k pevnému povrchu. e 2GS Lry— .
Zaijistéte pfipojeny koncovy efektor ve 3 osach. qﬁ | gﬂ?{

12.1. Ulozeni pfenosného ovladaciho terminalu

Description Obsluha musi mit jasnou pfedstavu o tom, co ovlivni stisknuti
tlaCitka e-Stop na prenosném ovladacim terminalu. P¥i instalaci
vice robotli mGze napfiklad dojit k nejasnostem. Mélo by byt jasné,
zda e-Stop na pfenosném ovladacim terminalu zastavi celou
instalaci nebo pouze pfipojeného robota.

Pokud by mohlo dojit k nejasnostem, ulozte pfenosny ovladaci
terminal tak, aby tlacitko e-Stop nebylo viditelné nebo pouzitelné.
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13. Udrzba a opravy

Popis

Bezpecnost pfi
udrzbé

Upozornéni

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

Provadéjte veSkerou udrzbu, inspekce, kalibraci a opravy podle nejnovéjSich verzi
Servisnich pfiru¢ek na webovych strankach podpory: http://www.universal-
robots.com/support.

Opravy smi provadét pouze Universal Robots nebo autorizovani systémovi integratofi.
Opravy mohou provadét i vySkolené osoby urcené klientem, pokud dodrzuji plan
inspekci uvedeny v Servisni priru¢ce. UpIny plan inspekci pro vyskolené osoby viz
Servisni prirucka: Kapitola 5

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

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

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

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

Q VAROVANI
Nedodrzeni nékterého z nize uvedenych bezpeénostnich postupl
muze mit za nasledek zranéni.

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

* Pred opétovnym uvedenim systému pod napéti zkontrolujte
uzemneéni.

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

* Dbejte na to, aby se do ramene robota nebo ovladaci skfifky
nedostala voda nebo prach.
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UNIVERSAL ROBOTS 13. Udrzba a opravy

Upozornéni: i
Elektfina é VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD
P¥ilis rychla demontaz napajeciho zdroje ovladaci jednotky po vypnuti
s sebou nese nebezpedi urazu elektrickym proudem.
* Vyhnéte se demontazi napajeciho zdroje uvnitf ovladaci
jednotky, protoZe v téchto napajecich zdrojich mize byt i

nékolik hodin po vypnuti ovladaci jednotky pfitomno vysoké
napéti (az 600 V).

13.1. Testovani ucinnosti zastaveni

Popis Pravidelné testovat zastavovaci vykon, at mate prehled, zda se nezhorsuje.
Prodlouzeni doby zastaveni miize znamenat nutnost Upravy bezpeénostnich prvkd.

Pokud pouzivate funkce Cas do zastaveni a Vzdalenost do zastaveni, které jsou
zakladem dané integracni strategie, nepotfebujete zadné monitorovani ani testovani.

13.2. Cisténi a kontrola ramene robota

Description V ramci pravidelné udrzby Ize rameno robota ocistit v souladu s doporuc¢enim v této
priru¢ce a mistnimi pozadavky.

Kazdodenni MUzZete setfit veSkery prach/necistoty/olej pozorovany na rameni robota hadfikem a

cisténi jednim z nasleduijicich cisticich prostfedkl: Voda, Isopropylalkohol, 10% Ethanol
alkohol nebo 10% Nafta. Ve vzacnych pfipadech muize byt na kloubu viditelné velmi
malé mnozstvi maziva. To nema vliv na funkci, pouziti nebo Zivotnost kloubu.

Dodate¢né Vzhledem k vétSimu zaméreni na Cisténi vaseho robota doporucuje UR cisténi 70%
Cisténi isopropylalkoholem (tfeci alkohol).

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

2. Nechte 70% isopropylalkohol na robotu plisobit po dobu 5 minut a poté robota
vycCistéte standardnim postupem Cisténi.

DO NE POUZIJTE BELIDLA. Nepouzivejte bélidlo v Zzadném zfedéném Cisticim
roztoku.
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Inspekéni
prohlidky ramene
robota

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

Typ inspekéni ginnosti Casovy ramec
Mesiens D' Rogng
rocné

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

ramene robota *
5 Zkontrolujte montazni Srouby F X

nastroje *
6 Kulaty popruh F X
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UNIVERSAL ROBOTS

13. Udrzba a opravy

Inspekéni
prohlidky ramene
robota

@

POZNAMKA

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

* K Zisténi ramene robota nikdy nepouzivejte stlaceny vzduch.

Eijﬂégggéi;>ms:asi1Nm

\\<$§T:::>M6:1511Nm

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

n

Vypnéte a odpojte napdjeci kabel od ovladaci jednotky.

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

4. Zkontrolujte, zda jsou fadné dotazeny montazni Srouby zakladny.
5. Zkontrolujte, zda jsou fadné dotazeny Srouby pfiruby nastroje.
6. Zkontrolujte opotfebeni a poskozeni plochych krouzka.

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

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

Inspekce 1. Odmontujte jakékoli nastroje nebo pfilohy, pfipadné nastavte TCP/zatizeni/tézisté
podle specifikaci nastroje.

2. Presunuti ramene robota v rezimu Freedrive:

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

\
-

TE——

Tlacitko napajeni Tlacgitko 3PE

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

o
=
O
®
o

4. Ovéfte, zda rameno robota dokaze udrzet polohu bez opory a bez aktivace systému
volnobéhu.
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13.3. Karta Protokol

Description

Cteni a zatizeni
kloubt

Protokol data

Karta Log zobrazuje informace o rameni robota a ovladaci skfini.

Hodnoty Zatizeni kloubu
Teplota ovladace 240°C o Zélkladna oK —aac 0,0V n A
Sitové napét? 48,0 v 1) Rameno oK — 0,0V 0 . 3
Primé&rné napéjenf robota aw 2) Loket QK ——irT 0,0V
Proud 0,0 A 3) Zapésti 1 oK = 0,0V 2 I
Proud vetupUAystupu 0,0 A 4) Z&p&sti 2 oK e 0,0V
Proud néstroje 0 mA 5) Zapésti 3 oK —mc 0.0V 1 1 ()
Zéznam udalosti
R —CIn] - & S r cickou pospers

>

A 2024-12-18 23:14:24.220 Polyscope CoAO

Vice informaci zisldte wybérem udélosti z
protokolu Zéznam udalosti.

OEéiny’ ' ° 0 O Simula::e.

Podokno odectl zobrazuje informace o ovladaci skfini. Panel Joint Load zobrazuje
informace pro kazdy kloub ramene robota.
Kazdy kloub zobrazuje:

* Teplota
* Nacist

¢ Stav

* Napéti

Prvni sloupec zobrazuje zaznamy protokolu roztfidéné podle zavaznosti. Druhy sloupec
zobrazuje kancelafskou sponku, pokud je k zaznamu protokolu pfidruzena zprava o
chybé. DalSi dva sloupce zobrazuji ¢as pfichodu zprav a zdroj zpravy. Posledni sloupec
zobrazuje kratky popis samotné zpravy.

Nékteré zpravy protokolu jsou navrzeny tak, aby poskytovaly vice informaci, které se
zobrazuji na pravé strané po vybéru zaznamu protokolu.
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Zavaznost zpravy Zpravy miizete filtrovat vybérem prepinacich tlacitek, kterd odpovidaji zavaznosti

Ukladani
chybovych zprav

zaznamu protokolu nebo podle toho, zda je pfitomna pfiloha. Nasleduijici tabulka
popisuje zavaznost zpravy.

Poskytuje obecné informace, jako je stav programu, zmény

[0]
ovladace a verze ovladace.

[ Problémy, které se mohly vyskytnout, ale systém se podafilo
obnovit.

al Pokud dojde k pfekroceni bezpecnostniho limitu, dojde k poruseni.

To zplsobi, Ze robot provede bezpec¢nostni zastaveni.
° Dojde-li k neodstranitelné chybé v systému, dojde k chybé. To
zpUlisobi, Ze robot provede bezpecénostni zastaveni.

Kdyz vyberete polozku protokolu, na praveé strané obrazovky se zobrazi dalsi
informace. Vybérem filtru pfiloh se bud’ zobrazi pouze vstupni pfilohy, nebo se zobrazi
vSechny polozky.

Podrobna zprava o stavu je k dispozici, kdyz se na fadku protokolu zobrazi ikona
kancelarské sponky.

POZNAMKA
Nejstarsi zprava je odstranéna, kdyz je vygenerovana nova.

Uchovava se pouze pét nejnovéjSich zprav.

1. Vyberte fadek protokolu a klepnutim na tlagitko Ulozit zpravu ulozte zpravu na
jednotku USB.

Hlaseni mlzete ulozit, kdyz je program spustén.

MZete sledovat a exportovat nasledujici seznam chyb:

* Nouzoveé zastaveni

* Porucha

* Vyjimky interniho PolyScope

+ 1Zastaveni robota

* NeoSetfena vyjimka v URCap

* Poruseni

Exportovana zprava obsahuje: uzivatelsky program, protokol historie, instalaci a
seznam spusténych sluzeb.

1Zastaveni robota se u robotti Universal Robots dfive oznac¢ovalo jako ,ochranné zastaveni®.
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Soubor technické Soubor zpravy obsahuje informace, které jsou uzite¢né pro diagnostiku a reprodukci

podpory problému. Soubor obsahuje zaznamy o pfedchozich poruchach robota, stejné jako o
aktualnich konfiguracich, programech a instalacich robota. Soubor zpravy Ize ulozit na
externi jednotku USB. Na obrazovce Protokol klepnéte na Soubor podpory a
postupujte podle pokyn( na obrazovce pro pfistup k funkci.
POZNAMKA
Proces exportu maze trvat az 10 minut v zavislosti na rychlosti USB
disku a velikosti souborl shromazdénych ze souborového systému
robota. Zprava je ulozena jako bézny soubor zip, ktery neni chranén
heslem a mize byt pred odeslanim na technickou podporu upraven.
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13.4. Spravce programu a instalaci

Description Ve Spravci soubor( a instalaci se nachazi tfi ikony, které umoznuiji vytvaret, nacitat a
konfigurovat programy a instalace:

* Novy... Umoziuje vytvofit novy program a/nebo instalaci.
* Oteviit... Umoznuje nacist program a/nebo instalaci.

* Ulozit... Nabizi moznosti ulozeni programu a/nebo instalace.
Cesta k souboru zobrazuje aktualni nazev nacteného programu a typ instalace.
Cesta k souboru se zméni, kdyz vytvofite nebo nactete novy program nebo instalaci.

Pro robota mlzete mit nékolik instalacnich soubor(l. Programy vytvofily zatizeni a
automaticky pouzivaiji aktivni instalaci.

ABCDE

default*

Ctewvrit.. Ulozit...

Nacteni 1. Ve Spravci program a instalaci klepnéte na Oteviit... a vyberte Program.
programu 2. Na obrazovce Nacist program vyberte existujici program a klepnéte na Otevfit.

V cesté k souboru ovéfte, zda je zobrazen pozadovany nazev programu.

+ QKM

Pohyb ViV Protokol

SpustE | Program Instalace

Program Proménné

Jméno

Zastaveno

Ovladani

[0 Zobrazit pouze oblbené proménné

O B&zny Simulace .
ychlost 100%
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—

Ve Spravci programu a instalaci klepnéte na Otevfit... a vyberte moznost
Instalace.

Nacteni instalace

2. Na obrazovce Nacist instalaci robota vyberte stavajici instalaci a klepnéte na
Otevrit.

3. V poli Safety Configuration (Bezpecnostni konfigurace) vyberte Apply and restart
(Pouzit a restartovat) a vyzvéte robota k restartu

Vyberte Nastavit instalaci pro nastaveni instalace pro aktualni program.

V cesté k souboru ovéfte, zda je zobrazen pozadovany nazev instalace.

Vytvofeni nového 1. Ve Spravci programu a instalace klepnéte na Novy... a vyberte Program.
programu 2. Na obrazovce Program nakonfigurujte novy program podle potfeby.

Ve Spravci program a instalaci klepnéte na UloZit... a vyberte Ulozit vée nebo
Ulozit program jako...

Na obrazovce Ulozit program jako pfifadte nazev souboru a klepnéte na Ulozit.

V cesté k souboru ovérte, zda je zobrazen novy nazev programu.

%

Fohyb

=

Frotokal

Program

Proménné

Jméno 2, nstalace ~ Popis >

Zastaveno

Ovlddani

O Zobrazit pouze oblbené proménné

O BE3ny —_— simulace ()
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Vytvoreni nové Po vypnuti robota ulozte instalaci k pouZiti.

instalace 1

Ve Spravci program a instalaci klepnéte na Novy... a vyberte moznost
Instalace.

Klepnéte na Potvrdit bezpe€nostni konfiguraci.
Na obrazovce Instalace nakonfigurujte novou instalaci podle potfeby.

Ve Spravci programd a instalaci klepnéte na UlozZit... a vyberte UloZit instalaci
jako...

Na obrazovce Save Robot Installation (Ulozit instalaci robota) pfifadte nazev
souboru a klepnéte na Save (Ulozit).

Vyberte Nastavit instalaci pro nastaveni instalace pro aktualni program.

V Cesta k souboru ovéfte, zda je zobrazen novy nazev instalace.

Pouziti moznosti  Ulozit...V zavislosti na programu/instalaci, kterou nacitate/vytvarite, mizete:

uloZeni .

Program

Ovladani

wWeE 2+ QM

Spuste | Program _Instalacs _ Pohyb v Pratokal

Ulozit vSe pro okamzité ulozeni aktualniho programu a instalace, aniz by systém
vyzval k ulozeni do jiného umisténi nebo jiného nazvu. Pokud nejsou provedeny
zadné zmény v programu nebo instalaci, tlaCitko Ulozit vSe... se zobrazi
deaktivované.

Ulozit program jako... pro zménu nazvu a umisténi nového programu.
Soucasna instalace je také uloZzena s existujicim nazvem a umisténim.

Ulozit instalaci jako... pro zménu nového nazvu a umisténi instalace. Aktualni
program je ulozen s existujicim nazvem a umisténim.

ErerEnns [ vzt vse

Jméno PO LTT N [ uiozit program jako... 13

2 Ulozit instalaci jako ...

Zastaveno

[0 Zobrazit pouze oblibené proménné

O Bézny b Simulace .

13.5. Pristup k datim robota
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Description Moznost Informace vam dava pfistup k zobrazeni rliznych typu udaji o robotovi.
MUzete zobrazit nasledujici typy dat robota:

* Obecné
* Verze

* Pravniinformace

Zobrazeni udajt 1. V zahlavi klepnéte na nabidku mozZnosti.
o robotovi 2. Vyberte moznost Informace.

Klepnutim na moznost Obecné si otevrete informace o verzi softwaru robota,
sifovém nastaveni a sériovém Cisle.

Pro ostatni typy dat mizete:

* Klepnutim na moznost Verze muzete zobrazit podrobné;jsi udaje o verzi
softwaru robota.

* Klepnutim na moznost Pravni ujednani zobrazit idaje o licencich
softwaru robota.

4. Klepnutim na moznost Zavrit vratit na svoji obrazovku.
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14. Likvidace a zivotni prostredi

Popis

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

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

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

Popis Posouzeni rizik je zakonnym pozadavkem a musi byt provedeno dodavatelskym
integratorem nebo uzivatelem robota UR v roli integratora.
Samotny robot je neuplné strojni zafizeni, bezpe€nost instalace robota tedy zavisi na
tom, jak je robot integrovan (napf¥. s nastrojem/koncovym efektorem, prekazkami a
dalSimi stroji). Osobam provadéjicim integraci doporu€ujeme provést posouzeni rizik
pomoci norem ISO 12100 a ISO 10218-2. Integrace mUze pouzit technické specifikace
ISO/TS 15066 jako dalSi pokyny. V posouzeni rizik se musi zvazit veSkeré pracovni
ukoly po celou dobu zivotnosti robota, v€etné napfiklad nasledujicich:

* Vyuka robota béhem sestaveni a vyvoje instalace robota
+ Res&eni pfipadnych probléma a Gdrzba
* Bézny provoz instalace robota

Posouzeni rizik je nutno provést pfed prvnim zapnutim robotického ramene. Soucasti
posouzeni rizik osobou zajistujici instalaci je identifikace spravného nastaveni
bezpecnostni konfigurace, jakoz i potfeby dalSich tlaCitek nouzového zastaveni a/nebo
dalSich ochrannych opatfeni pozadovanych pro konkrétni aplikaci robota.

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

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

* Omezeni orientace nastrojovych/koncovych efektori: Vyuziva se zejména ke
snizeni rizik spojenych s urcitymi oblastmi a vlastnostmi nastroje/koncového
efektoru a obrobku. Napf. aby se zabranilo pfiblizeni ostrych hran smérem k
obsluze.

* Omezeni rychlosti: Vyuziva se zejména ke snizeni rychlosti robotického
ramene.
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Upozornéni Neopravnénému pfistupu k bezpe€nostni konfiguraci musi byt béhem integrace
zabrdnéno nastavenim a zapnutim ochrany heslem.

é VAROVANI
Neprovedeni posouzeni rizik kolaborativni aplikace mize zvysit

nebezpedi.

* Vzdy provedte posouzeni rizik kolaborativni aplikace v
pripadé umysinych kolizi a/nebo kolizi v disledku rozumné
predvidatelného nespravného pouziti.

* Kolaborativni aplikace musi zohlednit:
* Zavaznost jednotlivych potencialnich kolizi.

* Pravdépodobnost vyskytu jednotlivych potencialnich
kolizi.

* Moznost zabranéni jednotlivym potencialnim kolizim.

Pokud je robot instalovan v aplikaci robota bez spoluprace, kde rizika nelze pfimérené
odstranit nebo uspokojivé omezit pomoci vestavéné bezpecnostni funkce (napf. pfi
pouziti nebezpecénych nastroji/koncovych efektort), pak musi posouzeni rizik
provedené osobou zajistujici instalaci obsahovat zavér, Ze je nutné doplnit dalsi
ochranna opatfeni (napf. aktivacni zafizeni k ochrané obsluhy béhem nastavovani a
programovani).

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

1.

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

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

Pohmozdéniny zplisobené kontaktem s robotem.

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

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

Pfedméty padajici z nastroje/koncového efektoru, napf. z diivodu
nevyhovujiciho upnuti nebo vypadku napéjeni.

Chyby z divodu raznych tlacitek nouzového zastaveni pro rGizné stroje.

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

Informace o ¢asech zastaveni a brzdné draze, viz kapitola a pfiloha .
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UNIVERSAL ROBOTS 15. Posouzeni rizik

15.1. Nebezpeci priskfipnuti

Description Nebezpedi priskfipnuti mizete zabranit odstranénim prekazek v téchto oblastech,
jinym umisténim robotu nebo pouzitim kombinace bezpecnostnich rovin a omezeni
kloubd, které eliminuji nebezpeci tim, ze zabrani pohybu robotu v pfislusné oblasti jeho
pracovniho prostoru.

Nebezpedi priskfipnuti Ize pfedejit odstranénim prekézek v téchto oblastech, jinym
umisténim robota nebo pouzitim kombinaci bezpe&nostnich rovin a limit( kloubu, které
eliminuji nebezpedi tim, Ze zabrani tomu, aby se robot pohyboval do této oblasti svého
pracovniho prostoru.

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

15.2. Brzdna doba a brzdna draha
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Description
P POZNAMKA
K dispozici je moznost uzivatelského nastaveni maximalni

bezpecnostni doby a vzdalenosti.
Pokud se pouzije uzivatelské nastaveni, rychlost programu se
dynamicky nastavi tak, aby vzdy odpovidala vybranym mezim.

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

* Kategorie 0
* Kategorie 1

* Kategorie 2

Na kloubu 0 byl proveden test pomoci vodorovného pohybu, kde osa otaceni byla
kolma k zemi. Béhem testl kloubu 1 a kloubu 2 sledoval robot svislou drahu, kde osa
otaceni byla paralelni k zemi, a ve chvili, kdy se robot pohyboval smérem dolu, bylo
provedeno zastaveni.

OsaY je vzdalenost od mista zahajeni zastaveni do konecné pozice.

Tézisté uzite€ného zatizeni je na pfirubé nastroje.

Kloub 0
(ZAKLADNA) o 105% extensin
—8— 66% extension
0.06 —@— 33% extension
Vzdalenost do
i B
zastaveni ) £ 004
v metrech pfi =
o @
33 % ze 3 kg 8002
0.00
33 66 100
Speed [%]
Vzdalenost do
Zastaveni 0.08 —8— 100% extension
v metrech pi ] 2 o exteneion

66 % ze 3 kg

Distance [m]
o o o
o o o
N S o

0.00

w

3

o
o

100
Speed [%]
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Vzdalenost do

zastaveni 0.10
v me.tre’ch'prl 0.08
maximalnim

o
o
)

I\

zatizeni 3 kg

Distance [m]
o
o
=

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

w

3

=
o
o

66
Speed [%]

0.02
0.00
Kloub 0
(ZAKLADNA)
Cas do zastaveni 0.08
v sekundach pfi
33 % ze 3kg = 0.06
£
=
0.04
0.02
Cas do zastaveni
v sekundach pfi 0.10
66 % ze 3 kg '
0.08
% 0.06
£
=
0.04
0.02
Cas do zastaveni
v sekundach pfi 0.12
maximalnim
o 0.10
zatizeni 3 kg
- 0.08
.E 0.06
F
0.04
0.02

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

N

w

3

=
o
o

66
Speed [%]

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

N

w

3

=
o
o

66
Speed [%]

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

N

w

3

=
1<)
o

66
Speed [%]
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Kloub 1
(RAMENO)

Vzdalenost do
zastaveni

v metrech pfi
33 % ze 3 kg

Vzdalenost do
zastaveni

v metrech pfi
66 % ze 3 kg

Vzdalenost do
zastaveni

v metrech pfi
maximalnim
zatizeni 3 kg

Kloub 1
(RAMENO)

Cas do zastaveni

v sekundach pfi
33 % ze 3kg

e o ©
o o i
& ® o

o
o
s

Distance [m]

0.125

0.100

0.075

o
o
a
o

visiarice [Imnj]

0.025

0.000

o
—
(]

Distance [m]
o
R
o

©
o
a

0.00

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

4—41

33 100

66
Speed [%]

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

33 100

66
Speed [%]

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

________—1——””t::

33 100

66
Speed [%]

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

-

33 100

66
Speed [%]
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Cas do zastaveni
v sekundach pfi

—8— 100% extension

66 % ze 3 kg 01301 e extendion
0.125
70.100
L
£0.075
0.050 f‘
0.025
0.000 = 66 100
Speed [%]
Cas do zastaveni
\" SekundéCh ph 0.20 —8— 100% extension
maximalnim ] Zom S extonion
zatizeni 3 kg 0.15
)
£0.10
=
0.00
33 66 100
Speed [%]
Kloub 2 (LOKET)
—@— 100% extension
Vzdalenost do 0.025
zastaveni
. -0.020
v metrech pfi g
v
33 % ze 3kg £ 0.015
3
30.010
0.005
0.000 = - =
Speed [%]
Vzdalenost do
Zastaveni —8— 100% extension
v metrech pfi
0.03
66 % ze 3 kg
E
¥ 0.02
c
8
a
0.01
0.00
33 66 100
Speed [%]
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Vzdalenost do

ZaStavenI' 0.05 —8— 100% extension
v me.trech pfi 0.04
maximalnim
zatizeni 3 kg Eo0.03
£0.02
L
0.01
0.00
33 66 100
Speed [%]
Kloub 2 (LOKET)
- —8— 100% extension
Cas do zastaveni 0.06
v sekundach pfi 0.05
33 % ze 3 kg -
£0.04
E
0.03
0.02
33 66 100
Speed [%]
Cas do zastaveni
v sekundach pﬁ 0.08 | =8~ 100% extension
o,
66 % ze 3 kg 0.07
0.06
‘2 0.05
£
F0.04
0.03
0.02
33 66 100
Speed [%]
Cas do zastaveni
\" SekundéCh p‘ﬁ 0.10 —8— 100% extension
maximalnim
zatizeni 3 kg 0.08
)
£ 0.06
£
0.04
0.02
33 66 100
Speed [%]
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UNIVERSAL ROBOTS 15. Posouzeni rizik

15.3. Uvedeni do provozu

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

* VyzkouSejte, zda tlacitka nouzového zastaveni zastavi robot a spusti brzdy.

* VyzkouSejte, zda vstup zabezpeceni vypne pohyb robota. Pokud je
konfigurovano vynulovani zabezpeceni, zkontrolujte, zda musi byt aktivovano,
nez bude pohyb opét spustén.

* VyzkousSejte inicializaci obrazovky a otestujte tak, zda omezeny rezim m(ize
prepnout bezpecnostni rezim na omezeny rezim.

* Vyzkousejte, zda provozni rezim zapne provozni rezim, viz ikonu v pravém
hornim rohu uzivatelského rozhrani.

* Zkontrolujte, zda 3polohové aktivacni zafizeni musi byt stisknuto, aby byl
umoznén pohyb v manualnim rezimu a aby byl robot ovlddan pfi omezené
rychlosti.

* VyzkouSejte, zda jsou vystupy nouzového zastaveni systému skutecné
schopné uveést cely systém do bezpecného stavu.

* VyzkouSejte, zda systém pfipojeny k vystupu Robot se pohybuje, k vystupu
Robot se nezastavil nebo vystupu Rezim bez omezeni dokaze skute¢né
detekovat zmény vystupu
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16. Prohlaseni a certifikaty (original EN)

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

Universal Robots A/S

Manufacturer Energivej 51,
DK-5260 Odense S Denmark
Person in the Community David Brandt
Authorized to Compile the Technology Officer, R&D
Technical File Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S

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

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

UR3e, UR5e, UR10e, UR16e (e-Series): Below cited certifications and
this declaration include:

Product and Function:

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

* Effective May 2021: UR10e specification improvement to 12.5kg maximum
payload.

Note: This Declaration of Incorporation is NOT applicable when the UR OEM Controller is used.

Starting 20235000000 and higher
Serial Number: year g_geries 3=UR3e, 5=UR5e, 3=UR3e, 0=UR10e (10kg), 2=UR10e(12.5),

6=UR16e sequential numbering, restarting at 0 each year

Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e and UR16¢€) shall only
be put into service upon being integrated into a final complete machine
(robot application or cell), which conforms with the provisions of the
Machinery Directive and other applicable Directives.

Incorporation:

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

The following essential requirements have been fulfilled:

I. Machinery Directive 1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.21,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2,
2006/42/EC 1.5.5,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3,4.1.3 Annex VI.

It is declared that the relevant technical documentation has been
Il. Low-voltage Directive compiled in accordance with Part B of Annex VII of the Machinery
2014/35/EU Directive.

I1l. EMC Directive 2014/30/EU Reference the LVD and the harmonized standards used below.
Reference the EMC Directive and the harmonized standards used below.

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

() ENISO 10218-1:2011 TUV Nord () (I1) EN 60204-1:2018 as
o ) () EN 60664-1:2007 (Ill) EN 61000-3-3:
Certificate # 44 708 14097607 (I) EN ISO applicable (II) EN
) 2013 (lll) EN 61000-6-1:2019 UR3e &
13732-1:2008 as applicable (I) EN ISO 60529:1991+A1:2000+A2:2013 (1)
. o UR5e ONLY (Ill) EN 61000-6-2:2019 (111)
13849-1:2015 TUV Nord Certificate # 44 207 | EN 60947-5-5:1997+A1:2005
EN 61000-6-3:2007+A1: 2011 UR3e &
14097610 (1) EN ISO 13849-2:2012 (1) EN +A11:2013+A2:2017 (1) EN 60947-5-
UR5e ONLY (lll) EN 61000-6-4:2019
1ISO 13850:2015 8:2020 (l1l) EN 61000-3-2:2019
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Reference to other technical standards and technical specifications used:

(1) ISO 9409-1:2004 [Type 50-4-M8] (1) (I1) EN 60320-1:2021 (IIl) EN 60068- | (Il) EN 61784-3:2010 [SIL2] (IIl) EN
ISO/TS 15066:2016 as applicable (IIl) EN 2-27:2008 (lll) EN 60068-2- 61326-3-1: 2017 [Industrial locations SIL
60068-2-1: 2007 (I1l) EN 60068-2-2:2007 64:2008+A1:2019 2]

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

/
/

s [ A C/
Odense Denmark, 10 January 2024 WHTA /" Z N Do
Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
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17. Prohlaseni a certifikaty

Preklad plivodniho navodu

Vyrobce Universal Robots A/S
Energivej 25,
DK-5260 Odense S Dansko
Osoba v komunité opravnéna ke David Brandt
kompilaci technické dokumentace Technology Officer, R&D
Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S, Dansko
Popis a znaCeni neuplnych strojnich zafizeni
Vyrobek a funkce: Pramyslovy robot (viceuéelovy viceosy manipulator s ovladaci
jednotkou) s ovlddacim panelem nebo bez néj Funkce se urcuje podle
uplného strojniho zafizeni (aplikace robota nebo burky s koncovym
efektorem, zamysleného pouziti a aplikacniho programu).
Model : UR3e, UR5e, UR10e, UR16e (fada e): Nize uvedené certifikace a toto
prohlaseni zahrnuiji:
* Plati od fijna 2020: ovladaci panely s tfipolohovym povolenim
(3PE TP) a standardni ovladaci panely (TP).

* S ucinnosti od kvétna 2021: ZlepSeni specifikace UR10e na
maximalni uzite¢né zatizeni 12,5 kg.
Poznamka: Toto prohlaseni o souladu NELZE uplatnit, pokud se pouziva
UR OEM ovladac.
Vyrobni ¢islo: Od 20235000000 dale
rok e-Series 3=UR3e, 5=UR5e, 3=UR3e, 0=UR10e (10 kg), 2=UR10e(12.5),
6=URT16€ poradoveé cislovani, které kazdy rok zacina od 0
Zabudovani: Roboti Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e a UR16e)
mohou byt uvedeni do provozu pouze po zabudovani do kone¢ného
uplného strojniho zafizeni (robotické aplikace nebo buriky), ktery
splfuje ustanoveni smérnice o strojnich zafizenich a dalSich platnych
smeérnic.
Timto se prohlaSuje, Ze vySe uvedené produkty ve vztahu k danym tceltim vyhovuiji nasledujicim smérnicim,
jak je uvedeno nize. Pokud je toto neuplné strojni zafizeni integrovano a stane se z néj Uplné strojni zafizeni,
za zjisténi, zda uplné strojni zafizeni stroj splfiuje vSechny platné smérnice a za poskytnuti prohlaseni o
shodé, zodpovid4 integrator.
I. Smérnice o strojnich zafizenich  Byly spInény tyto zakladni pozadavky: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5, 1.2.1, 1.2.4.3,
2006/42/ES 1.25,1.26,1.3.2,1.34,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2,1.5.5,1.5.6, 1.5.10,
1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3, 4.1.3, pfiloha VI. Timto se prohlasuje, ze
prislusna technicka dokumentace byla zpracovana v souladu s ¢asti B
prilohy VIl smérnice o strojnich zafizenich.
II. Smérnice o zafizenich nizkého  Odkaz na smérnici LVD a harmonizované normy uvedené nize.
napéti 2014/35/EU Odkaz na smérnici EMC a harmonizované normy uvedené nize.
[ll. Smérnice o elektromagneticke
kompatibilité 2014/30/EU
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Odkaz na pouzité harmonizované normy podle ¢l. 7 odst. 2 smérnic MD a LV a ¢lanku 6 smérnice EMC:

(N EN1SO 10218-1:2011 TUV (1) (1) EN 60204-1:2018 v (1) EN 60664-1:2007 (Ill) EN 61000-3-
Nord Certificate # 44 708 relevantnich pfipadech (ll) EN 3:2013 (1) EN 61000-6-1:2019,

14097607 60529:1991+A1:2000+A2:2013 () POUZE UR3e a UR5e (Ill) EN 61000-
(I) EN 1ISO 13732-1:2008 v EN 60947-5-5:1997+A1:2005 6-2:2019 (l11) EN 61000-6-3:2007+A1:

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

Certificate ¢. 44 207 14097610

(I) ENISO 13849-2:2012 (I) EN

ISO 13850:2015

Odkaz na jiné pouzité technické normy a technické specifikace:

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

60068-2-1: 2007 (lll) EN

60068-2-2:2007

Vyrobce nebo jeho zplnomocnény zastupce preda prislusné informace o nedplném strojnim zafizeni na
odlGvodnénou zadost vnitrostatnich organu. Schvaleni tplného systému zabezpec€ovani jakosti (ISO 9001)
oznamenym subjektem Bureau Veritas, osvédceni #DK015892.
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18. Certifikaty

Popis

Certifikace tretich stran jsou dobrovolné. V ramci zajisténi co nejlepsich sluzeb pro

integratory robotl se spole¢nost Universal Robots rozhodla své roboty certifikovat v

nasledujicich uznavanych zkuSebnich ustavech.

Kopie vSech certifikatd naleznete v kapitole: Certifikaty.

Certifikace

| ENIS0 10218-1

EN ISO 138491

| www.tuv.com

ID 0007000000

TUV Rheinland

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

A TUVRheinland®

TUV Rheinland
North America

V Kanadé kanadsky elektrotechnicky
predpis CSA 22.1, ¢lanek 2-024
pozaduje, aby bylo zafizeni
certifikovano zkuSebni organizaci
schvalenou Kanadskou radou pro
normy.

Roboti UR fady e-Series vyhovuji
metodam Fizeni CHINA RoHS pro

CHINA RoHS . e C
regulaci znecisténi elektronickymi
informacnimi produkty.

Roboty e-Series od spolecnosti

Bezpecnostni Universal Robots byly posouzeny a

certifikat KCC splnuji bezpecnostni normy znacky

KCC.

Registrace KC

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

®
[@s
Ie
k4

Delta

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

Uzivatelska pfirucka
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18. Certifikaty

Certifikace
dodavatelu
tretich stran

Certifikace
zkous$eni u
vyrobce

Prohlaseni v
souladu se
smérnicemi EU

Prostredi

@:.

Dle udaju nasich dodavatelu, prepravni palety pro
roboty od Universal Robots splfiuji pozadavky
danské normy ISMPM-15 pro vyrobu dfevéného
obalového materiélu a jsou znaceny v souladu s timto
systémem.

Universal
Robots

Roboty e-Series od spole€nosti Universal Robots
jsou podrobovany priibéznym internim testlim a
zkouSkam v ramci vystupni kontroly.

Procesy zkouSeni UR jsou pribézné
prezkoumdvany a zlepSovany.

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

Podle Smérnice o strojnich zafizenich jsou roboty Universal Robots ¢aste¢né
dokon&enymi stroji, a proto na nich nesmi byt umisténa znacka CE.

ProhlaSeni o zaclenéni (DOI) podle Smérnice o strojnich zafizenich najdete v kapitole:

Prohlaseni a certifikaty.

UR3e

219 Uzivatelska prirucka



19. Certifikaty

IR
UNIVERSAL ROBOTS

19. Certifikaty

TUV Rheinland

Page 1

Certificate

Certificate no.

T 72404326 0001

License Holder:
Universal Robots A/S
Energivej 25

526@ Odense S
Denmark

Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Report Number: 31875333 ee4

EN ISO 10218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015

Certification acc. to:

Client Reference: Roberta Nelson Shea

Product Information
Certified Product: Industrial Robot

Model Designation:

Technical Data: Rated Veoltage:

Rated Current:
Protection Class:

The robot is only a component in a final robot application,

application/installationmust comply with EN ISO 18218-2

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

UR38

AC 1@@-200V, 50/60Hz or
AC 2@8-240V, 58/60Hz
15A or 8A

I

Remarks: Solely assessed per standards listed above.
collaborative or non-collaborative. The final
accordingly.

Replaces Certificate T72190266.

Appendix: 1, 1-68

EN ISO 102181
EN ISO 13849-1

www tuv.com
1D 0007000000

2024-02-27

Date of issue: B on/day)

=
TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (378) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992
www.tuv.com A TUVRheinland®
Uzivatelska pfirucka 220 UR3e
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19. Certifikaty

TUV Rheinland North
America

Certificate

Certificate no. | CA 72405127 0001 |

Page 1

License Holder:
Universal Robots A/S

Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S

Energivej 25 Energivej 25

5268 Odense S 5260 Odense S

Denmark Denmark

Report Number: 31875333 006 Client Reference: Roberta Nelson Shea
Certification acc. to: CAN/CSA-2434-14 + GI1 (R2019)

Product Information

Certified Product: Industrial Robot

Model Designation: UR3e, URS5e, UR1l@e, UR1l6e, UR28, UR3@

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel+1 (578) 266 9500, Fax +1 (578) 266-9932

www.tuv.com

Unibsatis mand spplic vor

® 70, TUEW and TUV are registe

A TUVRheinland®

UR3e
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Cina RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

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

RIARHREYE

Product/Part
Name

Toxic and Hazardous Substances and Elements

AFSAEVEATE

M| gy | SRSEE
Hexavalent : Polybrominated
Polybrominated

X ]

Mercury | Cadmium

it}
Lead (Pb)

(Hg) (cd) Ch('cc’rTé‘)‘m biphenyls (PBB) d'ph?:g;;hers
UR Robots
NBA - EARS
UR3/UR5/UR10/

UR3e/URSe/ X 0] X 0 X X
UR10e UR16e/
UR20/ UR30

O: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in SJ/T11363-2006.
0: RINZAHAEWREZE GBI R P A= EI97ES)/T 11363-2006 N EHIREERIUT -
X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above
the limit requirement in SJ/T11363-2006.
X: RRZBFBEEWREVEZEHHE IR PR Z BB HS)/T 11363-2006 1 EHIREEXK -
(AW EITERER - RIESEFRE RN _ERPHT X BB AR REBITEH — SR - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THIMERREREAMENNARFESD IR TEARSMN LI W ERNE:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
BT IXEER, B, B IR, B, 4048, MoRAT, B0
Refer to product manual for detailed conditions of use.
A RE BRI R

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.

Universal Robots &% i [B] e B8 PR K1 AP B H9EE TS5 2.7 M, {B Universal Robots RAFEMIFTEH NS

To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that
may be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for
Controlling Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise
encouraging the recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless fram
any damage, claim or liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with
the specific waste management instructions and options set forth  at www.universal-robots.com/about-uni |-robats/social ibility and
www.teradyne.com/company/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.

Uzivatelska pfirucka
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Bezpecnost KC

S

RS0l MO SHA

Al AFod A EFR =
e Universal Robots /s TS & &EIHE 5016611007
STRIE WG
sgel MEAMSHRES  Giarii0070  HEAEE 0 Vestergaard
S T L | i e R
= Energive] 25, 5260 Odense S, Denmark
Agerd el St 7| A 2] 7H MR
[ = R ]
& Al 2EHE Y
e E o 18-AB2EQ-01604 -
HzE=X L , -
| J Universal Robots A/S
R e — )
1] Energivej 25, 5260 Odense 'S, Denmark
FOAeHE Y | Ha35xM 18 U 22 ¥ Al T4 Mel=w3stol )
XS etE etk Al ZEd M Egrash o
20184 118 062
0
AR
T S AR B ABE M EX| =]
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Registrace KC

EFAE-5467-CA8B-0E3C

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

7N A AR AEEA)
Equipment Name
e

Basic Model Number

‘ Universal Robots A/S

UR e-Series robot

UR3e

5} 5 g

Series Model Number

=2w5

o 1w
Registration No.

R-R-URK-UR3e

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

Manufacturer/Country of Origin

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

2018-10-23

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

S AT LY
Director General of National Radio Research Agency

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

g

&
kA e B AR g S 5o) 4 £ gl
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Prostredi

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

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

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

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

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

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

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

Other document(s)

Conclusion

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

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h

IEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

IEC 60068-2-64, Test Fh; 5 — 10 Hz: +12 dB/octave, 10-50 Hz 0.00042 g%/Hz, 50 — 100 Hz: -12 dB/octave, 1,66
grms, 3x 1%2h

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

Date Assessor

Hgrsholm, 25 August 2017 W %

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

DELTA - a part of FORCE Technology - Veniighedsvej 4 - 2970 Harsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.detta.dk
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20. Tabulka s bezpecnostnimi funkcemi

Description

Bezpecnostni funkce a bezpe€nostni vstupy/vystupy Universal Robots jsou PLd
kategorie 3 (ISO 13849-1), kde kazda bezpe&nostni funkce ma hodnotu PFHp mensi

nez 1,8E-07. Hodnoty PFHp jsou aktualizovany tak, aby zahrnovaly vétsi flexibilitu

navrhu pro odolnost dodavatelského fetézce.
Pro bezpecnostni vstupy/vystupy je vysledna bezpecénostni funkce vetné externiho

zafizeni nebo vybaveni ur€ena celkovou architekturou a sou¢tem v8ech hodnot PFHp,
vCetné bezpecnostni funkce robota UR PFHp.

POZNAMKA
Tabulky bezpec€nostnich funkci uvedené v této kapitole jsou

zjednodusSeny. Jejich Uplné verze naleznete zde:
https://www.universal-robots.com/support

SF# a Bezpec€nostni
funkce

SF1 Nouzové
zastaveni (podle
ISO 13850)

Viz pozndmky
pod ¢arou

Popis

Stisknutim tlacitka Estop PB na
ovladacim terminalu’ nebo
externiho tlacitka Estop (pokud
pouzivate bezpecnostni vstup
Estop) dojde k zastaveni kategorie
13s odpojenim napajeni pohonl
robota a vstupl/vystupl nastroje.
Pfikaz! vSechny klouby se zastavi a
nez se vSechny klouby dostanou do
monitorovaného klidového rezimu,
je preruseno napajeni.

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

Co se
stane?

Zastaveni
kategorie 1
(IEC
60204-1)

Tolerance a
PFHp

TOL: -
PFHp: 1.8E-
07

Ovliviiuje

Robot véetné

vstupU/vystupl

robotického
nastroje

Uzivatelska prirucka
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20. Tabulka s bezpec¢nostnimi funkcemi

SF2 PoDi Cose Tolerance a ovliviiui
Bezpe&nostni opis e PFHp vilviuje
zastaveni ro’bota Tato bezpecnostni funkce je spousténa
4 (Zastaveni , , . .
externim ochrannym zafizenim pomoci
robota podle ISO Y , . ) o
10218-1) bezpecnostnich vstupu, které spousti
zastaveni kategorie 23. Bezpe&nostni ,
zastaveni nema vliv na vstupy/vystupy Zastaveni
e . . o kategorie 2
nastroje. K dispozici jsou riizné (IEC
konfi . Pokud je pfipoj ktivacni
satzen o roané nakonfguovat | 602041 | TOL:~
e M g Zastaveni | PFHp: 1.8E- | Robot
bezpecnostni zastaveni tak, aby sS2 07
fungovalo POUZE v automatickém ,
" . + , x (popsané v
rezimu. Viz: Bezpecnostni funkce Cas do
. . a4 IEC 61800-
zastaveni a Vzdalenost do zastaveni “.
L. . o 5-2)
Pro funk&ni bezpecnost tplné
integrované bezpec¢nostni funkce pfidejte
PFHd vnéjsiho ochranného zafizeni k
PFHd Bezpecnostniho zastaveni.
SF3 Limit polohy Pobi ., Tolerance a liviiui
kloubu (omezeni opis Co se stane? PFHp Ovliviiuje
mekke osy) Nedovoli
Nastavuje horni a spodni limit prekroCeni
pfipustné polohy kloubu. Cas a nastavenych
vzdalenost do zastaveni se neberou v | limitd pohybu.
uvahu, protoze limit(y) nebude(ou) Rychlost mGze
porusen(y). Kazdy kloub mGze mit byt snizena
nastaveny své vlastni limity. Pfimo tak, aby pohyb Tol: 5°
omezuje mnozinu povolenych poloh neprekrodil PFH -1 8E- Kloub
oubu, ve kterych se mohou klouby zadny limit. C azdy
kloubt kterych hou kloub zadny limi 07D kazd
pohybovat. Limity se nastavuji v Bude zahajeno
bezpecnostni Casti uzivatelského zastaveni
rozhrani. Jedna se o prostiedek robota, aby se
bezpecnostniho omezeni mékké osy a zabranilo
omezeni prostoru podle normy ISO prekroCeni
10218-1:2011, 5.12.3. jakéhokoli
limitu.
UR3e 227 Uzivatelska pfirucka
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SF4 Rychlostni T
: olerance a o
limit kloubu Popis Co se stane? Ovliviuje
PFHp
Nedovoli
fekroceni
Nastavuje horni limit rychlosti kloubu. pre oce’
. oy . o nastavenych
Kazdy kloub muze mit nastaven svij o
L N , limitd pohybu.
vlastni limit. Tato bezpecCnostni .
I, N Rychlost muze
funkce ma nejvétsi vliv na prenos A
. , byt snizena tak,
energie pfi kontaktu (svorkovém nebo
N . - . aby pohyb o
prechodovém). Pfimo omezuje sadu . .. Tol: 1,15°/s
, , A neprekrodil ] Kloub
povolenych rychlosti v kloubu, které S PFHp: 1.8E- ..
- e zadny limit. (kazdy)
sméji klouby provadét. Limity se N 07
. i . . .| Bude zahajeno
nastavuiji v konfiguraci bezpec€nostni ,
T, . . . zastaveni
Casti uzivatelského rozhrani. Pouziva
, , . robota, aby se
se k omezeni rychlych pohybu L
o . zabranilo
kloubt, snizuje tak tedy napf. rizika N ..
spojena se singularitami prekroceni
Po g : jakehokoli
limitu.
Mezni hodnota Prekroceni limitu vnitfniho momentu kloubu (pro kazdy kloub) ma za nasledek
krouticiho zastaveni kat. 03. Toto nastaveni neni pfistupné uzivateli; jedna se o tovarni nastaveni.

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

momentu kloubu

SF5 Nazyvané . Tolerance a S
rtiznymi nazvy: Popis Co se stane? PFHp Ovliviiuje
Limit pozice, "
_— P . Nedovoli
Limit nastroje, Fekrodeni
Limit orientace, Hlida polohu (pozici a orientaci) TCP P ;
“ , R ., . , nastavenych
Bezpecnostni a zabrariuje prekro¢eni bezpecnostni o
. . . limitd pohybu.
roviny, roviny nebo limitu polohy TCP. Je
, "y Lo Rychlost nobo
Bezpec€nostni mozné nastavit vice limitu polohy
. - o . moment
hranice (pfiruba nastroje, loket a az 2 .
) ] mouhou byt
konfigurovatelné body posunu iy
o Y . snizeny tak,
nastroje s polomérem). Orientace abv bohvb
omezena odchylkou od sméru funkce ne ngkro):“:il TOL:3°40 | TCP
Z od priruby nastroje nebo TCP. Tato Zégn 7 limit mm Pfiruba
bezpecnostni funkce se sklada ze y . PFHp: 1.8E- | néastroje
. L Bude zahajeno
dvou &asti. Jedna z nich jsou , 07 Loket
\ Lo , zastaveni
bezpecénostni roviny pro omezeni robota. aby se
moznych poloh TCP. Druha je limit ', .y
. , e o zabranilo
orientace TCP, ktery se zadava jako . .
L prekroceni
povoleny smér a tolerance. To . .
v e . o , jakéhokoli
zajistuje zony zarazeni/vyfazeni TCP | . ° ;
ey o " , limitu. Nedovoli
a zapésti kvuli bezpeé&nostnim . .
o prekro€eni
rovinam. i
nastavenych
limit( pohybu.
Uzivatelska prirucka 228 UR3e
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ﬁ;ﬁ ?é;hg’ |s:|llte Popis Co se stane? ';c;l:;ance s Ovliviiuje
Monitoruje Nedovoli pfekro¢eni nastavenych limitt
rychlost TCP | pohybu. Rychlost nobo moment mouhou
a loketniho byt snizeny tak, aby pohyb nepiekrocil | Tol: 50
kloubu, aby zadny limit. Bude zahajeno zastaveni | mm/s
- L . . TCP
se zabranilo robota, aby se zabranilo prekroc¢eni PFHp: 1.8E-
prekrocCeni jakéhokoli limitu. Nedovoli prekroceni | 07
limitu nastavenych limitd pohybu.
rychlosti.
(STF(ZPL)ImIt sty Popis Co se stane? ;2':':“06 s Ovliviiuje
Nedovoli
prekroceni
Limit sily je sila, kterou robot plsobiv | nastavenych
TCP (stfedovy bod nastroje) a v limita pohybu.
loketnim kloubu. Bezpecnostni funkce | Rychlost nobo
pribézné vypocitava povolené moment
kroutici momenty pro kazdy kloub, mouhou byt
aby zUstaly v definovaném limitu sily snizeny tak,
pro TCP a loketni kloub. Klouby si fidi aby pohyb
vystup svého toCivého momentu tak, neprekrodil Tol: 25N
aby z(istaly v povoleném rozsahu Zadny limit. PFHp: 1.8E- | TCP
toCivého momentu. To znamena, ze Bude zahajeno | 07
sily na TCP nebo v lokti zGstanou v zastaveni
ramci definovaného silového limitu. robota, aby se
Pokud je monitorované zastaveni zabranilo
spusténo bezpecnostni funkci Limit prekroceni
sily, robot se zastavi a poté se vrati do jakéhokoli
polohy pred pfekro¢enim limitu sily. limitu. Nedovoli
Pak se opét zastavi. prekroCeni
nastavenych
limit( pohybu.
ﬁ;:ntlsnt‘in Popis Co se stane? ';c::;ance - Ovliviuje
Limit hybnosti Nedovoli pfekroceni nastavenych
je velmi limit( pohybu. Rychlost nobo moment
uzite¢ny pro mouhou byt snizeny tak, aby pohyb
. Y s g Tol: 3 kg
omezeni neprekrocil zadny limit. Bude m/s
prechodnych zahajeno zastaveni robota, aby se PFH-: 1 8E- Robot
dopadu. Limit | zabranilo pfekroceni jakéhokoli limitu. 07 D- -
hybnosti Nedovoli pfekro¢eni nastavenych
ovliviiuje limita pohybu.
celého robota.
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SF9 Limit vykonu

SF10 Vystup UR
Robot Estop

Popis

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

proudu/tocivého

Co se stane? Tolerance a

PFHp

Dynamické

, Tol: 10W
omezeni

PFHp:1.8E-

07
momentu

Ovliviiuje

Robot

Popis

Pokud je nakonfigurovan vystup Robot
<Estop> a dojde k zastaveni robota,
jsou dualni vystupy NiZKE. Pokud
nedojde k zastaveni pomoci Robot
<Estop>, jsou dualni vystupy vysoke.
Impulzy se nepouzivaji, ale jsou
tolerovany.

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

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

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

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

Co se stane PFHp

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

vystupy

1.8E-
07

Ovliviiuje

Pripojeni k
externi
logice
a/nebo
zarizenim
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SF11 UR Robot
Pohyb: Digitalni
vystup

SF12 UR Robot
Nezastavuje se:
Digitalni vystup

SF13 UR Robot
Omezeny rezim:
Digitalni vystup

SF14 UR Robot
heni vomezeném
rezimu: Digitalni
vystup

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

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

jsou

VYSOKE,

kdyz se

robot

nehybe.
Popis PFHp Ovliviluje
Kdyz je robot ZASTAVEN (itzn. v procesu zastavovani nebo v
klidovém stavu), jsou dualni digitalni vystupy VYSOKE. Kdyz Pfipojeni k
jsou vystupy NiZKE, tak NEPROBIHA zastaveni robota a 1 8E. externi
robot NENi v klidovém stavu. Hodnoceni funkéni bezpeénosti | logice

. . . , 07
plati pro to, co obsahuje robot UR. Integrované provedeni a/nebo
funk&ni bezpec&nosti vyzaduje pfidani této PFHd k PFHd zafizenim
externi logiky (pokud existuje) a jejich komponent.
Popis PFHp Ovliviiuje
Kdyz je robot v omezeném rezimu (nebo je zahajen omezeny L,
R e g e o N iy Pfipojeni k
rezim), jsou dualni digitalni vystupy NIZKE. Viz nize. ,
, " N . , . externi

Hodnoceni funk&ni bezpecnosti plati pro to, co obsahuje 1.8E- )

. . o N . logice
robot UR. Integrované provedeni funkéni bezpeénosti 07 a/nebo
vyzaduje pridani této PFHd k PFHd externi logiky (pokud .

s .. zafizenim
existuje) a jejich komponent.
Popis PFHp Ovliviluje
Kdykoliv robot NENi v omezeném rezimu (nebo neni zahajen Pfipojeni k
omezeny rezim), jsou dualni digitalni vystupy NiZKE. externi
Hodnoceni funkéni bezpec€nosti plati pro to, co obsahuje 1.8E- logice
robot UR. Integrované provedeni funkéni bezpecnosti 07 a/nebo
vyzaduje pridani této PFHd k PFHd externi logiky (pokud zafizenim
existuje) a jejich komponent.
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SF15 Casovy
limit zastaveni

SF16 Limit
brzdné drahy

Popis

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

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

Co se stane?

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

Tolerance a
PFHD:

TOL: 50 ms
PFHp: 1.8E-
07

Ovliviiuje

Robot

Popis

Sledovani podminek v realném Case
tak, aby nedoslo k pfekro€eni limitu
vzdalenosti do zastaveni. Rychlost
robota je omezena tak, aby nedoslo k
prekrocCeni limitu vzdalenosti do
zastaveni.

Schopnost zastaveni robota v daném
pohybu (pohybech) je prabézné
monitorovana, aby se zabranilo
pohyb(im, které by prekrogily limit
zastaveni. Pokud hrozi, ze Cas
potfebny k zastaveni robota prekroci
Casovy limit, snizi se rychlost pohybu,
aby bylo zajisténo, ze limit nebude
prekroCen. Bude zahajeno zastaveni
robota, aby se zabranilo prekroceni
limitu.

Tato bezpecnostni funkce provede
stejny vypocet brzdné drahy pro dany
pohyb (pohyby) a zahgji zastaveni
kategorie 0, pokud je o¢ekavano nebo
dojde k prekroceni limitu doby
zastaveni.

Co se stane?

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

Tolerance a
PFHD:

TOL: 40 mm
PFHp: 1.8E-
07

Ovliviiuje

Robot
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SF17 Bezpecna
vychozi poloha -
»,monitorovana
poloha“

Poznamky pod
¢arou k tabulce 1

Co se stane? Jolerance s Ovliviiuje
PFHp:

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

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

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

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

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

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

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

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

5Zastaveni robota se u robot( Universal Robots dfive ozna&ovalo jako ,ochranné
zastaveni*.
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20.1. Tabulka 1a

Omezeny rezim  |1-/71 PFHp  Ovliviiuje
Zmeéna nastaveni . oy 1 ax " p
. Omezeny rezim muze byt spustén bezpecnostni
parametrt SF . .y , . . .
rovinou/hranici (spusti se, kdyz je dosazeno 2 cm od roviny)
nebo pomoci vstupu pro spusténi (dosahne nastaveni
Omezeného rezimu do 500 ms). Kdyz jsou externi pfipojeni
nizka, spusti se Omezeny rezim. Snizeny rezim znamena,
Ze jsou AKTIVNI VSECHNY limity omezeného rezimu. -
L . . . . . i Méné
Omezeny rezim neni bezpecnostni funkci, jedna se spiSe o .
zménu stavu ovliviujici nastaveni nasleduijicich limitd r11e82E Robot
bezpecnostnich funkci: poloha kloubu, rychlost kloubu, limit 0’7
pbézy TCP, rychlost TCP, sila TCP, hybnost, vykon, doba
zastaveni a brzdna draha. Omezeny rezim je prostfedkem
parametrizace bezpecnostnich funkci v souladu s ISO
13849-1. VSechny hodnoty parametr( musi byt
zkontrolovany a je tfeba ovéfit, zda jsou vhodné pro
konkrétni aplikaci robota.
Bezpecnostni Popis PFHp  Ovliviiuje
resetovani Ménd
PFi konfiguraci Bezpe¢nostniho resetu a prechodu nez
externich pfipojeni z nizkych na vysoké se bezpecnostni | 1,8E- Robot
zastaveni RESETUJE. Bezpecnostni vstup pro zahajeni | 07
resetovani funkce bezpecnostniho zastaveni. Vstup
do SF2
\{’STUP ] Popis PFHp  Ovliviiuje
trlp.o Io? o'veho Kdyz jsou externi pfipojeni aktivacniho zafizeni nizka, spusti
aktivaéniho . , . . Si
aFizent se bezpecnostni zastaveni (SF2). Doporuceni: pouzivejte s
prepinac¢em rezimu jako bezpeénostni vstup. Pokud neni s
prepinac rezimu pouzit a pfipojen k bezpe¢nostnim vstuplim, Mevne
pak bude rezim robota ur€en uzivatelskym rozhranim. Pokud nez
je uzivatelské rozhrani v: (1)’78E' Robot
* ,spusténého rezimu®, aktiva¢ni zafizeni nebude Vstup
aktivni. do SF2
* ,programovacim rezimu®“, aktivacni zafizeni bude
aktivni. Pro zménu rezimu pomoci uzivatelského
rozhrani je mozné pouzit ochranu heslem.
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VSTUP prepinace
rezimd

VSTUP
volnobé&hu

Popis PFHp  Ovliviiuje
Pokud jsou externi pfipojeni nizka, je v platnosti
provozni rezim (bézici/ automaticky provoz v
automatickém rezimu). Kdyz jsou vysoka, rezim se
programuje nebo uci. Doporu€ujeme: ovladaci terminal | Méné
UR e-Series s integrovanym tfipolohovym aktivacnim nez
zafizenim. 1,8E- Robot
V rezimu uceni/programovani je zpoc€atku rychlost TCPi | 07
rychlost kolene omezena na 250 mm/s. Rychlost Ize Vstup
ruéné zvysit pomoci ,posuvniku rychlosti v do SF2
uzivatelském rozhrani ovladaciho terminalu, ale po
spusténi aktivacniho zafizeni se omezeni rychlosti
znovu nastavi na 250 mm/s.
Popis PFHp  Ovliviiuje
Doporuceni: Pouzivejte se 3PE TP a/nebo VSTUPEM
zafizeni 3PE. Pokud je VSTUP volnobé&hu vysoky, robot Méné
vstoupi do rezimu volnobéh pouze tehdy, pokud jsou nez
spInény nasledujici podminky: 1 8E-
! Robot
* Neni stisknuto tlacitko na 3PE ovladacim terminalu 07
* VSTUP tfipolohového aktivaéniho zafizeni bud neni Vstup
nakonfigurovan, nebo neni stisknuto tlacitko (VSTUP do SF2
Nizky)

20.2. Tabulka 2

Popis

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

Technika

Monitorované
bezpecnostni
zastaveni

Vysvétleni
Stav zastaveni, kdy je poloha drzena v
klidu a je monitorovana jako
bezpecnostni funkce. Zastaveni
kategorie 2 je povoleno pro
automatické resetovani. V pripadé
resetovani a opétovného spusténi
provozu po bezpecénostnim
monitorovaném zastaveni viz ISO
10218-2 a ISO/TS 15066, protoze
obnoveni nesmi zplsobit nebezpeéné
podminky.

UR e-Series

Ochranné zastaveni
robotll UR je
monitorované
bezpecnostni zastaveni,
viz SF2 na strané 1. Je
pravdépodobné, ze v
budoucnu nebude
~monitorované
bezpecnostni zastaveni*
nazyvano formou
kolaborativniho provozu.

Kolaborativni
provoz, edice
2011, odstavec
5.10.3

Technika

Manualni
vedeni

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

Vysvétleni

* tlacitko nouzového
zastaveni

* tfipolohové aktivacéni
zarizeni

. rezimu.
* monitorovanou

bezpec&nostni funkci
zastaveni

* nastavitelnou
monitorovanou funkci
bezpecné rychlosti

UR e-Series

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

Kolaborativni
provoz, edice
2011, odstavec
5.10.4

Technika

Bezpecnostni
funkce
monitorovani
rychlosti a
separace
(SSM)

Vysvétleni

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

Tato SPE zpusobuije:

1. dynamické zmény
parametrd pro
omezujici
bezpecnostni
funkce; nebo

2. podminky
monitorovaného
bezpecnostniho
zastaveni.

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

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

2. obnovit provoz v
pripadé 2)
uvedeném vyse

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

UR e-Series

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

provoz, edice

2011, odstavec

5.10.5
Omezeni
vykonu a
sily (PFL)
vlastni
konstrukci
nebo
ovladanim

Vysvétleni

Jak dosahnout PFL je ponechano
na vyrobci robotu. Konstrukce
robota a/nebo bezpeénostni funkce
omezi pfenos energie z robota na
operatora. Pokud je prekrocen
jakykoli limit parametr(i, dojde k
zastaveni robota. Aplikace PFL
vyzaduji zvazeni APLIKACE
ROBOTA jako celku (v€etné
koncového efektoru a obrobku
(obrobk), aby zadny kontakt
nemohl zpUsobit zranéni.
Provedena studie hodnotila tlaky
dostaéuijici pro NASTUP bolesti,
nikoliv nasledné zranéni. Viz pfiloha
A. Viz ISO/TR 20218-1 Koncové
efektory.

UR e-Series

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