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UNIVERSAL ROBOTS 1. Odpowiedzialno$¢ i przeznaczenie

1. OdpowiedzialnoscC i przeznaczenie

1.1. Ograniczenie odpowiedzialnosci

Opis Zadne informacje dotyczgce bezpieczenstwa podane w niniejszym podreczniku nie
mogaq by¢ traktowane jako gwarancja firmy UR stanowigca, ze przemystowy
manipulator nie spowoduje obrazen lub uszkodzeh nawet w przypadku zgodnosci z
wszystkimi instrukcjami bezpieczenstwa.

1.2. Przeznaczenie

Opis
@ PRZECZYTAJ INSTRUKCJE

Uzywanie ramienia robota niezgodnie z przeznaczeniem moze
skutkowac¢ niebezpiecznymi sytuacjami.

* Przeczytaj podrecznik uzytkownika i postepuj zgodnie z
zaleceniami dotyczacymi uzytkowania zgodnego z
przeznaczeniem oraz specyfikacjami zawartymi w
podreczniku.

Roboty Universal Robots sg przeznaczone do uzytku przemystowego, do obstugi
narzedzi/chwytakéw i uchwytéw, lub do przetwarzania lub przenoszenia
komponentéw lub produktow. Szczegotowe informacje na temat warunkow, w jakich
robot powinien pracowac, znajdujg sie w sekcji Deklaracje i certyfikaty oraz w
specyfikacjach technicznych.

Wszystkie roboty Universal Robots sg wyposazone w funkcje bezpieczenstwa, ktore
sg specjalnie zaprojektowane, aby umozliwic aplikacje pracy wspotbieznej, w ktérych
aplikacja robota dziata razem z cziowiekiem.

Aplikacje pracy wspotbieznej sg przeznaczone wytgcznie do zastosowan innych niz
niebezpieczne, w ktorych kompletna aplikacja, w tym narzedzie/chwytak, element
obrabiany, przeszkody i inne maszyny nie stwarzajg zadnych znaczacych zagrozen
zgodnie z oceng ryzyka danej aplikaciji.

UR3e 13 Podrecznik uzytkownika



1. Odpowiedzialnos$c¢ i przeznaczenie
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A

OSTRZEZENIE

Uzywanie ramienia robota niezgodnie z przeznaczeniem moze
skutkowac obrazeniami.

* Nie wolno uzywac robota do zadnego z ponizszych
zastosowan:

* Jakiekolwiek uzycie w niebezpiecznych miejscach lub
srodowiskach wybuchowych.

* Zastosowania medyczne z kontaktem z pacjentami lub
bliskoscig pacjentow.

* Wszelkie zastosowania wymagajgce zgodnosci z
okreslonymi normami higienicznymi i/lub sanitarnymi,
takie jak bezposredni kontakt z zywnoscig, napojami
i/lub produktami farmaceutycznymi.

* Jakiekolwiek uzycie lub zastosowanie odbiegajgce od
zamierzonego zastosowania, specyfikacji i certyfikaciji
jest zabronione, poniewaz jego skutkiem moze by¢
Smier¢, uraz i/lub szkody materialne.

FIRMA UNIVERSAL ROBOTS JEDNOZNACZNIE ZRZEKA SIE
JAKICHKOLWIEK WYRAZONYCH LUB DOROZUMIANYCH
GWARANCJI PRZYDATNOSCI W RAZIE NIEPRAWIDLOWEGO
UZYTKOWANIA PRODUKTU.

OSTRZEZENIE

Uzywanie ramienia robota niezgodnie z przeznaczeniem moze
skutkowac obrazeniami.

* Nie wolno uzywac robota do zadnego z ponizszych
zastosowan:

* Jakiekolwiek uzycie w niebezpiecznych miejscach lub
srodowiskach wybuchowych.

* Zastosowania medyczne z kontaktem z pacjentami lub
bliskoscig pacjentow.

* Wszelkie zastosowania wymagajgce zgodnosci z
okreslonymi normami higienicznymi i/lub sanitarnymi,
takie jak bezposredni kontakt z zywnoscig, napojami
i/lub produktami farmaceutycznymi.

* Jakiekolwiek uzycie lub zastosowanie odbiegajgce od
zamierzonego zastosowania, specyfikacji i certyfikaciji
jest zabronione, poniewaz jego skutkiem moze by¢
Smier¢, uraz i/lub szkody materialne.

FIRMA UNIVERSAL ROBOTS JEDNOZNACZNIE ZRZEKA SIE
JAKICHKOLWIEK WYRAZONYCH LUB DOROZUMIANYCH
GWARANCJI PRZYDATNOSCI W RAZIE NIEPRAWIDLOWEGO
UZYTKOWANIA PRODUKTU.

Podrecznik uzytkownika
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1. Odpowiedzialnos$c¢ i przeznaczenie

A

A

OSTRZEZENIE

Nalezy unika¢ modyfikowania robota. Modyfikacja moze spowodowac
nieprzewidziane zagrozenia. Wszelki autoryzowany montaz nalezy
wykonywac¢ zgodnie z najnowszymi wersjami wszystkich wtasciwych
podrecznikow serwisowych.

OSTRZEZENIE

Nieuwzglednienie dodatkowego ryzyka zwigzanego z wiekszym
zasiegiem, wiekszymi obcigzeniami oraz wiekszymi momentami
obrotowymi i predkosciami roboczymi zwigzanymi z wiekszym
robotem moze skutkowac¢ obrazeniami lub Smiercia.

* Ocena ryzyka musi uwzglednia¢ dodatkowe ryzyko zwigzane z
zasiegiem, obcigzeniami roboczymi i predkoscia.

UR3e
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2. Twoj robot

UNIVERSAL ROBOTS

2. Twoj robot

Wstep

Gratulujemy zakupu nowego robota Universal Robots, ktory sktada sie z ramienia
robota (manipulatora), skrzynki sterowniczej i sterownika uczenia.

Ramie robota, pierwotnie zaprojektowane, aby nasladowac zakres ruchu ludzkiego
ramienia, sktada sie z aluminiowych rur potgczonych za pomoca szesciu przegubdw,

co pozwala na duzy zakres elastycznosci w instalacji automatyki.
Opatentowany przez Universal Robots interfejs programistyczny PolyScope umozliwia
tworzenie, tadowanie i uruchamianie aplikacji automatyzac;ji.

Zawartos$¢
opakowan

Ramig robota

Skrzynka sterownicza

Sterownik uczenia standardowy lub sterownik uczenia 3PE
Uchwyt montazowy do skrzynki sterowniczej

Wspornik montazowy do sterownika uczenia 3PE

Klucz do otwierania skrzynki sterowniczej

Kabel tgczacy ramie robota i skrzynke sterowniczg (dostepnych jest wiele opcji
w zaleznosci od rozmiaru robota)

Kabel zasilania sieciowego lub kabel zasilania zgodny z regionem instalacji

Zawiesie okragte lub zawiesie do podnoszenia (w zaleznosci od rozmiaru
robota)

Adapter kabla narzedzia (w zaleznosci od wersji robota)

Niniejszy podrecznik

Podrecznik uzytkownika
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2. Twoj robot

Informacje o
ramieniu robota

Gtéwnymi elementami ramienia robota sg przeguby, podstawa i kotnierz narzedzia.
Sterownik koordynuje ruch przegubdw, aby porusza¢ ramieniem robota.

Przymocowanie chwytaka (narzedzia) do kotnierza narzedzia na korcu ramienia robota
umozliwia robotowi manipulowanie obstugiwanym elementem. Niektore narzedzia
majg okreslone przeznaczenie poza manipulowaniem czescig, takie jak kontrola
jakosci, naktadanie klejow i spawanie.

L
Base joint/

f
Shoulder joint/

Elbow joint/

1.1: Gfowne elementy ramienia robota.

Podstawa: na niej montowane jest ramie robota.

* Barkitokieé: wykonujg wigksze ruchy.

\\Tool flange

Y
|

" Wrist 3 joint

\Wrist 2 joint

| Wrist 1 joint

* Nadgarstek 1 i nadgarstek 2: wykonujg precyzyjniejsze ruchy.

* Nadgarstek 3: miejsce mocowania narzedzia do kotnierza narzedzia.

Robot jest maszyng nieukonczong, poniewaz taka deklaracja zgodnosci jest
dostarczana. W przypadku kazdego zastosowania robota wymagana jest ocena

ryzyka.

UR3e
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Jak czytaé ten
podrecznik

Gwarancja na
produkt

Zastrzezenie
dotyczace
podrecznika
uzytkownika

myUR

Gdzie znalez¢
wiecej informaciji

Podrecznik zawiera instrukcje instalacji i programowania robota. Podrecznik dzieli sie
na dwie czesci:

Instrukcja instalacji sprzetu
Mechaniczna i elektryczna instalacja robota.

Instrukcja PolyScope
Programowanie robota.

Niniejszy podrecznik jest przeznaczony dla integratora robota, ktéry posiada
podstawowe przeszkolenie mechaniczne i elektryczne, a takze zna podstawowe
zagadnienia programowania.

Zapytania gwarancyjne dotyczgce informacji zwigzanych z produktem nalezy
przesyta¢ w portalu myUR.

Firma Universal Robots A/S nieustannie pracuje nad zwiekszeniem niezawodnosci i
wydajnosci swoich produktow, w zwigzku z czym zastrzega sobie prawo do
modernizacji produktéw i ich dokumentacji bez wczesniejszego ostrzezenia. Firma
Universal Robots A/S dotozyta wszelkich staran, aby tre$¢ niniejszego podrecznika
uzytkownika byta doktadna i prawidtowa, ale nie ponosi odpowiedzialnosci za zadne
btedy ani brakujgce informacje.

myUR to portal klienta, ktéry umozliwia rejestracje wszystkich robotow, sledzenie
przypadkow serwisowych dotyczgcych robotdéw i ogdlnych pytan dotyczgcych pomocy
technicznej. Przejdz do strony myur.universal-robots.com i zarejestruj sie, aby uzyska¢
dostep do portalu. Przypadki sg rozpatrywane przez preferowanego dystrybutora lub
przekazywane do zespotow obstugi klienta firmy Universal Robots.

Oprocz korzystania z tych funkcji mozliwe jest réwniez subskrybowanie monitorowania
robotéw i zarzgdzanie dodatkowymi kontami uzytkownikéw w firmie.

Witryna internetowa pomocy technicznej (www.universal-robots.com/support) zawiera:

* Inne wersje jezykowe niniejszego podrecznika
* Podrecznik interfejsu PolyScope

* Podrecznik serwisowy z instrukcjami rozwigzywania problemow, konserwaciji i
napraw

* Podrecznik skryptéw dla uzytkownikdw zaawansowanych

Podrecznik uzytkownika 18 UR3e
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Twéj robot

UR+ Witryna UR+ (www.universal-robots.com/plus) to serwis internetowy oferujgcy
najnowoczesniejsze produkty do personalizacji zastosowan robota UR. Wszystko, co
potrzebne mozna znalez¢ w jednym miejscu - od chwytakéw i akcesoriow, po kamery i
oprogramowanie. Wszystkie produkty sg testowane i zatwierdzone do integracji z
robotami UR, zapewniajac ich szybkg konfiguracje, niezawodne dziatanie, a takze
tatwa obstuge i programowanie. Mozna rowniez uzyska¢ dostep do programu
partnerskiego UR+ za posrednictwem naszej nowej platformy programowej
(plus.universal-robots.com), umozliwiajgcej projektowanie przyjazniejszych dla
uzytkownika produktéw dla robotéw UR.

Witryna UR The UR Forums site (forum.universal-robots.com) allows robot enthusiasts of all skill

Forums levels to connect to UR and each other, to ask questions, and to exchange information
etc. Chociaz forum UR zostato stworzone przez UR+, a nasi admini sg pracownikami
UR, zdecydowana wigkszo$¢ tresci jest tworzona przez Ciebie, uzytkownika forum UR.

Akademia Witryna UR Academy academy.universal-robots.com oferuje wiele mozliwosci
szkoleniowych.

Pakiet Pakiet deweloperski UR universal-robots.com/products/ur-developer-suite to zbior
deweloperski wszystkich narzedzi potrzebnych do zbudowania catego rozwigzania, w tym do
opracowania plikéw URCap, dostosowania chwytakow i integracji sprzetu.

Podreczniki Instrukcje, przewodniki i podreczniki dostepne sg online. Pod adresem
online https://www.universal-robots.com/manuals zgromadzilismy wiele dokumentow.

* Podrecznik oprogramowania PolyScope z opisami i instrukcjami dotyczgcymi
oprogramowania

* Podrecznik serwisowy z instrukcjami rozwigzywania problemow, konserwaciji i
napraw

* Katalog skryptow zawierajgcy skrypty do zaawansowanego programowania.

UR3e 19 Podrecznik uzytkownika
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2. Twoj robot

UNIVERSAL ROBOTS

2.1. Parametry techniczne UR3e

Typ robota

Masa robota
Maksymalna tadownos¢
Zasieg

Zakresy potgczen

Predkos¢

Czestotliwosc¢ aktualizacji systemu
Doktadnosc¢ czujnika momentu sity
Powtarzalnos¢ postawy

Powierzchnia postojowa
Stopnie swobody

Rozmiar skrzynki sterowniczej (S x W x G)

Porty we/wy skrzynki sterowniczej

Porty we/wy narzedzia
Komunikacja miedzy narzedziami
Zasilanie i napiecie we/wy narzedzia

Zasilanie we/wy skrzynki sterowniczej

Komunikacja

Programowanie

Hatas

Klasyfikacja IP

Klasyfikacja pomieszczen czystych
(ogdlnie dla modelu)

Pobdér mocy (Sredni)

Pobdr mocy

Prad zwarciowy (SCCR)

Operacja wspotpracy

Materiaty

UR3e

11,1 kg /24,5 funt

3kg/6.61b

500 mm/ 19,7 cal

Nieograniczony obrot kotnierza narzedzia, £ 360 ° dla
wszystkich innych potgczen

Wszystkie stawy nadgarstkowe: maks. 360 °/s.
Inne ztgcza: maks. 180 °/s .
Narzedzie: okoto 1 m/s / okoto 39,4 in./s.

500 Hz

35N

£ 0,03mm/£0,0011in (1,1 milicala) zgodnie z normg ISO
9283

@128 mm/ 5,0 cal

6 przegubow obrotowych

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

16 wejsc¢ cyfrowych, 16 wyjs¢ cyfrowych, 2 wejscia
analogowe, 2 wyjscia analogowe

2 wejscia cyfrowe, 2 wyjscia cyfrowe, 2 wejscia analogowe
RS

12 V/24 V 600 mA

24 V 2 A w skrzynce sterowniczej

TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3ab, gniazdo Ethernet
1000BASE-T, adapter MODBUS TCP & EtherNet/IP,
Profinet

Graficzny interfejs uzytkownika PolyScope na 12-calowym
ekranie dotykowym

Ramieg robota: mniej niz 60dB(A), skrzynka sterownicza:
mniej niz 50dB(A)

Ramie robota: mniej niz 65dB(A), skrzynka sterownicza:
mniej niz 50dB(A)

IP54

Ramie robota: klasa ISO 7, skrzynka sterownicza: klasa
ISO 6

300w

Okoto 150 W przy uzyciu typowego programu

200 A

17 zaawansowanych funkcji bezpieczenstwa. Zgodnie z:
EN ISO 13849-1, PLd, Kat.3 i EN ISO 10218-1
Aluminium, tworzywo PC/ASA

Podrecznik uzytkownika
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Robot moze pracowaé w zakresie temperatury otoczenia 0-
50 °C0-50 °C Przy wysokiej ciggtej predkosci ztgcza
maksymalna specyfikacja temperatury otoczenia jest
obnizona.

Zrédto zasilania skrzynki sterowniczej 100-240V AC, 47440 Hz

Kabel TP: sterownik uczenia do skrzynki
sterowniczej

Zakres temperatur otoczenia

4.5m/177 cala

Standardowy (PVC) 6 m/236 in x 13,4 mm
Kabel robota: ramie robota do skrzynki Standardowy (PVC) 12 m/472,4 in x 13,4 mm
sterowniczej (opcje) HiFlex (PUR) 6 m/236in x 12,1 mm

HiFlex (PUR) 12 m/472.4 in x 12,1 mm
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2.2. Sterownik uczenia z 3-pozycyjnym urzgdzeniem
zezwalajgcym

Opis W zaleznosci od generaciji robota, sterownik uczenia moze mie¢ 3-pozycyjne
urzgdzenie zezwalajgce (3PE) albo nie mie¢ go.
Roboty UR20 i UR30 majg wbudowany sterownik 3PE zwany 3-pozycyjnym
sterownikiem uczenia (3PE TP). Sterownik uczenia bez 3PE nie bedzie dziata¢ z
robotami z UR20 ani UR30.
The enabling buttons are on the underside of the Teach Pendant, as illustrated below.
Mozna uzy¢ dowolnego przycisku, zgodnie z wtasnymi preferencjami. Jesli sterownik
uczenia jest odigczony, musi zosta¢ podtgczone i skonfigurowane zewnetrzne
urzadzenie 3PE. Funkcjonalnos¢ sterownika uczenia z 3PE rozcigga sig na interfejs
PolyScope, w ktérego nagtéwku znajdujg sie dodatkowe funkcje.

INFORMACJA
Sterownik uczenia z 3PE nie jest objety ceng zakupu skrzynki

sterowniczej OEM, wiec nie zapewnia funkcjonalnos$ci urzadzenia
zezwalajgcego. Korzystanie z robota UR20 lub UR30 wymaga
zewnetrznego urzadzenia zezwalajgcego lub sterownika uczenia z
3PE w zasiegu aplikacji robota podczas programowania lub uczenia.
Patrz norma ISO 10218-2.

Omowienie sterownika Przycisk zasilania

uczenia Przycisk zatrzymania awaryjnego

Port USB (dostarczany z ostong przeciwpytowa)
Przyciski 3PE

AL bdh =
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Ruch swobodny

Symbol ruchu swobodnego robota znajduje sie pod kazdym przyciskiem 3PE, jak
pokazano na ponizszej ilustraciji.

UR3e
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2.2.1. Funkcje przyciskow sterownika uczenia 3PE

Opis

@

INFORMACJA

Przyciski urzadzenia 3PE sg aktywne tylko w trybie recznym. W
trybie automatycznym ruch robota nie wymaga dziatania za pomocg
przycisku urzagdzenia 3PE.

Ponizsza tabela opisuje funkcje przyciskow 3PE.

Pozycja Opis Dziatanie
Przycisk 3PE nie jest Ruc.h robota jest zat.rzyl_*nyvyal.wy W
- . .. trybie recznym. Zasilanie nie jest
1 Zwolnienie naciskany. Nie jest -
o odtgczane od ramienia robota, a
wcisniety. . .
hamulce pozostajg zwolnione.
Lekkie Przycisk 3PE jest
naciskanie delikatnie naciskany. | Umozliwia uruchomienie programu,
2 . o . .
(delikatny Jest wcisniety do gdy robot dziata w trybie recznym.
chwyt) punktu srodkowego.
P isk 3PE j
Mocny nacisk rzycisk 3 . Jest Ruch robota jest zatrzymywany w
o mocno naciskany. , X .
3 (zacisniecie - ) trybie recznym. Robot dziata w trybie
Jest wcisniety az do .
chwytu) Konca zatrzymania 3PE.

1 Zwolnienie przycisku

2 Nacisnigcie przycisku

Podrecznik uzytkownika

24

UR3e

Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

UNIVERSAL ROBOTS 2. Twoj robot

2.2.2. Uzywanie przyciskow 3PE

Korzystanie z Aby odtworzy¢ program
3PE 1. On PolyScope, ensure the robot is set to Manual mode, or switch to Manual
mode.
Utrzymac lekki nacisk na przycisk 3PE.
3. On PolyScope, tap Play to run the program.

Program zostanie uruchomiony, jesli ramie robota znajduje sie w pierwszej
pozycji programu.
Jesli robot nie znajduje sie w pierwszej pozycji programu, wyswietlony zostanie
ekran Przesun robota do pozyc;ji.

Aby zatrzymac program

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

Aby wstrzymac program

1. Zwolni¢ przycisk 3PE albo dotkngc¢ przycisku Wstrzymaj w interfejsie
PolyScope.

Aby kontynuowaé wykonywanie programu, przytrzymaj nacisniety przycisk 3PE
i dotknij przycisku Wznéw w interfejsie PolyScope.

Ruch swobodny przy uzyciu przyciskéw 3PE

Uzywanie funkcji Przesun robota do pozycji

Opis Funkcja Przesun robota do pozycji umozliwia przesunigcie ramienia robota do
wymaganej pozycji poczatkowej po ukonczeniu programu. Przed uruchomieniem
programu ramie robota musi znajdowac sie w pozycji poczatkowe;j.

Wiecej informacji zawiera punkt 1. Przesun robota do pozycji na stronie 1.

Przesun do Aby uzy¢ przycisku 3PE do przesuniecia ramienia robota do pozyc;ji:
pozycji 1. Gdy program zostanie ukonczony, nacisnij przycisk Odtwarzaj.
2. Wybierz opcje Odtwoérz od poczatku.

W interfejsie PolyScope wyswietlony zostanie ekran Przesun robota do pozycji,
przedstawiajgcy ruch ramienia robota.

3. Lekko nacisnij i przytrzymaj przycisk 3PE.

4. Teraz, w interfejsie PolyScope, nacisnij i przytrzymaj przycisk Ruch
automatyczny, aby ramie robota przesuneto sie do pozycji poczatkowe;j.

Wyswietlony zostanie ekran Odtwérz program.
5. Utrzymuj lekkie nacisniecie przycisku 3PE, aby uruchomic¢ program.
Zwolni¢ przycisk 3PE, aby zatrzymaé program.
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2.3. Informacje ogolne o interfejsie PolyScope

Description

PolyScope to graficzny interfejs uzytkownika (GUI) w zawieszce Teach , ktory
obstuguje ramie robota za pomocg ekranu dotykowego. Tworzysz, tadujesz i
wykonujesz programy dla robota w PolyScope. Interfejs PolyScope jest podzielony,
jak pokazano na ponizszej ilustracii:

* A: Gérny obszar ekranu z ikonami/kartami zapewniajgcymi dostep do
interaktywnych ekrandw.

* B: Dolny obszar ekranu z przyciskami umozliwiajgcymi sterowanie
zatadowanymi programami.

* C: Ekran z polami i opcjami do zarzgdzania i monitorowania dziatan robota.

8

Uzywanie ekranu Czutos¢ na dotyk zostata zaprojektowana tak, aby unikng¢ fatszywych wyboréw w

dotykowego

interfejsie PolyScope i zapobiec nieoczekiwanym ruchom robota.

Ekran dotykowy sterownika uczenia jest zoptymalizowany do uzytku w srodowiskach
przemystowych. W odréznieniu od elektroniki uzytkowej, czuto$¢ ekranu dotykowego
sterownika uczenia z zatozenia zapewnia wiekszg odporno$¢ na czynniki
Srodowiskowe, takie jak:

* kropelki wody i/lub kropelki chtodziw maszyn

* emisje fal radiowych

* inne przewodzone zakt6cenia pochodzace ze sSrodowiska pracy.
Aby uzyskac¢ najlepsze rezultaty, wyboréw na ekranie nalezy dokonywaé koniuszkiem
palca.
W niniejszej instrukcji jest to okreslane jako ,dotkniecie”.

W razie potrzeby, w celu dokonywania wyboréw na ekranie mozna uzy¢ dostepnego w
handlu rysika.

UR3e
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UNIVERSAL ROBOTS

2.3.1. Ikony/karty w interfejsie PolyScope

Description Ponizsza sekcja przedstawia ikony/karty i przyciski dostepne w interfejsie
PolyScope i ich definicje.

Ikony/funkcje
nagtowka

=8 Przycisk Uruchom stuzy do tatwego sterowania robotem za pomocag
wczesniej napisanych programow.

M Program stuzy do tworzenia i/lub modyfikowania programéw robota.

Instalacja stuzy do konfigurowania ustawier ramienia robota i
wyposazenia zewnetrznego, np. mocowania i urzagdzen bezpieczenstwa.

Ruch stuzy do sterowania i/lub regulacji ruchoéw robota.

We/wy stuzy do monitorowania i ustawiania aktualnych sygnatéw
wejsciowych/wyjsciowych wysytanych do i odbieranych ze skrzynki sterowniczej
robota.

Dziennik wskazuje stan techniczny robota oraz przechowuje komunikaty
ostrzegawcze i komunikaty o btedach.
e 3@ W . N
MLy Gm. = MenedZer programéw i instalacji stuzy do
wyboru i wy$wietlania aktywnych programow i instalacji. W sktad Menedzera
programu i instalacji wchodza: Sciezka do pliku, Nowy, Otwérz i Zapisz.

Nowy stuzy do tworzenia nowego programu lub instalaciji.

Otworz stuzy do otwierania utworzonego i zapisanego wczesniej
programu lub instalacji.

Zapisz stuzy do zapisywania programu, instalacji lub obu naraz.

Tryby pracy

¥ Automatyczny wskazuje, ze ustawiony jest tryb pracy robota
Automatyczny. Dotknij go, aby przejs¢ do recznego trybu pracy.

Reczny wskazuje, ze ustawiony jest tryb pracy robota Reczny. Dotknij,
aby przej$¢ do automatycznego trybu pracy.

Sterowanie Ikony trybu lokalnego i trybu zdalnego stajg sie dostepne tylko po wigczeniu pilota
zdalne zdalnego sterowania.
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B L okalny wskazuje, ze robotem mozna sterowac lokalnie. Dotknij go, aby
przetgczy¢ na sterowanie zdalne.

Zdalny wskazuje, ze robotem mozna sterowac z lokalizacji zdalnej. Dotknij, aby
przetgczy¢ na sterowanie lokalne.

ccce
Suma kontrolna bezpieczenstwa wyswietla aktywng konfiguracje
bezpieczenstwa.

E Menu Hamburger zapewnia dostep do opcji Pomoc, Informacje oraz Ustawienia
interfejsu PolyScope.

Ikony/funkcje
stopki

E Zainicjuj stuzy do zarzadzania stanem robota. Gdy ma kolor CZERWONY,
nalezy jg nacisng¢, aby witgczy¢ tryb gotowosci do pracy robota.

Suwak szybkosci pokazuje w czasie rzeczywistym wzgledng
predkosc¢ ruchu ramienia robota z uwzglednieniem ustawien bezpieczenstwa.

Simulation .
Przycisk Symulacja przetgcza wykonanie

programu miedzy pracg w trybie symulacji a pracg w trybie Robot rzeczywisty. Podczas
pracy w trybie symulacji ramie robota nie porusza sie. W zwigzku z tym robot nie moze
uszkodzi¢ siebie ani pobliskiego sprzetu w przypadku kolizji. Jesli nie masz pewnosci,
co zrobi ramie robota, uzyj trybu symulacji, aby przetestowac programy.

Odtwarzaj stuzy do uruchamiania aktualnie zaladowanego programu robota.
E Krok stuzy do wykonywaniu programu w pojedynczych krokach.
E Zatrzymaj stuzy do zatrzymywania aktualnie zatadowanego programu robota.
Tryb reczny Reczny tryb wysokiej predkosci jest funkcjg uruchamiang poprzez przytrzymanie,

wysokiej dostepna tylko w trybie recznym po skonfigurowaniu trojpozycyjnego urzadzenia
predkosci zezwalajgcego.

PA=10ului"El Reczny tryb wysokiej predkosciumozliwia chwilowe zwigkszenie

predkosci zarébwno narzedzia, jak i tokcia do wartosci powyzej 250 mm/s.
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3. Bezpieczenstwo

Description Zapoznaj sie z ponizszg trescig, aby zrozumiec¢ kluczowe wytyczne dotyczace
bezpieczenstwa, w tym wazne komunikaty dotyczgce bezpieczenstwa i obowigzki
podczas pracy z robotem. Nalezy zauwazyc, ze projekt i instalacja systemu nie sg tutaj
opisane.

3.1. Ogolne

Opis Ten rozdziat zawiera wazne informacje dotyczace bezpieczenstwa, ktdre integrator
robotéw e-Series firmy Universal Robots musi ze zrozumieniem przeczyta¢ przed
wigczeniem robota po raz pierwszy.

Pierwsze podrozdziaty tego rozdziatu zawierajg informacje ogolne. Dalsze
podrozdzialy zawierajg bardziej szczegétowe dane inzynieryjne dotyczgce
konfigurowania i programowania robota. Rozdziat Interfejsy i funkcje zwigzane z
bezpieczenstwem opisuje i definiuje funkcje zwigzane z bezpieczeristwem, w
szczegolnosci dotyczgce zastosowan pracy wspotbiezne;.

Szczegolnie wazne sg instrukcje i wskazowki zawarte w rozdziale Interfejsy i funkcje
zwigzane z bezpieczenstwem, a takze w sekcji Ocena ryzyka.

Bardzo wazne jest przestrzeganie wszystkich instrukcji montazowych oraz
wytycznych podanych w innych rozdziatach i czesciach niniejszego podrecznika.
Nalezy zwrdci¢ szczegblng uwage na tekst oznaczony symbolami ostrzegawczymi.

@ INFORMACJA

Firma Universal Robots zrzeka sie jakiejkolwiek odpowiedzialnosci w
przypadku uszkodzenia lub wprowadzania dowolnych zmian badz
modyfikacji robota (skrzynki sterowniczej ramienia i/lub sterownika
uczenia) przez uzytkownika. Firma Universal Robots nie bedzie
odpowiedzialna za jakiekolwiek uszkodzenia robota lub innego
wyposazenia spowodowane przez btedy programistyczne lub awarie
robota.
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3.2. Typy komunikatow bezpieczenstwa

Opis Komunikaty bezpieczenstwa stuzg do podkreslania waznych informaciji. Przeczytaj
wszystkie wiadomosci, aby zapewni¢ bezpieczenstwo i zapobiec obrazeniom
personelu i uszkodzeniom produktu. Typy komunikatéw bezpieczenstwa zdefiniowano
ponize;.

OSTRZEZENIE

Wskazuje na niebezpieczng sytuacje, ktorej skutkiem moze by¢
Smier¢ lub powazne obrazenia.

uniknie, moze spowodowac smier¢ lub powazne obrazenia.

OSTRZEZENIE: GORACA POWIERZCHNIA

Wskazuje niebezpieczng gorgcg powierzchnie, ktéra moze
spowodowac obrazenia w wyniku kontaktu i bliskosci bez dotykania.

PRZESTROGA

é OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA
Wskazuje niebezpieczng sytuacje elektryczna, ktora, jesli sie jej nie

Wskazuje na niebezpieczng sytuacje, ktora, jesli si¢ jej nie uniknie,
moze skutkowac obrazeniami.

= Wskazuje uziemienie.

UZIEMIENIE OCHRONNE

Wskazuje uziemienie ochronne.

| L UZIEMIENIE

nalezy odnotowac.

PRZECZYTAJ INSTRUKCJE

Wskazuje bardziej szczegotowe informacje, z ktérymi nalezy
zapoznac sie w podreczniku.

INFORMACJA
Wskazuje na ryzyko uszkodzenia sprzetu i/lub na informacje, ktére
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3. Bezpieczenstwo

3.3. Ogolne ostrzezenia i przestrogi

Opis Ponizsze ostrzezenia, przestrogi i komunikaty mogg zosta¢ powtdrzone, wyjasnione
lub szczegbtowo opisane w réznych czesciach niniejszego podrecznika.

é OSTRZEZENIE
Nieprzestrzeganie wymienionych ponizej ogélnych zasad

bezpieczenstwa moze skutkowac¢ obrazeniami.

Sprawdz, czy ramie robota i narzedzie/chwytak sg prawidtowo
przykrecone srubami.

Sprawdz, czy ramie robota ma wystarczajgco duzo miejsca
do swobodnej pracy.

Sprawdz, czy personel jest chroniony podczas instalaciji,
uruchomienia, programowania/ nauczania, obstugi i
uzytkowania.

Sprawdz, czy parametry konfiguracji bezpieczenstwa robota
sg ustawione tak, aby chroni¢ personel, w tym tych, ktorzy
mogq by¢ w zasiegu aplikacji robota.

Nalezy unika¢ uzywania robota, jesli jest uszkodzony.

Nalezy unika¢ noszenia luznej odziezy lub bizuterii podczas
pracy z robotem. Zwigz dtugie wtosy.

Nalezy unikac¢ wktadania palcéw za wewnetrzng pokrywe
skrzynki sterownicze;j.

Uzytkownikéw nalezy poinformowac o wszelkich
niebezpiecznych sytuacjach i zapewnianej ochronie, wyjasni¢
wszelkie ograniczenia ochrony i ryzyko resztkowe.

Uzytkownikéw nalezy poinformowac o umiejscowieniu
przyciskdw zatrzymania awaryjnego i aktywowac zatrzymanie
awaryjne w przypadku sytuacji awaryjnej lub nieprawidtowe;j.

Nalezy ostrzec ludzi, aby trzymali gtowy i twarze poza
zasiegiem robota, takze wtedy, gdy robot ma rozpoczac¢
prace.

Nalezy pamietac o orientacji robota, aby zrozumie¢ kierunek
ruchu podczas korzystania z zawieszki Teach .

Q OSTRZEZENIE
Obchodzenie sie z narzedziami/chwytakami z ostrymi krawedziami
i/lub punktami zaciskowymi moze spowodowac obrazenia.

Upewnij sie, ze narzedzia/chwytaki nie majg ostrych krawedzi
ani punktoéw zacisku.

Wymagane moga by¢ rekawice ochronne i/lub okulary
ochronne.

UR3e
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f E OSTRZEZENIE: GORACA POWIERZCHNIA

Dtugotrwaly kontakt z cieptem wytwarzanym przez ramie robota i
skrzynke sterowniczg podczas pracy moze prowadzi¢ do dyskomfortu
powodujgcego obrazenia.

* Nie przenosi¢ ani nie dotykac robota podczas pracy lub
bezposrednio po jej zakonczeniu.

* Przed przeniesieniem lub dotknieciem robota nalezy sprawdzic¢
temperature na ekranie dziennika.

* Pozwol robotowi ostygnac, wytgczajac go i odczekujgc
godzine.

é PRZESTROGA
Nieprzeprowadzenie oceny ryzyka przed operacjg moze zwiekszy¢
ryzyko obrazen.

* Przed przystgpieniem do pracy nalezy przeprowadzi¢ ocene
ryzyka i ograniczy¢ ryzyko.

* Jesli zostato to okreslone w ocenie ryzyka, nie nalezy wchodzi¢
w zakres ruchu robota ani dotykac¢ robota podczas pracy.

* Nalezy zapoznac si¢ z informacjami zawartymi w sekcji
Zarzadzanie ryzykiem.

é PRZESTROGA
Uzywanie robota z niesprawdzong maszyng zewnetrzng lub w
niesprawdzonym systemie moze zwiekszy¢ ryzyko obrazen
personelu.

* Przetestuj oddzielnie wszystkie funkcje i program robota.

INFORMACJA
Bardzo silne pola magnetyczne mogg uszkodzi¢ robota.

* Nie wolno wystawia¢ robota na dziatanie statych pdl
magnetycznych.

PRZECZYTAJ INSTRUKCJE
Sprawdz, czy wszystkie urzgdzenia mechaniczne i elektryczne sg

zainstalowane zgodnie ze specyfikacjami i ostrzezeniami z sekc;ji
Interfejs mechaniczny i Interfejs elektryczny.
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3.4. Integracja i odpowiedzialnosc

Opis Informacje podane w niniejszym podreczniku nie obejmujg sposobu projektowania,
instalacji i obstugi kompletnego uktadu z robotem ani nie opisujg catego wyposazenia
peryferyjnego, ktére moze wptywac na bezpieczenstwo catego systemu. Caly system
musi by¢ zaprojektowany i zainstalowany zgodnie z wymaganiami bezpieczenstwa
ustalonymi przez normy i przepisy kraju, w ktérym robot zostat zainstalowany.
Integratorzy robotéw e-Series firmy Universal Robots sg odpowiedzialni za
przestrzeganie wszelkich przepiséw i zasad dotyczacych bezpieczenstwa i
obowigzujgcych w kraju instalacji oraz za wyeliminowanie wszystkich znaczacych
zagrozen w kompletnym ukfadzie robota. Dotyczy to m.in. ponizszych kwestii:

* wykonywanie oceny ryzyka dla kompletnego systemu robota,

* przylaczanie innych maszyn i dodatkowych urzadzen bezpieczenstwa, jesli
zostaly okreslone w ocenie ryzyka,

* konfigurowanie wlasciwych ustawien bezpieczenstwa w oprogramowaniu,

* zapewnienie, ze uzytkownik nie bedzie modyfikowa¢ zadnych Srodkéw
bezpieczenstwa,

* zatwierdzenie prawidtowosci projektu i instalacji catego systemu robota,
* stworzenie instrukcji obstugi,

* o0znaczenie instalacji robota wtasciwymi znakami i informacjami kontaktowymi
integratora,

* zebranie catej dokumentacji w katalogu technicznym, obejmujgcym takze
ocene ryzyka i niniejszy podrecznik.

3.5. Kategorie zatrzymania

Opis W zaleznosci od okolicznosci, zgodnie z normg IEC 60204-1 robot ma mozliwos¢
wszczecia trzech rodzajéw kategorii zatrzymania. Kategorie zostaty uwzglednione w
tabeli.

Kategorie .
. Opis
zatrzymania
Robot jest zatrzymywany przez natychmiastowe odciecie jego
zasilania.
Zatrzymanie robota w sposéb kontrolowany, zgodnie z
kolejnoscia. Zasilanie jest odcinane po zatrzymaniu robota.
*Zatrzymanie robota poprzez zasilanie dostepne w napedach przy
2 zachowaniu trajektorii. Zasilanie napedu jest utrzymane po
zatrzymaniu robota.

0

Zatrzymanie robotéw firmy Universal Robots z kategorii 2 jest dodatkowo opisane jako
typ zatrzymania SS1 lub SS2 wedtug normy IEC 61800-5-2.
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4. Podnoszenie i przenoszenie

Description Ramiona robota sg dostepne w roznych rozmiarach i ciezarach, dlatego wazne jest,
aby stosowa¢ odpowiednie techniki podnoszenia i obstugi dla kazdego modelu. Tutaj
znajdziesz informacje na temat bezpiecznego podnoszenia i obstugi robota.

4.1. Control Box and Teach Pendant

Description Zaréwno skrzynke sterowniczg, jak i sterownik uczenia moze przenosi¢ jedna osoba.
Podczas uzytkowania wszystkie kable nalezy zwingé¢ i zwigzac, aby zapobiec
niebezpieczenstwu potkniecia sie.

4.2. Ramie robota

Description Ramig robota, w zaleznosci od ciezaru, moze by¢ przenoszone przez jedng lub dwie
osoby, chyba ze zapewniono zawiesie. Jesli zapewniono zawiesie, wymagany jest
sprzet do podnoszenia i transportu.
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5. Montaz

Description Zainstaluj i wigcz ramie robota i skrzynke sterownicza, aby rozpoczg¢ korzystanie z
PolyScope.

Zmontuj robota Aby méc kontynuowaé, nalezy ztozy¢ ramie robota, skrzynke sterowniczg i sterownik
uczenia.

1. Rozpakuj ramie robota oraz skrzynke sterownicza.
2. Zamontuj ramie robota na solidnej, wolnej od wibracji powierzchni.

Sprawdz, czy powierzchnia moze wytrzymac co najmniej 10-krotnosc¢ petnego
momentu obrotowego ztgcza podstawy i co najmniej 5-krotnos¢ ciezaru ramienia
robota.

3. Umiescic¢ skrzynke sterowniczg na jej podstawie.
Podtaczy¢ kabel robota do ramienia robota i do skrzynki sterownicze;.

Podtacz skrzynke sterownicza do sieci lub gtdwnego kabla zasilajgcego.

é OSTRZEZENIE
Niezamocowanie ramienia robota do stabilnej powierzchni moze
prowadzi¢ do obrazen spowodowanych upadkiem robota.

* Upewnij sie, ze ramie robota jest przymocowane do
wytrzymatej powierzchni
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5.1. Przestrzen robocza i operacyjna

Opis Przestrzen robocza to zasieg ramienia robota w petni roztozonego w poziomie i w
pionie. Przestrzen operacyjna to lokalizacja, w ktdrej robot ma dziatac.

INFORMACJA
Zlekcewazenie wymogow dotyczgcych przestrzeni roboczej i

operacyjnej robota moze skutkowa¢ uszkodzeniem mienia.

* Przy wyborze przestrzeni roboczej dla robota nalezy wzigé
pod uwage ponizsze informacje.

INFORMACJA
Przesuniecie narzedzia blisko objetosci cylindrycznej moze

spowodowac zbyt szybkie przesuwanie sie przegubow, co prowadzi
do utraty funkcjonalnosci i uszkodzenia mienia.

* Nie wolno przesuwac narzedzia w poblize cylindrycznej
objetosci, nawet gdy narzedzie porusza sie powoli.

Przestrzen Cylindryczna bryta znajduje sie zaréwno bezposrednio nad, jak i pod podstawg robota.
robocza Robot wystaje na odlegtos¢ 500 mm od przegubu podstawowy.

Przod Widok pod katem
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5.2. Wymiarowanie stanowiska

Wymiarowanie Konstrukcja (stanowisko), na ktérej zamontowane jest ramieg robota, jest kluczowag
stanowiska czescig instalacji robota. Stanowisko musi by¢ wytrzymate i wolne od drgan ze zrédet
zewnetrznych.

Kazdy przegub robota wytwarza moment obrotowy, ktéry porusza ramieniem robota i
zatrzymuje je. Podczas normalnej nieprzerwanej pracy i podczas ruchu zatrzymania
momenty obrotowe przegubu sg przenoszone na stanowisko robota jako:

* Mz: moment obrotowy wokoét osi z podstawy.
* Fz: sity wzdiuz osi z podstawy.
* Mxy: moment przechylania w dowolnym kierunku ptaszczyzny xy podstawy.

* Fxy: sita w dowolnym kierunku w ptaszczyznie xy podstawy.

Okreslenie sity i momentu na kotnierzu podstawowym.
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Wymiarowani Wielkos¢ obcigzen zalezy od modelu robota, programu i wielu innych czynnikdéw.
e stanowiska Wymiarowanie stanowiska powinno uwzglednia¢ obcigzenia generowane przez ramie
robota podczas normalnej nieprzerwanej pracy oraz podczas ruchu zatrzymania kategorii

0,1i2.

Podczas ruchu zatrzymania przeguby mogg przekracza¢ maksymalny znamionowy
roboczy moment obrotowy. Obcigzenie podczas ruchu zatrzymania jest niezalezne od typu

kategorii zatrzymania.

Wartosci podane w ponizszych tabelach sg maksymalnymi obcigzeniami znamionowymi w
najgorszym przypadku, pomnozonymi przez wspoétczynnik bezpieczenstwa rowny 2,5.

Rzeczywiste obcigzenia nie przekroczg tych wartosci.

Model robota

Mz [Nm]

FZ[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR3e

170

490

220

390

Maksymalne momenty obrotowe przegubu podczas zatrzyman kategorii 0, 1i 2.

Model robota

Mz [Nm]

FZ[N]

Mxy[Nm]

Fxy [N]

UR3e

140

370

180

320

Maksymalne momenty obrotowe przegubu podczas normalnej pracy.
Normalne obcigzenia robocze mozna ogdlnie zmniejszy¢, obnizajgc limity przyspieszen
przegubdw. Rzeczywiste obcigzenia robocze zalezg od aplikacji i programu robota. Do
oceny oczekiwanych obcigzeh w konkretnym zastosowaniu mozna uzy¢ URSim.

Podrecznik uzytkownika
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Wymiarowanie Uzytkownicy majg mozliwos¢ zastosowania dodatkowych marginesow
stanowiska bezpieczenstwa, biorgc pod uwage nastepujgce kwestie projektowe:

* Sztywnos$¢ statyczna: stanowisko niewystarczajgco sztywne odksztalci sie
podczas ruchu robota, wskutek czego ramie robota nie bedzie trafiac w
zamierzony punkt orientacyjny lub tor. Brak sztywnosci statycznej moze réwniez
skutkowac¢ stabym doswiadczeniem podczas szkolenia w ruchu swobodnym lub
zatrzyman ochronnych.

* Sztywnos¢ dynamiczna: jesli czestotliwos¢ drgan wtasnych stanowiska
odpowiada czestotliwosci ruchu ramienia robota, caty system moze rezonowac,
wywotujgc wrazenie, ze ramie robota drga. Brak sztywnosci dynamicznej moze
réwniez skutkowac zatrzymaniami ochronnymi. Stanowisko powinno mie¢
czestotliwos¢ rezonansowg rowng co najmniej 45 Hz.

* Zmeczenie: stanowisko powinno by¢ zwymiarowane tak, aby pasowato do
oczekiwanego okresu eksploatacji i cykli obcigzenia catego systemu.

é PRZESTROGA
* Jesli robot jest zamontowany na osi zewngtrznej,

przyspieszenia tej osi nie mogg by¢ zbyt duze. Mozesz
pozwoli¢, aby oprogramowanie robota kompensowato
przyspieszenie 0si zewnetrznych za pomocg polecenia skryptu
set_BASE_Acceleration()

* Duze przyspieszenia mogg doprowadzi¢ do awaryjnego
zatrzymania robota przez zabezpieczenie.

é OSTRZEZENIE
* Potencjalne zagrozenia zwigzane z przewroceniem.

* Obcigzenia robocze ramienia robota mogg spowodowac
przewrocenie sie ruchomych platform, takich jak stoty lub
roboty mobilne, co moze skutkowa¢ wypadkami.

* Nadaj priorytet bezpieczenstwu, wdrazajgc odpowiednie srodki
caly czas zapobiegajgce przewracaniu sie ruchomych
platform.

5.3. Opis montazu
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Description Ramie robota | Montowany za pomocg czterech Srub o wytrzymatosci 8,8, 8,5 mm i
(podstawa) czterech otworéw montazowych M8 w podstawie.

Cztery otwory z gwintem M6 stuzg do mocowania narzedzia do

Narzedzie robota. Sruby M6 nalezy dokreci¢ z momentem 8 Nm, klasa

(kotnierz wytrzymatosci 8,8. Jesli jest wymagane bardzo doktadne

narzedzia) pozycjonowanie narzedzia, nalezy zastosowac kotek do otworu @6
mm.

Skrzynka Skrzynke sterowniczg mozna zawiesi¢ na Scianie lub umiescic¢ na

sterownicza posadzce.

Sterownik uczenia mozna zamontowacé na $Scianie lub umieéci¢ na
Panel skrzynce sterowniczej. Nalezy sprawdzi¢, czy nie ma ryzyka
uczenia potkniecia sie o przewdd. Dostepne sg dodatkowe uchwyty
montazowe do skrzynki sterowniczej oraz sterownika uczenia.

Ostrzezenie:

Stopien ochrony A PRZESTROGA

IP Montaz i uzytkowanie robota w srodowisku przekraczajgcym
zalecany stopien IP moze skutkowa¢ urazami.

* Montowac robota w warunkach odpowiadajgcych danemu
poziomowi IP. Zabrania sie¢ uruchamiania robota w srodowisku
przewyzszajgcym podany poziom IP dla robota (IP54),
sterownika uczenia (IP54) oraz skrzynki kontrolnej (IP44)

Ostrzezenie:
Mocowanie é OSTRZEZENIE
Niestabilny montaz moze by¢ przyczyng wypadkow.
* Zawsze nalezy sie upewnic, ze czesci robota sg prawidtowo i

bezpiecznie zamontowane oraz przykrecone srubami na
miejscu.
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5.3.1. Zapobieganie punktom osobliwym

Description Punkt osobliwy to pozycja, ktéra ogranicza ruch i mozliwos¢ pozycjonowania robota.
Ramie robota moze przestac¢ poruszac sie lub wykonywac bardzo nagte i szybkie
ruchy, jesli zbliza sie do punktu osobliwego. W miare jak ramie robota zbliza sie do
pozycji osobliwosci, opor zwieksza sie, przez co wydaje sie ciezkie w pozycjonowaniu.

Q OSTRZEZENIE
Osobliwo$¢ moze powodowacé obrazenia u osoby znajdujgcej sie w
zasiegu ruchu ramienia robota, efektora koncowego i obstugiwanego
elementu.

* Unikaj programowania ruchéw, ktére mogg skutkowac
jakimikolwiek pozycjami, ktére moga prowadzi¢ do
osobliwosci.

5.3.2. Instalacja stacjonarna i ruchoma

Description Niezaleznie od tego, czy ramie robota jest zamocowane na state (zamontowane na
stojaku, scianie lub podtodze), czy w ruchomej instalacji (0$ liniowa, wozek lub
mobilna podstawa robota), musi by¢ ono zamontowane w sposob bezpieczny, aby
zapewni¢ stabilnos¢ we wszystkich ruchach.
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5.4. Zabezpieczanie ramienia robota

Description _
- Surface on which the robot is fitted
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Wymiary i uktad otworéw do montazu robota.
Aby wylaczyé .
zasilanie é OSTRZEZENIE
ramienia robota Nieoczekiwane uruchomienie i/lub ruch moga spowodowac urazy.

* Zasilanie ramienia robota nalezy wytgczy¢, aby zapobiec
nieoczekiwanemu uruchomieniu podczas montazu i
demontazu.

1. Aby wylgczy¢ zasilanie robota, nalezy nacisng¢ przycisk zasilania na sterowniku
uczenia.

2. Odtgcz kabel zasilania / przewdd zasilajgcy od gniazdka $ciennego.

3. Nalezy odczeka¢ 30 sekund na roztadowanie zgromadzonej energii przez
robota.
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Aby 1. Umies¢ ramig robota na powierzchni, na ktérej ma by¢ zamontowane.
zabezpieczyé Powierzchnia musi by¢ réwna i czysta.
ramig robota 2. Dokreé cztery sruby M6 o klasie wytrzymatosci 8.8 momentem 9 Nm.

(Warto$ci momentu obrotowego zostaty zaktualizowane w oprogramowaniu w
wersji 5.18. Wczeséniejsza wersja drukowana przedstawia inne wartosci.)

3. Jesliwymagany jest doktadny ponowny montaz robota, uzyj otworu @5 mm i
szczeliny @5x8 mm z odpowiednimi kotkami pozycjonujgcymi ISO 2338 @5 h6 w
plycie montazowe;.
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5.5. Odstep skrzynki sterowniczej

Opis

Przeptyw gorgcego powietrza w skrzynce sterowniczej moze skutkowac awarig
sprzetu.

Skrzynka sterownicza wymaga co najmniej 50 mm odstepu z kazdej strony, aby
zapewni¢ wystarczajacy przeptyw chtodnego powietrza. Zalecana odlegtos¢ od
skrzynki sterowniczej wynosi 200 mm.

1 200 mm

é OSTRZEZENIE
Mokra skrzynka sterownicza moze by¢ przyczyng smierci.

* Skrzynka sterownicza ani kable nie mogg mie¢ kontaktu z
cieczami.

* Skrzynke sterowniczg (IP44) nalezy umie$ci¢ w otoczeniu
odpowiednim do stopnia ochrony IP.

Podrecznik uzytkownika
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5.6. Potgczenia robota: kabel kotnierza podstawy

Opis W niniejszej podsekcji opisano podtgczanie ramienia robota skonfigurowanego przy
uzyciu ztgcza kabla kotnierza podstawy. Informacje na temat podtgczania ramienia
robota skonfigurowanego przy uzyciu statego 6-metrowego kabla robota zawiera
sekcja 5.6 Potgczenia robota: kabel kotnierza podstawy above.

Ztagcze kabla Zigcze kabla kotnierza podstawy tworzy potgczenie robota poprzez podigczenie
kotnierza ramienia robota do skrzynki sterowniczej. Kabel robota nalezy podtgczy¢ z jednej
podstawy strony do ztgcza kabla kotnierza podstawy, a z drugiej do ztgcza skrzynki sterowniczej.

Po nawigzaniu potgczenia z robotem mozna zablokowac oba ztacza.

é PRZESTROGA
Maksymalna dtugos¢ potgczenia od ramienia robota do skrzynki
sterowniczej wynosi 6 m. Nieprawidtowe podtgczenie robota moze
skutkowac utratg zasilania ramienia robota.

* Nie przediuza¢ 6-metrowego kabla robota.

INFORMACJA

Podigczenie kabla kotnierza podstawy bezposrednio do dowolnej
skrzynki sterowniczej moze skutkowac¢ uszkodzeniem sprzetu lub
stratami materialnymi.

* Nie podtgczac kabla kotnierza podstawy bezposrednio do
skrzynki sterowniczej.

5.7. Potagczenia robota: kabel robota

Opis W niniejszej podsekcji opisano podtgczanie ramienia robota skonfigurowanego przy
uzyciu statego 6-metrowego kabla robota. Informacje na temat podtgczania ramienia
robota skonfigurowanego przy uzyciu ztgcza kabla kotnierza podstawy zawiera sekcja
5.7 Potaczenia robota: kabel robota above.
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Podtacz ramie i Ustanowi¢ potgczenie z robotem poprzez podtgczenie ramienia robota do skrzynki
skrzynke sterowniczej za pomocg kabla robota.
sterowniczg Kabel prowadzony od robota musi by¢ podtgczony do ztgcza w dolnej cze$ci skrzynki

sterowniczej (patrz ilustracja ponizej) i zablokowany. Przed wtgczeniem ramienia
robota nalezy sie upewnié, ze ztgcze jest wtasciwie zablokowane, dwukrotnie obracajgc
ztacze.

Ztgcze mozna obroci¢ w prawo, aby utatwi¢ jego zablok‘owanie po podigczeniu kabla.

é PRZESTROGA
Nieprawidtowe podtgczenie robota moze skutkowac utratg zasilania
ramienia robota.

* Nie wolno odtgczac¢ kabla robota, gdy ramie robota jest
wigczone.

* Nie wolno przedtuzac¢ ani modyfikowac¢ oryginalnego kabla
robota.
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5.8. Potgczenia zasilania sieciowego

Opis Kabel zasilania ze skrzynki sterowniczej ma na koncu standardowy wtyk IEC. Do
wtyku IEC nalezy podtaczy¢ odpowiedni dla danego kraju wiyk lub kabel.

INFORMACJA
* IEC 61000-6-4: zakres rozdziatu 1: ,Ta czes¢ IEC 61000

dotyczgca wymagan w zakresie emisji ma zastosowanie
do urzadzen elektrycznych i elektronicznych
przeznaczonych do uzytku w lokalizacjach
uprzemystowionych (patrz 3.1.12).”

* IEC 61000-6-4: rozdziat 3.1.12 lokalizacja przemystowa:
,Lokalizacje charakteryzujgce sie oddzielng siecig
energetyczng, zasilang z transformatora wysokiego lub
sredniego napiecia, przeznaczong do zasilania instalacji”

Potaczenia Aby zasili¢ robota, skrzynke sterowniczg nalezy podigczy¢ do sieci elektrycznej za
zasilania pomocg dostarczonego przewodu zasilajgcego. Ztgcze IEC C13 na przewodzie
sieciowego zasilajgcym podtgcza sie do wejscia urzadzenia IEC C14 w dolnej czesci skrzynki

sterownicze;j.

INFORMACJA

Podczas podtgczania do skrzynki sterowniczej nalezy zawsze uzywac
kabla zasilajgcego z wtyczkg $cienng wiasciwg dla danego kraju. Nie
stosowac¢ adaptera.

W ramach instalacji elektrycznej nalezy zapewnic:
* Uziemienie
* Bezpiecznik giéwny
* Wytacznik réznicowo-pragdowy
* Zamykany (w pozycji wytgczenia) przetgcznik
Nalezy zainstalowa¢ wytgcznik gtéwny, pozwalajgcy z tatwoscig wytgczy¢ wszystkie

urzgdzenia w aplikacji robota w celu ich zablokowania. Parametry elektryczne
przedstawiono w ponizszej tabeli.
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Tabela Parametr Maks.  Jednostka
Napiecie wejsciowe 90 - 264 VAC
Sieciowy bezpiecznik zewnetrzny (90-
200 V) 88 16 A
Sieciowy bezpiecznik zewnetrzny (200- 8 i 16 A
264 V)
Czestotliwosc wejsciowa 47 - 440 Hz
Moc w stanie gotowosci - - <1,5 w
Znamionowa moc robocza 90 Eg 250325 w

Zagrozenia

elektryczne é OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Nieprzestrzeganie ktéregokolwiek z ponizszych zalecen moze
skutkowa¢ powaznymi obrazeniami lub smiercig z powodu zagrozen
elektrycznych.

Robot musi by¢ wtasciwie uziemiony (mie¢ elektryczne
potgczenie z uziemieniem). Do utworzenia uziemienia
wspoélnego z pozostatym wyposazeniem systemu nalezy uzy¢
niewykorzystanych srub oznaczonych symbolami uziemienia
wewnatrz skrzynki sterowniczej. Przewodnik uziemienia
powinien mie¢ klasyfikacje pragdowa co najmniej wtasciwa dla
najwyzszego natezenia w systemie.

Zasilanie doprowadzone do skrzynki sterownika musi by¢
chronione przez wytgcznik réznicowo-prgdowy (RCD) oraz
wiasciwy bezpiecznik.

Podczas wszystkich prac instalacyjnych przy robocie
konieczne jest odciecie wszystkich zrodet zasilania.

Nalezy upewnic sig, ze inne urzadzenia nie dostarczajg
zasilania do we/wy robota, gdy robot jest zablokowany.

Przed wigczeniem zasilania skrzynki sterowniczej nalezy
sprawdzi¢ prawidtowos¢ podtgczenia wszystkich kabli. Zawsze
nalezy uzywac oryginalnego przewodu zasilajgcego.
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6. Pierwsze uruchomienie

6. Pierwsze uruchomienie

Description Pierwszym uruchomieniem jest poczatkowa sekwencja dziatan, ktére mozesz
wykonac z robotem po montazu. Ta poczatkowa sekwencja wymaga od uzytkownika:

* Uruchomienia robota

* Wprowadzanie numeru seryjnego

* Zainicjowania ramienia robota

* Woylaczenia robota

Gdy ramie robota jest wigczone, mozesz uzyc¢ trybu Ruchu swobodnego do
poruszania robotem.

A\

& ®

PRZESTROGA

Niesprawdzenie obcigzenia i instalacji przed uruchomieniem ramienia
robota moze prowadzi¢ do obrazen personelu i/lub strat materialnych.

* Przed kazdym uruchomieniem ramienia robota nalezy
sprawdzi¢, czy rzeczywiste obcigzenie i instalacja sg
prawidtowe.

PRZESTROGA
Nieprawidtowe ustawienia obcigzenia i instalacji uniemozliwiajg
prawidtowe dziatanie ramienia robota i skrzynki sterownicze;j.

* Nalezy zawsze sprawdzac¢, czy obcigzenie i ustawienia
instalacji sg prawidtowe.

INFORMACJA

Sprawdz, czy ramie robota ma wystarczajgco duzo miejsca do
swobodnej pracy.

INFORMACJA

Uruchomienie robota w nizszych temperaturach moze skutkowac
nizszg wydajnoscig lub zatrzymaniem z powodu lepkosci oleju i
smaru zaleznej od temperatury.

* Uruchomienie robota w niskich temperaturach moze wymagac¢
fazy rozgrzewania.
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Uruchamianie
robota

1.

Dotkna¢ przycisku Wt.. z zielong diodg LED, aby uruchomic¢ proces inicjowania.
Nastepnie dioda LED zmieni kolor na z6tty, aby zasygnalizowac wigczenie
zasilania oraz to, ze robot jest bezczynny.

Dotknac przycisku START, aby zwolni¢ hamulce.

Dotkna¢ przycisku WYL. z czerwong diodg LED, aby wylgczy¢ zasilanie
ramienia robota.

Po uruchomieniu PolyScope jednokrotnie dotkng¢ przycisku Wt.., aby wtgczy¢
zasilanie ramienia robota. Nastepnie wskaznik statusu zmienia kolor na zétty,
aby zasygnalizowac¢ witgczenie robota oraz to, ze robot jest bezczynny.

Gdy stan ramienia robota to Bezczynno$¢, dotkng¢ przycisku START, aby
uruchomi¢ ramie robota. W tym momencie dane z czujnikdw sg poréwnywane ze
skonfigurowanym mocowaniem ramienia robota.

Jesli zostanie wykryta niezgodnosc (z tolerancjg 30°), przycisk staje sie
nieaktywny, a pod nim wyswietlany jest komunikat o btedzie.

Po ukonczeniu weryfikacji mocowania dotkniecie przycisku Start spowoduje
zwolnienie wszystkich hamulcéw przegubdéw i ramie robota bedzie gotowe do
normalnej pracy.

Rozruch ramienia robota jest sygnalizowany dzwiekiem i nieznacznymi ruchami
ramienia w wyniku zwolnienia hamulcow przegubu.

Wprowadzanie
numeru
seryjnego
podczas
pierwszego
rozruchu

Podczas pierwszej instalacji robota nalezy skonfigurowaé numer seryjny na skrzynce
sterowniczej, aby pasowat do ramienia robota.

Ta procedura jest rowniez wymagana podczas ponownego instalowania
oprogramowania na skrzynce sterowniczej, na przyktad po otrzymaniu aktualizacji
oprogramowania.
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Przy pierwszym uruchomieniu robota wykonaj nastepujgce kroki:

1.

2.
3.
4

Wybierz prawidtowy rozmiar ramienia robota.
Wybierz odpowiednig skrzynke sterowniczg.
Dodaj numer seryjny zapisany na ramieniu robota.

Zakoncz przyciskiem OK.

H

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

O NO CONTROLLER

OK

000 @

Wigczanie/wytgczanie
skrzynki sterowniczej

Skrzynka sterownicza zawiera gtdéwnie fizyczne wejscia/wyjscia elektryczne
taczgce ramie robota, sterownik uczenia oraz urzgdzenia peryferyjne. Aby
wigczy¢ zasilanie ramienia robota, nalezy wigczy¢ skrzynke sterowniczg.

UR3e
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1. Nacisng¢ przycisk zasilania na sterowniku uczenia, aby wtgczy¢ skrzynke
sterownicza.

2. Poczekac, az na ekranie pojawi sie tekst systemu operacyjnego oraz
przyciski.

3. Moze zostac¢ wyswietlony ekran rozpoczecia pracy z monitem o
rozpoczecie programowania robota.

Co chcesz zrobi¢ na poczatek?

(R = 2

URUCHOM PROGRAM PROGRAMUJ ROBOTA KONFIGURU]J INSTALACJE
ROBOTA
O Nie pokazuj tej wiadomogci ponownie
Aby wylaczyé .
zasilanie é OSTRZEZENIE
ramienia robota Nieoczekiwane uruchomienie i/lub ruch moga spowodowac urazy.

* Zasilanie ramienia robota nalezy wytgczy¢, aby zapobiec
nieoczekiwanemu uruchomieniu podczas montazu i
demontazu.

1. Aby wylgczyc zasilanie robota, nalezy nacisngc¢ przycisk zasilania na sterowniku
uczenia.

Odtacz kabel zasilania / przewdd zasilajgcy od gniazdka Sciennego.

Nalezy odczeka¢ 30 sekund na roztadowanie zgromadzonej energii przez
robota.
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6.1. Ruch swobodny

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

Przeguby poruszajg sie z niewielkim oporem, poniewaz hamulce zostaty zwolnione.
Gdy ramie robota jest poruszane recznie, pracuje on w trybie ruchu swobodnego.
Gdy ramie robota w trybie ruchu swobodnego zbliza sie do wstepnie okreslonego
limitu lub ptaszczyzny (patrz Ograniczenia bezpieczenstwa oprogramowania), opor
wzrasta.

To sprawia, ze przecigganie ramienia robota na pozycje jest dosy¢ ciezkie.

é OSTRZEZENIE
Nieoczekiwany ruch moze skutkowac obrazeniami cielesnymi

personelu.

* Nalezy sprawdzi¢, czy stosowane jest skonfigurowane
obcigzenie.

* Nalezy sprawdzi¢, czy do kotnierza narzedzia przymocowane
jest prawidtowe obcigzenie.

Wiaczanie funkcji Tryb swobodnego ruchu mozna wtgczy¢ w nastepujgce sposoby:
Ruch wstecz « Uzywajac sterownika uczenia 3PE.
* Uzywaijac przycisku ruchu swobodnego na robocie.

* Uzywajagc dziatah we/wy.

INFORMACJA
Wiaczenie trybu ruchu swobodnego podczas poruszania ramieniem
robota moze spowodowac jego dryf prowadzgcy do btedow.

* Nie wolno wigczac trybu ruchu swobodnego podczas
popychania lub dotykania robota.

Sterownik Aby uzy¢ przycisku 3PE sterownika uczenia do wykonania ramieniem robota ruchu
uczenia 3PE swobodnego:

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

Teraz mozna przeciggng¢ ramie robota do zgdanej pozycji, utrzymujac lekki nacisk.
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Freedrive na Aby uzy¢ przycisku ruchu swobodnego na robocie w celu wykonania ruchu
robocie swobodnego ramieniem robota:

1. Nacisnij i przytrzymaj przycisk przetgcznika skonfigurowany do witgczania ruchu
swobodnego na robocie.

2. Gdy w interfejsie PolyScope wyswietlone zostanie okienko Ruch swobodny,
nalezy wybra¢ zgdany typ ruchu przegubow ramienia robota. W celu
dostosowania typu ruchu mozna tez uzyc listy osi.

3. W razie potrzeby mozna zdefiniowac typ funkcji, wybierajgc zgdang opcije z listy
rozwijanej Funkcja.
Ramie robota moze przestac sie poruszac, jesli zblizy sie do scenariusza

osobliwosci. Aby wznowic ruch, nalezy dotkng¢ pozycji Wszystkie osie sg
swobodne w panelu Ruch swoodny.

4. Przesungc¢ ramie robota do zgdanego potozenia.

Jazda wstecz Podczas inicjalizacji ramienia robota mogg wystepowac nieznaczne wibracje po
zwolnieniu hamulcow. W niektorych sytuacjach, na przyktad gdy robot jest bliski kolizji,
drgania te sg niepozgdane. Ruch wstecz stuzy do wymuszania zgdanej pozycji
okreslonych przegubow bez zwalniania wszystkich hamulcéw w ramieniu robota.
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6.1.1. Panel Ruch swobodny

Description Gdy ramie robota dziata w trybie ruchu swobodnego, w interfejsie PolyScope pojawia
sie okienko pokazane na ponizszej ilustracii.

v

Uruchom P

Program Zmienne

Nazwa - Wartosé ~ | Opis 3
<beznazwy> ~

Stan

( Ruch swobodny
Zatrzymany MNacisnil i pusé

Ograniczone sterowanie
aktywny TCP: TCP

Ukfad: Podstawa v

&b L o= X

Sterowanie

Wszystkie osie s3 swoboedne

[ x C®|
O Pokaz tylko ulubione zmienne m

O Zasilanie wytaczone
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Panel LED Ruch Dioda LED na pasku stanu w okienku Ruch swobodny wskazuje:

swobodny

* Gdy co najmniej jeden z przegubdw zbliza sie do limitéw przegubow.

* Gdy potozenie ramienia robota zbliza sie do osobliwosci. Op6r rosnie w miare
zblizania sie robota do osobliwosci, przez co trudniej nim poruszac.

Freedrive

Pre

ss & Hold

Constrained Control

Active TCP: TCP

Feature: Base v

A L

B &

All axes are free

lkony

Mozna zablokowa¢ jedng lub wiecej osi, pozwalajgc TCP poruszac sie w
okreslonym kierunku, zgodnie z definicjg w ponizszej tabeli.

(oAl

Wszystkie osie sg

Dozwolony jest ruch wzdtuz wszystkich
osi.

swobodne
R:‘;-:fbl Ruch jest dozwolony tylko wzdtuz osi XiY.
Ptaszczyzna
-/]\. Ruch jest dozwolony wzdtuz wszystkich
osi, bez rotacji.
Translacja

oL
£

Obrét

Ruch jest dozwolony wzdtuz wszystkich
osi, w ruchu sferycznym wokot punktu
TCP.

A\

PRZESTROGA

Przesuwanie ramienia robota w niektdrych osiach, gdy
zamocowane jest narzedzie moze grozi¢ zmiazdzeniem.

* Podczas przesuwania ramienia robota w dowolnej osi
nalezy zachowac ostroznosc.
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6.2. Mocowanie

Description

Okreslenie sposobu montazu ramienia Robota stuzy dwom celom:;
1. Sprawienie, ze ramie robota pojawi sie poprawnie na ekranie.

2. Informowanie sterownika o kierunku grawitaciji.

Zaawansowany model dynamiki zapewnia gtadkie i precyzyjne ruchy ramienia robota,
a takze pozwala ramieniu robota utrzymac sie w trybie Freedrive. Z tego powodu
wazne jest prawidtowe zamontowanie ramienia robota.

ﬁ OSTRZEZENIE
Nieprawidtowy sposéb montazu ramienia robota moze powodowac
czeste zatrzymania robota i/lub moze prowadzi¢ do ruchu ramienia
robota po nacisnieciu przycisku ruchu swobodnego.

Jesli ramie robota jest zamontowane na ptaskim stole lub podtodze, na tym ekranie nie
Sg wymagane zadne zmiany.

Jesli jednak ramie robota jest zamontowane na suficie, zamontowane na $cianie lub
zamontowane pod katem, wymagane jest wprowadzenie korekt za pomoca
przyciskow.

Przyciski po prawej stronie ekranu stuzg do ustawiania kata montazu ramienia robota.
Trzy gorne przyciski po prawej stronie ustawiajg kat na sufitu (180), $ciany (90), pietra
(0). Przyciski Tilt ustawiajg dowolny kat.
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Przyciski w dolnej czesci ekranu stuzg do obracania mocowania ramienia robota, aby
dopasowac je do rzeczywistego mocowania.

é OSTRZEZENIE
Uzyj prawidtowych ustawien instalacji. Zapisz i zatadu; pliki

instalacyjne za pomocg programu.

Mocowanie robota oraz kat

TCP T
1 Obcigzenie PR
fas|
Mocowanie _H
Konfiguracja ?
we/wy
We/wy Pochylenie
narzedzia f
Zmienne as°
Rozruch f
() 0,0°
przejscie
Pozycja '
domowa 45°
Sledzenie
przenosnika L
Whkrecanie

> Uktady

Obré¢ mocowanie podstawy robota «45“ || ‘ | 0,0| » || 45“. |

O Normalny
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/. Installation

Description Instalacja robota moze wymagac konfiguracji i wykorzystania sygnatéw wejsciowych i
wyjsciowych (We/wy). R6zne rodzaje We/wy oraz ich zastosowania opisano w
ponizszych sekcjach.

7.1. Ostrzezenia i przestrogi dotyczgce elementow
elektrycznych

Ostrzezenia Nalezy przestrzega¢ ponizszych ostrzezen w przypadku wszystkich grup interfejsow, w
tym podczas projektowania i instalowania aplikaciji.

PLC

é OSTRZEZENIE
Nieprzestrzeganie ponizszych zaleceh moze prowadzi¢ do

powaznych obrazen lub $mierci, poniewaz funkcje bezpieczenstwa
moga zostac nadpisane.

* Nigdy nie nalezy podigczac sygnatow bezpieczenstwa do
logicznego sterownika programowalnego (PLC), ktory nie jest
sterownikiem PLC bezpieczenstwa o odpowiednim poziomie
zabezpieczenia. Istotne jest, aby sygnaty interfejsu
bezpieczenstwa byly odseparowane od sygnatéow zwykiego
interfejsu we/wy.

* Wszystkie sygnaty bezpieczehstwa musza by¢ opracowane
jako nadmiarowe (dwa niezalezne kanaty).

* Dwa niezalezne kanaly nalezy utrzymywac jako niepotgczone,
tak aby pojedyncza awaria nie prowadzita do utraty funkcji
bezpieczenstwa.
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7. Installation

Elektrycznosé j

EMC

OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Nieprzestrzeganie ktéregokolwiek z ponizszych zalecen moze
skutkowaé¢ powaznymi obrazeniami lub $miercig z powodu zagrozen
elektrycznych.

* Cale wyposazenie, ktére nie jest przeznaczone do kontaktu z
wodg, musi pozostawac suche. Jesli woda przedostanie sie do
wnetrza produktu, nalezy odcig¢ i oznaczy¢ wszystkie zrodta
zasilania i wezwac serwisanta z punktu obstugi Universal
Robots.

* Wolno uzywac wytgcznie oryginalnych kabli dostarczonych z
robotem. Nie wolno uzywac¢ robota do zastosowan, w ktérych
kable moga ulega¢ napinaniu.

* Nalezy zachowac ostroznos¢ przy podigczaniu kabli interfejsu
do wejsc¢ i wyjs¢ robota. Metalowa ptyta w dolnej czesci jest
przeznaczona do ztgcz i kabli interfejsu. Ptyte nalezy usung¢
przed wierceniem otworow. Przed ponownym zamontowaniem
ptyty konieczne jest usuniecie wszystkich widréw. Nalezy
uzywac dfawic kablowych o wtasciwych rozmiarach.

PRZESTROGA

Sygnaty zaktécajgce o poziomie przekraczajgcym poziom
zdefiniowany we wtasciwych normach IEC mogg spowodowac
nieoczekiwane zachowanie robota. Nalezy pamietac¢ o nastepujgcych
kwestiach:

* Robot zostat przebadany zgodnie z miedzynarodowymi
normami IEC dotyczgcymi kompatybilno$ci
elektromagnetycznej (EMC). Bardzo wysokie poziomy
sygnatéw lub nadmierne narazenie mogg trwale uszkodzi¢
robota. Problemy z kompatybilno$cig elektromagnetyczng
zwykle wystepujg w procesach spawalniczych i zwykle sg
opisywane w dzienniku komunikatami o btedach. Firma
Universal Robots nie moze by¢ pociggnieta do
odpowiedzialnosci za zadne problemy wynikajgce z kwestii
kompatybilnosci elektromagnetyczne;.

* Dilugosc kabli we/wy pomiedzy skrzynkg sterowniczg a innymi
maszynami i wyposazeniem fabrycznym nie moze by¢ wieksza
niz 30 m, chyba ze wykonano dodatkowe testy.
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Uziemienie

Podrecznik

|||—

UZIEMIENIE

Potfgczenia ujemne sg oznaczane jako GND i sg potgczone z ostong
robota i skrzynki sterownika. Wszystkie wymienione potgczenia GND
stosowane sg wytgcznie w uktadach zasilania i sygnalizacji. W
przypadku uziemienia ochronnego (PE) nalezy zastosowac zaciski
Srubowe M6 z symbolem uziemienia, znajdujgce sie wewnatrz
skrzynki sterowniczej. Przewodnik uziemienia powinien mie¢
klasyfikacje pradowa co najmniej wtasciwg dla najwyzszego
natezenia w systemie.

PRZECZYTAJ INSTRUKCJE

Niektore we/wy wewnatrz skrzynki sterowniczej mozna skonfigurowac¢
do pracy normalnej lub bezpieczenstwa. Nalezy przeczyta¢ ze
zrozumieniem caty rozdziat Interfejs elektryczny.

Podrecznik uzytkownika
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7.2. Porty przytgczeniowe skrzynki sterowniczej

Opis Pod spodem grup interfejsow we/wy znajduje sie uchwyt z portami stuzgcymi do
wykonywania dodatkowych potgczen (jak na ilustracji ponizej). Na podstawie skrzynki
sterowniczej znajdujg sie zakryte otwory, utatwiajgce potgczenie (patrz Ethernet).
Ztgcze Mini Displayport obstuguje monitory z gniazdem Displayport i wymaga
przetwornika aktywnego Mini Display do DVI lub HDMI w celu podtgczenia monitorow
z interfejsem DVI/HDMI. Przetworniki pasywne nie dziatajg w przypadku gniazd
DVI/HDMI.

Wspornik Bezpiecznik musi posiada¢ oznaczenie UL, typ mini plytkowy z maksymalnym
natezeniem: 10 A i minimalnym napigciem: 32 V

INFORMACJA

Nie wolno podigczac ani odigczac sterownika uczenia, gdy zasilanie
skrzynki sterowniczej jest wtgczone. Moze to spowodowaé
uszkodzenie skrzynki sterowniczej.

INFORMACJA

Niepodtgczenie aktywnego adaptera przed prébg wtgczenia skrzynki
sterowniczej moze utrudni¢ wyswietlanie danych wyjsciowych.

* Podfigcz aktywny adapter do skrzynki sterowniczej przed
wigczeniem zasilania systemu.

* W niektorych przypadkach monitor zewnetrzny musi zosta¢
wigczony przed skrzynka sterowniczg.

* Uzyj aktywnego adaptera, ktory obstuguje wersje 1.2,
poniewaz nie wszystkie adaptery dziatajg od razu po wyjeciu z
pudetka.
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7.3. Ethernet

Opis Interfejs Ethernet moze stuzy¢ do nastepujgcych celéw:

* MODBUS, EtherNet/IP i PROFINET (patrz czesc Il Podrecznik interfejsu
PolyScope).

* Zdalny dostep i sterowanie.

Aby podtaczyc¢ kabel Ethernet, nalezy przeprowadzi¢ go przez otwoér u podstawy
skrzynki sterowniczej i podtgczy¢ wtykiem do portu Ethernet na spodzie wspornika.
Aby potgczy¢ kabel z portem Ethernet, nalezy zastgpic zaslepke w podstawie skrzynki
sterowniczej odpowiednim przepustem kablowym.

Parametr in. } . Jednostka

Szybkos¢ komunikacji 10 - 1000 Mb/s

7.4. Montaz sterownika uczenia 3PE

7.4.1. Instalacja sprzetu

Podrecznik uzytkownika 66 UR3e
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Aby zdemontowac
sterownik uczenia

INFORMACJA
Replacing the Teach Pendant can result in the system reporting a

fault on start-up.

* Zawsze nalezy wybrac konfiguracje odpowiednig do typu
sterownika uczenia.

To remove the standard Teach Pendant:

1.

Wylgczy¢ zasilanie skrzynki sterowniczej i odtgczy¢ kabel sieciowy od zrédta
zasilania.

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

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

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

Gently remove the Teach Pendant cable and Teach Pendant.

| 1 | Zaciski | 2 | Plastikowy przepust

UR3e
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| 1 | Opaski kablowe

Aby zainstalowa¢ 1. Place the Teach Pendant plug and cable in through the bottom of the control box
sterownik and fully closef/tighten the plastic grommet.

uczenia z 3PE

N

Push the Teach Pendant plug into the Teach Pendant port to connect.
Use two new cable ties to mount the Teach Pendant cables.

Podigczy¢ kabel sieciowy do zrddta zasilania i wigczy¢ zasilanie w skrzynce
sterowniczej.

Do sterownika uczenia zawsze dotgczony jest kabel, ktéry moze stwarzac zagrozenie
potknieciem, jesli nie jest prawidtowo przechowywany.

* Sterownik uczenia i kabel nalezy zawsze przechowywac¢ w odpowiedni sposéb,
aby unikngc¢ ryzyka potknigcia.
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7.4.2. Instalacja nowego oprogramowania

To configure the 1. W interfejsie PolyScope, w obszarze Nagtéwek dotknij pozyciji Instalacja i
3PE TP software wybierz pozycje Bezpieczenstwo.

<unnamed>
default*

Joint Limits | TeachPendant Standard v/

o ) ’ -
T Injection molding machine interface None |

Tool Position

Tool
Direction

/o
Hardware

Three
Position

Safe Home

Satety pasaword Unlock

O Power off Speed —) 100% o 0 O simutation ()

2. Dotknij pozycji Sprzet i odblokuj opcje na ekranie Wybierz dostepny sprzet.
Do odblokowania tego ekranu wymagane jest podanie hasta.

<unnamed> [ B8 |

default*

Select avalae hardware

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

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 mmuman )

W menu rozwijanym Sterownik uczenia wybra¢ pozycje Wigczono 3PE.

Dotknij przycisku Zastosuj, aby uruchomi¢ ponownie system. Interfejs
PolyScope nadal bedzie dziataé.

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

6. Podczas ponownego uruchamiania i inicjowania robota nacisng¢ lekko przycisk
3PE i dotkngc przycisku Start w interfejsie PolyScope.
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71.5. We/wy sterownika

Opis We/wy znajdujgcych sie w skrzynce sterowniczej mozna uzywac do taczenia
zréznicowanego sprzetu, m.in. przekaznikéw pneumatycznych, sterownikéw PLC i
przyciskdéw zatrzymania awaryjnegdo.

Ponizsza ilustracja przedstawia grupy interfejsow elektrycznych wewnatrz skrzynki
sterowniczej.
Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g [24v 12v|l PWRF 24v(M|[24v|H| |ov (H|| oV |H| |24V(H|[24Vv(H| |OV |H|| oV |H £]AG |H
;, EIO GND|H | |GND ClO|H||Cl4|H| |COO|/H||CO4/H| [DIO|H||DI4|H| |DOO|H|(DO4 N E’ Al0 |l
& [24v ON |H| [24V 24v[m|[2av[m] [ov|m|[ov [m] [24v[m][2av[m] [ov [m]|[ ov[m| [S[AG [m
& |EIL OFF|H| | OV Cl1|H||CI5|H| |CO1{M||CO5/H| |DI1|H|DI5|H| [DO1/H|[DO5|H < (Al |m
g[24v 24V|M||24v|H| | ov |H|| ov (M| |24V|H|[24v/H| [ov ||| ov (H| [£|AG(H
§5I0 ,_.omm>>CI2l Ci6 || [CO2|H||CO6/H| |DI2|H||DI6|H| DO2|H||DO6|H éAOO.
s[2av[m||5|5[0|0|&|3|[2av[m][2av[m]| [ov [m|[ov [m] [24v|m]|[24v|m]| [ov [m|[ ov[m]| |2 [AG [m
B Hm|mmmm||c:{m|[ci7|m]| [co3[m|[co7[m]| [D13[m|[D17|m]| [po3|m|[po7[m| [£|a01|m
W przypadku tego typu wejs¢ do kodowania kwadraturowego Sledzenia przenosnika
mozna uzy¢ poziomego bloku wejs¢ cyfrowych (DI8-DI11), zilustrowanego ponizej,
(patrz Wspolne parametry dla wszystkich we/wy cyfrowych on the facing page).
S22z
Ia) 5 [l Nal PN =
HEEENEN
Nalezy przestrzegac znaczenia r6znych koloréw, jak wymieniono ponizej.
Z6#ty z czerwonym tekstem Specjalne sygnaty bezpieczenstwa
Z6My z czarnym tekstem Konfigurowalne jako bezpieczenstwa
Szary z czarnym tekstem Cyfrowe we/wy ogdlnego przeznaczenia
Zielony z czarnym tekstem Analogowe we/wy ogolnego przeznaczenia
W graficznym interfejsie uzytkownika mozna ustawi¢ konfigurowalne we/wy jako
wel/wy z klasyfikowanym bezpieczenstwem lub we/wy ogéinego przeznaczenia
(patrz czesc¢ Il Podrecznik interfejsu PolyScope).
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Wspoine
parametry dla
wszystkich we/wy

cyfrowych

Zasilanie

W tej sekcji zdefiniowano parametry elektryczne dla ponizszych we/wy cyfrowych 24 V
ze skrzynki sterownicze;.

* Wel/wy bezpieczenstwa.
* Konfigurowalne we/wy.

* We/wy ogolnego przeznaczenia.

INFORMACJA

Stowo konfigurowalne oznacza we/wy, skonfigurowane do pracy jako
we/wy z klasyfikowanym bezpieczenstwem lub normalne. S3 to z6ite
zaciski opisane czarnym tekstem.

Nalezy instalowac¢ roboty UR zgodnie ze specyfikacjami elektrycznymi, ktére sg takie
same dla wszystkich trzech wejsc¢.

Mozliwe jest zasilanie we/wy cyfrowych z wewnetrznego zrodia 24 V lub ze zrodia
zewnetrznego poprzez skonfigurowanie bloku zaciskow opisanego jako Power
(Zasilanie). Blok sktada sie z czterech zaciskéw. Dwa gorne (PWR i GND) to 24 V oraz
uziemienie wewnetrznego zasilania 24 V. Dwa nizsze zaciski bloku (24 Vi0 V) to
wejscie 24 V zrodta zasilania wejs¢ i wyjs¢. Domysina konfiguracja przewiduje
wykorzystanie wewnetrznego zrddta zasilania, zob. ponizej.

Jesli konieczne jest zwiekszenie pradu, w nizej pokazany sposéb mozna podtgczyé
zewnetrzne zrédto zasilania.

Power ’_( Power
PWR | PWR H
GND GND|H
24v | 24V| -
ov \ ovilm
Ten przyktad ilustruje domysing Ten przyktad ilustruje domys$ing konfiguracje
konfiguracje przy uzyciu z zasilaczem zewnetrznym zapewniajgcym
wewnetrznego zrédta zasilania wiekszy prad.

Parametry elektryczne dla wewnetrznego i zewnetrznego zrédta zasilania
przedstawiono ponizej.

Zaciski Parametr Min. . Maks. Jednostka

Wewnetrzne zasilanie 24 VV
[PWR - GND] Napiecie 23 24 25 \
[PWR - GND] Prad 0 - 2" A
Wymagania zewnetrznego
wejscia 24 V

[24 V - 0 V] Napiecie 20 24 29 \Y
[24 V = 0 V] Prad 0 - 6 A
*3,5 A w przypadku cyklu pracy 500 ms lub 33%.
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Wejscia/wyjscia  Cyfrowe we/wy sg zbudowane zgodnie z normg IEC 61131-2. Parametry elektryczne
cyfrowe przedstawiono ponizej.

Zaciski Parametr Maks. Jednostka

Wyjscia cyfrowe

[COx / DOX] Natezenie 0 ) 1 A
pradu*

[COx / DOx] Spa.de|.< 0 - 0,5 \Y
napiecia

[COx / DOx] Prad uptywu 0 - 0,1 mA

[COx / DOx] Dziatanie - PNP - Typ

[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Typ

Wejscia cyfrowe

[EIx/SIx/CIx/DIx] Napiecie -3 - 30 \Y

[EIx/SIx/CIx/DIx] Obszar WYL. -3 - 5 \Y

[EIx/SIx/CIx/DIx] Obszar Wk. 11 - 30 \Y
Natezenie

EIx/SIx/CIx/DI -

[EIx/SIx/CIx/DIx] (11-30 V) 2 15 mA

[EIx/SIx/CIx/DIx] Dziatanie - PNP + - Typ

[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Typ

*Dla obcigzen rezystancyjnych lub indukcyjnych maksymalnie przy 1h.
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7.5.1. Sterowanie interfejsem we/wy

Description

Funkcja Sterowanie interfejsem we/wy umozliwia przetgczanie sterowania miedzy

uzytkownikiem a URcap.

WV Ogdine Sterowanie interfejsem we/wy

ce Wybierz sposéb sterowania interfejsem wefwy narzedzia. |edli interfejsem steruje platforma URCap, opcje zdefiniowane przez
uzytkownika zostana zastapione.

>
>

>
>

Ohcigzenie
. . -
Mocowanie Sterowane przez Uzytkownilc

Konfiguracja
we/wy Wejscia analogowe — Interfejs komunikacji analogowej

We/w
nar/ze({zia O Wejécia analogowe
e analog_in[2]
analog_in[3]
Rozruch -
P{yn.n’el @ Interfejs komunilacii
przejscie
Pozycja Interfejs komunilacji narzedzia umozliwia komunikacje z
domowa narzedziem bez uzywania zewnetrznych przewoddw
Sledzenie 2 ’
przenoénika Szybkosé transmisji 115200 v
Whkrecanie Parzystosc Bralc v
= Bity stopu Jeden v
Bezpieczenstwo
Znald unieruchomienia RX 15
Ulktad
W Znald unieruchomienia TX 3,5

Fieldbus

URCaps

Tryb wyjscia cyfrowego

Tryb wyjscia cyfrowego narzedzia definiowany jest w zaleznosci

od zamontowanego narzedzia

Napiecie wyjéciowe narzedzia

Ustawienie napiecia narzecdzia na 24 \V moze uszkodzié

0

-

1 zamontowany osprzet, jesljest on skonfigurowany tylko na
12V

O Zasilanie dwupinowe

@ Wyjécie standardowe
Wyjscie cyfrowe 0

Wyjscie cyfrowe 1

logika ujemna(NPN)

logika Ljemna(NPN)

O Zasilanie wytaczone

Sterowanie
interfejsem

we/wy

1. Dotknac karty Instalacja, a nastepnie w sekcji Ogoélne dotkngé We/wy narzedzia

2. W obszarze Sterowanie interfejsem we/wy wybra¢ Uzytkownik, aby uzyskaé

dostep do ustawien analogowych wejs¢ narzedzia i/lub trybu wyjscia cyfrowego.
Wybranie URCap usuwa dostep do analogowych wejs¢ narzedzia i ustawien

trybu wyjscia cyfrowego.

INFORMACJA

Jesli URCap kontroluje manipulator koncowy, taki jak chwytak,

wowczas URCap wymaga kontroli interfejsu 10 narzedzia. Wybierz

URCap z listy, aby umozliwi¢ mu sterowanie interfejsem |0 narzedzia.
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7.5.2. Korzystanie z karty We/Wy

Description

Napiecie

Ustawienia
domeny
analogowej

Uzyj ekranu karty We/wy, aby monitorowac i ustawia¢ sygnaty we/wy na zywo z/do
skrzynki sterownicze;j.

Ekran wys$wietla biezacy stan wejsé/wyjs¢, takze podczas wykonywania programu.
Program zatrzymuje sie, jesli cokolwiek zostanie zmienione podczas wykonywania. At
program stop, all output signals retain their states. Ekran jest aktualizowany z
czestotliwoscig 10 Hz, tak wiec bardzo szybki sygnat moze nie by¢ wyswietlany
prawidtowo.

Konfigurowalne wejscia/wyjscia mozna zarezerwowac dla specjalnych ustawien
bezpieczenstwa zdefiniowanych w sekcji konfiguracji we/wy bezpieczenstwa instalac;ji
(patrz We/wy). Wejscia/wyjscia zarezerwowane bedg miaty nazwe funkcji
bezpieczenstwa, zamiast nazwy domysinej lub zdefiniowanej przez uzytkownika.
Konfigurowalne wyjscia zarezerwowane dla ustawien bezpieczehnstwa sg
nieprzetgczalne i zawsze bedg wyswietlane wylgcznie jako diody.

W Wewnetrzny Konfigurowalne wejscie Konfigurowalne wyjscie Wejscie cyfrowe Wyjscie cyfrowe

el S-Guard Reset a o a 0 a oJ 4

S-Guard Reset 5 1005 1 5] Prog-RuNning s
2 6 2(J]s Start-Prog 6 20 0s

3 7 304z Stop-Prog 7 3007

Wejscie analogowe Wejscie cyfrowe narzedzia Wyjscie cyfrowe narzedzia

analog_in[0] 000y Naplecie W 0 1 o[J[J1
ov 1o0v
Prad

analog_in[1] 000V Napiecie ¥
ov 1ov

000 ma

Wyjscie analogowe Wejscie analogowe narzedzia

analog in[2] 0.00v Napiecie
analog_out[0] . A4 o 10v
4,00 mA
analog_in[3] 000V Napiecie
ov 10v

e v
2 8
4

analog_outl1] .

4,00 mA

O Normalny ' ° 0 o Syr‘ﬂu\a(ia.
Predkosé 100%

Gdy wyjsciem narzedzia steruje uzytkownik, mozna skonfigurowac¢ napiecie. Wybranie
URCap skutkuje cofnieciem dostepu do obszaru Napiecie.

Analogowe wejscia/wyjscia mozna ustawic na prad [4-20mA] lub napiecie [0-10V] na
wyjsciu. Ustawienia te sg trwate podczas ponownego uruchamiania sterownika robota i
sg zapisywane w instalaciji.

Kontrole nad we/wy narzedzia mozna przypisac do pliku URCap w obszarze We/wy
narzedzia na karcie Instalacja. Wybranie URCap pozbawia uzytkownika kontroli nad
analogowymi wejsciami/wyjsciami narzedzia.

UR3e
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Interfejs Gdy interfejs komunikacyjny narzedzia TCI jest wigczony, wejscie analogowe
komunikacyjny narzedzia staje sie niedostepne. Na ekranie We/wy pole Wejscie narzedzia pojawia
narzedzia sie, jak pokazano.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200

Parity Mone

Stop Bits One

R¥ Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3.50
Zasilanie Po wtaczeniu Zasilania dwupinowego wyjscia cyfrowe narzedzia nalezy nazwa¢ w
dwupinowe nastepujgcy sposob:

* tool_out[0] (Zasilanie)
* tool_out[1] (GND)

Tool Digital Output
Power GND

Current

000 mA
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7.6. We/wy bezpieczenstwa

We/wy
bezpieczenstwa

W tej sekcji opisano wejscia bezpieczenstwa dedykowane (zétte zaciski z czerwonym
tekstem) oraz konfigurowalne (zétte zaciski z czarnym tekstem), skonfigurowane jako
we/wy bezpieczenstwa. Nalezy przestrzegac¢ wspolnych parametréw wszystkich
cyfrowych we/wy z sekcji 7.6 We/wy bezpieczenstwa above.

Sprzet i urzadzenia bezpieczenstwa muszg by¢ instalowane zgodnie z instrukcjami
bezpieczenstwa i z oceng ryzyka z rozdziatu Bezpieczenstwo.

Wszystkie we/wy bezpieczenstwa wystepujg w parach (sg nadmiarowe), wiec awaria
jednego z nich nie powoduje utraty funkcji bezpieczenstwa. We/wy bezpieczenstwa
muszg jednak by¢ utrzymywane jako dwie oddzielne gatezie.

Stale typy wejs¢ bezpieczenstwa to:

* Zatrzymanie awaryjne robota wytgcznie do wyposazenia zatrzymania
awaryjnego

* Wylacznik Zabezpieczajgcy do urzadzen zabezpieczajgcych

* Ogranicznik 3PE do urzadzen zabezpieczajgcych

Tabela Ponizej przedstawiono réznice funkcjonalne.
Zatrzymanie Zatr:é'::me Zatrzymanie

awaryjne zabezpieczenie BiZest e
Robot pr’zestaje sie Tak Tak Tak
poruszac
Wykonanie programu Pauza Pauza Pauza
Zasilanie napedu Wyt Wt Wt

. Automatycznie lub | Automatycznie
Resetowanie Reczny . .
recznie lub recznie
P . W kazdym cyklu | W kazdym cyklu
Czestotliwosc¢ uzycia Sporadycznie do rzadko do rzadko
Tylko

Wy'/rr.1&?ga po'nownego zwolnienie Nie Nie
zainicjowania

hamulca
Kategoria zatrzymania 1 5 5
(IEC 60204-1)
Poziom dziatania funkcji
monitorowania PLd PLd PLd
(ISO 13849-1)
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Przestroga
dotyczgca
bezpieczenstwa

Sygnaly OSSD

Domysina
konfiguracja
bezpieczenstwa

Podtaczenie
przyciskéw
zatrzymania
awaryjnego

Konfigurowalnych wejs¢ i wyjs¢ mozna uzy¢ do skonfigurowania dodatkowych funkc;ji
we/wy bezpieczenstwa, np. wyjscia zatrzymania awaryjnego. Konfiguracje zestawu
konfigurowalnych we/wy funkcji bezpieczenstwa wykonuje sie za pomocga graficznego
interfejsu uzytkownika (patrz czesc¢ Il Podrecznik interfejsu PolyScope).

A\

PRZESTROGA

Brak regularnej weryfikacji i testowania funkcji bezpieczenstwa moze
prowadzi¢ do niebezpiecznych sytuacji.

* Daziatanie funkcji bezpieczenstwa musi by¢ zweryfikowane,
zanim robot rozpocznie prace.

* Funkcje bezpieczenstwa nalezy regularnie kontrolowac.

Wszystkie skonfigurowane i state wejscia bezpieczenstwa majg filtry, aby umozliwi¢
zastosowanie wyposazenia bezpieczenstwa z dtugoscig impulsu ponizej 3 ms. Wejscie
bezpieczenstwa jest prébkowane co jedng milisekunde, a stan wejscia jest okreslany
przez najczesciej obserwowany sygnat wejsciowy w ciggu ostatnich 7 milisekund.
Impulsy OSSD na wyjsciach bezpieczenhstwa opisano szczegétowo w czesci ll
Podrecznik interfejsu PolyScope.

Robot jest dostarczany z konfiguracjg domysing, w ktérej dozwolona jest praca bez

zadnego dodatkowego wyposazenia bezpieczenstwa (patrz rysunek ponizej).
Safety

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

Emergency Stop

Safeguard Stop

Wiekszosc¢ zastosowan wymaga sie przytgczenia jednego lub wiecej dodatkowych
przyciskdw zatrzymania awaryjnego. Na ponizszym rysunku pokazano sposéb
przytaczenia jednego i wiecej przyciskdw zatrzymania awaryjnego.
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UNIVERSAL ROBOTS 7. Installation

Wspétdzielenie Mozna ustawi¢ wspolng funkcje awaryjnego zatrzymania dla robota i innych urzadzen

przycisku poprzez konfiguracje nastepujgcych funkcji wejsé/wyjs¢ za pomocg GUI. Wejscie
awaryjnego z awaryjnego zatrzymania robota nie mozna uzywac do wielu urzadzen. Jesli zachodzi
innymi koniecznosc¢ potgczenia dwoch robotow UR lub innych maszyn, do kontrolowania
urzgdzeniami sygnatéw zatrzymania awaryjnego wymagany jest sterownik PLC bezpieczenstwa.

* Para wejs¢ konfigurowalnych: zewnetrzne zatrzymanie awaryjne.
* Para wyjs¢ konfigurowalnych: zatrzymanie awaryjne systemu.
Ponizsza ilustracja pokazuje wspotdzielenie funkcji zatrzymania awaryjnego miedzy

dwoma robotami UR. W tym przyktadzie wykorzystano skonfigurowane we/wy CI10-Cl1
oraz CO0-CO1.

[2av [ iWi : ov ov |m

Ej )\ cos|m| : cot[l|[cos|m

2ev [m] ! ov |m| ov [m|{ov |m

c2 || ] 6|l (co2| M ||cos |l

[avm| m /|0 ov [m|[ov

[ci3 [m] cos[m] %{ cos|m|[cor
Zatrzymanie Ta konfiguracja jest przeznaczona wytgcznie do zastosowan, w ktorych operator nie
przez moze przej$¢ przez drzwi i ich za sobg zamkng¢. We/wy konfigurowalne stuzy do

zabezpieczenie z zainstalowania przycisku resetowania poza drzwiami, przywracajgcego ruch robota.
automatycznym Robot wznawia ruch automatycznie po unormowaniu sygnatu.

wznowieniem
é OSTRZEZENIE
Nie wolno uzywac takiej konfiguracji, jesli sygnat moze byc¢

przywrécony od wewnagtrz obwodu bezpieczenstwa.

Safety

_eav]m

5

3 (El0 |m W™

& ty.

§ v m Tim| // ET) W)

HEIC 2 [Eo[m] [2av ]

e ar T A [ o o emn ov o]
24v HEDRD

&[0 [oev o]

4 HED| )
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£ &S

3[sin [m]

Wytgcznik drzwiowy to
podstawowe urzgdzenie
zabezpieczajace, ktore
zatrzymuje robota po
otwarciu drzwi.

Mata bezpieczenstwa jest urzgdzeniem
zabezpieczajgcym, w przypadku ktérego wskazane
jest automatyczne wznawianie. Ten przyktad dotyczy
réwniez laserowego skanera bezpieczenstwa.
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Zatrzymanie
przez
zabezpieczenie z
przyciskiem
resetowania

Jesli przez interfejs bezpieczenstwa podtgczona jest kurtyna $wietlna, wymagana jest
funkcja resetowania znajdujgca sie poza obwodem bezpieczenstwa. Przycisk
resetowania musi by¢ typu dwukanatowego. W tym przyktadzie we/wy skonfigurowane
dla funkcji resetowania to CI0-CI1 (zob. ponizej).

uuuuuu
2av]m| [2v [ov [m] \ """"
cu[m
paviml | |4 A e
| |cl5 | )
L N anm T
m|[cs [m
mlevm| /[ Ld=mmemms
Oieac
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7.6.1. Sygnaty We/wy

Description We/wy sg podzielone migedzy wejscia oraz wyjscia i dobrane w pary tak, ze kazda
funkcja gwarantuje kategorie 3 i poziom dziatania we/wy d (PLd).

RBgE+QH

v Bezpleczenstwol Sygnat wejéciowy

config Inlo}, config Ini1;

wefwy Sygnat wyisciowy Praypisanie funiccji ossp
Sprzet
PROFIsafe

Bezpieczna

oooo

RIRIRIK

Tréjpozycyjny

A, 000 @

Sygnaty Nastepujace funkcje bezpieczehstwa moga by¢ uzywane z sygnatami wejsciowymi:
wejsciowe
Zatrzymanie To jest odpowiednik przycisku zatrzymania awaryjnego na
awaryjne sterowniku uczenia, zapewniajgcy te same funkcje, o ile
systemu urzadzenie jest zgodne z normg ISO 13850.

Gdy robot pracuje w konfiguracji normalnej lub konfiguraciji
ograniczonej (patrz Tryby bezpieczehstwa oprogramowania),
zastosowa¢ mozna wszystkie ograniczenia bezpieczenstwa. Po
skonfigurowaniu niski sygnat wysytany do wej$¢ powoduje
przejscie systemu bezpieczehstwa do konfiguracji ograniczone;j.
Ramie robota wyhamowuje, aby zachowac¢ zgodnosc¢ z
parametrami trybu ograniczonego.

System bezpieczenstwa zapewnia dziatanie robota w zakresie
limitéw trybu ograniczonego w czasie krétszym niz 0,5 s od
wyzwolenia wejscia. Jesli ramie robota nadal narusza ktorykolwiek
z limitéw trybu ograniczonego, uruchamiane jest zatrzymanie
kategorii 0. Ptaszczyzny wyzwalania réwniez powodujg przejscie
do konfiguracji ograniczonej. System bezpieczenstwa w ten sam
sposob przechodzi do konfiguracji normalne;.

W trybie recznym zewnetrzne 3-pozycyjne urzadzenie wigczajgce

Ograniczony

3-pozycyjne musi by¢ wcisniete i przytrzymane w pozycji Srodkowej, aby
urzgdzenie przesung¢ robota. Jesli uzywasz wbudowanego 3-pozycyjnego
wigczajgce urzgdzenia wtgczajgcego, przycisk musi by¢ nacisniety i

przytrzymany w pozycji sSrodkowej, aby przesunac robota.

Mozesz skonfigurowac wejscie ruchu swobodnego do wigczania i
uzywania trybu ruchu swobodnego bez naciskania przycisku ruchu
Freedrive na swobodnego na standardowym sterowniku uczenia lub bez
robocie koniecznosci naciskania i przytrzymywania ktéregokolwiek z
przyciskéw na sterowniku uczenia 3PE w pozycji lekkiego
nacisniecia.
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Sygnaly
wejsciowe

Tryb pracy

Po zdefiniowaniu tego wejscia mozna je uzywac do
przetgczania miedzy trybem automatycznym a trybem
recznym.

Reset
zabezpieczenia

Po zatrzymaniu przez zabezpieczenie to wyjscie pozwala na
utrzymanie stanu zatrzymania przez zabezpieczenie do czasu
wyzwolenia resetowania.

Zatrzymanie
Zabezpieczenia
Trybu
Automatycznego

Po skonfigurowaniu, Zatrzymanie Zabezpieczajgce Trybu
Automatycznego wykonuje Zatrzymanie Zabezpieczajace,
gdy bolce wejsciowe sa niskie i TYLKO wtedy, gdy robot jest w
trybie Automatycznym.

Q OSTRZEZENIE
* Jesli wytagczysz domysine wejscie resetowania zabezpieczenia,
ramie robota nie bedzie juz zatrzymywane, gdy tylko wejscie bedzie
wysokie. Program wstrzymany tylko przez Safeguard stop zostanie
wznhowiony.

* Podobnie jak w przypadku Resetowania Zabezpieczenia, jesli
domysiny Reset Zabezpieczenia Trybu Automatycznego jest
wylgczony, ramie Robota nie jest juz Zatrzymane Zabezpieczeniem,
gdy wejscie Zatrzymania Zabezpieczenia Trybu Automatycznego jest
wysokie. Program wstrzymany tylko przez zatrzymanie trybu
automatycznego zostaje wznowiony.

UR3e
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Sygnaly Mozesz zastosowac nastepujgce funkcje bezpieczenstwa dla sygnatéw wyjsciowych.
wyjSciowe  Wszystkie sygnaty powracajg do stanu niskiego po zakonczeniu stanu, ktory wyzwolit sygnat
WYSOKi:

Sygnat jest Niski, gdy system bezpieczenstwa zostat wyzwolony
do stanu Zatrzymania Awaryjnego przez wejscie Zatrzymania

Zat i
atrzymanie Awaryjnego Robota lub Przycisk Zatrzymania Awaryjnego. Aby

awaryjne . , . . ;

systemu umkne?c zablokowamf.a’, po wyzwolenl.u stanu z.atrzymanla .
awaryjnego przez wejscie zatrzymania awaryjnego robota niski
sygnat nie bedzie wysytany.

Robot sie Sygnat wynosi Niski, jesli robot sie porusza, w przeciwnym razie

rusza wysoki.

Sygnat wynosi High , gdy robot jest zatrzymany lub w trakcie
Robot si¢ nie | zatrzymywania z powodu zatrzymania awaryjnego lub
zatrzymuje zatrzymania bezpieczenstwa. W przeciwnym przypadku bedzie w
logicznym stanie niskim.

Sygnat ma stan niski, gdy ramie robota uzywa parametréow
ograniczonych lub wejscie bezpieczenstwa skonfigurowano jako
wejscie sygnatu trybu ograniczonego i sygnat ten jest aktualnie
niski. W innych przypadkach stan sygnatu jest wysoki.

Ograniczony

Nie

. Jest to odwrotnos¢ trybu ograniczonego zdefiniowanego powyze;.
ograniczone

Sygnat wynosi High , jesli ramie robota zostanie zatrzymane w
skonfigurowanej bezpiecznej pozycji wyjsciowej. W przeciwnym
razie sygnat wynosi Low.

Bezpieczny
dom

@ INFORMACJA

Wszelkie maszyny zewnetrzne otrzymujgce stan zatrzymania awaryjnego z
robota poprzez wyjscie zatrzymania awaryjnego systemu muszg by¢
zgodne z normg ISO 13850. Jest to szczegblnie konieczne w
konfiguracjach, w ktérych wejscie Zatrzymania Awaryjnego Robota jest
podtgczone do zewnetrznego urzadzenia Zatrzymania Awaryjnego. W
takich przypadkach wyjscie Zatrzymania Awaryjnego Systemu staje sie
wysokie po zwolnieniu zewnetrznego urzadzenia Zatrzymania Awaryjnego.
Oznacza to, ze stan zatrzymania awaryjnego na maszynie zewnetrzne;j
zostanie zresetowany bez koniecznosci recznego dziatania ze strony
operatora robota. W zwigzku z tym, aby zachowa¢ zgodnos¢ z normami
bezpieczenstwa, maszyna zewnetrzna musi wymagac recznego dziatania
w celu wznowienia.
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7.6.2. Konfiguracja we/wy

Description

Typ sygnatu I/O

Na ekranie Konfiguracja we/wy mozna zdefiniowac sygnaty we/wy oraz skonfigurowaé¢
dziatania za pomoca karty We/wy. Typy sygnatow 1/O sg wymienione w Wejscie i

Wyijscie.

Mozesz uzy¢ fieldbus, na przyktad Profinet i EtherNet/IP, aby uzyska¢ dostep do

rejestrow ogdlnego przeznaczenia.

Jesli wigczysz interfejs komunikacyjny narzedzia (TCI), wejscie analogowe narzedzia

stanie sie niedostepne.

Widok

TCP

Obciazenie
Mocowanie

Konfiguracja
we/wy

We/wy
narzedzia

Zmienne
Rozruch

Plynne
przejécie
Pozycja
domowa
Sledzenie
przenosnika

Whkrecanie

> Bezpieczenstwo

> Uktady

> URcaps

Normalny

O
INFORMACJA
Podczas uruchamiania programow za pomocg wejscia we/wy lub

magistrali Fieldbus robot moze rozpoczg¢ ruch z pozycji, ktérg ma,
nie trzeba wykonywa¢ zadnego ruchu do pierwszego punktu trasy
recznie za pomocg interfejsu PolyScope.

Dziatanie w programie

> Fieldbus [Wys., kiedy jest uruchomiony — nis., kiedy jest zatrzymany ¥ |

‘Cyfrowy v

Wejécie Wyjécie
B} digital_in[o] ~ Dol0] digtal_out(o] ~
oI digital in[1] o] digtal out[l] Prog-Running
oit2) digtal_in[2] Start-Prog o2]  digtal out[2]
oIE3) digtal_in[3] Stop-Frog oz digtal out[3]
oIt4) digital_in[4] Dol4]  digtal out[4]
ois) digital_in[5] pols]  digtal out[S]
ois) digital_in[6] pols]  digtal_out[s]
oIE7) digital_in[7] o7]  digtal out(7]
Tilol tool_info] O] toolout[o]
i toolin1] v Toq) tool_outf1] v

Wybrane wefwy:  digital_out[1]
Zmie nazwe.

Aby ograniczy¢ liczbe sygnatéw wymienionych pod Wejscie i Wyjscie, uzyj menu
rozwijanego Widok , aby zmieni¢ wyswietlang zawartos¢ w zaleznosci od typu sygnatu.

UR3e
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Przypisywanie
nazw
zdefiniowanych
przez
uzytkownika

Dziatania /O i
sterowanie kartg
110

Sterowanie kartg
/10

Dostepne akcje
wejscia

Mozesz nazwac sygnaty wejsciowe i wyjsciowe, aby tatwo zidentyfikowac te, ktére sg
uzywane.

1. Wybierz zagdany sygnat.
2. Dotknij pola tekstowego, aby wpisac¢ nazwe sygnatu.

3. Aby zresetowac nazwe do warto$ci domysinej, wybierz Wyczy$¢.

Musisz poda¢ nazwe zdefiniowang przez uzytkownika dla rejestru ogolnego
przeznaczenia, aby udostepni¢ go w programie (ij. dla polecenia Wait lub wyrazenia
warunkowego polecenia If ).

Polecenia Czekaj i Jezeli opisano odpowiednio w czesciach (Czekaj) i (Jezeli).
Nazwane rejestry ogoélnego przeznaczenia mozna znalez¢ w selektorze Wejscie lub
Wyjscie na ekranie Edytor wyrazen .

Mozesz uzy¢ fizycznych i Fieldbus cyfrowych 1/0 do wyzwalania dziatan lub
reagowania na status programu.

Uzyj kontroli zaktadki We/Wy, aby okre$li¢, czy wyjscie jest sterowane na zaktadce
We/Wy (przez programistow lub zarbwno operatoréw, jak i programistéw), lub czy jest
sterowane przez programy robota.

Polecenie Dziatanie

Uruchamia lub wznawia biezgcy program na zboczu
Start narastajgcym, (wlgczone tylko w trybie zdalnego
sterowania, patrz Ustawienia)

Zatrzymuje biezgcy program na zboczu narastajgcym
Wstrzymuje biezgcy program na zboczu narastajgcym
Gdy wejscie jest wysokie, robot przechodzi do freedrive
(podobnie jak przycisk freedrive).

Dane wejsciowe s3g ignorowane, jesli inne warunki
uniemozliwiajg freedrive.

Zatrzymaj
Wstrzymaj

Ruch swobodny

OSTRZEZENIE

Jesli robot zostanie zatrzymany podczas korzystania z dziatania
wejscia Start, robot powoli przesuwa sie do pierwszego punktu
orientacyjnego programu przed wykonaniem tego programu. Jesli
robot zostanie zatrzymany podczas korzystania z dziatania Start
input, robot powoli przesuwa sie do pozycji, z ktorej zostat zatrzymany
przed wznowieniem tego programu.

A
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Dostepne akcje
wyjscia Dziatanie Sta?n . Stan programu
wyj$ciowy
. . . Zatrzymano lub
Niski, gdy nie pracuje LO
wstrzymano
. . . Zatrzymano lub
Wysokie, gdy nie pracuje HI wstrzymano
. Pracuije,
Wysoka podczas pr?cy, niska LO Zatrzymano lub
podczas zatrzymania HI
wstrzymano
Niski poziom nieplanowanego Program
P P 9 LO zakonczony
przystanku .
niezaplanowany
Program
zakonczony
Niski na nieplanowanym przystanku, LO niezaplanowany
w przeciwnym razie wysoki HI Bieganie,
zatrzymanie lub
pauza
Uruchomienie
Zmienia sie (pauza lub
. miedzy zatrzymanie
Impuls ciagty wysoka i programu w celu
niskg utrzymania stanu
pulsu)
Przyczyna Nieplanowane zakonczenie programu moze nastgpi¢ z dowolnego z powodow
zakonczenia wymienionych ponizej:
programu

* Zatrzymanie robota
* Usterka
* Naruszenie

* Wyjatek czasu pracy
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7.7. Trojpozycyjne urzadzenie zezwalajgce

Opis Ramie robota jest wyposazone w urzadzenie zezwalajgce w postaci sterownika
uczenia z 3PE.
Skrzynka sterownicza obstuguje nastepujgce konfiguracje urzadzenia zezwalajgcego:

* Sterownik uczenia 3PE

* Zewnetrzne tréjpozycyjne urzgdzenie zezwalajgce

* Zewnetrzne urzadzenie trojpozycyjne i sterownik uczenia z 3PE

Ponizszy rysunek pokazuje sposob poditgczenia 3-pozycyjnego urzgdzenia
zezwalajgcego. Wiecej informaciji zawiera rozdziat Sterownik uczenia z 3-pozycyjnym
urzadzeniem zezwalajgcym.

Conﬁlurabl

24V, 24v |H
Cloj| Q4 |H
24v 1N | [24v)
cH |ERCI5 |l
24v (H|[2hv]H
ci2 |H||¢e|l
24v |H|[2v W
ci3 (H||C

3-Position Switch

Uwaga: dwa kanaty wejsciowe dla sygnatu wejsciowego trojpozycyjnego urzadzenia

zezwalajgcego majg tolerancje rozbieznosci wynoszaca 1 s.

@

INFORMACJA

System zabezpieczen robotow e-Series firmy Universal Robots nie
obstuguje wielu zewnetrznych trojpozycyjnych urzadzen
zezwalajgcych.

Przetgcznik trybu Korzystanie z tréjpozycyjnego urzgdzenia zezwalajgcego wymaga uzycia przetgcznika

pracy trybu pracy.

Ponizsza ilustracja przedstawia przetgcznik trybu pracy. Patrz Wybor trybu pracy

Confifyurabld Inputs

24vj|H||24v |H
Cloj|Hj||Ccl4 (W
24V)|H|[24v |
cij{Hjjcis |l
24v|| & |24v |H
cl2)| s | M
24v Nl [|2av)
CI3 | ECl7 Nl

Operational mode Switch

9
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7.8. Analogowe we/wy ogolnego przeznaczenia

Opis Interfejs analogowych we/wy jest zielony. Stuzy do ustalenia lub pomiaru napiecia (0-
10 V) lub natezenia (4-20 mA) od i do innego wyposazenia.
Aby uzyskac najwyzszg doktadnos$c, zaleca sie spetnienie ponizszych warunkow.
* Uzy¢ zacisku AG najblizszego we/wy. Para dzieli filtr trybu wspdlnego.
* Uzy¢ tego samego uziemienia (GND, 0 V) dla sprzetu i skrzynki sterownicze;j.
Analogowe we/wy nie sg galwanicznie izolowane od skrzynki sterownicze;.
* Uzy¢ kabla ekranowanego lub par skrecanych. Podtgczy¢ ekran do zacisku
GND przy zacisku Power (Zasilanie).
* Uzyc¢ sprzetu pracujgcego w trybie prgdowym. Sygnaty pradowe sg mniej
wrazliwe na zaktécenia.
Specyfikacje W graficznym interfejsie uzytkownika mozna wybrac¢ tryby wejsciowe (patrz czesc ||
elektryczne Podrecznik PolyScope). Parametry elektryczne przedstawiono ponizej.
Zaciski Parametr Min. Typ. Maks. Jednostka
Wejscie analogowe w
trybie pradowym
[AIx - AG] Prad 4 - 20 mA
[AIx - AG] Rezystancja - 20 - om
[AIx - AG] Rozdzielczos¢ - 12 - bit
Wejscie analogowe w
trybie napieciowym
[AIx - AG] Napiecie 0 - 10 \Y
[ATx - AG] Rezystancja - 10 - kom
[AIx - AG] Rozdzielczo$¢ - 12 - bit
Wyjscie analogowe w
trybie pragdowym
[AOx - AG] Prad 4 - 20 mA
[AOx - AG] Napiegcie 0 - 24 Y
[AOx - AG] Rozdzielczos¢ - 12 - bit
Wyjscie analogowe w
trybie napieciowym
[AOx - AG] Napiecie 0 - 10 Vv
[AOx - AG] Prad -20 - 20 mA
[AOX - AG] Rezystancja - 1 - om
[AOx - AG] Rozdzielczo$¢ - 12 - bit
Podrecznik uzytkownika 90 UR3e
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Wyjscie analogowe i wejscie s
analogowe

(Analog Outputs | Analog Inputs
E HEEEEE
:-E-"I-r
e

Ponizszy przyktad przedstawia, w

jaki sposob kontrolowac Ponizszy przyktad przedstawia
przenosnik pasowy przez potgczenie czujnika
analogowe wejscie sterowania analogowego.

predkoscia.

7.8.1. Wejscie analogowe — interfejs komunikacji

Description Interfejs narzedzia komunikacji (TCI) umozliwia robotowi komunikacje z dotgczonym
narzedziem przez wejscie analogowe narzedzia robota. Funkcja ta eliminuje potrzebe
uzywania dodatkowych przewoddéw zewnetrznych.

Po wigczeniu interfejsu narzedzia komunikacji wejscia analogowe narzedzia przestajg

by¢ dostepne
Interfejs 1. Dotknac karty Instalacja, a nastepnie w sekcji Ogolne dotkng¢ Sygnaty we/wy
komunikacyjny narzedzia.
narzedzia 2. Wybrac Interfejs komunikacji, aby edytowac ustawienia TCI.

Po wigczeniu funkcji TCI wejscie analogowe narzedzia przestaje by¢ dostepne
w ramach konfiguracji we/wy procesu instalacji i nie jest wyswietlane na liscie
wejs¢. Wejscie analogowe narzedzia jest réwniez niedostepne dla programéw
takich jak opcje i wyrazenia Wait For.

3. Wymagane wartosci nalezy wybra¢ w menu rozwijanych w obszarze Interfejsem
komunikacji.
Wszelkie zmiany wartosci sg natychmiast wysytane do narzedzia. Jesli
jakiekolwiek wartosci instalacji r6znig sie od tego, z czego korzysta narzedzie,
pojawi sie ostrzezenie.
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7.9. Cyfrowe we/wy ogolnego przeznaczenia

Opis Na ekranie Rozruch dostepne sg ustawienia automatycznego tadowania i
uruchamiania programu domyslnego, a takze automatycznego inicjowania ramienia
robota podczas wigczania zasilania.

Cyfrowe we/wy W tej sekcji opisano we/wy 24 V ogdlnego przeznaczenia (szare zaciski) i

ogolnego konfigurowalne (z6tte zaciski z czarnym tekstem), kiedy nie sg skonfigurowane jako

przeznaczenia we/wy bezpieczenstwa. Nalezy przestrzega¢ wspolnych parametréow z sekcji 7.9
Cyfrowe we/wy ogolnego przeznaczenia above.

We/wy ogdlnego przeznaczenia mozna uzywac do bezposredniego sterowania
wyposazeniem, np. przekaznikami pneumatycznymi lub do komunikacji z innymi
systemami PLC. Wszystkie wyjscia cyfrowe mozna automatycznie wytgczac po
zatrzymaniu wykonywania programu, patrz czesc Il Podrecznik interfejsu PolyScope.
W tym trybie wyjscie ma zawsze stan niski, gdy program nie dziata. Przyktady
zamieszczono w dalszych podsekcjach.

W tych przykfadach uzyto zwyktych wyjs¢ cyfrowych, lecz mozliwe jest wykorzystanie
dowolnych wyjs¢ konfigurowalnych, jesli nie sg skonfigurowane do wykonywania
funkcji bezpieczenstwa.

Ve Digital Inputs

Digital Outputs / \_‘ 24V . 24V, -

ov [m[[ ov[d Dpio|M||D14
DOO/M D04 M @ 2av/m||2av|H T

ov [m|[ ov
DO1/ M ||Do5|H e DI1|M|DI5 R B ]
ovimilovim 24v|m|[2av[m\
DO2|H ||[Do6| W DI2|H||DI6|H

ov m||ov|m 24V|H||24av|H
po3|M|po7| pi3|m|[p17|m

Ten przyktad ilustruje, jak kontrolowac¢ Ten przyktad pokazuje sposob

obcigzenie po potgczeniu cyfrowych podtgczenia prostego przycisku do

wyjsc. wejscia cyfrowego.
Komunikacja z Cyfrowych we/wy mozna uzywa¢ do komunikacji z innym wyposazeniem, jesli istnieje
innymi wspolna masa (GND, 0 V) i w maszynach wykorzystano technologie PNP, zob. ponizej.
maszynami lub ‘
sterownikami Digital inputs 0:’;9 uts |/ igital Inputs
PLC =2 ‘

<

I

=

I

<
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7.9.1. Wyjscie cyfrowe

Description Interfejs komunikacyjny narzedzia umozliwia niezalezng konfiguracje dwoch wyjsc
cyfrowych. W interfejsie PolyScope kazdy styk ma menu rozwijane pozwalajgce
ustawic¢ tryb wyjscia. Sg dostepne nastepujace opcje:

* Tonacy: Umozliwia to konfiguracje PIN w konfiguracji NPN lub Tongcy. Gdy
wyjscie jest wytgczone, bolec umozliwia przeptyw pradu do ziemi. Mozna tego
uzy¢ w potgczeniu ze sworzniem PWR, aby utworzy¢ petny obwad.

* Zaopatrzenie: Umozliwia to konfiguracje kodu PIN w konfiguracji PNP lub
Zaopatrzenie. Gdy wyjscie jest wigczone, pin zapewnia zrodto napiecia
dodatniego (konfigurowalne w zaktadce 10). Mozna tego uzy¢ w potgczeniu ze
stykiem GND, aby utworzy¢ petny obwéd.

* Push/Pull: Umozliwia to konfiguracje sworznia w konfiguracji Push / Pull. Gdy
wyjscie jest wigczone, pin zapewnia zrodto napiecia dodatniego
(konfigurowalne w zaktadce |0). Mozna tego uzy¢ w potgczeniu ze sworzniem
GND, aby utworzy¢ petny obwdd. Gdy wyjscie jest wytgczone, sworzen
umozliwia przeptyw pradu do uziemienia.

Po wybraniu nowej konfiguracji wyjsciowej zmiany wchodzg w zycie. Aktualnie
zatadowana instalacja jest modyfikowana w celu odzwierciedlenia nowej konfiguracji.
Po sprawdzeniu, czy wyjscia narzedzia dziatajg zgodnie z przeznaczeniem, upewnij
sie, ze zapisates instalacje, aby zapobiec utracie zmian.

Moc Zasilanie dwupinowe jest wykorzystywane jako zrodto zasilania narzedzia. Witgczenie
dwubiegunowa opc;ji zasilania dwustykowego powoduje wytgczenie domys$inych wyjs¢ cyfrowych
narzedzia.
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7.10. Zdalne sterowanie wigczaniem i wytgczaniem

Opis Mozliwe jest uzycie zdalnego sterowania WL./WYL. do wigczania i wytgczania
skrzynki sterowniczej bez sterownika uczenia. Zwykle jest to stosowane:

* gdy sterownik uczenia jest niedostepny,

* kiedy konieczne jest utrzymanie petnej kontroli przez system PLC,

* kiedy kilka robotéw musi by¢ wigczanych i wylgczanych jednoczesnie.

Sterowanie Zdalne sterowanie WL./WYL. zapewnia pomocnicze zasilanie 12 V, ktére pozostaje
zdalne aktywne, gdy skrzynka sterownicza jest wytgczona. Wejscie WL. jest przeznaczone
jedynie do kroétkotrwatej aktywac;ji i dziata w ten sam sposéb, co przycisk POWER
(ZASILANIE). Wejscie WYL. mozna przytrzymywacé w zaleznos$ci od potrzeb. Aby
automatycznie fadowac i uruchamiac programy (patrz czesc |l Podrecznik interfejsu
PolyScope), nalezy uzyc¢ funkcji oprogramowania.
Parametry elektryczne przedstawiono ponize;j.

Zaciski Parametr in. . Maks. Jednostka
[12 V - GND] | Napiecie 10 12 13 \Y
[12 V - GND] | Prad - - 100 mA
[ON / OFF] Napiecie nieaktywne 0 - 0,5 \Y
[ON / OFF] Napiecie aktywne 5 - 12 \%
[ON / OFF] Prad wejsciowy - 1 - mA
[ON] Czas aktywacji 200 - 600 ms
Remote lﬁj Remote lq

12v|d I 12v|d I

GND H B } GND|H SRS EEERE }
ON N ON H

OFF| I\ P OFF P

Przyktad pokazuje sposéb podigczenia Przyktad pokazuje sposéb podtgczenia
zdalnego przycisku WL. zdalnego przycisku Wyt..

A\

PRZESTROGA
Nacisniecie i przytrzymanie przycisku zasilania wytgcza skrzynke
sterowniczg bez zapisywania.

* Nie naciskac¢ ani przytrzymywac wyjscia WL. lub przycisku
POWER (ZASILANIE) bez zapisania danych.

* Uzywaj sygnatu wejsciowego WYL. do zdalnego sterowania
wytgczaniem, aby umozliwi¢ skrzynce sterowniczej prawidtowe
zapisywanie otwartych plikdw i zamykanie systemu.
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7.11. Integracja manipulatora koncowego
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7.11.1. Maksymalne obcigzenie uzytkowe

Description

Znamionowe obcigzenie uzytkowe ramienia robota zalezy od przesuniecia $rodka
ciezkosci (CoG) obcigzenia uzytkowego, jak pokazano ponizej. Przesuniecie Srodka
ciezkosci (CoG) to odlegtos¢ miedzy srodkiem kotnierza narzedzia a sSrodkiem
ciezkosci przytwierdzonego fadunku.

Ramie robota moze obstuzy¢ wieksze przesuniecie srodka ciezkosci, o ile obcigzenie
znajduje sie ponizej kotnierza narzedzia. Na przyktad przy obliczaniu masy obcigzenia
uzytkowego w aplikacji typu pick and place nalezy wzig¢ pod uwage zaréwno chwytak,
jak i obrabiany przedmiot.

Zdolnos¢ robota do przyspieszania moze ulec zmniejszeniu, jesli Srodek ciezkosci
obcigzenia uzytkowego przekracza zasieg i obcigzalnos¢ uzytkowg danego robota.
Zasieg i obcigzenie uzytkowe robota mozna sprawdzi¢ w Specyfikacji Techniczne;.

tadownosc [kg]

4

I I I I
0 100 200 300 400

Przesuniecie srodka ciezkosci [mm]

Zaleznos¢ miedzy znamionowym obcigzeniem uzytkowym a
przesunieciem srodka ciezkosci.
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Bezwtadnos¢
obcigzenia
uzytkowego

Mozesz skonfigurowacé tadunki o wysokiej bezwtadnosci, jesli tadunek jest ustawiony
poprawnie.

Oprogramowanie sterownika automatycznie dostosowuje wartosci przyspieszenia, pod
warunkiem prawidtowego skonfigurowania nastepujgcych parametrow:

* Masa obcigzenia
* Srodek ciezkosci
* Bezwtadnos¢

Do oceny przyspieszen i czasow cyklu ruchow robota z okreslonym obcigzeniem
mozna uzy¢ URSim.

7.11.2. Chwytak

Description

W niniejszej instrukcji chwytak moze by¢ rowniez okreslany jako narzedzie i przedmiot
obrabiany.

INFORMACJA
UR dostarcza dokumentacje dotyczgcg chwytaka, ktéry ma byé
zintegrowany z ramieniem robota.

* Zapoznaj sie z dokumentacjg dotyczaca

chwytaka/narzedzia/przedmiotu obrabianego w celu montazu
i podigczenia.

7.11.3. Zabezpieczanie narzedzia

UR3e
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Description Narzedzie lub obstugiwany element mocuje sie do kotnierza
wyjsciowego narzedzia (ISO) na koncu ramienia robota.

Lumberg RKMW 8-354 connector
/
/

® 6 H7 T 6,2040,20 ] T
- / 2 6,50

4xP5T8
Mé-6HT 8

6,20

®31,50 H7
SECTION A-A

$50+0,1

P63 h8

©90 0,1

Wymiary i uktad otworow na kotnierzu narzedzia. Wszystkie
wymiary sg podane w milimetrach.

Kotnierz Kotnierz wyjsciowy narzedzia (1ISO 9409-1) miesci sie w miejscu montowania narzedzie

narzedzia przy zakonczeniu ramienia robota. Zalecane jest uzycie promieniscie nacietego otworu
na kotek pozycjonujacy, aby unikngé nadmiernego naprezenia przy jednoczesnym
zachowaniu precyzyjnej pozycji.

é PRZESTROGA
Bardzo ditugie sruby M8 mogg wywierac nacisk na dolng czesc
kotnierza narzedzia i powodowac¢ zwarcie w obwodzie robota.

* Do montazu narzedzia nie nalezy stosowa¢ srub wystajgcych
od spodu ponad 10 mm.

é OSTRZEZENIE
Nieprawidtowe dokrecenie Srub moze spowodowac obrazenia z
powodu utraty kotnierza adaptera i/lub chwytaka.
* Narzedzie musi by¢ mocno i bezpiecznie przykrecone.

* Narzedzie powinno by¢ tak skonstruowane, aby nie stwarzato
groznych sytuacji przez nieoczekiwane upuszczenie czesci.

7.11.4. Ustaw obcigzenie uzytkowe
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Description

Polecenie Ustaw obcigzenie pozwala skonfigurowac obcigzenie robota. Obcigzenie

to taczna masa wszystkich elementéw przymocowanych do kotnierza narzedzia
robota.
Kiedy uzywac:

* Podczas dostosowywania masy obcigzenia, aby zapobiec uruchomieniu
zatrzymania robota. Prawidtowo skonfigurowana masa obcigzenia zapewnia

optymalny

ruch robota.

Prawidtowe ustawienie obcigzenia zapewnia optymalng wydajnos¢ ruchu i
pozwala unikngc¢ zatrzyman robota.

* Podczas ustawiania obcigzenia w programie chwytania i umieszczania przy
uzyciu chwytaka.

Ustaw obcigzenie

Uzyj polecenia
Ustaw obcigzenie

Porada

1.

2.

polecenie Ustaw.

W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz dodac

W obszarze Podstawowe dotknij pozycji Ustaw obcigzenie.

Uzyj listy rozwijanej w obszarze Wybierz obcigzenie.

a. Wybierz jedno z juz skonfigurowanych obcigzen.

b. Mozna tez skonfigurowaé nowe obcigzenie, wybierajgc z menu
rozwijanego pozycje Obcigzenie niestandardowe i wypetniajgc pola
Masa i Srodek ciezkosci.

Ruch

Punkt
orientacyjny

Kierunek
Czekaj
Ustaw

Wyskakujace
okno

Zatrzymaj
1

Komentarz
Folder

Ustaw
ohcigzenie

> szablony

1 X Konfiguracja zmiennych
2 ¥ Program robota

3 =| Ustaw obciazenie: Payload 0.05s

*SOS KPR

Zmienne

Ustaw obciazenie
Ustaw callowite obcigzenie
[B Payioad -
Obciazenie
Masa
$rodek cigzicoscl
ox
cy
cz

1 Pamigtaj, aby ustawi¢ calkowita mase obcigzenia
Przejscie
Dostosuj czas przejécia, aby zlagodzi¢ zmiane obcigzenia

000 @

O Normalny

aktywne obcigzenie.

Porada dotyczaca
uzytkowania

Mozna rowniez uzyc¢ przycisku Ustaw teraz, aby ustawi¢ wartosci w wezle jako

Pamietaj, aby zawsze aktualizowac obcigzenie po wprowadzeniu jakichkolwiek zmian
w konfiguracji programu robota.

UR3e
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Przyktad: Ustaw
obcigzenie

Czas przejscia
obcigzenia

W programie chwytania i umieszczania nalezy utworzy¢ obcigzenie domys$ine w
instalacji. Nastepnie nalezy doda¢ ustawienie obcigzenia podczas odbierania obiektu.
Obcigzenie nalezy zaktualizowa¢ po zamknieciu chwytaka, ale przed rozpoczeciem
ruchu.

Dodatkowo nalezy uzyc¢ polecenia Ustaw obcigzenie po zwolnieniu obiektu.

Jest to czas potrzebny robotowi na dostosowanie sie do danego obcigzenia. W dolnej
czesci ekranu mozna ustawic czas przejscia miedzy roznymi obcigzeniami.

Mozna doda¢ czas przejscia obcigzenia w sekundach.

Ustawienie czasu przejscia wiekszego od zera uniemozliwia robotowi wykonanie
matego ,skoku”, gdy zmienia sie obcigzenie. Program jest kontynuowany podczas
dokonywania regulacji.

Korzystanie z opcji Czas przejscia obcigzenia jest zalecane w razie

podnoszenia lub zwalniania ciezkich przedmiotow lub uzywania chwytaka
podci$nieniowego.

Podrecznik uzytkownika
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Obcigzenie

Description

Dodawanie,
Zmienianie nazw,
modyfikowanie i

Aby robot pracowat optymalnie, nalezy ustawi¢ obcigzenie, srodek ciezkosci i
bezwladnosé.

Mozna zdefiniowac wiele obcigzen i przetgczac sie miedzy nimi w programie. Jest to
przydatne na przykfad w aplikacjach pobierania i uktadanie, w ktorych robot podnosi i
zwalnia obiekt.

stalaca Nowy..  Otmérz. pisz.
ObcigZzenie Wizualizacja obciazenia

TCP B Payload 4 m
1 Obcigzenie
. Obciazenie + Ustaw teraz
Mocowanie
. N Masa 0,000 kg
Konfiguracja B
we/wy Srodek ciezkosci
We/wy CX 0,00/ mm / Zmierz
narzedzia oy 0,00 mm
Zmienne cz 0,00/ mm
Rozruch
i 1 Pamigtal, aby ustawic calkowits b E‘
. 1 Pamieta). aby ustawi¢ calkowita mase obcigzenia
Pozycja Bezwiadnos¢ (kg m?)
domowa O Uzyj niestandardowej macierzy bezwtadnosci
Sledzenie . v . - .
przenosnika = Kotnierz narzedzia
. X 0,000000 0,000000 0,000000 v Y
Wkrecanie
Y 0,000000 0,000000 0,000000
z 0,000000 0,000000 0,000000
> Uktady X v4
> Fieldbus o .
Bezwladnos¢ podawana z punktem poczatkowym w Srodku

) URCaps cigzkoéci | osiami wyréwnanymi z osiami kotnierza narzedzia.

Normalny
reckodé 100%

Konfiguracje nowego obcigzenia mozna rozpoczg¢ za pomocg nastepujgcych dziatan:

* Aby zdefiniowa¢ nowe obcigzenie o niepowtarzalnej nazwie, nalezy dotkngé
przycisku_*_|. Nowe obcigzenie jest dostepne w menu rozwijanym.

usuwanie o o . . )
obcigzef Aby zmieni¢ nazwe obciazenia, nalezy dotknaé przyciskul Z .
* Aby usungé wybrane obcigzenie, nalezy dotkngé przycisku ' @I . Ostatniego
obcigzenia nie mozna usungc.
Aktywne Znacznik wyboru na liScie rozwijanej wskazuje, ktore obcigzenie jest aktywne
obcigzenie B Paytoad ¥ |. Aktywne obcigzenie mozna zmieni¢ za pomocg przycisku
~ Set Now
Obcigzenie Obcigzenie domysine musi by¢ ustawione jako aktywne obcigzenie przed
domysine uruchomieniem programu.
* Aby ustawic¢ obcigzenie jako domys$ine, nalezy wybraé zgdane obcigzenie i
dotkna¢ pozycji Ustaw jako domys$ine.
W menu rozwijanym zielona ikona wskazuje skonfigurowane obcigzenie domysine
_\/ Payload v._
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Ustawianie
Srodka cigzkosci

Payload
Estimation

Korzystanie z
kreatora
szacowania
obcigzenia

Aby ustawi¢ srodek ciezkosci, nalezy dotkngé pdl cx, cy i cZ. Ustawienia dotyczg
wybranego obcigzenia.

Ta funkcja sprawia, ze robot pomaga skonfigurowa¢ prawidtowe obcigzenie oraz
Srodek ciezkosci.

Na karcie Instalacja, w obszarze Ogélne wybra¢ opcje Obcigzenie.
Na ekranie Obcigzenie dotkngc¢ przycisku Zmierz.

W kreatorze szacowania obcigzenia dotkngc¢ przycisku Dale;j.

A

Aby ustawi¢ cztery pozycje, nalezy wykonac kroki kreatora szacowania
obcigzenia.

Ustawienie czterech pozycji wymaga przesuniecia ramienia robota do czterech
roznych pozycji. Obcigzenie jest mierzone w kazdej pozyciji.

5. Gdy wszystkie pomiary zostang ukonczone, mozna zweryfikowac wynik i
dotkngé przycisku Zakoncz.

INFORMACJA
Postepowac zgodnie z ponizszymi z poradami, aby uzyskac

najlepsza skutecznos¢ szacowania obcigzenia:

* Pozycje punktu TCP muszg roézni¢ sie od siebie tak, jak to tylko
mozliwe

* Pomiary nalezy wykonywac w krotkich odstepach czasu

* Nie nalezy ciggngc¢ narzedzia i/lub zamocowanego obcigzenia
przed oraz podczas szacowania obcigzenia

* Podczas instalacji nalezy prawidtowo okresli¢ sposéb oraz kat
montazu robota
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Ustawianie Mozna wybra¢ opcje Uzyj niestandardowej macierzy bezwiadnosci, aby ustawi¢

wartosci wartosci bezwtadnosci.

bezwtadnos$ci Aby ustawi¢ bezwtadnos$c¢ dla wybranego obcigzenia, nalezy dotkng¢ pol: IxXx, 1YY,
177, IXY, IXZ oraz IYZ.
Bezwtadnosc jest okreslona w ukfadzie wspotrzednych z poczatkiem w srodku
ciezkosci (CoQG) obcigzenia i osiami wyréwnanymi z osiami kotnierza narzedzia.
Domysina bezwtadnos¢ jest obliczana jako bezwtadno$¢ kuli o masie okreslonej przez
uzytkownika i gestosci 1g/cm3

UR3e 103 Podrecznik uzytkownika



R
UNIVERSAL ROBOTS

7.11.5. Specyfikacje instalacji we/wy narzedzia

Opis

Parametry elektryczne przedstawiono ponizej. Aby ustawi¢ wewnetrzne zasilanie na 0
V, 12V lub 24 V, nalezy przejs¢ do obszaru We/wy narzedzia na karcie Instalacja
(patrz czes¢ Il Podrecznik interfejsu PolyScope).

Parametr Min. Typ. ELCH Jednostka
Napiecie zasilania w trybie 24V 23,5 24 24,8 \
Napiecie zasilania w trybie 12 V 11,5 12 12,5 \
Prad zasilania (tryb jednostykowy)* - 600 2000** mA
Prad zasilania (tryb dwustykowy)* - 600 2000** mA
Obcigzenie pojemnosciowe zasilania - - 8000*** uF

W przypadku obcigzen indukcyjnych zalecane jest stosowanie diody ochronne;j.
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7.11.6. Zasilanie narzedzia

Opis Aby ustawi¢ wewnetrzne zasilanie na 0 V, 12V lub 24 V, nalezy przej$¢ do obszaru
We/wy narzedzia na karcie Instalacja (patrz czesc || Podrecznik interfejsu PolyScope).

POWER

GND (RED) — JoI

Dwustykowy W trybie dwustykowym prad wyjsciowy mozna zwigkszy¢ zgodnie z informacjami
obwdd zasilania  podanymi w sekgji (7.11.6 Zasilanie narzedzia above, tabela dwa).

1. W nagtéwku stuknij Instalacja.

2. Dotkna¢ pozycjiOgélne na liscie w lewym dolnym rogu.

3. Dotkngé pozycji We/wy narzedzia i wybra¢ opcje Zasilanie dwupinowe.
4

. Potlgczyc¢ przewod zasilania (szary) z przewodem TOO (niebieski) i przewod
uziemienia (czerwony) z przewodem TO1 (rozowy).
POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)

gl
GND RED) __J

INFORMACJA
Po zatrzymaniu awaryjnym robota napiecie zostaje ustawione do

wartosci 0 V dla obu stykow zasilania (zasilanie jest wylgczone).

UR3e 105 Podrecznik uzytkownika


../../../../../../../../Content/prod-usr-man/_parts/um-part-2.htm

R
UNIVERSAL ROBOTS

7.11.7. Cyfrowe wyjscia narzedzia

Opis

Uzywanie
cyfrowych wyjéé
narzedzia

Wyjscia cyfrowe obstuguja trzy rézne tryby:

Tryb Aktywny Nieaktywne
Uptyw (NPN) LO Otworz
Zrédto (PNP) HI Otworz
Konfiguracja Push/Pull HI LO

Aby skonfigurowac tryb wyjscia kazdego styku, nalezy przejs¢ do obszaru We/wy
narzedzia na karcie Instalacja (patrz czesc |l Podrecznik interfejsu PolyScope).
Parametry elektryczne przedstawiono ponizej:

Parametr Min. Typ. Maks. Jednostka
Napiecie przy rozwarciu -0,5 - 26 \Y
Napiecie przy ujsciu 1 A - 0,08 0,09 \%
Prad przy zasilaniu/uptywie 0 600 1000 mA
Prad przez uziemienie GND 0 1000 3000* mA

INFORMACJA
Po zatrzymaniu awaryjnym robota wyjscia cyfrowe (DO0 i DO1)
zostajg wytgczone (sygnat wysoki Z).

é PRZESTROGA
Wyjscia cyfrowe w narzedziu nie majg ograniczen prgdowych.
Zastepowanie okreslonych danych moze spowodowac trwate
uszkodzenie.

Przykiad ten ilustruje, w jaki sposob wigczy¢ obcigzenie, jesli uzywane jest wewnetrzne
zrodto zasilania 12 V lub 24 V. Nalezy zdefiniowac¢ napigcie wyjsciowe na karcie we/wy.
Miedzy ztgczem ZASILANIA a ztgczem ekranu/uziemienia wystepuje napiecie, nawet
gdy obcigzenie jest wytgczone.

POWER

Zaleca sie stosowanie ochronnej diody w przypadku obcigzen indukcyjnych, ja
pokazano ponizej.
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7.11.8. Cyfrowe wejscia narzedzia

Opis

Tabela

Korzystanie z
wejsé cyfrowych
narzedzia

7.11.9. Wejscia analogowe narzedzia

Na ekranie Rozruch dostepne sg ustawienia automatycznego tadowania i
uruchamiania programu domyslnego, a takze automatycznego inicjowania ramienia

robota podczas witgczania zasilania.

Zastosowane sg wejscia cyfrowe PNP ze stabymi rezystorami wyprowadzajgcymi
napiecie. Oznacza to, ze wejscie ptywajgce zawsze daje odczyt stanu niskiego.
Parametry elektryczne przedstawiono ponize;j.

Parametr Min. Typ Maks. Jednostka
Napiecie wejsciowe -0,5 - 26 \Y,
Napiecie stanu logicznego niskiego - - 2,0 \%
Napiecie stanu logicznego wysokiego 55 - - \%
Rezystancja wejscia - 47k - Q

Przyktad pokazuje sposéb podtgczenia prostego przycisku.

POWER

L
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Opis Wejscie analogowe narzedzia nie jest réznicowe i mozna je ustawi¢ na karcie We/wy
jako napieciowe (0-10 V) albo prgdowe (4-20 mA, patrz czesc || Podrecznik interfejsu
PolyScope ). Parametry elektryczne przedstawiono ponize;j.

Parametr in. Typ Maks.  Jednostka
Napiecie wejscia w trybie napieciowym -0,5 - 26 \%
(I?ct)a?(/)s{;anqa wejscia przy zakresie od 0V i 107 i KO
Rozdzielczos¢ - 12 - bit
Napiecie wejscia w trybie prgdowym -0,5 - 5,0 \%
Prad wejscia w trybie prgdowym -2,5 - 25 mA
Rezystancja wejscia przy zakresie od
4 mA do 20 mA ) 182 188 o
Rozdzielczos¢ - 12 - bit
W kolejnych podsekcjach znajdujg sie dwa przyktady zastosowania wejsé
analogowych.
Przestroga
é PRZESTROGA
Wejscia analogowe w trybie prgdowym nie sg chronione przed

przepieciami. Przekroczenie limitu z parametrow elektrycznych moze
spowodowac trwate uszkodzenie wejscia.

Uzywanie Przyktad pokazuje pofaczenie czujnika analogowego z nieréznicowym wyjsciem.

analogowych Wyjsciem czujnika moze by¢ prad lub napiecie, o ile tryb wejscia tego wejscia

wejs¢ narzedzia, analogowego jest ustawiony na to samo na karcie We/Wy.

hieré6znicowych Uwaga: Mozesz sprawdzi¢, czy czujnik z wyjsciem napieciowym moze napedzacé
wewnetrzng rezystancje narzedzia lub pomiar moze by¢ nieprawidtowy.

POWER

Dl
Al2 . i «
GND -7
Uzywanie Przyktad pokazuje potgczenie czujnika analogowego z roznicowym wyjsciem.
analogowych Podtgczenie ujemnego zacisku wyjscia do GND (0 V), wtedy dziatanie bedzie
wejsé narzedzia, identyczne z czujnikiem nieréznicowym.
réznicowych POWER
1
A2 - .
S [
GND (—E ©
Ll—lu
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7.11.10. We/Wy narzedzia komunikacji

Opis

* Zapytania sygnatowe Sygnaly RS485 stosujg wewnetrzng wstepng wartosc
bezpieczng w razie awarii. Jesli zalgczone urzgdzenie nie obstuguje danego
uszkodzenia w kierunku bezpiecznym, biasy sygnatowe nalezy wykonac¢
poprzez zatgczone narzedzie lub dodane zewnetrznie poprzez dodanie
rezystorow podwyzszajgcych do RS485+ oraz obnizajgcych do RS485-.

* Czas oczekiwania Czas oczekiwania komunikatow wysytanych za
posrednictwem zlgcza narzedzia waha sie od 2 ms do 4 ms, liczac od chwili
wpisania komunikatu na komputerze do poczatku komunikatu na ztgczu
RS485. Dane wystane do ztgcza narzedzia sg zachowywane na buforze az do
momentu wyczyszczenia linii. Po otrzymaniu 1000 bajtéw danych informacja
jest zapisywana na urzadzeniu.

Miary bod 9,6k; 19,2k; 38,4k; 57°6k; 115,2k; 1M, 2M, 5M

Bity stopu 1,2

Parzystos¢ Brak;Przypadkowy;Regularny
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8. Pierwsze uzycie

Description

8.1. Szybki

Szybkie
uruchomienie
systemu

W tej sekcji opisano, jak rozpoczagé¢ korzystanie z robota. Obejmuje ona miedzy innymi
uproszczong instrukcje uruchomienia, omowienie interfejsu uzytkownika Polyscope i
sposéb konfigurowania pierwszego programu. Dodatkowo oméwiono tutaj tryb ruchu
swobodnego i podstawowe zasady obstugi.

rozruch systemu

DZIALANIE OBOWIAZKOWE

Przed uzyciem interfejsu PolyScope nalezy sprawdzi¢, czy ramie
robota i skrzynka sterownicza sg prawidtowo zainstalowane.

W ten sposéb mozna szybko uruchomié robota.

1. Nacisna¢ przycisk zatrzymania awaryjnego na sterowniku uczenia.

2. Nacisngc¢ przycisk zasilania na sterowniku uczenia i zaczeka¢ na uruchomienie
systemu, co jest sygnalizowane wyswietleniem tekstu w interfejsie PolyScope.

3. Na ekranie dotykowym pojawi sie wyskakujgce okienko wskazujgce, ze system
jest gotowy i ze robot musi zosta¢ zainicjowany.

4. W wyskakujgcym oknie dialogowym stuknij Przejdz do ekranu inicjalizacji ,
aby uzyskac dostep do ekranu inicjalizacji.

5. Odblokuj przycisk zatrzymania awaryjnego, aby zmienic¢ stan robota z
Zatrzymanie awaryjne na Wytaczenie zasilania.

6. WYyjs¢ poza zasieg robota (jego przestrzen roboczg).

Na ekranie Inicjalizacja robota dotknij przycisku WL.. i pozwol robotowi na
zmianeg stanu na Bezczynny.

8. W polu tadunek , w Aktywny tadunek, sprawdz mase tadunku. Mozesz
réwniez sprawdzi¢, czy pozycja montazowa jest prawidtowa, w polu Robot .

9. Dotknij przycisku Start , aby robot zwolnit uktad hamulcowy. Robot wibruje i
wydaje dzwigki klikania, wskazujac, ze jest gotowy do zaprogramowania.

INFORMACJA
Naucz sie programowac robota Universal Robots na stronie

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

Description

Program to lista polecen, ktére méwig robotowi, co ma robi¢. W przypadku wiekszosci
zadan programowanie odbywa sie w catosci w oprogramowaniu PolyScope. Interfejs

PolyScope umozliwia nauczenie ramienia robota jak sie ma poruszaé za pomoca serii
punktow orientacyjnych, pozwalajgcych ustawi¢ tor, ktérym ma podgzac ramie robota.

Do przesuniecia ramienia robota do zgdanej pozycji uzywa sie karty Ruch. Robota
mozna réwniez nauczy¢ pozycji, przeciggajac jego ramie w zgdane miejsce,
jednoczesnie trzymajgc wcisniety przycisk ruchu swobodnego z tytu w gérnej czesci
sterownika uczenia.

Mozna utworzy¢ program, aby wysytac¢ sygnaly we/wy do innych urzadzehn w pewnych
punktach toru robota i wykonywaé polecenia, takie jak instrukcje warunkowe if..then i
petle w oparciu o zmienne i sygnaty we/wy.

UR3e
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Aby utworzy¢
prosty program

. W PolyScope, w Header File Path, stuknij New... i wybierz Program.

. W sekcji Podstawowe nacisnij Punkt trasy , aby dodac¢ punkt trasy do drzewa

programéw. Do drzewa programéw dodawany jest rowniez domysiny MovelJ.

. Wybierz nowy punkt trasy i na karcie Polecenie stuknij Punkt trasy.

Na ekranie Move Tool (Przesunh narzedzie) przesun ramie robota, naciskajgc
strzatki ruchu.

Mozesz réwniez przesungc ramie robota, przytrzymujgc przycisk Freedrive i
pociggajgc ramie robota do zgdanej pozycji.

. Gdy ramie robota znajdzie sie w pozycji, nacisnij OK , a nowy punkt trasy

zostanie wyswietlony jako Waypoint_1.

6. Wykonaj kroki od 2 do 5, aby utworzy¢ Waypoint_2.
7. Wybierz Waypoint_2 i naciskaj strzatke Przesuh w gére, az znajdzie sie powyzej

Waypoint_1, aby zmieni¢ kolejnos¢ ruchéw.

. Odsun sig, przytrzymaj przycisk zatrzymania awaryjnego i w stopce PolyScope

nacisnij przycisk Play , aby ramie robota poruszato sie miedzy punktem trasy_1
a punktem trasy_2.

Gratulacje! Utworzytes$ swéj pierwszy program robota, ktéry porusza ramieniem
robota miedzy dwoma podanymi punktami trasy.

INFORMACJA
1. Nie wjezdzaj robotem w siebie ani w nic innego, poniewaz

moze to spowodowac uszkodzenie robota.

2. Jestto tylko krétki przewodnik, ktéry pokazuje, jak tatwo jest
korzystac¢ z robota UR. Zaktada nieszkodliwe Srodowisko i
bardzo ostroznego uzytkownika. Nie zwiekszaj predkosci ani
przyspieszenia powyzej wartosci domysinych. Zawsze
przeprowadzaj ocene ryzyka przed uruchomieniem robota.

é OSTRZEZENIE
Trzymaj gtowe i tutdw poza zasiegiem (obszarem roboczym) robota.

Nie umieszczaj palcow w miejscach, w ktérych mogg zostac
pochwycone.
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8.2.1. Karta uruchomienia

Description

Program

Aby zatadowaé
nowy program

Zmienne

Zaktadka Run umozliwia wykonywanie prostych operacji i monitorowanie stanu
robota. Mozna tadowac, odtwarzac¢, wstrzymywac i zatrzymywac program, a takze
monitorowac zmienne. Karta Uruchom jest najprzydatniejsza, gdy program jest
utworzony, a robot jest gotowy do pracy.

Zmienne

Nazwa - Wartosé ~ Opis 3

stan

Zatrzymany

Sterowanie

O Pokaz tyli<o ulubione zmienng]

O Normalny Symulacja .
C )%

Panel Program wys$wietla nazwe i status biezgcego programu.

1. W okienku Program dotknij pozycji Zataduj program.
2. Wybierz zadany program z listy.
Dotknij przycisku Otwérz, aby zatadowac¢ nowy program.

Zmienne, jesli sg obecne, sg wyswietlane podczas odtwarzania programu.

W okienku Zmienne wys$wietlana jest lista zmiennych. Zmienne sg uzywane przez
programy do przechowywania i aktualizowania wartosci w czasie wykonywania.

* Zmienne programu nalezg do programéw.

* Zmienne instalacyjne nalezg do instalacji, ktore mogg by¢ wspétdzielone
miedzy réznymi programami. Ta sama instalacja moze by¢ uzywana z wieloma
programami.

Wszystkie zmienne programu i zmienne instalacji w programie sg wyswietlane w
okienku Zmienne w postaci listy zawierajgcej nazwe, wartos¢ i opis zmiennej.
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Opisy zmiennych

Ulubione
Zmienne

Wyznaczanie
ulubionych
zmiennych
programu

Aby wyznaczy¢
ulubione zmienne
instalacji

Zwih/rozwin
kolumne Opis

Mozesz doda¢ do zmiennych informacje, dodajac opisy zmiennych w kolumnie Opis.
Opiséw zmiennych mozesz uzywac, aby przekaza¢ przeznaczenie zmiennej i/lub
znaczenie jej wartosci operatorom korzystajgcym z ekranu karty Uruchom i/lub innym
programistom.

Opisy zmiennych (jesli sg uzywane) moga mie¢ maksymalnie 120 znakéw i sg
wyswietlane w kolumnie Opis na liscie zmiennych na ekranie karty Uruchom oraz na
ekranie karty Zmienne.

Wybrane zmienne mozna wyswietli¢, korzystajgc z opcji Pokaz tylko ulubione
Zmienne.
Aby wyswietli¢ ulubione zmienne

1. W sekcji Zmienne zaznacz pole Pokaz tylko ulubione zmienne .

2. Zaznacz Ponownie pokaz tylko ulubione zmienne , aby wyswietli¢ wszystkie
zmienne.

Na karcie Uruchom nie mozna wyznaczy¢ ulubionych zmiennych, mozna je tylko
wyswietli¢. Wyznaczenie ulubionych zmiennych zalezy od typu zmiennej.

1. W nagtowku stuknij Program.

Zmienne sg wymienione w Ustawienia zmiennych.
2. Wybierz zagdane zmienne.
3. Zaznacz pole Ulubiona zmienna.

Dotknij przycisku Uruchom, aby powrdci¢ do wyswietlania zmiennych.

—_

W gornym obszarze ekranu dotkna¢ przycisku Instalacja.

N

W obszarze Ogolne wybierz opcje Zmienne.

Lista zmiennych jest wyswietlana w obszarze Zmienne instalac;ji.
3. Wybierz zadane zmienne.

4. Zaznacz pole Ulubiona zmienna.

Dotknij przycisku Uruchom, aby powréci¢ do wyswietlania zmiennych.

Opis zmiennej zajmuje wiele wierszy, aby w razie potrzeby zmiesci¢ sie w szerokosci
kolumny Opis. Za pomocg przyciskdéw widniejgcych ponizej mozna takze zwijaé i
rozwija¢ kolumne Opis.

Aby zwing¢/rozwing¢ kolumne Opis
1. Wybierz opcje 1‘” aby zwingc¢ kolumne Opis.

2. Wybierz opcje "'II aby rozwing¢ kolumne Opis.

tutaj
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Zwinieta kolumna
Opis

Rozwinieta
kolumna Opis

Program
myProgram2
Statu:
Stopped
Control

0

O Normal

am__Installation  Move

Program
myProgram
Status
Running
Control

O Running

Variables

Name
avCycleTime
counter 1
counter_2
cycleTime
discardedParts
errorDetectedl
errorDetected?
lastError
maxCycleTime
pickupPosition
preparedPartsl
preparedParts2
produced|tems
subCountl
subCount2
totalParts

O Show only favorite variables

Variables

Name
avCycleTime
counter_1

counter_2
cycleTime

discardedParts
errorDetected]
errorDetected?
lastError
maxCycleTime
preparedParts1
preparedParts2
produced|tems
subCount1
subCount2

totalParts

O Show only favorite variables

= Value |

»

210,125

3

True

False
"Device jam"
7.234
p[0.14397, 0.43562, 0.59797, -0.00122, -3.1167, 0.0389]
30

43

12

4

13

75

Simulation .

Value » Description 3
5.451 Average time for producing one item (min) A
3
0
210.125 Measures time to produce the current item
(sec)
3 Total number discarded items
True Machine 1 has an error
False Machine 2 has an error
"Device jam" Type of latest encountered error
7.234 Maximum time for producing one Item (min)
30 Number of parts prepared by Machine 1
43 Number of parts prepared by Machine 2
12 Total number of produced items
4
13
75 Total number of prepared parts

Simulation .
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Sterowanie

i zatrzymywac lub wstrzymywac i wznawia¢ program, uzywajgc przyciskow
wymienionych w ponizszej tabeli:

* Przycisk Odtwarzaj, przycisk Pauza i przycisk Wznéw sg potgczone.

Panel sterowania umozliwia sterowanie uruchomionym programem. Mozesz odtwarzac¢

* Gdy program zostanie uruchomiony, przycisk Odtwarzaj zmienia sie w przycisk

Pauza.

* Przycisk Pauza zmienia sie w przycisk Wznéw.

Przycisk

Dziatanie

Play

Aby odtworzy¢ program

1. W obszarze Kontrola dotknij
Odtwoérz , aby rozpoczg¢
uruchamianie programu od poczatku.

Wznow

Aby wznowi¢ wstrzymany program

1. Stuknij Wznéw , aby kontynuowac
uruchamianie wstrzymanego
programu.

Zatrzymaj

Aby zatrzymacé program

1. Stuknij Stop , aby zatrzymac
uruchomiony program

Nie mozna wznowi¢ zatrzymanego
programu.

Mozesz dotknac¢ Play , aby ponownie
uruchomic¢ program.

Wstrzymaj

Aby wstrzymac¢ program

1. Stuknij Pauza , aby wstrzymac
program w okreslonym momencie.

Mozesz wznowi¢ wstrzymany
program.
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8.2.2. Przesun robota do pozyciji

Description Przejs¢ do ekranu Przesun robota do pozycji, jesli ramie robota musi przesuna¢ sie
do okreslonej pozycji poczatkowej przed uruchomieniem programu lub ramie robota
przesuwa sie do punktu orientacyjnego w trakcie modyfikowania programu.

W przypadkach, gdy nie mozna przesungc¢ ramienia robota do zaprogramowane;j
pozycji poczatkowej za pomocg ekranu Przesun robota do pozycji przesuwa sie ono
do pierwszego punktu orientacyjnego w drzewie programu.
Ramie robota moze przesungc sie do nieprawidtowej pozyciji, jesli:
* Pozycja TCP, pozycja funkcji lub pozycja punktu trasy pierwszego ruchu jest
zmieniana podczas wykonywania programu przed wykonaniem pierwszego

ruchu.
* Pierwszy punkt trasy znajduje sie wewnatrz wezta drzewa programu If lub
Switch.
Dostep do ekranu 1. Dotknij karty Uruchom w nagtéwku.
Move Robot to 2. W stopce dotknij Odtwérz , aby uzyskac dostep do ekranu Przenie$ robota do
Position pozycji .

(Przenies robota 3. Postepuj zgodnie z instrukcjami wyswietlanymi na ekranie, aby wejs¢ w

na pozycje) interakcje z animacjg i prawdziwym robotem.

Przesun robota Przytrzymaj wcisniety przycisk Przenie$ robota do: , aby przesung¢ ramie robota do
do pozycji poczatkowej. Animowane ramie robota wyswietlane na ekranie pokazuje
zgdany ruch, ktéry ma zosta¢ wykonany.

INFORMACJA

Kolizja moze uszkodzi¢ robota lub inny sprzet. Poréwnaj animacje z
pozycjg prawdziwego ramienia robota, aby upewnic¢ sie, ze ramie
robota moze bezpiecznie wykonac ruch bez kolizji z zadnymi
przeszkodami.

Reczny Stuknij Manual , aby uzyskac¢ dostep do ekranu Move , na kibrym mozna przesungc¢
ramie robota za pomocg strzatek narzedzia do przesuwania i/lub skonfigurowac
wspotrzedne pozycji narzedzia i pozycji ztgcza.
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8.2.3. Korzystanie z karty Program

Description

Na karcie Program tworzy sie i edytuje programy robota. Sg dwa gtéwne obszary:

* Lewa strona zawiera wezly programu, ktére mozna dodac do programu robota.

Mozna skorzysta¢ z menu rozwijanych Podstawowe, Zaawansowane i
Szablony po lewej stronie.

* Prawa strona zawiera konfiguracje weztéw programu, ktére mozna doda¢ do
programu.

Mozesz uzy¢ opcji Polecenie, Grafika i Zmienne.

' Szablony

Szukaj

Sita
Paletyzacja

Sledzenie
przenosnika

Whkrecanie

O Normalny

2 ¥ Progra

3

m robota

1 X Konfiguracja zmiennych

Q - Grafika Zmienne

Program
Tu mozna zaprogramowad robota, aby wykonywat zadania

Aby zaprogramowac robota, nalezy wybrac wezly z Listy wezléw. Nastepnie pojawig,
sie one w Drzewie programu

Lista weziéw Drzewo programu

a

48 S xXxBBERZ

O Dodaj selowencje ,przed uruchomieniem”

[d Program zapetla sig w nieskoriczonos¢
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Drzewo
programu

Dodawanie
weziéw programu

Drzewo programu jest budowane w miare dodawania weztéw programu do programu.
Mozesz uzy¢ karty Polecenie, aby skonfigurowac¢ funkcjonalno$¢ dodawanych weztéw
programu.

v Szablony

Szukaj
Sita

Paletyzacja

Sledzenie
przenosnika

Whkrecanie

O Pracuje

© 0N ;b

1 X Konfiguracja zmiennych
2 ¥ Program robota

3 @ « Ruch|

@® Start

»® A
@B
®c
®D
®@E

49 o XBBREZ

I

Zmienne

Punkt orientacyjny

Fau

| Edytuj pozycje

@ Zatrzymaj w tym punkcie
O Mieszaj z promieniem
0

Dodaj A2

Przesun tutaj

@ Uzyj parametr dw wspdinych

O Predkogé przegubu 60
Przyspieszenie przegubu 80
O Czas 2,0

o 0 ° i-m'-\\-n-:in.

* Nie mozna uruchomié¢ pustego drzewa programow ani programu zawierajgcego

nieprawidtowo skonfigurowane wezty programu.

* Nieprawidtowo skonfigurowane wezly programu sg wyréznione kolorem zo6itym.

* Prawidtowo skonfigurowane wezly programu sg wyrdznione kolorem biatym.

UR3e
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Wskazanie

wykonywania
programu

Przycisk
wyszuKiwania

Programy robota sg czesto dosc¢ dtugie, wiec aby zobaczy¢ przeptyw programu robota,
mozesz sprawdzic, ktory wezet programu jest aktywny.

r ich

1 X Konfiguracja zmiennych Punkt orientacyjny Pozycja ustalona A d
N Szablony 2 ¥ Program robota

SRR (2
4 @ Start
- Ot T
Paletyzacja 8 @B N
3 1
Sledzenie 7 ©c
przenosnika 8 ® D | Edytuj pozycje |
9 ®@E

Whkrecanie

Przesun tutaj

@ Zatrzymaj w tym puniccie @ Uzyj parametrow wspdlnych
O Mieszaj z promieniem O Predicogé przegubu 60
0 Przyspieszenie przegubu 80
O Czas 2,0
Dodaj A%

© —— 000 @

Podczas wykonywania programu aktualnie wykonywany wezet jest oznaczony mata
ikong obok wezta.
Sciezka wykonania jest wyrézniona kolorem niebieskim B

Wybranie ikony Q w narozniku programu umozliwia $ledzenie wykonywanego
polecenia

Mozna takze wyszukac¢ okreslone polecenie / wezet programu. Jest to przydatne, gdy
masz diugi program z wieloma réznymi weztami programu.
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8.2.4. Pasek narzedzi drzewa programu

Description Mozesz pracowac z weztami programu, ktére zostaty dodane do drzewa programu,
uzywajac ikon znajdujgcych sie u dotu drzewa programu.

lkony na pasku Do modyfikacji drzewa programu stuzy pasek narzedzi umieszczony u podstawy
narzedzi Drzewo drzewa programu.
programéw

umozliwia cofanie i ponawianie zmian

Cofnij i Ponow i
polecen.

Przesun w gore i

i i zmienia potozenie wezla.
Przesun w dot P &

pozwala wycig¢ wezet i uzy¢ go dla innej

B W Xa N J

Wytnij akgji (np. wklei¢ go w innym miejscu drzewa
programu).
pozwala skopiowac wezet i uzy¢ go dla
Kopiuj innej akcji (np. wklei¢ go w innym miejscu
drzewa programu).
Wklei stuzy do wklejania uprzednio wycietego lub
) skopiowanego wezia.
Usun powoduje usuniecie wezta z drzewa
programu.
Zablokui IS umozliwia pominiecie okreslonych weztéw
J === w drzewie programu.
umozliwia wyszukiwanie w drzewie
Przycisk Q )(
wyszukiwania programu. Wybierz ikone , aby

wyjs¢ z trybu wyszukiwania.
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8.2.5. Uzywanie wybranych weztow programu

Description Program robota mozna rozpocza¢ z dowolnego wezta programu w drzewie programu.
Jest to przydatne, gdy testujesz program.
Gdy robot pracuje w trybie recznym (patrz Tryby pracy), mozna zezwoli¢ na
uruchomienie programu z wybranego wezta lub uruchomié¢ caty program od poczatku.
Odtwérz od Przycisk Odtworz w stopce umozliwia wybor sposobu uruchomienia programu.
wybranego Na ponizszym obrazie wybrano przycisk Odtwérz i wyswietlana jest opcja Odtwérz od
elementu wybranego elementu.
e B W
q _ Graphics Variables
Move 1 X Variables Setup Move ovel -
Cppelin 2 ¥ Robot Program Specify how the robot wil move between waypoints.
Direction 3 ¢ & Movel
) ® Waypoint 1 The values below apply to all child waypoints and depend on the selected movement
Wait N type.
Set Set TCP Joint Speed
Popup Juse active TcP -] [ 60.0] /s
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment [Base - \ 80.0] ¥/s
Folder g F
Set Payload
O Usejoint angles

Aby uruchomic¢
program z
wybranego wezta

Play from beginning
Robot Program

Play from selection
3: Move)

o o O SWU\atign.

O Power off

Program mozna uruchomi¢ tylko z wezta w drzewie programu robota. Opcja
Odtwérz od wybranego elementu zatrzymuje dziatanie, jesli nie mozna
uruchomi¢ programu od okreslonego wezia.

Jesli podczas odtwarzania z wybranego wezta napotkana zostanie
nieprzypisana zmienna, program rowniez zatrzyma sie i wyswietli komunikat o
btedzie.

Opcji Odtwérz od wybranego elementu mozna uzy¢ w podprogramie.
Wykonanie programu zostaje wstrzymane w momencie zakonczenia programu
podrzednego.

Nie mozna uzy¢ opcji Odtwérz od wybranego elementu z watkiem, poniewaz
watki zawsze sg uruchamiane od poczatku.

W drzewie programu wybierz zgdany wezet.
Dotknij przycisku Odtwérz w stopce.

Aby uruchomi¢ program od zgdanego wezta w drzewie programu, wybierz opcje
Odtwérz od wybranego elementu.
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Przyktad

Mozesz ponownie uruchomi¢ zatrzymany program z okreslonego wezta.

8.2.6. Korzystanie z podstawowych weztéw programu

Description

Podstawowe wezty programu sg uzywane do tworzenia prostych aplikacji robotéw.
Niektoére podstawowe wezly programu stuzg takze do porzadkowania programu robota
i tworzenia w nim komentarzy. Moze to by¢ bardzo przydatne, jesli jest to duzy
program robota.

8.2.7. Podstawowe wezly programu: Przenies

Description

Polecenie Ruch umozliwia robotowi przemieszczenie sie z punktu A do punktu B.
Sposdb poruszania sie robota jest wazny dla wykonywanego przez niego zadania.

q - Grafika Zmienne

2 v program robots ~ Ruch
& By 3 9 b Ruch Oleredl, jak robot ma sie poruszaé migdzy punktami orientacyjnymi.
Szukai 4 ® Punkt_orienta_1
) 5 = Ustaw Ponizsze wartosci dotyczg wszystkich podrzednych punktdw orientacyjnych i sg
i zalezne od wybranego rodzaju ruchu,
Sita 6 B Czeka wyl g y
Paletyzacja 7 B Wyskakuace okno Ustaw punit TCP Predico$¢ przegubu
3 . 8
Sledzenie O Zatrzymaj ‘Wykorzystaj alstywny punit TCP W ‘ ‘ 80,0‘ °f/s
przencénika 9 ® Kormentarz
P 0 9 w Foider .
Whkrecanie 1 - Uktad Przyspieszenie przegubu
412 92 Petia 3 Podstawa M ‘ 80,0] <2
13 =| <pusty>
14 . Wywotanie
15 2= zmienna_2+=2 * force() O Uzyj katéw przegubdw

16 ¢ b Jezeli
17 - <pusty>
18 & Skrypt

19 |& Przefacznik ...

20 O licznik_czasu_1
21 9 B Pobieranie ze stosu

22 ® PozPoczatikowa_1

O Normalny

Gdy dodasz polecenie Ruch do drzewa programu, po prawej stronie ekranu pojawi sie
okienko Ruch.

Polecenie Ruch steruje ruchem robota za pomoca punktéw orientacyjnych.

Punkty orientacyjne sg dodawane automatycznie po dodaniu do programu polecen
Ruch.

Dowiedz sie wiecej o punktach orientacyjnych.

Mozesz takze uzy¢ polecen Ruch, aby ustawi¢ przyspieszenie i predkos¢ ruchu
ramienia robota miedzy punktami orientacyjnymi.

Robotem porusza sie za pomocg czterech polecen Ruch. Typy polecen Ruch
przedstawiono ponizej:
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RuchJ

Dodaj polecenie
RuchJ

Szczegoly

RuchL

Dodaj polecenie
RuchL

Szczegbly

RuchP

Dodaj polecenie
RuchP

Polecenie Ruchd tworzy ruch z punktu A do punktu B, ktéry jest optymalny dla robota.
Ruch moze nie by¢ linig prostg miedzy punktami A i B, tylko krzywg optymalng dla
poczatkowej i koncowej pozycji przegubow.

1. W programie robota wybierz miejsce, w ktérym chcesz doda¢ polecenie Ruch.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ruch, aby dodac¢ do programu robota
punkt orientacyjny wraz z weztem Ruch.

3. Wybierz wezet ruchu.

4. W menu rozwijanym wybierz polecenie RuchJ.

RuchJ powoduje wykonywanie ruchéw obliczanych w przestrzeni przegubéw ramienia
robota. Przeguby sg sterowane w taki sposéb, aby kohczyty ruch w tym samym
momencie. Ten typ ruchu skutkuje zakrzywionym torem narzedzia. Wspolnymi
parametrami, kiére majg zastosowanie do tego typu ruchu, sg maksymalna predkos¢
potaczenia i przyspieszenie potaczenia, okre$lone odpowiednio w deg/s i deg/s?. Jesli
pozadane jest, aby ramie robota poruszato sie szybko miedzy punktami trasy,
pomijajgc sciezke narzedzia miedzy tymi punktami trasy, ten rodzaj ruchu jest
preferowanym wyborem.

Polecenie RuchL tworzy ruch, ktéry jest bezposrednig linig miedzy punktem A a
punktem B.

1. W programie robota wybierz miejsce, w ktérym chcesz doda¢ polecenie Ruch.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ruch, aby doda¢ do programu robota
punkt orientacyjny wraz z weztem Ruch.

3. Wybierz wezet ruchu.

4. W menu rozwijanym wybierz polecenie RuchL.
RuchL powoduje liniowy ruch punktu centralnego narzedzia (TCP) miedzy punktami
orientacyjnymi. Oznacza to, ze kazde ztgcze wykonuje bardziej skomplikowany ruch,
aby utrzymac narzedzie na prostej Sciezce. Wspolne parametry, ktére mozna ustawi¢

dla tego typu ruchu, to pozgdana predkosc¢ narzedzia i przyspieszenie narzedzia
okreslone odpowiednio w mm/si mm/s2, a takze cecha.

Polecenie RuchP tworzy ruch ze statg predkoscig miedzy punktami orientacyjnymi.
Aby zapewni¢ statg predkosc¢, wigczone jest mieszanie miedzy punktami
orientacyjnymi. (Patrz Zaokragglanie).

1. W programie robota wybierz miejsce, w ktérym chcesz doda¢ polecenie Ruch.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ruch, aby dodac¢ do programu robota
punkt orientacyjny wraz z weztem Ruch.

3. Wybierz wezet ruchu.

4. W menu rozwijanym wybierz polecenie RuchP.
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Szczegoly

Ruch po okregu

RuchP powoduje liniowy ruch narzedzia ze statg predkoscig z kotowym mieszaniem i
stuzy do wykonywania operacji takich, jak klejenie lub dozowanie. Rozmiar promienia
mieszania jest domysinie wspdlng wartoscig dla wszystkich punktow trasy. Mniejsza
wartos$¢ sprawi, ze sciezka stanie sie ostrzejsza, podczas gdy wyzsza wartos¢ sprawi,
ze Sciezka bedzie gtadsza. Podczas gdy ramie robota porusza sie ze statg predkoscia
przez punkty orientacyjne, skrzynka sterownicza robota nie moze czekac ani na
operacje We/Wy, ani na operacje operatora. Moze to zatrzymac ruch ramienia robota
lub spowodowac zatrzymanie robota.

Polecenie Ruch po okregu tworzy ruch okrezny, tworzgc pétokrag.
Polecenie Ruch po okregu mozna doda¢ tylko za pomoca polecenia RuchP.

Dodaj polecenie 1. W programie robota wybierz miejsce, w ktérym chcesz doda¢ polecenie Ruch.
Ruch po okregu 2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ruch.
Punkt orientacyjny jest dodawany do programu robota wraz z weztem Ruch.
3. Wybierz wezet ruchu.
4. W menu rozwijanym wybierz polecenie RuchP.
5. Dotknij opcji Dodaj ruch po okregu
6. Wybierz tryb orientacji.

Szczegoly Robot zaczyna ruch po okregu z biezgcej pozycji, czyli punktu poczgtkowego i
przemieszcza si€ przez punkt przejsciowy oznaczony na tuku oraz punkt kohcowy, co
konczy ruch obrotowy.

Tryb jest wykorzystywany do obliczenia orientacji narzedzia poprzez tuk okregu.
Tryb moze byc¢:
* Staly: stosowany jest wylgcznie punkt poczatkowy do okreslenia orientacji
narzedzia.
* Swobodny: punkt poczatkowy zamienia sie w punkt koncowy w celu okreslenia
orientacji narzedzia.
Q [JPakcenel craka  zmenne
_ i ;;’:ﬁ:’; robota “ Ruch po okregu
Szukaj 4 © Punkt_orienta_1 Ruch po okregu jest wykonywany przy -
. 5 @ v Ruchpo okregu okregleniu trzech punktéw orientacyjnych:
Sita 6 @ PunktPrzez_1 wezla ruchu po okregu, punktu LD
R | o et S >
pr=tio Orientaci e o zdefiiowana przez /
Wekrecanie 0 Wyskakjace okno punkt p;czqtkowjy robota. Robot utprzyma
O Zatrzymaj orientacje wzgledna do okregu poprzez ,
4 12 —[®|Komentarz J PUNkt posredni i koricowy podczas ruchu. o
13 ¢ m Folder x,
14 = <pust;
15 ¢ & Petia
16 - <pusty
17 e Wywotanie Wybierz tryb orientacji wzgledny wobec okregu
18 3= zmienna_2:=2 * force() @ Ustalony
;s 1 »/_Ei(e/:'m_' QO swabodny
21 8 Skryp['
22 * Przefacznik o
I R AN Nl =
O Normalny
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8.2.8. Podstawowe wezty programu: Punkty orientacyjne

Description

Dodaj punkty
orientacyjne

Dodaj punkt
orientacyjny do
programu robota

Punkty orientacyjne to jedna z najwazniejszych czesci programu robota, po jednym
ruchu naraz instruujgca ramie robota, dokgd ma sie udac.

Punkt orientacyjny towarzyszy poleceniu Ruch, wiec dodanie polecenia Ruch jest
wymagane w przypadku pierwszego punktu orientacyjnego.

1. W programie robota wybierz miejsce, w ktérym chcesz dodaé polecenie Ruch.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ruch.

Punkt orientacyjny jest dodawany do programu robota wraz z weztem Ruch.

11} Universal Robots Graphical Programming Environment
Y <unnameds*
R + QK e B
Run Pregram ion Move 110 Log Hew
Move
MO pososprram Move
aypoint 2 ¢ b Move] Specify how the robot will move between waypoints.
Di g 3 @ Waypoint_1
irection - . .
The values below apply to all child waypoints and depend on the selected movernent
Wait type
Set Set TCP Joint Speed
Popup |Use active TCP - ‘ ‘ 60.0| °fs
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
4 It |Base - | ‘ 80.0| *fs?
Folder

Set Payload

O Use joint angles

t R A -Ee g N:R g=
o 0 O Sir‘wlati-:wn.

O Normal
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Dodaj dodatkowe 1. W programie robota wybierz wezet Ruch lub wezet Punkt orientacyjny.

punkty 2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Punkt orientacyjny.

orientacyjne do
polecen Ruch lub
Punkt
orientacyjny

Move
Waypoint
Direction
Wait

Set
Popup
Halt

Comment

Folder

Set Payload

O Normal

1 v Robot Program

2 ¢ b Move/

3 ® Waypoint_1
4 @ Waypoint_2
5 ®@ Waypoint_3

Universal Robots Graphical Programming Environment

Do wezta Ruch zostanie dodany dodatkowy punkt orientacyjny. Ten punkt
orientacyjny jest czescig polecenia Ruch.

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..—

Dodatkowy punkt orientacyjny zostanie dodany pod punktem orientacyjnym wybranym
w programie robota.

Szczegoly Uzycie punktu orientacyjnego oznacza zastosowanie nauczonej zaleznosci miedzy
funkcjg a punktem TCP z polecenia Ruch. Zalezno$¢ miedzy funkcjg a punktem TCP
zastosowana do aktualnie wybranej funkcji pozwala osiggng¢ zadang lokalizacje
punktu TCP. Robot oblicza, w jaki sposéb ustawic¢ ramie, aby biezgcy aktywny punkt
TCP osiaggnat zadang pozycje punktu TCP.
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8.2.9. Korzystanie z karty Ruch

Description Uzyj ekranu karty Ruch, aby bezposrednio (impulsowo) przesung¢ ramie robota,
przesuwajgc/obracajgc narzedzie robota lub poszczegdlne przeguby robota.

<beznazwy>*

default*

Pozycja TCP Robot Pozycja narzedzia

Uldad Aktywny TCP
Widok ~ | TcP x| -14337)mm Rx|  0,002]rad

v| -521,79)mm RY| -3,160]rad

[+]

z| -183.48mm Rz| -0.048rad
Pozycja przegubu
Podstawa -91,29 °
[ ] [ N ]
Orientacja TCP
Barlk -107,19 °
[ N ]
tokied -112,30 °
[ N ]
- Nadgarstek 1 -52,26 °
[ i ]
Nadgarstek 2 91,01 °
[ N ]
Nadgarstek 3 -1,38 °
ﬂ? Pozycja do... AWyrdwnaj '-’i' Ruch swobo... I 1 ]
o e— 00O s

O ormalny 0% ymulacja .

Aby uzy¢ strzatek Aby przesungc¢ ramie robota w okreslonym kierunku, nalezy nacisna¢ i przytrzymac
Porusz narzedzie odpowiedni przycisk strzatki Porusz narzedzie.

* Strzatki przesuniecia (gorne) stuzag do poruszania kotnierzem narzedzia we
wskazanym kierunku.

* Strzatki obrotu (dolne) stuza do zmiany orientacji narzedzia we wskazanym
kierunku. Punktem obrotu bedzie punkt centralny narzedzia (TCP), czyli punkt
na koncu ramienia robota, bedacy punktem charakterystycznym narzedzia. TCP
jest pokazany jako mata niebieska kulka.
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Robot

Cecha

Aktywny TCP

Pozycja domowa

Ruch swobodny

Jesli biezgca pozycja punktu TCP zblizy sie do ptaszczyzny bezpieczenstwa lub
wyzwalania albo orientacja narzedzia robota jest w poblizu najblizszej wartosci
granicznej orientacji, wyswietlana jest reprezentacja 3D pobliskiej wartosci limitu
granicznego. Wizualizacja limitéw granicznych jest wytagczona podczas wykonywania
programu.

Ptaszczyzny bezpieczenstwa sg wyswietlane w kolorach zo6ttym i czarnym ze strzatkg
wskazujgca, po ktdrej stronie ptaszczyzny mozna ustawi¢ punkt TCP robota.

Ptaszczyzny wyzwalania sg przedstawiane w kolorach niebieskim i zielonym ze
strzatkg wskazujagca te strone ptaszczyzny, po ktorej aktywne sg wartosci graniczne
trybu normalnego.

Limit graniczny orientacji narzedzia jest wizualizowany przez sferyczny stozek oraz
wektor okreslajgcy biezgcg orientacje narzedzia robota. Wnetrze stozka odpowiada
polu dopuszczalnemu dla orientacji narzedzia (wektora).

Gdy TCP robota nie znajduje sie juz w poblizu limitu, reprezentacja 3D znika. Jesli TCP
narusza lub jest bardzo blisko naruszenia limitu granicznego, wizualizacja limitu
zmienia kolor na czerwony.

W obszarze Funkcja mozna zdefiniowa¢ sposéb sterowania ramieniem robota w
odniesieniu do funkcji Widok, Podstawa lub Narzedzie. Aby jak najlepiej sterowaé
ramieniem robota, mozesz wybrac funkcje Widok , a nastepnie uzy¢ strzatek Obré¢
aby zmieni¢ kgt widzenia obrazu 3D tak, aby pasowat do widoku prawdziwego ramienia
robota.

W polu Robot, w obszarze Aktywny TCP wyswietlana jest nazwa aktualnie aktywnego
punktu centralnego narzedzia (TCP).

Przycisk Pozycja poczatkowa powoduje wyswietlenie ekranu Przesun robota do
pozyciji, na ktorym mozna przytrzymac przycisk Auto, aby przesungc¢ robota do pozycji
zdefiniowanej wczesniej w obszarze Instalacja. Ustawienie domysine przycisku
Pozycja poczatkowa pozwala przywroci¢ ramig robota do pozycji pionowe;.

Przycisk ekranowy Ruch swobodny pozwala przeciggna¢ ramie robota do zadanej
pozycji/postawy.

Wyréwnaj Przycisk Wyréwnaj pozwala wyréwnac¢ o$ Z aktywnego punktu TCP wzgledem
wybranej funkc;ji.
Pozycja Pola tekstowe wyswietlajg petne wartosci wspotrzednych TCP wzgledem wybranego
harzedzia obiektu. Mozesz skonfigurowac kilka nazwanych TCP (patrz ). Mozna réwniez dotkng¢
przycisku Edytuj postawe, aby uzyska¢ dostep do ekranu Edytor postawy.
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Wspoélne Pole Joint Position umozliwia bezposrednie sterowanie poszczegdolnymi stawami.

stanowisko Kazdy przegub porusza sie w domysinym zakresie limitu przegubéw od - 360° do +
360°, wskazywanym na poziomym pasku. Po osiggnieciu limitu nie mozna juz
przesuwac ztgcza. Przeguby mozna skonfigurowac w zakresie pozycji roznigcym sie od
zakresu domysinego. Nowy zakres jest wskazywany na pasku poziomym w postaci
czerwone;j strefy.

Uzywanie trybu Przycisk Ruch swobodny moze by¢ uzywany w aplikacjach tylko wtedy, gdy pozwala
ruchu na to ocena ryzyka.

swobodnego na

karcie Ruch f

OSTRZEZENIE

Nieprawidtowa konfiguracja ustawienia mocowania moze
spowodowac¢ niepozadany ruch ramienia robota w razie uzycia
przycisku Ruch swobodny.

* Ustawienia obcigzenia oraz mocowania robota muszg by¢
ustawione prawidtowo przed uzyciem przycisku Ruch
swobodny.

* Gdy uzywany jest tryb Ruch swobodny, caty personel
powinien pozostawac poza zasiegiem ramienia robota.

OSTRZEZENIE

Nieprawidtowa konfiguracja ustawien instalacji moze zwiekszy¢
ryzyko upadku ramienia robota podczas pracy w trybie Ruch
swobodny z powodu btedoéw obcigzenia.

* Sprawdz, czy ustawienia instalacji sg prawidtowe (np. kat
zamocowania robota, masa obcigzenia i przesuniecie srodka
ciezko$ci obcigzenia). Zapisz i zataduj pliki instalacyjne wraz z
programem.

* Zapisz i zataduj pliki instalacyjne wraz z programem.
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8.2.10. Edytor podstawy

Description

Robot

Po uzyskaniu dostepu do ekranu Pose Editor mozna precyzyjnie skonfigurowaé¢
docelowe pozycje stawu lub pozycje docelowg (pozycije i orientacje) dla TCP. Uwaga:
Ten ekran jest w trybie offline i nie steruje bezposrednio ramieniem robota.

8 2 M

Robot Uktad

‘W\dok

4

TCP
E| X -143,37| mm
-521,79/mm
z -183,48/mm

[+]+]+]

4

Welktor obrotu [rad]

® RX 0,002 rad
-3,160 rad
RZ -0,048| rad

[+

Pozycje przegubdéw

Podstawa -91,29°

EI Bark -107,19/°

tokied -112,30/°
o e MNadgarstek 1 -52,26/°
Nadgarstek 2 91,01 °

oK Anuluj Nadgarstek 3 -1,38/°

[+ [+ +]

O Normalny ’
Preckogé 100%

Obraz 3D pokazuje aktualng pozycje ramienia robota. Cien pokazuje pozycje
docelowg ramienia robota kontrolowang przez okreslone wartosci na ekranie. Wybierz
odpowiednig ikone lupy, aby powiekszy¢/pomniejszyé lub przeciggnij palcem, aby
zmieni¢ widok.

Jesli okreslona pozycja docelowa punktu TCP robota znajduje sie w poblizu
ptaszczyzny bezpieczenstwa lub ptaszczyzny wyzwalania, lub orientacja narzedzia
robota znajduje sie w poblizu granicy orientacji narzedzia, wyswietlona zostanie
trojwymiarowa reprezentacja przyblizonego limitu granicy. Ptaszczyzny
bezpieczenstwa sg wyswietlane na zétto i czarno za pomoca matej strzafki
reprezentujgcej normalng ptaszczyzne, ktéra wskazuje strone ptaszczyzny, po ktorej
mozna ustawi¢ TCP robota. Ptaszczyzny wyzwalania sg przedstawiane w kolorach
niebieskim i zielonym z matg strzatkg wskazujgca te strone ptaszczyzny, po ktérej
aktywne sg wartosci graniczne trybu normalnego. Limit graniczny orientacji narzedzia
jest wizualizowany przez sferyczny stozek oraz wektor okreslajgcy biezgca orientacje
narzedzia robota. Wnetrze stozka odpowiada polu dopuszczalnemu dla orientacji
narzedzia (wektora). Gdy docelowy robot TCP nie znajduje sie juz w poblizu limitu,
reprezentacja 3D znika. Jesli docelowy TCP narusza lub jest bardzo blisko naruszenia
granicy, wizualizacja granicy zmienia kolor na czerwony.
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Funkcja i pozycja WysSwietlane sg aktywne wartosci TCP i wspotrzednych wybranego obiektu.

harzedzia

Pozycje stawow

Przycisk OK

Przycisk Anuluj

Wspdtrzedne X, Y, Z okreslajg potozenie narzedzia. Wspétrzedne RX, RY, RZ
okreslajg orientacje.
Uzyj rozwijanego menu powyzej pol RX, RY i RZ, aby wybrac¢ rodzaju orientaciji:

* Wektor obrotu [rad] Orientacja jest podana jako wektor obrotu. Diugo$c¢ osi to

kat obrotu podany w radianach, a sam wektor okresla os, dookota ktorej
dokonuje sie obrét. Jest to ustawienie domysine.

* Wektor rotacji [] Orientacja jest podana jako wektor rotacji, gdzie dtugos¢
wektora jest katem do obrécenia w stopniach.

* RPY [rad] Rolka, skoki kgt odchylenia (RPY), gdzie katy sg wyrazone w
radianach. Macierz obrotéw RPY (obrét X, Y’, Z”) jest okreslona przez:
Rroyy, B, @) = RZ(a) - RY(B) - RX(y)

* RPY [°]1Katy obrotu, skoki odchylenie (RPY), gdzie katy sg wyrazone w
stopniach.

Mozesz dotkng¢ wartosci, aby edytowac wspéitrzedne. Mozesz réwniez dotkngc
przyciskéw + lub - po prawej stronie pola, aby dodaé/odjag¢ kwote do/od biezgcej
wartosci. Mozesz tez przytrzymac przycisk, aby bezposrednio zwiekszy¢/zmniejszy¢
wartosc.

Poszczegolne pozycje stawow sg okreslone bezposrednio. Kazdy przegub moze mie¢
zakres wartosci granicznych od —360° do +360°. Pozycje stawéw mozna
skonfigurowac¢ w nastepujgcy sposoéb:

* Stuknij pozycje potgczenia, aby edytowac wartosci.

* Dotknij przyciskéw + lub - po prawej stronie pola, aby doda¢ lub odjg¢ kwote
do/od biezgcej wartosci.

* Przytrzymaj przycisk, aby bezposrednio zwiekszy¢/zmniejszy¢ wartosé.

Jesli aktywujesz ten ekran z ekranu Move (patrz ), dotknij przycisku OK , aby powrdécic¢
do ekranu Move . Ramie Robota przesuwa sie do okreslonego celu. Jesli ostatnig
wyznaczong wartoscig jest wspotrzedna narzedzia, ramie robota przesunie sie do
pozycji docelowej ruchem typu RuchL, jesli natomiast ostatnig wyznaczong wartoscig
jest pozycja przegubu, bedzie to ruch typu Ruchd.

Przycisk Anuluj zamyka ekran, odrzucajgc wszystkie zmiany.
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8.3. Interfejsy i funkcje zwigzane z bezpieczenstwem

Opis

Dodatkowe
informacje

Roboty firmy Universal Robots sg wyposazone w wiele wbudowanych funkgji
bezpieczenstwa oraz wejsc/wyjs¢ bezpieczenstwa i stosujg cyfrowe oraz analogowe
sygnaly sterujgce z elektrycznego interfejsu w celu komunikacji z innymi maszynami i
dodatkowymi urzgdzeniami ochronnymi. Kazda funkcja bezpieczenstwa i jej we/wy sg
skonstruowane zgodnie z normg EN ISO13849-1 (patrz Certyfikaty) na poziomie
dziatania d (PLd) z wykorzystaniem architektury kategorii 3.

Sekcja Konfiguracja bezpieczenstwa oprogramowania w czesci Il Podrecznik
interfejsu PolyScope zawiera informacje o konfigurowaniu funkcji bezpieczenstwa
oraz wejsciach i wyjsciach w interfejsie uzytkownika. Rozdziat We/wy zawiera opisy
podtgczania urzgdzen bezpieczenstwa do wejs¢ i wyjsc.

é OSTRZEZENIE
The use of safety configuration parameters different from those
determined as necessary for risk reduction, can result in hazards that
are not reasonably eliminated, or risks that are not sufficiently
reduced.

* Upewnij sie, ze narzedzia i chwytaki sg prawidtowo
podtgczone, aby unikng¢ zagrozen spowodowanych
przerwaniem zasilania.

Q OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Btedy programisty i/lub btedy okablowania mogg spowodowac
zmianeg napiecia z 12 V na 24 V, prowadzac do uszkodzenia sprzetu
W wyniku pozaru.

* Zweryfikuj uzycie napiecia 12V i postepuj ostroznie.

INFORMACJA
* Uzywanie i konfiguracja interfejséw i funkcji dotyczgcych

bezpieczenstwa muszg by¢ zgodne z oceng ryzyka dla
kazdego zastosowania robota. (patrz

rozdziat Bezpieczenstwo, sekcja Interfejsy i funkcje
zwigzane z bezpieczeristwem)

* Czas zatrzymania nalezy uwzgledni¢ w ocenie ryzyka

* Jesli robot wykryje awarie w systemie bezpieczenstwa (np.
rozciecie jednego z przewoddw w obwodzie zatrzymania
awaryjnego lub naruszenie limitu bezpieczenstwa) jest
inicjowane zatrzymanie kategorii O.

INFORMACJA
Chwytak nie jest zabezpieczony systemem bezpieczenstwa UR.
Dziatanie chwytaka i/lub przewodu tgczgcego nie jest monitorowane
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8.3.1. Konfigurowalne funkcje bezpieczenstwa

Opis

Funkcja
bezpieczenstwa

Funkcje bezpieczenstwa robota Universal Robots, wymienione w ponizszej tabeli,
znajdujg sie w robocie, ale majg na celu sterowanie systemem robota, tj. robotem z
dotgczonym narzedziem/chwytakiem. Funkcje bezpieczenstwa robota stuzg do
ograniczenia zagrozen dla systemu uwzglednionych w ocenie ryzyka. Pozycje i
predkosci sg podane wzgledem bazy robota.

Funkcja Opis

bezpieczenstwa

Limit pozycji Ustawia dolne i gérne wartosci graniczne dozwolonych pozyc;ji

przegubow przegubu.

;r;;;zr::‘zosm Ustawia gorng wartosc¢ graniczng predkos$ci przegubu.
Okresla ptaszczyzny w przestrzeni, ktére ograniczajg pozycje

Ptaszczyzny robota. Plaszczyzny bezpieczenstwa ograniczajg albo tylko

bezpieczenstwa samo narzedzie/chwytak, albo zaréwno narzedzie/chwytak,
jak itokiec.

Orlentac?ja Okresla wartosci graniczne orientacji narzedzia.

narzedzia
Ogranicza maksymalng predkosc¢ robota. Predkos¢ jest

Limit predkosci ogranicz’ana przy ioll(c'iu, przy kotnierzu .narzedz.ia/chwyta.I.(a
oraz na srodku zdefiniowanych przez uzytkownika pozyc;ji
narzedzia/chwytaka.
Ogranicza maksymalng site wywierang przez
narzedzie/chwytak oraz tokie¢ robota w chwili zaciskania. Sita

Limit sity jest ograniczana przy narzedziu/chwytaku, przy kotnierzu
tokcia oraz na srodku zdefiniowanych przez uzytkownika
pozycji narzedzia/chwytaka.

Limit pedu Ogranicza maksymalny ped ramienia robota.

Limit mocy Ogranicza maksymalng prace mechaniczng wykonywana
przez robota.

Limit czasu Ogranicza maksymalny czas zatrzymania robota po

zainicjowaniu zatrzymania robota. 1

Ogranicza maksymalng odlegto$¢ przebywang przez robota
po zainicjowaniu zatrzymania robota.

zatrzymania
Limit odlegtosci
zatrzymania

Podczas wykonywania oceny ryzyka dla zastosowania nalezy wzig¢ pod uwage ruch
robota po zainicjowaniu zatrzymania. Aby utatwi¢ ten proces, mozna uzy¢ funkc;ji
bezpieczenstwa Limit czasu zatrzymania oraz Limit odlegtosci zatrzymania.

Te funkcje bezpieczenstwa szybko zmniejszajg predkos¢ robota w taki sposdéb, aby
zawsze byta mozliwo$c¢ zatrzymania go w ramach limitow. Limity potozenia ztgcza,
ptaszczyzny bezpieczenstwa i limity orientacji narzedzia/chwytaka uwzgledniajg
oczekiwany skok drogi zatrzymania, tj. ruch robota zwolni przed osiggnieciem limitu.
Bezpieczenstwo funkcjonalne mozna podsumowac jako:

1Zatrzymanie robota byto wcze$niej zwane ,zatrzymaniem ochronnym” robotéw Universal Robots.
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Funkcja bezpieczeristwa Dokfadnos¢ Polzmm. Kategoria
dziatania

Zatrzymanie awaryjne - d 3
Wytacznik Zabezpieczajgcy - d 3
Limit pozycji przegubow 5° d 3
Limit predkosci przegubow 1.15°/s d 3
Stupy asekuracyjne 40 mm d 3
Orientacja narzedzia 3° d 3
Ograniczenie predkosci 50 mm/s d 3
Limit sity 25N d 3
Limit pedu 3 kgm/s d 3
Limit mocy now d 3
Limit czasu zatrzymania 50 ms d 3
Ograniczenie odlegtosci

zaqcrzymania ’ 40 mm d 3
Bezpieczny dom 1.7° d 3

Ostrzezenia
é PRZESTROGA
Niekonfigurowanie maksymalnego ograniczenia predkosci moze

skutkowac niebezpiecznymi sytuacjami.

* Jesli robot jest uzywany do zastosowan z recznym
prowadzeniem ruchami liniowymi, nalezy ustawi¢ warto$¢
graniczng predkosci narzedzia/chwytaka oraz tokcia nie
wiekszg niz 250 mm/s, chyba ze ocena ryzyka wykaze, ze
dopuszczalne sg wieksze predkosci. Zapobiegnie to szybkim
ruchom fokcia robota w poblizu osobliwosci.

@ INFORMACJA

Sa dwa wyjatki od funkcji ograniczania sity, o ktérych trzeba pamieta¢
podczas projektowania zastosowania. ()
Przy wysuwaniu robota efekt przegubu kolanowego moze przy matej
predkosci wywrzec¢ duzg site w kierunku promieniowym (w kierunku
od podstawy). W podobny sposéb wystepuje krétkie ramie dzwigni,
kiedy narzedzie jest blisko podstawy i rusza sie wokét bazy. Wiedy
moze pojawic sie duza sita przy matej szybkosci. Zagrozenia
zmiazdzeniem mozna unikac przez usuniecie przeszkod z tych
obszaréw, inne pozycjonowanie robota lub przez zastosowanie
kombinacji ptaszczyzn bezpieczenstwa i limitéw przegubow.
Zagrozenie moze zosta¢ w ten sposob usuniete przez zapobieganie
ruchowi robota w tym obszarze przestrzeni robocze;.
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Przestrzen
robocza

Przéd Widok pod katem

Niektdére obszary przestrzeni roboczej powinny by¢ uznane za zagrozone
zmiazdzeniem ze wzgledu na fizyczne wtasciwosci ramienia robota. Jeden z tych
obszaréw (lewy) jest definiowany dla ruchéw po promieniu, gdy przegub nadgarstka 1
znajduje sie w odlegtosci co najmniej 450 mm od podstawy robota. Drugi obszar
(prawy) znajduje sie w odlegtosci 200 mm od podstawy robota podczas ruchu w
kierunku stycznym.

Zagrozenh przytrzasnieciem mozna unikngc¢, usuwajac przeszkody w tych obszarach,
umieszczajgc robota w inny sposaéb lub stosujgc kombinacje ptaszczyzn
bezpieczenstwa i ograniczen stawowych, aby wyeliminowac zagrozenia,
uniemozliwiajgc robotowi poruszanie sie w tym obszarze swojego obszaru roboczego.
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Wejscia
bezpieczenstwa

Ponadto, robot posiada dodatkowe wejscia bezpieczenstwa:

Wejscie

bezpieczenstwa

Przycisk
zatrzymania
awaryjnego

Wykonanie zatrzymania kategorii 1 (IEC 60204-1), informacja
do innych maszyn przez wyjscie zatrzymania awaryjnego
systemu, jesli wyjscie zostato zdefiniowane. Zatrzymanie jest
inicjowane we wszystkim, co jest podtgczone do wyjscia.

Zatrzymanie
awaryjne robota

Wykonanie zatrzymania kategorii 1 (IEC 60204-1) za pomoca
wyjscia skrzynki sterowniczej, informacja do innych maszyn
przez wyjscie zatrzymania awaryjnego systemu, jesli wyjscie
zostato zdefiniowane.

Zatrzymanie
awaryjne systemu

Wykonuje zatrzymanie kategorii 1 (IEC 60204-1) tylko na
robocie, we wszystkich trybach i ma pierwszenstwo przed
wszystkimi innymi poleceniami.

Wylgcznik
Zabezpieczajgcy

Wykonuje zatrzymanie kategorii 2 (IEC 60204-1) we
wszystkich trybach, z wyjatkiem sytuacji, gdy uzywane jest 3-
pozycyjne urzgdzenie zezwalajgce i przetgcznik trybu —
wowczas w trybie recznym mozna ustawic zatrzymanie przez
zabezpieczenie na dziatanie tylko w trybie automatycznym.

Zatrzymanie
Zabezpieczenia

Wykonuje zatrzymanie kategorii 2 (IEC 60204-1) TYLKO w
trybie automatycznym. Funkcje Zatrzymanie przez
zabezpieczenie w trybie automatycznym mozna wybrac tylko w

Trybu . ) . o .
v razie skonfigurowania i zainstalowania tréjpozycyjnego
Automatycznego . .
urzadzenia zezwalajgcego.
Reset Przywraca robota ze stanu zatrzymania przez zabezpieczenie,

Zabezpieczen

gdy wykryte zostanie zbocze narastajgce impulsu na wejsciu
resetowania zabezpieczen.

Tryb zredukowany

Powoduje przejscie systemu bezpieczenstwa do stosowania
wartosci granicznych trybu ograniczonego.

Tréjpozycyjne
urzadzenie
wigczajgce

Uruchamia zatrzymanie kategorii 2 (IEC 60204-1), jesli
urzadzenie zezwalajgce jest w petni nacisniete lub w petni
zwolnione tylko w trybie recznym. Gdy sygnat wejsciowy ma
wartosc¢ niska, zostaje uruchomione zatrzymanie przez
tréjpozycyjne urzadzenie zezwalajgce. Funkcja resetowania
zabezpieczen nie ma na nie wptywu.

Freedrive na

Wigcza ruch swobodny, gdy robot nie dziata w trybie

robocie automatycznym.
Przetgczanie miedzy trybami pracy. Robot jest w trybie
Tryb pracy automatycznym, kiedy stan wejscia jest niski i w trybie
recznym, kiedy jest wysoki.
Automatyczny Przywraca robota ze stanu zatrzymania przez zabezpieczenie
reset w trybie automatycznym, gdy w trybie automatycznym wykryte

zabezpieczenia

trybu

zostanie zbocze narastajgce impulsu na wejsciu resetowania
zabezpieczen.
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Wyjscia
bezpieczenstwa

W celu powigzania z innymi maszynami robot jest wyposazony z nastepujgcymi
wyjsciami bezpieczenstwa:

Wyijscie
bezpieczenstwa

Zatrzymanie
awaryjne systemu

Opis

Stan logiczny niski, gdy wejscie zatrzymania awaryjnego
robota ma niski stan logiczny lub wcisniety jest przycisk
zatrzymania awaryjnegdo.

Robot w ruchu

Podczas gdy ten sygnat jest logicznie wysoki, zadne
pojedyncze ztgcze robota nie porusza sie o wiecej niz 0,1 rad/s.

Robot nie
zatrzymuje sie

Stan logiczny wysoki, kiedy robot jest zatrzymany lub w trakcie
zatrzymywania spowodowanego przez zatrzymanie awaryjne
lub przez zabezpieczenie. W przeciwnym przypadku bedzie w
logicznym stanie niskim.

Ograniczony

Stan logiczny niski, kiedy system bezpieczenstwa jest w trybie
ograniczonym.

Nie ograniczone

Stan logiczny niski, gdy system nie dziata w trybie
ograniczonym.

Bezpieczny dom

Stan logiczny wysoki, kiedy robot jest w skonfigurowanej
bezpiecznej pozycji poczatkowe;.

Wszystkie we/wy bezpieczenstwa sg dwukanatowe, co znaczy ze sg bezpieczne przy
stanie niskim (tj. zatrzymanie awaryjne jest aktywne, gdy sygnaty sg w stanie niskim).

8.3.2. Funkcje bezpieczenstwa
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Opis

System bezpieczenstwa dziata poprzez monitorowanie, czy ktérakolwiek z granic
bezpieczenstwa zostata przekroczona lub czy zainicjowano zatrzymanie awaryjne lub
zatrzymanie ochronne.

Reakcje systemu bezpieczenstwa sg nastepujace:

Bodziec Reakcja

Zatrzymanie awaryjne Kategoria
y v zatrzymania 1
. . . Kategoria
Zatrzymanie przez zabezpieczenie .
zatrzymania 2
Zatrzymanie przez 3PE (jesli podtgczone jest 3-pozycyjne Kategoria
urzgdzenie zezwalajgce) zatrzymania 2
Naruszenie limitu Kategoria .
zatrzymania 0
. Kategoria
Wykrycie bigdu zatrzymania 0

INFORMACJA

Gdy system bezpieczenstwa wykryje jakgkolwiek usterke lub
nieprawidtowos¢, wszystkie wyjscia bezpieczenstwa zostajg
ustawione do stanu niskiego.
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8.3.3. Zestaw parametréw bezpieczenstwa

Opis

normalny i
ograniczony

System bezpieczenstwa posiada nastepujgcy zestaw konfigurowalnych parametrow
bezpieczenstwa:

* Normalny

* Ograniczony

Mozesz ustawic limity bezpieczenstwa dla kazdego zestawu parametrow
bezpieczenstwa, tworzgc rézne konfiguracje dla ustawien normalnych lub wyzszych i
zmniejszonych. Konfiguracja ograniczona jest aktywna, gdy narzedzie/chwytak robota
znajduje sie po stronie konfiguracji ograniczonej ptaszczyzny wyzwalania konfiguraciji
ograniczonej lub po wyzwoleniu przez wejsciowy sygnat bezpieczenstwa.
Wyzwalanie konfiguracji ograniczonej za pomocg ptaszczyzny: gdy ramie robota
przemieszcza sie od strony ptaszczyzny wyzwalania skonfigurowanej przy uzyciu
ograniczonych parametréw bezpieczenstwa z powrotem do strony skonfigurowanej
przy uzyciu normalnych parametrow bezpieczenstwa, wokét ptaszczyzny wyzwalania
jest obszar okoto 20 mm, w ktérym dozwolone sg warto$ci graniczne zaréwno
konfiguracji normalnej, jak i ograniczonej. Ten obszar wokoét ptaszczyzny wyzwalacza
zapobiega ucigzliwym zatrzymaniom bezpieczenstwa, gdy robot jest doktadnie na
granicy.

Uzywanie wejscia do wyzwolenia konfiguracji ograniczonej: po uruchomieniu lub
zatrzymaniu wejscia bezpieczenhstwa konfiguracji ograniczonej moze uptyng¢ do

500 ms, zanim stang sie aktywne nowe wartosci graniczne. Moze sie to zdarzy¢ w
nastepujacych okolicznosciach:

* Przefgczanie z konfiguracji zredukowanej na normalng

* Przelgczanie z normalnej konfiguracji na zredukowang

Ramig robota dostosowuje sie do nowych limitéw bezpieczenstwa w ciggu 500 ms.
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Przywrdcenie

W przypadku naruszenia limitu bezpieczenstwa jest konieczne ponowne uruchomienie
systemu bezpieczenstwa. Na przyktad, jesli limit pozycji przegubu znajduje sie poza
limitem bezpieczenstwa, przy uruchomieniu aktywowane jest przywracanie.

Nie mozna uruchamia¢ programéw dla robota, gdy funkcja przywracania jest aktywna,
ale ramie robota mozna recznie przesung¢ z powrotem w granicach limitow za pomoca
funkcji Ruch swobodny lub za pomoca zaktadki Ruch w interfejsie PolyScope (patrz
czes$c¢ Il Podrecznik interfejsu PolyScope)

Limity bezpieczenstwa dla odzysku wynosza:

Funkcja bezpieczeristwa Limit

Limit predkosci przegubow 30°/s
Ograniczenie predkosci 250 mm/s
Limit sity 100N
Limit pedu 10 kg m/s
Limit mocy 80w

System bezpieczenstwa wykonuje zatrzymanie kategorii 0, jesli nastgpi naruszenie
tych limitéw.

é OSTRZEZENIE
Niezachowanie ostroznosci podczas poruszania ramieniem robota
podczas regeneracji moze prowadzi¢ do niebezpiecznych sytuaciji.

* Zachowaj ostroznos¢ podczas przesuwania ramienia robota z
powrotem w granicach, poniewaz ograniczenia dla pozycji
stawow, ptaszczyzn bezpieczenstwa i orientac;ji
narzedzia/chwytaka sg wytgczone podczas odzyskiwania.
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8.4. Konfiguracja bezpieczenstwa oprogramowania

Description W tej sekcji opisano, jak uzyska¢ dostep do ustawien bezpieczenstwa robota. Sklada
sie z elementdw, ktdre pomagajg skonfigurowac konfiguracje bezpieczenstwa robota.

é OSTRZEZENIE

Przed dostosowaniem ustawienh bezpieczenstwa robota integrator
musi przeprowadzi¢ ocene ryzyka, aby zapewni¢ bezpieczenstwo
pracownikow oraz sprzetu wokot robota. Ocena ryzyka to ewaluacja
wszystkich procedur pracy w catym cyklu eksploatacji robota,
przeprowadzona w celu zastosowania prawidtowych ustawien
konfiguracji bezpieczenstwa. Nalezy ustawi¢ nastepujgce wartosci
zgodnie z oceng ryzyka dokonang przez integratora.

1. Integrator musi uniemozliwi¢ osobom nieupowaznionym
zmiane konfiguracji bezpieczenstwa, np. instalacje ochrony
hastem.

2. Uzytkowanie i konfiguracja funkcji zwigzanych z
bezpieczenstwem oraz interfejséw w przypadku okreslonych
zastosowan robota.

3. Ustawienia konfiguracji bezpieczenstwa dla konfigurac;ji i
uczenia przed pierwszym wigczeniem ramienia robota.

4. Wszystkie ustawienia konfiguracji bezpieczenstwa dostepne
na tym ekranie i kartach podrzednych.

5. Integrator musi upewnic sig, ze wszystkie zmiany ustawien
konfiguracji bezpieczenstwa sg zgodne z oceng ryzyka.
Patrz Podrecznik instalacji sprzetu.
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Uzyskiwanie
dostepu do
ustawien
bezpieczenstwa
oprogramowania

Ustawienia bezpieczenstwa sg chronione hastem i mozna je skonfigurowac, a
nastepnie uzywac dopiero po ustawieniu hasta.
Aby uzyskaé dostep do ustawien bezpieczeAstwa oprogramowania

1.
2.

W nagtéwku PolyScope dotknij ikony Instalacja .
W menu bocznym po lewej stronie ekranu wybierz Bezpieczenstwo..

Zauwaz, ze wyswietlany jest ekran wartosci granicznych robota , ale
ustawienia sg niedostepne.

Jesli hasto bezpieczenstwa zostato wczesniej ustawione, wprowadz hasto i
nacisnij Unlock , aby udostepni¢ ustawienia. Uwaga: po odblokowaniu
ustawien bezpieczenstwa wszystkie ustawienia stajg sie aktywne.

Nacisnij zaktadke Lock lub wyjdZz z menu Safety, aby ponownie zablokowac¢
wszystkie ustawienia elementu Safety.

> Ogdine 1 ZAGROZENIE

N7 Bl Zastosowanie parametrow konfiguracji bezpieczerstwa, innych niz zdefiniowane w procesie oceny ryzyka, moze prowadzi¢ do zagrozen,
ktére nie sq eliminowane w rozsadnym stopniu lub nieodpowiednio ograniczone.

Limity robota

Limity
przegubéw @ Ustawienia fabryczne .
Plaszczyzny Najbardzie] restrykcyjne Najmniej restrykeyjne
, Pozydja_
* narzedzia
Kierunek QO Niestandardowy
narzedzia
We/wy Limit Normalny Ograniczony
Sprzet Moc
)
PROFsafe
e — Czas zatrzymania
pozydja do... Odleglogé zatrzymania
Tréjpozycyjny Predkos¢ narzedzia .
) Uklady Sita narzedzia
> Fieldbus Predkos¢ fokcia .
> URCaps Sita fokcia

Ozasilaniewwa(zone ’ o 0 o ‘Z‘_muhch.
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8.4.1. Ustawianie hasta bezpieczenstwa oprogramowania

Description Nalezy ustawic hasto, aby odblokowac¢ wszystkie ustawienia bezpieczenstwa
tworzgce konfiguracje bezpieczenstwa uzytkownika. W razie braku hasta
bezpieczenstwa uzytkownik zostanie poproszony o jego ustawienie.

Aby ustawi¢ hasto
bezpieczenstwa
oprogramowania

Mozna dotknac karty Blokuj, aby ponownie zablokowac¢ wszystkie ustawienia
bezpieczenstwa lub przej$¢ do ekranu poza menu Bezpieczenstwo.

1. W prawym rogu gornego obszaru interfejsu PolyScope nacisngé menu
Hamburger i wybrac¢ opcje Ustawienia.

2. W niebieskim menu po lewej stronie ekranu nacisngc¢ przycisk Hasto i wybraé
opcje Bezpieczenstwo.

3. W polu Nowe hasto wpisac¢ hasto.

4. Nastepnie w polu Potwierdz nowe hasto wpisac to samo hasto i nacisng¢
przycisk Zastosu;j.

5. W lewej dolnej czesci niebieskiego menu nacisng¢ przycisk Wyjdz, aby
powrdci¢ do poprzedniego ekranu.

Zablolkuj
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8.4.2. Zmienianie konfiguracji bezpieczenstwa oprogramowania

Description Zmiany ustawien konfiguracji bezpieczenstwa muszg by¢ zgodne z ocena ryzyka
przeprowadzong przez integratora.

Procedura Aby zmieni¢ konfiguracje bezpieczenstwa

.zalecana _ 1. Sprawdz, czy zmiany sg zgodne z oceng ryzyka przeprowadzong przez
integratorowi: integratora.

2. Dostosuj ustawienia bezpieczenstwa do odpowiedniego poziomu okreslonego w
ocenie ryzyka przeprowadzonej przez integratora.

3. Sprawdz, czy ustawienia sg stosowane.

4. Umies¢ nastepujacy tekst w instrukcjach obstugi:
Przed pracg w poblizu robota upewnij sie, ze konfiguracja bezpieczenstwa odpowiada
oczekiwanej. Mozna to zweryfikowac np. przez sprawdzenie, czy suma kontrolna

bezpieczenstwa w prawym gérnym rogu interfejsu PolyScope nie zawiera zadnych
zmian. (Patrz Suma kontrolna bezpieczenstwa).
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8.4.3. Stosowanie nowej konfiguracji bezpieczenstwa
oprogramowania

Description Robot jest wytgczony podczas wprowadzania zmian w konfiguraciji.
Zmiany s3g stosowane dopiero po dotknieciu przycisku Zastosuj.
Robota nie mozna ponownie wigczy¢, dopoki nie wybierzesz opcji Zastosuj i uruchom
ponownie, aby wizualnie sprawdzi¢ konfiguracje bezpieczenstwa robota, ktéra ze
wzgledow bezpieczenstwa jest wyswietlana w jednostkach S| w okienku
wyskakujgcym.
Mozesz wybra¢ opcje Cofnij zmiany, aby przywrécic¢ poprzednig konfiguracje. Po
zakonczeniu kontroli wzrokowej mozna wybra¢ opcje Potwierdz konfiguracje
bezpieczenstwa. Zmiany sg nastepnie automatycznie zapisywane w ramach biezacej
instalacji robota.

Suma kontrolna bezpieczenstwa

Description Ikona sumy kontrolnej bezpieczenstwa wyswietla zastosowang konfiguracje
bezpieczenstwa robota.

cccc
cccc

Moze to by¢ cztery lub osiem cyfr.

Czterocyfrowg sume kontrolng nalezy odczytywac od gory do dotu i od lewej do
prawej, natomiast osmiocyfrowg sume kontrolng odczytuje sie od lewej do prawej,
najpierw w géornym rzedzie. Rézne teksty i/lub kolory wskazujg na zmiany w
zastosowanej konfiguracji bezpieczenstwa.

Suma kontrolna bezpieczenstwa zmienia sie po zmianie ustawien funkcji
bezpieczerhstwa , poniewaz sumy kontrolne bezpieczenstwa sg generowane tylko
przez ustawienia bezpieczenstwa.

Musisz zastosowac zmiany w konfiguracji bezpieczenstwa dla Sumy kontrolnej
bezpieczenstwa , aby odzwierciedli¢ zmiany.
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8.4.4. Konfiguracja bezpieczenstwa bez sterownika uczenia

Description Sterownik uczenia nie jest wymagany do dziatania robota. Wymontowanie sterownika
uczenia wymaga zdefiniowania innego zrédta zatrzymania awaryjnego. Aby unikng¢
wyzwolenia naruszenia bezpieczenstwa, nalezy okresli¢, czy sterownik uczenia jest
zamontowany.

é PRZESTROGA
W przypadku wymontowania lub odtgczenia sterownika uczenia od

robota przycisk zatrzymania awaryjnego nie bedzie aktywny. Nalezy
przenies¢ sterownik uczenia z dala od robota.

Aby bezpiecznie  Robot moze by¢ uzywany bez PolyScope jako interfejsu programowania.
zdemontowac Aby skonfigurowac robota bez sterownika uczenia

sterownik 1
uczenia

. W nagtéwku stuknij Instalacja.
2. W menu bocznym po lewej stronie dotknij Safety i wybierz Hardware.
3.
4

Wprowadz hasto bezpieczenstwa i Odblokuj na ekranie.

Usunac¢ zaznaczenie opcji Sterownik uczenia, aby uzywac robota bez interfejsu
PolyScope.

Nacisnij Zapisz i uruchom ponownie , aby wprowadzi¢ zmiany.

Podrecznik uzytkownika

148 UR3e

Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

UNIVERSAL ROBOTS

8.4.5. Tryby bezpieczenstwa oprogramowania

Description

W normalnych warunkach (tzn. poza zatrzymaniem robota) system bezpieczenstwa
dziata w trybie bezpieczenstwa z przypisanym zestawem limitéw bezpieczenstwa 1

* Tryb normalny, to tryb bezpieczenstwa, ktéry jest aktywny domysinie

* Tryb ograniczony jest aktywny, gdy punkt centralny narzedzia (TCP) robota
znajduje sie poza ptaszczyzng wyzwalania trybu ograniczonego
(patrz Ograniczenia bezpieczernstwa oprogramowania) lub jest wyzwalany za
pomoca konfigurowalnego wejscia.

* Tryb przywracania jest aktywowany w przypadku naruszenia limitu
bezpieczenstwa z aktywnego zestawu limitéw, a ramie robota wykonuje
zatrzymanie kategorii 0. Jesli aktywny limit bezpieczenstwa, taki jak limit pozycji
zfgcza lub granica bezpieczenstwa, zostanie naruszony juz wtedy, gdy ramie
robota jest wigczone, uruchomi sie w trybie Recovery . Umozliwi to
przesunigcie ramienia robota z powrotem do limitéw bezpieczenstwa. W trybie
odzyskiwania ruch ramienia robota jest ograniczony statym limitem, ktérego nie
mozna dostosowac.

é OSTRZEZENIE
Limity pozycji przegubu, pozyciji narzedzia oraz orientacji
narzedzia sg wytgczone w trybie przywracania, nalezy wiec
zachowac¢ ostroznos¢ przy przesuwaniu ramienia robota z powrotem
w granice limitow.

Menu ekranu konfiguracji bezpieczenstwa umozliwia uzytkownikowi zdefiniowanie
oddzielnych zestawow granic bezpieczenstwa dla trybu normalnego i zredukowanego.
W przypadku narzedzia i ztgczy ograniczenia predkosci i pedu w trybie zredukowanym
muszg by¢ bardziej restrykcyjne niz ich odpowiedniki w trybie normalnym.

8.4.6. Limity bezpieczenstwa oprogramowania

Description

Limity robota

W obszarze Konfiguracja bezpieczenstwa okresla sie limity systemu bezpieczenstwa.
System bezpieczenstwa odbiera wartosci z pdl wejsciowych i wykrywa wszelkie
naruszenia, jesli ktérekolwiek z tych wartosci zostang przekroczone. Kontroler robota
prébuje zapobiec wszelkim naruszeniom, zatrzymujgc robota lub zmniejszajgc
predkosé.

1Zatrzymanie robota byto wcze$niej zwane ,zatrzymaniem ochronnym” robotéw Universal Robots.
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Description

Limity robota ograniczajg ogolne ruchy robota. Ekran Wartosci graniczne robota ma
dwie opcje konfiguracji: Ustawienia fabryczne i Niestandardowe.

Ustawienia
fabryczne

W obszarze Fabryczne ustawienia wstepne uzytkownik moze uzy¢ suwaka do
wybrania wstepnie zdefiniowanego ustawienia bezpieczenstwa. Wartosci w tabeli sg

aktualizowane w celu odzwierciedlenia wstepnie ustawionych wartosci w zakresie od

Najbardziej ograniczone do Najmniej ograniczone

| ®

Limity robota
Limity
przegubbw
Plaszczyzny

Pozycja
narzedzia

Kierunek
narzedzia

We/wy
Sprzet
PROFIsafe

Bezpieczna
pozycja do...

Tréjpozycyjny

INFORMACJA
Wartosci suwaka s3 jedynie sugestiami i nie zastepujg wiasciwej
oceny ryzyka.

1 ZAGROZENIE

(@ Ustawienia fabryczne

Najbar dziej restrylkcyjne

O Niestandardowy

Limit Normalny

Moc 300|
Ped 25,0
Czas zatrzymania 400
Odlegtos¢ zatrzymania 500
Predkos¢ narzedzia 1500
Sita narzedzia 150,0
Predkosé fokcia 1500
Sita folcia 150,0

Hasto bezpieczeristwa

O Zasilanie wylaczone

Odblokuj Zablokuj
000 :-@

7 BRI Zastosowanie parametréw konfiguracji bezpieczeristwa, innych niz zdefiniowane w procesie oceny ryzyka, moze prowadzi¢ do zagrozen,
ktére nie sq eliminowane w rozsgdnym stopniu lub nieodpowiednio ograniczone.

Najmniej restrykcyjne

« @
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Niestandardowy W obszarze Niestandardowe mozna ustawic limity dziatania robota i monitorowaé
zwigzane z tym tolerancje.

Ogranicza maksymalng prace mechaniczng wykonywang

Moc przez robota w srodowisku. Ten limit uwzglednienia fakt, ze
obcigzenie jest czescig robota, a nie sSrodowiska.
Ped Ogranicza maksymalny ped robota.

Ogranicza maksymalny czas, jaki jest potrzebny do
zatrzymania robota, np. po aktywacji zatrzymania
awaryjnego.

Ogranicza maksymalng odlegtos¢, jakg moze przebyc¢
narzedzie lub przegub tokciowy robota podczas
zatrzymywania sie.

Czas
zatrzymania

INFORMACJA
Odlegtosé Ograniczenie czasu zatrzymania i
zatrzymania odlegtosci wptywa na ogolng predkosé

robota. Przyktadowo, jesli czas zatrzymania
ma warto$¢ 300 ms, maksymalna predkosc¢
robota zostanie ograniczona do wartosci,
umozliwiajgcej zatrzymanie robota w ciggu
300 ms.

Predkos¢

narzedzia Ogranicza maksymalng predkosc¢ narzedzia robota.

Ogranicza maksymalng site wywierang przez narzedzie

Sita narzedzia . . . . .
robota na otoczenie, aby zapobiec sytuacjom zaciskania.

Predkosc¢
rec_l os¢ Ogranicza maksymalng predkosc tokcia robota.
tokcia
Sita fokcia Ogranicza maksymalng site wywierang przez tokie¢ robota

na otoczenie, aby zapobiec sytuacjom zaciskania.
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Predkosc i sita narzedzia sg ograniczane na kotnierzu narzedzia i posrodku dwéch
zdefiniowanych przez uzytkownika pozycji narzedzia (patrz Ograniczenie pozyciji
narzedzia).

1 ZAGROZENIE

7 BRI Zastosowanie parametréw konfiguracji bezpieczeristwa, innych niz zdefiniowane w procesie oceny ryzyka, moze prowadzi¢ do zagrozen,

Limity robota ktore nie sg eliminowane w rozsadnym stopniu lub nieodpowiednio ograniczone

Limity
przegubéw O stawienia fabryczne ( .
e Najbar dziej restrykcyjne Najmniej restrykeyine
Pozycja
' .
! narzedzia
Kierunek @ Niestandardowy
narzedzia
We/wy Limit Normalny Ograniczony
Sprzet Moc 300w 200/ w .
< < *
PROFIsafe Pad 25,0/ kg m/c 10,0| kg my/s
) Czas zatrzymania 400 ms 300 ms
Bezpieczna
pozycja do... Odlegtos¢ zatrzymania 500/ mm 300/ mm
Tréjpozycyjny Predkos¢ narzedzia 1500 mm/s 750/ mm/s '
) Uktady Sita narzedizia 150,0 N 120,0 N
) Fieldbus Predios¢ tokcia 1500 mm/s 750/ mm/s .

e Sia tolcia 150,0/N 120,0/N
Hasto bezpieczefstwa Odblokui || Zablokyj

O Zasilanie wylaczone

INFORMACJA

Mozesz powrdcic do ustawien fabrycznych , aby zresetowac
wszystkie limity robota do ustawien domysinych.

Limity przegubow

Description

Funkcja limitéw przegubdw umozliwia ograniczenie ruchéw poszczegdlnych
przegubdw robota w przestrzeni przegubow, np. pozycji obrotu oraz predkosci obrotu
przegubu. Limity przegubéw mozna réwniez nazwac¢ programowym ograniczaniem
osi. Funkcja limitéw przegubow ma opcje: Predko$¢é maksymalna i Zakres pozyciji.

Podrecznik uzytkownika

152 UR3e

Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

I
UNIVERSAL ROBOTS

Zakres pozycji
nadgarstka 3

Podczas korzystania z kabli podtgczonych do robota nalezy najpierw wytgczy¢ pole
wyboru Unrestricted Range for Wrist 3 , aby unikng¢ naprezenia kabli i zatrzymania
robota.

1.

Predkos$¢ maksymalna to miejsce, w ktdrym okresla sie maksymalng predkos¢
katowg dla kazdego ztgcza.

Zakres pozyciji to miejsce, w ktérym definiuje sie zakres pozycji dla kazdego
ztgcza. Pola wejsciowe trybu ograniczonego sg wylgczone, jesli nie ustawiono
ptaszczyzny bezpieczenstwa lub konfigurowalnego wejscia, ktére moga go
wyzwoli¢. Limit ten wigcza funkcje ograniczania osi i przestrzeni robota z
klasyfikacjg bezpieczenstwa.

richo iebatal ruch  weiwy Resr
» Ogéine Zakres pozycji

Tryb normalny

Zakres
Limity robota Minimum
Limity Podstawa -363 —363° -363
przsgubon Bark -363 — 363 ° -363
Flasecayany | ¢ oiec 363 —363° -363
, Pozyda Nadgarstek 1 -363 — 363 © -363
! narzedzia
Kierunek. Nadgarstek 2 -363 — 363 -363
narzedzia Nadgarstek 3~ -363 — 363 ° -363
We/wy
Sprzet Predko$¢ maksymaina
GREIAED Przeguby Maksimum
Bezpieczna Podstawa maks.: 191 °/s 191
pozycja do...
oA - Bark maks.: 191 °/s 191
Tréjpozycyjny i
tokied maks.: 191 °/s 191
Uktady
Nadgarstek 1 maks.: 191 °/s 191
> Fieldous Nadgarstek 2 maks.: 191 /s 191
> URcaps Nadgarstek 3 maks.: 191 °/s 191

O Zasilanie wylaczone

Maksimum
363
363
363
363
363
363

Tryb normalny

Tryb ograniczony

Minimum

-363
-363
-363
-363
-363
-363

Malsimum

Tryb ograniczony

191
191
191

-11°
-11°
-11°
-11l°
-11°°
-11°°

Odblokuj Zablokuj

)

250mm/s

363
363
363
363
363
363

42°/2°
+2°/2°
+2°/2°
+2°/2°
+2°/-2°
+2°/-2°

00O

UR3e
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8.4.7. Bezpieczna pozycja poczgtkowa

Description

Bezpieczna pozycja poczatkowa to pozycja powrotu zdefiniowana w ramach

zdefiniowanej przez uzytkownika pozycji poczgtkowe;j.

We/wy bezpiecznej pozycji poczatkowej sg aktywne, gdy ramie robota jest w
bezpiecznej pozycji poczatkowej i zdefiniowano we/wy tej pozycji.

Ramie robota jest w bezpiecznej pozycji poczatkowej, gdy pozycje przegubow
odpowiadajg okreslonym katom przeguboéw lub ich wielokrotnosci 360 stopni.
Wyjscie bezpiecznej pozycji poczatkowej jest aktywne, gdy robot jest unieruchomiony

w bezpiecznej pozycji poczatkowe;j.

22+ QH

> Ogdine Robot

Limity robota
Limity
przegubéw
Plaszczyzny

Pozycja
narzedzia

Kierunek
narzedzia

We/wy
Sprzet
PROFlsafe

Bezpieczna
pozycja do...

™

Trojpozycyjny

L —

Bezpieczna pozycja domowa

| () Synchronizuj z pozycja ... |

| |

Usuniecie Bezpiecznej Pozyciji
Domowej usunie przypisanie wyjScia
Bezpiecznej Pozycji Poczatkowej.

L l']

Pozycja przegubu (0-360°)

Podstawa 90,00°
Bark 270,00°
tokie¢ 270,00°
Nadgarstel 1 270,00°
Nadgarstek 2 90,00°
Nadgarstek 3 0,00°

° 0 O Symu\aqa.

Synchronizacjaz Aby wykona¢ synchronizacje z pozycji poczatkowej

pozyciji 1
poczatkowej

. W goérnym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Instalacja.

2. W menu bocznym po lewej stronie dotkng¢ opcji Bezpieczeristwo i wybrac

Wyjscie
bezpiecznej
pozyciji
poczatkowej

pozycje Bezpieczna pozycja poczatkowa.

3. W obszarze Bezpieczna pozycja poczagtkowa dotkng¢ przycisku
Synchronizacja z pozycji poczatkowe;.

4. Dotknac przycisku Zastosuj, a nastepnie w wyswietlonym oknie dialogowym

wybrac¢ opcje Zastosuj i uruchom ponownie.

Bezpieczng pozycje poczatkowa nalezy zdefiniowac przed wyjsciem bezpiecznej
pozycji poczatkowej (patrz We/wy).
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Definiowanie Aby zdefiniowac¢ wyjscie bezpiecznej pozycji poczgtkowej
wyjéc.:ia _ 1. W gdérnym obszarze ekranu dotkna¢ przycisku Instalacja.
bezpiecznej ) i ) i .
o 2. W menu bocznym po lewej stronie ekranu, w obszarze Bezpieczenstwo wybrac¢
pozyayl ozycje Welwy
poczatkowej P '
3. Na ekranie We/wy sygnatu wyjsciowego, w obszarze Przypisanie funkcji wybraé
Z menu rozwijanego pozycje Bezpieczna pozycja poczatkowa.
4. Dotknac przycisku Zastosuj, a nastepnie w wyswietlonym oknie dialogowym
wybrac opcje Zastosuj i uruchom ponownie.
Edytowanie Aby edytowaé bezpieczng pozycje poczatkowag
bezpiecznej Edycja pozycji poczatkowej nie powoduje automatycznego zmodyfikowania wczesniej
pozyciji zdefiniowanej bezpiecznej pozycji poczatkowej. Dopdki wartosci te nie sg
poczatkowej synchronizowane, wezet programu pozycji poczatkowej nie jest zdefiniowany.

1. W goérnym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Instalacja.

2. W menu bocznym po lewej stronie ekranu, w obszarze Ogélne wybrac pozycje
Pozycja poczatkowa.

3. Dotkna¢ przycisku Edytuj pozycje i ustawi¢ nowg pozycje ramienia robota, a
nastepnie dotkna¢ przycisku OK.

4. W menu bocznym, w obszarze Bezpieczehstwo wybra¢ pozycje Bezpieczna
pozycja poczatkowa. Do odblokowania ustawieh bezpieczenstwa potrzebne
jest hasto bezpieczenstwa (patrz Ustawianie hasta bezpieczenstwa
oprogramowania).

5. W obszarze Bezpieczna pozycja poczgtkowa dotkng¢ przycisku
Synchronizacja z pozycji poczatkowej
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8.5. Ograniczenia bezpieczenstwa oprogramowania

Description
INFORMACJA
Konfigurowanie samolotéw w catosci opiera sie na funkcjach.

Zalecamy utworzenie i nazwanie wszystkich funkcji przed edycjg
konfiguracji bezpieczenstwa, poniewaz robot jest wytgczany po
odblokowaniu zaktadki bezpieczenstwa, a przenoszenie robota
bedzie niemozliwe.

Ptaszczyzny bezpieczenstwa ograniczajg przestrzen robocza robota. Mozesz
zdefiniowa¢ do osSmiu ptaszczyzn bezpieczenstwa, ograniczajgc narzedzie robota i
tokie¢. Mozesz réwniez ograniczyc ruch tokcia dla kazdej ptaszczyzny
bezpieczenstwa i wylgczy¢, odznaczajgc pole wyboru. Przed skonfigurowaniem
ptaszczyzn bezpieczenstwa nalezy zdefiniowac funkcje w instalacji robota. Funkcje
mozna nastepnie skopiowac na ekran ptaszczyzny bezpieczenstwa i skonfigurowac.

é OSTRZEZENIE
Zdefiniowanie ptaszczyzn bezpieczenstwa ogranicza wytgcznie
sfery narzedzia oraz przegub tokciowy i nie stanowi limitu dla catego
ramienia robota. Oznacza to, ze okres$lenie ptaszczyzny
bezpieczenstwa nie gwarantuje, ze inne czesci ramienia robota bedg
przestrzegac tego ograniczenia.
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Tryby ptaszczyzn Kazdg ptaszczyzne z trybami ograniczonymi mozna skonfigurowaé¢ za pomocg ikon
bezpieczenstwa  wymienionych ponize;.

Samolot bezpieczenstwa nigdy nie jest aktywny w
tym stanie.
Gdy system bezpieczenstwa jest w trybie
O Normalny normalnym, normalna ptaszczyzna jest aktywna i
dziata jako Sciste ograniczenie pozycji.
Gdy system bezpieczenstwa jest w trybie
. zredukowanym, ptaszczyzna w trybie
Ograniczony zredukowanym jest aktywna i dziata jako $ciste
ograniczenie pozyciji.
Gdy system bezpieczenstwa jest w trybie
o Normalny & normalnym lub zredukowanym, ptaszczyzna trybu
Zredukowany normalnego i zredukowanego jest aktywna i
dziata jako Sciste ograniczenie pozycji.
Ptaszczyzna bezpieczenstwa powoduje, ze
K Wyzwalacz trybu | system bezpieczenstwa przetgcza sie w tryb
zredukowanego zredukowany, jesli narzedzie robota lub kolanko
znajduje sie poza nim.
Nacisniecie tej ikony ukrywa lub pokazuje
@ Pokaz ptaszczyzne bezpieczenstwa w panelu
graficznym.
Usuwa utworzong ptaszczyzne bezpieczenstwa.
Nie ma akcji cofania/ponawiania. Jesli samolot

Wyltaczone

W | Usun : ) .
zostanie usuniety przez pomyike, nalezy go
ponownie wykonac.
2 Zmief nazwe Nacisniecie tej ikony umozliwia zmiane nazwy
samolotu.
Konfigurowanie 1. W nagtowku PolyScope stuknij Instalacja.
ptaszczyzn 2. W menu bocznym po lewej stronie ekranu kliknij Bezpieczenstwo i wybierz
bezpieczenstwa ptaszczyzn..

3. W prawym gérnym rogu ekranu, w polu Ptaszczyzny, stuknij Dodaj
ptaszczyzne.

4. W prawym dolnym rogu ekranu, w polu Wtasciwosci , skonfiguruj Nazwe,
Kopiuj funkcje i Ograniczenia.
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Funkcja W Copy Featuredostepne sa tylko Undefined i Base. Mozesz zresetowac

kopiowania skonfigurowang ptaszczyzne bezpieczenstwa, wybierajgc Niezdefiniowany
Jesli skopiowany obiekt zostanie zmodyfikowany na ekranie Obiekty, po prawej stronie
tekstu Kopiuj obiekt pojawi sie ikona ostrzezenia. Oznacza to, ze funkcja nie jest
zsynchronizowana, tj. informacje na karcie nieruchomosci nie sg aktualizowane, aby
odzwierciedli¢ modyfikacje, ktére mogty zosta¢ wprowadzone do funkcji.

un___Program _|instalation| _1ove § Manual
Robot Planes (3 of 8)
W Safety Plane 1 0 e
Plane 2 ©
Robot Limits H .
E Plane 3 e m
Joint Limits + Add plane
Planes
1 Tool Position
Tool
Direction
1/0 ® Properties
Hardware Plane 3
PROFIsafe
Copy Feature 4
Safe Home [+ toolBoundary v
Three Restrictions
Position
Both v
B e
o
Fieldbus Dl
-1 mm
> URCaps & Restrict Elbow
[ Restrict Flange
ey passwora riock Aorly

‘ ™. 000
) %
O Power off 250mm/s =
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Kody koloréw

Szary Ptaszczyzna jest skonfigurowana, ale wytgczona (A)
Zbtty & Czarny Ptaszczyzna normalna (B)

Niebieski & .

Zielony Ptaszczyzna wyzwalania (C)

Czarna strzatka

Strona ptaszczyzny, po ktérej moze znajdowac sie
narzedzie i/lub kolanko (dla ptaszczyzn normalnych)

Zielona strzatka

Strona ptaszczyzny, po ktorej moze znajdowac sie
narzedzie i/lub kolanko (dla ptaszczyzn wyzwalajgcych)

Szara strzatka

Strona ptaszczyzny, po ktorej moze znajdowac sie
narzedzie i/lub kolanko (dla ptaszczyzn wytgczonych)

W Safety

Robot Limits

Joint Limits

Planes

Tool Position

Tool
Direction

1/0
Hardware
PROFIsafe
Safe Home

Three
Position

=]

Unlock

)

Planes (3 of 8)

Plane 1 O e
Plane 2 E e
Plane 3 e [
+ Add plane
Properties

Plane 3

Copy Feature [«]

‘ « toolBoundary v‘
Restrictions

Il Both -
Displacement

[ Restrict Elbow

[ Restrict Flange

Apply

00O @

O Power off

250mm/s
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Ograniczenie
tokcia

Ograniczenie
kotnierza
harzedzia

Mozesz wtgczy¢ Restrict Elbow , aby zapobiec przechodzeniu stawu tokciowego
robota przez dowolng ze zdefiniowanych ptaszczyzn. Aby przegub tokciowy mogt
przekraczac ptaszczyzny, nalezy wylgczyc te funkcje.

Srednica kuli ograniczajgcej fokieé jest rézna w przypadku poszczegdlnych rozmiaréw
robota.

UR3e 0.1m

UR5e 0.13m
UR10e/UR16e 0.15m
UR20/UR30 0.19m

Informacje o konkretnym promieniu mozna znalez¢ w pliku urcontrol.confna robocie
pod sekcjg [Elbow].

Properties

[ ]
| Plane 1

Copy Feature (,')

Restrictions
=

Displacement

Ograniczenie kotnierza narzedzia zapobiega przekroczeniu ptaszczyzny
bezpieczenstwa przez kotnierz narzedzia i zamocowane narzedzie. Gdy ograniczasz
kotnierz narzedzia, obszar bez ograniczen to obszar wewnatrz ptaszczyzny
bezpieczenstwa, w ktdrym kotnierz narzedzia moze normalnie pracowac.

Kotnierz narzedzia nie moze przekroczy¢ obszaru ograniczonego, znajdujgcego sie
poza ptaszczyzng bezpieczenstwa.

Usuniecie ograniczenia pozwala kotnierzowi narzedzia wyj$¢ poza ptaszczyzne
bezpieczenstwa, do obszaru ograniczonego, podczas gdy zamocowane narzedzie
pozostaje wewnagtrz ptaszczyzny bezpieczenstwa.

Mozesz usunac¢ ograniczenie kotnierza narzedzia podczas pracy z duzym
przesunigciem narzedzia. Pozwoli to na uzyskanie dodatkowego dystansu ruchu dla
narzedzia.

Ograniczenie kotnierza narzedzia wymaga utworzenia funkcji ptaszczyzny. Funkcja
ptaszczyzny stuzy do ustawiania ptaszczyzny bezpieczenstwa w ustawieniach
bezpieczenstwa.
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Przyktad Przemieszczenie spowoduje przesuniecie ptaszczyzny w kierunku dodatnim lub

dodawania funkcji ujemnym wzdtuz ptaszczyzny normalnej (osi Z funkcji ptaszczyzny).

bezpieczenstwa Usun zaznaczenie pola wyboru opcji tokie¢ i Kotnierz narzedzia, aby nie powodowaty
one uruchomienia ptaszczyzny bezpieczenstwa. Opcja Przegub fokciowy moze
pozosta¢ zaznaczona, zgodnie z wymaganiami danej aplikacji.

Q82 ¢ 2

Planes (1 of B)

Plere 1 o W
L + Add plane
Joint Limits 3
Planes
1 Tool Pesition
Taol
Direction
"o ' Properties

Hardware i 2| Plene 1
PROFisafe :ﬁ .
3 Copy Festure L)
¢ %
Safe Home ™ ! & Plare 1 -
» estrictions

S Features
Displacement
DI o -1

O [Restrict Eloow)

O Restrict Flange

Lock | Apply ]

Nieograniczony kotnierz narzedzia moze przekroczy¢ ptaszczyzne bezpieczenstwa,
nawet gdy nie jest zdefiniowane zadne narzedzie.

Jesli nie dodano zadnego narzedzia, ostrzezenie na przycisku Pozycja narzedzia
zacheca do prawidtowego zdefiniowania narzedzia.

Pracujac z nieograniczonym kotnierzem narzedzia i zdefiniowanym narzedziem masz
pewnosc, ze niebezpieczna czes$¢ narzedzia nie moze wyjs¢ ponad i/lub poza
okreslony obszar. Nieograniczony kotnierz narzedzia moze by¢ uzywany do wszelkich
zastosowan, w ktérych potrzebne sg ptaszczyzny bezpieczenstwa, takich jak spawanie
lub montaz.
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Przyktad
ograniczenia
kotnierza
narzedzia

W tym przyktadzie tworzona jest ptaszczyzna X-Y z przesunieciem 300 mm wzdiuz

dodatniej osi Z w stosunku do funkcji bazowe.

Os Z ptaszczyzny mozna traktowac jako ,skierowang” w strone ograniczonego

obszaru.

Jezeli ptaszczyzna bezpieczenstwa jest wymagana np. na powierzchni stotu, obré¢

ptaszczyzne o 3,142 rad lub 180° wokdt osi X alo Y w taki sposéb, aby ograniczony

obszar znalazt sie pod stotem.

(PORADA: zmienh spos6b wyswietlania obrotu z ,Wektor obrotu [rad]” na ,RPY[°]").
I EEmd Q3 '

Robot Feature
P Base hd

i Teol Position

[+ = 0.00mm [ +|[=]
0.00mm |+ |
z | 30000mm [+ =]

Rotation Vector [rad] -

AX 0.000[rac [+
0,000 rad | + |
RZ 0.000 a0 | +

O Normal

W razie potrzeby mozna po6zniej przesuna¢ ptaszczyzne w dodatnim lub ujemnym
kierunku Z w ustawieniach bezpieczenstwa.
Aby zaakceptowacé pozycje ptaszczyzny, dotknij przycisku OK.
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8.5.1. Ograniczenie kierunku narzedzia

Kierunek narzedzia

Ekranu Kierunek narzedzia mozna uzy¢ do ograniczenia kata, pod ktérym narzedzie jest skierowane.
Ograniczenie jest okreslone przez stozek, ktory ma statg orientacje wzgledem podstawy ramienia robota. Gdy
ramie robota porusza sie, kierunek narzedzia jest ograniczony, dzieki czemu pozostaje w zdefiniowanym
stozku. Domysiny kierunek narzedzia pokrywa sie z osig Z kotnierza wyjsciowego narzedzia. Mozna go
dostosowac, okreslajac katy pochylenia i przesuniecia.

Przed skonfigurowaniem limitu nalezy zdefiniowa¢ punkt lub ptaszczyzne w instalacji robota (patrz ). Ceche
mozna nastepnie skopiowag, a jej 0$ Z wykorzystac jako srodek stozka okreslajgcego granice.

INFORMACJA

Konfiguracja kierunku narzedzia opiera sie na funkcjach. Zalecamy utworzenie zgdanych
funkcji przed edycjg konfiguracji bezpieczenstwa, poniewaz po odblokowaniu zaktadki
bezpieczenstwa ramie robota wytgcza sie, uniemozliwiajgc zdefiniowanie nowych funkcji.

<beznazwy>*

default_1*

Wiasciwosci limitu

) Ogdlne Robot

Limity robota ‘ + toolBoundary v ‘
Limity + Ograniczenia
przegubow ‘I:I Oba - ‘
azcelZlY] Qdchylenie
Pozycja _ 30°
! narzedzia ljl 5—181,-3.0
Kierunek
narzedzia e
We/wy
Sprzet
PROFIsafe Wiasciwosci narzedzia
Bezpieczna
pozycja do... Kopiuj punkt TCP (@]
Tréjpozycyjny —_ ‘Komierz narzedzia v
> Uktady Edytuj Kierunel
) Fieldbus Przechyt 0
Przesuniecie 0-°
) URCaps

000 :@

O Zasilanie wylaczone

Ogranicz wtasciwosci

Limit Kierunek narzedzia ma trzy konfigurowalne wtasciwosci:

1. Srodek stozka: Mozesz wybraé element punktu lub ptaszczyzny z menu rozwijanego, aby zdefiniowaé
srodek stozka. O$ Z wybranej cechy jest uzywana jako kierunek, wokot ktorego wysrodkowany jest
stozek.

2. Kat stozka: Mozesz okresli¢, o ile stopni robot moze odchyli¢ sie od srodka.

Wytaczony limit kierunku narzedzia
nigdy nie jest aktywny

Normalny limit kierunku narzedzia
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jest aktywny tylko wtedy, gdy system bezpieczenstwa dziata w trybie nhormalnym.

Zmniejszony limit kierunku narzedzia
jest aktywny tylko wtedy, gdy system bezpieczenstwa jest w trybie zredukowanym .

Normalny & Ograniczony limit kierunku narzedzia
jest aktywny, gdy system bezpieczenstwa jest w trybie normalnym , a takze gdy jest w trybie
zredukowanym .

Mozesz zresetowac wartosci do wartosci domysinych lub cofng¢ konfiguracije Kierunek narzedzia, ustawiajgc
funkcje kopiowania z powrotem na ,Niezdefiniowany”.

Wiasciwosci narzedzia

Domyslnie narzedzie jest skierowane w tym samym kierunku co 0$ Z kotnierza wyjsciowego narzedzia. Mozna
to zmodyfikowac, okreslajgc dwa katy:

Kat nachylenia: O ile przechyli¢ 0s$ Z kotnierza wyjsciowego w kierunku osi X kotnierza wyjsciowego
Kat przesuniecia: O ile obréci¢ nachylong 0$ Z wokét oryginalnej osi Z kotnierza wyjsciowego.

Alternatywnie 0$ Z istniejgcego TCP mozna skopiowac, wybierajgc ten TCP z menu rozwijanego.
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8.5.2. Ograniczenie pozycji narzedzia

Description Ekran Pozycja narzedzia zapewnia wigkszg kontrole nad ograniczeniami narzedzi
i/lub akcesoriéw umieszczonych na koncu ramienia robota.

* Robot to miejsce, w ktérym mozna wizualizowa¢ swoje modyfikacje.

* Narzedzie to miejsce, w ktérym mozna zdefiniowac i skonfigurowaé
(maksymalnie dwa) narzedzia.

* Tool_1 jest domysinym narzedziem zdefiniowanym z warto$ciami x=0,0, y=

0,0, z=0,0 i promieniem=0,0. Wartosci te reprezentujg kotnierz narzedzia
robota.

W obszarze Kopiuj TCP mozna réwniez wybra¢ Kotnierz narzedzia i spowodowac
powrot wartosci narzedzia do 0.
Sfera domyslna jest zdefiniowana na kotnierzu narzedzia.

" - IR v
> Ogéine Robot Narzedzie (1 of 3)
Kotnierz narzedzia

+ Dodaj narzedzie
Limity robota

Limity E
przegubow
Plaszczyzny
Pozycja
narzedzia , Pamieta), aby zdefiniowad
* narzedzie

Kierunek
narzedzia P

We/wy

Sprzet Promieri (maks.: 300mm)

/| Kolnlerz narzedzia

PROFlsafe 0.0

Bezpieczna
pozycja do...

Tréjpozycyjny -
Ed:
> Uktady Ivtuj pozycie
X 0,0
> Fieldbus Y oo

Haslo bezpieczeristwa Odblokuj || Zablokuj

Kopiuj punict TCP [&]

O Zasilanie wylaczone
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Narzedzia W przypadku narzedzi zdefiniowanych przez uzytkownika uzytkownik moze zmienic:

zdefiniowane * Promien pozwala zmieni¢ promien sfery narzedzia. Promien jest brany pod

przez uwage podczas korzystania z ptaszczyzn bezpieczenstwa. Gdy punkt w kuli

uzytkownika przechodzi przez ptaszczyzne wyzwalania trybu zredukowanego, robot
przetgcza sie na Tryb zredukowany. System bezpieczenstwa zapobiega
przekroczeniu ptaszczyzny bezpieczenstwa przez jakikolwiek punkt sfery (patrz
Ograniczenia bezpieczenstwa oprogramowania).

* Pozycja, aby zmieni¢ pozycje narzedzia wzgledem kotnierza narzedzia robota.
Pozycja jest brana pod uwage dla funkcji bezpieczenstwa predkosci narzedzia,
sity narzedzia, odlegtosci zatrzymania i ptaszczyzn bezpieczenstwa.

Mozna uzy¢ istniejgcego punktu Srodkowego narzedzia jako podstawy do definiowania
nowych pozycji narzedzia. Kopieg istniejgcego TCP, wstepnie zdefiniowang w menu
General (Ogolne), na ekranie TCP, mozna uzyska¢ w menu Tool Position (Pozycja
narzedzia), na liscie rozwijanej Copy TCP (Kopiuj TCP).

Gdy edytujesz lub dostosowujesz wartosci w polach wejsciowych Edit Position
(Pozycja edycji) , nazwa TCP widoczna w menu rozwijanym zmienia si¢ na
niestandardowe, wskazujac, ze istnieje ro6znica miedzy skopiowanym TCP a
rzeczywistym wejsciem limitu. Oryginalny TCP jest nadal dostepny na liScie rozwijane; i
mozna go ponownie wybrac, aby zmieni¢ wartosci z powrotem na pierwotng pozycje.
Wybér w rozwijanym menu kopiowania TCP nie ma wptywu na nazwe narzedzia.

Po zastosowaniu zmiany ekranu pozycji narzedzia , jesli sprobujesz zmodyfikowac
skopiowany TCP na ekranie konfiguracji TCP, po prawej stronie tekstu kopiowania TCP
pojawi si¢ ikona ostrzezenia. Oznacza to, ze TCP nie jest zsynchronizowany, tj.
informacje w polu wlasciwosci nie sg aktualizowane, aby odzwierciedli¢ modyfikacje,
ktore mogty zosta¢ wprowadzone do TCP. Punkt TCP mozna zsynchronizowac,
naciskajgc ikone synchronizaciji (patrz ).

TCP nie musi by¢ zsynchronizowany, aby pomys$inie zdefiniowac i uzywac narzedzia.
Mozesz zmieni¢ nazwe narzedzia, naciskajgc zakladke otéwka obok wyswietlanej
nazwy narzedzia. Mozesz rowniez okreslic Promieh z dozwolonym zakresem 0-300
mm. Limit pojawia sie¢ w okienku graficznym jako punkt lub kula w zaleznosci od
rozmiaru promienia.

default_ Nowy..  Ofwivz.  Zapes
Ui insealagia | ruch o e
» Ogsine Robot Narzedzie (1 of 3)
v Bezpieczenstwo Kotnierz narzedzia

. + Dodaj narzedzie
Limity robota

Limity E
przegubdw
Plaszczyzny
Pozycja

! narzedzia , Pamietal, aby zdefiniowad

Kierunek narzedzie

dai
nareedza L] /| Kotnierz narzedzia
We/wy
Sprzet Promier (malks.: 300mm)
PROFIsafe

Bezpieczna
pozyda do...

Tréjpozycyjny (=]
X
:
» URCaps .

000 :@

Kopiuj punkt TCP (&)
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Ostrzezenie o Pozycje narzedzia nalezy ustawi¢ w ustawieniach bezpieczehstwa, aby ptaszczyzna
pozycji narzedzia bezpieczenstwa zadziatata poprawnie, gdy punkt TCP narzedzia zblizy sie do
ptaszczyzny bezpieczenstwa.
Ostrzezenie pozostaje w pozycji narzedzia, jesli:

* Nie dodano nowego narzedzia w obszarze Kotnierz narzedzia.
Aby skonfigurowac¢ pozycje narzedzia
1. W nagtéwku stuknij Instalacja.

2. Polewej stronie ekranu, w obszarze Bezpieczenstwo, dotknij opcji Pozycja
narzedzia.

3. Po prawej stronie ekranu wybierz opcje Dodaj narzedzie.
* Nowo dodane narzedzie ma nazwe domysing: Narzedzie_x.

4. Dotknij przycisku edycji, aby zmieni¢ nazwe Narzedzie_x na tatwiej
rozpoznawalng.

5. Nalezy edytowa¢ promien i pozycje, aby dopasowac je do aktualnie uzywanego
narzedzia lub skorzysta¢ z menu rozwijanego Kopiuj punkt TCP i wybra¢ punkt
TCP w obszarze Ogolne>Ustawienia punktu TCP, jezeli taki punkt zostat
zdefiniowany.
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Przyktad W tym przyktadzie ustawiono promien 0,8 mm i pozycje puntu TCP na XYZ[20, 0, 400]

ostrzezenia o w milimetrach. Opcjonalnie mozesz wybrac opcje ,Kopiuj punkt TCP" za pomocg menu

pozycji narzedzia rozwijanego, jesli punkt juz ustawiono w obszarze ->0Ogdlne/Ustawienia TCP. Dotknij
przycisku Zastosuj w prawym dolnym rogu ekranu, aby ukohczyc¢ ustawienia.

Ostrzezenie na przycisku Pozycja narzedzia wskazuje, ze narzedzie nie zostato
dodane w obszarze Kotnierz narzedzia.

R+ QH

» General Robot Toal (1 of 3)

T s

+ Add Tool

4
g
o
2
1 8
=3
o
3

1. Remember to define a tool

+ & | Tocl Flange

Rsdus (rax: 300rmm)

Copy TCP

Features -
o

| Lock | 'wm'

Przycisk Pozycja narzedzia bez ostrzezenia wskazuje, ze dodane zostato narzedzie
(inne niz kotnierz narzedzia).

> General Robot Tool (2 of 3)
[V sarey | o
Tool
Robot Limits o "
+ Add Tool
Jeint Limits E
Planes
Teol Pesition
Tool
] .
o 1 [A] e
Hardware I
Radius (rmax: 300rmm)
cate 0.8 rmm
Three N Copy TCP Q
Pasition y Custom -
BErs ] =
Edit Poskion
BT « [ 200

¥ 0.0(mm
. Z | 400.0/mm

[ Lock | 'wm'
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9. Ocena zagrozenia bezpieczenstwa
cybernetycznego

Description Ta sekcja zawiera informacje, ktére pomoga zabezpieczy¢ robota przed potencjalnymi
zagrozeniami cyberbezpieczenstwa. Przedstawiono w niej wymogi dotyczace
przeciwdziatania zagrozeniom dla bezpieczenstwa cybernetycznego i zawarto
wytyczne w sprawie utrzymywania bezpieczenstwa.

9.1. Ogolne cyberbezpieczenstwo

Description Podtgczenie robota Universal Robots do sieci moze stanowi¢ zagrozenie dla
cyberbezpieczenstwa.
Ryzyko to mozna ztagodzi¢, wykorzystujgc wykwalifikowany personel i wdrazajgc
okreslone
srodki ochrony cyberbezpieczenstwa robota.
Wdrozenie srodkdw cyberbezpieczeristwa wymaga przeprowadzenia oceny
zagrozenia cyberbezpieczenstwa.
Celem jest:

* Zidentyfikowac zagrozenia
* Okresli¢ zaufane strefy i kanaty

* Okresl wymagania dotyczgce poszczegoélnych sktadnikdw w aplikacji

é OSTRZEZENIE
Nieprzeprowadzenie oceny ryzyka cyberbezpieczenstwa moze
narazic robota na ryzyko.
* Ocene ryzyka zwigzanego z cyberbezpieczenstwem musi

przeprowadzi¢ integrator lub kompetentny, wykwalifikowany
personel.

INFORMACJA

Jedynie kompetentny, wykwalifikowany personel moze okresli¢
zapotrzebowanie na okreslone srodki cyberbezpieczenstwa i
zapewni¢ wymagane srodki cyberbezpieczenstwa.

9.2. Wymagania dotyczace cyberbezpieczenstwa
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Description

Konfiguracja sieci i zabezpieczenie robota wymagajg wdrozenia srodkéw ochrony
przed zagrozeniami cyberbezpieczenstwa.

Postepuj zgodnie ze wszystkimi wymaganiami przed rozpoczeciem konfigurowania
sieci, a nastepnie sprawdz, czy konfiguracja robota jest bezpieczna.

Cyberbezpieczenstwo * Personel obstugi musi dokfadnie rozumie¢ ogdlne zasady

Wymagania
dotyczace
konfigurac;ji sieci

cyberbezpieczenstwa i zaawansowane technologie stosowane w
robotach UR.

* Nalezy wdrozy¢ fizyczne srodki bezpieczenstwa, aby umozliwi¢ fizyczny
dostep do robota tylko upowaznionemu personelowi.

* Nalezy zapewni¢ odpowiednig kontrole wszystkich punktow dostepu. Na
przyktad: zamki w drzwiach, systemy identyfikacyjne, ogolna fizyczna
kontrola dostepu.

Q OSTRZEZENIE
Podtaczenie robota do sieci, ktéra nie jest odpowiednio

zabezpieczona, moze stwarzac¢ zagrozenia dla
bezpieczenstwa.

* Robota wolno podtagczac tylko do zaufanej i
odpowiednio zabezpieczonej sieci.

* Do siecilokalnej moga by¢ podtgczone tylko zaufane urzadzenia.
* Nie moga wystepowac potgczenia przychodzace z sgsiednich sieci do robota.

* Potgczenia wychodzgce z robota musza by¢ ograniczone, aby stosowac
najmniejszy odpowiedni zestaw okreslonych portéw, protokotéw i adresow.

* Mozna uzywac tylko plikéw URCap i magicznych skryptéw od zaufanych
partneréw i tylko po zweryfikowaniu ich autentycznosci oraz integralnosci

Wymagania * Zmien hasto domysine na nowe, silne hasto.
dotyczace * Wytacz ,pliki magiczne”, gdy nie sg aktywnie uzywane (PolyScope 5).
Eez;).leczerlstwa * Wytacz dostep SSH, gdy nie jest potrzebny. Preferuj uwierzytelnianie oparte na
otr: ltguraCJl kluczach, zamiast uwierzytelniania opartego na hasle
robota
* Ustaw zapore robota na najbardziej restrykcyjne ustawienia i wytgcz wszystkie
nieuzywane interfejsy oraz ustugi, zamknij porty i ogranicz adresy IP
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9.3. Wytyczne dotyczgce wzmacniania
cyberbezpieczenstwa

Description Chociaz interfejs PolyScope ma wiele funkcji zapewniajgcych bezpieczehstwo
potfgczenia sieciowego, zabezpieczenia mozna wzmocnic, przestrzegajac
nastepujgcych wytycznych:

* Przed podtgczeniem robota do dowolnej sieci zawsze zmien hasto domys$ine na
silne.

INFORMACJA

Nie mozna odzyskac¢ ani zresetowa¢ zapomnianego lub
utraconego hasta.

* Przechowuj wszystkie hasta w bezpieczny sposob.

* Uzy¢ wbudowanych ustawien, aby w jak najwiekszym stopniu ograniczy¢
dostep sieciowy do robota.

* Niektore interfejsy komunikacyjne nie majg metody uwierzytelniania i
szyfrowania komunikacji. Stanowi to zagrozenie dla bezpieczenstwa. Rozwaz
odpowiednie srodki tagodzace w oparciu o ocene zagrozen
cyberbezpieczenstwa.

* Tunelowanie SSH (lokalne przekierowanie portow) musi by¢ uzywane do
uzyskania dostepu do interfejséw robotow z innych urzgdzen, jesli potgczenie
przekracza granice strefy zaufania.

* Poufne dane nalezy usung¢ z robota przed jego wycofaniem z eksploataciji.
Szczegolng uwage nalezy zwrdcic na pliki URCap i dane w folderze programu.

* Aby zapewnic bezpieczne usuniecie bardzo wrazliwych danych,
bezpiecznie wymaz lub zniszcz karte SD.

Informacje na temat ustawiania hasta administratora i przekierowywania portow
lokalnych mozna znalez¢ w rozdziale Menu Hamburger.
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9.4. Hasta

Description W PolyScope mozna tworzy¢ réznego typu hasta i zarzadzac nimi. Aby uzyskac
dostep do wszystkich ustawien bezpieczenstwa, nalezy ustawi¢ hasto poczatkowe.
Ponizej opisano nastepujgce typy haset:

* Administrator

* Operacyjne

9.5. Ustawienia hasta

Aby ustawié¢ Nalezy ustawi¢ hasto, aby odblokowa¢ wszystkie ustawienia bezpieczenstwa
hasto tworzace konfiguracje bezpieczenstwa uzytkownika. W razie braku hasta
bezpieczenstwa uzytkownik zostanie poproszony o jego ustawienie.

1. W prawym rogu gornego obszaru interfejsu PolyScope nacisng¢ menu
Hamburger i wybrac¢ opcje Ustawienia.

2. W niebieskim menu po lewej stronie ekranu nacisng¢ przycisk Hasto i wybra¢
opcje Bezpieczenstwo.

3. W polu Nowe hasto wpisac hasto.

Nastepnie w polu PotwierdZz nowe hasto wpisa¢ to samo hasto i nacisng¢
przycisk Zastosuj.

5. W lewej dolnej czesci niebieskiego menu nacisngé przycisk Wyjdz, aby
powroci¢ do poprzedniego ekranu.

Mozna nacisng¢ karte Blokuj, aby ponownie zablokowac¢ wszystkie ustawienia
bezpieczenstwa lub przej$¢ do ekranu poza menu Bezpieczenstwo.

Zablokuj
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9.6. Hasto administratora

Description Aby zmieni¢ konfiguracje zabezpieczen systemu, z dostepem do sieci wigcznie, uzyj
hasta administratora.
Hasto administratora jest rbwne hastu konta uzytkownika root w systemie Linux na
robocie, ktére moze byc¢ potrzebne w niektérych przypadkach korzystania z sieci, na
przyktad przy uzyciu protokotu SSH lub SFTP.

é OSTRZEZENIE
Utraconego hasta administratora nie mozna odzyskac.

* Nalezy podjg¢ odpowiednie kroki, aby zapobiec utracie hasta
administratora.

RE 2 $¢QH

) Preferencje Hasto administratora

Administrator Hasto administratora umoziiwia modyfikowanie ustawier) zabezpieczer systemu

Tryb Biezace hasto
Bezpieczei...

> System Nowe hasto

) Zabezpieczenia

Potwierdz nowe hasto

Hasto musi mie¢ diugos¢ co najmniej 8 znakdw!

* Nalezy zapamigtac swoje hasto, poniewaz nie ma sposobu na odzyskanie utraconego hasta administratora!

_ o ‘Wybierz opcje Uprawnienia do stron systemowych w sekcji Zabezpieczenia > Uprawnienia

O Normalny —— o o O symutacia (]

Predios¢ 100%

Aby ustawié¢ 1. W goérnym obszarze ekranu dotkng¢ ikony menu Hamburger i wybra¢ polecenie
hasto Ustawienia.
administratora 2. W obszarze Hasto dotknij opcji Administrator.

W obszarze Biezace hasto wpisa¢ hasto domysine: easybot.

W obszarze Nowe hasto utworzy¢ nowe hasto.

Utworzenie silnego, tajnego hasta zapewnia najlepsze zabezpieczenie systemu.
W obszarze Potwierdz nowe hasto powtérzy¢ nowe hasto.

Dotkna¢ przycisku Zastosuj, aby potwierdzi¢ zmiane hasta.

Bezpieczenstwo Hasto bezpieczenstwa zapobiega nieautoryzowanym modyfikacjom ustawien
bezpieczenstwa.
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9. Ocena zagrozenia bezpieczenstwa cybernetycznego

9.7. Hasto operacyjne

Description Hasto trybu operacyjnego lub hasto trybu tworzy dwie rézne role uzytkownika w
interfejsie PolyScope:
* Reczny
* Automatyczny
Po ustawieniu hasta trybu programy oraz instalacje mozna tworzy¢ i edytowac tylko w
trybie recznym. Tryb automatyczny umozliwia operatorowi wczytywanie wytgcznie
gotowych programow. Po ustawieniu hasta w nagtéwku pojawi sie nowa ikona trybu.
Przetgczanie trybéw operacyjnych z recznego na automatyczny i z automatycznego
na reczny powoduje, ze interfejs PolyScope wyswietla monit o podanie nowego hasta.
RE2+QH
L e
Hasto trybu operacyjnego
™ minist Tator| i autormatyesmym e o1y 102 WS meea Lert Ursemi. Zamehs, s, ety aros Dt
Tryb Biezace hasto
Bezpieczei...
Nowe haslo
I | vcnsc haso
L wwe
o o O symulaca (]
Aby ustawi¢ 1. W gornym obszarze ekranu dotkng¢ ikony menu Hamburger i wybra¢ polecenie
hasto trybu Ustawienia.
W obszarze Hasto dotknij opcji Tryb.
W obszarze Nowe hasto utworzy¢ nowe hasto.
Utworzenie silnego, tajnego hasta zapewnia najlepsze zabezpieczenie systemu.
W obszarze Potwierdz nowe hasto powtérzy¢ nowe hasto.
Dotkna¢ przycisku Zastosuj, aby potwierdzi¢ zmianeg hasta.
UR3e 175 Podrecznik uzytkownika



R
10. Sieci komunikacyjne UNIVERSAL ROBOTS

10. Sieci komunikacyjne
10.1. Fieldbus

Description Za pomoca opcji Fieldbus mozna zdefiniowac i skonfigurowac rodzine przemystowych
protokotow sieci komputerowej uzywanych do rozproszonego sterowania w czasie
rzeczywistym akceptowanych przez PolyScope:

* MODBUS

* Ethernet/IP
* PROFINET
* PROFlIsafe
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10.2. MODBUS

Description Tutaj mozna skonfigurowac sygnaty klienta MODBUS (master). Pofgczenia z
serwerami MODBUS (lub urzagdzeniami podrzednymi) na okre$lonych adresach IP
mozna tworzy¢ za pomocg sygnatéw wejsciowych/wyjsciowych (rejestry lub cyfrowe).
Kazdy sygnat ma unikalng nazwe, dzieki czemu moze by¢ uzywany w programach.

RERZ+QH R ==

Odswiez Nacisnij ten przycisk, aby od$wiezy¢ wszystkie potgczenia MODBUS. Ods$wiezanie
odtgcza wszystkie jednostki modbus i ponownie je tgczy. Wszystkie statystyki sg
wyczyszczone.

Dodaj jednostke  Nacisnij ten przycisk, aby doda¢ nowg jednostke MODBUS.

Usun jednostke Nacisnij ten przycisk, aby usung¢ jednostke MODBUS i wszystkie sygnaty na tej
jednostce.

Ustaw IP Tutaj wyswietlany jest adres IP jednostki MODBUS. Nacisnij przycisk, aby go zmienic.
jednostki

Tryb Dostepne tylko wtedy, gdy wybrano opcje Pokaz opcje zaawansowane. Zaznaczenie

sekwencyjny tego pola wyboru powoduje, ze klient Modbus czeka na odpowiedz przed wystaniem
nastepnego zadania. Ten tryb jest wymagany przez niektére jednostki fieldbus.
Wigczenie tej opcji moze pomdc w przypadku wielu sygnatéw, a zwiekszenie
czestotliwosci zgdan skutkuje roztgczeniem sygnatu.
Rzeczywista czestotliwos¢ sygnatu moze by¢ nizsza niz wymagana, gdy wiele
sygnatow jest zdefiniowanych w trybie sekwencyjnym. Rzeczywista czestotliwosé
sygnatu jest widoczna w obszarze danych statystycznych sygnatow. Wskaznik sygnatu
zmienia kolor na zotty, jesli rzeczywista czestotliwos¢ sygnatu jest mniejsza niz potowa
wartosci wybranej z listy rozwijanej Czestotliwosé .

Dodaj sygnat Nacisnij ten przycisk, aby dodac sygnat do odpowiedniej jednostki MODBUS.
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Usun sygnat Nacisnij ten przycisk, aby usung¢ sygnat MODBUS z odpowiedniej jednostki MODBUS.

Ustaw typ Uzyj tego menu rozwijanego, aby wybrac typ sygnatu.
sygnatu Dostepne sg nastepujace typy:

Wejscie cyfrowe

Wejscie cyfrowe (cewka) jest wielkoscig jednobitowg, ktora
jest odczytywana z jednostki MODBUS na cewce okre$lonej
w polu adresu sygnatu. Uzywany jest kod funkcji 0x02 (Read
Discrete Inputs).

Wyjscie cyfrowe

Wyjscie cyfrowe (cewka) to jednobitowa ilos¢, ktorg mozna
ustawi¢ na wysoka lub niskg. Zanim warto$¢ tego wyjscia
zostanie ustawiona przez uzytkownika, wartosc jest
odczytywana ze zdalnego modutu MODBUS. Oznacza to, ze
uzywany jest kod funkcji 0x01 (Odczyt cewek). Gdy wyjscie
zostato ustawione przez program robota lub przez
nacisniecie przycisku set signal value , uzywany jest kod
funkcji 0x05 (Write Single Coil).

Wprowadzanie
rejestru

Wejscie rejestru to 16-bitowa ilo$¢ odczytana z adresu
okreslonego w polu adresu. Uzywany jest kod funkcji 0x04
(Odczyt rejestrow wejsciowych).

Rejestracja
wyjscia

Wyjscie rejestru to 16-bitowa wielkos¢, ktérg moze ustawic
uzytkownik. Przed ustawieniem wartosci rejestru, jej wartos¢
jest odczytywana ze zdalnego modutu MODBUS. Oznacza
to, ze uzywany jest kod funkcji 0x03 (Read Holding
Registers). Gdy wyjscie zostato ustawione przez program
robota lub przez okreslenie wartosci sygnatu w polu
ustawiona warto$¢ sygnatu , kod funkcji 0x06 (Zapisz
pojedynczy rejestr) stuzy do ustawienia wartosci na zdalnej
jednostce MODBUS.

Ustaw adres To pole pokazuje adres na zdalnym serwerze MODBUS. Uzyj klawiatury ekranowej,
sygnatu aby wybra¢ inny adres. Prawidiowe adresy zalezg od producenta i konfiguracji
zdalnego modutu MODBUS.

Ustaw nazwe Za pomoca klawiatury ekranowej uzytkownik moze nadac¢ sygnatowi nazwe. Ta nazwa
sygnatu jest uzywana, gdy sygnat jest uzywany w programach.

Wartosé sygnatu  Tutaj wyswietlana jest aktualna warto$¢ sygnatu. Dla sygnatow rejestru wartos¢ jest
wyrazona jako liczba catkowita bez znaku. W przypadku sygnatéw wyjsciowych zgdang
wartos¢ sygnatu mozna ustawi¢ za pomocg przycisku. Ponownie, dla wyjscia rejestru,
wartos¢ do zapisu w jednostce musi by¢ podana jako liczba catkowita bez znaku.
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Status tacznosci  Ta ikona pokazuje, czy sygnat moze by¢ prawidtowo odczytany/zapisany (zielony), czy

sygnatu tez urzadzenie reaguje nieoczekiwanie lub nie jest osiggalne (szary). Jesli otrzymano
odpowiedz na wyjgtek MODBUS , wyswietlany jest kod odpowiedzi. Odpowiedzi na
wyjatki MODBUS-TCP to:

NIEDOZWOLONA FUNKCJA (0x01) Kod funkcji otrzymany w
E1 zapytaniu nie jest dozwolong czynnoscig dla serwera (lub
urzgdzenia podrzednego).

NIEDOZWOLONY ADRES DANYCH (0x02) Kod funkgiji
otrzymany w zapytaniu nie jest dozwolong czynnoscig dla
serwera (lub urzadzenia podrzednego), sprawdz, czy

E2 wprowadzony adres sygnatu odpowiada konfiguracji zdalnego
serwera MODBUS.
NIEPRAWIDEOWA WARTOSC DANYCH (0x03) Warto$é
zawarta w polu danych zapytania nie jest wartoscig

E3 dopuszczalng dla serwera (lub urzgdzenia podrzednego). Nalezy

sprawdzi¢, czy wprowadzona wartos¢ sygnatu jest prawidtowa
dla okreslonego adresu w zdalnym serwerze MODBUS.
AWARIA URZADZENIA PODRZEDNEGO (0x04) Wystgpit

E4 nieodwracalny btagd podczas préby wykonania zgdanej czynnosci
przez serwer (lub urzgdzenie podrzedne).

POTWIERDZ (0x05) Specjalistyczne uzycie w potaczeniu z

E5 poleceniami programowania wystanymi do zdalnej jednostki
MODBUS.

URZADZENIE PODRZEDNE ZAJETE (0x06) Specjalistyczne
uzycie w potgczeniu z poleceniami programowania wysytanymi

E
6 do zdalnej jednostki MODBUS, urzadzenie podrzedne (serwer)
nie jest w stanie teraz odpowiedziec.
Pokaz opcje To pole wyboru pokazuje/ukrywa zaawansowane opcje dla kazdego sygnatu.

Zaawansowane
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Opcje
Zaawansowane

Za pomocg tego menu mozna zmienic czestotliwosé
aktualizacji sygnatu. Oznacza to czestotliwos¢, z jaka
zgdania sg wysyfane do zdalnej jednostki MODBUS w celu

Czestc?t//w?sc odczytu lub zapisu wartosci sygnatu. Gdy czestotliwo$¢ jest

aktualizacji . i . . . .
ustawiona na 0, zagdania modbus s3 inicjowane na zgdanie
przy uzyciu funkcji skryptu modbus_get signal_status,
modbus_set_output_registeri modbus_set output_signal .
Tego pola tekstowego mozna uzy¢ do ustawienia
okreslonego adresu podrzednego dla zgdan
odpowiadajgcych okreslonemu sygnatowi. Wartos¢ musi

Adres miesci¢ sie w zakresie 0-255, a wartos¢ domysina to 255. W

podrzedny przypadku zmiany tej wartosci zaleca sie zapoznanie sie z
instrukcjg zdalnego urzgdzenia MODBUS w celu
sprawdzenia jego funkcjonalno$ci podczas zmiany adresu
podrzednego.

Ponownie Liczba przypadkéw zamkniecia potgczenia TCP i ponownego

potacz licznik potgczenia.

Status . Status potgczenia TCP.

potgczenia

Czas Czas miedzy wystaniem zgdania modbus a otrzymaniem

odpowiedzi odpowiedzi - jest on aktualizowany tylko wtedy, gdy

[ms] komunikacja jest aktywna.

Bfedy pakietéw | Liczba odebranych pakietéw, ktére zawieraty btedy (tj.

Modbus nieprawidtowa diugos¢, brakujgce dane, btagd gniazda TCP).

Limity czasu Liczba zgdan modbus, ktére nie otrzymaty odpowiedzi.

Zadania nie

Liczba pakietéw, ktére nie mogty zosta¢ wystane z powodu
nieprawidtowego stanu gniazda.

powiodly sie

Srednia czestotliwo$¢ aktualizacji statusu sygnatu klienta
Rzeczywista (gtébwnego). Wartosc ta jest przeliczana za kazdym razem,
czest. gdy sygnat otrzymuje odpowiedz z serwera (lub urzadzenia

podrzednego).

Wszystkie liczniki liczg do 65535, a nastepnie zawijajg sie z powrotem do 0.
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10.3. EtherNet/IP

Description EtherNet/IP to protokot sieciowy, ktory umozliwia poditgczenie robota do
przemystowegdo urzgdzenia skanujgcego EtherNet/IP.
Jesli potgczenie jest wigczone, mozesz wybrac dziatanie, ktére wystgpi, gdy program
utraci potgczenie ze skanerem EtherNet/IP.
Dziatania te to:

PolyScope ignoruje utrate potgczenia EtherNet/IP, a program

Brak nadal dziata.

PolyScope wstrzymuje biezgcy program. Program wznawia
Wstrzymaj sie od miejsca, w ktérym sie zatrzymat.

PolyScope zatrzymuje biezgcy program.

Zatrzymayj

10.4. PROFINET

Description
PROFINET to protokot sieciowy, ktéry wigcza lub wytgcza podtgczenie robota do
przemystowego sterownika we/wy PROFINET.
Jesli potgczenie jest witgczone, mozesz wybrac akcje, ktéra wystepuje, gdy program
traci potgczenie PROFINET IO-Controller.
Dziatania te to:

Interfejs PolyScope ignoruje utrate potgczenia PROFINET i
wykonywanie programu jest kontynuowane.

PolyScope wstrzymuje biezacy program. Program wznawia
Wstrzymaj sie od miejsca, w ktérym sie zatrzymat.

Brak

Zatrzyma PolyScope zatrzymuje biezgcy program.

Jesli narzedzie projektowania sieci PROFINET (np. portal TIA) wysle sygnat DCP
Flash do urzadzenia PROFINET lub PROFIsafe robota, w interfejsie PolyScope
zostanie wyswietlone okno wyskakujgce.
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10.5. PROFlsafe

Description

Protokét sieciowy PROFIsafe (zaimplementowany w wersji 2.6.1) umozliwia
komunikacje robota ze sterownikiem PLC bezpieczenstwa zgodnie z wymogami
normy ISO 13849, kat. 3 PLd. Robot przesyta informacje o stanie bezpieczehstwa do
sterownika PLC bezpieczenhstwa, a nastepnie odbiera informacje w celu uruchamiania
funkcji zwigzanych z bezpieczenstwem, takich jak zatrzymanie awaryjne lub przejscie
w tryb ograniczony.

Interfejs PROFIsafe stanowi bezpieczng, opartg na sieci alternatywe dla podigczania
przewodow do stykéw bezpieczenstwa IO skrzynki sterowniczej robota.

Protokét PROFIsafe jest dostepny tylko dla robotdw majgcych wigczajgca go licencje,
ktdrg mozna uzyskac¢, kontaktujgc sie z lokalnym przedstawicielem handlowym. Po
uzyskaniu licencji mozna jg pobra¢ w portalu myUR.

Zapoznaj sie z dokumentem Rejestracja robota i plikami licencji URCap , aby uzyskac¢
informacje dotyczace rejestracji robota i aktywac;ji licencji.
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Opcje Komunikat sterujgcy otrzymany z PLC bezpieczenstwa zawiera informacje zawarte w
Zaawansowane ponizszej tabeli.

Sygnat Description

Zatrzymanie
awaryjne przez Aktywuje systemowy wytgcznik awaryjny.
system
Zatrzymanie
zabezpieczajgce

Aktywuje zatrzymanie ochronne.

Resetuje stan zatrzymania ochronnego (przy przejsciu

Resetowanie od niskiego do wysokiego w trybie automatycznym),

przystanku A ) .

jesli wejscie zatrzymania ochronnego zostanie
ochronnego e

wczesniej skasowane.

Aktywuje zatrzymanie ochronne, jesli robot pracuje w

trybie automatycznym.

Automatyczny wytgcznik bezpieczehstwa moze byc
Automatyczne yezny wytq P y

uzywany tylko wtedy, gdy skonfigurowane jest 3-
pozycyjne urzgdzenie wigczajgce (3PE). Jesli zadne
urzadzenie 3PE nie jest skonfigurowane, zatrzymanie
zabezpieczajgce dziata automatycznie jako normalne
wejscie zatrzymania zabezpieczajgcego.

Resetuje stan automatycznego zatrzymania
ochronnego (przy przejsciu od niskiego do wysokiego
w trybie automatycznym), jesli wejscia automatyczne
zatrzymania ochronnego zostang wczesniej

zatrzymanie
zabezpieczenia

Zresetuj
automatyczne
zatrzymanie
bezpieczenstwa

skasowane.
Tryb ograniczony Aktywuje limity bezpieczenstwa trybu
zredukowanego.
Aktywuje reczny lub automatyczny tryb pracy. Jesli
Tryb pracy konfiguracja bezpieczenstwa ,Wybér trybu pracy

przez PROFIsafe” jest wylgczona, pole to nalezy
poming¢ w komunikacie sterujgcym PROFIsafe.
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Opcje Komunikat o stanie wystany do sterownika bezpieczenstwa PLC zawiera informacje
Zaawansowane zawarte w ponizszej tabeli.

Sygnat Description

Robot wykonuje lub zakonczyt zatrzymanie

Przestan, kat. 0 bezpieczenstwa kategorii 0; Twarde zatrzymanie poprzez
natychmiastowe odtgczenie zasilania ramienia i silnikow.
Robot wykonuje lub zakonczyt zatrzymanie
bezpieczenstwa kategorii 1; Kontrolowane zatrzymanie,
po ktorym silniki pozostajg w stanie wytgczenia przy
wigczonych hamulcach.

Robot wykonuje lub zakonczyt zatrzymanie

Przestan, kat. 2 bezpieczenstwa kategorii 2; Kontrolowane zatrzymanie,
po ktorym silniki pozostajg w stanie wigczenia.

Robot zostaje zatrzymany, poniewaz system

Naruszenie bezpieczenstwa nie spetnia obecnie zdefiniowanych
limitéw bezpieczenstwa.

Robot zostaje zatrzymany z powodu nieoczekiwanego,
wyjgtkowego btedu w systemie bezpieczenstwa.

Robot zostaje zatrzymany z powodu jednego z
nastepujgcych warunkéw:

Przestan, kat. 1

Usterka

* pLC bezpieczenhstwa podtgczony przez
PROFIsafe aktywowat zatrzymanie awaryjne na

Zatrzymanie poziomie systemu.

awaryjne przez * modut IMMI podigczony do skrzynki sterowniczej
system aktywowat wylgcznik awaryjny na poziomie
systemu.

* jednostka podigczona do konfigurowalnego
wejscia bezpieczenstwa systemu e-stop skrzynki
sterowniczej aktywowata zatrzymanie awaryjne na
poziomie systemu.

Robot zostaje zatrzymany z powodu jednego z
nastepujgcych warunkéw:

Zatrzymanie * Nacisnieto przycisk e-stop na zawieszce

awaryjne przez programatora.

robota * Nacisniety zostat przycisk zatrzymania
awaryjnego podfgczony do niekonfigurowalnego
wejscia bezpieczenstwa zatrzymania awaryjnego
robota w skrzynce sterownicze;j.

Robot zostaje zatrzymany z powodu jednego z

nastepujgcych warunkéw:

* Sterownik bezpieczenstwa PLC podtgczony przez
PROFIsafe aktywowat zatrzymanie ochronne.

* Jednostka podtgczona do niekonfigurowalnego
wejscia ogranicznika zabezpieczajgcego skrzynki
sterowniczej aktywowata ogranicznik
zabezpieczajacy.

Zatrzymanie « Jednostka podtaczona do konfigurowalnego
zabezpieczajgce wejscia bezpieczenstwa ogranicznika
bezpieczenstwa skrzynki sterowniczej aktywowata
ogranicznik bezpieczenstwa.

Podrecznik uzytkownika UR3e
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Opcje
Zaawansowane

Sygnat Description

Automatyczne
zatrzymanie
zabezpieczenia

Robot jest zatrzymany, poniewaz pracuje w trybie
automatycznym i z powodu jednego z nastepujgcych
warunkow:

* Sterownik bezpieczehstwa PLC podtgczony przez
PROFIsafe aktywowat automatyczne zatrzymanie
bezpieczenstwa.

* Jednostka podtgczona do automatycznego
konfigurowalnego wejscia bezpieczenstwa
ogranicznika bezpieczenstwa skrzynki sterowniczej
aktywowata automatyczne zatrzymanie ochronne.

Sygnat jest zgodny z semantykg resetowania
zabezpieczen. Do zresetowania tego sygnatu nalezy uzy¢
skonfigurowanej funkcji resetowania zatrzymania
ochronnego

PROFIsafe oznacza korzystanie z funkcji resetowania
zabezpieczen

Zatrzymanie 3PE

Robot jest zatrzymany, poniewaz pracuje w trybie recznym
i z powodu jednego z nastepujgcych warunkow:
* Uzywasz 3PE TP i zaden z przyciskow nie znajduje
sie w pozycji sSrodkowe;j.

* 3-pozycyjne urzadzenie wtgczajgce poditgczone do
konfigurowalnego wejscia bezpieczenstwa skrzynki
sterowniczej aktywowato zatrzymanie 3PE.

Tryb pracy

Wskazanie biezgcego trybu pracy robota.
Ten tryb moze by¢: Wytgczony (0), Automatyczny (1) lub
Reczny (2).

Tryb ograniczony

Ograniczenia bezpieczenstwa trybu zredukowanego sg
obecnie aktywne.

Ustawienie
aktywnego limitu

Aktywny zestaw limitow bezpieczenstwa.
Moze to by¢: Normal (0), Reduced (1) lub Recovery (2).

Robot sie
porusza

Robot sie porusza. Jesli ktérykolwiek przegub porusza sie
z predkoscig 0,02 rad/s lub wigkszg, robot jest uwazany za
bedacy w ruchu.

Bezpieczna
pozycja
wyjsciowa

Robot jest w stanie spoczynku (robot nie porusza sig) i
znajduje sie w pozycji zdefiniowanej jako bezpieczna
pozycja wyjsciowa.
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Konfiguracja
PROFIsafe

Wiaczanie
PROFIsafe

Konfiguracja PROFIsafe odnosi sie do programowania PLC bezpieczenstwa, ale
wymaga minimalnej konfiguracji robota.

1. Podtacz robota do zaufanej sieci, ktéra ma dostep do sterownika PLC zgodnego
z wymogami bezpieczenstwa.

2. W PolyScope, w nagtéwku, stuknij Instalacja.

3. Stuknij Bezpieczenstwo, wybierz PROFIsafe i skonfiguruj w razie potrzeby.

/' Bezpieczenstwo
()\W#qczanie protokotu PROFIsafe]

Limity robota
Limity Konfiguracja v
przegubow

Plaszczyzny Adres Zrddtowy (o]

Pozycja Adres docelowy 0

narzedzia Steruj trybem pracy C’

Kierunek
narzedzia

We/wy

Sprzet
PROFlsafe

Bezpieczna
pozycja do...

Tréjpozycyjny

(——— s
O Zasilanie wytaczone 7 . 25‘0£:ﬂ/5 ° 0 O Symulacia .

—

. Wprowadz hasto bezpieczenstwa robota i dotknij Unlock.
Uzyj przycisku przetgcznika, aby wigczy¢ PROFIsafe.
3. Wprowadz adres zrédtowy i adres docelowy w odpowiednich polach.

Adresy te sg dowolnymi liczbami uzywanymi przez robota i PLC bezpieczenstwa
do identyfikacji siebie nawzajem.

4. Mozesz przetagczyc¢ tryb pracy sterowania do pozycji ON, jesli chcesz, aby
PROFIsafe kontrolowat tryb pracy robota.

Tylko jedno zrédio moze sterowac trybem pracy robota. Dlatego inne zrodia
wyboru trybu sg wylgczone, gdy wigczony jest wybor trybu pracy za
posrednictwem PROFIsafe.

Robot jest teraz skonfigurowany do komunikacji z bezpiecznym sterownikiem PLC.
Nie mozna zwolni¢ hamulcéw robota, jesli sterownik PLC nie reaguje lub jest Zle
skonfigurowany.

10.6. UR Connect
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Description

Zainstaluj UR

Wityczka URCap UR Connect jest wstepnie zainstalowana w wers;ji 5.19
oprogramowania PolyScope 5.

Aby zapewni¢ prawidtowe dziatanie, nalezy wczesniej zainstalowa¢ dodatkowe
elementy.

Dodatkowe informacje mozna znalez¢ w dokumentacji URCap.

Podrecznik instalacji i podrecznik uzytkownika UR Connect

Wiecej informaciji o produkcie znajdziesz tutaj: https://www.universal-
robots.com/optimization-services/ur-connect/

Aby zainstalowa¢ UR Connect, wykonaj nastepujgce czynnosci:

Connect 1. Przejdz do karty Instalacja.
2. Wybierz karte URCaps po lewej stronie ekranu.
3. Nacisnij przycisk Zainstaluj, aby rozpoczac instalacje wstepnie wymaganych
sktadnikow.
4. Postepuj zgodnie z instrukcjami wyswietlanymi na ekranie.
Aktywuj UR UR Connect URCap wymaga sparowania z myUR, aby mozliwe byto przesytanie
Connect danych do MyUR.
Wiecej informacji mozna znalez¢ w dokumentacji MyUR na UR Connect.
Aktualizacja URCaps mozna znalez¢ na karcie Instalacja.
URCap UR 1. Przejdz do karty Instalacja.
Connect , . .
2. Wybierz karte URCaps po lewej stronie ekranu.
3. Nacisnij przycisk Sprawdz aktualizacje w prawym dolnym rogu.
4. Mozesz teraz pobrac¢, odrzuci¢ lub op6zni¢ aktualizacje.
a. W przypadku op6znienia lub odrzucenia, aktualizacja zostanie
odswiezona tylko wtedy, gdy pojawi sie nowa wersja.
Postepuj zgodnie z krokami aktualizacii.
Uruchom ponownie PolyScope po zakohczeniu aktualizacii.
INFORMACJA
Nadal mozesz zaktualizowa¢ UR Connect, nawet jesli NIE jest
zainstalowany.
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11. Zdarzenia awaryjne

Description

Postepuj zgodnie z zamieszczonymi tutaj instrukcjami w sytuacjach awaryjnych,
takich jak aktywacja zatrzymania awaryjnego przez nacisniecie czerwonego
przycisku. W tej sekcji opisano réwniez sposéb recznego przemieszczenia systemu w
razie braku zasilania.

11.1. Zatrzymanie awaryjne

Opis

Przycisk zatrzymania awaryjnego (E-stop) to czerwony przycisk na sterowniku
uczenia. Nacidniecie przycisku zatrzymania awaryjnego skutkuje zatrzymaniem
wszystkich ruchéw robota. Aktywacja przycisku zatrzymania awaryjnego powoduje
zatrzymanie kategorii pierwszej (IEC 60204-1).

Przyciski zatrzymania awaryjnego nie sg zabezpieczeniami (ISO 12100). Przyciski
zatrzymania awaryjnego sg uzupetniajgcymi srodkami ochronnymi, ktére nie majg na
celu zapobiegania obrazeniom. Ocena ryzyka aplikacji robota okresla, czy konieczne
jest zainstalowanie dodatkowych przyciskdw zatrzymania awaryjnego. Funkcja
zatrzymania awaryjnego i urzgdzenie uruchamiajgce muszg by¢ zgodne z normg ISO
13850.

Po aktywacji zatrzymania awaryjnego przycisk zatrzaskuje sie w tym ustawieniu. W
zwigzku z tym za kazdym razem, gdy aktywowane zostanie zatrzymanie awaryjne,
nalezy je recznie skasowac za pomocg przycisku, ktory zainicjowat zatrzymanie.
Przed skasowaniem nacisniecia przycisku zatrzymania awaryjnego nalezy wzrokowo
zidentyfikowac i oceni¢ przyczyne aktywacji zatrzymania awaryjnego. Wymagana jest
ocena wzrokowa wszystkich urzgdzen w aplikacji. Po rozwigzaniu problemu mozna
skasowac nacisniecie przycisku zatrzymania awaryjnego.

Aby skasowaé nacisniecie przycisku zatrzymania awaryjnego

1. Przytrzymac przycisk i obréci¢ go zgodnie z ruchem wskazowek zegara, az
zatrzask sie roztgczy.

Odtaczenie zatrzasku powinno by¢ odczuwalne i wskazuje, ze nacisniecie
przycisku zostato skasowane.

2. Po skasowaniu zatrzymania awaryjnego nalezy przywrdci¢ zasilanie robota i
wznowi¢ prace.
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UNIVERSAL ROBOTS 11. Zdarzenia awaryjne

11.2. Ruch bez zasilania napedu

Opis W mato prawdopodobnym przypadku awarii, gdy zasilanie robota jest niemozliwe lub
niepozadane, mozna uzy¢ wymuszonego wycofania, aby przesungc¢ ramie robota.
Aby wykona¢ wymuszony ruch wstecz, nalezy mocno popchna¢ lub pociggng¢ ramie
robota w celu przesuniecia przegubu. Kazdy hamulec przegubu ma sprzegto cierne,
umozliwiajgce ruch przez przytozenie wysokiego momentu sity.

Wykonywanie wymuszonego wycofania wymaga duzej sity i nie moze go wykonac¢
tylko jedna osoba. W sytuacjach zaciskania wymuszone wycofanie muszg wykonac¢ co
najmniej dwie osoby. W niektérych sytuacjach do demontazu ramienia robota
wymagane sg co najmniej dwie osoby.

Aby uzyskac¢ informacje na temat demontazu robota, nalezy zapoznac sie z
podrecznikiem serwisowym.

é OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Zagrozenia elektryczne i ryzyko zwigzane z nieobstugiwanym
ramieniem robota, ktére peka lub rozpada sie, mogg skutkowaé
obrazeniami lub $miercia.

* Przed demontazem odtgcz zasilanie i podeprzyj ramie robota.

INFORMACJA
Reczne przesuwanie ramienia robota jest stosowane wylgcznie do
pilnych celéw serwisowych i w sytuacjach awaryjnych. Niepotrzebne
przesuniecie ramienia robota moze doprowadzi¢ do strat
materialnych.
* Nie przesuwaj przegubu o wiecej niz 160 stopni, aby robot
mogt znalez¢ swojg pierwotng pozycje fizyczng.

* Nie przesuwac przegubu bardziej niz to konieczne.
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11.3. Tryby

Description Do uzyskiwania dostepu i aktywowania réznych trybéw stuzy sterownik uczenia lub
serwer Dashboard. W przypadku zintegrowania zewnetrznego przetgcznika trybu
pracy, trybami pracy steruje ten przetagcznik, a nie interfejs PolyScope ani Dashboard
Server.

Tryb automatyczny Po aktywowaniu robot moze wykonywac tylko wstepnie
zdefiniowane zadania. Nie mozna modyfikowac¢ ani zapisywac programéw i instalaciji.
Tryb reczny Po jego aktywowaniu mozna programowac robota. Mozesz modyfikowaé
i zapisywac¢ programy i instalacje.

Mozna uzy¢ trybu recznego wysokiej predkosci. Pozwala to na tymczasowe
przekroczenie predkosci 250 mm/s narzedzia i tokcia, w razie przytrzymania w celu
uruchomienia.

Przytrzymanie w celu uruchomienia wykonuje sie w ciggtym kontakcie z suwakiem
predkosci.

Robot wykonuje zatrzymanie przez zabezpieczenie w trybie recznym, jesli
skonfigurowane jest tréjpozycyjne urzadzenie zezwalajace, ktore jest zwolnione
(niewcisniete) lub jest catkowicie wcisniete.

Przetgczenie z trybu automatycznego na tryb reczny wymaga petnego zwolnienia i
ponownego nacisniecia trojpozycyjnego urzgdzenia zezwalajgcego, aby robot mogt
sie poruszac.

W przypadku korzystania z recznego trybu wysokiej predkosci nalezy uzy¢ limitow
bezpieczenstwa przegubdw (patrz Limity przegubow) lub ptaszczyzn bezpieczenstwa
(patrz Ptaszczyzny bezpieczenstwa), aby ograniczy¢ przestrzen ruchu robota.

Przelgczanie

trybow Ruch swobodny X *
Przenies$ robota ze strzatkami na karcie .
Przenies
Edytuj & zapisz program & instalacja X
Wykonywanie programéw Predkp S¢ x *
ograniczona
Uruchom program z wybranego wezta X

*Tylko wtedy, gdy nie skonfigurowano zadnego 3-pozycyjnego urzadzenia
zezwalajgcego.

** Jesli skonfigurowano 3-pozycyjne urzadzenie zezwalajgce, robot dziata w recznym
trybie ograniczonej predkosci, o ile nie zostat uruchomiony reczny tryb wysokiej
predkosci.
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Uwaga podczas

przefaczania @ INFORMACJA

trybu * Niektore rozmiary robotéw UR moga nie by¢ wyposazone

w tréjpozycyjne urzadzenie zezwalajgce. Jesli ocena ryzyka
wymaga urzgdzenia zezwalajgcego, nalezy uzy¢ sterownika

uczenia z 3PE.

é OSTRZEZENIE
* Wszelkie zawieszone zabezpieczenia muszg zostac

przywrécone do petnej funkcjonalnosci przed wybraniem trybu
automatycznego.

* Tam, gdzie to mozliwe, tryb reczny musi by¢ uzywany jedynie
przez osoby znajdujgce sie poza obszarem chronionym.

* Jesli uzywany jest zewnetrzny przetgcznik trybu, nalezy go
umiesci¢ poza zabezpieczong przestrzenia.

* Nikt nie moze wchodzi¢ do chronionej przestrzeni ani
przebywac w niej w trybie automatycznym, chyba ze
stosowane jest zabezpieczenie lub aplikacja do pracy
wspotbieznej jest sprawdzona pod wzgledem ograniczania

mocy i sity.
Aby przetaczy¢ 1. W nagtowku wybierz ikone profilu.
tryby: PolyScope * Automatyczny wskazuje, ze ustawiony jest tryb pracy robota
Automatyczny.

* Reczny wskazuje, ze ustawiony jest tryb pracy robota Reczny.

Korzystanie z serwera 1. Potacz sie z serwerem pulpitu nawigacyjnego.
pulpitu nawigacyjnego 2. Uzyj polecen Set Operating Mode .

* Ustaw tryb pracy automatyczny

* Ustawianie instrukcji trybu pracy

* Wyczys¢ tryb operacyjny

Tréjpozycyjne Gdy uzywane jest trojpozycyjne urzadzenie zezwalajgce, a robot pracuje w trybie

urzadzenie recznym, ruch wymaga nacisniecia trojpozycyjnego urzadzenia zezwalajgcego do

wiaczajace pozycji Srodkowej. Tréjpozycyjne urzgdzenie zezwalajgce nie dziata w trybie
automatycznym.

Do programowania zalecany jest sterownik uczenia z 3PE. Jesli w trybie recznym w
chronionej przestrzeni moze przebywac inna osoba, mozna zintegrowac i
skonfigurowac¢ dodatkowe urzgdzenie do uzytku przez te dodatkowag osobe.
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11.3.1. Tryb odzyskiwania

Opis

Limity
bezpieczenstwa
trybu
przywracania

W przypadku naruszenia limitu bezpieczenstwa jest konieczne ponowne
uruchomienie systemu bezpieczenstwa. Na przykiad, jesli limit pozycji przegubu
znajduje sie poza limitem bezpieczenstwa, przy uruchomieniu aktywowane jest
przywracanie.

Nie mozna uruchamia¢ programéw robota po aktywacji odzyskiwania, ale ramie
robota mozna recznie przesung¢ z powrotem w ramach limitéw za pomocg funkcji
Ruch swobodny lub za pomoca karty Ruch w interfejsie PolyScope. (patrz czesc Il
Podrecznik interfejsu PolyScope)

Funkcja bezpieczenstwa Limit

Limit predkosci przegubow 30°/s
Ograniczenie predkosci 250 mm/s
Limit sity 100N
Limit pedu 10 kg m/s
Limit mocy 80w

System bezpieczenstwa wykonuje zatrzymanie kategorii 0, jesli nastgpi naruszenie
tych limitéw.

é OSTRZEZENIE
Niezachowanie ostroznosci podczas poruszania ramieniem robota
podczas regeneracji moze prowadzi¢ do niebezpiecznych sytuacji.

* Zachowaj ostroznos¢ podczas przesuwania ramienia robota z
powrotem w granicach, poniewaz ograniczenia dla pozyciji
stawow, ptaszczyzn bezpieczenstwa i orientacji
narzedzia/chwytaka sg wytgczone podczas odzyskiwania.

11.3.2. Jazda wstecz
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Description Ruch wstecz to tryb reczny stuzacy do wymuszania zgdanej pozycji okreslonych
przegubdw bez zwalniania wszystkich hamulcédw w ramieniu robota.
Czasami jest to konieczne, jesli ramie robota jest bliskie kolizji, a drgania
towarzyszgce petnemu ponownemu uruchomieniu sg niepozadane.
Przeguby robota wydaijg sie ciezkie i trudno je poruszy¢, gdy w uzyciu jest funkcja
Ruch wstecz.

Aby wtgczy¢ funkcje Ruch wstecz, mozna uzyc¢ jednej z nastepujgcych sekwencji:
* Sterownik uczenia 3PE
* Urzadzenie 3PE/przetgcznik

* Freedrive na robocie

Sterownik uczenia Aby uzy¢ przycisku urzgdzenia 3PE na sterowniku uczenia w celu wykonania
3PE ramieniem robota ruchu wstecz.

1. Na ekranie Inicjowanie dotkngc¢ przycisku WL., aby rozpoczg¢ sekwencje
wigczania zasilania.

2. Gdy stan robota to Zatrzymanie 3PE sterownika uczenia, nacisnij i przytrzymaj
przycisk sterownika uczenia z 3PE.
Stan robota zmienia sie na Jazda wstecz.

3. Teraz mozna zastosowac znaczny nacisk, aby zwolni¢ hamulec w zgdanym
przegubie w celu poruszenia ramieniem robota.
Dopoki przycisk 3PE jest lekko naciskany, tryb Jazda wstecz jest wigczony,
umozliwiajgc ruch ramienia.

Urzadzenie Aby uzy¢ przycisku urzadzenia 3PE/przetgcznika w celu wykonania ramieniem robota
3PE/przefacznik  ruchu wstecz.

1. Na ekranie Inicjowanie dotkngc¢ przycisku WL., aby rozpoczg¢ sekwencje
wigczania zasilania.

2. Gdy stan robota to Zatrzymanie 3PE sterownika uczenia, nacisnij i przytrzymaj
przycisk sterownika uczenia z 3PE.
Stan robota zmienia sie na Zatrzymanie 3PE systemu.

3. Nacisnij i przytrzymaj urzgdzenie/przetgcznik 3PE.
Stan robota zmienia sie na Jazda wstecz.

4. Teraz mozna zastosowac znaczny nacisk, aby zwolni¢ hamulec w zgdanym
przegubie w celu poruszenia ramieniem robota.
Dopdki zaréwno urzgdzenie/przetgcznik 3PE, jak i przycisk 3PE na sterowniku
uczenia sg lekko naciskane, tryb Jazda wstecz jest wikgczony, umozliwiajgc ruch
ramienia.
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Freedrive na
robocie

Aby uzy¢ funkcji Ruch swobodny na robocie w celu wykonania ruchu wstecz
ramieniem robota.

1.

Na ekranie Inicjowanie dotkng¢ przycisku WL., aby rozpoczgé¢ sekwencje
wigczania zasilania.

Gdy stan robota to Zatrzymanie 3PE sterownika uczenia, nacisnij i przytrzymaj
przycisk ruchu swobodnego na robocie.
Stan robota zmienia sie na Jazda wstecz.

Teraz mozna zastosowac znaczny nacisk, aby zwolni¢ hamulec w zgdanym
przegubie w celu poruszenia ramieniem robota.

Dopdki przycisk ruchu swobodnego na robocie jest naciskany, tryb Jazda
wstecz jest wigczony, umozliwiajgc ruch ramienia.
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Kontrola ruchu wstecz

Description Jesli robot jest bliski zderzenia z czyms, mozna uzyc funkcji Ruch wstecz, aby przed
zainicjowaniem przesungc¢ ramie robota do pozycji bezpieczne;j.

Sterownik uczenia 3PE
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Wiacz funkcje 1. Nacisng¢ przycisk Wt., aby wigczyc¢ zasilanie. Status zmieni sie na Robot
Ruch wstecz aktywny

Robot Status

@ o0 O

Power Booting Robot Brake Robot
on Complete Active Release Operational

| @ START @ OFF

? Warning! Stand clear of the robot when starting it!

Payload Robot

1 Active Payload & used to temporarily ovenwrite the Instaliation Payload,

Active Payload Installation Payload I_,
T 0.0 :

2. Nacisna¢ i przytrzymac przycisk Ruch swobodny. Status zmieni sie na Ruch
wstecz

Robot Status

BACKDRIVE

Payload Robot

1 Active Payload is used to temporarily ovemwrite the installation Payload.

Active Payload Installation Payload

[ ok 0.00 kg

3. Przesunaé robota jak w trybie ruchu swobodnego. Po wigczeniu przycisku
Ruch swobodny w razie potrzeby zwalniane sg hamulce przegubow.

INFORMACJA
W trybie Ruch wstecz robota ciezko jest przesuwac.

DZIALANIE OBOWIAZKOWE
Tryb ruchu wstecz nalezy przetestowac na wszystkich przegubach.

Ustawienia Sprawdzic¢, czy ustawienia bezpieczenstwa robota sg zgodne z oceng ryzyka instalac;ji
bezpieczenstwa robota.

Dodatkowe
wejscia i wyjscia
bezpieczenstwa
nadal dziatajg

Sprawdzic¢, ktére wejscia i wyjscia bezpieczenstwa sg aktywne i czy moga byc¢
uruchamiane za posrednictwem interfejsu PolyScope lub urzadzen zewnetrznych.
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12. Transport

Opis

Ostrzezenie:
Podnoszenie

Zastrzezenie

Robota nalezy transportowac¢ w oryginalnym opakowaniu. Materiat opakowania nalezy
zachowac i przechowywac w suchym miejscu, poniewaz moze zaj$¢ potrzeba
ponownego przeniesienia robota.

Podczas przenoszenia robota z opakowania do miejsca instalacji nalezy go podnosi¢,
trzymajgc za obie rury ramienia jednoczesnie. Robota nalezy podtrzymywac¢ w
miejscu do czasu, az zacisniete zostang wszystkie sSruby mocujace przy podstawie
robota.

Skrzynke sterowniczg nalezy podnosi¢ za uchwyt.

é OSTRZEZENIE
Nieprawidtowe techniki podnoszenia lub uzycie niewtasciwego
sprzetu do podnoszenia moze doprowadzi¢ do obrazen.

* Unikaj przecigzania plecow lub innych czesci ciata podczas
podnoszenia sprzetu.

* Nalezy zastosowac¢ wtasciwy sprzet do podnoszenia.

* Nalezy stosowac sie do wszystkich lokalnych i krajowych
wytycznych dotyczgcych podnoszenia.

* Robot musi by¢ zamontowany zgodnie z instrukcjami
podanymi w rozdziale Interfejs mechaniczny.

INFORMACJA
Jesli robot jest podtgczony do aplikacji/instalacji innej firmy podczas
transportu, nalezy zapoznac sie z nastepujgcymi informacjami:

* Transport robota bez oryginalnego opakowania spowoduje
utrate wszystkich gwarancji od Universal Robots A/S.

* Jeslirobot jest transportowany dotgczony do aplikacji/instalac;ji
innej firmy, nalezy przestrzegac¢ zalecen dotyczacych
transportu robota bez oryginalnego opakowania
transportowego.

Firma Universal Robots nie jest odpowiedzialna za zadne uszkodzenia wynikajgce z
transportu wyposazenia.

Zalecenia dotyczgce transportu bez opakowania mozna sprawdzi¢ na stronie
myur.universal-robots.com/manuals
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UNIVERSAL ROBOTS 12. Transport

Opis Universal Robots zawsze zaleca transportowanie robota w oryginalnym opakowaniu.
Zalecenia te zostaly spisane w celu zmniejszenia niepozgdanych drgan w przegubach
i uktadach hamulcowych oraz zmniejszenia rotacji przegubdéw.
Jesli robot jest transportowany bez oryginalnego opakowania, nalezy zapoznac sie z
nastepujgcymi wytycznymi:

* Zlozyc¢ robota tak, jak to tylko mozliwe — nie transportowac robota w pozycji w
osobliwosci.

* Przesung¢ srodek ciezkosci robota jak najblizej podstawy.

* Kazda rure nalezy przymocowaé w dwoch réznych punktach do twardej
powierzchni.

* Kazdy podtgczony chwytak sztywno zamocowac¢ w 3 osiach.

Transport
A

Ztozy¢ robota tak, jak to tylko mozliwe. CF: ’ \

Nie transportowac w stanie roztozonym.
(pozycja w osobliwosci)

Przymocowac rury do twardej powierzchni. . n e Lry—y m
Zamocowac podigczony chwytak w 3 osiach. @W , ﬁ:}

12.1. Przechowywanie sterownika uczenia

Description Operator musi dobrze rozumie¢, jaki efekt ma nacisniecie
przycisku zatrzymania awaryjnego (E-stop) na sterowniku
uczenia. Na przyktad moze doj$¢ do pomylenia z instalacjg
obejmujgca wiele robotow. Nalezy jasno okresli¢, czy przycisk
zatrzymania awaryjnego (e-Stop) na sterowniku uczenia
zatrzymuje caty system, czy tylko podtgczonego do niej robota.
Jesli moze to prowadzi¢ do nieporozumien, nalezy przechowywac
sterownik uczenia w taki sposéb, aby przycisk zatrzymania
awaryjnego nie byt widoczny lub nie mégt zostac uzyty.
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13. Konserwacja i naprawa

Opis Wykonac wszelkie kontrole wzrokowe lub kontrole stanu technicznego, zgodnie z
wszystkimi instrukcjami bezpieczenstwa podanymi w tym podreczniku.
Wszystkie prace konserwacyjne, kontrolne, kalibracyjne i naprawcze nalezy
wykonywac¢ zgodnie z najnowszg wersjg podrecznika serwisowego, dostepng w
witrynie pomocy technicznej http://www.universal-robots.com/support.
Prace naprawcze mogg by¢ wykonywane wytgcznie przez Universal Robots lub
autoryzowanych integratorow systeméw. Prace naprawcze mogg wykonywac rowniez
wyznaczone, przeszkolone osoby pod warunkiem, ze przestrzegajg one planu kontroli
okreslonego w instrukcji serwisowej. Petny plan kontroli dla przeszkolonych oséb
zawiera instrukcja serwisowa, rozdziat 5
Wszelkie czesci zwracane do Universal Robots nalezy zwraca¢ zgodnie z instrukcja
serwisows.

Bezpieczenstwo Po pracach konserwacyjnych i naprawczych konieczne jest przeprowadzenie kontroli,
podczas aby zapewni¢ wymagany poziom bezpieczenstwa. Podczas tej kontroli muszg by¢
konserwacji przestrzegane obowigzujgce krajowe i lokalne przepisy bezpieczenstwa. Nalezy
réwniez sprawdzic¢ prawidtowe dziatanie wszystkich funkcji bezpieczenstwa.
Celem prac konserwacyjnych i naprawczych jest zapewnienie utrzymania sprawnosci
systemu lub przywrécenie go do stanu dziatania w przypadku awarii. Poza sama
naprawg prace naprawcze obejmujg takze rozwigzywanie probleméw.
Podczas pracy przy ramieniu robota lub skrzynce sterowniczej nalezy stosowac sie do
ponizszych procedur bezpieczenstwa i ostrzezen.

Ostrzezenie .
é OSTRZEZENIE
Nieprzestrzeganie ktorejkolwiek z wymienionych ponizej praktyk

bezpieczenstwa moze skutkowac urazem.

* Odtacz gtéwny kabel zasilajgcy od dolnej czesci skrzynki
sterowniczej, aby upewnic sig, ze jest catkowicie odtgczona od
zasilania. Wylgcz wszelkie inne zrédta energii podtgczone do
ramienia robota lub skrzynki sterowniczej. Nalezy zastosowac
konieczne srodki ostroznosci, aby uniemozliwi¢ innym osobom
wigczenie zasilania systemu w czasie trwania naprawy.

* Przed wigczeniem zasilania nalezy sprawdzic potgczenie z
uziemieniem.

* Podczas demontazu ramienia robota lub skrzynki sterowniczej
nalezy przestrzegac¢ zasad ochrony przed wytadowaniami
elektrostatycznymi.

* Nalezy chroni¢ ramie robota i skrzynke sterowniczg przed
przedostawaniem sie do nich wody i pytu.
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UNIVERSAL ROBOTS 13. Konserwacja i naprawa

Ostrzezenie:
Elektryczno$é é OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Zbyt szybkie odtgczenie zasilania skrzynki sterowniczej po
wytgczeniu moze spowodowac uraz z powodu zagrozen
elektrycznych.

* Unikaj demontazu zasilacza wewnatrz skrzynki sterowniczej,
poniewaz wysokie napiecia (do 600 V) moga by¢ obecne
wewnatrz tych zasilaczy przez kilka godzin po jej wytgczeniu.

13.1. Testowanie wydajnosci zatrzymywania

Opis Nalezy okresowo sprawdzac¢ skuteczno$¢ zatrzymywania, aby ustali¢, czy nie
nastagpito pogorszenie.
Wydtuzony czas zatrzymania moze znaczy¢, ze instalacje zabezpieczajgce wymagaja
modyfikacji.

Jesli stosowane sg funkcje bezpieczenstwa czasu zatrzymania i/lub odlegtosci
zatrzymania, i sg one podstawg strategii integracji, nie jest wymagane monitorowanie
ani testowanie.

13.2. Czyszczenie i kontrola ramienia robota

Description W ramach regularnej konserwacji ramie robota moze by¢ czyszczone zgodnie z
zaleceniami zawartymi w niniejszym podreczniku i z lokalnymi wymogami.

Codzienne Kurz/brud/olej mozna zetrze¢ ramienia robota za pomoca Scierki i jednego z

czyszczenie nastepujgcych srodkéw czyszczacych: woda, alkohol izopropylowy, 10% alkohol
etylowy lub 10% nafta. W rzadkich przypadkach na przegubach moga by¢ widoczne
bardzo mate ilosci smaru. Nie ma to wptywu na dziatanie, uzytkowanie ani trwatos¢

przegubu.
Dodatkowe Ze wzgledu na dodatkowy nacisk na czyszczenie robota, UR zaleca czyszczenie 70%
czyszczenie alkoholem izopropylowym (alkoholem wcierajgcym).

1. Przetrzyj robota twardg, skrecong $ciereczkg z mikrofibry i 70% alkoholem
izopropylowym (alkoholem wcierajgcym).

2. Pozostaw 70% alkoholu izopropylowego na robocie przez 5 minut, a nastepnie
wyczys¢ robota przy uzyciu standardowej procedury czyszczenia.

DO NIE STOSOWAC WYBIELACZE. Nie uzywaj wybielacza w rozcieficzonym
roztworze czyszczgacym.
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Plan kontroli Ponizsza tabela stanowi liste kontrolng typdw kontroli zalecanych przez firme Universal

ramienia robota Robots. Kontrole nalezy przeprowadzac regularnie, zgodnie z zaleceniami podanymi w
tabeli. Wszystkie wymienione czesci, ktorych stan jest niedopuszczalny, musza zostac
naprawione lub wymienione.

Typ dziatania kontrolnego Ramy czasowe
Co Codwa Co
miesigc lata rok
1 Sprawdzic¢ pierscienie ptaskie \ X
2 Sprawdzi¢ kabel robota \Y X
3 Sprawdzi¢ potgczenie kabla robota | V X
4 Sprawdzi¢ sruby mocujgce ramieg F X
robota *
5 Sprawdzi¢ sruby mocujgce F X
narzedzie *
6 Zawiesie okragte F X

Podrecznik uzytkownika 202 UR3e

Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

UNIVERSAL ROBOTS 13. Konserwacja i naprawa

Plan kontroli
ramienia robota @ INFORMACJA

Uzycie sprezonego powietrza do czyszczenia ramienia robota moze
uszkodzi¢ komponenty ramienia robota.

* Do czyszczenia ramienia robota nie wolno uzywa¢ sprezonego
powietrza.

Eijﬂégggéi;>ms:asi1Nm

\\<$§T:::>M6:1511Nm

M6:7.5x1 Nm
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Plan kontroli 1. Jedli to mozliwe, przesung¢ ramig robota do pozycji zerowe;.
ramienia robota

n

Wytaczyc¢ zasilanie i odtgczy¢ kabel zasilajgcy od skrzynki sterownicze;.

3. Sprawdzi¢, czy kabel miedzy skrzynka sterowniczg a ramieniem robota jest
nieuszkodzony.

4. Sprawdzic¢, czy sruby mocujgce podstawe sg prawidtowo dokrecone.
5. Sprawdzi¢, czy sruby mocujgce kotnierz narzedzia sg prawidtowo dokrecone.
6. Sprawdzi¢ pierscienie ptaskie pod wzgledem zuzycia i uszkodzen.

* Wymieni¢ pierscienie ptaskie, jesli sg zuzyte lub uszkodzone.

INFORMACJA

W przypadku stwierdzenia jakichkolwiek uszkodzen na robocie w
okresie gwarancyjnym nalezy skontaktowac sie z dystrybutorem, u
ktorego zakupiono robota.

Kontrola 1. Zdemontowac¢ narzedzie/koncowke lub ustawi¢ punkt TCP / obcigzenie / Srodek
ciezkosci zgodnie ze specyfikacjami narzedzia.

2. Aby przesungc ramie robota w trybie ruchu swobodnego:

* Na sterowniku uczenia z 3PE, krétko i lekko nacisngé¢ przycisk 3PE, a nastepnie
krotko i lekko nacisngc¢ i przytrzymac przycisk 3PE.

\
\

T TE—

Przycisk zasilania Przycisk 3PE

3. Pociggnac/pchnaé robota do pozycji wyciggnietej w poziomie i zwolnic.

s g

4. Sprawdzi¢, czy ramie robota moze utrzymac pozycje bez podparcia i bez aktywac;ji
ruchu swobodnego.
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13.3. Karta rejestru

Description

Odczyty i
obcigzenie
przegubu

Rejestr dat

Zaktadka Log wyswietla informacje o ramieniu robota i skrzynce sterownicze;.

Odczyty Obciazenie przegubu
Temperatura sterownika 24.0 °C o Podstawa oK —s 0.0V 1 A
Napiecie gtdwne 48,0 vV 1 Ramie oK — é‘i‘fc 00V 4 . 3
Przecietna moc robota ow 2) bokied oK —_— s 0.0V
Prad 0,0 A 3 Nadgarstek 1 OK — oov 2 [
Prad we/wy 0,0 A 4 Nadgarstek 2~ OK = 0,0V
Prad narzedzia 0 mA s) Nadgarstek 3 oK e 0,0V 1 1 0
Dziennik danych
weses (0] (3] [E] 8 & pacom e

A 2024-12-18 23:33:19.225 Polyscope CBRO

>

Wyblerz zdarzenie z dziennika danych, aby
wyswietli¢ wigcej Informacii.

O Normalny ' o 0 O Symu\a(_ia.

Panel Odczyty wyswietla informacje o skrzynce sterowniczej. Panel Joint Load
(Wspodlne obcigzenie) wyswietla informacje dla kazdego ztgcza ramienia robota.
Kazde zlgcze wyswietla:

* Temperatura
* Obcigzenie
¢ Status

* Napiecie

Pierwsza kolumna wyswietla wpisy dziennika, sklasyfikowane wedtug wagi. Druga
kolumna pokazuje spinacz, jesli istnieje raport o btedzie powigzany z wpisem w
dzienniku. W kolejnych dwoch kolumnach wyswietlany jest czas nadejscia wiadomosci
oraz zrédto wiadomosci. Ostatnia kolumna pokazuje kroétki opis samego komunikatu.
Niektére komunikaty dziennika majg na celu dostarczenie wiekszej ilosci informacji,
ktére sg wyswietlane po prawej stronie, po wybraniu wpisu dziennika.
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Waznosé Mozesz filtrowa¢ wiadomosci, wybierajgc przyciski przetgczania, ktére odpowiadaja
wiadomosci wadze wpisu w dzienniku lub po tym, czy zatgcznik jest obecny. Ponizsza tabela
opisuje wage komunikatu.

Dostarcza ogdélnych informaciji, takich jak status programu, zmiany
sterownika i wersji sterownika.

Problemy, ktére mogtly wystgpi¢, ale system byt w stanie odzyskac¢
sprawnosc.

Naruszenie nastepuje w przypadku przekroczenia limitu

4 bezpieczenstwa. Powoduje to, ze robot wykonuje zatrzymanie na
poziomie bezpieczenstwa.

Usterka wystepuje, jesli w systemie wystepuje nieodwracalny

o bfad. Powoduje to, ze robot wykonuje zatrzymanie na poziomie
bezpieczenstwa.

Po wybraniu wpisu dziennika po prawej stronie ekranu pojawiajg sie dodatkowe
informacje. Wybranie filtru zatgcznikow powoduje wyswietlenie wytgcznie zatgcznikow
do wpisow lub wszystkich wpisow.

Zapisywanie Szczego6towy raport stanu jest dostepny, gdy w wierszu dziennika pojawi sie ikona
raportéw o spinacza do papieru.
btedach

INFORMACJA
Najstarszy raport jest usuwany podczas generowania nowego.
Przechowywane jest tylko pie¢ ostatnich raportow.

1. Wybierz wiersz dziennika i dotknij przycisku Zapisz raport, aby zapisac¢ raport na
dysku USB.

Mozesz zapisac raport, gdy program jest uruchomiony.

Mozesz Sledzi¢ i eksportowac nastepujgca liste btedow:

* Zatrzymanie awaryjne

* Usterka

* Wewnetrzne wyjatki PolyScope

+ 1Zatrzymanie robota

* Nieobstugiwany wyjatek w URCap

* Naruszenie

Wyeksportowany raport zawiera: program uzytkownika, dziennik historii, instalacje oraz
liste uruchomionych ustug.

1Zatrzymanie robota byto wcze$niej zwane ,zatrzymaniem ochronnym” robotéw Universal Robots.
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Plik pomocy
technicznej

Plik raportu zawiera informacje, ktére sg pomocne w diagnozowaniu i odtwarzaniu
problemoéw. Plik zawiera zapisy poprzednich awarii robota, a takze biezagce
konfiguracje robota, programy i instalacje. Plik raportu mozna zapisa¢ na zewnetrznym
dysku USB. Na ekranie Log stuknij Support file i postepuj zgodnie z instrukcjami
wyswietlanymi na ekranie, aby uzyskac¢ dostep do funkcji.

INFORMACJA
Proces eksportu moze potrwac do 10 minut w zaleznosci od

predkosci dysku USB i wielkosci plikéw zebranych z systemu plikow
robota. Raport jest zapisywany jako zwykly plik ZIP, ktéry nie jest
chroniony hastem i moze by¢ edytowany przed wystaniem do pomocy
techniczne;.
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13.4. Menedzer programow i instalaci

Description Menadzer programow i instalacji zawiera trzy ikony umozliwiajgce tworzenie,
tadowanie oraz konfigurowanie programow i instalacji:

* Nowy... Umozliwia utworzenie nowego programu i/lub instalacji.

* Otworz... Umozliwia wczytanie programu lub instalaciji.

* Zapisz... Pozwala wybrac¢ opcje zapisywania programu lub instalacji.
Sciezka pliku wyéwietla nazwe aktualnie zatadowanego programu i typ instalacji.
Sciezka pliku zmienia sie po utworzeniu lub zatadowaniu nowego programu lub
instalaciji.

Mozesz mie¢ kilka plikdw instalacyjnych dla robota. Programy utworzone fadujg sie i
automatycznie korzystajg z aktywnej instalaciji.

ABCDE D ﬁ

default*

I vy Ctwarz... Zapisz..

Aby zatadowaé 1. W Menedzerze programéw i instalacji stuknij Otwoérz... i wybierz Program.
program 2. Na ekranie Zataduj program wybierz istniejgcy program i stuknij Otworz.

3. W sciezce pliku sprawdz, czy wyswietlana jest zgdana nazwa programu.

WE 2+ QH

Program Zmienne

Otwéra.

Nazwa
ABCDE A

stan

Zatrzymany

Sterowanie

00 v

O Pokaz tylko ulubione zmienne

O Normalny Symulacja .
reclko b
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Aby zatadowaé 1. W Menedzerze programow i instalacji stuknij Otworz... i wybierz Instalacja.
instalacje 2. Na ekranie Zataduj instalacje robota wybierz istniejgcg instalacje i stuknij
Otwoérz.

3. W polu Konfiguracja bezpieczenstwa wybierz Zastosuj i uruchom ponownie, aby
wyswietlic monit o ponowne uruchomienie robota.

4. Wybierz Ustaw instalacje, aby ustawic instalacje dla biezgcego programu.

5. Sprawdz, czy w sciezce pliku wyswietlana jest zgdana nazwa instalaciji.

Aby utworzy¢ 1. W Menedzerze programéw i instalacji stuknij Nowy... i wybierz Program.
nowy program

n

Na ekranie Program skonfiguruj nowy program zgodnie z potrzebami.

3. W Menedzerze programéw i instalacji stuknij Zapisz... i wybierz Zapisz wszystko
lub Zapisz program jako...

Na ekranie Zapisz program jako przypisz nazwe pliku i kliknij Zapisz.

5. W polu Sciezka pliku sprawdz, czy wy$wietlana jest nowa nazwa programu.

I

Program

2 ¢ Qo

Zmienne Program

Nazwa L?‘msl.-al.-a:j.-a -~ opis I»

stan

Zatrzymany

Sterowanie

00 v

O Pokaz tylko ulubione zmienne

O Normalny Symulacja .
X 00%

Aby utworzy¢ Zachowaj instalacje do uzytku po wytgczeniu robota.
nowa instalacje 1. W Menedzerze programdéw i instalacji stuknij Nowy... i wybierz Instalacja.
2. KiIiknij Potwierdz konfiguracje bezpieczenstwa.

3. Na ekranie instalacji skonfiguruj nowg instalacje zgodnie z potrzebami.

4

. W Menedzerze programow i instalacji stuknij Zapisz... i wybierz Zapisz
instalacje jako...

o

Na ekranie Zapisz instalacje robota przypisz nazwe pliku i stuknij Zapisz.
6. Wybierz Ustaw instalacje, aby ustawi¢ instalacje dla biezgcego programu.

7. W polu Sciezka pliku sprawdz, czy wyéwietlana jest nowa nazwa instalacji.
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Aby uzy¢ opciji Zapisz...W zalezno$ci od programu/instalaciji, ktérg tadujesz lub tworzysz, mozesz:

zapisywania « Zapisz wszystko , aby natychmiast zapisa¢ biezacy program i instalacje, bez

systemowego monitu o zapisanie w innej lokalizacji lub pod inng nazwa. Jesliw
programie lub instalacji nie zostang wprowadzone zadne zmiany, przycisk
Zapisz wszystko... pojawi sig jako nieaktywny.

* Zapisz program jako... , aby zmieni¢ nowg nazwe i lokalizacje programu.
Zapisywana jest rbwniez biezgca Instalacja, z istniejgcg nazwa i lokalizacja.

* Zapisz instalacje jako... , aby zmieni¢ nowg nazwe i lokalizacje instalacji.
Biezgcy program zostanie zapisany z istniejgcg nazwg i lokalizacja.

RE 2 ¢ Q

Utighem | Program__Instalacia

H

Rejastr

Program Zmienne

Nazwa RNTES TS0 |8 2apisz program jako... 3

isz instalacje jako...

Zatrzymany

Sterowanie

00 v

O Polaz tylko ulubione zmienne

O Normalny Symulacja .

13.5. Dostep do danych robota

Description Opcja Informacje umozliwia dostep do réznych typoéw danych dotyczacych robota i ich
wyswietlanie.
Mozesz wyswietli¢ nastepujgce typy danych robota:

* Ogolne
* Wersja

* Informacje prawne
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Aby wyswietli¢
dane dotyczace
robota

Dotknij menu Hamburger w nagtowku.

. Wybierz polecenie Informacje.

Dotknij opcji Ogoélne, aby uzyskac¢ dostep do wersji oprogramowania, ustawien
sieciowych i numeru seryjnego robota.

W przypadku innych typéw danych mozna:

* Aby wyswietli¢ bardziej szczegétowe dane dotyczgce wersji
oprogramowania robota, nalezy dotkngc¢ opcji Wersja.

* Dotkna¢ opcji Zapisy prawne, aby wyswietli¢ dane dotyczace licencji na
oprogramowanie robota.

Dotkna¢ opcji Zamknij, aby powrdéci¢ do biezgcego ekranu.
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14. Utylizacja | Srodowisko

Opis

Roboty e-Series firmy Universal Robots muszg by¢ utylizowane zgodnie ze
stosownym krajowym prawem, przepisami i normami.

Roboty e-Series firmy Universal Robots sg produkowane przy ograniczonym
wykorzystaniu niebezpiecznych substancji w celu ochrony Srodowiska, jak okre$lono
w europejskiej dyrektywie 2011/65/EU (RoHS). Do tych substancji zaliczajg sie rtec,
kadm, otéw, chrom szesciowartosciowy, wielobromek bifenylu i estry wielobromku
bifenylu.

Optata za utylizacje i postepowanie z odpadami elektronicznymi z robotow e-Series
firmy Universal Robots sprzedanych na terenie Danii jest juz wniesiona do systemu
DPA przez Universal Robots A/S. Importerzy w krajach, w ktérych obowigzuje
europejska dyrektywa 2012/19/EU (WEEE) muszg sami zadbac o rejestracje w
krajowym rejestrze WEEE wtasnego kraju. Optata jest zwykle mniejsza niz 1 EUR za
robota. Lista krajowych rejestrow: https://www.ewrn.org/national-registers.
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15. Ocena ryzyka

Opis Ocena ryzyka jest wymogiem prawnym i musi zosta¢ przeprowadzona przez
zewnetrznego integratora lub przez uzytkownika robota UR w roli integratora.
Sam robot nalezy do maszyn nieukonczonych, poniewaz bezpieczenstwo instalaciji
robota zalezy od sposobu jego zintegrowania (np. narzedzia/chwytaka, przeszkdd i
innych maszyn). Zalecane jest, aby w ocenie ryzyka strona wykonujgca integracje
kierowata sie normami ISO 12100 ISO 10218-2. Integracja moze jako dodatkowe
wytyczne zastosowac specyfikacje techniczng wg normy ISO/TS 15066. Ocena
ryzyka musi obejmowac wszystkie zadania robocze w catym okresie uzytkowania
aplikacji robota, w tym miedzy innymi:

* uczenie robota podczas ustawiania i rozbudowy jego instalacji,
* rozwigzywanie problemow i konserwacja,

* normalna praca w instalacji robota.

Ocena ryzyka musi zosta¢ wykonana przed wigczeniem zasilania ramienia robota po
raz pierwszy. Czescig oceny ryzyka przeprowadzanej przez integratora jest okreslenie
wihasciwych ustawien konfiguracji bezpieczeristwa, a takze potrzeby zastosowania
dodatkowych przyciskow zatrzymania awaryjnego i/lub innych srodkéw ochronnych
wymaganych w przypadku danego zastosowania robota.

Ryzyko przy Identyfikacja wtasciwych ustawien konfiguracji bezpieczenstwa jest szczegolnie
robocie wazna przy rozbudowie w zastosowaniach robota do pracy wspétbieznej.
Szczegotowe informacje znajdujg sie w rozdziale oraz w .
Niektore funkcje bezpieczenstwa sg zaprojektowane szczegodlnie do zastosowan w
pracy wspotbieznej. Do konfigurowania tych funkcji stuzg ustawienia konfiguracji
bezpieczenstwa i sg one szczegodlnie wazne w zapobieganiu poszczegoinym
zagrozeniom zawartym w ocenie ryzyka przeprowadzonej przez integratora:
* Ograniczanie sily i mocy: stuzy do ograniczania sit i naciskdw wywieranych
przez robota w kierunku ruchu w razie kolizji robota z operatorem.
* Ograniczanie pedu: stuzy do ograniczania wysokiej energii przenoszonej i sit
uderzenia poprzez zmniejszenie predkosci robota w razie jego kolizji z
operatorem.
* Ograniczanie pozyciji przegubu, tokcia i narzedzia/chwytaka: szczegolnie
przydatne do zmniejszania ryzyka dotyczgacego okreslonych czesci ciata. Np. w
celu zapobieganie ruchowi w strone gtowy i szyi.

* Ograniczanie orientacji narzedzia/chwytaka: szczegélnie przydatne do
zmniejszania ryzyka zwigzanego z okreslonymi obszarami oraz funkcjami
narzedzia/chwytaka i elementu obrabianego. Np. w celu unikania kierowania
ostrych krawedzi w strone operatora.

* Ograniczanie predkosci: szczegdlnie przydatne do wymuszania matej
predkosci ramienia robota.
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Ostrzezenie Nalezy zapobiec nieautoryzowanemu dostepowi do konfiguracji bezpieczenstwa
poprzez wigczenie i ustawienie ochrony hastem podczas integraciji.

é OSTRZEZENIE
Nieprzeprowadzenie wspdlnej oceny ryzyka aplikacji moze

zwiekszy¢ zagrozenia.

* Zawsze przeprowadzaj wspolng ocene ryzyka aplikacji pod
wzgledem zamierzonych kolizji i/lub kolizji z powodu
mozliwego do przewidzenia niewtasciwego uzycia.

* Aplikacja do pracy wspétbieznej powinna bra¢ pod uwage:
* Skale ciezkosci poszczegodlnych potencjalnych kolizji.
* Prawdopodobienstwo wystgpienia poszczegolnych
potencjalnych kolizji.
* Mozliwos¢ uniknigcia poszczegdlnych potencjalnych
kolizji.

Jesli robot jest zainstalowany w aplikacji bez wspoétbieznosci, w ktérej nie ma
rozsgdnej mozliwosci wyeliminowania zagrozen lub wlasciwego zmniejszenia ryzyka
poprzez zastosowanie wbudowanych funkcji bezpieczenstwa (np. gdy uzywane jest
niebezpieczne narzedzie/chwytak), ocena ryzyka przeprowadzona przez integratora
musi stwierdzac konieczno$¢ zastosowania dodatkowych srodkéw ochronnych

(np. urzadzenia zezwalajgcego, chronigcego operatora podczas konfiguraciji i
programowania).

Potencjalne Firma Universal Robots zidentyfikowata potencjalne zagrozenia podane ponizej jako
zagrozenia zagrozenia, ktore integrator musi wzig¢ pod uwage. W danej instalacji robota moga
by¢ obecne inne istotne zagrozenia.

1. Przebicie skory przez ostre krawedzie i spiczaste zakonczenia lub ztacza
narzedzia/chwytaka.

2. Przebicie skory przez ostre krawedzie i spiczaste zakonczenia na
przeszkodach przy torze robota.

3. Siniaki spowodowane przez kontakt z robotem.

4. Zwichniecia lub ztamania kosci z powodu uderzenia przez ciezki tadunek i o
twardag powierzchnie.

5. Konsekwencje niedokrecenia srub utrzymujgcych ramie robota lub
narzedzie/chwytak.

6. Elementy wypadajgce z narzedzia/chwytaka, np. z powodu stabego uchwytu
lub przerwy w zasilaniu.

7. Pomyiki wynikte z powodu istnienia réznych przyciskow zatrzymania
awaryjnego réznych urzgdzenh.

8. Btedy spowodowane nieupowaznionymi zmianami w parametrach konfiguraciji
bezpieczenstwa.

Informacje na temat czasow zatrzymania i odlegtosci zatrzymania znajdujg sie w
rozdziale oraz zatgczniku .
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15.1. Zagrozenie zgnieceniem

Description

Aby unikng¢ zagrozenia zakleszczeniem, nalezy usungc¢ przeszkody z takich
obszardw poprzez inne umiejscowienie robota lub poprzez wykorzystanie kombinaciji
ptaszczyzn bezpieczenstwa i limitdw przegubow, aby wyeliminowac
niebezpieczenstwo ruchu robota w zakresie tego obszaru.

Zagrozenh przytrzasnieciem mozna unikngc¢, usuwajac przeszkody w tych obszarach,
umieszczajgc robota w inny sposéb lub stosujgc kombinacje ptaszczyzn
bezpieczenstwa i ograniczen stawowych, aby wyeliminowac zagrozenia,
uniemozliwiajgc robotowi poruszanie sie w tym obszarze swojego obszaru roboczego.

Niektdre obszary przestrzeni roboczej powinny by¢ uznane za zagrozone
zmiazdzeniem ze wzgledu na fizyczne wilasciwosci ramienia robota. Jeden z tych
obszarow (lewy) jest definiowany dla ruchow po promieniu, gdy przegub nadgarstka 1
znajduje sie w odlegtosci co najmniej 450 mm od podstawy robota. Drugi obszar
(prawy) znajduje sie w odlegtosci 200 mm od podstawy robota podczas ruchu w
kierunku stycznym.

15.2. Czas zatrzymania i odlegtos¢ zatrzymania

UR3e
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Description
INFORMACJA
Mozna ustawi¢ maksymalny bezpieczny czas i odlegtos¢

zatrzymania zdefiniowany przez uzytkownika.

W przypadku stosowania ustawien zdefiniowanych przez
uzytkownika predkos¢ programu jest dostosowana dynamicznie do
wybranych limitow.

Dane graficzne dostarczone dla Ztagcze 0 (podstawa), Ztgcze 1 (ramie) i Ztgcze 2
(kolanko) dotyczg drogi zatrzymania i czasu zatrzymania:

* Kategoria 0
* Kategoria 1

* Kategoria 2

Test przegubu 0 zostat wykonany poprzez wykonanie ruchu w poziomie, czyli z osig
obrotu prostopadta do podtoza. Podczas testéw przegubu 1 i przegubu 2 robot
podazat po trajektorii pionowej, czyli osie obrotu byly rownolegte do podtoza, a
zatrzymanie wykonano, gdy robot poruszat sie do dotu.

0OsY to odlegto$¢ od miejsca zainicjowania zatrzymania do pozycji koncowe;.
Srodek ciezkosci obcigzenia znajduje sie na kotnierzu narzedzia.

Przegub 0
(PODSTAWA) —@— 100% extension

—8— 66% extension
—8— 33% extension

Droga
zatrzymania w
metrach przy 33%

Distance [m]

o o o
o o o
N > o

z3kg
0.00
33 66 100
Speed [%]
Droga
ZatI’Zymanla w 0.08 —8— 100% extension
metrach przy 66% | o 35 extension
z3kg

Distance [m]
o o o
o o o
N S o

w

3

o
-
=
o
o

Speed [%]
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15. Ocena ryzyka

Odlegtos¢
zatrzymania w 0.10
metrach przy
maksymalnym
obcigzeniu 3 kg

Distance [m]
o
o
=

o
o
]

I\

0.00

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

w

3

=
o
o

66
Speed [%]

Przegub 0
(PODSTAWA)

Czas zatrzymania 0.08
w sekundach przy

33% z3kg % 0.06
t
[
0.04
0.02
Czas zatrzymania
w sekundach przy 0.10
66% z 3 kg '
0.08
% 0.06
£
=
0.04
0.02

Czas zatrzymania

w sekundach przy 0.12
maksymalnym
obcigzeniu 3 kg

—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 [%]

UR3e

217

Podrecznik uzytkownika



15. Ocena ryzyka

I
UNIVERSAL ROBOTS

Przegub 1
(BARK)

Droga
zatrzymania w
metrach przy 33%
z3kg

Droga
zatrzymania w
metrach przy 66%
z3kg

Odlegtos¢
zatrzymania w
metrach przy
maksymalnym
obcigzeniu 3 kg

Przegub 1
(BARK)

Czas zatrzymania
w sekundach przy
33% z 3 kg

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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Czas zatrzymania

w sekundach przy

66% z 3 kg 0.150
0.125

o
=
o
o

0.075

Hme s

0.050
0.025

0.000

Czas zatrzymania
w sekundach przy

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

.4?‘

66
Speed [%]

—8— 100% extension

0.20 % extension
maksymalnym e 52k exteneion
obcigzeniu 3 kg 015
w
£0.10
=
0.00
33 66 100
Speed [%]
Przegub 2
(LOKIEC) e 100% extension
0.025
Droga
, -0.020
zatrzymania w £
v
metrach przy 33% 20015
T
n
z3kg 30.010
0.005
0.000
33 66 100
Speed [%]
Droga
ZatrZymanla w —8— 100% extension
metrach przy 66%
0.03
z3kg
E
$0.02
f=
o
[a)
0.01
0.00
33 66 100
Speed [%]
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Odlegtos¢
zatrzymania w 0.0 T oo extension
metrach przy 0.04
maksymalnym
obcigzeniu 3 kg £003
£0.02
[0}
B
0.01
0.00
33 66 100
Speed [%]
Przegub 2
(LOKIEC) —8— 100% extension
0.06
Czas zatrzymania 0.05
w sekundach przy -
33% z 3 kg £ 0.04
=
0.03
0.02
33 66 100
Speed [%]
Czas zatrzymania
w sekundach przy 0.08{ —@~ 100% extension
66% z 3 kg 0.07
0.06
‘v 0.05
£
"~ 0.04
0.03
0.02
33 66 100
Speed [%]
Czas zatrzymania
W SekundaCh prZy 0.10 —8— 100% extension
maksymalnym
obcigzeniu 3 kg 0.08
@
£0.06
=
0.04
0.02
33 66 100
Speed [%]

Podrecznik uzytkownika 220 UR3e

Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

UNIVERSAL ROBOTS 15. Ocena ryzyka

15.3. Uruchomienie

Opis

Przed pierwszym uzyciem robota lub po wprowadzeniu modyfikacji nalezy
przeprowadzi¢ nastepujace testy. Sprawdzenie prawidtowosci potgczen wszystkich
wejs¢ i wyjS¢ bezpieczenstwa. Préba dziatania wszystkich podtgczonych wejs¢ i wyjsc
bezpieczenstwa, wigcznie z urzagdzeniami wspélnymi dla wielu maszyn lub robotow.
Rozumie sie przez to koniecznos¢:

* Sprawdzenia przyciskéw zatrzymania awaryjnego, wejscia zatrzymania robota
oraz dziatania hamulcow.

* Sprawdzenia, czy wejscie zabezpieczen zatrzymuje ruch robota. Jesli
skonfigurowano przywracanie zabezpieczen, muszg one zostac¢ aktywowane
przed wznowieniem ruchu robota.

* Sprawdzenia ekranu inicjowania, aby przetestowac, czy tryb ograniczony jest w
stanie przefgczy¢ tryb bezpieczenstwa na tryb ograniczony.

* Sprawdzenia, czy tryb pracy jest w stanie przetgczy¢ tryb operacyjny, patrz
ikona w gornym prawym rogu interfejsu uzytkownika.

* Sprawdzenia, czy 3-pozycyjne urzgdzenie zezwalajgce musi by¢ wcisniete, aby
umozliwic ruch w trybie recznym. Nalezy réwniez sprawdzi¢, czy robot ma
uruchomiong funkcje kontroli ograniczenia predkosci.

* Sprawdzenia, czy wyjscia awaryjnego zatrzymania systemu sg zdolne
przywroci¢ bezpieczny stan catego systemu.

* Sprawdzenia, czy system powigzany z sygnatem wyjsciowym Ruch robota,
sygnatem wyjsciowym Robot si¢ nie zatrzymuje, sygnatem wyjsciowym Tryb
ograniczony lub sygnatem wyjsciowym Tryb nieograniczony rzeczywiscie
wykrywa zmiany sygnatu wyjsciowego
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16. Deklaracje i certyfikaty (oryginalne
normy 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 ¢_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 UR16e) shall only
be put into service upon being integrated into a final complete machine
(robot application or cell), which conforms with the provisions of the
Machinery Directive and other applicable Directives.

Itis declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed below: When this incomplete

Incorporation:

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 1.1.2,1.1.3,1.15,1.21,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2,
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 VIl 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:
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() EN ISO 10218-1:2011 TUV Nord (1) (1) EN 60204-1:2018 as
- _ (1) EN 60664-1:2007 (l1l) EN 61000-3-3:
Certificate # 44 708 14097607 (1) EN ISO applicable (II) EN
) 2013 (Ill) EN 61000-6-1:2019 UR3e &
13732-1:2008 as applicable (I) EN ISO 60529:1991+A1:2000+A2:2013 (1)
. = UR5e ONLY (lll) EN 61000-6-2:2019 (lll)
13849-1:2015 TUV Nord Certificate # 44 207 | EN 60947-5-5:1997+A1:2005
EN 61000-6-3:2007+A1: 2011 UR3e &
14097610 (I) EN ISO 13849-2:2012 (1) EN +A11:2013+A2:2017 () EN 60947-5-
UR5e ONLY (lll) EN 61000-6-4:2019
ISO 13850:2015 8:2020 (1) EN 61000-3-2:2019
Reference to other technical standards and technical specifications used:
(1) 1ISO 9409-1:2004 [Type 50-4-M6] (1) (1) EN 60320-1:2021 (I1l) EN 60068- | (Il) EN 61784-3:2010 [SIL2] (Ill) EN
ISO/TS 15066:2016 as applicable (Ill) EN 2-27:2008 (Ill) EN 60068-2- 61326-3-1: 2017 [Industrial locations SIL
60068-2-1: 2007 (IIl) 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.

/ . 2
e f” L N N,
Odense Denmark, 10 January 2024 WHHTR /7 Z TR Do

Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
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17. Deklaracje i Swiadectwa

Ttumaczenie oryginalnej instrukcji

Producent

Osoba ze spotecznosci
upowazniona do opracowania
dokumentac;ji technicznej

Universal Robots A/S

Energivej 25,

DK-5260 Odense S Dania

David Brandt

Kierownik ds. technologii, dziat badawczo-rozwojowy
Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S

Opis oraz oznaczenia identyfikacyjne czesciowo ukonczonych maszyn

Produkt i jego przeznaczenie:

Model :

Numer seryjny:

Wdrozenie:

Wielofunkcyjny manipulator wieloosiowy robota przemystowego ze
skrzynkg sterowniczg i funkcjg sterownika uczenia lub bez niej jest
okreslany przez ukonczong maszyne (aplikacje robota lub gniazda z
narzedziem/chwytakiem, przeznaczeniem i programem aplikacji).
UR3e, URSe, UR10e, UR16e (e-Series): ponizej przytoczone certyfikaty i
niniejsza deklaracja obejmuja:
* Obowigzuje od pazdziernika 2020: sterowniki uczenia z 3-
pozycyjnym urzgdzeniem zezwalajgcym (3PE TP) i
standardowymi sterownikami uczenia (TP).

* Obowigzuje od maja 2021: usprawnienie specyfikacji UR10e do
12,5 kg maksymalnego obcigzenia.

Uwaga: niniejsza deklaracja zgodnosci NIE ma zastosowania, gdy uzywany jest
sterownik UR OEM.

Poczgwszy od 20235000000 wzwyz

rok o_series 3=UR3e, 5=UR5e, 3=UR3e, 0=UR10e (10kg), 2=UR10e(12.5),

6=UR16e numeracja kolejna, co roku rozpoczynajaca sie od 0

Roboty Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e i UR16€e) moga
by¢ wprowadzone do eksploatacji po zintegrowaniu ich z ukonczong
maszyng (aplikacjg lub gniazdem robota), ktéra spetnia wymogi
dyrektywy maszynowej i innych stosownych dyrektyw.

Niniejszym o$wiadcza sie, ze powyzsze produkty (tak, jak sg dostarczane) spetniajg wymogi dyrektyw
opisanych szczegotowo ponizej. Gdy ta nieukohczona maszyna zostanie zintegrowana i stanie sie
ukonczong maszyng, integrator odpowiada za ustalenie, ze ukohiczona maszyna spetnia wymogi wszystkich
obowigzujgcych dyrektyw i ma deklaracje zgodnosci.

I. Dyrektywa maszynowa
2006/42/WE

II. Dyrektywa niskonapieciowa
2014/35/UE
[ll. Dyrektywa EMC 2014/30/UE

Spetnione zostaty nastepujgce podstawowe wymogi: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5,
1.21,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2,1.5.5,
1.5.6,1.5.10,1.6.3, 1.7.2,1.7.4,4.1.2.3, 4.1.3, zatgcznik VI. Niniejszym
oswiadcza sig, ze odpowiednia dokumentacja techniczna zostata
sporzgdzona zgodnie z Czescig B Zatgcznika VII Dyrektywy
maszynowe;.

Patrz dyrektywa LVD i normy zharmonizowane uzyte ponizej.

Patrz dyrektywa EMC i normy zharmonizowane uzyte ponizej.

Podrecznik uzytkownika
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Odniesienie do stosowanych norm zharmonizowanych, o ktérych mowa w art. 7 ust. 2 dyrektyw MD i LV oraz
art. 6 dyrektywy EMC:

() ENISO 10218-1:2011 () (I1) EN 60204-1:2018 w (I1) EN 60664-1:2007 (111) EN 61000-
certyfikat TUV Nord nr44 708  stosownych przypadkach (Il) EN 3-3: 2013 (lll) EN 61000-6-1:2019
14097607 60529:1991+A1:2000+A2:2013 (I) TYLKO UR3e i UR5e (Ill) EN 61000-
() EN 1ISO 13732-1:2008 w EN 60947-5-5:1997+A1:2005 6-2:2019 (I1l) EN 61000-6-

stosownych przypadkach (I) EN +A11:2013+A2:2017 (I) EN 60947- 3:2007+A1: 2011 TYLKO UR3e i
ISO 13849-1:2015 certyfikat 5-8:2020 (l111) EN 61000-3-2:2019 UR5e (Ill) EN 61000-6-4:2019
TUV Nord nr 44 207 14097610

() EN 1ISO 13849-2:2012 (1) EN

ISO 13850:2015

Odwotania do innych zastosowanych norm oraz specyfikacji technicznych:

(1) 1SO 9409-1:2004 [Typ 50-4- (ll) EN 60320-1:2021 (11l) EN 60068- (1) EN 61784-3:2010 [SIL2] (lll) EN
M6] (1) ISO/TS 15066:2016 w ~ 2-27:2008 (Ill) EN 60068-2- 61326-3-1: 2017 [Lokalizacje
stosownych przypadkach (Ill)  64:2008+A1:2019 przemystowe SIL 2]

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

60068-2-2:2007

Producent lub jego upowazniony przedstawiciel musi przekaza¢ odpowiednie informacje o maszynie
nieukonczonej w odpowiedzi na uzasadniony wniosek organow krajowych. Zatwierdzenie petnego systemu
zapewnienia jakosci (ISO 9001) przez jednostke notyfikowang Bureau Veritas, certyfikat #DK015892.

UR3e 225 Podrecznik uzytkownika
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18. Certyfikaty

Opis Certyfikacja przez organy niezalezne jest dobrowolna. Jednakze, aby zapewni¢
najlepsza obstuge integratorom robotow, firma Universal Robots postanowita
certyfikowac swoje roboty w uznanych instytutach badawczych wymienionych ponize;.
Kopie wszystkich certyfikatow mozna znalez¢ w rozdziale Certyfikaty.

Certyfikacja Certyfikaty TUV Rheinland
zgodne z normami EN ISO
10218-1i EN ISO 13849-1. TUV
| ErlEsy Rheinland oznacza
bezpieczenstwo i jakosé
praktycznie we wszystkich
1B 5007000000 dziedzinach biznesu i zycia.
Zatozona 150 lat temu firma jest
jednym z czotowych swiatowych
dostawcow ustug testowania.
Kanadyjski kodeks elektryczny,
CSA 22.1, artykut 2-024 wymaga,
A TUVRheinland® TUV Rheinland of | aby sprzet byt certyfikowany
North America przez organizacje testujgca
zatwierdzong przez rade
normalizacyjng Kanady.
Roboty serii e firmy Universal
Robots sg zgodne z metodami
zarzadzania kontrolg
zanieczyszczen przez
elektroniczne wyroby
informatyczne China RoHS.

TUV Rheinland

Sprzet elektryczny i
elektroniczny (RoHS)
w Chinach

Roboty e-Series firmy Universal
Bezpieczenstwo Robots zostaty poddane ocenie i

KCC spetniajg normy bezpieczenstwa
KCC.

D

K S
Roboty e-Series firmy Universal
Robots zostaty poddane ocenie
zgodnosci pod wzgledem ich
uzytkowania w srodowisku pracy.
Istnieje wiec ryzyko wystgpienia
zakiécen radiowych podczas jego
uzywania w srodowisku
domowym.
Dziatanie robotéw e-Series firmy

f Universal Robots zostato
sprawdzone przez organizacje

DELTA.

Rejestracja KC

Delta

Podrecznik uzytkownika 226 UR3e
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Certyfikaty
dostawcow
niezaleznych

Wedtug naszych dostawcéw palety wysytkowe dla
robotéw e-Series firmy Universal Robots sg
Srodowisko | zgodne z dufiskimi wymogami ISMPM-15
dotyczacymi produkcji opakowan drewnianych.
Zostaty oznaczone zgodnie z programem.

@:.

Certyfikat testow Roboty e-Series firmy Universal Robots
producenta nieustannie sg testowane wewnetrznie oraz
Universal poddane procedurom badania na koniec
I 1 Robots procesu produkciji.
Procesy testowe robotéw UR sg bezustannie
analizowane i ulepszane.
Deklaracje Mimo ze dyrektywy UE odnoszg sie do Europy, niektére panstwa spoza Europy uznajg
wedtug dyrektyw  i/lub wymagajg deklaracji UE. Dyrektywy europejskie sg dostepne w oficjalnej witrynie
UE internetowej: http://eur-lex.europa.eu.
Zgodnie z dyrektywg maszynowg roboty firmy Universal Robots sg maszynami
nieukonczonymi i dlatego nie nalezy umieszczac na nich znaku CE.
Deklaracja zgodnosci (DOI) zgodnie z dyrektywg maszynowg znajduje sie w rozdziale
Deklaracje i certyfikaty.
UR3e 227 Podrecznik uzytkownika
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TUV Rheinland

Certificate no.

Page 1

Certificate

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:

Certification acc. to:

31875333 @v4 Client Reference: Roberta Nelson Shea

EN ISO 10218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015

Product Information

Certified Product:

Model Designation:

Technical Data:

Industrial Robot

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

Rated Veoltage: AC 1lee-208V, 58/60Hz or
AC 208-240V, 58/60Hz

Rated Current: 15A or 8A

Protection Class: I

Remarks: Solely assessed per standards listed above.
The robot is only a component in a final robot application,
collaborative or non-collaborative. The final
application/installationmust comply with EN ISO 18218-2
accordingly.
Replaces Certificate T72190266.
Appendix: 1, 1-68
- 2024-02-27
EN IS0 10218-1 Date of issue: Wrien/oay)
EN IS0 13849-1
www tuv.com 2
1D 0007000000 T

=
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®
Podrecznik uzytkownika 228 UR3e
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TUV Rheinland North
America

Certificate

Page 1

Certificate no. } CA 72405127 0001 }

License Holder:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5268 Odense S

Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5268 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

A TUVRheinland®

UR3e
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Sprzet elektryczny i elektroniczny (RoHS) w Chinach

Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products
Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R EBSAMPFEATRENRSBIFIRER

“Product/Part 5
"’N';me art Toxic and Hazardous Substances and Elements
) ARAWMPEN TR
2 | @ [ 30 | saps [ SA-EE
% y Hexavalent 8 Polybrominated
Mercury | Cadmium y Polybrominated | -
Lead (Pb) (He) cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
4 (Cr+6) GUEIG (PBDE]
|URRabots
HLEA - BARL
UR3 / URS / UR10/
UR3e/ URSe/ X (o} X 0] X X
UR10e UR1Ge/
UR20 / UR30
G ndicates tha o ez T alof the Terials for this partis below the Tt
requirement in 5J/T11363-2006.
o: %% DR 2 BESTL MEWREERLLT -
X: Indicates or hazardous in at least one of the Is used for this part is above
tne limit requirement in S)/T11363-2006.
x. ®m VREDEZBFRE— RN 1
(RWTE L R LRI X MR R T — 5 - )

tems below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
5 E R iR B 67 AR A6 SAHE T EA R MR 550 B 1 A 8]

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

R FINENEE, R, IRE, KRR, B, 448, M3RAF, 1O

Refer to product manual for detailed conditions of use.

AR RIS R B s

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots &k 5f B4k 7 1§ 3 £ F B A 08 715 87 2, {8 Universal Robots FH A B XH

Customer

Podrecznik uzytkownika
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Bezpieczenstwo KC

Aol AFod ' o S
- Universal Robots A/si S & 2HE 50166110079
szel  MEANS|EE 00070 HEN ST Kaus vestergaard
D e s
=l Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark
Argerdel S &t 714 « 2|7 MoEEs
[N — LT
A ' SEHED] o
AreertiseEs  le-AB2EQ-01604-
N ESN L ; ' K
=X Universal Robots A/S
ESNEN

Energivej] 25, 5260 Odense S, Denmark

Fotdet B2 | Fa5xM 18 U ZHe o Al8 34| ®61=H 35t0f w2}

1
Ahg et sel Ml 02 M S g g ol

20184 11 06
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Rejestracja 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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Srodowisko

. . . 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. Tabele funkcji bezpieczenstwa

Description

Nr FB i funkcja
bezpieczenstwa

FB1 Zatrzymanie
awaryjne
(zgodnie z 1ISO
13850)

Patrz przypisy

Funkcje bezpieczenstwa i wejscia/wyjscia bezpieczenstwa robotéw firmy Universal
Robots sg oparte na poziomie dziatania PLd, Kategoria 3 (ISO 13849-1), gdzie kazda
funkcja bezpieczenstwa ma wartos¢ PFHp mniejszg niz 1.8E-07. Wartosci PFHp
zostaly zaktualizowane tak, aby zapewniaty wiekszg elastycznos¢ projektu pod

wzgledem odpornosci tancucha dostaw.

W przypadku we/wy bezpieczenstwa wynikowa funkcja bezpieczenstwa obejmujgca
zewnetrzne urzadzenie lub wyposazenie jest okreslona przez ogélng architekture i
sume wszystkich wartosci PFHp, w tym PFH[ funkcji bezpieczenstwa robota UR.

INFORMACJA

Tabele funkcji bezpieczenstwa przedstawione w tym rozdziale sg
uproszczone. Kompleksowe ich wersje znajdziesz tutaj:
https://www.universal-robots.com/support

Nacisniecie przycisku zatrzymania
awaryjnego na sterowniku® lub
zewnetrznego przycisku zatrzymania
awaryjnego (w przypadku korzystania
z wejscia bezpieczenstwa
zatrzymania awaryjnego) skutkuje
zatrzymaniem kategorii 13z
odcieciem zasilania od sitownikow
robota i we/wy narzedzia. Polecenie’
zatrzymuje wszystkie przeguby, a gdy
wszystkie przeguby osiggng
monitorowany stan zatrzymania,
zasilanie zostaje odciete.

W przypadku oceny zintegrowanych
zabezpieczen funkcjonalnych z
zewnetrznym systemem sterowania
zwigzanym z bezpieczenstwem lub
zewnetrznym urzgdzeniem
zatrzymania awaryjnego, ktére jest
podtgczone do wejscia zatrzymania
awaryjnego nalezy doda¢ PFHp tego
wejscia zwigzanego z
bezpieczenstwem do PFHp wartoSci
PFHp tej funkcji bezpieczenstwa
(mniej niz 1.8E-07).

Co sie

dzieje?

Zatrzymanie
kategorii 1
(IEC 60204-1)

Tolerancja i
PFHp

Tol.: --
PFHp: 1.8E-
07

Robot wraz
z we/wy
narzedzia
robota

Podrecznik uzytkownika 234
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FB2 Zatrzymanie . Co sie Tolerancjai Wplywa
przez . P dzieje? PFHp na
zabezpleczle nie 4 Ta funkcja bezpieczenstwa jest
(zatrzymanie L
inicjowana przez zewnetrzne
robota zgodne z . o
urzgdzenie ochronne za pomoca wejs¢
1ISO 10218-1) A , e
bezpieczenstwa, ktére inicjuja
zatrzymanie3 kat. 2. Zatrzymanie przez
zabezmeczemg nie ma wplywu na Zatrzymanie
we/wy narzedzia. Dostepne sg rézne ..
konfiguracje. Jesli podtgczone jest kategorii 2
guracje. Jesll pociaczone | (IEC 60204-
urzadzenie zezwalajgce, mozna 1) Tol.:
skonflg.urowacj‘ zatrzymame p zez zatrzymanie | PFHp: 1.8E- | Robot
zabezpieczenie w taki sposob, aby $S2 (zgodnie | 07
dziatato TYLKO w trybie =
. z opisem w
automatycznym. Patrz funkcje .
. . o normie IEC
bezpieczenstwa Czas zatrzymania i 61800-5-2)
Odlegtos¢ zatrzymania®. Aby zapewnié
bezpieczenstwo funkcjonalne w petni
zintegrowanej funkcji bezpieczenstwa,
dodaj PFHd zewnetrznego urzadzenia
ochronnego do PFHd zatrzymania
przez zabezpieczenie.
FB3 Limit pozycji Tolerancjai Wplywa
. : o
przegubu Opis Co sie dzieje? PFHp ha
(progr.amov?/e . Ustawia dolne i gorne wartosci
ograniczenie 0si) . .
graniczne dozwolonych pozycji
przegubu. Czas zatrzymania i Nie pozwoli, aby
odlegtosc¢ zatrzymania nie sg ruch przekroczyt
brane pod uwage, poniewaz jakiekolwiek
limity nie zostang naruszone. ustawienia limitow.
Kazdy przegub moze mie¢ swoje | Mozna zmniejszy¢
wiasne limity. Bezposrednio predkos¢, aby ruch R
. ) TOL: 5
ogranicza zestaw dozwolonych nie przekraczat PFH.- 1 8E- Przegub
pozycji przegubdw, w ramach zadnego limitu. Aby 07 D (kazdy)
ktérego moga sie one poruszac. zapobiec
Ustawia sie jg w czesci interfejsu przekroczeniu
uzytkownika dotyczacej jakiegokolwiek
bezpieczenstwa. Jest to limitu, zainicjowane
programowy srodek ograniczania zostanie
osi i miejsca z klasyfikacja zatrzymanie robota.
bezpieczenstwa zgodnie z ISO
10218-1:2011, 5.12.3.

UR3e
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FB4 Limit
predkosci
przegubéw

Limit momentu
obrotowego
przegubu

Opis

Ustawia gorng warto$c graniczng
predkosci przegubu. Kazdy przegub
moze mie¢ swoj wiasny limit. Ta
funkcja bezpieczenstwa ma
najwiekszy wptyw na transfer energii
podczas kontaktu (zaciskania lub
przejsciowego kontaktu).
Bezposrednio ogranicza zestaw
dozwolonych predkosci przegubdw.
Ustawia sie jg w czesci interfejsu
uzytkownika dotyczacej
bezpieczenstwa. Stuzy do
ograniczania szybkich ruchéw
przegubdw, np. ryzyka zwigzanego
z osobliwosciami.

Co sie dzieje?

Nie pozwoli, aby
ruch przekroczyt
jakiekolwiek
ustawienia
limitédw. Mozna
zmniejszy¢
predkos¢, aby
ruch nie
przekraczat
zadnego limitu.
Aby zapobiec
przekroczeniu
jakiegokolwiek
limitu,
zainicjowane
zostanie
zatrzymanie
robota.

Tolerancja i
PFHp

Tol.: 1,15%s
PFHp: 1.8E-
07

Whpiywa

na

Przegu
(kazdy)

b

Przekroczenie limitu wewnetrznego momentu obrotowego przegubu (kazdego
przegubu) powoduje zatrzymanie kat. 03. Jest to ustawienie fabryczne, uzytkownik nie
ma do niego dostepu. NIE jest to wyswietlane jako funkcja bezpieczenstwa e-Series,

poniewaz nie ma zadnych ustawien uzytkownika ani konfiguracji uzytkownika.
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FB5 Ma rézne

: : o Tolerancja i
nazwy: Limit Opis Co sig dzieje? PFHp Whptywa na
postaw, L|n'.1|t. Monitoruje postawe (potozenie i
narzedzia, Limit . . .
orientacii ’ orientacje) punktu TCP i
P%aszczjén zapobiega przekroczeniu Nie pozwoli, aby
bez iecZer'\)s,twa ptaszczyzny bezpieczenstwa lub | ruch przekroczyt
Gra?\ice ’ limitu postawy punktu TCP. jakiekolwiek
bezpieczefistwa Dostepnych jest wiele limitow ustawienia limitow.
P postawy (kotnierz narzedzia, Mozna zmniejszy¢
tokie¢ i maksymalnie 2 predkos¢ lub
konfigurowalne punkty moment obrotowy,
przesuniecia narzedzia z aby ruch nie
promieniem). Orientacja przekraczat
ograniczona jest przez zadnego limitu. Cmo
odchylenie od kierunku Z funkcji Aby zapobiec Tol.:3740 TCP.
. . . mm Kotnierz
kotnierza narzedzia LUB punktu przekroczeniu PFH.: 1.8E- | narzedzia
TCP. Ta funkcja bezpieczenstwa | jakiegokolwiek 07 D- Loki:(':
skfada sie z dwoch czesci. limitu,
Jednym z nich sg ptaszczyzny zainicjowane
bezpieczenstwa, ograniczajgce zostanie
mozliwe pozycje punktu TCP. zatrzymanie
Drugi to limit orientacji punktu robota. Nie
TCP, wprowadzany jako pozwoli, aby ruch
dozwolony kierunek i tolerancja. przekroczyt
Zapewnia to strefy jakiekolwiek
uwzglednienia/wykluczenia ustawienia limitow.
punktu TCP i nadgarstka ze
wzgledu na ptaszczyzny
bezpieczenstwa.
FB6 Limit . . o Tolerancjai Wplywa
predkosci punktu Opis Co sie dzieje? PFHp o
TCP iHokcia Nie pozwoli, aby ruch przekroczyt
jakiekolwiek ustawienia limitow.
Monitoruje Mozna zmniejszy¢ predkosé |l:Ib
‘s . moment obrotowy, aby ruch nie
predkosc¢ TCP i . -
tokcia. ab przekraczat zadnego limitu. Aby Tol.:50 mm/s
i’ y zapobiec przekroczeniu PFHp: 1.8E- | TCP
zapobiec . N s
. jakiegokolwiek limitu, zainicjowane | 07
przekroczeniu , ] ,
limitu oredkosci zostanie zatrzymanie robota. Nie
pre ' pozwoli, aby ruch przekroczyt
jakiekolwiek ustawienia limitéw.
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FB7 Limit sity T i
olerancjai Wptywa
. . (o
(TCP) Opis Co sig dzieje? PFHp ha
Limit sity to sita wywierana przez
robota na punkt srodkowy
narzedzia (TCP) oraz na ,tokiec”.
Funkcja bezpieczehstwa w . .
L . Nie pozwoli, aby ruch
sposa6b ciggty oblicza dozwolone
przekroczyt
momenty obrotowe S .
, , jakiekolwiek
poszczegolnych przegubdw, aby o
. i e ustawienia limitow.
nie przekroczy¢ zdefiniowanego . R
Lo . o Mozna zmniejszy¢
limitu sity zarowno dla TCP, jak i s
. . .. | predkos¢ lub moment
tokcia. Przeguby kontrolujg swoj
o obrotowy, aby ruch
wyjsciowy moment obrotowy, .
. nie przekraczat
aby utrzymac sie w sadneqo limitu. Ab Tol.: 25N
dopuszczalnym zakresie go fimitu. Avy PFHp: 1.8E- | TCP
zapobiec
momentu obrotowego. To . 07
. . przekroczeniu
znaczy, ze sity w punkcie TCP o Co
. . jakiegokolwiek limitu,
lub przegubie tokciowym .
. . zainicjowane
pozostang w zdefiniowanej . .
. . . zostanie zatrzymanie
granicy sity. Gdy monitorowane . .
. . robota. Nie pozwoli,
zatrzymanie zostanie
e . aby ruch przekroczyt
zainicjowane przez funkcje s .
. i s jakiekolwiek
bezpieczenstwa Limit sity, robot S,
. . ustawienia limitow.
zatrzyma sie, a nastepnie
~cofnie” do pozycji, w ktorej nie
zostat przekroczony limit sity.
Nastepnie znowu sie zatrzyma.
FB8 Limit pedu Tolerancjai Wplywa

Co sie dzieje?

Nie pozwoli, aby ruch przekroczyt
jakiekolwiek ustawienia limitéw.

PFHp

na

Limit pedu jest Mozna zmniejszy¢ predkos¢ lub
bardzo przydatny moment obrotowy, aby ruch nie
. . . - Tol.: 3kg
do ograniczania przekraczat zadnego limitu. Aby m/s
oddziatywan zapobiec przekroczeniu PFHp: 1.8E- Robot
przenoszonych. jakiegokolwiek limitu, zainicjowane 07
Limit pedu wptywa zostanie zatrzymanie robota. Nie
na catego robota. pozwoli, aby ruch przekroczyt
jakiekolwiek ustawienia limitéw.
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FB9 Limit mocy Tolerancjai Wplywa
. . a0
Opis Co sig dzieje? PFH A

Funkcja ta monitoruje prace
mechaniczng (sume momentow
obrotowych przegubéw razy predkosci
kagtowe przegubéw) wykonywang przez
robota, co wptywa réwniez na
natezenie pragdu w ramieniu robota oraz
predkosc robota. Ta funkcja
bezpieczenstwa dynamicznie
ogranicza prad / moment obrotowy, ale
utrzymuje predkosc.

Dynamiczne
ograniczanie | Tol.: 10 W
pradu / PFHp:1.8E- | Robot
momentu 07
obrotowego
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FB10 Wyjscie Opis Co sig dzieje PFHp Wplywa na
zatrzymania " X e
. Po skonfigurowaniu wyjscia <Estop>
awaryjnego . .
dla robota i zatrzymaniu robota,
robota UR

podwdjne wyjscia majg stan NISKI.
Jesli nie jest zainicjowane <Estop>
robota, podwojne wyjscia majg stan
wysoki. Impulsy nie sg stosowane,
ale sg tolerowane.

Te podwdjne wyjscia zmieniajg stan
kazdego zewnetrznego przycisku
zatrzymania awaryjnego, ktéry jest
podtgczony do konfigurowalnych
wejs¢ bezpieczenstwa, gdzie to
wejscie jest skonfigurowane jako
wejscie zatrzymania awaryjnego.
Aby uzyskac zintegrowana
klasyfikacje bezpieczenstwa

funkcjonalnego z zewnetrznym Jesli ustawione sg

systemem sterowania zwigzanym z konfigurowalne Zewnetrzne
bezpieczenstwem, nalezy dodac wyjscia, podwadjne pofgczenie z
PFHD tego wyjscia zwigzanego z wyjscia zmieniajg 1.8E- uktadem
bezpieczenstwem do PFHD stan na niski w 07 logicznym
zewnetrznego systemu sterowania przypadku i/lub
zwigzanego z bezpieczenstwem. zatrzymania sprzetem

W przypadku wyjscia sygnatu awaryjnego

zatrzymania awaryjnego walidacja
odbywa si€ na urzadzeniu
zewnetrznym, poniewaz sygnat
wyjsciowy UR jest sygnatem
wejsciowym tej zewnetrznej funkciji
bezpieczenstwa zatrzymania
awaryjnego urzgdzen zewnetrznych.
UWAGA: jesli uzywany jest IMMI
(interfejs wtryskarki), wyjscie
zatrzymania awaryjnego robota UR
NIE jest podtgczone do IMMI. Sygnat
wyjsciowy zatrzymania awaryjnego
nie jest wysytany z robota UR do
IMMI. Jest to funkcja zapobiegajaca
nieodwracalnemu warunkowi
zatrzymania.
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FB11
Przemieszczanie
robota UR: wyjscie
cyfrowe

FB12 Robot UR
hie zatrzymuje
sie: wyjscie
cyfrowe

FB13 Tryb
ograniczony
robota UR:
wyjscie cyfrowe

Opis Co sie dzieje PFHp Wplywa na
Jesli ustawiono
) konfigurowalne
Zawsze, gdy robot sie porusza (ruch wyjscia:
w toku), podwojne wyjscia cyfrowe
maja stan NISKI. Gdy nie ma ruchu, ' Sidy E)?‘Bg;a
WijCIf’:\ ma.ua stan.WYS’OKI. (rﬁcF;] W Zewnetrzne
Klasyfikacja bezpieczenstwa .
funkcjonalnego dotyczy tego, co tOKU)"- potaczenie z
e ) ’ podwdjne | { 8E. | uktadem
znajduje sie w robocie UR. wyjécia 07 logiczn
. : . . ym
Zintegrowane dziatanie w zakresie cyfljowe ilub
bezpieczenstwa funkcjonalnego majg stan
wymaga dodania tego PFHd do NISKI. sprzetem
PFHd zewnetrznego uktadu * Gdy nie ma
logicznego (ewentualnego) i jego ruchu,
komponentow. wyjscia
majg stan
WYSOKI.
Opis PFHp Wplywa na
Gdy robot jest ZATRZYMYWANY (w trakcie
zatrzymywania lub w stanie bezruchu), podwojne wyjscia
cyfrowe majg stan WYSOKI. Gdy wyjscia majg stan NISKI, Zewnetrzne
robot NIE jest w trakcie zatrzymywania ani NIE znajduje sie potfgczenie z
w stanie bezruchu. Klasyfikacja bezpieczenstwa 1.8E- uktadem
funkcjonalnego dotyczy tego, co znajduje sie w robocie 07 logicznym
UR. Zintegrowane dziatanie w zakresie bezpieczenstwa i/lub
funkcjonalnego wymaga dodania tego PFHd do PFHd sprzetem
zewnetrznego ukfadu logicznego (ewentualnego) i jego
komponentéw.
Opis PFHp Wplywa na
Gdy robot jest w trybie ograniczonym (lub tryb ograniczony
zostat zainicjowany), podwdjne wyjscia cyfrowe majg stan Zewnetrzne
NISKI. Patrz nizej. Klasyfikacja bezpieczenstwa potgczenie z
funkcjonalnego dotyczy tego, co znajduje sie w robocie 1.8E- uktadem
UR. Zintegrowane dziatanie w zakresie bezpieczenstwa 07 logicznym
funkcjonalnego wymaga dodania tego PFHd do PFHd i/lub
zewnetrznego uktadu logicznego (ewentualnego) i jego sprzetem

komponentéw.

UR3e
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FB14 Robot UR
hie w trybie
ograniczonym:
wyjscie cyfrowe

FB15 Limit czasu

zatrzymania

Opis

Gdy robot NIE jest w trybie ograniczonym (lub tryb
ograniczony nie zostat zainicjowany), podwdjne wyjscia
cyfrowe majg stan NISKI. Klasyfikacja bezpieczenstwa
funkcjonalnego dotyczy tego, co znajduje sie w robocie
UR. Zintegrowane dziatanie w zakresie bezpieczenstwa
funkcjonalnego wymaga dodania tego PFHd do PFHd
zewnetrznego uktadu logicznego (ewentualnego) i jego

komponentéw.

PFHp

1.8E-
07

Zewnetrzne
potgczenie z
uktadem
logicznym
i/lub
sprzetem

Whplywa na

Monitorowanie w czasie
rzeczywistym warunkow, aby nie
zostat przekroczony limit czasu
zatrzymania. Predkos¢ robota jest
ograniczana, aby zapewnic¢, ze nie
zostanie przekroczony limit czasu
zatrzymania.

Zdolnos¢ do zatrzymania robota w
danych ruchach jest monitorowana w
trybie ciggtym, aby zapobiec ruchom,
ktore przekroczytyby limit
zatrzymania. Jesli moze przejs¢ do
przekroczenia limitu czasu
zatrzymania robota, predko$c¢ ruchu
jest zmniejszana, aby nie przekroczyc¢
limitu. Aby zapobiec przekroczeniu
limitu, zainicjowane zostanie
zatrzymanie robota.

Funkcja bezpieczehnstwa wykonuje to
samo obliczenie czasu zatrzymania
dla danych ruchéw i inicjuje
zatrzymanie kategorii 0, jesli limit
czasu zatrzymania zostanie
przekroczony.

Co sie dzieje?

Nie pozwala,
aby rzeczywisty
czas
zatrzymania
przekroczyt
ustawiony limit.
Powoduje
zmniejszenie
predkosci lub
zatrzymanie
robota, aby NIE
przekroczy¢
limitu

Tolerancja i
PFHp:

TOL.: 50 ms
PFHp: 1.8E-
07

Wptywa
na

Robot
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FB16 Limit
odlegtosci
zatrzymania

FB17

Monitorowanie w czasie
rzeczywistym warunkow, aby nie

zostat przekroczony limit odlegtosci
zatrzymania. Predkos¢ robota jest
ograniczana, aby zapewni¢, ze nie
zostanie przekroczony limit odlegtosci

zatrzymania.

Zdolnos¢ do zatrzymania robota w
danych ruchach jest monitorowana w
trybie ciggtym, aby zapobiec ruchom,

ktére przekroczytyby limit

zatrzymania. Jesli moze przejsc¢ do

przekroczenia limitu czasu

zatrzymania robota, predkos¢ ruchu
jest zmniejszana, aby nie przekroczyé¢
limitu. Aby zapobiec przekroczeniu

limitu, zainicjowane zostanie
zatrzymanie robota.

Funkcja bezpieczenstwa wykonuje to

samo obliczenie odlegtosci
zatrzymania dla danych ruchéw i

inicjuje zatrzymanie kategorii 0, jesli

limit czasu zatrzymania zostanie
przekroczony.

Co sie dzieje?

Nie pozwala,
czas
zatrzymania

przekroczyt

Powoduje
zmniejszenie

zatrzymanie

przekroczyc¢
limitu

aby rzeczywisty

ustawiony limit.

predkosci lub

robota, aby NIE

Tolerancja i
PFHD:

TOL.: 40 ms
PFHp: 1.8E- | Robot
07

. o Tolerancja i
..Moni?orowana Co sig dzieje? PFHp:
pozyt.:ja , Funkcja bezpieczenstwa, ktora
bezpiecznej o _
. monitoruje wyjscie z
pozycji L . ,
, klasyfikacjg bezpieczenstwa, o
poczatkowej L o ~Wyjscie
dzieki czemu zapewnia, ze . . .
. . . | bezpiecznej pozyciji
sygnat wyjsciowy moze zostac o
aktywowany tylko wtedy, gdy poczgtkowej” moze Zewnetrzne
AR ’ by¢ aktywowane e pofaczenie z
robot znajduje sie w TOL: 1.7
) L tylko wtedy, gdy ) ) uktadem
skonfigurowanej i o PFHp: 1.8E )
. . . . robot znajduje sie logicznym
monitorowanej ,bezpiecznej . .| 07 .
pozycii poczatkowey’. w skonfigurowanej i/lub
Zatrzymanie kat. 0 jest sbezpiecznej sprzetem
inicjowane, jesli wyjscie Ocpotzizlgjl o
zostanie aktywowane, gdy poczgfkowey
robot nie znajduje sie w
skonfigurowanej pozyciji.
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Przypisy tabeli1  'Komunikacja miedzy sterownikiem uczenia, sterownikiem i wewnatrz robota (miedzy
przegubami) ma poziom SIL 2 dla danych bezpieczenhstwa, zgodnie z normg IEC
61784-3.
2Sprawdzanie poprawnosci zatrzymania awaryjnego: przycisk zatrzymania awaryjnego
na sterowniku jest analizowany w sterowniku, a nastepnie przekazywany do sterownika
bezpieczernstwa za pomocag komunikacji SIL2. Aby sprawdzi¢ poprawnosc¢ dziatania
zatrzymania awaryjnego, nalezy nacisngc przycisk zatrzymania awaryjnego i
sprawdzi¢, czy nastgpito zatrzymanie awaryjne. Potwierdza to, ze przycisk zatrzymania
awaryjnego jest potgczony ze sterownikiem, dziata zgodnie z przeznaczeniem, a
sterownik uczenia jest potgczony ze sterownikiem.
3Kategorie zatrzymania zgodnie z normg IEC 60204-1 (NFPA79). W przypadku
zatrzymania awaryjnego zgodnie z normg IEC 60204-1 dozwolone s3 tylko kategorie
zatrzymania0i 1.

* Kategoria zatrzymania 0 i 1 skutkuje odtgczeniem zasilania napedu, przy czym
kategoria zatrzymania 0 to zatrzymanie natychmiastowe, a kategoria
zatrzymania 1 to zatrzymanie kontrolowane (np. zwalnianie do zatrzymania, a
nastepnie odtgczenie zasilania napedu). W przypadku robotéw UR kategoria
zatrzymania 1 to zatrzymanie kontrolowane, w ktérym zasilanie jest odtgczane
po wykryciu monitorowanego znieruchomienia.

* Kategoria zatrzymania 2 to zatrzymanie, przy ktérym zasilanie napedu NIE jest
odigczane. Kategoria zatrzymania 2 jest zdefiniowana w normie IEC 60204-1.
Opisy STO, SS1i SS2 znajduja sie w normie IEC 61800-5-2. W przypadku
robotéw UR kategoria zatrzymania 2 utrzymuije trajektorie, a nastepnie
zachowuje zasilanie napedow po zatrzymaniu..

4Zalecane jest korzystanie z funkcji bezpieczenstwa czasu zatrzymania i odlegtosci
zatrzymania robotéw UR. Te wartosci graniczne nalezy stosowa¢ do wartosci czasu
zatrzymania / odlegtosci bezpieczenstwa w danej aplikaciji.

5Zatrzymanie robota byto wczesniej zwane ,zatrzymaniem ochronnym” robotéw
Universal Robots.
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20.1. Tabela 1a

Zmiana ustawien :
parametréw FB Opis
trybu

ograniczonego

Tryb ograniczony moze zostac¢ zainicjowany przez
ptaszczyzne/granice bezpieczenstwa (rozpoczyna sie na 2
cm od ptaszczyzny oraz gdy ustawienia trybu ograniczonego
zostang osiggniete w odlegtosci 2 cm od ptaszczyzny) lub za
pomocy inicjujgcego sygnatu wejsciowego (osiggniecia
ustawien trybu ograniczonego w ciggu 500 ms). Gdy
potgczenia zewnetrzne majg stan niski, inicjowany jest tryb
ograniczony. Tryb ograniczony znaczy, ze AKTYWNE s3 Mniej
WSZYSTKIE limity trybu ograniczonego. niz
Tryb ograniczony nie jest funkcjg bezpieczenstwa, jest raczej 1 8E- Robot
zmiang stanu wptywajgca na ustawienia nastepujgcych 0'7
granic funkcji bezpieczenstwa: pozycja przegubu, predkosc
przegubu, granica pozycji punktu TCP, predkos¢ TCP, sita
TCP, ped, moc, czas zatrzymania i odlegtos¢ zatrzymania.
Tryb ograniczony jest srodkiem parametryzacji funkcji
bezpieczenstwa zgodnie z normg ISO 13849-1. Wszystkie
wartosci parametrow nalezy zweryfikowac i sprawdzi¢ ich
poprawnosc, aby okresli¢, czy sg one odpowiednie do
aplikaciji robota.

Resetowanie

zabezpieczen Opis PFHp \r:\;p’(ywa
Po skonfigurowaniu resetu zabezpieczenia i
przetgczeniu potgczen zewnetrznych ze stanu Mniej niz
niskiego w wysoki zatrzymanie przez 1.8E-07
zabezpieczenie jest KASOWANE. Sygnat Sygnat Robot
wejsciowy bezpieczenstwa inicjujgcy resetowanie wejsciowy
funkcji bezpieczehstwa zatrzymania przez do FB2
zabezpieczenie.
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WEJSCIE 3-

pozycyjnego
urzadzenia

zezwalajgcego

WEJSCIE
przetacznika
trybu

WEJSCIE
sygnatu ruchu
swobodnego

Opis PFHp e
na
Gdy zewnetrzne potgczenia urzadzenia zezwalajgcego
maja stan niski, inicjowane jest zatrzymanie przez
zabezpieczenie (FB2). Zalecenie: uzywac z
przetgcznikiem trybu jako wejsciem bezpieczenstwa.
Jesli przetgcznik trybu nie jest uzywany i podigczony do L
s : . . . Mniej niz
wejs¢ bezpieczenstwa, tryb robota zostanie okreslony
; o . o L : 1.8E-07
przez interfejs uzytkownika. Jesli interfejs uzytkownika
. ] Sygnat Robot
jestw: o
wejsciowy
* ,trybie wykonawczym?”, urzgdzenie zezwalajgce do FB2
bedzie nieaktywne.
* ,trybie programowania”, urzgdzenie zezwalajgce
bedzie aktywne. Mozliwe jest zastosowanie
ochrony hastem do zmiany trybu przy uzyciu
interfejsu uzytkownika.
Opis PFHp Wplywa
na
Gdy potgczenia zewnetrzne majg stan niski, dziata tryb
pracy (praca / automatyczna praca w trybie
automatycznym). Gdy stan jest wysoki, trybem jest
programowanie/uczenie. Zalecenie: nalez y uzywac z
urzadzeniem zezwalajgcym, na przykfad sterownikiem Mniej niz
uczenia UR e-Series z zintegrowanym 3-pozycyjnym 1.8E-07
urzgdzeniem zezwalajgcym. Sygnat Robot
Podczas uczenia/programowania zaréwno predkos¢ wejsciowy
TCP, jak i tokcia bedzie poczatkowo ograniczona do 250 | do FB2

mm/s. Predko$¢ mozna zwiekszy¢ recznie za pomocg
~Suwaka predkosci” w interfejsie uzytkownika sterownika,
ale po aktywaciji urzadzenia zezwalajgcego ograniczenie
predkosci zostanie zresetowane do 250 mm/s.

Opis

Zalecenie: uzywaé z sygnatem WEJSCIOWYM
sterownika TP z 3PE i/lub 3-pozycyjnego urzgdzenia
zezwalajgcego. Gdy sygnat WEJSCIOWY ruchu

swobodnego jest wysoki, robot przejdzie w tryb ruchu Mniej niz
swobodnego tylko wtedy, gdy spetnione sg nastepujgce 1.8E-07
warunki: Sygnat Robot
* Przycisk 3PE sterownika uczenia nie jest wejsciowy
naciéniety do FB2
+ WEJSCIE 3-pozycyjnego urzadzenia
zezwalajgcego nie jest skonfigurowanellub nie
nacisnieto przycisku (niski sygnat WEJSCIOWY)
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20.2. Tabela 2

Opis Roboty UR e-Series sg zgodne z normg ISO 10218-1:2011 i odpowiednimi czesciami
normy ISO/TS 15066. Nalezy pamietac, ze wigkszos¢ normy ISO/TS 15066 jest
skierowana do integratora, a nie do producenta robota. Klauzula 5.10 normy ISO
10218-1:2011 wyszczegdlnia 4 techniki obstugi wspotpracy wyjasnione ponizej.
Bardzo wazne jest, aby zrozumie¢, ze obstuga wspotpraca dotyczy APLIKACJI w
trybie AUTOMATYCZNYM.

Obstuga Technika Wyjasnienie UR e-Series

wspéjpracy w Zatrzymanie robotow

wersji z roku . ; .

2011, punkt 'Stan zatrzymania, w ktérym poz.y.qa UR przgz o

510.2 jest utrzymywana w spoczynku i jest | zabezpieczenie jest

monitorowana jako funkcja zatrzymaniem
bezpieczenstwa. Dozwolone jest monitorowanym o z
automatycznie kasowanie klasyfikacjg
Monitorowane zatrzymania kategorii 2. W bezpieczenstwa, patrz
zatrzymanie z przypadku skasowania i ponownego | FB2 na stronie 1. Jest
klasyfikacjg uruchomienia po monitorowanym prawdopodobne, ze w
bezpieczenstwa zatrzymaniu z klasyfikacja przysziosci
bezpieczenstwa patrz normy ISO »,monitorowane
10218-2i1SO/TS 15066, poniewaz zatrzymanie z
wznowienie pracy nie powinno klasyfikacja
powodowac niebezpiecznych bezpieczenstwa” nie
warunkow. bedzie nazywane formg
obstugi wspoétpracy.
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Obstuga
wspbipracy w
wersji z roku
2011, punkt
5.10.3

Technika

Prowadzenie
reczne

Wyjasnienie
Jest to zasadniczo
indywidualne i bezposrednie
sterowanie osobiste, gdy
robot dziata w trybie
automatycznym. Sprzet do
prowadzenia recznego
powinien znajdowac sie w
poblizu narzedzia/chwytaka i
powinien mie¢:
* przycisk zatrzymania
awaryjnego,
* 3-pozycyjne
urzadzenie
zezwalajgce,

* funkcje
monitorowanego
zatrzymania z
klasyfikacjg
bezpieczenstwa,

* ustawiang funkcje
monitorowania
predkosci z
klasyfikacjg
bezpieczenstwa.

UR e-Series

Roboty UR nie zapewniaja
recznego prowadzenia w
przypadku obstugi wspotpracy.
Reczne uczenie (w trybie
swobodnym) robotéw UR jest
mozliwe, ale stuzy do
programowania w trybie recznym,
a nie do obstugi wspotpracy w
trybie automatycznym.
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Obstuga Technika Wyjasnienie UR e-Series
wspoipracy w SSM zapewnia
wersji z roku )
2011, punkt utrzyma'nl.e robota w
odlegtosci separacji od
5.10.4 .
kazdego operatora
(cztowieka). Odbywa sie
to poprzez
monitorowanie odlegtosci
miedzy systemem robota
a wtargnieciami, aby
zapewni¢ MINIMALNA
BEZPIECZNA
ODLEGLOSC. Zwykle
odbywa sie to za pomocg | Aby utatwi¢ SSM, roboty UR maja
czutego sprzetu mozliwos¢ przetgczania miedzy
ochronnego (SPE), w dwoma zestawami parametrow
ktorym zwykle laserowy | funkcji bezpieczenstwa z
skaner bezpieczenstwa | konfigurowanymi limitami
wykrywa wtargnieciaw | (normalnym i ograniczonymi). Patrz
kierunku systemu robota. | Tryb ograniczony na stronie 4.
Ta SPE powoduje: Normalna praca moze zosta¢
1. dynamiczng wznowiona, gdy nie jest wykrywane
zmiane zadne wtargniecie. Moze to by¢
param.etré-w rébwniez spowodowane przez
Funkcje ograniczajgcych ptaszczyzny bezpieczenstwa /
bezpieczenstwa f“”kC.J' , granice bezpieczenstwa. Z
zZwigzane z bezpieczenstwa; robotami UR mozna z fatwoscig
lub
monitorowaniem _ stosowac wiele stref
predkosci i 2. monitorowane bezpieczenstwa. Na przyktad
separacji (SSM) Svaztg;g(rj]:’)?/\;“e ze jednej strefy bezpieczenstwa
bezpieczenstwa. mozna uzy¢ do ,ustawien
ograniczonych”, a innej granicy
Po wykryciu wejscia poza | strefy uzyé jako sygnatu
strefg wykrywania wejéciowego zatrzymania robota
urzadzenia ochronnego | UR przez zabezpieczenie.
robot moze: Ograniczone limity moga réwniez
1. wznowi¢ ,wyzsze” | Obejmowac ograniczone ustawienie
normalne limity limitdw czasu zatrzymania i
funkg;ji odlegtosci zatrzymania — w celu
bezpieczefistwa W | zmniejszenia obszaru roboczego i
przypadku 1) powierzchni posadzki.
powyzej
2. wznowic prace w
przypadku 2)
powyzej
W przypadku 2) 2)
ponowne rozpoczecie
pracy po monitorowanym
zatrzymaniu ze wzgledow
bezpieczenstwa,
wymagania — patrz normy
ISO 10218-2i ISO/TS
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Obstuga
wspbipracy w
wersji z roku
2011, punkt
5.10.5

Technika

Ograniczenie
mocy i sity
(PFL) przez
nieodtgczny
projekt lub
sterowanie

Wyjasnienie

Sposéb realizacji PFL pozostawia
sie producentowi robota.
Konstrukcja i/lub funkcje
bezpieczenstwa robota muszag
ograniczaé przenoszenie energii
z robota na osobe. Jesli limit
dowolnego z parametrow
zostanie przekroczony, nastgpi
zatrzymanie robota. Aplikacje
PFL wymagajg rozwazenia
APLIKACJI ROBOTA (w tym
narzedzia/chwytaka i
obstugiwanych elementow, aby
zaden kontakt nie spowodowat
obrazen. W przeprowadzonym
badaniu oceniano nacisk do
WYSTAPIENIA bolu, a nie urazu.
Patrz Zatacznik A. Patrz ISO/TR
20218-1, narzedzia/chwytaki.

UR e-Series

Roboty UR to roboty
ograniczajgce moc i site,

zaprojektowane specjalnie w

celu umozliwienia aplikacji

wspotpracy, w ktérych robot
moze wejs¢ w kontakt z osobg

i nie spowodowac urazu.
Roboty UR maija funkcje

bezpieczenstwa, ktére mozna
wykorzystac do ograniczenia
ruchu, predkosci, pedu, sity,

mocy i innych parametrow
robota. Te funkcje
bezpieczenstwa sg
wykorzystywane w aplikaciji

robota w celu zmniejszenia w

ten sposob naciskow i sit
powodowanych przez
narzedzie/chwytak i
obstugiwane elementy.
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